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OZET

Bu projede internet tabanli goriintii alabilen ve aktarabilen, hareketi ve yonlendirilmesi
internet erisimi olan bir telefon ya da bilgisayardan olan paletli bir ara¢ gergeklestirildi.
Uzerinde kamera bulunan ag baglantili olan aragla, ara¢ kontroliinii saglayan cihaz
arasindaki baglant1 internet tlizerinden saglandi. Olusturulan web sayfasi bir arayiiz olarak
kullanildi. Kamera ile aracin bulundugu konumun goériintiileri internete aktarilarak
yonlendirme kolaylasti ve durum bilgisi alinmis oldu. Arag iizerinde bulunan wifi modiilli
mini pctarduino olan pcDuino V2 sayesinde internet baglantisi ve Twin motorlara

aktardig1 komutlarla aracin hareketi saglanmis oldu.
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1. GIRIS

Bu ¢alismada web iizerinden kontrolii saglanabilen ara¢ ve aracin iizerinde bulunan

kamera ile goriintiiyli kontrol cihazina aktarabildigimiz bir sistem gergeklestirildi.

Gelisen teknoloji ile birlikte uzaktan kontrol edilebilen araglar, cihazlar giinliik
hayatimizda hizla yer almaya basladilar ve daha da fazla yer almaya devam edeceklerdir.
Uzaktan kontroliinii yapabildigimiz robotlar fabrika otomasyonlarinda, savunma
sanayinde, eglence sektoriinde ve bircok alanda kullanilmaktadir. Bu robotlarin
gelistirilmesi, hayatimizda kapladiklar1 alani artirmaya devam ettirecektir. Bu robotlar
kullanim alanlarina, teknolojilerine goére farklilik gostermektedir. Bu calismada web
tizerinden kontrolii saglanabilen ara¢ ve aracin iizerinde bulunan kamera ile goriintiiyii

kontrol cihazina alabildigimiz bir sistem gerceklestirildi.

Haberlesme teknolojisine bakildiginda bazi alternatiflerin bulundugu goriilmektedir.
Bluetooth, zig-bee, Wi-Fi, GPRS, uydu haberlesme teknolojilerinden bazilaridir. Bu
teknolojilerde mesafe ve maliyet acisindan farkliliklar vardir. Bu farkliliklar karsimiza
avantaj ve dezavantaj olarak c¢ikmaktadir. Ornegin; Bluetooth ile mesafe kisitlamasi
yasanirken uzun mesafede haberlesme saglanilan uydu teknolojisinde maliyet ve iletisim
gecikmesi gibi dezavantajlarla karsilagilir. Haberlesme teknolojilerinin bu avantaj ve
dezavantajlarint karsilastirildiginda bu calisma icin kontrol cihazi ile ara¢ arasindaki
haberlesme birimi olarak kablosuz ag tercih edildi. Giiniimiizde kablosuz ag-internet
baglantisina kolay ulasilabilir olmasi ve uzaktan kontrol edilen aragla kontrol cihazi
arasinda uzak mesafede haberlesme saglanabilmesi avantaj olarak goriildii. Arag iizerinde
bulunan kameradan alinan goriintiiniin kontrol cihazina ulagsmasinda sorun olmayacak bir
gecikmeyle karsilasildi. Zaman tasarrufu yapma istegi, tehlike durumlarda mekana
gidilememesi o mekanin durum bilgisini alma ihtiyaci, hayati kolaylastirmak gibi
amaglarla bu c¢alismanin internet, goriintii alma, uzaktan kontrol edilebilme gibi
Ozelliklerinde benzerlikleri olan ¢aligmalar daha oncesinde yapilmis ya da iizerinde
ugrasilmistir. Ornegin; 2005 yilinda Luo ve arkadaslarmin yaptig1 calisma gezgin akilli

giivenlik robotudur. Gelistirdikleri bu robotun amaci hareket planlama, hareket ettirme ve



goriintii alabilmektir. Aracin kontrolii icin GSM teknolojisinden yararlanilirken elektronik
kisminda ultrasonik sensorlerinden ve kizildtesi sensorlerden yararlanilmistir [1].

2009 yilinda Rissanen ve arkadaslari Bluetooth ile kontrol edilebildikleri bir robot
gelistirmiglerdir. Ara¢ iizerinde bulunan Bluetooth modiil ile kumanda edilen aracin
haberlesmesi tahmin edilecegi gibi Bluetooth ile saglanmistir [2] .

2009 yilinda yapilan baska bir proje de uzaktan kontrol uygulamasinin internet
iizerinden gerceklestirildigi “Internet ve GSM Tabanli Uzaktan Kontrol Uygulamasi”
isimli projedir. Bu projede bir evde bulunan elektrikli cihazlar internet iizerinden kontrol
edilmektedir[3].

