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Ozet-Giiniimiizde algilayict ve kontrol teknolojilerindeki gelismeler, insan giicii
gerektiren birgok uygulamanin akilli sistemler kullanilarak yapilmasina olanak
saglamaktadir. Bu ¢alismada, klasik bir alisveris arabasi, miisteriyi takip eden akilli bir
cihaz olarak gelistirilmistir. Bu kapsamda gergeklestirilen ilk 6rnek, aligveris arabasina
eklenen otonom siirme ve miisteri takibi yapabilme ozellikleri sayesinde itme/gekme
giicii gereckmeksizin kontrol edilebilmektedir. Gelistirilen cihazin, yasli ve engelli
bireylere saglayacagi kolayligin yani sira, saglikli bireyler i¢in konforlu bir alisveris
sunmast ve klasik aligveris arabasi kullanimindan kaynaklanabilecek saglik
problemlerini 6nlemesi hedeflenmektedir.

Anahtar Kelimeler- Akilli Ahsveris Arabasi, Miisteri Takibi, Otonom

THE MOBILE SHOPPING CART KEEPING TRACK OF
CUSTOMER

Abstract-Nowadays, the advances in sensor and control technologies allow many
applications requiring manpower to be performed using smart systems. In this study, a
conventional shopping cart has been developed as an intelligent device following
customer. The prototype developed in this scope can be controlled without
pushing/pulling power through the features such as autonomous driving and the ability
of following the customer added to a conventional shopping cart. Besides the
conveniences provided for elderly and disabled individuals, the developed prototype is
aimed at providing a comfortable shopping for healthy individuals and preventing
health problems resulting from conventional shopping cart use.
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1. GIRIS INTRODUCTION)

Bilim ve teknoloji alanindaki gelisime paralel olarak robot teknolojisi de gelismektedir. Bu
gelismelerin en Onemlileri saglik ve insan hayatini kolaylastirma alaninda olmaktadir[1].
Glnliimiiz teknolojisinde robotlarin kendi kendilerine c¢evresel sartlar1 algilayabilmesi,
kavrayabilmesi, karar verebilmesi ve bu kararlar dogrultusunda hareket edebilmesi robotlara
esneklik kazandiran en 6nemli 6zelliklerdendir[2]. Artik robotlarin insanlarla yasamasi siradan
bir hale gelmistir. Insanlarla ayn1 mekdn1 paylasan robotlar insanlara zarar vermemelidir[3].
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Yapilandirilmamis ortamlarda ¢alisgan otonom robotlarin gelistirilmesi ¢oziilmesi gereken bir
mithendislik problemi haline gelmistir[4]. Mobil robotlar i¢in ¢oklu sensor kullanilmasi ya da
farkli sensorler kullanilmasi ¢evreyi daha iyi algilanmasina yardimei olur. Burada ultrasonik ve
kizilotesi sensorler birbirlerinin dezavantajini telafi etmek igin kullanilir[5]. Konum ve cisim
algilama problemine, doganin buldugu ¢6ziim kadar gegerli ve etkin olmasa da insan yapisi
birgok ¢oziim iiretebilmistir. Uretilen ¢oziimler ultrasonik ve kiziltesi sensorlerdir [5,6]. Bu
alanlardan bazilar1 takip, harita ¢cikarma ve nesne tamima gibi islemlerdir[6,7,8]. Insanlar yiik
tagima islemleri sirasinda tekerlekli el arabalari, aligveris arabalar1 veya elle tagima yontemini
kullanilmaktadir. Bu araglar klasik olarak itme-¢ekme ve kaldirma yontemi ile ¢aligir. Ancak en
temel gereksinimlerden olan yiiklerin tagmmasini saglayan otomatik bir sistem heniiz
gelistirilmemistir. Bu ¢aligmada bu temel problem ele alinmistir. Bu konuda literatiirde yer alan
calismalara bakildiginda genel olarak insan takibini yapan cihazlarin gelistirildigi ve birgok
farkli alanda uygulandiklar goriilmektedir.

Bu c¢alismada aligveris merkezlerinde kullanilan klasik alisveris arabalarinin otonom hale
getirilmesi amactyla bir akilli cihaz gelistirilmistir. Bu cihaz sayesinde kullanicilar herhangi bir
tagima, itme, ¢ekme vb. gili¢ gerektiren islem yapmadan aldiklari {irlinlerin tagimnmasini
saglayabileceklerdir. Bu cihaz kullanim kolaylig1 amaciyla joystick ve akilli telefon uygulamasi
ile kontrolii saglanan bir akilli aligveris arabasi olarak tasarlanmistir.

