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1. Proje Özeti (Proje Tanımı) 

 
“Kazasız, emisyonsuz ve stressiz"… işte projemizi özetleyen üç kelime… Akıllı teknolojilerin 

mobilitenin geleceğini değiştirdiği bir dönemden geçmekteyiz. Arabalar akıllı asistanlara 

dönüşüyor, evden işe en kısa yolu hesaplıyor, sürücü hatalarını sensör teknolojileriyle minimuma  

indiriyor ve hem güvenliği artırıyor hem de yaşam kalitesini yükseltiyorlar. Projemiz, güvenlik, 

verim, tasarruf üzerine kazanç sağlamak üzere ‘Şerit takibi yapabilen otonom araç’ geliştirmeyi ve 

kullanmayı konu almaktadır. Türkiye, konumu itibarıyla ticaret yollarının, göç yollarının ve bunun 

yanı sıra doğu-batı, kuzey-güney koridorlarının üzerinde yer alan önemli ülkelerden biridir. Bunun 

sunucu olan motorizasyon talebi ve nüfus artış eğilimlerine ek olarak, yük ve yolcu taşımacılığının 

büyük bir kısmının karayolu vasıtasıyla gerçekleşiyor olması ve şehirlerarası yolcu ve yük 

taşımacılığında karayolu ulaştırmasına ağırlık veren politikalar yol güvenliği problemini de 

beraberinde getirmiştir. Bu sorunu çözmek için sürdürülebilir ulaşım sistemlerine ülke olarak ihtiyaç 

duyulmaktadır. Geliştirdiğimiz proje ile bu ihtiyaca cevap verebileceğimizi düşünmekteyiz. 

Projemiz kapsamında gerçekleştirilmiş olan robot araba, şekil1’deki pistte siyah platform üzerine  

çizilmiş olan beyaz çizgiler arasında hareket etmekte ve renkli çizgiler (kırmızı, mavi, yeşil) 

sayesinde hızını ayarlamaktadır. 

 
Şekil 1. Test pisti 

 
Şerit takibi yapan robot araba projesini 3 kısımda inceleyebiliriz; 

• Mekanik Kısım: Kasa yapımı, motorların yerleştirilmesi ve yürür takımının montesi 

• Elektronik Kısım: Algılayıcıların ve kontrol elemanlarının yerleştirilmesi 

• Programlama Kısmı: Mikroişlemcinin programlanması 

Robotumuzun mekanik kısmı için gerekli parçalar genel olarak hırdavatçılarda bulabileceğimiz 

parçalardır. Robotumuz için kullanacağımız parçalar aşağıdaki gibidir; 

1) L298N Motor Sürücü Devresi 
2) TCRT5000 Kızılötesi Algılayıcı 

3) HC-SR04 Ultrasonik Algılayıcı 

4) HC05 Bluetooth Modülü 

5) TCS3200 Renk Algılayıcı Kartı 

6) Arduino Uno Geliştirme Kartı 

7) Motor-Tekerlek Seti 

Bu bilgiler kullanılarak 3 tekerlekli, şerit takibi yapabilen ve hızını platformda bulunan renklere göre 

ayarlayabilen bir robot araba oluşturulmuştur. 

Bu kapsamda çalışmada kullanılan materyaller aşağıda tanıtılmaktadır: 

 
1) L298N Motor Sürücü Devresi 

L298N motor sürücü devresi aracılığı ile iki ayrı DC motor kontrol edilebilir. Çalışma prensipleri 

çok basittir. Motoru besleyeceğimiz gerilim entegrenin VCC bacağına bağlanır. GND bacağı ise 

toprak hattına bağlanır. MotorA ve MotorB bacaklarından DC motor bağlantıları yapılır. IN1 ve 

IN2 bacaklarından mantıksal “0” veya “1” uygulanarak motorun hareket yönü belirlenir. Aynı  

işlem diğer motor için IN3 ve IN4 bacaklarından yapılır. ENA bacağına 0V ile 5V arası gerilim 
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uygulanarak motorun hızı belirlenebilir. Aynı işlem diğer motor için ENB bacağından 

gerçekleştirilir. 
 