2010 yilinda yapilan bir proje ise Chang ve arkadaslar1 tarafindan gergeklestirilmistir.
Projenin temel amaci kablosuz uzaktan kumandali araci gerceklestirmektir. Proje i¢in
arabanin hareketi ve yon kontrolii kararli durum igin gorsel uyarlanmis potansiyel
(SSVEP) ve BCI tabanli bir uygulama yapilmistir. Projeye uyumlu bir filtre dedektorii
(FM dedektorii) yiiksek SSVEP tarafindan uygulamaya konulurken 3 degisik frekanstan
titresen 3 degisik titresim LCD bir ekranda goriilmiistiir [4].

Akilli ev otomasyonlarinda da cihazlarin internet {izerinden takibi yoniinden benzerlik
gdsteren ¢alismalar bulunmaktadir. Okay TOSUNOGLU ve Mehmet GOKTUR’iin “Akilli
Ev Sistemlerinde Ethernet Uzerinden Cihaz Kontrolii ve Izlenmesi ” ¢alismalariyla ayni
aga baglanmis olan ¢camasir makinesi ve bir bilgisayar arasinda veri aligverisi saglanmistir.

Internete bagl olan makine izlenebilmistir [5].

Yapilan bu g¢alismada; kolayca ve genis alanlarda erisebildigimiz internet aracin
genis hareket alanina sahip olmasini, uzak mesafelerden telefon ya da bilgisayar ile kontrol
edilebilmesini saglamistir. Maliyet ve mesafe kisitlamasi sorunu ciddi bir sekilde karsimiza

c¢tkmamis, gelismeye agik olan bir ¢calisma olarak sonuclandirilmistir.

Projede insanlarin gidemeyecegi (tehlike durumunda), gitmek istemeyecegi veya o anda
gitme imkanmin olmadig:1 yerlere erisim saglayabilme hedefine ulasilmistir. Kullanici
aragtan c¢ok uzakta bile olsa herhangi bir kontrol cihazi vasitasiyla arac ile baglanti
kurabilmistir. Bu sekildeki kontrol; Savunma sanayinde tehlikeli bolgelere erisim igin,
fabrika otomasyonlarinda uzak mesafede yapilacak bir isin halledilmesinde ve gelisen

robot teknolojisi ile birlikte giinliik hayattaki islerde kullanilabilir.



Yapilan projenin maliyet hesab1 Cizelge 1’de gosterilmistir.

Cizelge 1. Maliyet Hesabi1

MALZEMELER & GIDERLER Fiﬁ(fﬁLT)
pcDuino 185

Motor ve Sase 85
Kamera 40

Batarya 110

Kargo Giderleri 50
Motor Siirlicii Karti 35
Yazilim Giderleri 175
Danismanlik Giderleri 100
Sarf Malzeme Gideri 20

TOPLAM MALIYET

800 TL




Projede yapilan is kisimlarinin aylara gore dagilimi Cizelge 2’de gosterilmistir.
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. Is Kismu:
. Is Kismu:
. Is Kismu:
. Is Kismu:
. Is Kismu:
. Is Kismu:
. Is Kismu:
. Is Kismu:
. Is Kismu:

Cizelge 2. Yapilacak Islerin Aylara Gore Dagilimi

YAPILMASI
PLANLANAN | OCAK | SUBAT | MART | NiSAN [ MAYIS

is

1. is Kismm
2. Is Kism

3. Is Kismu

4. is Kismu

5. Is Kismm

6. is Kism

7. is Kismu

8. Is Kismm

9. is Kismm

10. is Kismm

11. is Kaismm

Kullanilacak yontem tespiti

Kullanilacak yontemler hakkinda bilgi toplanmasi

Kullanilacak yazilim programinin arastirilmasi ve dgrenilmesi

Wi-Fi ve Wi-Fi Modem hakkinda bilgi toplanmasi

Kullanilacak arag-gereg tespiti

Kullanilacak motorlarin tespiti ve motorlar hakkinda bilgi toplanmasi
Robot diizenegin tasarimi ve planinin yapilmasi

Malzemelerin ayrintili tespitinin yapilmasi

Malzemelerin temininin yapilmasi

10.1s Kism1: Robot diizenegin yapim asamasi ve kullanilacak programin yazilimin hazir-

lanmasi

11.Is Kismi: Projenin teslimi



2. TEORIK ALTYAPI

Planlanan sistem, kullanici tarafindan gonderilen kontrol komutunun araca aktarilmasi,
ara¢ lizerinde bulunan kamera araciligi ile alinan goriintiiniin kullaniciya ulastirilmast
seklindedir. Sistem veri akist Wi-Fi ilizerinden yapilmasi i¢in kullanici tarafinda Wi-Fi
agina baglanabilen bilgisayar veya akilli telefon, ara¢ {izerinde ise dahili Wi-Fi modiillii

pcDuino V2 kullanilmistir. Sistemin veri akis semast Sekil 1°de gosterilmistir.

Kullanici ))) - . (((l))) - B ((( e\zhpl:l ’ pcDuino V2
Cihazi Modiil ¢
Wi-Fi Modem
soL
MOTOR
L298N
SAG
MOTOR

Sekil 1. Sistemin Veri Akis Semasi

Bu platform Wi-Fi modiil ile birlikte kullanilmistir. Kontrol cihazi ile Wi-Fi modiil
iletisime gegmis, Wi-Fi modiil ve aracin motor siiriiciileri arasindaki pcDuino kart1 bu iki
birim arasinda baglanti saglamistir. Goriintii almak i¢in kullanilacak kamera da pcDuino ile

baglant1 halindedir.

