Levent Giiveng

Akallr Araclar

Alall araglarin sadece bilimkurgu tarzi filmlerde gordiigiimiiz, hentiz gelistirilmemis
tistlin teknolojiler iceren araglar oldugunu saniyorsaniz yaniliyorsunuz.

Cevresini algilayan ve akilli yol altyapisiyla ve diger araglarla haberleserek size giivenli bir
ulasim segenegi sunan akilli araglar1 yakin bir zamanda yollarda gérmeye baslayacagiz.
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armak istedigimiz noktay1 ve siiriis 6zel-
N / liklerini etkilesimli bir meniiyle ya da ses-
li komutlarla sectigimiz, soforii olmayan,
otomatik olarak tiim yolcularini giivenli ve kon-
forlu bir sekilde tastyan akilli araglarla seyahat et-
mek herhalde hayatimizin bir noktasinda hepimi-
zin hayalini siislemistir. Bilhassa her giin ise gidis
doniis saatlerinde Istanbuldaki trafigin yogun ol-
dugu képrii ve gevre yollari gibi dur kalk trafiginin
¢ok gortldiigi yerlerde otomobil kullananlar, akilli
yol altyapisiyla iletisim kurup rota planlamast yapa-
rak yasanan trafik tikanikligini en aza indiren arac-
larda olmay1 hayal etmis olmalilar. Ya da gehirler
arast bir yolda giderken, aracinizin istediginiz seri-
di otomatik olarak takip etmesi, hiz1 istediginiz se-
viyede sabit tutarken 6ndeki ara¢ yavaslarsa ona go-
re ayarlamasi veya oniiniize aniden ¢ikan bir cisme
carpmayacak sekilde kendiliginden frene basmast,
uzun yol siirigiinin yoruculugunu ortadan kaldi-
racaktir. Bu bahsedilenlerin gelecegin teknolojile-
ri oldugunu diisiiniiyorsaniz yaniliyorsunuz. Aslin-
da haklisiniz ¢tinkii bu teknolojiler piyasada satilan
araglarda yaygin olarak bulunmuyor. Yaniliyorsu-
nuz ¢linki bu teknolojik 6zelliklerin hepsi aragtir-
ma amagl olarak gelistirilmis ve denenmis durum-
da. Hatta bazi 6zellikleri, 6rnegin otomatik park et-
me, ¢arpigmayl ve yayaya carpmay1 engelleme gi-
bi, arac satin alirken ekletebiliyorsunuz. Yani akilli
arac teknolojileri artik kullandigimiz araglara gire-
rek su anda yar1 otonom (siiriiciisiiz) bir siiriige ve
yakin bir gelecekte otoyollarda stiriis gibi 6zel bazi
kosullarda tam otonoma yakin bir siiriise izin vere-
cek durumda.

Peki bu noktaya nasil gelindi? Oncelikle kul-
landigimiz araglar mekanik bir yapidan mekatro-
nik bir yapiya dogru doniistiiler. Giiniimiiz aragla-
rinda tekerlek hizi sensériinden yagmur sensoriine
kadar, ok sayida sensor ve elektromekanik ve hid-
rolik bircok tahrik elemani var. Sensorlerle aracin
durumunu ve ¢evreyi algiliyoruz. Aragtaki elektro-
nik kontrol tiniteleri bu bilgileri derleyip yorumlu-
yor ve drnegin yagan yagmurun algilanan siddetine
ve kullanilan kontrol algoritmasina gore ilgili aktii-
atorlere, 6rnegin silecek motoruna, gerekli komu-
tu gonderiyor. Mekatronik bir iirine doniigen ara-
cmiz bu gelismeye paralel olarak elektronik ku-
mandaya hazir hale geliyor. Eskiden gaz, fren ve di-
reksiyon gibi siiriicii girislerini mekanik, pnomatik
ya da hidrolik yollarla sirasiyla motor, fren balata-
s1 ve tekerleklere ileten bir gii¢ iletimi yapis1 kulla-
nilirdi. Giiniimiiz ara¢larinda bu yap1 yerini giderek
gaz pedali ve direksiyon konumlarinin ve fren pe-

