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AKILLI SISTEMLER VE ROBOTiK UYGULAMALARINDA KABLOSUZ
iLETiSiMIN ONEMIi VE PROJE UYGULAMALARI

L. Ozlem Akkan?, Taner Akkan?, Hakan Celik3, Tolga Olcay?,

OZET

Son vyillarda teknolojik gelismelerin robotik alaninda ve insan hayatini kolaylastiran akilli sistemler lzerinde
kullanilmasi olduk¢a yogunlasmistir. Bu sistemlerin uygulanmasinda gerek kullanici ile sistem arasinda, gerekse
sistemi olusturan birimler arasindaki haberlesmenin kablosuz olarak yapilmasi yayginlasmaktadir. Kablosuz
iletisimin kullaniciya ve sisteme mobilite kazandirmasi bu tiir sistemlerin tercih edilmesini saglamaktadir. Bunun
yaninda Kablosuz iletisimin kullaniimasi, akilli sistemlerin uygulama yerlerini de 6nemli 6lgiide gesitlendirmistir;
insansiz gozlem araclari, kisilerin evleri digindayken bile ev igindeki sistemlere miidahale etmeleri v.b. ¢ok
sayida uygulama o6rnekleri mevcuttur. Uygulamanin yeri ve kapsamina bagh olarak kullanilacak kablosuz
iletisimin tlrl de farkhhk géstermektedir. Kapsama alani, enerjinin verimli kullanilmasi, maliyet gibi cesitli
kriterlere gére uygulamada kullanilacak kablosuz iletisim tiirli belirlenmektedir. Proje tabanli egitimin amaci
degisen problemlere bagh olarak ¢6ziim yetenegi gelistirmektir. Bu sistemde 6grencinin problemi anlamasi,
¢O6zim lretmesi beklenmektedir. Farkli gereksinimlere gére farkh c¢oziimler gelistirilmeli, bunun icin dogru
kriterler segilmeli ve bu kriterlere bagl olarak uygun ¢6ziim araglari belirlenmelidir. Caismamizda adi gecen
kazanimlarin elde edilebilmesi amaciyla yapilmis, akilli sistemler ve robotik uygulamalari igeren projeler ve bu
proje uygulamalari igin secilen kablosuz iletisim tiirleri hakkinda bilgi verilecektir. Bu kapsamda hangi kablosuz
iletisim protokoliliniin secilecegini belirleyecek kriterler, kriterlere gore kullanilacak kablosuz protokollerin
belirlenmesi aciklanmistir. Cesitli kablosuz protokollerin  kullanimina ait secilmis uygulama 6&rnekleri
calismamizda ele alinmaktadir.
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IMPORTANCE OF WIRELESS COMMUNICATIONS IN INTELLIGENT SYSTEMS AND ROBOTICS
AND ITS APPLICATIONS

ABSTRACT

Using technological developments in robotics and on intelligent systems which facilitate human life highly
increased in recent years. In the implementation of this system, while communicating both between the user
and the system and between units that forming system to utilize wireless communication is increasing.
Providing mobility to users and the system to be implemented allows the preference wireless communications.
Beside this, using wireless communication application areas of intelligent systems substantially diversified;
unmanned surveillance vehicles, people intervention of the system in the house even those people outside of
the house, remote intervention, etc. There are many examples of applications such these. Depending on the
scope and the field of application, the types of wireless communication to be used are also different. According
to various criteria, such as coverage, the efficient use of energy, cost wireless communication type to be
applied is determined. The aim of project-based learning is to improve the problem solving ability depending
on the changing problems. In this system, the students are expected to understand the problem, to produce a
solution, to implement it and to be able to find alternative solutions to the possible problems. Considering
different requirements, different solutions should be developed, for this correct criteria should be chosen,
according to these criteria appropriate solution tools to be determined. In our study, the information about
intelligent systems and robotic projects carried out to obtain these achievements and types of wireless
communication to be chosen will be given.
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Giris