Wi-Fi modiilden gelecek komutlar pcDuino V2’ye iletmekte, pcDuino ise bu komutlari
lojik datalara ¢evirmektedir. Arduino tarafindan olusturulan bu datalar daha sonra motor
stirlicii entegresine iletilerek, bdylece motorlarin donme yonti ve hizlar1 kontrol edilmistir.

pcDuino’nun gorevi sematik olarak Sekil 2°de gosterilmistir.
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KOMUTLAR D
\ y e/
MOTOR
sURUCU
ENTEGRESI
Sekil 2. pcDuino’nun Gorevi
3. TASARIM

Uzerinde calisilan uzaktan kontrol edilebilecek ara¢ sisteminin semasi Sekil 3’teki

gibidir.

N
\

Kullanici

o
ILETiSIM SEBEKESI

Kontrol Edilecek Ara¢

Sekil 3. Projenin Genel Mantig1



3.1. Wi-fi

Wireless-fidelity kelimelerinin bag harflerinin birlesiminden meydana gelen ve adindan
da anlagilacag lizere kablosuz haberlesmeyi saglayan bu sistem internete kablosuz erigimi
saglar. Yiiksek veri transfer hizi, kapsama alaninin diger sistemlere nazaran daha fazla ol-
mas1 wi-fi’yi kullanigh kilar. Ayrica ayn1 bant agin1 kullanan diger cihazlardan kaynaklan-

abilecek bozucu parazitleri en diisiik seviyeye indiren bir teknolojiye sahiptir.

3.2. pcDuino

pcDuino Android, Linux ve Ubuntu platformlarinda ¢alisan mini bir pc yapisindadir.
Linux 3.x + Lubuntu 12.04, Android 4.0.4, Arch Linux gelistirme ortamlarina sahiptir.
Kartin avantalarindan bir digeri de isletim sistemi olan lubuntu’nun karta yiikli olarak
gelmesidir. Bu sayede kurulum gerektirmeden kullanima hazirdir. pcDuino V2 Wi-Fi
modiilii ve arduino basliklarina sahip olup yiiksek performansli ve diisiik maliyetli bir
gelistirici karttir. Wi-Fi modiiliiniin olmast USB Wi-Fi adaptor kullanimini gereksiz

kilacaktir. pcDuino Sekil 4°te gosterilmistir.

Sekil 4. pcDuino



3.3. Goriinti

Aracin nereye, hangi yone dogru ilerledigini gérmek, gidecegi dogrultuyu belirlemek ve
istikametinde olan nesne, engel veya hedefleri gbzlemleyebilmek i¢in aracin {lizerine bir
kamera yerlestirilmistir. Yerlestirilen bu kamera kullanilan pcDuino’ya USB iizerinden
baglanmaktadir. Piyasadaki herhangi bir WebCam olabilmekle birlikte tek aranan 6zelligi
Lubuntu isletim sisteminde ¢alisabilmesidir.

Goriintli aktariminda sistemlerden ve anlik kosullardan dolayr gecikmeler olusmaktadir.
Kisa gecikme aracin kontrol edilmesini etkilememekte fakat ¢eviklik hususunda bir negatif
etki yaratmaktadir. Uzun gecikme siiresi aracin ¢evikligini minimum seviyeye indirmekle

birlikte aracin kontroliinii de biiyiik oranda etkilemektedir.

3.4. Motor Siiriicu Kart1

Motorlarin siiriilebilmesi i¢in gerekli olan akim kontrol kart1 tarafindan saglanamaz.
Motorlarin gereksinim duydugu akim kontrol kartinin pinlerinden aliabilecek akim
degerlerinden oldukga biiyiiktiir. Bundan dolay1 voltaj ve akimi yilikseltmek i¢in bagka bir
deyisle motor icin gerekli olan voltaj ve akimi saglamak i¢in motor siiriiciileri kullanilir.
Bu projede L298N motor siirliciisii kullanilmistir. Kullanilacak siiriici  Sekil 5°te

goriilmektedir.

Sekil 5. L298N Motor Siiriicii Entegresi

Tasarlanmis olan bu motor siirlicii karti 24V’a kadar olan motorlar1 siirmek icin

kullanilmaktadr. Iki kanalli olup, kanal basina 2A akim vermektedir.

8



Kart tizerinde L298N motor siiriicii entegresi kullanilmis olup ¢esitli robotik projelerde
ve motor kontrol uygulamalarinda kullanilabilir. Ayrica DA motorlardan farkli olarak adim
motor kontrolli ve kullanimia imkan saglamaktadir. Bu motor siiriicii kart1 birbirinden
bagimsiz olarak iki farkli motoru kontrol edebilme 6zelligine sahiptir. Dahili bir regiilatore
sahip olup yiiksek sicaklik ve kisa devre korumasina sahiptir. Kartin bir diger 6zelligi ise

tizerinde dahili sogutucu barindirmasidir. Ayrica kartin akim okuma pinleri disa verilmis
haldedir.