dali kuvvetinin sensérlerle okunup bu bilginin ilgi-
li elektronik kontrol {initesine elektrik kablolartyla
ya da arag ici seri iletisim hatt1 ile aktarildig: yapiya
birakiyor. Yine giiniimiiz araglarinin gogunda gaz
pedali elektronik kumandali olarak ¢alisiyor. Ara-
daki geleneksel mekanik ya da hidrolik baglantila-
rin yerini elektrik kablolariyla iletilen sinyaller al-
dig1 icin kabloyla kumanda (“drive-by-wire” ya da
“by-wire”) diye adlandirilabilecek bu teknolojinin
kullanilmasiyla siirticti girisi olmadan da araca ku-
manda etmemiz miimkiin. Bir araca ses otesi (ult-
rason) mesafe algilayici sensorler, kamera, radar ve-
ya lazer tarayici (LIDAR) ekleyerek, aracin gevresi
hakkinda bilgi sahibi olmasini saglayabilir, bu bil-
giyi bir elektronik kontrol iinitesinde degerlendirip
gerekli stiris komutlarini hazirlayabilir ve elektro-
nik kumanda 6zelligiyle bu bilgiyi motora, frenlere
ve direksiyon aktiiatoriine aktarip aracinizi otonom
olarak kullanabilirsiniz.

Gliniimiiz araci, sensorler, aktiiatorler, bunlarin
bagli oldugu elektronik kontrol {initeleri ve elektro-
nik kontrol birimlerinin birbirine baglandig: bilgi-
sayar ag1 yapistyla tam anlamiyla karmagik bir me-
katronik yap1. Su anda araglarda CAN (Control Area
Network - Kontrol Alan1 Ag1) gibi, standart hale gel-
mis bir seri iletisim ag1 kullanilmakla beraber, gele-
cekte evimizde ya da bir¢ok isyerinde su anda oldu-
gu gibi arag icinde de kablosuz iletisime gegilme-
si beklenebilir. Bunun bir 6rnegi, kablolu iletisimin
fiziksel zorlugundan dolay: tekerlek basing sensor-
lerinin bilgilerini kablosuz olarak aktarmasi. Yakin
gelecekte araglarin birbirleriyle ve akilli yol altyapi-
styla iletisim kurmalar1 standart haline gelecek. Bu
teknoloji, uzun yillar siren bir gelistirme agamasin-
dan sonra her giin kullandigimiz araglarda da yer
alacak hale geldi.

Anahtar Kavramlar

Mekatronik ingilizce mechanics
ve electronics kelimelerinin
birlestirilmesiyle olusmustur.

Mekatronik, makine, elektronik,

yazilim ve kontrol sistemleri
teknolojilerini birlikte kullanan
disiplinler arasi bir bilim dalidir.
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http://www.car-2-car.org

Akilli Araglar

Araglar arasi haberlesme
(Soldaki resim)

Kavsak giivenligi ve akill
arag teknolojileri, bilgisayar
simiilasyonu ve sonuglarin
animasyonu kullanilarak
laboratuvar ortaminda
gelistirilebilir. Goriintii IPG
firmasinin Carmaker paket
programinda hazirlanmistir.
(Sagdaki resim)
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Simdi akill ara¢ teknolojilerinden bazilarini ta-
niyalim:

