OZET
INSANSIZ KARA ARACLARI iCiN TAKiP MEKANIZMASI
Bulus; i¢ ve dis ortamda, farkli arazi yapisinda, hava durumu ve ortamin 151k

diizeyinden bagimsiz olarak insansiz kara araglariin insan ve araglari kolaylikla

5  takip etmesini saglayan bir takip mekanizmas: ile ilgilidir.
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ISTEMLER
1. Bulus,

- Mekanizma igerisindeki parcalar1 barindiran ve dis ortam

sartlarindan muhataza eden govde (6),

iceren insansiz kara araglari igin gelistirilmis bir takip mekanizmasi ile

ilgili olup,

- halat (1) ¢ekilme mesafesi ve yoneliminin algilanmasini saglayan
potansiyometre (3),

- takip edilecek insan veya aracin yoOnelimini (azimut)
potansiyometreye (3) ileten yon mili (4),

- yon miline (4) bagh ve halatm (1) ¢ekilme yoOniiniin
belirlenmesinde kullanilan yon ¢ubugu (5),

- govde (6) igerisinde yer alan ve yonelim agisinin kuvvet olmadigi
zamanlarda baslangi¢ konumuna dénmesini saglayan torsiyon yay1
(8),

- halatta (1) ¢ekme kuvveti olmadiginda geri doniis hareketi yaparak
halatin (1) lizerine sarilmasini saglayan zemberek yay (9),

- halat (1) hareketi esnasinda zemberek yayinin (9) baglantisinin

yapilmasini ve halatin (1) {izerine sarilmasini saglayan kasnak (10),
pargalarini icermesi ile karakterize edilmektedir.

2. Bulus istem 1°deki gibi bir insansiz kara araclari igin gelistirilmis takip
mekanizmasi ile ilgili olup, takip edilecek insan ya da aracin takip
mesafesini ve yoOnelimini belirleyen halat (1) igermesi ile karakterize
edilmektedir.

3. Bulus istem 1°deki gibi bir insansiz kara araglar igin gelistirilmis takip

mekanizmasi ile ilgili olup, halatin (1) ucunda yer alan ve takip edilecek
7
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insan ya da araca mekanik olarak baglantinin saglanmasi islevini yerine

getiren baglanti1 kancasi (2) igermesi ile karakterize edilmektedir.

. Bulus istem 1°deki gibi bir insansiz kara araglari i¢in gelistirilmis takip

mekanizmasi ile ilgili olup, gévde (6) tlizerinde yer alan ve mekanizma
icerisindeki i¢ unsurlara erisimi saglayan kapak (7) icermesi ile karakterize

edilmektedir.

. Bulus istem 1’deki gibi bir insansiz kara araglar1 i¢in gelistirilmis takip

mekanizmasi ile ilgili olup, kasnak (10) ile baglantili ve kasnak (10) igine
erisimini  saglayan kasnak kapagi (11) igermesi ile karakterize

edilmektedir.

. Bulus istem 1’deki gibi bir insansiz kara araglar i¢in gelistirilmis takip

mekanizmasi ile ilgili olup, gévde (6) igerisinde yer alan ve halat (1)
¢ekildiginde kasnagi (10) yataklayan rulman (12) igermesi ile karakterize
edilmektedir.
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TARIFNAME
INSANSIZ KARA ARACLARI iCIN TAKIiP MEKANIZMASI
Teknik Alan

Bulus; i¢ ve dis ortamda, farkh arazi yapisinda, hava durumu ve ortamin 1sik
diizeyinden bagimsiz olarak insansiz kara araglarmin insan ve araglari kolaylikla

takip etmesini saglayan bir takip mekanizmasi ile ilgilidir.
Onceki Teknik

Gilinlimiizde baz1 mobil araglar, mobil robotlar ve insansiz askeri arag
prototiplerinde lider takip 6zelligi konsept olarak ortaya koyulmustur. Bu gérevi
yerine getirebilmek igin mono kamera, stereo kamera, lidar gibi elektro optik,
ultrasonik sensor, radar gibi aktif radyo frekans yayin yapan sensorler
kullanilmaktadir. Bu sensdrlerden bir veya birkagi arag¢ tlizerinde bulundugunda
daha hassas sonug igin sensor fiizyonu islemleri gercgeklestirilmektedir. Bu
sensorlerin ¢iktilar1 ile bir sanal diinya modeli ortaya koyulmakta ve bu sanal
diinya iizerinde robotun takip edebilecegi rota planlanmasi yapilmaktadir. Ya da
takip edilecek insan ya da arag iizerinde radyo frekans yayimni yapan veya gorsel
olarak kendini belli eden isaret¢iler (beacon) bulundurmaktadirlar, boylelikle takip

edecek arag ya da robot bu isaret¢inin mesafe ve yon bazinda izini stiirmektedir.