3.4.1. Pin Baglantilan

e ENA: Sol motor kanalin1 aktif etme pini
e IN1: Sol motor 1. girisi

e IN2: Sol motor 2. girisi

e IN3: Sag motor 1. girisi

e IN4: Sag motor 2. girisi

e ENB: Sag motor kanalini aktif etme pini
e MotorA: Sol motor ¢ikisi

e MotorB: Sag motor ¢ikisi

e VCC: Besleme voltaj girisi(4.8V-24V)
e GND: Toprak baglantisi

e 5V:5V cikist

3.5. Motor ve Hareket

Kullanic1 tarafindan gonderilen komutlar pcDuino ile alinip ve motor siiriicii en-
tegresine aktarilmaktadir. Motor siiriici entegresi de sag ve sol motorlar1 gonderilen

komutlara gore siirmektedir.

Projede 2 adet DA motor kullanilmistir. Bu motorlara TWIN-MOTOR (ikiz motor) ad1
verilmektedir. Birbiriyle ayn1 6zelliklere sahiptirler. Motorlar 3-6V arasinda siiriilmektedir.
Ayrica motorlarin olusturdugu donme giiciinii tekerleklere aktarmak i¢in gearbox adi ver-
ilen digli seti kullanilmustir. Ciinkii sistemler tasarlanirken diisiik doniis hizina karsin

9



yiiksek torka sahip motorlar tercih edilir. Tork miktarini arttirmak igin digli oranini 58:1
veya 204:1 olarak ayarlanabilecek disli seti kullanarak; diisilk donme hizi ile donme
esnasinda aracin kendi ekseni etrafinda donerek yoldan sapmasi engellenmis, arttirilan tork
ile de egimlere ve zorluklara kars1 koyma kabiliyeti saglamistir.

Aracin tiim hareketi kullanilan 2 adet DA motor ile saglanmigtir. Hareketli kismin
yapisindan dolayr motorlarin olusturdugu gilic sadece arka tekerleklere aktarilmaktadir.
Eklenen paletler ile arka tekerleklerdeki giic on tekerleklere de aktarilmistir. Arada kalan
diger tekerlekler ise yerle olan temas esnasinda dengeyi saglayip yere karsi bir tepki
kuvveti olusturmak i¢in kullanilmistir. Kullanilacak ara¢ sasesi ve hareketli organlari

Sekil 6°da goriilmektedir.

mn!.'

re00004
rec0000048

Sekil 6. Aracin Sase ve Motorlar1

Motorlar arasinda olusturulacak donme (hiz) fark: ile de aracin saga yada sola donmesi

saglanmaktadir. Olusturulacak kombinasyonlara gore arag ileri, geri, saga ve sola hareket

etmektedir.

10



Arag igin ileri ve geri hareket kombinasyonlar1 Sekil 7°de, saga ve sola hareket kom-

binasyonlar1 ise Sekil 8’de gosterilmistir.

gy Y]
— —

Sekil 7. Ileri-Geri Hareket Mantig

-]

C

. DONME
SAGA EKSENI SOLA

DONUS DONUS

Sekil 8. Saga-Sola Doniis Mantigi

3.6. Gii¢ Kaynag

Bu projede enerji ihtiyaci Lityum-lon batarya ile saglanmistir. pcDuino, motor siiriicii
kart1 ve motorlarin ¢aligma gerilimi 5V oldugundan 5V-2.1A’lik batarya kullanilmistir.

Bu pillerin kullanilmasinin en 6énemli nedeni uzun siireli enerji saglayabilmesi ve enerji
sagladig1 siire boyunca ¢ok fazla isitnmamasidir. Diger bir neden ise hafif yapisi ile aracin
hareket kabiliyetini negatif yonde cok fazla etkilememektedir. Bu ylizden diisiik agirlik,

yiiksek besleme gerilimi ve yiiksek besleme akimi icin optimum sec¢im yapilmaya

11



calisilmigtir. Ayrica pil iizerindeki baglanti kullanilarak basit bir sekilde sarj edile-
bilmektedir. Kullanilan pil Sekil 9°da gosterilmistir.

Sekil 9. Gii¢ Kaynag1

3.7. Yazilhimlar

3.7.1. Node JS

Node JS agik kaynak kodlarina sahip, V8 JavaScript lizerinde ¢alisan ve ol¢eklenebilir
uygulamalar tasarlamak i¢in gelistirilmis bir projedir. Joyent isimli bir sirket tarafindan
2009 yilinda gelistirilmeye baslanmustir.

Node JS platformu her isleyisi siralayarak uygular. Daha sonra callback isimli geri
donme sekilleriyle islem sonuca ulastirilir. Boylece bir islem sonrasinda gelecek olan
islemi bloklamaz. Bu yapiya da Non-Blocking I/O yapis1 denir.