MotorA IN1 

0 1 

IN2 0 Hareket Etmez İleri Hareket Eder 

1 Geri Hareket Eder Hareket Etmez 

Tablo 1. L298N Bağlantı Durumları 

 

2) TCRT5000 Kızılötesi Algılayıcı 

Çalışmada kullanılan TCRT5000 Kızılötesi Algılayıcı yandaki resimde 

görülmektedir. 

TCRT5000 bir adet kızılötesi led ve bir adet LDR’den oluşmaktadır. Kızılötesi  

ışınlar siyah renkte soğurulur, beyaz renkte ise yansıtılır. Bu sayede LDR üzerine  

düşen ışınların yoğunluğundan siyah beyaz ayrımı yapılabilir. 

3) HC-SR04 Ultrasonik Algılayıcı 

Algılayıcı üzerinde 4 adet bacak mevcuttur. Bunlar Vcc(5V), Gnd, Trig ve 

Echo bacaklarıdır. HC-SR04 Ultrasonik algılayıcı yanda görülmektedir. 

Sensör belli bir süre için ortama ultrasonik ses dalgaları yayar ve daha 

sonra dinlemeye başlar. Ortamda yayılan ses dalgaları bir engele çarpar ve 

geri döner. Algılayıcı dönen ses dalgalarını algılar ve arada geçen süreyi hesaplar. Bu süreyi ikiye  

bölerek (gidiş ve geliş süreleri toplam hesaplandığından) algılayıcı ile engel arasındaki mesafeyi 

süre cinsinden bulur. Geçen süre ve ses hızı (deniz seviyesinde ve 21 oC sıcaklıkta 343.2 m/s)  

kullanılarak aradaki mesafe uzunluk olarak hesaplanır. 

4) HC05 Bluetooth Modülü 

Çalışmada HC05 Bluetooth modülü kullanılmıştır. HC05 düşük enerji tüketimine sahip 

Bluetooth2.0 protokolünü destekleyen bir elektronik karttır. Kart üzerinde Bluetooth 2.0 çipi ile 

beraber RX, TX, AT ve RESET bacakları bulunmaktadır. 

Arduino, BeagleBone gibi farklı mikrodenetleyiciler ile birlikte 

kullanılabilen HC05, bunların dışında herhangi bir Bluetooth verici, 

bilgisayar, Android veya IOS yüklü cihazlar ile de haberleşebilmektedir. 

HC05 modülü 2.4 GHz frekansında, açık alanda yaklaşık 10 metrelik bir 

haberleşme mesafesine sahiptir. 

5) TCS3200 Renk Algılayıcı Kartı 

TAOS TCS3200, algılayıcı çipi ve 4 beyaz ledden oluşmaktadır. Üzerinde 5 adet bilgi bacağı, Vcc  

(5V) ve Gnd bacakları bulunmaktadır. Algıladığı cismin rengini bilgi 

bacaklarını kullanarak aktarmaktadır. Test şeridi okuma, renge göre sıralama, 

ortam ışığı algılama, kalibrasyon ve renk uyumu gibi uygulamalarda 

kullanılabilmektedir. 

6) Arduino Mega Geliştirme Kartı 

Arduino Uno, ATmega 328 tabanlı bir mikroişlemci geliştirme kartıdır. Kart, 14 adet dijital 

giriş/çıkış bağlantısına (bunların 6 tanesi PWM çıkışı olarak kullanılabilmektedir), 6 analog girişe, 

16 Mhz kristal osilatöre, USB bağlantısına, güç bağlantısına, ICSP 

bağlantısına ve reset tuşuna sahiptir. Bilgisayar ile USB portu 

üzerinden bağlanması kartın çalışması için yeterlidir. Buna 

ilaveten pil ya da adaptör ile de kullanılabilmektedir. 

