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* Bu proje MEB tarafindan diizenlenen 10. Bu Benim Eserim (BBE) proje yarismasinda Samsun bolge
finalinde fizik alaninda ikincilik derecesi almistir.

Projenin amaci: Gorme engelliler hareket ederken kamyon, tabela, masa gibi alt tarafi bosluk olan
cisimlere ¢arpmalarini engellemek

Hedefler: Yeni bir teknolojik sistem gelistirmek ve yasam konforlar1 artirmak, baska insan veya
hayvanlara muhta¢ olmalarini engellemek, cubuk ile tarama yaparken yorulmalarini engellemek

Gerekee: Gorme engellilerin glindelik yasamda hareket etmeleri ¢ok zor olmaktadir. Genellikle
kullanilan sopa ile sadece alt yatay taramasi yapilara hareket edilmektedir. Bu ise kamyon, tabela, masa
alt tarafinda bosluk olan cisimlere yaklasildiginda istenmeyen kazalara sebep olmaktadir. Baz1 gérme
engelliler yardimci, canli yardimi almaktadir. Tiim bu sorunlara ¢6ziim olacak yeni bir sitem gelistirmeye
calistim.

Giris: Diinya Saglik Orgiitii’niin tanimina gore, engellilik kisinin giinliik hayata katilmasimi kisitlayan
dogustan veya sonradan olusan bedensel veya zihinsel engellilik halidir (1). Diinya niifusunun yaklasik
%10’u engellidir. Tiim diinyada yaklasik 314 milyon gorme engelli kisi vardir, bunlarin 45 milyonu hig
gormeyenlerdir, digerleri gesitli diizeylerde az gormektedir (2). Gorme engelliler toplam niifusun %
0,60’s1n1 olusturmaktadir. Gérme engellilerin %57,8’si erkek, %42,2’si kadindir (3).

Gormeyenler tarafindan en ¢ok kullanilan basili kaynak formati Braille’dir. Braille alfabesi 1821 yilinda
Louis Braille tarafindan gelistirilmistir. Napolyon ordusunun askerlerinden Charles Barbier, 1808 yilinda,
noktalardan meydana gelen ve 6zellikle gece haberlesmesini kolaylastiran bir mesaj sistemi olusturmustur
(4). Engellilerin bagimsiz ve insan onuruna uygun bir yasam siirebilmeleri i¢in toplumun diger tiyeleriyle
esit sekilde fiziksel ¢evreye, ulasima, bilgi ve iletisim teknolojisi dahil bilgiye ve iletisime, halka acgik
diger tesis ve hizmetlere erigimlerinin saglanmasi gerekmektedir (5). Yollar, kaldirimlar, kamu binalari,
parklar ve bahgeler, okullar, icinde yasanilan konutlar, ulasim araglar1 ve bunun gibi daha bir ¢ok fiziksel
cevre unsuru, engellilerin topluma katilmasinin Oniinde ciddi birer engel olusturmaktadir. Engeli
nedeniyle hareket yetenegi siirlanmis insanlarin bu ve benzeri sebeplerle yasadiklar1 sikintilara bdylece
yenileri eklenmis olmaktadir (6).

Gezgin robotlar hiyerarsik, tepkin ve melez olarak hareketlerini kontrol edebilirler. Hiyerarsik olarak;
onceden cevre algilanir, sonra robot planlama yapar ve en son olarak harekete gecer. Tepkin olarak ise
robot ¢evreden aldig1 bilgiye gore hareket eder veya tepki verir. Melez kontrolde ise hiyerarsik ve tepkin
hareketlerin bilesimine gore davranig gosterir (7). Gezgin robotlar teknolojinin ilerlemesi sonucu
kullanim alanlart her gegen giin artmaktadir (8).

Diinya {izerindeki milyonlarca insanin sosyal hayatin1 etkileyen bir sorun daha teknoloji sayesinde
ortadan kalkacak. Robot bilimi gelistirdigi teknoloji sayesinde yiirime engelli kisilerin tekerlekli
sandalyeden kurtulmasini saglayacak. Rex adli bu robot bacaklar, el ile kontrol edilebilen 6zel bir sistem
sayesinde engellilerin yiiriiyebilmesini sagliyor (9). Japonya'da iiretilen robot kopek, oniimiizdeki yillarda
gorme engellilerin yeni yardimcisi olacak. Basamaklar1 inip ¢ikabilen ve sehir hayati kosullarina gore
hareket edebilen robot, gercek rehber kdpeklerin yerini alacak (10).
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Proje Biitcesi: 248 TL (3 motor, 3 ultrasonik sensor, beyin, lego pargalari, kablo)

Proje Calismasimin Takvimi

05-30 Ekim 2014: Kaynak taramasi

3-15 Kasim 2014: Proje konusunun belirlenmesi ve kaynak taramasi

17-28 Kasim 2014: Yontem ve teknigin belirlenmesi

1-12 Aralik 2014: Gerekli malzemelerin temin edilmesi

15-29 Aralik- 2014: Sistemin kurulmasi, 6l¢iimlerin yapilmasi, program yapilmasi, sistemin denemesi ve
bulgular

29 Aralik 2014-7 Ocak 2015: Sonuglarin degerlendirilmesi ve proje raporunun yazilmasi

Kullanilan Yéntem: Robotu tasarlama, programlama ve test etme olmak iizere {i¢ asamalarindan
olusmaktadir.