Teknolojik gelismelerle birlikte, insan hayatini kolaylastiran akilli sistemler ve robotik uygulamalari
giderek daha c¢ok hayatimiza girmektedir. Bu sistemlerin uygulanmasinda kullanim kolayligi, her yerden
ulasabilme, v.b. nedenlerle kablosuz iletisim cok popiiler hale gelmistir. Kullanici arayilizii uygulamalarinin
kolaylikla edinilmesi, gilinlik hayatta sikca kullandigimiz cep telefonu, tablet PC v.b. cihazlarin gesitli kablosuz
protokollerle rahatlikla ¢galigmasi, kullaniciya ve sisteme mobilite kazandiran uygulamalarin sayisini ve gesidini
dnemli dlciide artirmaktadir. insansiz gézlem araclari, kisilerin evleri digindayken bile ev icindeki sistemlere
miidahale etmeleri v.b. ¢ok sayida uygulama oOrnekleri mevcuttur. Hangi kablosuz protokoliin secilecegi
uygulamanin yeri ve amacina gore degisebilmektedir. Kimi zaman, amaca bagli olarak, birden fazla kablosuz
iletisim tlrd kullanilabilir. Bunun yaninda kapsama alani ve girisim konulari da kullanilacak protokoliin
seciminde belirleyici olabilmektedir. Kablosuz protokol ve modil se¢imini etkileyen kriterlerin belirlenmesi
projeyi olusturan birimlerin belirlenmesi ve projenin yapim siurecini blylk oranda kolaylastiracaktir. Clinku
kapsama alani, enerjinin verimli kullanilmasi, maliyet gibi cesitli kriterlere gére uygulamada kullanilacak
kablosuz iletisim tiirli belirlenmektedir.

Proje tabanh egitimin amaci degisen problemlere bagh olarak ¢6ziim yetenegi gelistirmektir. Bu
sistemde 6grencinin problemi anlamasi, ¢6zim (lretmesi beklenmektedir. Farkh gereksinimlere goére farkh
cozimler gelistirilmeli, bunun icin dogru olcitler secilmeli ve bu dlciitlere bagh olarak uygun ¢éziim araclar
belirlenmelidir. Proje siirecinde 6grenci derslerde gordiigi bilgileri uygulamada sececegi modiil ve tekniklerle
birlestirerek insan hayatini kolaylastiracak Uriinler ortaya ¢ikarma amacindadir. Siirecin basinda dogru teknik ve
modiiller segilmediginde ilerleyen zamanlarda problemler ortaya ¢ikmaktadir. Projelerin zamaninda sunumu ve
teslim edilmesi gerektiginden, yanhs protokol ve modiil se¢imi siireci olumsuz etkilemektedir. Projelerde
kullanilacak kablosuz protokollerin seciminde 6nemli kriterler belirlenerek, proje siireci daha verimli hale
getirilebilir.

Calismamizda adi gecen kazanimlarin elde edilebilmesi amaciyla yapilmis, akilli sistemler ve robotik
uygulamalari iceren projeler ve bu proje uygulamalari icin secilen kablosuz iletisim tiirleri hakkinda bilgi
verilecektir. Bu kapsamda hangi kablosuz iletisim protokoliiniin secilecegini belirleyecek kriterler, kriterlere
gore kullanilacak kablosuz protokollerin belirlenmesi agiklanmistir. Cesitli kablosuz protokollerin kullanimina ait
secilmis uygulama o&rnekleri de calismamizda ele alinmaktadir. ilk béliimde akilli sistemler ve robotik
uygulamalari hakkinda bilgiler verilmektedir. ikinci b&liimde kullanilan kablosuz haberlesme protokolleri ve
bunlarin seciminde belirleyici olacak kriterler ele alinmaktadir. Secilmis uygulama 6&rneklerinin incelendigi
Uglincl bolimden sonra galismamizdan elde edilen kazanimlar ve sonuglar son bélimde tartisiimaktadir.

Akill Sistemler Ve Robotik Uygulamalari
Akilli sistemler ve robotik sistemler insan hayatini kolaylastiran, uygulama tiirline gére ortamdan aldigi
verileri isleyerek karar alan ve bunlari uygulayan sistemlerdir.