Arduino geliştirme kartı üzerindeki mikroişlemci (AtmegaXX)  

Arduino programlama dili ile programlanır ve bu program 
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Processing tabanlı Arduino Yazılım Geliştirme Ortamı (IDE) yardımı ile karta yüklenir. 

7) Motor-Tekerlek Seti 

6V gerilim ile çalışan ve 250 rpm hıza ulaşabilen DC motor ile çalışır. 

Basit uygulamalarda ve projelerde kullanılmak üzere tekerlek ile set 

halinde olarak hazırlanmıştır. 

 

Donanım ve yazılım ilerleyen bölümlerde yer alan yöntem bölümünde 

ayrıntılı olarak açıklanmıştır. 

 

 

2. Problem/Sorun: 
Oluşturulan robotun fotoğrafı - 2 

Trafik kazaları, Türkiye'de olduğu gibi dünyada da ölümlere, geçici ve kalıcı sakatlıklara, iş gücü  

ve maddi hasarlara neden olması ve ulusal gelir kaybına yol açması nedeniyle önemli bir toplum 

sağlığı sorunudur. Genelde trafik kazalarında etken olan faktörleri şu başlıklar altında toplamak 

mümkündür: İnsan faktörü, Yol ve trafik yoğunluğu faktörü, Araç donanım faktörü, Coğrafi ve 

iklimsel faktör, Türkiye'de trafik kazalarını oluşumunda rol alan etkenlerin dağılımına bakıldığında; 

şoförün %77.6, yayanın %18.3, aracın %3.6, yolcunu %0.5 oranında kazaya neden olduğu 

görülmektedir. Yaptığımız araştırmalar sonunda DSÖ tarafından açıklanan raporda 2030 yılında 

dünya üzerinde can kayıplarının en önemli nedeni 

olarak trafik kazalarından kaynaklanacağı 

belirtilmektedir. Ülkemizde de en fazla can kaybı 

karayolu ile yapılan transit yük ve yolcu 

taşımacılığında karşılaşılan trafik kazalarında 

yaşanmaktadır. Literatür taraması sonucunda tespit 

ettiğimiz sorun, karayolundaki kazalardır. 

Araştırmalarımız sonucunda ülkemizdeki trafik 

kazaları, en fazla sürücüden ve araç donanımından 

kaynaklandığını da tespit etmiş bulunmaktayız. 
 

Türkiye’de Ulaşım Modlarına Göre Taşınan Yük ve Yolcu Oranları (%) (2016) 

Oluşturulan robotun fotoğrafı - 1 
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3. Çözüm 

Çözüm olarak, Otonom Araçlarda Sensör ve Sensör Füzyonu Kullanılarak Yol Kenarındaki 

Şeritlerin Algılanmasını sağlayan bir tasarım düşünülmüştür. Otonom araçlar, çevresini algılama 

yeteneği ile herhangi bir insan müdahalesi olmadan kendini çalıştırabilen ve gerekli işlevleri yerine 

getirebilen araçlardır. Otonom araçlarda kamera, lidar, radar, sonar, GPS ve kilometre sayacı vb.  

sensörler kullanılmaktadır. Proje kapsamında kamera modülü, ultrasonik sensör ve görüntü işleme  

algoritmaları yardımıyla yol kenarlarındaki şeritlerin 

algılanması hedeflenmektedir. Otonom aracın 

kontrolünü sağlamak için mikrodenetleyici olarak 

Arduino Uno kullandı. Arduino Uno ile birlikte sonar 

ve kızılötesi sensörler, motor sürücü, batarya, voltaj 

düşürücü ve bluetooth modülü kullanıldı. Temel 

olarak araçların çalışma mantığı bluetooth modülü ile 

aldığı koordinatlara farklı sensörlerden gelen verileri 

düzenli olarak kontrol ederek en düşük hata oranı ve 

enerji sarfiyatı ile ulaşmak. 