Robot tasarimi: Tasar1 sitemimde 1 beyin ve 3 motor ve 3 ultrasonik sensdr ana boliimlerden
olusmaktadir. Motorlar1 beyinde, A, B ve C girislerine, sensorleri ise 1, 2 ve 3 girislerine sivigli kablo ile
bagladim. Motor, sensor ve beynin yerlestirildigi cubuk 154 santimetre boyundadir. Ultrasonik
sensorlerin yerden yiiksekligi sirayla A sensorii: 43 cm, B sensorii: 106 cm ve C sensorii: 142 cm dir.

Ultrasonik sensér iizerinde bulunan iki daireden sesdtesi dalgalar iiretilmektedir. Uretilen sesler
duyulmamaktadir. Kaynak daireler aras1 mesafe 4,3 cm dir.

Sistemin tizerinde yansiticilar bulunmaktadir.
Sistemin yerden 124 cm yiiksekligindeki boliimde 14 cm uzunlugunda sisteme dik tutma ¢ubugu ekledim.
Sistemin kiitlesi toplam 1,62 kilogram dir. Beyin sarj edilebilir veya pil ile kullanilmaktadir.

A ultrasonik sensorii: Dikey 60 derece ag1 ile 5,76 m/s ve hiziyla tarama yapmaktadir.
B ultrasonik sensorii: Yatay 60 derece ag1 ile 5,76 m/s ve hiziyla tarama yapmaktadir.
C ultrasonik sensorii: Dikey 60 derece ag1 ile 5,76 m/s ve hiziyla tarama yapmaktadir.

Sistemin kullanimi hakkinda Braille alfabesi ile yazi yazildi.

Programlama: Sistemde programlamak i¢in Lego Mindstorms NXT Softwore v2.0 lisansli paket programi
kullandim. Bu program arayiizlii olup kod yazmadan tasarlanan robotlara otonom olarak bir¢ok gorev
yaptirmaktadir. Program arayiiz arkasinda kodlar1 kendi otomatik olarak yazmaktadir. Program daha
gelistirerek farkli bircok ek 6zellik kazandirilabilme 6zelligine sahiptir. Program ile motorlarin dénme
hiz1, acis1 ve sensdrlerin mesafe algilama uzakligr degistirilebilmektedir.

Test etme: Tasarim ve programla bittikten sonra robotu farkli terlerde test ettim.



Sonuclar, Sonuclarin Degerlendirilmesi

Sensorler dikey, yatay ve dikey 60 gerece ag1 ve 5,76 hiz ile hareket etti.

1. Sensorlerin dikey taradigr minimum bolge: 4,3 cm x 2 X 3,14 x 250 cm /6 = 1225,1 santimetre kiip
2. Sensoriin yatay taradigi minimum bolge: 4,3 cm x 2 x 3,14 x 250 cm /6 = 1225,1 santimetre kiip
3. Sensoriin dikey taradigi minimum bolge: 4,3 cm x 2 x 3,14 x 250 cm /6 = 1225,1 santimetre kiip
Ucg sensoriin taradigim toplam bélge: 3 x 1225,1 = 3375,3 santimetre kiip

- Sensorler 2,5 metre mesafe i¢inde herhangi bir engel ile karsilastiginda uyari sesi verdi. Her sensor
farkl ses uretti. Alt, orta ve iist sensor olmak tizere 3 farkl: ses iiretildi.

- Sistem lizerine yapistirdigim sistemin gece goriinmesini sagladi.

- Sistemin altindaki her yone doner tek teker, tasima agirligi yapmamakta ve sistemin her yone kolayla
hareket etmesini sagladi. Cukur ve engelleri asmak icin farkli teker modeli kullanilabilir.

- Hareket ederken biraz 6nde tutulan sistem merdiven bosluguna diistii ve merdiven engelinden haberdar
etti.

- Hareket ederken alt sensor oniine gelen ¢ikis merdiveni 1 nolu ses verdi.

- Sistem motor ve sensorler ¢alismaz iken maksimum agik kalma siiresi, 3 giin 4 saat oldu. Sistemde 3
motor ve sensorler siirekli galisirken ¢alisma siiresi 6 saat 50 dakika oldu. Sarj olma siiresi 8-9 saat oldu.

Glindelik yasamda gérme engellilerin en biiylik sorularindan biri tek basina yaya olarak bir yerden baska
bir yere ulagmaktir. Bu soruna ¢6ziim i¢in her gecen giin yeni ve farkli yaklasimlar getirilmektedir.
Kopekler egitilmekte, yardimcilar cogaltilmakta, teknolojik cihazlar gelistirtmektedir. Gorme engelliler
cubuklar gidis yonlerinde yerden tarama hareketi yaparken yorulmaktadirlar. Bu sistemde ise taramay1
modelim elektrik enerjisi ile kendi yapmaktadir. Bu alanda tek ve 6zgiin bir teknoloji aragtir. Engelliye
carpabilecek alt, orta ve tist yliksekliklerdeki cisimleri algilayip farkli uyarilar vermektedir. Higbir yerde
ornegi olmayan ve yeni gelistirdigim bu model gérme engeliler i¢in ¢ok fayda saglayacagini
diisiiniiyorum. Ozellikle iilkemizdeki bircok yerde gdrme engelli yollar1 bulunmadigi igin bu gibi sistem
veya araglar ¢cok gereklidir. Benim gelistirdigim model sanayiciler tarafinda daha kullanislik, hafif ve
ozellikli tiretilerek gorme engellilerin hizmetine sunulabilir.
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