Akilli sistemler

Akilli sistemler ¢ok gesitli uygulama alanlarinda karsimiza ¢ikabilmektedir. Ortamdan aldigi 1s1 degerini
daha 6nceden belirlenmis bir seviyeye gére degerlendirip 1sitma veya sogutma yapmak buna basit bir drnektir.
Bunun yaninda c¢ok daha karmasik etkilesimlerin uygulandigi sistemler de vardir (Al-Qutayri ve Jeedella,
2010).Kapali alanlarda uygulanan akilli ev uygulamalari yaninda acik alanlarda uygulanan cok farkh akilli
sistemler karsimiza ¢itkmaktadir. Bu sistemlerin ¢esitleri giderek artmakta ve uygulamalari yayginlasmaktadir.

Robotik sistemler

Robotik, robotlarin tasarimi, Giretimi, calistirmasi ve uygulamalariyla ugrasan bir Mekatronik alt dalidir
ve bilgisayarli kontrolciiler robotlarin kontrol, algilayici geri beslemeleri ve bilgi islemesi ile ilgilenirler
(Wikipedia, 2015). Robotik sistemler 6zellikle insan hayatini kolaylastiran ve liretimde zorlu gorevler Ustlenen
sistemlerdir.

Kullanilan Kablosuz Haberlesme Protokolleri

Tiimlesik devre teknolojisindeki gelismeler sayesinde kiiciik boyutta ve uygun fiyatlarda elektronik devre
kartlari ortaya ¢ikmaktadir. Bunun yaninda kablosuz protokoller kullaniciya ve gelistirilmek istenen uygulamaya
mobilite katmaktadir. Bu iki gelismenin birlesimiyle hayatimizin pek cok alanini kolaylastiran, kablosuz
haberlesme protokollerini kullanan uygulamalar yayginlagsmaktadir. Kullanilan kablosuz protokol ve /veya
protokollerin secimi uygulamaya gore degismektedir. Hangi protokolii sececegimizi belirleyen bazi kriterler
vardir. Uygulamaya bagh olsa da protokolii belirlerken bu kriterlere gére se¢cim yapmak, ilerleyen proje siireci
icinde olasi hatalari azaltmaya yardimci olacaktir.
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Robotik ve akilli sistemlerde kullanilan kablosuz protokoller ¢ok gesitlidir; Bluetooth, Zigbee, RFID, WiFi,
NFC, IrDA, RF, hiicresel sistemler ve uydu sistemleri gibi. Kapsama alani, kullandigi frekans bandi,
gonderebilecegi maksimum veri hizi, ¢ikis giicli, bant genisligi, ag1 olusturacak diigiim sayisi, topolojisi,glivenlik,
glic tiiketimi, maliyet ve haberlesmenin yoni kablosuz protokolleri secerken 6nem tasiyan kriterler olarak
karsimiza gikmaktadir (Ali vd., 2014), (Al-Qutayri ve Jeedella, 2010), (Patil ve Reddy, 2013), (Ruiz Fernandez,
2012). Protokole ait bu bilgileri kullanarak, gelistirmek istedigimiz uygulama igin en dogru kablosuz protokolii
segmek miimkiin olacaktir.

Oncelikle 6grencilerimizle yapilan projelerde kullandigimiz kablosuz protokoller hakkinda bilgi
verilecektir. Daha sonra gelen alt-bdliimde kullanilan kablosuz protokoller kriterler agisindan karsilastiriimis ve
tablo seklinde sunulmustur.

Bluetooth

IEEE 802.15.1 standardi olarak da bilinen Bluetooth kisa mesafe icin tasarimlanmistir. ve fare, klavye ve
yazicl gibi bilgisayar c¢evre birimlerini kablosuz olarak baglamakta da kullanilan disik bant genislikli bir
protokoldiir. Bu uygulamalardaki kapsama alanlarini igceren aglar Kablosuz Kisisel Alan Ag1 (Wireless Personal
Area Network - WPAN) olarak adlandiriimaktadir (Ruiz Fernandez, 2012).

