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1. Proje Ozeti (Proje Tanim)

Gelisen teknolojinin bir sonucu olarak giiniimiizde otomotiv sektorii trettigi
araglara hiz kontrol sistemleri, serit takip sistemleri, ABS-EPS gibi acil fren sistemleri gibi
yenilikler yiikleyerek yeni modellerine farkli 6zellikler katarak piyasaya siirmektedir. Artik
fosil yakithi araclardan hibrit, yar1 hibrit ve elektrikli araglara donilisiim baglamistir.
Teknolojinin yarattig1 en biiyiik gelisme ise yapay zekdda olmustur. Insansiz hava araci,
insansiz deniz araci ve insansiz kara araci giderek sektérde daha biiyiik bir pazar payina
sahip olmustur. Gelisen yapay zekd ve makine O0grenme teknolojisi, endiistriyel alan,
otomotiv ve ev teknolojilerinde genis bir iirlin ve AR-GE yapisina sahipken engelliler i¢in
iretilen araglarda(akiilii sandalye vb.) bu teknoloji yeterince kullanilmamaktadir. Engelli
bireylere yonelik toplumsal esitligi saglamak icin yenilikgi fikirler ortaya konmalidir.

Engelli bireylerin mevcut araglarini giivenli bir sekilde kullanabilecekleri bir yolun
olmamasi, trafikte kullanilan yollarda; kaldirim {izerindeki tabelalarin, yolun ilerleyisini
kesen rogar kapaklarmin, biiyiikk tas siislemelerin, trafige acgilan gilizergahta kullanilan
yolun bitimi gibi hatalarin engelli bireylere biiyiik sorunlar yasattig1 ve siirlis glivenligini
tehlikeye attig1 tespit edilmistir. Bu durumda teknolojik olarak gelismis, siiriis giivenligi
yiiksek araglarin problemi ¢ézecegine karar verilmistir.

Ulasimda toplu tasima araglarin1 kullanima yonelimin artmasi, toplu tagima
araglarindaki yogunlugun c¢ok olmasina sebep olmaktadir. Engellilere karsi duyarlilik
konusunda toplumsal bilincin yeterince gelismemesi de engelli bireylerin toplu tasima
araclarimm1 kullanmaktan ¢ekinmesine sebep olmaktadir. Ulasimda karsilastiklar1 sorunun
nasil c¢oziilecegi sorusuna cevaplari ise kendilerine 6zgii bir ara¢ olmasimnin sorunun
¢ozlimi noktasinda faydali olabilecegidir.

Onemli bir toplumsal sorun olan bu durumun ¢dziimii noktasinda engelli
bireyler i¢in yeni ve etkin c¢oziimler lretilmesi, gelisen teknolojik imkénlar ve yapay
zekanin kullanilmasi kag¢iilmaz olmustur. Bu nedenle problemin ¢o6ziimii noktasinda
2021°de gelistirdigimiz UMUT ISIGI projesinin eksik alanlar1 gelistirilerek AR-GE
calismasi yapilarak yeni bir arag (OTEA V2) tasarlanmis ve yenilikler eklenmistir.

OTEA V2’de mikro islemci ve mikro denetleyicilerin yani sira yapay zeka
raspberry lizerinden seri haberlesme protokolleri ile sistem kontrolii saglanmaktadir.
Raspberry’de analog pinler olmadigi i¢in analog veri girislerini arduino kart iizerinden
almaktadir. Boylece projede agik kaynak kodlu (Phyton, C++) yazilim kullanilmasi,
projenin uygulanmasina ve gelistirilmesine imkan saglamistir.

Ayrica giivenlik, acil durum bildirimi, konum tespiti ve arag¢ izleme ig¢in mobil
uygulama gelistirilmis ve arag arayiiziinde tanitilmistir.

Tasarim
Proje prototipi i¢in 18 cm eninde 27 cm boyunda sase tlizerinden teknik ¢izim yapilmustir.
Yapilan ¢izimler dekota iizerine aktarilarak prototip yapimina baglanmustir.