Web uygulamasinin gorevi bir porttan gelen istekleri dinleyip, uygun cevaplar ile

karsilik vermektir. Kullanici sayisi arttik¢a cevap siireleri uzun siirmeye baslar. Node JS’te

12



Olceklenebilirlik gayet basittir. Diger platformlara gore dlgeklenebilirlik agisindan Node JS
iyi bir tercihtir. Ayrica tasarlamadaki kolaylik ve hazir kiitliphaneleri de bir bagka avantaj-
dir. Bu platformun en biiyiik avantaji ise kullanicinin sorgulama yapmasina gerek kalma-

dan meydana gelen degisiklikleri kullaniciya sunabilmesidir.

3.7.2. Mjpeg-Streamer

Kameral1 robotlar gorsel geribesleme sayesinde insanlarin ihtiyaglarmi karsilayacak
konuma sahiptirler ve kullanimi giin gectik¢e artmaktadir.

Projede aragtan goriintii alabilmek i¢in; pcDuino V2 modiiliine harici bir USB WebCam
takildi. Bu kamerayr IPCAM olarak kullanmak i¢in ise kurulumunda derleme gerektiren
bir program olan MJPEG-STREAMER kullanildi.

Derleme isleminden sonra komutlar ile server baslatilir. Gorlintiiye ulagsmak icin ise
server’a baglanmak yeterlidir. Server kurulumu kullanilan pcDuino V2 modiili ile

gerceklestirilmistir.

3.7.3. Lubuntu

Isletim sistemleri bilgisayar1 ydneten ve bilgisayardaki programlari calistirmay:
saglayan bir programlar biitiiniidiir. Lubuntu Linux tabanl bir igletim sistemi olup daha bir
¢ok yazilim tabanini da biinyesinde barindirir. Lubuntu Linux tabanli yapiya sahip olmasi
nedeniyle agik kaynakli olup yazilimi ilgili kaynak kodlariyla birlikte kopyalayabilme ve
dagitabilme 6zelligine sahiptir.

pcDuino V2 modiilii mini bilgisayar ozelligi tasidigindan isletim sistemi yilikleme
Ozgirliigiine sahiptir. Donanim ozellikleri ise Linux dagitimlarini desteklemektedir.
Kullanilacak diger programlar da bu isletim sistemi tizerinde kararl olarak calisabilmekte-
dir.

Lubuntu performans gerektiren islerde kullanilir. Ayrica Lubuntu’yu ram bellegin
diisiik kapasiteli oldugu bilgisayarlarda bile kullanima sunmak kolaydir. Lubuntu isletim
sistemi islemciyi yormamasi ve ram bellekte az yer kaplamasi sebebiyle projede kullanil-
mas1 uygun bulunmustur. Performans gerektiren islem veya uygulamalarda bu isletim sis-

teminin oldukga fazla getirisi oldugu diisliniilmiis ve kullanilmistir.
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3.8. Gercekleme

Ik olarak kameray1 kullanabilmek igin Lubuntu yiiklii olarak gelen pcDuino’ya ka-
meranin siirliciisii yliklenmigtir. Daha sonra kameradan alinan goriintliniin iletilebilmesi
icin Mjpeg-Streamer programi yiiklenmigtir. Mjpeg-Streamer programinin yiiklenisi su

sekildedir; oncelikle gerekli olan kiitiiphaneler konsol komutlar1 kullanilarak yiiklenmistir.

e $sudo apt-get install libv4l-dev
e $sudo apt-get install libjpeg8-dev
e $sudo apt-get install subversion

e 3$sudo apt-get install imagemagick

Daha sonra Mjpeg-Streamer programi yine konsol vasitasi ile indirilip, kurulmustur.

e $svn co https://mjpg-streamer.svn.sourceforge.net/svnroot/mjpg-streamer mjpg-
streamer

e $cd mjpg-streamer/mjpg-streamer

e 3make USE_LIBV4L2=true clean all

e $sudo make DESTDIR=/usr install

Program kullanilmaya hazirlandi. Konsol ile girilen komutlarla Mjpeg-Streamer

programinin degiskenleri belilenmistir.

e $mjpg_streamer -i "/usr/lib/input_uvc.so -d /dev/videoO -y -r 320x240 -f 10" -0
"/usr/lib/output_http.so -p 8090 -w /var/www/mjpg_streamer"

Programin giris degiskenlert;
e -d:cihaz

e -r: ¢Ozlniirlik

e -f: gergeve orani

14



Programin ¢ikis degiskenleri;

e -p:port

e -W: internet sunum dizini

Kamera ve pcDuino baglantilart Sekil 10°da gésterilmistir.