Bluetooth cihazlari 2.4 GHz deki lisanssiz Endustriyel-Bilimsel-Saghk (Industrial-Scientific-Medical- ISM)
bandini kullanmaktadir. Bu bant lisanssiz oldugundan, bu bantta 6rnegin kablosuz telefonlar gibi diger
uygulamalar da calismaktadir. Baska protokollerle girisimi dnlemek icin Bluetooth vericileri frekans-atlamal
yayillmis-spektrum (frequency-hopping spread-spectrum) kullanmaktadir (Al-Qutayri ve Jeedella, 2010).

Wi-Fi

Kablosuz Baglanti Alani anlamina gelen Wi-Fi (Wireless Fidelity) kisisel bilgisayar, video oyunu konsollari,
dijital ses oynaticilari ve akillh telefonlar gibi cihazlari kablosuz olarak internete baglanmasini saglayan
teknolojidir (Vikipedi, 2015). IEEE 802.11 kablosuz iletisim standardi olarak bilinen bu teknoloji kablosuz yerel
alan aglari (Wireless Local Area Networks -WLAN) icin 2.4, 3.6 ve 5 GHz frekans bantlarini kullanmaktadir (Al-
Qutayri ve Jeedella, 2010). Kullanicilarina genis-bant hizlarinda internet kullanim olanagi veren bu protokoliin
iki caisma modu bulunmaktadir; Baglanti noktasi (access point -AP) ve amaca 6zel (ad hoc).

Hiicresel Sistemler

Hicresel ag olarak da bilinen GSM (Kiiresel Mobil Sistem- Global System Mobile) mobil iletisimde bir
cigir agmistir. Gegen on yilda sistemin gelisimiyle GPRS (Genel Paket Radyo Servisi - General Packet Radio
Service) , UMTS (Evrensel Mobil Haberlesme Sistemi - Universal Mobile Telecommunications System) gibi yeni
nesil versiyonlarin iletim hizlarinin arttigi ve yeni servisleri destekledikleri gériilmektedir. GSM/GPRS, alani belli
blyikllkteki hiicrelere bélmektedir. Hiicre biyiklikleri o bolgenin talepleri ve trafik yikiine baghdir. Frekansin
yeniden kullanimina dayal bu teknolojide hem ses hem de veri iletisimine olanak saglanmaktadir (Al-Qutayri ve
Jeedella, 2010).

Uydu Sistemleri

GPS (Global Positioning System - Kiiresel Konumlama Sistemi), Diinya izerinde herhangi engelsiz bir
goris hattinda, dort veya daha fazla uydusu ile her tiirlii hava kosulunda yer ve zaman bilgileri saglayan uzay
tabanli uydu navigasyon sistemidir. Diizenli olarak kodlanmis bilgi yollayan bir uydu agidir ve uydularla
arasindaki mesafeyi dlcerek Diinya lizerindeki kesin yeri tespit etmeyi miimkiin kilar. Kiiresel 6lgekte galisir bu
tlir sistemlerin onciilidir (National Instruments, 2013), (Vikipedi, 2015). Son vyillarda koordinat bilgisinin
kullanildigi uygulamalarin sayisi ve gesidi artmaktadir.

RF

Lisans gerektirmemesi nedeniyle ¢ok yaygin kullanilan 433 Mhz bandi iletisimi avantajhidir. Bu bant
433.05 den 434.79MHZz’e kadardir. Yiiksek frekanslara gore daha iyi yayihm karakteristigine sahiptir. Bunun
yaninda bant genisligi yalnizca 1.84MHz dir. Bu da veri iletim hizini sinirlamaktadir. Diistk gliclii, diisiik veri
iletimi icin uygun bir haberlesme tirtidir (Weyn, Ergeerts, Wante, Vercauteren ve Hellinckx, 2013).
Kriterlere gore karsilastirma

Projelerimizde kullandigimiz kablosuz protokollerin belirlenen kriterlere gére karsilastirmasi Tablo 1'de
gosterilmektedir. Uygulama gelistirme asamasinda kullanici bu kiyaslama tablosu ile projesine uygun
protokolleri belirleyebilecektir.