Yazilim
Arduino IDE

OTEA,; Arduino ile uyumlu dijital ve analog sensorler vasitasiyla veri almamizi
saglayan; kizilotesi mesafe sensorii (2YOAZ21) ile engel tanima, hc 05 bluetooth sensorii ile
haberlesme ve veri alis verisi, GPS sensorii (alfa GYNEO6MV2) konum bilgileri alma
ayrica arduino GSM shield mobil uygulama {izerinden voice control(ses kontrolii) ile
sOylenen komutu gergeklestirme (ileri git, geri gel, dikdortgen ¢iz, ileri git-geri gel, korna
cal, etrafinda don, 151k yak vb.) alanlarinda engelli robotu olarak uzmanlasmistir. Android
platformu tlizerinden aldig1 ses komutlarina gore hareket etmektedir.

Robotun arduino bilesenleri:

ATmega 2560 tabanli Arduino Mega karti, HC-06 Bluetooth-Serial modiil karti, L298N
motor siiriicii devresi, kizilotesi ve HC-SR04 ultrasonik mesafe sensorii, 200 RPM DC
motor, Omni tekerlek ve RGB LED’dir. Arduino, Processing/Wiring dilini kullanarak
devre elemanlar ile temel giris ¢ikis uygulamalarini gergeklestiren agik kaynakli fiziksel
programlama platformudur. Coklu analog ve dijital sensorlerden gelen verileri okuyarak
bilgileri seri baglantiyla ger¢ek eszamanli olarak Phyton platformuna aktarir. Phyton ile
arduino arasindaki iletisim pyserial ile saglanir.(Phyton3.9-m pip install pyserial

Python

Python agik kaynakli bir yazilim gelistirme aracidir. Python'da, baska dillerde de
olusturulan "for..." kalib1 dongii olarak yazilabilir. Temel nokta, Python, ¢oklu nesneler
izerinde yineleyen dongiileri, goriintiiden bilgi saglamayi, yorum yapabilme ve otomatik
algilama islemlerini gerceklestirebilen sayisal goriintii islemeye yonelik temel kavramlari,
gorilintli  iyilestirmeyi, morfolojik islemleri, kenar ve kose bulma algortimalarinin
ogrenilmesini ekonomik olarak ifade etmenin bir yoludur. Phyton dijital temelli bir
gelistirme kart1 oldugundan analog sensorlerden gelen verileri okumamaktadir. Bunun igin
projemizin ikinci agamasinda raspberry pi 3 gelistirme kart1 kullandigimiz i¢in raspberry ile
arduino arasinda seri haberlesmeyi saglayacak pyserial kullanilmigtir.

OpenCV Kkiitiiphanesi icerisinde goriintii islemeye (image processing) ve makine
ogrenmesine (machine learning) yonelik 2500’den fazla algoritma bulunmaktadir. Bu
algoritmalar ile yiliz tanima, nesneleri ayirt etme, insan hareketlerini tespit edebilme, nesne
simiflandirma, plaka tanima, ii¢ boyutlu goriintii iizerinde iglem yapabilme, goriintii
karsilagtirma, optik karakter tanimlama OCR (Optical Character Recognition) gibi islemler
rahatlikla yapilabilmektedir

Temel kavramlardan baslayarak bircok kavram ve algoritma ele alinmistir. Yer alan
ornek uygulamalar gerek OpenCV 3.1 gerekse 2.4.x siirlimleri kullanilarak yoldaki trafik
isaretlerini, yol ¢izgilerini, trafik levhalarini trafik 1siklarini goriintiilerini tarayarak goriintii
ogrenme algoritmasi gergeklestirilmis, OTEA’nin hareket kabiliyetine eklenmistir. Bu
gozetimli 6grenmede kullanilan bir makine 6gretimi yontemidir.