Sekil 10. Kamera ve pcDuino Baglantist

Yukarida verilen komutlar ve degiskenler sayesinde kameradan goriintii aktarimi
gerceklestirilmistir. Bu goriinti Node JS ile yazilan internet arayliziinde gozlenip,
arayiizdeki yon komutlar1 ile aracin hareket etmesi saglanmistir. Olusturulan arayiiz

Sekil 11°de gosterilmistir.
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Sekil 11. Arayiiz

Son olarak batarya, pcDuino, kamera ve motor siiriiciisiiniin fiziki yapilar1 g6z 6niinde
bulundurularak arag¢ i¢in en uygun tasarim gerceklestirilmistir. Aracin tasarimi asagidaki
gibi yapilmistir. Aracin Gstten goriiniimii Sekil 12°de, 6nden goriiniimii Sekil 13’te, yandan

goriiniimii ise Sekil 14’te gosterilmistir.
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Sekil 12. Aracin Ustten Goriiniimii

Sekil 13. Aracin Onden Goriiniimii
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3.9. Aracin Giris-Cikis Pin Yapilan

Sekil 14. Aracin Yandan Gorliniimi

pcDuino PIN8 =»IN1
pcDuino PIN9 =»IN2
pcDuino PIN10=>IN3
pcDuino PIN11=>IN4

Bu pinlere gelen lojik verilere gore motor hareketi Cizelge 3’te gosterilmistir.

Cizelge 3. Gelen Lojik Verilere Gére Motor Hareketi

PIN 8/10 PIN 9/11
Tleri Dén 1 0
Geri Don 0 1
Dur 0 0
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4. DENEYSEL CALISMALAR

4.1. Sistemin Beslenmesi

Sistem icin ilk once Lityum Polimer piller kullanilmasi diigiiniilmiis pcDuino, motor
stiriici kartt ve motorlarin 5V ile beslenebilmesi igin regiile devresi kullanilmasi
gerekmigstir. Kullanilan batarya ve regiile devresi Sekil 15°te gosterilmistir.

Sekil 15. Batarya ve Regiile Devresi

Bu sekilde besleme yapildiginda regiile devresi kisa zamanda ¢ok fazla 1sinip bozulma
tehlikesi gecirmektedir. Bu sorunu asmak i¢in GP Portable PowerBank isimli batarya
initesinin kullanmasina karar verildi.

[lk kullanilan batarya ve regiile devresi daha sonra projeden ¢ikarildig1 i¢in ayrintilarina
yer verilmemistir.
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4.2. internet Ortamina Goriintii Aktarimi

Mjpeg-Streamer programinin kurulumu gergeklestirilip bilgisayar ve akilli telefon
tizerinden goriintiiye ulagilmistir. Yapilan ¢alismanin goriintiisii Sekil 16’da gosterilmistir.

Sekil 16. Internet Ortamina Goriintii Aktarimi

Yapilan denemelerde hem bilgisayardan hem de akilli telefondan gériintiiye saglikli bir
sekilde ulasilmistir. Gorilintii aktariminda olusan gecikme ortalama 0.5 saniye olarak
gozlemlenmistir.

4.3. Araca Komut Gonderimi

Araca bilgisayardan ve akilli telefondan komutlar gonderilip komutlara gore sonuglar
incelenmistir. Motor yerine ledler kullanilar denemeler tekrarlanmistir. Uygulanan
yontemin sonucu Sekil 17°de gosterilmistir.
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Sekil 17. Komut Gonderimi

Yapilan ¢aligmalar sonucunda gézlemlenen gecikme siiresi ortalama 0.8 saniyedir. Bu
stire farkli ortamlarda degisim gosterebilir.

Not: Bu projede web arayiiziinden génderilen komutlar arag iizerindeki Node JS yazilimi
ile algilanip direkt olarak pinlere gerekli olan datalar gonderilmistir. Web arayiizii igin
HTML, aracwin kontrolii i¢in ise NODE JS kodlart kullanmilmistir. Kullanilan tiim yazilim
kodlari proje sahiplerine aittir ve burada paylasilmamistir. Proje ile ilgilenen veya kodlart
gormek isteyenler proje sahipleriyle iletisime gecebilirler. Iletisim icin 30. sayfadaki mail

adreslerini kullanabilirsiniz.
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5. SONUCLAR

“Internet Tabanli Uzaktan Kontrol Edilebilen ve Goriintii Aktarabilen Arag¢ ” Projesi
calismasinda uzaktan kontrolii saglanabilen ara¢ gergeklestirilmistir. Aracin kontroli
internet iizerinden saglanmistir. Internet ag1 icerisinde bulunan ve bu aga bagli olan aracin
hareketi internet baglantili bir telefon ya da bilgisayardan kontrol edilmistir. Araca
yerlestirilen pcDuino v2 ilizerinde bulunan wi-fi modiil ile internete erisim saglanmustir.
Telefondan gonderilen komutlar pcDuino ve L298N entegresi ile birlikte twin motorlara
iletilmis, motor hareketi ve aracin hareketi saglanmistir. Arag iizerindeki kamera ile alinan

goriintiiler internet ortami araciligiyla telefona ulagmaktadir.

Uzaktan kontrolii gerceklestirilen aragta uzak mesafede haberlesmeyi amaglayarak
haberlesmede internet kullanilmis ve istenilen sonuca ulasilmistir. Ara¢ kontrolii ve
gorilintli aktarimi aracin internet agi igerisinde oldugu silirece mesafe sorunu olmadan

saglanmaktadir.