Tablo 1: Kablosuz Protokollerin Belirlenen Kriterlere Gore Kiyaslanmasi
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Protokol Bluetooth Wi-Fi GSM/GPRS GPS RF
Calisma frekansi 2.4 GHz 2.4 GHz; 850/900; L1:1575.42 / 433 MHz
5 GHz 1800/1900 L2:1227.60
MHz Mhz
Kapsama alani 10m 100m BSS gticline Global ~100 m
bagh
Veri hizi 720 Kb/s 54 Mb/s 168 Kb/s 50 bps Maks. 115.2 Kbps
Bant-genisligi 1 MHz 25-20 MHz 200 kHz 20.46 Mhz 1.84MHz
Temel hiicre Piconet BSS Tek hiicre Tek yonli Noktadan-noktaya
(Single-cell) (Simplex) (Peer-to-peer)
Nominal gikis glicl 0-10dBm 15-20dBm 0-39 dBm -130dBm 4-12 dBm
iletim Giivenligi Glvenli Daha az guivenli Glvenli Glvenli Glvenlik yok

Proje Uygulamalari
Yapilan projeler kullandigi kablosuz haberlesme protokoliine gére gruplanarak sunulmaktadir. Her
kablosuz protokol icin yapilan projelerden secilen bir ya da birkac proje hakkinda bilgi verilmektedir.

Bluetooth

Glinimiizde taktiksel uygulamalarda kullanilan robotik mekanizmalar 6zellikle uzaktan ydnetilebilir
olduklari ve goriinti ile ses aktarimi yapabildikleri igin insanlarin rahat ¢alisamadig alanlarda ¢ok yaygin bir
kullanim alani bulmuslardir. Son yillarda mobil robot kullanim oraninda gézle gériiniir bir artis yasanmaktadir.

ilk calismada bu amacla operasyon alanina atilabilen bir robot gelistirilmistir (T. Akkan vd., 2014). Atilma
esnasinda kameranin ters dénmemesi amaciyla robot boru benzeri silindirik bir saft ve denge kuyrugundan
olusmaktadir. Robotun genislik 6l¢lisii 20 cm’dir. Tekerlekleri yeri tutus 6zelligine sahip poliliretan malzemeden
Uretilmistir. Tekerleklerin ¢api 70mm ve genigligi 10mm dir. Silindirik safti saglam ve ekonomik olan
polikarbondan yapilmistir. Robot 6zellikle dar ¢alisma alanlarinda galisabilmesi veya taktik arastirma goérevi
yapabilmesi icin olabildigince kiiglik boyutlarda tasarlanmistir. Robot {izerindeki 5 megapiksel kameranin gektigi
goriintiler 2.48 GHZ verici ve alici yardimiyla kablosuz olarak bir LCD monit6re aktarilmaktadir. Ayrica robotun
kontroli bir Android tasinabilir cihaz ile Uzerine kurulu BT Joystick Lite programiyla yapilmaktadir.
Tamamlanmis tiim sistemin fotografi aciklamali olarak Sekil 1'te goriilmektedir.

Denge
Kuyrugu
LCD Ekran
Rediiktorli Kabloshz
DC Motor kamera Kablosuz
Kamera kamera alict

\‘ericix
€ LCD Ekran.kablosuz
alicr Li-Po pili

Aliiminyum
govdeli {
S

+us .
Poliiiretan %
Tekerlek j

Sekil 1: Tamamlanmis tim sistemin fotografi

— Robot Li-Po pili

Diger bir ¢alismada Android isletim sistemli bir mobil cihaz lizerinden kol manipilatéri ve robot
hareketlerinin kontrol edilmesi amaglanmistir (Olcay vd., 2014). Paletli robot ve kol manipiilatériin mekanik
aksami tasarlanmig ve Uretilmistir. Ardindan Arduino mikro-denetleyicili kontrol linitesi, haberlesme Unitesi gibi
elektronik donanimlar olusturulmus ve birlestirilmistir. Son olarak da robot ve kol manipiilatérii kontrol etmek
amaciyla gerekli yazilimlar yazilmistir (Sekil 2).