 

 
Robot Araba’nın Fritzing programında 
hazırlanan tasarımı 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
4. Yöntem 

 
Devre tasarımı oluşturulmasında Fritzing programı kullanılmıştır. Fritzing, açık kaynak kodlu bir  

devre tasarım programıdır. Üretime geçmeden önce prototip hazırlamakta kullanılabilmektedir. 

Linux, Windows, Mac OS X işletim sistemlerinde çalışabilen program, Arduino ve diğer elektronik 

tabanlı projelerde prototipten üretime geçerken üretim maliyetlerini azaltmayı ve ortaya çıkabilecek 

fiziksel sorunları en aza indirmeyi amaçlamaktadır. Arduino’ya uzaktan erişim için Android işletim 

sistemli bir telefon ve Android’e yazılmış bir program kullanılmıştır. Android kısmı için oluşturulan 

program, App Inventor uygulamasında oluşturulmuştur. App Inventor, Google tarafından ortaya 

çıkarılan ve sonrasında MIT (Massachusetts Institute of Technology) tarafından geliştirilen özgür 

bir web uygulamasıdır. Bu uygulama sayesinde sürükle bırak yöntemi kullanılarak kod blokları ile 

programlama yapılabilmektedir. 

Şekil a’da App Inventor ile geliştirilen programın arayüzü; Şekil b’de ise App Inventor ile 

oluşturulan programın kod blokları görülmektedir. 
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Şekil a Şekil b 

 
Hazırlanan program sayesinde Arduino üzerinde bulunan HC05 kartı ile iletişim kurulmakta ve bilgi 

alışverişi sağlanmaktadır. Çalışmada kullanılan yazılımın diğer bir ayağını ise Arduino içerisinde  

bulunan ATmega 328 mikrodenetleyicisinin programlanması için kullanılan IDE yazılımı 

oluşturmaktadır. IDE yazılımı Processing programlama dili tabanlı bir yazılımdır. Çalışma 

kapsamında Arduino 1.6.7 sürümü kullanılmıştır. 

İlk olarak L298N Motor Sürücü Devresinin programlanması gerçekleştirilmiştir. Hesaplanan yön 

durumuna göre 4 EW23RT durum oluşmaktadır. Bunlar; durma, düz ilerleme, sağa veya sola 

dönmedir. Yön durumuna göre uygun kod bloğu seçilir ve hareket sağlanır. 

Sonraki aşamada TCS3200 renk algılayıcısı kartı programlanmıştır. TCS3200 kartının kullanımı  

için bir fonksiyon hazırlanmıştır. Bu fonksiyon, karttan gelen bilgileri sınıflandırarak bir çıktı 

üretmektedir. Çıktılar 1 ile 5 arasındadır ve sırasıyla beyaz, siyah, kırmızı, mavi ve yeşil renkleri 

temsil ederler. Bu çıktılara göre hız sınırları belirlenmekte ve robot arabanın hızı değiştirilmektedir. 

Daha sonra TCRT5000 kızılötesi algılayıcı programlanmıştır. TCRT5000 kızılötesi algılayıcı 

kullanımı için bir fonksiyon hazırlanmış; bu fonksiyonda, algılayıcıdan gelen bilgiler işlenip bir çıktı 

üretilmektedir. Çıktı 0 ile 3 arasındadır ve sırasıyla boşluk, siyah, beyaz ve tanımsız olma durumunu 

ifade etmektedir. Buradan elde edilen çıktılar ile yön hesaplanmaktadır. 

Sonraki aşamada HC-SR04 ultrasonik mesafe algılayıcısı programlanmıştır. HC-SR04 kullanımı 

için bir fonksiyon hazırlanmıştır. Bu fonksiyon, sensörden gelen bilgileri işleyerek robot arabanın 

önüne bir engel gelmesi durumunda hızını ayarlayıp durması için kullanılmaktadır. 

