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Problem Analizi:
Ving sistemlerindeki
mevcut riskler ve kazalar

Sunum Icerigi
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Proje Ozeti ve Kapsam:
Gelistirilen ¢cozimun temel
hatlar ve hedefleri
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Gelistirme Asamalar:
Literatlr taramasindan
prototipe uzanan sureg
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Sistem Bilesenleri:

Yon, haberlesme, guvenlik
ve goruntu moddulleri

Mimari ve Prototip:
Donanim entegrasyonu
ve mekanik tasarim

Sonuc ve Oneriler:
Elde edilen ¢iktilar ve
gelecege yonelik hedefler
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Operator Hatasi
. Kaynakli Kazalar /
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Yapilan calismalarda ving kazalarinin yaklagik
%38-45'inin operator hatasi ve yon kontrolii
~ problemlerinden kaynaklandigi rapor edilmistir.
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Perspektif Kaynakh Yon Karmasast:
Endustriyel vinglerde operatdriin calisma
esnasinda yer degistirmesi, kumanda

uizerindeki sabit yon tuslarinin
operatoriin bakig agisina gore ters
algilanmasina neden olmaktadir.
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Yik Garpmasi Riski:
Yanlis yonlendirme sonucu askidaki yik,
calisma alanindaki personele veya

ekipmanlara dogru hareket edebilmekte,
bu durum ciddi yaralanmalara ve can
kayiplanna neden olabilmektedir.
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Hatah Manevra ve Kontrol Kaybi:

Yon karmasasi, 6zellikle acil durumlarda
operatoriin refieks olarak yanlis yonde

komut vermesine yol agmakta ve
ving hareketlerinin kontroliinii
zorlastirmaktadir.
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Sikisma ve Ezilme Tehlikesi:

Vincin beklenmeyen yonde hareket
etmesi, operatoriin veya saha

personelinin yiik, ving yapisi ya da
sabit engeller arasinda sikigmasina
yol acabilmektedir.
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Akilli Kumanda Sistemi:
Portal vingler icin sensor tabanli
ve goruntu destekli yeni nesil bir

kontrol sistemi gelistirilmisti
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Yon Eslemesi:
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Uzun Menzilli iletisim:

LoRa tabanli kablosuz iletisim

mimarisi ile guvenilir veri
- aktarimi saglanmistir.

MPU6050 sensorii kullanilarak
operatorun yonelimi ile vincin
hareket yonu eglestirilmistir.
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Gelismis Guvenlik:
HC-SRO4 ultrasonik sensor il

sisteme entegre edilmistir.
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Operator Guvenligi Sezgisel Kontrol Uyumsuzluk Cozumii
Portal ving operasyonlarinda : Karmasik joystick veyabuton | * Geleneksel sistemlerdeki
operator guvenligini en Ust kombinasyonlari yerine, . operator yoni ile ving hareket
. diizeye ¢ikarmak ve ig kazasi operatoriin kendi yonelimine  \ . yonu arasindaki
' risklerini minimize etmek. dayali daha sezgisel bir kontrol | uyumsuzluktan kaynaklanan
L l stireci saglamak. | operasyonel hatalari gidermek.
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Literatir & Planlama Yon Hesaplama Kablosuz Veri Guvenlik & Goruntu
Sistem gereksinimlerinin MPU60SO Ile sensor verllerinin EOI-MLOIDPS (nRF24LOIP) modulu Mesafe sensort enfegrasyonu ve
belirlenmesi ve mevcut kontrol toplanmasi ve ving komutlarina lle 2 4 GHz frekansinda iletisim ESP32-CAM ile gergek zamanl

sistemlerinin analizi. donugtGrtlmesi. altyapisi. gortnta aktarimi.




-.Sisteni Bilegehloeri: Y6n ve lletisim 7
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© MPU6050: Yoén Algillama

Operatoérin fiziksel yonelimini algilayan temel jiroskop

ve ivmeolger moduluddr.

" X, Y ve Z eksenlerinde hassas hareket tespiti.

~ Operatoérun bakhdr yonu referans alarak
kumanda yénlerini dinamik olarak yeniden

yapilandirma.

" EO1-MLOIDPS: Kablosuz Veri (((R)))

Sistemn birimleri arasinda kesintisiz haberlesme

sadlayan RF moddaluddar.

« NRF24LOIP tabanli, 2.4-2.525 GHz endustriyel

frekans aralig.

" Yuksek guvenilirlik ve dusuk gecikme ile uzun

menzilli komut iletimi.
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Guvenlik & Gorlintuleme

4

HC-SR04 Mesafe Sensoru

® Calisma alanindaki engelleri algilayarak
carpisma riskini ortfadan kaldiran ultrasonik
guvenlik mekanizmasi.

® Tehlikeli yakinlasmalarda otomatik durdurma
protokold.

® Vincin kancasina veya govdesine entegre edilen
Wi-Fi tabanl kamera modulu.

® Operatoére ¢alisma alaninin gercek zamanli,
gecikmesiz yUksek ¢6zUnurlUklU gorintisini
aktararak goris agisi kisitiamalarini ortadan kaldirir.
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Sistem Kontrol Mimarrisi

1. Operatér Kumanda Birimi
:Q Arduino Uno ana islemci, MPU60S0 Yén Sensoéru ve Verici Anten (EO1-MLOIDPS). Hareket verilerini isler ve kablosuz paketlere

doénustardr.

_,-LI_ 2. Kablosuz Haberlesme Katmani

PWM (Darbe Genislik Modulasyonu) sinyalleri kullanilarak motor hiz ve yén verilerinin RF dalgalari Gzerinden sifreli iletimi.

i 3. Ving Alici ve Yuritme Birimi
Arduino Ana Kontrol, L298N Motor Suruct, DC Motorlar, HC-SR04 Mesafe Guvenlik Katmani ve ESP32-CAM Goruntu Saglayici.




Sistem Kontrol Mimarisi

F 1. Operatér Kumanda Birimi
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3. Ving Alici ve Yiiritme Birimn
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HC-SRO4

:

MPU6050
Arduino Uno ana iglemci, MPU6050 Yon

Sensoru ve Verici Anten (EO1-MLO1DPS).

Hareket verilerini igler ve kablosuz
paketlere donugturtr.
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DC Motorlar

ESP32-CAM

/ 2. Kablosuz Haberlegsme

Katmani | :
PWM (Darbe Genisglik Modiilasyonu) &
‘ sinyalleri kullanilarak motor hiz ve

yon verilerinin RF dalgalari Uzerinden
sifreli iletimi.

:

Arduino Ana Kontrol, L298N Motor Suricu,
DC Motorlar, HC-SR04 Mesafe Guivenlik
Katmani ve ESP32-CAM Goruntl Saglayici.




Prototip ve Mekanik Tasarim

Portal Ving Prototipi CAT Prototipi
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Bu calismada operator yon algilama,
kablosuz iletigim, mesafe algilama ve
gercek zamanli goruntu aktarimini bir araya
getiren butunlesik bir akilll kumanda
sistemi basariyla gelistiriimigtir. Gelistirilen
sistem, operator yonune duyarl kontrol
yapisi sayesinde kullanimi son derece
sezgisel hale getirirken, sensor destekli
mekanizmalar ile operasyon guvenligini
artirmistir.
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Gelecek asamalarda sistemin gercek

®

endustriyel ortamlarda yuk testlerine tabi

tutulmasi onerilmektedir.
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