Projede asil amag insan hayatini kolaylastirmak; mesafe, tehlike gibi nedenlerden dolay1
gidilemeyen ortamlara ulagsmaktir. Proje amacina ulasmistir ve askeri, endiistri gibi
alanlarda kullanilabilir. Ayrica proje iizerinde calisilan siirede uzaktan kontrol, pcDuino,
internet, webcam ile goriintli aktarimi gibi projeyi olusturan temel yapilar {izerine

calisilmis, fayda saglayacak birgok bilgiye ulagiimistir.
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6. YORUMLAR VE DEGERLENDIRME

Teknoloji siirekli gelisme gostermekte ve insan hayatin1 6nemli derecede etkileyen bir
hal almaya baglamistir. Yapilan bu proje de teknolojiyle birlikte degisime ve gelismeye
aciktir. Ayrica insan hayatinda kolayca yer alabilecektir. Proje lizerine farkli platformlar
eklenerek, goriintii aktarimin iyilestirme yapilarak, haberlesmesi teknolojisi degistirilerek
ya da farkli cihazlara uygulanarak degisim ve gelisim gosterebilir. Ayrica farkli endiistri
alanlarinda kullanilmasi da degisimini etkileyecektir. Ornegin; arag iizerine yerlestirilecek
sensorlerle aracin Onilindeki engelleri tanimasi, cevresinde bulunan cisimlere olan
mesafesinin 0l¢limii gibi ozellikler katilarak savunma sanayinde yer alabilir. Ya da evde
kullanilan elektronik cihazlarin internet {izerinden takibi, bu cihaza uygun komutlarla

cihazin yonlendirilmesi yapilabilir. Bu da beraberinde bir¢ok kolaylik getirecektir.
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EKLER
EK-1 IEEE Etik Kurallan

IEEE Etik Kurallari
IEEE Code of Ethics
IEEE IEEE
IEEE iiyeleri olarak bizler biitiin diinya {izerinde teknolojilerimizin hayat standartlarini
etkilemesindeki 6nemin farkindayiz. Meslegimize karsi sahsi sorumlulugumuzu kabul

ederek, hizmet ettigimiz toplumlara ve iiyelerine en yiiksek etik ve mesleki davranista

bulunmayi s6z verdigimizi ve asagidaki etik kurallar1 kabul ettigimizi ifade ederiz.

Kamu giivenligi, sagligi ve refahi ile uyumlu kararlar vermenin sorumlulugunu
kabul etmek ve kamu veya cevreyi tehdit edebilecek faktorleri derhal agiklamak;
Mimkiin olabilecek ¢ikar catigsmasi, ister ger¢ekten var olmasi isterse sadece algi
olmasi, durumlarindan kagimmmak. Cikar catismasi olmasi durumunda, etkilenen
taraflara durumu bildirmek;

Mevcut verilere dayali tahminlerde ve fikir beyan etmelerde gergek¢i ve diiriist
olmak;

Her tiirlii riisveti reddetmek;

Miitenasip uygulamalarin1 ve muhtemel sonuclarint gézeterek teknoloji anlayisini

gelistirmek;

Teknik yeterliliklerimizi siirdiirmek ve gelistirmek, yeterli egitim veya tecriibe

olmas1 veya isin zorluk sinirlart ifade edilmesi durumunda ancak baskalari i¢in
teknolojik sorumluluklari iistlenmek;

Teknik bir calisma hakkinda yansiz bir elestiri i¢in ugrasmak, elestiriyi kabul
etmek ve elestiriyi yapmak; hatlar1 kabul etmek ve diizeltmek; diger katki
sunanlarin emeklerini ifade etmek;

Biitiin kisilere adilane davranmak; 1k, din, cinsiyet, yas, milliyet, cinsi tercih,
cinsiyet kimligi, veya cinsiyet ifadesi iizerinden ayirimcilik yapma durumuna
girigmemek;

Yanlis veya kotii amagh eylemler sonucu kimsenin yaralanmasi, miilklerinin zarar
gormesi, itibarlariin veya istthdamlarinin zedelenmesi durumlarinin olusmasindan
kaginmak;

. Meslektaslara ve yardimci personele mesleki gelisimlerinde yardimci olmak ve

onlar1 desteklemek.
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®

IEEE Code of Ethics @
IEEE IEEE
We, the members of the IEEE, in recognition of the importance of our technologies in
affecting the quality of life throughout the world, and in accepting a personal
obligation to our profession, its members and the communities we serve, do hereby

commit ourselves to the highest ethical and Professional conduct and agree:

. to accept responsibility in making engineering decisions consistent with the safety,
health and welfare of the public, and to disclose promptly factors that might
endanger the public or the environment;

. to avoid real or perceived conflicts of interest whenever possible, and to disclose
them to affected parties when they do exist;

. to be honest and realistic in stating claims or estimates based on available data;

. to reject bribery in all its forms;

. to improve the understanding of technology, its appropriate application, and
potential consequences;

. to maintain and improve our technical competence and to undertake technological
tasks for others only if qualified by training or experience, or after full disclosure
of pertinent limitations;

. to seek, accept, and offer honest criticism of technical work, to acknowledge and
correct errors, and to credit properly the contributions of others;

. to treat fairly all persons regardless of such factors as race, religion, gender,

disability, age, or national origin;
. to avoid injuring others, their property, reputation, or employment by false or
mlicious action;
.to assist colleagues and co-workers in their professional development and to

support them in following this code of ethics.