Bu kategorideki son calismada bilgisayar yardimiyla kablosuz olarak haberlesebilen Robot Kollu Mobil
Arastirma Robotu (ROKMAR) gerceklenmistir (Olcay vd., 2012). Oncelikle robotun mekanik aksami tasarlanmis
ve Uretilmistir. Ardindan Arduino mikrodenetleyicili kontrol linitesi, haberlesme (initesi gibi bircok elektronik
donanim birlestirilmistir. Son olarak robotu kontrol etmek ve robotla iletisim kurmak amaciyla tg farkli yazilim
yazilmistir. Bu yazilimlar mikrodenetleyici lizerinde g¢alisan robot ana kontrol yazilimi, kontrol bilgisayari
lzerinde galisan ve kullanici komutlarini kullaniciya ileten kullanici ve robottan alinan ses ve goériinti bilgilerini
gorintileyen goriintl araylziidiir. ROKMAR sisteminin tamamlanmis hali asagidaki fotografta goriilmektedir
(Sekil 3).
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Sekil 2: Kol Manipiilatorli Mobil Robot Sekil 3: ROKMAR robotu

Wi-Fi

Robotik uygulamalarin 6nemli bir yer tutan arastirma robotlar insanlarin gidemeyecegi uzay
arastirmalari basta olmak lizere ayni zamanda enddstriyel Gretim ve medikal sektérde de kullanilmaktadirlar.
Bu kategoride ise Wi-Fi protokolii kullanan arastirma robotlari incelenmektedir. ilk projemizin  asil
amaclarindan biri, savunma sanayi icin bir mobil robot 6rnegini gergeklestirmektir (Karaca vd., 2012). Bu
calismada, bir mobil robotu hareket ettirme islevine ek olarak gériinti isleyip robotu etrafindaki cisimlerle ilgili
bilgilendirme ve belirlenen hedefleri algilama islemi yapilmistir. Robot uzaktan bir PC ile kablosuz ag lizerinden
kontrol edilmektedir. Gerceklenen arastirma robotu saglam mekanik tasarimi, 6zgiin elektronik tasarimi ve
yazilimi ile gelistirilmeye agik bir platformdur. Arastirma robotunun tamamlanmis halinin fotografi Sekil 4’de
gosterilmistir.

Afet zamanlarinda girilmesi zor yerlere rahatlikla girerek gézlem yapilmasi, kamera sayesinde goris
alanimiz disinda kalan bélgeden goriintii alinmasi amacglanan bu projede bunlari gergeklestirebilmek igin
rahatlikla yénlendirme yapabilme, dayanikli olmasi anahtar noktalardir (L. O. Akkan vd., 2014c).Ydnlendirme
yani kontrollerimiz android cihazimiz lizerindeki yazilimla yapilmaktadir. Sistemin blok semasi Sekil 5.de
verilmektedir.

43"

LCD EKRAN

L y

Sekil 4: Arastirma robotu sistem diyagrami Sekil 5: Sistemin Blok semasi

Hiicresel Sistemler

Olusturdugumuz sistemde doga gezileri, dag tirmaniglari, bisiklet turlari gibi agik hava doga sporlarinda
kullanilmak iizere GPS koordinatlari ve yiiksekligi GPS alicisi ile belirlenmektedir (L. O. Akkan vd., 2014a). Buna
ilave olarak i1si-basing sensorii ile 1si ve basing degerleri belirlenmekte ve bu degerler kablosuz sekilde gruptaki
mobil cihazlara yayinlanmaktadir. Bir koordinatér ve goérintii yenileme performansini dislirmeyecek
maksimum on iki son kullanici yildiz topoloji seklinde baglanarak bir mobil ag olusturmaktadir. Alinan bilgiler
kablosuz sekilde GSM agi lizerinden geziye katilan diger bireylerin Android veya 10S isletim sistemi tabanh
mobil cihazlarina aktarilmaktadir. Bu sekilde gruptan kopmalar yasanmasi durumunda énciiniin bulundugu
konuma kolayca ulagilmasi ve bireylerin aralarinda GSM internet licreti disinda higbir ek ticret 6demeden
haberlesmesi saglanir. Devreler bir sirt g¢antasi ile biitiinlestirilmistir. Arduino modiili, GPS modili ve
sensorlerden olusan bu tiimlestirilmis sistemler biitlini su gegirmez bir kutu igine alindigindan yagish havalarda
bile glivenle kullanilabilecektir. Buna ek olarak giines panelli batarya kullanimi ile sistemin uzun siire
calisabilmesi saglanmaktadir.
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Sekil 6: Sistemi olusturan modiiller ve baglantilari