En son olarak da HC05 Bluetooth Modülünün programlanması gerçekleştirilmiştir. Program 

başlangıcında bluetooth bağlantısı kontrol edilir. Eğer bağlantı varsa gelen veri okunmaya başlanır. 

Gelen veri 0 ya da 1’dir. Bu veriler sırasıyla dur ve harekete başla anlamlarına gelmektedir. Test 

pistinin oluşturulmasında renkli kartonlar kullanılmıştır. Siyah bir zemin üzerine beyaz renkten 

oluşan bir pist ve aralarda yeşil ve mavi renklerden oluşan çizgiler çizilmiştir. Robot araba hareket  

komutunu aldıktan sonra beyaz renklerle sınırlandırılmış pist üzerinde hareket etmekte ve üzerinden 

geçtiği renkteki şeride göre hızını ayarlamaktadır. Test pistinin boyutu 2mx1m’dir. 

 

 
Test pisti 
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Bu çalışmada oluşturulan 3 tekerlekli robot araba, işaret olarak renk farkı tekniğini kullanmış olup  

bir yerden başka bir yere gidebilmesi için siyah bir zemin üzerine beyaz bir bant çekilerek renk farkı 

oluşturulmuştur ve yolda kalması sağlanmıştır. Renkli çizgiler sayesinde de hızını ayarlaması 

sağlanmıştır. 

Motor sürücüsü olarak L298N motor sürücü devresi kullanılmıştır. Bu devre ile 2 ayrı DC motor  

kontrol edilebilmektedir ve her motora ayrı ayrı 2A güç sağlayabilmektedir. 

Şerit takibi için TCRT5000 kızılötesi algılayıcıları kullanılmıştır. Bunun yerine daha çok tercih 

edilen CNY70 kızılötesi algılayıcısı da kullanılabilir. İki algılayıcının da çalışma mantığı aynıdır.  

Şerit takibi için sağ ve sol önünde yer alan kızılötesi algılayıcılar vasıtası ile renk değişimleri fark 

edilmektedir. Test pisti siyah renkte ve şeridi sınırlayan çizgiler beyaz renkte olduğundan dolayı  

siyahtan beyaza doğru geçiş gerçekleştiğinde, renk değişiminin gerçekleştirildiği taraftaki motor  

daha fazla döndürülerek aracın tekrar siyah alana dönmesi sağlanmaktadır. 

Renk algılama için TCS3200 renk algılama kartı kullanılmıştır. Üzerindeki 4 led sayesinde kullanım 

kolaylığı sağlamaktadır. Projede kullanılan siyah, beyaz, mavi ve yeşil renkleri algılamada oldukça  

başarılıdır. Pist üzerindeki mavi ve yeşil çizgilere göre renk algılanıp robotun hızı arttırılmakta veya  

düşürülmektedir. Robot mavi çizgi üzerinden geçtiğinde hız düşürülmekte ve virajın düşük hızda 

dönülmesi sağlanmakta, viraj çıkışında ise robot yeşil çizgi üzerinden geçtiğinde hız arttırılmaktadır. 

Mesafe algılama için HC-SR04 ultrasonik sensör kartı kullanılmıştır. Piyasadaki en başarılı 

ultrasonik sensör olan HC-SR04 proje için yeterli bulunmuştur. Ultrasonik sensör yerine kızılötesi  

mesafe sensörleri de tercih edilebilir. Mesafe algılama sensörü ile aracın önüne bir engel çıktığı  

zaman hız kademeli olarak düşürülmekte, eğer engel hareketsiz ise araç çarpmadan 

durdurulmaktadır. 

Bluetooth bağlantısı için HC05 modülü tercih edilmiştir. Açık alanda 10 metreye kadar bağlantı  

mesafesi sunabilen bu kart proje için yeterli bulunmuştur. Bluetooth bağlantısı ile araca uzaktan 

Android işletim sistemli telefon veya tablet aracılığı ile hareket ve durma komutları 

verilebilmektedir. 