ABS/TCS/ESP: Tekerleklerin kilitlenmesini en-
gelleyen fren antiblokaj sistemi ABS (Anti Lock Bra-
kes - Tekerleklerde Kilitlenmeyi Engelleyen Fren Sis-
temi) gliniimiiz araglarinda artik bir standart olarak
yer aliyor. En eski, en bilinen ve en temel akilli ara¢
teknolojisi olan ABS fren modiilii artik tek basina gel-
miyor. Genelde araglara tekerleklerden birinde ya da
birkag¢inda cekis giiciiniin kayboldugu ve tekerlegin
patinaj yaptig1 durumda devreye giren TCS (Tracti-
on Control System - Cekis Kontrol Sistemi) ve déne-
meglere ¢ok hizh girdigimizde ya da kotii yol kosulla-
rinda manevra yaparken aracin 6nden ya da arkadan
kaymasini engelleyen ESP (Electronic Stability Prog-
ram - Elektronik Kararlilik Programi) denge sistemi
ile biitiinlesik olarak sunuluyor. ESP 2012 yilindan iti-
baren Avrupada satilan araclarda standart hale gele-
cek. Yeni ESP modiillerinde aracin devrilmesini en-
gellemeye yardimcr olan bir kontrol sistemi de mev-
cut. ESP ve TCS, ABSnin fren basinglarini degistire-
bilme 6zelliginden yararlanarak tekil frenleme ile ara-
cin dinamik davranislarini diizenliyorlar. Tekerlekle-
rin otomatik olarak yonlendirilebildigi elektronik ku-
mandali araglarda, ESP savrulmay1 engellemek igin
tekerlek agilarini da otomatik olarak ayarlayabiliyor.

Pasif, Aktif ve Biitiinlesik Giivenlik Sistemleri:
ABS/TCS/ESP kazalarin engellenmesine yonelik ol-
duklari icin aktif giivenlik sistemleri olarak nitelen-
diriliyorlar. Kaza oldugunda ise emniyet kemeri ve
hava yastig1 gibi pasif giivenlik sistemleri devreye gi-
rerek siiriicii ve yolcularin fiziksel yaralanmalarin
engellemeye ya da azaltmaya calistyorlar. Gelecegin
teknolojisi ise pasif ve aktif giivenlik sistemlerinin
beraber ¢alistig biitiinlesik gtivenlik sistemleri. Car-
pisma olasiliginin ¢ok yiiksek oldugunu tespit eden
bir carpigma engelleyici sistemin, emniyet kemeri
gergi kuvvetini otomatik olarak artirmasi ya da hava

yastigini ¢aligmaya hazir kosula getirmesi bu tiir gii-
venligin 6rneklerinden. Su anda iist model araclar-
da mevcut bir sistemde, bir yayaya 6nden ¢arpmak
tizereyseniz kaput kilidi otomatik olarak agiliyor ve
yayaya zarar verecek olan ¢arpisma enerjisinin bir
bolimiinii kaput kilidindeki yayin yutmas: saglani-
yor. Carpisma olasiliginin yiiksek oldugu durumlar-
da siiriiciiyii etrafini sararak koruyan koltuklar bas-
ka bir 6rnek. Gelistirme ¢aligmalar: yapilan bir bagka
ornekse aktif giivenlik sisteminin kiigiik ¢carpigma-
lar1 algilayarak aracin garpigma sonrasi savrulma-
sin1 engellemesi. Bu sekilde kazalarda yiizde olarak
onemli bir yer tutan ikincil ¢arpisma riski azaliyor.
Devrilme Engelleyici Sistem: Bilhassa agir
araclarin devrilmesi sik¢a rastlanan ve kazanin dog-
rudan sonuglari diginda yolun da uzunca bir siire t1-
kanmasima neden olan istenmeyen bir durum. En
temel devrilme engelleyici sistemler devrilme ris-
ki saptandiginda aracin hizini kesiyorlar. Daha ge-
lismis uygulamalarda otomatik tekil frenleme, oto-
matik tekerlek yonlendirilmesi ya da aktif siispansi-
yonlar kullanilabiliyor. Yeni nesil aktif giivenlik sis-
temlerinde de yer alan giiniimiiz devrilme engelle-
me sistemleri, tim devrilme kazalarinin sadece %
5’ini olugturan siiriiciniin ytiksek hizda yanhs di-
reksiyon hareketlerinden dolay: olan devrilmeyi en-
gelleyebiliyor. Geriye kalan % 95, aracin bir engele
(6rnegin yolun kenarindaki korkuluklara) ¢arpma-
st sonucu olusuyor. Akilli ara¢ teknolojilerinin arag-
lara girmesiyle kullanilan kamera ya da LIDAR gi-
bi sensorlerle bu engeller 6nceden saptanip ¢arpis-
ma ve sonrasinda olusan devrilme engellenebilecek.
Adaptif Seyir Sistemi: Cok islek olmayan sehir-
ler aras1 yollarda giderken kullandigimiz hiz sabit-
leme sistemi ve beraberinde gelen hiz sinirlama sis-
temi mevcut araglara istediginizde eklenebilen bir
ozellik. Oniiniize, sabitlediginiz hizinizdan daha dii-
stik hizl bir ara¢ ¢iktiginda, su anda daha iist mo-
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del araglarda olan adaptif seyir sistemi devreye gire-
rek hizinizi giivenli takip mesafesini koruyacak se-
kilde ayarliyor. Adaptif seyir sistemi bu isi yapmak
i¢in uzun menzilli bir radar sensériinden yararlani-
yor. Araglara kamera, LIDAR, GPS (Global Positio-
ning System - Kiiresel Konumlama Sistemi) ve ay-
rica araglar arasi haberlesme gibi yeni sensorler ve
teknolojiler girdikge adaptif seyir sistemi gibi akilli
ara¢ teknolojilerinin bu yeni sensorlerden gelen bil-
gilerden de yararlanmasi miimkiin oluyor. Araglarda
su anda kullanilmayan fakat teknolojisi gelistirilmis
olan araglarin birbirini otomatik takip etmesi siste-
mi de benzer bir teknolojiyle ¢calisiyor. Bu teknolojiyi
kullanarak bir¢ok siiriiciisiiz aracin 6ndeki stiriici-
lii arac1 giivenli mesafeden takip etmesi yani bir sii-
rlictiniin bir¢ok araci ayni anda siirmesi miimkiin.