R-CNN bolgede bir nesne arar ve nesneyi buldugunda bu nesnenin sinifini
dondiiriir. Ayn1 zamanda nesnenin resimdeki yerini gosteren 4 tane deger verir. Bu degerler
dikdortgenin sol iist kdsesinin X ve y koordinatlar1 genislik ve uzunluk degerleridir [Faster
R-CNN’de SVM kullanilmamaktadir. Bagimsiz degiskenler ile bir bagimli degisken
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arasindaki baglantiyr modellemek i¢in kullanilan dogrusal regresyon ile nesnenin sinirlari
belirlenmektedir. Bu sekilde etrafina dikdortgen cizebilmektedir. Dogrusal regresyon ile
nesnenin bulundugu yeri tam olarak tespit ederek nesnenin etrafinda g¢izilecek olan
dikdortgenin tam oturacak sekilde ayarlanmalidir.

Montaj

Teknik ¢izimi yapilan OTEA’nin montaj asamasinda:

1- 50x50 cm dekota iizerine aktarilarak bistiiri yardimiyla blok iizerinden kesilerek ana
sase ¢ikarildi

2- T seklinde kesilen karbonfiber ile motor baglantilar giiclendirildi

3- Sase iizerine kaporta ingas1 yapildi

4- Elektronik devre elemalari; motor, motor stiriicli, arduino kart, raspberry, kamera (ana
kamera, ) montaji OTEA ftizerine yapilmistir.

2. Problem Durumunun Tanimlanmasi:

Literatiir taramas1 sonucunda engelli bireylerin hayatin1 kolaylastirmak icin tasarlanan
bircok proje ve calisma oldugu tespit edilmistir. Konugma kontrollii, dil kontrollii, nefes
kontrollii, goz kontrollii, beyin kontrollii (Elektroensefalografi - EEG, elektrookiilografi —
EOG) ve bas hareketleri kontrollii akilli tekerlekli sandalye calismalari bulunmaktadir.
Nishimori vd. (2007), Sivakumar vd.(2013) calismalarinda ses kontroliine dayanan tekerlekli
sandalyeler gelistirmiglerdir. Kim vd.(2013), Lund vd. (2010) ger¢eklestirdikleri
calismalarinda tetrapleji gibi ciddi motor bozuklugu olan bireylerin, kablosuz ve giyilebilir
teknoloji sayesinde dil hareketleri ile tekerlekli sandalyeyi kontrol etmesini saglayan sistemler
onermislerdir. Bu  calismalar maliyet ve uygulanabilirlik acisindan  yeterince
gelistirilememistir.

A- Yeni bir engelli aracinin tasarlanmasi
B- Mevcut araglar lizerinde yapilacak fonksiyonel degisiklikler
C- Teknolojinin getirdigi yeniliklerin engelli araglarinda giivenli siirlis saglayabilmesi

Engelli bireylerle yapilan odak grup goriisme sonucu; toplum igerisinde karsilastiklar:
giicliiklerin, risklerin, firsat ve tehlikelerin(SWOT) analizi yapilmistir. Yapilan analiz
sonucunda en énemli tehlikenin ulagimda oldugu anlasilmstir.

Gorme engelli, bedensel engelli, ileri yash bireylere;

“Kullandiginiz araglarin dezavantajlari nelerdir?”” sorusunu sorduk.
“Kullandigimiz arag; trafik ve ulasimda, karsidan karsiya gegiste, yollardaki engellerin
stiriis giivenligini tehlikeye attig1 durumlarda yetersiz kaliyor.” seklinde yanitlamislardir.

“Hayatiniz1 kolaylastirmak i¢in mevcut araglarinizda ne gibi degisiklikler olmasini
istersiniz?”” sorusunu sorduk.

“Gorme engelli bireyler olarak birilerinin yardimi olmadan karsi karsiya gegmemize,
istedigimiz yerlere gidebilmemize yardime1 olabilecek bir teknolojinin olmasini isteriz.”
seklinde yanitlamiglardir.



Otobiis ve diger toplu tasima araglarinda her ne kadar engelli bireylere kolaylik saglamaya
yonelik fonksiyonel degisiklikler yapilsa da yeterli olmadigi; sokaklarda karsilastiklar
tedbirsizlik, duyarsizlik, yanlis planlanmis yollar gibi sorunlarin engelli bireylerin 6zgiirliik
alanlarini ihlal ettigi gézlemlenmistir. Bu durumun engelli bireylerin psikolojik olarak
etkilenmesine ve kendisini toplumdan soyutlamasina neden oldugu anlasilmstir.