Oluşturulan robot ve test pisti ile yapılan deneylerde robotun şeridi takip edebildiği, şerit dışına 

çıktığı anda otomatik olarak 0.5 sn gibi bir süre içerisinde şeridine geri dönebildiği, pist üzerindeki  

çizgi rengine göre (mavi veya yeşil) hızını düşürüp yükseltebildiği ve 30 cm içersinde karşısına bir 

engel çıktığında, eğer engel hareketli ise hızını azaltabildiği, engel sabit ise robotun engele 

çarpmadan durabildiği deneyimlenmiştir. 

 
5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

 
Otonom araçların yaygın kullanımının ekonomi, toplum ve çevre üzerinde geniş çaplı olumlu 

etkiler yaratması beklenmektedir. Her şeyden önemlisi, otonom araçlar trafikte insan 

hatasından kaynaklanan ölüm ve yaralanmaları minimize ederek kişisel güvenliği 

artıracaktır. Ayrıca trafikte harcanan zamanı, karbon emisyonlarını, ulaşım maliyetlerini,  

toplu taşıma kullanımını ve hatta şehirlerde otopark için ayrılan alanı önemli ölçüde 

azaltması mümkündür. Otonom araçların diğer toplumsal faydaları arasında gençler, yaşlılar 

veya engellilerin, ehliyeti olmayan veya araba kullanamayan bireylerin mobilitesini 

kolaylaştırarak seyahat özgürlüğünü artırması sayılabilir. 

 
6. Uygulanabilirlik 

Günümüzde otonom araçların geliştirilmesi konusunda çalışan ve test sürüşleri 

gerçekleştiren birçok şirket bulunmaktadır. Otomotiv sektörünün devleri, otonom sürüş 

alanındaki projelere geniş bütçeler ayırmaktadır. Bu bağlamda, otomotiv şirketleri ile 
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teknoloji firmalarının geleceğin otonom araçlar pazarında söz sahibi olmak amacıyla yoğun 

bir rekabet içerisinde olduğu söylenebilir. 

 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 
 

 

  

 
 

Maliyet tablosu 

 

L298N Motor Sürücü Devresi: 29.19 tl 
 

TCRT5000 Kızılötesi Algılayıcı :2,99 tl 
HC-SR04 Ultrasonik Algılayıcı: 22,01 tl 

HC05 Bluetooth Modülü:54,83 tl 

TCS3200 Renk Algılayıcı Kartı:115.81tl 

Arduino Uno Geliştirme Kartı:158,50tl 
Motor-Tekerlek Seti: 30tl 

FAALİYETİN ADI ŞUBAT MART NİSAN MAYIS HAZİRAN 

1.Proje takımının kurulması X     

2.Proje konusunun belirlenmesi ve 
malzeme temini 

X X    

3.Proje takviminin hazırlanması X X    

4.Literatür Taraması X X    

5.Teknik donanım satın alımı X  X   

6.Tasarım ve yazılım testleri   X X  

7.Değerlendirme ve son testler    X X 

8.Raporlama     X 

 

 

 

 

 

 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar): 

Tasarlanan bu projenin hedef kitlesi trafikteki herkes olarak düşünülmektedir 

9. Riskler 

Çizgi izleyen robot projesi tüm robot projeleri açısından temel bilgi edinmemizi sağlamıştır. Bu 

proje aşamasında birçok problemle karşılaşılmış ve başarı ile bunların çözüm yolları 

bulunmuştur. Sensör hassasiyetleri ve elemanların birbirleri ile uyumu en başlıca karşılaşılan 

problemlerdir. Sensörlerin sıcaklık ve mesafe algılama karşısında çalışma prensiplerinin 

değişmesi birçok deneme ile çözülmüştür. 
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