Dur Kalk Sistemi: Adaptif seyir sistemleri yiik-
sek hizlarda ve sehirler arasi yollarda, dur kalk siste-
mi ise gehir ici trafiginde ve disiik hizlarda caligtyor.
Dolayisiyla su anda bu sistemde sensor olarak diisiik
menzilli radar kullaniliyor. Adim adim ilerleyen yo-
gun trafikte iyi tasarlanmis bir dur kalk sistemi ile sii-
riciiniin gaza ve frene hi¢ miidahalesi olmadan arag
ondeki trafigi takip edebiliyor. Diisiik hizlarda icten
yanmali motorlara gore daha tistiin performansindan
dolay: tekerlekleri hareket ettirmek i¢in elektrik mo-
toru kullanan elektrikli ya da hibrid elektrikli araglar-
da dur kalk sistemi kontrolil yapmak ¢ok daha kolay.

Carpisma Engelleyici Sistem: Ondeki aracin
aniden durmasi, dniiniize aniden bir arag ya da engel
¢tkmasi ya da stiriciiniin yanls gaz vererek 6ndeki
araca tehlikeli bir sekilde yaklasmas: gibi durumlar-
da araglar aras1 mesafenin tehlikeli bir seviyeye in-
digini algilayip otomatik olarak fren yapan ¢arpigsma
engelleyici sistemler kullanilabilir. Carpisma engelle-
yici sistem de gelistirilme asamasinda 6nemli mesa-
fe kat edilmis, giintimiiz araglarinda kullanilabilecek
bir akilli ara¢ teknolojisi.

Serit Takip Sistemi: Uzun yolda giderken de-
vamli olarak direksiyonu tutmaktan yorulabilirsiniz.
Kamera vasitasiyla seritleri belirleyip aracinizi serit-
lerin ortasinda kalacak sekilde otomatik olarak yon-
lendiren serit takip sistemleri su anda araglarda kul-
lanilabilen mevcut bir teknoloji. Cikabilecek hukuki
sorunlardan dolay1 mevcut serit takip sistemleri sii-
riciniin elini direksiyondan siirekli olarak cekmesi-
ne izin vermezler. Siiriicii serit degistirmek istedigin-
de serit takip sisteminin sagladig: belli bir seviyedeki
kuvveti yenmek zorunda. Otonom araglarda serit ta-
kibi disinda, yola gémiilmiis manyetik pargalarin ya
da GPS noktalar1 olarak belirlenmis bir rotanin oto-
matik takibi de yapilabilir.