Sekil 1. Akilli Aligveris Arabast

2. YONTEM (METHOD)

Sistem iki boliim seklinde tasarlanmustir. Birinci boliim aligveris arabasinin uzaktan kontrol
edilmesini saglayan kontrol kartidir (Sekil 2). Ikinci boliimde sekil 3’de goriildiigii gibi aligveris
sepeti motor, sensorler, akii ve elektronik devre kartlar1 ile donatilarak “akilli aligveris arabasi”
tasarlanmustir.
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Sekil 2. Kontrol Karti Sekil 3. Akill1 Aligveris Arabasi

Kontrol kart1 ile akilli aligveris arabasi bluetooth iizerinden kablosuz haberlesme saglamaktadir.
Mod se¢im anahtar1 sistemin manuel olarak yonetme kolu iizerinden kontrol edilmesini ya da
ultrasonik sinyal takibi ile takip etme durumunu ayarlanmaktadir. Joystick ile akilli aligveris
arabasi 15 metreye kadar sag, sol, ileri ve geri seklinde yonlendirilebilmektedir. Takip kisminda
ultrasonik verici sensdr devreye girerek belli bir ses sinyali iiretir. Akilli aligveris arabasi
tizerinde bulunan alic1 sensorler bu ses dalgasini dinleyerek sinyalin hangi yonden geldigini
anlar ve buna gore kendi yoniinii tayin eder. Sistem ayni zamanda kumanda olmaksizin akillt
telefonlardaki uygulama sayesinde telefonla kontrol edilebilmektedir.

Akilli aligveris arabasi sase iizerine yerlestirilmis 0,61 m® hacmindeki telli bir sepetten
olugmaktadir. Bu tasarim tizerinde iki adet atmega 328P islemci kullanilmigtir. Birinci islemci
kumandadan gelen verileri okuyup ve sensorler ile ¢evre kontrolii yaparak motorlara uygun
yonlendirmeleri yapmas1 saglanmstir. ikinci islemci sisteme enerjinin aktif edilmesini saglayan
ve akii durumunu gosteren sekil 4> deki panel kisminda kullanilmigtir. Akilli alisveris
arabasinda kontrol kartindan gelen ses dalgasini algilamasi i¢in bes adet ultrasonik sensor
yerlestirmistir. Bu sensorlerin 6n kisimda bulunan ii¢ tanesi merkez sensore 45° a1 olacak
sekilde yerlesilmis olup diger iki tanesi merkeze 90° ag1 ile sag ve sola yerlestirilmistir.
Cevredeki cisimlere ¢arpmasini engellemek igin ultrasonik sensdrden farkli olarak kizilotesi
sensor kullanilmistir. Boylece takip kismi devredeyken sinyal karmagikligi engellenmistir.

Arag lzerinde iki adet rediiktorliish 24V DC motor bulunmaktadir. Bu motorlarin kontrolii
BTS7960B motor siiriicii ile saglanmistir. 24V 33A giiciinde bir jel akii ile motor beslemeleri
yapilmig olup islemciler i¢in 24/5 Volt regiilator kullanilarak akilli aligveris arabasinin
beslemesi yapilmistir.

Sekil 4. Gosterge Paneli
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3. BULGULAR (FINDINGS)
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Tasarlanan sistemin test edilebilmesi i¢in sekil 6’daki parkur hazirlanmistir. Bu parkurda takip,
joystick kontrol ve akilli telefon uygulamalari test edilip bilgiler kayit altina alinmustir. Elde
edilen veriler agagida sirastyla sunulmustur.
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Sekil 6. Test Parkuru
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3.1. Takip Sistemi (Tracking System)

Insan kulagi 16-20kHz arasindaki saf sesleri duyar. Akilli aligveris arabasindan takip sistemi
icin kullanilan ultrasonik sensdrler 40kHz’lik ses sinyali iiretmektedir. Bu sayede insanlar
ultrasonik sensdriin yaydigi ses sinyalinden rahatsiz olmaz. Alici tarafta sekil 5°de goriildigii
iizere 5 adet sensOr uygun pozisyonda yerlestirilmigtir. Ses sinyalini alan sensor aktif olup
islemciye bilgi gondermektedir. Akilli alisveris arabasi sinyal yoniinii bu sekilde tayin etmis
olup 6n kisimda bulunan sharp (kizilotesi) sensorii takip ettigi insandan 100 cm gerisinde kalirsa
kilitlenerek bekleme pozisyonuna gegiyor eger ki 40 cm den yakinsa ¢arpmayi dnlemek icin
durmaktadir.