Yapilan arastirmalar sonucunda elde edilen verilere gore engelli bireylerin sosyal hayatta
ve engelli araglarin1 kullanmada karsilastiklar1 sorunlar su sekilde siralanabilir;
. Ulasim

. Kullanilan engelli araglarin donanim yetersizligi ya da kullaniminin kisitli olmast

. Engelli yollarinin yetersiz olmasi ve arag yollarinda engellilere yer ayrilmamast

. Engelli bireylerin mevcut engelli araglarini kullanmada bedensel olarak yetersiz olmasi
3. Coziim

Joystick ile kontroliin yani sira ses komutuyla ve yapay zeka ile otonom hareket kabiliyeti
gelistirilen araglar daha kolay ve emniyetli siirlis imkan1 saglayacaktir. Araca yerlestirecegimiz
goriintii 1isleme modiilii sayesinde arag trafik isaretlerini ve 1siklar tantyacagindan giivenli
gecis imkani saglayacaktir. Goriintii isleme teknolojisi ve yapay zeka kullanilarak mevcut
engeller yani sira karsilasacagi engelleri taniyip taninan engeli sesli ve gorsel olarak
bildireceginden siiriis glivenligi saglanacaktir. Aracin karsilasacagi engelleri tanimasi ve
giivenli mesafede durmasi ¢arpma olasiligini en aza indirecektir. Buna gore:

- Engelleri algilama

- Siirtis glivenligi saglama

- Gorlnti isleme teknolojisini kullanma

- Ses isleme ve sesli yanit algoritmast

- Joystick ve ses komutu ile hareket kabiliyeti

- Mobil uygulama ile konum tespiti ve haberlesme

gibi yenilikler aragtaki fonksiyonel degisiklikler ile yenilik katacaktir.

Ayrica problemin ¢6ziimii konusunda kendine 6zgii kart modiilleri olusturularak gelismis
araclara uygulama imkani saglayacaktir.(6rn. Engelli otomobiline uygulanabilecek modiil ve
yazilim gelistirme) yerli sistemlerin ucuz ve montajiin kolay olusu, her tiirdeki engelli
aracina uygulanabilmesi sayesinde maliyeti daha diisiik olacaktir.
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4, Yontem

Projemizin her boliimiinde tek bir birlesik yap1 gelistirmek yerine farkli {initelere ayirarak hem is
yiikiinii dagitmis hem de modiiler yapisi sayesinde kolayca gelistirme ve bakim yapmamiza olanak
saglamistir.

4.1) Elektronik kontrol iinitesi

Elektronik(Motor — Led — Hoparl6r - Mikrofon) ¢evre ekipmanlart modiiler olarak arduino nano
tabanl tek bir devre kartinda birlestirilmistir. Sonrasinda otonom kontrol {initesiyle seri baglanarak
iki ayr1 modiile gérev dagilim1 yapilmistir.
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Resim 3. Arduino Resim 4. Raspberry Pi (GPU)

4.2) Otonom kontrol (Yapay zeka) iinitesi

Tasarladigimiz bu {initede ise projemizi yoneten raspberry pi 4 kart1 ile ARM islemcili bir
modiil kurulmustur. Bu kisimda tiim isler yazilimsal olarak python programi iizerinde yapay zeka
ve makine 6grenmesi algoritmalariyla ¢aligir. Dokunmatik ekran bu modiile dogrudan GPIO
pinleriyle baglidir. Android yazilimi ile raspberry pi iizerinden gelistirilen APK uygulamasi
gelistirilmistir.

Mobil Uygulama(OTEAPP) = =

Otonom engelli aracin konumunun vyakinlari tarafindan takip edilebilme ve acil
durumlarda ekipler tarafindan hizli miidahale imkani saglayan uygulama, aragla entegreli ve seri
iletisim agiyla baghdir.

Uygulama, engelli bireylerin OTEA'y1 kullanirken karsilastiklari acil durumlarda aracin konumunun
ailesi ve 112 ekipleri tarafindan en kisa yoldan bulunmasini saglar.

