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yvol takip eden robot tasarladik. Roboft ile kamera
arasinda kablosuz haberle§me mevcuttur.[

@iji

OpenCV Kamera sistemi
komut ure’rebnen yapay zekayo soh|p’r|r bir sistemdir.[]
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1 Kamera sistemize gelen 1 Elde edilen robotun konum
robo’run konumunu ve yonu goruntulerden yolun tespiti verllerl ve yol bloklarinin bulundugu

“Cojgrytec " alg

bul isle hdenib pl’r

bul | bil@erini ' | V@ park@n rolbta en
(X, larig@ bir | ilk olrak r@aya
doldB a islemi yap blogh en

yakm diger yol blogu ikinci olarak

konumunu,yonunU hesaplar.

1 Robotun elde ettigimiz yon
bilgisinden bir dogru denklem
Olugmggllur.Bgglenklie ggmig Bag

' tula o’ro zdaoNsiradgki
vl blodg®nun lar

ilir. Cgkilengbu I< um gegerlf@ri
dudenkieghine elere

reel oir sayi elde edlllr BU sAVI
islenerek robota bir komut

rotaya eklenir.B lem iteratif
Y r.Buis | ! gonderilir.Bu komut alan robot
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G4 garak prond Iclar @le alindpindd kli dghani Dzil irl endiken trol gmesini gglamarf@n co ¥ ol m@digil]
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merkezi bir birim olarak tasarlanirsa sistemin guvenilirligi bir 8lcu daha artmis olur.Projenin gerceklenmesinde en dnemli problem ortam degiskenlerine bagli
olarak sensorlerin yanlis deger Uretmesidir.Proje genisletilebilirlik acisindan degerlend|r|ld|g|nde ise haberlesme sistemi dnem kozanmokmdw Genel olarak
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