Kullnilan bu sensorlerin 6éniinde mercekler bulundugu i¢in toz, kir ve siviya maruz

kaldiginda ya kullanilamaz hale gelmekte ya da performanslar1 diismektedir.

Kamera, renk sensori gibi elektro-optik komponentler ortam 1g13indan dogrudan
etkilenmektedir. Her ne kadar kullanilan 1s1k frekansi donammsal veya yazilim
yoluyla filtrelenmeye calisilsa da farkli ortam isiklarinda sensérden verim

alinamamaktadir.
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Elektro-optik sistemler ile insan ve arag tespiti yazilimsal olarak makine
ogrenmesi algoritmalar1 ile gergeklestirildigi i¢cin gdrev mahallindeki diger
belirleyici gorsel unsurlara (agag, yol, bina vs.) dogrudan bagimhidir bu sebeple
her ortamda farkli performansa sahiptir. Oysa takip ve konvoy uygulamalarinin
istenen her ortamda bu degiskenlerden bagimsiz olarak saghkli sekilde ¢alismasi

elzemdir.

Konvoy ve takip gorevleri unsurlarin giivenliginin 6n planda oldugu kritik bir
stirectir. Lidar sensorleri, aktif 1simim yoluyla takip edilecek hedefin mesafesini
buldugu icin kizilotesi kameralarla kolaylikla tespit edilebilmekte bu da
operasyon sirasinda konvoyun hareketini agiga ¢ikararak hem askeri operasyonu

hem de askeri unsurlar hayati riske atmaktadir,

Teknigin bilinen durumunda yer alan US2018118374A1 sayih Birlesik Devletler
patent dokiimaninda, kasa igeren bir yer istasyonunu, kasaya yerlestirilmis bir giic
kaynagini ve birinci uca ve birinci uca zit bir ikinci uca sahip ip igeren bir insansiz

hava araci sisteminden bahsedilmektedir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan US10364026B1 sayili Birlesik Devletler
patent dokiimaninda, bir insansiz hava aracin1 (UAV) ucgurmak i¢in bir ortam
aciklanmaktadir. Burada ip, insansiz hava aracinin ugus alani i¢indeki ver veya

diger nesnelerle kasitsiz temasini 6nlemek ic¢in kullanilmaktadir.

Teknikte var olan sistemler incelendiginde i¢ ve dis ortamda, farkli arazi
yapisinda, hava durumu ve ortamin 151k diizeyinden bagimsiz olarak insansiz kara
araclarmin insan ve araglart kolaylikla takip etmesini saglayan bir takip

mekanizmasinin gelistirilmesi ihtiyact duyulmustur.

Bulusun Amagclar
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Bu bulusun amaci, i¢ ve dis ortamda, farkli arazi yapisinda, hava durumu ve
ortamin 151k diizeyinden bagimsiz olarak insansiz kara araglarinin insan ve araglari

kolaylikla takip etmesini saglayan bir takip mekanizmasinin gergeklestirilmesidir.

Bu bulusun bir baska amaci, basit elektromekanik yapisi sayesinde mercek, optik,
radyo frekans yayiu gibi oOzel gereksinimlere ihtiyag duymayan bir takip

mekanizmasinin gergeklestirilmesidir.

Bu bulusun bir baska amaci, farkli insan, insansiz kara araci, motorlu tasitlarin
takibinde herhangi bir 6n hazirlik gerekmeksizin diisiik hesaplama maliyeti ile

gbrevin icra edilmesini saglayan bir takip mekanizmasinin gergeklestirilmesidir.
Bulusun Ayrintili Aciklamasi

Bu bulusun amacina ulasmak icin gerceklestirilen insansiz kara araclari i¢in takip

mekanizmasi ekli sekilde gosterilmistir.
Bu sekiller;

Sekil 1: Bulus konusu insansiz kara araglari icin gelistirilmis takip

mekanizmasinin perspektif goriiniimiidiir.

Sekil 2: Bulus konusu insansiz kara araglart i¢in gelistirilmig takip

mekanizmasinin tistten gériniimidir.

Sekil 3: Bulus konusu insansiz kara araglart icin gelistirilmis takip

mekanizmasinin A-A kesit goriiniimiidiir.

Sekil 4: Bulus konusu insansiz kara araclari icin gelistirilmis takip

mekanizmasinin B-B kesit goriinimiidiir.