ARAFINDAN
IMKANI SAGLAYAN UYGULAMA,
ARAGLA VE SERI
AGIYLABAGLIDR.

Aciklama
UYGULAMA, ENGELLI BIREVLERIN
WNIR&

Resim 9. OTEAPP mobil uygulama arayuizi

4.2.1)Yapay zeka boliimii
Bu kisimda python tabanli anaconda programi tizerinde anlik olarak kameradan
alinan goriintiiyti gelistirdigimiz “engelli yolu — uyar1 levhalar1 — insan — arag — yaya ge¢idi”
nesneleri i¢in veri taban1 kullanilarak tanimlama ve engele tepki verme algoritmalari
hazirlanmistir.

... Resim 8. Gériintiilerden tabela algilanip tepki
verilebilmesi igin yapay zeka yazilimi gelistiriimesi

Bu proje, sekil tabanli yaklasimi uyarladi ve
nesne tespiti i¢cin Haar 6zellik tabanli Cascade
<o giniflandiricilarinm kullandi. Her nesne kendi
g siiflandiricisina ihtiyag duydugundan ve ayni siireci

egitim ve algilamada takip ettiginden, bu proje sadece
W dur isareti ve trafik 15181 algilamaya odaklanmustir.

OpenCV, bir egiticinin yani sira dedektorde saglar.
Pozitif 6rnekler (hedef nesne igerir) bir cep telefonu kullanilarak alindi ve sadece istenen
nesnenin goriilebildigi kirpildi. Ote yandan negatif érnekler (hedef nesne olmaksizin)
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rastgele toplanmustir. Ozellikle, trafik 15181 pozitif drnekleri esit sayida kirmiz trafik 1181
ve yesil trafik 15181 icerir. Her iki dur isareti ve trafik 15181 egitimi i¢in ayn1 negatif 6rnek
veri seti kullanildi. Asagida bu projede kullanilan bazi olumlu ve olumsuz 6rnekler

gosterilmektedir.
Pozitif 6rnek sayisi Negatif Ornek Sayisi Algilanan gorsel boyutu(pixel)
Dur isareti 20 402 25x25
Trafik 15181 29 410 25x25

Tablo 1. Olumlu-olumsuz 6rnekler

Trafik 15181m1n farkli durumlarini (kirmizi, yesil) tanimak i¢in, algilama disinda
bazi goriintii isleme teknikleri gereklidir. Asagidaki akis semasi trafik 15181 tanima islemini
Ozetler.

Trafik 1s18inin farkli durumlarini (kirmizi, yesil) tanimak icin, algilama disinda bazi
goriintli isleme teknikleri gereklidir. Asagidaki akis semasi trafik 15181 tanima islemini
Ozetler.

Resim 9) Goriintiilerden tabela algilanip tepki verilebilmesi i¢in yapay zeka yazilimi gelistirilmesi

4.2.2)Makine 6grenmesi boliimii
Proje basinda manuel olarak yiizlerce fotograflarini ¢ektigimiz ve bu fotograflar
cevresinde veri tabani olusturarak yapay zeka gelistirdigimiz veri tabanlari her bir goriintii
karesinde kendini tensorflow makine 6grenmesi algoritmasiyla kendini gelistirmektedir.

Manyetik
akim
yogunlugu

Gri tanlamal Kademeli Dogrulama

algilama

En parlak
nokta

garinti

4.3) Ses tanima ve kullanma iinitesi

Bu kisim (4.1) Elektronik kontrol iinitesi) ve (4.2.2)Makine 6grenmesi boliimii) ile
dogrudan baglantili olarak gorme sikintisi yasayan engelli bireylerin seslerini yapay zeka ile
taniyarak bu sesler ile menii ve ayar kontrolii saglar. Ayn1 zamanda ¢alisan sistemin verilerine
ekran yerine sesli komut olarak tepki verir. Ornegin “tabela bildirimi — hiz bilgisi — engel bilgisi
vb.”

