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OTONOM ARACLARDA TOPLAM EMISYON
OPTIMIZASYONUNA YONELIK SURUS
KOSULLARINI BELIRLEME YONTEMI
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OZET

Bulus, toplam optimum toplam emisyon icin gerekli hiz ve
ivmelenme degerlerini yol sartlarina gére hesaplayan bir otonom
araclarda emisyon optimizasyonuna yonelik surus kosullarini
belirleme yontemi ile ilgilidir.
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AMAC: Otonom araclarda hiz cogunlukla yasal hiz sinirlari ve trafik
durumuna goére verilir. Degisken trafik durumlarinda toplam
emisyonu optimize eden bir sistem mevcut degildir. Bulus, yakit
sarfiyatindan, motordan, fren ve lastiklerden kaynaklanan
emisyonun en iyilestirmesi icin gerekli hiz ve ivmelenme degerlerini
vol sartlarina gore hesaplayan otonom araclarda emisyon
optimizasyonuna yonelik strus kosullarini belirleme yontemi ile
ilgilidir.

TANITIM

Yol testleri sonucunda olusturulmus bir 6grenme veri bankasi
kullanilarak, yapay zeka yontemleri ile egzos, fren ve lastik
emisyonlarinin blitlnsel olarak optimize edilecegi hiz ve ivmelenme
degerleri tespit edilir. Aracin hiz ve frenleme kontrol sistemlerine bu
degerler verilir. Oncelikle arac bilgisayarindan ve/veya cep telefonu
Uzerinden sensor verileri toplanmaktadir. Daha sonra islemci
tarafindan sensdrden alinan ivmeodlcer degerlerine dayali olarak
calibre edilen degerin z yénu didnyanin merkezini, x yonu aracin
ooyuha yonunu ve y yonu aracin yanal hareketini gosterecek sekilde
calibrasyon parametreleri belirlenmektedir. Islemci tarafindan
<alibrasyon parametreleri belirlendikten sonra ivmedlcer sinyalleri
enlem, boylam, hiz ve yon bilgilerini iceren GPS verileri ile
birlestirilmektedir. Islemci tarafindan sensoér verileri gercek zamanl
olarak analiz edilerek sinyallerin uyarilmasina dayali olarak
hizlanma, yavaslama, viraj alma ve hizlanma gibi olay meydana Tekn()loji HaZ|rI|k Seviyesi
gelen bodlgeler belirlenmektedir. Daha sonra 06znitelik c¢ikarma,
Oznitelik secme adimlari ile stire¢c devam etmektedir. Bu adimlar,
olay! en sonunda hizlanma, yavaslama, viraj alma ve hizlanma suris
davranislari olarak kategorize eden rastgele orman algoritmasi icin
girdi olusturmaktadir
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Karsilikli gorusmeler ile belirlenecektir.
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