Uydu Sistemleri

Bilgisayar veya telefon (izerinden GPS'e girilen koordinatlari kolayca bulmamizi saglayan bu sistemin
farki, devrelerin ceket ile bitlinlestirilmis olmasidir. Arduino modiilii, GPS modiili, titresim motorlari ve
LED’lerden olusan bu tiimlestirilmis sistemler biitiini ince ve hafif tasarimi sayesinde bir tekstil Griind ile
uyumlu goériinmektedir. Bu tasarim ceketin sol omuz bélgesinde, LED’ler ve motorlar ise kol bdlgesinde bulunur
(L. O. Akkan vd., 2014b). Ceketin icinden gecen, ince ve dayanikli kablolar biitiin cihazlarn birbirine
baglamaktadir. Sekil 7'te ise GPS’li ceketin tiim fotografi verilmektedir.

Devreyi koruyvan
fist kapak

iPS
NModili

\rduino :
Lilypad 1

=

Sekil 7: GPS’li ceketin tiim fotografi

RF

Glinlimiizde ev otomasyonlarinin kullanimi gittikce yayginlasmaktadir. Ev pencere perdelerinin otomatik
acihp kapanmasi yasam konforunu artirici bir uygulamadir. Bu projede bir jaluzi perdenin uzaktan kumanda ile
kontroll amaglanmistir (T. Akkan vd., 2012). Jaluzi perdenin hava aydinlandiginda aciimasi ve hava karardig§inda
otomatik olarak kapanmasi LDR ile saglanmistir. Motorlarin hareketi ile jaluzi kanat agilarinin ayarlanmasi
433MHzRF ahcr vericili mikrodenetleyicili bir devre ile saglanmistir. Sistem mevcut perde mekanizmasini
bozmadan disaridan eklenecek sekilde tasarlanmistir. Olusturulan sistem jaluzi perdelerde iki motorla
calismasina ragmen, stor perdelerde tek motorla da ¢alismaya uygundur.

Diger projemizin amaci insansiz tifek tasarimidir (Celik, Akkan, Olcay, Kule ve Cagan,2012). Robotun
hareketi Arduino kontrol {initesi, haberlesme (initesi, PIC devreleri ve mikrodenetleyici ile kontrol edilmektedir.
Haberlesme icin 433 Mhz alici verici devreleri kullanilmaktadir. Proje lizerindeki kameradan alinan gérintiinin
LCD ekranina gonderilerek istenilen yeri hedeflemesi amaglanir. Kameranin 360 derece gézetleme yapabilmesi
hareketi tespit etmemizi saglar. LCD ekran ile uzaktan hedef goériilebilmektedir. Tim sistemin blok diyagrami
Sekil 8’ de verilmistir.
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Sekil 8: Tiim sistemin blok diyagrami

Sonuglar

Kablosuz haberlesme protokolleri 6zelliklerine gore ¢ok gesitli uygulamalarda karsimiza gikabilmektedir.
Protokoliin 6zelliklerinin bilinmesi uygulamaya bagl olarak dogru haberlesme protokoliiniin secilmesine olanak
verir. Calismamizda, proje destekli egitim siirecinde yapilan, kablosuz iletisim kullanan projelere yer verilmistir.
Kullanilan kablosuz haberlesme protokollerinin gesitli 6zellikleri ele alinarak bir tablo halinde sunulmustur;
¢alisma frekansi, kapsama alani, veri hizi, bant-genisligi, temel hiicre, nominal ¢ikis gilicii. Buna gore kisiler proje
siirecinin basinda hangi uygulama icin hangi kablosuz iletisim tlriiniin uygun olduguna karar verilebilecekler ve
proje siireci daha verimli olacaktir.
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