Zaman / Veri Goriintii Ses Nesne Goriintil Ses Trafik GPS
isleme tepkime | algilama Aktarim Algilama isaretlerine ve | Veri
siiresi siiresi tepkime Gecikmesi Hiz1 1siklarina Islemi

Siiresi tepkime Orani
Proje Bas1 1,5sn 05 1dk 500 ms 1.5sn %80 %100
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| Projesonu [ 08sn |03 | 0,8 | 300ms | 0,55n | %90 | %100
Tablo 2. Makine 6gretisinde ses, goriindii islemelerdeki sensorlerden gelen verilere tepkime

OTEA robotta kullanilan mikro iglemciler (Rasbnery Pi3 Arduino ) ve bagli sensor ve
goriintii isleme modiilliniin makine Ogretimine ve arag¢ hareket kabiliyetini etkileyen veri
sonuglarina gore prototip arag, en az hata ile verilen gérevi tamamlamistir.

OTEA robot prototipin son denemelerde kontrollii alanda olusturulan yol engel ve trafik
1siklart ve trafik levhalarini tanima ve tepki verme siireleri siimile edilmistir. Buna gore

e (Gorinti 1slemede kullandigimiz kameranin ara¢ {izerindeki konumu Arduino ile
yapilan trafik 1siklarii algilamada yetersiz kalinca tasarimda degisiklige gidilerek
kameranin arag tizerindeki konumu degistirilmistir.

e Beyaz zemin {izerinde siyah ¢izgileri takip ederek yoldan ¢ikmadan devam etmistir.

e Trafik tabela ve igsiklar1 taniyarak hareket tepkileri alinmistir (‘Dur’ levhasinda
durmustur.)

e Ses komutlari raspberry ile arduino arasinda kurulan seri baglant1 ile ¢alistirilmastir.

e Engel ve nesne sensorleri engele 8cm yaklastiginda araci otonom durdurmustur.

5. Yenilikei (Inovatif) Yénii

Projemize baslarken piyasada zaten var olan iirlinlere bakilinca goze ¢arpan fiyat
kriterine dikkat ederek gilinlimiiz teknolojisini sonuna kadar kullanmaya ¢alistik. Bu
dogrultuda fiyat/performans dengesiyle piyasadaki tiriinlerden ayrilmaktadir.

Projemizin her kismu prototip sekilde farkli tinitelere boliinerek delikli pertinaks
iizerinde gelistirilmistir. Sonraki adimda ayn1 devre, PCB sekilde seri iiretime daha uygun
hale getirilmistir.

Yazilimsal olarak ise tiim algoritmalari tek bir programa baglayarak GUI(Goriintiilii
etkilesim paneli) alaninda yenilik¢i ve kullanimi kolay bir tasarimla tiimlesik bir yapida
gelistirilmistir GUI kismi i¢in tek bir, alaninda iyi proje arkadasimizi gorevlendirip
kullanic1 odakli bir sekilde gelistirilmistir.

e Tam otonomluk

e Secilebilir siiriis fonksiyonlari

e Giivelik ve takip alanlarinda avantajlar saglamaktadir.

e Mobil uygulama ile uzaktan kontrol ve konum takibi saglanmistir.

Aracin uzaktan kontrolii ve konumunun takibi i¢in OTEAPP mobil uygulamasi gelistirilerek araca
yenilik unsuru olarak eklenmistir.

6. Uygulanabilirlik

OTEA modeli tiimlesik yapisi ve ¢ok yonlii islevselligi ile tiim engelli bireyler
(gorme, isitme, bedensel, yasli) kullanabilecekleri araglar {izerine uygulama imkani
verdiginden genis bir kullanim agina sahip olacaktir.
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e OTEA model arag iizerinde gelistirilen sistemler ve yazilimlar yeni bir ara¢ olarak

tasarlanabilecektir. Gelistirilen mobil uygulama aragla entegreli olarak ¢alisacaktir.

e Mevcut araclar lizerine uygulanarak islevselligi degistirilebilecektir.

e Araglarin kontrolleri otonom olacagindan daha kolay kullanilabilecektir.