Otomatik Park Etme: Arkadaki araca ya da en-
gele ne kadar yaklagildigini sesle belirten ses ote-
si park sensorleri gliniimiiz araglarinda neredey-
se standart bir uygulama. Su anda st seviye arag-
larda girmek istediginiz park yerine aracinizin sigip
sigmayacagini yanal ses Gtesi sensorleriyle otomatik
olarak tespit edip, direksiyonunuzu otomatik olarak
cevirerek aracinizi park eden sistemler mevcut. Ge-
ri park manevrasinda hél4 stiriictiniin gaz pedali-
na basmast isteniyor. Nedeni ise siirticliyli tamamen
devreden ¢ikarmama istegi. Yoksa siiriiciisiiz olarak
park eden ara¢ teknolojisi 1990’l1 yillarin sonlarin-
dan beri aragtirma ortamlarinda ¢aligir durumda.

Otomatik Rota Planlamasi: Yurtdiginda uzun
stiredir kullanilan ara¢ navigasyon sistemleri artik
tilkemizde de mevcut. Cep telefonunuzla bile hari-
tada konumunuzu goriip istediginiz noktaya sesli
komutlarla yonlendirilebiliyorsunuz. Bu navigasyon
sistemleri yeni eklenen ozellikleriyle aracinizi oto-
matik olarak trafigin yogun olmadig: giizergahi ta-
kip edecek sekilde yonlendirebiliyor. Daha gelismis
bir akilli arag teknolojisi olarak, otonom stiriis du-
rumunda takip edeceginiz rotanin haritadan alian
egim bilgilerini de kullanarak optimal siiriis 6zellik-
leri 6nceden programlanabiliyor.

Araclar Arasi ve Arag Yol Haberlesmesi: Arac-
lar aras1 ve arag yol haberlesmesi sonunda uygula-
maya ge¢meye basladi. Beraberinde de akilli arag
teknolojileriyle ilgili birgok potansiyel uygulama ye-
niligini getirdi. Ornegin aracin algiladigi 1slak ya da
buzlu gibi yol kosullarinin yol altyapisina aktarilma-
s1, uydu haberlesmesiyle diger tiim araglarin bu bil-
giye ulagabilmesi, araglarin GPS konum bilgilerini
paylasmalariyla ¢evredeki diger araglarin konum ve
bagil hizlarinin tespit edilmesi. Bu haberlesme 6zel-
liklerinin degisik uygulamalarinin devreye girme-
siyle akilli arag teknolojilerinde bir devrim yasana-
cag1 disiiniilityor. Ornegin araciniz diger araglarin
rota planlarini haberleserek 6grenebiliyor ve ¢arpis-
ma olmayacak rotalar planlayabiliyor.

Giivenli Siiriis Projesi araci Uyanik
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Kavsak Giivenligi: Akill ara¢ teknolojileriyle gii-
niimiiz trafik igiklarina gerek kalmiyor. Haberlese-
rek ve gevreyi algilayan sensorlerle olusturulan bilgi-
yi kullanarak kavsaga gelen araglar, giivenli ve hizli bir
sekilde yollarina devam edebilir. Gelecekte bu tip akil-
I1 kavsaklar trafigin daha hizl akmasini saglayacak.

DARPA Yariglari

Akallr arag teknolojilerinin en gelismis hali ve tst
siniry, aracin otonom olarak giivenli ve konforlu bir
sekilde istenilen rotay: takip etmesidir. Akilli arag
teknolojileriyle ilgili ABD, Avrupa ve Japonyada ya-
pilmus birgok dncii ¢alisma vardir. ABDde Kaliforni-
ya eyaletinin destegi ile yiiriitillen California PATH
(California Partners for Advanced Transit and High-
ways - [leri Ulagim ve Otoyollar i¢in Kaliforniya Eya-
leti Paydaslar1) programi ¢aligmalari, Avrupada Av-
rupa Birligi Cerceve Programlariyla desteklenmis
PReVENT (Preventive and Active Safety Applica-

tions Project - Onleyici ve Aktif Giivenlik Uygula-
malar1 Projesi) ve 6ncesi projeler ve Japonyada gene
kamu destekli arastirma programlari sayesinde akal-
l1 araglar konusunda 6nemli ilerlemeler saglanmugtir.
Fakat gelistirilmis olan akilli ve otonom tasit tekno-
lojilerinin zorlayic1 bir hedef konularak test edildigi,
birbiriyle yaristigt DARPA yarislar1 otonom arag tek-
nolojisinin ulastig1 noktay1 gostermek agisindan gok
Onemli bir doniim noktas1 olmustur.