1.2. Joystick Kontrol (Joystick Control)

Sekil 1’de goriilen kontrol kartinin {izerinde bulunan joystick ile dort eksen (sag, sol ileri ve
geri) olarak akilli aligveris arabasina bluetooth modiilii izerinden bilgi gondermektedir. Gelen
bilgiye gore motorlar akilli aligveris arabasini yonlendirmektedir. Buna gore parkurda araci ilk
defa kullanan bir kisinin parkuru bitirme siiresi gozlemlenmis ve parkuru tamamlama siireleri
yirmi kez tekrarlanarak kayit altina alinmigtir. Tablo 1 ve Sekil 7de goriildiigii gibi kiginin 10’
uncu denemeden sonra araci kontrol etme siiresi olduk¢a azalmistir. Bu durum aracin
kullanilabilirligini gostermektedir.

Pakur Joystick ve Akilli Telefon Uygulamas: ile Testi

s Joystick Siiresi

Siire ( Saniye )

= Akall Telefon Uygulama
Siiresi

1234567 891011121314151617181920

Deneme Sayisi

Sekil 7. Joystick ve Akilli Telefon Uygulamasi Kontrol Zaman Grafigi
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Tablo 1. Parkur Deneme Siireleri

Deneme Sayis1 Joystick Siiresi Akalli Telefon Uygulama Siiresi
1 210 306
2 219 302
3 205 300
4 203 290
5 199 291
6 180 280
7 171 270
8 175 240
9 165 220
10 135 200

11 128 170
12 126 164
13 129 161
14 123 160
15 124 153
16 120 150
17 121 148
18 120 152
19 119 145
20 120 148

1.3. Akillh Telefon Uygulamasi ile Kontrol (Smart Phone Apps Control)
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Akill telefon uygulamast ile kontrol i¢in Android sistem bulanan bir telefonla ilk olarak Google
PlayStore’dan “Bluetooth RC Controller” yiiklenmesi gerekir. Daha sonra telefonla akilli
aligveris arabasi eslestirilerek uygulama acilir. Sekil 8’de goriilen ekran agildiginda ileri, sag,
sol ve geri oklarinin iistiine basarak akilli aligveris aracimin kontrolii saglanabilir. Sekil 6’daki
parkurda 20 kez kullanarak her tekrardaki bitirme siireleri kayit altina alinmistir. Joystick ile
kontrol akilli telefon uygulamasi ile kontrole gore daha kisa siire parkuru tamamlandigi
gbzlenmis olup 11’inci siirlisten sonra siiredeki degisme azalmistir.
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Sekil 8. Akill1 Telefon uygulamasi
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4. SONUC VE TARTISMA (CONCULUSION AND DISCUSSION)

Bu c¢alismada, klasik yontemler ile kullanilan aligveris arabalarindan farkli olarak insan giicii
gerekmeksizin aldiklar1 {irlinleri tasimalarinda yardimci olacak takip, joystick ve akilli telefon
uygulamasi ile kontrolii saglanan bir akilli aligveris arabasi tasarlanmigtir. Kullanilan kontrol
yontemlerini kiyaslarsak manuel olarak (Joystick ve akilli telefon) kullanimin daha verimli
oldugu gozlemlenmistir. Takip sisteminde insan ve arag¢ arasina giren cisimler sinyallerin akill
aligveris arabasinda bulunan alicilara gitmesini engellemektedir. Yani Akilli Aligveris
Arabasinin kullanilacagi alanin genis oldugu yerlerde takip sistemi basarili iken dar yerlerde
kullanici zorluk ¢ekmektedir. Manuel olarak kontrol edildiginde kullanicinin her iki yonteme de
kisa siirede adapte olup basarili bir sekilde kullanabildigi gozlenmistir. Manuel yontemde bu tiir
aksakliklar olmayip 15 metre uzakliga kadar basarili bir sekilde kontrol edilebilmektedir. Akilli
Aligveris Arabasi tagidig yiik bakimindan alisveris merkezleri igin oldukea iyi bir performansa
sahiptir.

Tesekkiir: Bu calisma Diizce Universitesi Bilimsel Arastirma Projeleri tarafindan Yiiksek
lisans projesi olarak desteklenmektedir. (Proje No: 2014.07.02.261 ) Diizce Universitesine
tesekkiirlerimizi sunariz.
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