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Elektrikli ve melez araglar, glinlimiizde otomotiv
sanayinin 6nem verdigi, bliylik yatirimlar yaptigi ve
iizerine arastirma-gelistirme (ar-ge) amach biiylik
kaynaklarin aktarildigi temel konular haline gelmis-
tir. Otomotiv sanayindeki bu odaklanma, {iniversi-
telerde yiiriitiilen arastirmalarin ve ortak projelerin
canlanmasina vesile olmus, olusan bu itki de oto-
motiv sanayinde hedeflenen ¢aligmalarin ve neti-
cesinde iirlinlerin ortaya ¢ikmasina sebep olmustur
(Fuhs, 2009; Larminie, Lowry, 2003). Bu gelisme-
leri hazirlayan sebeplere ve siireclere bakildiginda,
enerji kaynaklarinin kisitli olmasi, fosil temelli ya-
kitlarin pahalli hale gelmeleri ve hava kirliligi ile
ilgili kaygilarin 6n plana ¢iktig1 goriilmektedir. Bu-
nun yaninda, motor ve pil teknolojilerindeki gelis-
meler, arag ici bilgisayar donanimi ve yazilimindaki
esneklik, duyucularin maliyetlerinin diigmesi ve ka-
litelerinin artmasi, bu tasitlarin iiriin olarak sunul-
masi siirecindeki ¢ok 6nemli etkenlerdir.

Elektrikli araclarin, gelisen teknoloji ile kullani-
labilir hale gelmeleri beraberinde farkli tasarimla-
11 da getirdi. 2000’1i yillarla birlikte iki tekerlekli,
kendini dengeleyebilen elektrikli araglar piyasada
goriilmeye baslandi. Segway (bkz.www.segway.
com) firmasinin Onciiliigiinii yaptig1 bu tasitlarin,
havaalanlarindan, aligveris merkezlerine ve sehirici
ulasima dek pek c¢ok farkli maksatla kullanildigina
sahit olabiliriz.