e Piyasadaki bosluk ve fiyatlar gz oniine alindiginda kisa bir siirede kullanima ge¢mesi

distintilmektedir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Isin Tanim Eylil  Ekim
Takim kurulmasi X

T ifp_raﬁ_ir

VerilerinToplanm X

ac1 ve Analizi

Prototip

tasarlanmasi

Proje Raporu Yazimi

Prototipin yapilmasi

AYLAR
Kast  Arahk Ocak Subat Mart Nisan Mayis Hazira

-Piyasa arastirmasi sonucu olusan maliyet hesaplamasi:

Malzeme Adi Tutar BN-880 GPS modiilii: 366tl
Arduino Uno: 220tl Tekerlek: 14tl
Raspberry Pi 4 — 4gb: 1659tl DC motor 1200 rpm: 62t
Mesafe Sensorleri (mz80)2x: 24,95 tl Servo motor: 12 tl
Uyari Ledleri: 3.851l 4.3 ing lcd ekran: 560tl
Buzzer ve mikrofon: 381l Seri haberlesme kart1 ve bluetooth karti: 52tl
Raspberry Pi Uyumlu Kamera: 149tl 3S 3S.11,1V 850mah lipo pil: 265tl

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullamcilar):

Projemizle bir¢ok farkli alanda engeli olan bireyler ayr1 ayr1 diisiiniiliip bunlara gére AR-GE

yapilmistir.Ornegin:

Gorme ve(ya) dokunma engelli kullanicilar i¢in sesli arayiiz

Duyma ve(ya) konusma engelli bireyler i¢in goriintiilii ve dokunmatik arayiiz

gibi ¢oziimler sayesinde engelli arac1 farkli ihtiyaglara gore farkli fonksiyonlari ayni cihazda

sunabilmektedir.

9. Riskler

OTEA ve tasarlanacak engelli(sandalye) aract maksimum 2-8km hiza sahip olacagi igin bu
degiskenler goz Oniine alinarak bir risk analizi yapilmistir

Olasihik Tanim:

Puan Etki Derecelendirme Puan
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Arag ¢alismiyor: 1  c¢okhafif (enerji yok) 1

GPU sistemi ¢alismiyor : 2 hafif (normal) 2
Nesne ve ses algilama ¢alismiyor : 3 orta (arag durur) 3

Otonom yazilim hata verdi 4 yiiksek (carpma) 4

Arag¢ otonom durmad : 5 c¢okyiiksek (¢arpma —hasar) 5

Secilen degerlendirme de sistem biitiinlesik ve iki modiil(islemci) oldugu igin sistem her
ikisinde de ¢alisa biliyor olmasi avantaj saglayarak riski an aza indirmektedir.

Olasilik Etki

Enerji biti 1 Cok hafi olumlu
gpu veses | 2 Hafif olumlu
¢aligmadi

Nesne algilam 3 Orta risk olumlu
Program 4 Yiiksek Risk | olumsuz
Kusurlart

Arag durmadi 5 Cok ytiksek olumsuz

Tablo 4: OTEA robotun olasilik ve etki matrisi
Tablo 4’te tasarlanan OTEA aracin matris risk degerlendirmesi yapilmig

Projede riskin en biiylik oldugu kisim otonom kisimdir. Bu kisimda siiriisiin en dogru
sekilde saglanabilmesi icin kullanima gecilmeden dnce veri tabanlarimizi her gecen giin
makine 6grenmesi algoritmalartyla beslemekteyiz ve testler yapmaktayiz. Bu sayede
kullanima gecildiginde yanlig tanimlama nedeniyle yanlis tepkilere neden olmamast

saglanmaktadir. Sonug olarak en biiyiik risk insan hatasi gibi dis etkenlerdir.

Otonom sistem bir sorunla karsilastiginda sistem joystick ve manuel kontrol etme imkani

sunmaktadir. Bu durum olusabilecek riskleri en aza indirmektedir.
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Prototipin hazirlanmasi
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Sekil2: OTEA 3 boyutlu taslak cizim
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€ omIx X500

€ omix x500

Proje resimleri
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