ABD Savunma Bakanhgrna bagli DARPA (De-
fense Advanced Research Projects Agency - Gelis-
mis Savunma Arastirmalari Ajansi) isimli birim,
2004’te birinciye 1 milyon dolar 6diil verilecegi du-
yurulan “DARPA Grand Challenge” adinda bir oto-
nom arag yarisi diizenledi. Kimsenin bitiremedigi bu
ilk yarig 2005’te tekrar edildi. Otonom araglar, ¢6l-
de GPS noktalar1 yaristan hemen 6nce verilen yakla-
sik 300 kilometrelik bir yolu tamamen otonom ola-
rak takip etmek zorundaydi. 2004teki ilk yarigta en
bagarili ara¢ sadece 11,78 km gidebilirken ikinci ya-
rig1 verilen siire icinde bes arag bitirebildi. Daha son-
ra DARPA 2007 yilinda sehir igi bir ortamda ve oto-
nom olmayan araglarin da kullanildig1 6zel bir alan-
da Urban Challenge adl tigiincii yarigmay: diizenle-
di. Tiim otonom araglarin ayni anda ve stirticiilii bir-
¢ok aragla beraber yola ¢ikti1 bu yarista kontrolsiiz
kavsaklar ve otoparka gidip istenen noktaya park et-
me gibi zor istekler de vardi. Urban Challenge yaris-
masinda alt1 takim finalist olarak tamamladi. Bu ya-
rigmalarla tiim diinya, ¢6l ortaminda da sehir ici or-
tamda da araglarin tamamen otonom olarak verilen
gorevi tamamlamasina olanak saglayan akilli arag
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teknolojilerinin kullanima hazir oldugunu gérdi. En
son yarismada yari finalist olan OSU-ACT takimi-
nun lideri Prof. Dr. Umit Ozgiiner, ABDde ¢alisan bir
Tiirk bilim insani1 ve bu takimin destek gruplar i¢in-
de Tiirkiyeden de bazi gruplar yer ald1.

Tiirkiye'den Bazi Ornekler

IEEEnin (Uluslararasi Elektrik ve Elektronik Mii-
hendisleri Meslek Orgiitii) ITSS kisaltmali akill ula-
sim sistemleri birimi, akilli tagitlar ve akilli ulagim sis-
temleri alanlarinda diizenli konferans ve sempoz-
yumlar diizenleyen, bu konuda ¢alisma yapan tiim
gruplar: bir araya getiren bir mesleki uzmanlik ya-
pilanmast. ITSSnin 2007 yili Akalli Araglar Sempoz-
yumu Istanbulda yapildi. Normal sempozyum prog-
ramt diginda araglar arasi haberlesme gibi konular-
da galistaylar ve akilli araglarmn sergilendigi bir goste-
ri gliniinii de igeren sempozyumun organizasyonu si-
rasinda Tiirkiyede akilli ulagim sistemleri konusunda
caligma yapan ya da akill ulagim sistemini kullanan
bir¢cok grup oldugu ortaya ¢ikti. Sempozyumun akil-
I arag teknolojilerindeki son gelismeleri duyurma-