Yeni nesil kisisel tasiyicilar ya da kigisel ulagim
araglar glinlimiizde farkli bir sinif olma yolunda-
dir. Bu sinif iginde tek tekerlekli, iki tekerlekli, ii¢
tekerlekli farkli tasarimlar bulunmaktadir. Bu arag-
lara Toyota firmasinin irettigi iki tekerlekli Winglet
(www.toyota-global.com/innovation/personal_mo-
bility/winglet.html), Honda firmasmin trettigi tek
tekerlekli U-3X (world.honda.com/U3-X) tasit1 Or-
nek olarak gosterilebilir. Toyota’nin bir bagka tirtinii
I-Real (www.toyota-global.com/innovation/perso-
nal_mobility/i-real.html) da yeni nesil kisisel ula-
sim aragclari icinde ii¢ tekerlekli 6rneklerden biridir.
GM firmasmin Segway ile ortak tasarimlari EN-V
(media.gm.com/autoshows/Shanghai/2010/public/
cn/en/env/news.html) de iki kisilik farkl bir elekt-
rikli arag olarak sunulmustur. (Sekil 1) Orneklerden
goriildiigl tizere, kisisel tasit ya da kisisel ulasim
aract kavramlart gliniimiiz otomotiv sanayinde 6n
plana ¢ikmaya baslayan ve gelecekte artan yogun-
lukta karsilasacagimiz bir alan olmaktadir. Kala-
balik sehir hayati ve trafiginde gelecekte ¢ok daha
biiylik 6nem ve deger kazanacak bu tasitlar iizerine
firmalarla birlikte pek ¢ok iiniversite ve enstitii aras-
tirmalarimi stirdiirmektedir. Cesitli {iniversitelerde,
kendilerine 0zgii insan tagiyici ara¢ tasarimlari ve
projeleri yiiriitiilmektedir (Jean ve Wang, 2009;
Lim et al. 2008; Lin, et al. 2009) Yeni nesil bu ta-
sitlarin son yillardaki artisinda, robot teknolojisin-
de yasanan gelismelerin biiyiik rolii bulunmaktadir.
Otomotiv sanayinde gerceklestirilen ar-ge faaliyet-
lerinin 6nemli bir boliimiinde tasitlarin “robotik
tagit”lara doniistiiriilmesi caligmalarina yer veril-
mektedir. Robotlarda yer alan mekatronik unsurlar
otomotivde yillardir yer almaktadir. Bu unsurlarin
bulundugu friinler neden daha ¢ok robotlagmasin?
Araclarda yer alan ABS, ESP, TCS gibi pek ¢ok de-
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netim sistemi hepimiz i¢in siradan hale gelmistir.
Bu sistemlerin bir arada biitlinlesik olarak ¢aligma-
lar1 iizerine arastirmalar ve tasarimlar gergeklesti-
rilmektedir. Otonom olarak ¢alisan pek ¢cok denetim
sistemi bu tasitlarda yer almaktadr. iki tekerlekli ve
tek tekerlekli 6rneklerde dengeyi saglayan denetim-
ciler biiyiik 5nem tagimaktadir. Pek ¢ok duyucu, bil-
gisayar donanimi ve yazilimi bu {iriinlerde bulunan
hayati dneme sahip mekatronik bilesenlerdir. Bu
yeni sinifi, robotik tasit ailesinin igerisinde yer alan
bir siif olarak degerlendirmek de dogru olacaktir.
Toyota Winglet’ini tanitirken “Personal Transport
Assistance Robot Winglet” ifadesi ile robotik tagit
yaklagimima vurgu yapmaktadir. Robotik tagitlar
kavrami ile ¢aligma yapilarinda robotik unsurlar
barindiran, gelismis pek ¢cok denetim yapilarina ve
akilli unsurlara sahip olan araglar anlasilmaktadir.
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Sekil 1. Yeni Nesil Kisisel Tagtyicilara Ornekler — Ust Sol: Segway
Transporter, Ust Orta: Toyota Winglet, Ust Sag: Honca U3-X, Alt Sol:
Toyota [-Real, Alt Sag: GM EN-V

Atilim Universitesi, Mekatronik Miihendisligi Bo-
liimii, Mekatronik Sistemler Laboratuvari ve Ugan
Robotlar Laboratuvari’nda iki tekerlekli elektrikli
tagitlar ve robot platformlar iizerine ¢alismalar siir-
mektedir (Gogmen et al. 2011; Kiiglik, 2010). Se-
kil 2°de 2TEA ve 2W2R platformlarinin resimleri
goriilmektedir. Gelistirilen sistemlerden, 2TEA-Iki
Tekerlekli Elektrikli Arag- 2010 yilinda, 7. Ulus-
lararas1 ODTU Robot Giinlerinde Serbest Katego-

ride Birincilik Odiilii'ne layik goriilmiistiir. 2TEA
tizerinde, tamamlanmis ve siirdiiriilen lisansiistii
caligsmalar bulunmaktadir. 2W2R platformu, Ugan
Robotlar Laboratuvar1 kapsaminda yiiriitiilen Melez
Ugan Robotlar ¢aligmalari igerisinde yer almakta-
dir. 2W2R iki tekerlek iizerinde kendisini dengede
tutabilen ve gerektiginde havalanabilme 6zelligine
sahip bir robotik platformdur. Mekatronik Miihen-
disligi Boliimii’nde gergeklestirdigimiz ¢aligmalara
bakildiginda, insan tasiyici bir platformdan robotik
bir platforma ya da robotik bir tasita geciste ¢ok
da kalin ve sert ¢izgiler bulunmadig1 goriilmekte-
dir. Robotik bir tasit {izerinde insanin yer almasi ve
platformun siiriiclislinii stirliciiniin miidahalesine
gerek kalmadan belirlenen koordinatlara gotiirme-
si boliimiimiizde ve arastirma laboratuvarlarimizda
calistigimiz konular arasindadir.

Sekil 2. Sol: 2TEA Robotik Tasit, Sag: Robot 2W2R
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