Sekilde yer alan parcalar tek tek numaralandirilmis olup, bu numaralarin

karsiliklar: agagida verilmistir.
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Halat

Baglant1 kancasi
Potansiyometre
Yon mili

Y 6n cubugu
Govde

Kapak

Torsiyon yay1
Zemberek yay

10. Kasnak
11. Kasnak kapagi

12. Rulman

Bulus, insansiz kara araglari i¢in gelistirilmis bir takip mekanizmas: ile ilgili olup,

takip edilecek insan ya da aracin takip mesafesini ve ydnelimini belirleyen
halat (1),

halatin (1) ucunda yer alan ve takip edilecek insan ya da araca mekanik
olarak baglantinin saglanmasi islevini yerine getiren baglanti kancasi (2,
halat (1) ¢ekilme mesafesi ve yoneliminin algilanmasini saglayan
potansiyometre (3,

takip edilecek insan veya aracin yonelimini (azimut) potansiyometreye (3)
ileten yon mili (4),

yon miline (4) bagh ve halatin (1] ¢ekilme yoniiniin belirlenmesinde
kullanilan yon gubugu (5),

Mekanizma igerisindeki pargalar1 barindiran ve dis ortam sartlarindan
muhafaza eden govde (6),

govde (6) tizerinde yer alan ve mekanizma igerisindeki i¢ unsurlara erigimi

saglayan kapak (7],
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- govde (6) igerisinde yer alan ve yonelim agisinin kuvvet olmadig
zamanlarda baglangi¢c konumuna dénmesini saglayan torsiyon yayi (8,

- halatta (1) ¢ekme kuvveti olmadiginda geri doniis hareketi yaparak halatin
(1) lizerine sarilmasin saglayan zemberek yay (9),

- halat (1) hareketi esnasinda zemberek yaymm (9) baglantisinin
yapilmasini ve halatin (1) {izerine sarilmasint saglayan kasnak (10),

- kasnak (10) ile baglantili ve kasnak (10) igine erigimini saglayan kasnak
kapagi (11),

- govde (6) igerisinde yer alan ve halat (1) ¢ekildiginde kasnagi (10)
yataklayan rulman (12),

parcalarini icermektedir.

Bulus konusu insansiz kara araclar1 (IKA) igin gelistirilmis takip mekanizmasi,
IKA iizerine entegre edilir. Baglant: kancas1 (2), takip edilecek unsur (insan ya da
herhangi bir arag) tizerine kolaylikla takilir. Uygun takip mesafesine gelince takip
sistemi aktive edilir. Takip edilecek unsur ilerledik¢e halati (1) geker ve halat (1)
potansiyometreyi (3) cevirerek zemberek yaya (9) bagli kasnaktan (10) bosalir.
Potansiyometre (3) olgiimii ile takip edilecek unsurun hangi mesafede oldugu
algilanir. Yine ayni sekilde takip edilecek unsur yon degistirdikge yon gubugu (5),
yon mili (4) vasitasiyla yatay yonelim agis1 degisir. Yon milinin (4) bagl oldugu
potansiyometre (3) takip agisimi dlger. Boylelikle takip edilecek insan ya da aracin
mesafesi ve acis1 6lciilerek IKA kontrol sistemine gonderilir. IKA kontrol sistemi

bu verilerle uygun takip mesafesini ve ara¢ yonelimini diizenler.

Bulus; insansiz kara araglarinin gerceklestirdigi gorevlerde insan ve arag
unsurlarim  kolaylikla takip ederek, onlarin gittigi yoldan yakindan takip

edilmesini saglamaktadir.

Otonom devriye, lojistik sevkiyat, arama kurtarma ve Kkesif gozetleme

gorevlerinde intikal diizeni alinmasim kolaylastiran hem lider takibini

5
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gerceklestiren hem de geriye kalan konvoyun diizeninin korunmasini saglayan bir

mekanizmadir.

Askeri robotik teknolojilerde kullanilmasi amaclanan bulus, kolaylikla sivil

uygulamalara da entegre edilebilmektedir.

Arama kurtarma, yarali tahliyesi gibi sivil saglik sektorii gorevleri i¢in uygun
olmaktadir. Pek ¢ok kisi ile tasinan sedye sistemleri yerine tek kisi ile
yonlendirilebilen ve kullaniciyr takip eden mobil sistemlerin tasarlanmasini

saglamaktadir.

Tarim ve ormancilik alaninda hasadin yiiklenmesi, ormancilik alet ve

malzemelerinin taginmasi i¢in insan1 ya da farkli bir araci takip etmekte

kullanilabilir.

Endistriyel otomasyon ve fabrika i¢i tasimacilik (milkrun sistemleri, otonom

mobil robotlar vb.) sektoriinde kullanim potansiyeli yiiksektir.
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Sekil 1







3/4

Sekil 3
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Sekil 4
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