iTU MEKAR Laboratuvarr'nin Gezgin adli otonom araci

nin disinda, Tiirkiyede akilli arag ve akilli ulagim sis-
temleri konusunda ¢aliganlar1 bir araya getirme ve bu
alanda bir envanter ¢ikarma seklinde 6nemli bir yara-
r1 da oldu. Bu envanter ¢aligmasi su anda http://www.
ITSinTurkey.org adresinde toplanmis durumda.
Tiirkiyedeki akilli ulagim sistemi 6rneklerinden ba-
zilar1 karayollarinin gesitli giizergéhlarda kullandig:
OGS (otomatik gecis sistemi), bazi otoyollarda kulla-
nilan otomatik hiz uyari sistemleri, sempozyum son-
rasi devreye alinan EDS (Elektronik Denetleme Siste-
mi), Izmir Biiyiiksehir Belediyesinin {i¢ boyutlu kent
rehberi ve Istanbulda su anda cep telefonunuz aracili-
g1yla da kullanabildiginiz degisik giizergahlardaki or-
talama trafik hizlarin gosteren Istanbul Biiyiiksehir
Belediyesi Trafik Sistemi. Akilli ara¢ 6rneklerinden
bazilar1 olarak ASELSAN’mn bir ATV (dort tekerlekli
motosiklet platformu) {izerine gelistirdigi dolayisiyla

sadece yolda degil arazide de gidebilen izci adl oto-
nom araci ve [ITU MEKAR Laboratuvarrnda gelistiri-
len Gezgin adli otonom arag sayilabilir. Istanbuldaki
metrobils hattinda ¢aligan otobiislerin bazilar1 yola
gomiilmiis olan manyetik elemanlar: takip edebilen
otomatik rota takibi 6zelligine sahipler. Bunlarin di-
sinda Tirkiyede daha ¢ok ulusal savunma sanayine
yonelik olarak gelistirilmis otonom ugak, helikopter
ve sualt1 aract da mevcut.

Tirkiyede gerceklestirilen 6nemli bir akilli ara¢
teknolojisi ¢alismasi da Giivenli Siiriis Projesi. Bu
proje Devlet Planlama Teskilat1 tarafindan 2005-
2009 yillar1 arasinda desteklendi. Proje konsorsi-
yumunda Sabanci Universitesi (proje yiiriitiiciisii),
ITU MEKAR, OTAM ve Kog Universitesi ile Ford-
Otosan, Tofag ve Renault sirketleri yer aldilar. Uya-
nik ad1 verilen bir Renault Megane arag, siiriiciiye ve
yola bakan kameralar, mikrofonlar, GPS sensérii, Li-
DAR, ses Otesi sensorler, atalet sensorii ve fren ba-
sing sensoril ile donatildi. Bu aragla 110 degisik sii-
riicii, ITU Maslak kampiisiinden baslayip yaklagik
30 km'lik sehir ici ve sehir dis1 stiristen sonra tek-
rar baslangi¢ noktasina dénen parkuru tim sensor
bilgileri kaydedilirken tamamladu. Elde edilen veriler
aracin laboratuvarda olusturulan bir simiilatoriinde
uykulu siiriicii deneyleri igin ve siiriicii yorgunlugu-
nun tespiti i¢in kullaniliyor. Siiriiciiniin yorgun ol-
dugu tespit edildiginde sesle ve titresimle uyarilmasi
ve aktif giivenlik sistemlerinin devreye girerek siirii-
ciiye yardimci olmalar1 hedefleniyor.

Gezgin, ITU MEKAR Laboratuvarrnda bir elekt-
rikli golf araci kullanilarak gelistirilen otonom bir
arag. Arag¢ once elektronik kumandali hale getiril-
di ve direksiyon kumanda kolu ile degistirildi. Da-
ha sonra ses étesi , GPS, kamera ve LIDAR eklenerek
cevreyi algilamasi saglandi. 2007 yilinda Istanbulda
yapilan Akilli Tagitlar Sempozyumunda Gezgin sa-
dece ses Otesi sensorlerini kullanarak otomatik ola-
rak park etme 6zelligini sergiledi.

Suanda Eyliil 2011'de Hollandanin Helmond geh-
rinde yapilacak GCDC (Grand Cooperative Driving
Challenge - Biiyiik Birlikte Siiriis Yaris1) akilli arag
yariginin hazirliklari baglamig durumda. Yarisa kati-
lan araglar akilli yol altyapisi ve diger araglarla de-
vamli olarak haberlegerek topluca hareket edecekler.
Bu yariga Tiirkiyeden katilacak bir aracin ¢aligmalari
ITU MEKAR Laboratuvarrnda devam ediyor.
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