Approved by the IEEE Board of Directors
August 1990

ieee-ies.org/resources/media/about/history/ieee_codeofethics.pdf
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Miihendisler I¢in Etik Kurallar

Code of Ethics for Engineers

Etik kurallan ile ilgili faydalh web adresleri
IEEE Code of Ethics

http://www.ieee.org/about/corporate/governance/p7-8.html

NSPE Code of Ethics for Engineers

http://www.nspe.org/resources/ethics/code-ethics

American Society of Civil Engineers, UC Berkeley Chapter

http://courses.cs.vt.edu/professionalism/WorldCodes/ASCE.html

Engineering Ethics BY DENISE NGUYEN

http://sites.tufts.edu/eeseniordesignhandbook/2013/engineering-ethics-2/

Code of Ethics of Professional Engineers Ontario

http://www.engineering.uottawa.ca/en/requlations

Bir kitap:

What Every Engineer Should Know about Ethics
Yazar: Kenneth K. Humphreys

CRC Press

EMO - Elektrik Miihendisleri Odasi

Etik Kiitiiphanesi
http://lwww.emo.org.tr/genel/bizden_detay.php?kod=50871&tipi=46&sube=0#.U1Qfy
VV_tjs
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EK-2 Disiplinlerarasi1 Calisma

Sistemin yapiminda hem yazilim kisminda hem de haberlesme kisminda Robilab

sirketinden danigmanlik yardimi alinmistir.
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EK-3 Standartlar ve Kisitlar Formu

Karadeniz Teknik Universitesi STANDARTLAR VE KISITLAR
Muhendislik Fakultesi FORMU

Elektrik-Elektronik Muhendisligi Bolimu

Tasarim Projesinin hazirlanmasinda Standart ve Kisitlarla ilgili olarak, asagidaki sorulari cevaplayiniz.

1. Projenizin tasarim boyutu nedir? Agiklayiniz.
Projede akilli telefon veya bilgisayar ile kontrol edilebilen arag tasarlanmistir. Arag tizerine
yerlestirilen kamera ile goriintii aktarimi gerceklestirilmektedir.

2. Projenizde bir miihendislik problemini kendiniz formiile edip, ¢6zdiiniiz mii?
Herhangi bir mithendislik problemi formiile edilip ¢6ziilmedi.

3. Onceki derslerde edindiginiz hangi bilgi ve becerileri kullandiniz?
Mikroislemciler, haberlesme ve elektronik derslerinde edindigimiz bilgi ve beceriler kullanilmstir.

4. Kullandiginiz veya dikkate aldiginiz miithendislik standartlar1 nelerdir?
Projede haberlesme kisminda Wi-Fi kullanildigi i¢in IEEE 802.11n standardi ve CSMAJ/CA (Carrier
Sense Multiple Access with Collision Avoidance) protokolii, goriintii aktariminda QVGA (Quarter
Video Graphics Array) standardi ve internet arayiiziinde ise HTTP (Hyper-Text Transfer Protocol)
protokolii kullanilmis olup bu standart ve protokollerin getirdigi tiim kurallara uyulmustur.

5. Kullandigimiz veya dikkate aldiginiz gercekei kisitlar nelerdir?

a) Ekonomi
Malzemelerin alimi biitgemiz dogrultusunda planlandi. Biitgenin digina ¢ikilmamaya galigildi.

b) Cevre sorunlart:
Bu projede herhangi bir ¢evre sorunu i¢in ¢dziim iretilmedi fakat yapilan proje ¢evreye higbir
zarar vermemektedir.

c) Stirdiiriilebilirlik:

Bu proje goriintii alimi ve uzaktan kontrol i¢in tasarlanmistir. Fakat arag lizerine farkli sensorler

yerlestirilerek aracin bulundugu ortamin 6zellikleri hakkinda bilgi alinip bir¢ok alanda
kullanilabilir.

d) Uretilebilirlik:
Projenin gelistirilebilir ve iizerinde ¢aligilabilir olmasi nedeniyle birgok alanda kullanilabilir.
Bu da iiretilebilirligi arttirabilir.

e) Etik:
Herhangi bir kimsenin ya da kurulusun projesi dogrudan alinmadi bu projelerden sadece kaynak
olarak yararlanildi.

f) Saglik:
Proje herhangi bir saglik problemi barindirmaz.

g) Giivenlik:
Gergeklestirilen projede higbir giivenlik sorunu bulunmamaktadir.

h) Sosyal ve politik sorunlar:
Projenin sosyal veya politik bir sorun olusturmayacag diisiiniilmektedir.
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