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Ozetce

Bu galismada modern araglarda yer alan otonom kisa farlar igin
MATLAB/Simulink ortaminda uygulama yazilimi
gelistirilmesi amaglanmaktadir. Bu amagla, oncelikle yazilim
mimarisi olusturulmustur. Mimari olusturulurken AUTOSAR
standardi tarafindan sunulan Oneriler dikkate almmustir.
Belirlenen mimari dikkate alinarak gereksinimler yazilmis ve
smiflandirilmigtur. Bu yazilima ait otonom o&zellikler yine
MATLAB/Simulink ortaminda test edilmistir. Calisma ile
otomotiv alananinda uygulama yazilimi gelistirme siirecine ait
detaylar sunulmustur. Uygulama yazilimi gelistirme siireci her
gereksinimden, test kosturma siirecine kadar agiklanarak
tasarimcilar igin bir yol haritasi ¢izilmistir.

Abstract

This study aims to develop application software in
MATLAB/Simulink environment for autonomous dipped beam
headlights in modern vehicles. For this purpose, first of all,
software architecture was created. The recommendations made
by the AUTOSAR standard were taken into account when
designing the architecture. Requirements were written and
classified considering the determined architecture. The
autonomous features of this software have also been tested in
the MATLAB/Simulink environment. The study details the
application software development process in the automotive
domain. A roadmap is drawn for designers by explaining the
application software development process from each
requirement to the testing process.

1. Giris

Govde Kontrol Modili (GKM) modern otomobillerde
kullanilan bir elektronik kontrol modiilidiir. Gévde iizerinde
yer alan cesitli elektrikli sistemleri kontrol etmekte ve

yonetmektedir. Bu sistemler genellikle i¢c ve dis 1siklar, klima
kontrolii, camlar, bagaj ve kap1 gibi ana islemlerden meydana
gelmektedir [1]. GKM, ayn1 zamanda aragtaki diger kontrol
birimleriyle iletisim kurmakta ve bu birimler arasinda bilgi
aligverisi yaparak sistemin koordinasyonunu saglamaktadir.

GKM, otomobil iireticileri tarafindan programlanabilir bir
birimdir. Bu, ara¢ modeline, donanim seviyesine ve miigterinin
tercihlerine bagli olarak farkli islevlere sahip olabilecegi
anlamina gelmektedir. Arac {ireticileri, GKM'yi araglarin
ozelliklerine ve pazar ihtiyaglarina gére 6zellestirebilmekte ve
programlayabilmektedir.

Bu modiil, otomobilin i¢ ve dis gdvde elemanlar arasindaki
veri ve bilgi akisini saglamak i¢in 6nemli bir role sahiptir. Ayni
zamanda siirlis glivenligi ve konforu i¢in kritik dneme sahip
olan ara¢ i¢i aydinlatma sistemleri ve kapi kilitleme gibi
islevlerin de koordinasyonunu istlenir. [2].

Bu calismada, dis aydinlatma sisteminin bir eleman1 olan
kisa far ele alinmistir. Otomobil aydinlatmalari, otomobilin
giivenligi ve siirliis deneyimi i¢in kritik bir dneme sahiptir.
Araba kullanmanin sadece %25'i gece yapilmakta ancak trafik
kazalarinin %55'i bu vakitlerde ger¢eklesmektedir [3]. Isiklarin
kontrolii, aydinlatma sistemlerini ve sinyal verme islevlerini
diizenlemek i¢in gbévde kontrol modilii ile birlikte
gerceklestirilmektedir. Bu sistem; farlarin, stop lambalarinin,
sinyal lambalarmin ve i¢ aydinlatmanin agik veya kapali
olmasim1 saglamaktadir. Ayn1 zamanda digaridaki ¢evre
kosullarina gore farlarin otomatik olarak acilmasi veya kapali
kalmas: gibi akilli aydinlatma fonksiyonlar1 da bu modiil
tarafindan yonetilmektedir.

Otomobillerin dig aydinlatmalarinda bulunan temel
aydmlatma elemanlar1 uzun ve kisa farlardir. Uzun farlar,
geceleyin  uzun mesafelerde yolu aydinlatmak igin
kullanilirken; kisa farlar, gece ve kotii hava kosullarinda
kullanilmaktadir. Kisa farlar, uzun farlardan daha diisiik



yogunluktaki 1sikla yolu aydinlatmakta ve karsidan gelen
stirliciilerin gozlerinin kamagmasini engellemektedir.

Bu calismada kisa farlarin otonom ozellikleri iizerinde
durulmustur. Otonom kisa far, bir aracin far sisteminde yer alan
gelismis bir 6zelliktir. Otonom kisa farlar; aracin hizi, ¢evre 151k
seviyeleri, trafik durumu ve diger faktorler gibi degiskenleri
algilayarak far aydinlatmasini otomatik olarak ayarlamaktadir.
Bu teknoloji, siiriiciiye siirekli olarak optimize edilmis bir
aydinlatma saglamakta ve siiriis giivenligini artirmaktadir.
Adaptif kisa farlarin 6zellikleri sunlardir [4]:

e  Sensorlerle Desteklenme: Adaptif kisa farlar, cevredeki
15tk seviyelerini, trafik durumunu ve diger araglar
algilamak i¢in sensorlerle donatilmistir. Bu sensorler, far
aydinlatmasini otomatik olarak ayarlamak i¢in gercek
zamanl verileri kullanmaktadir.

e Dinamik Aydmnlatma: Adaptif kisa farlar, siiriis
kosullarma bagli olarak far 1s1ginin yayilma agisint ve
yogunlugunu degistirebilmektedir. Ornegin, yiiksek hizda
seyir ederken veya virajlarda farlar, yolu daha genis ve
daha fazla aydinlatacak sekilde ayarlanabilmektedir.

e Engelleri Algilama: Adaptif kisa farlar, 6niindeki araglari
ve yayalan algilamak i¢in kamera veya radar gibi ileri
sensor sistemleriyle entegre olabilmektedir. Bu sayede,
diger araglart veya yayalari rahatsiz etmeden farlarin
aydinlatma sekli ve yogunlugu otomatik olarak
ayarlanmaktadir.

Otonom kisa farlar, siirlis giivenligini artirmak, diger
stirliciileri rahatsiz etmeden en iyi aydinlatmay1 saglamak ve
stirlicliniin  odaklanmasini  kolaylastirmak gibi avantajlar
sunmaktadir. Bu teknoloji, modern otomobillerde siiriig
giivenligini artirmak amaciyla giderek yayginlagmaktadir.

Bu caligmada oOncelikle kisa far yazilimi igin mimari
olusturulmustur. Daha sonra kisa far yazilimma ait
gereksinimler hiyerarsik bir sekilde verilmistir. Ardindan,
mimari ve gereksinimler goze alinarak kisa far fonksiyonlar1
modellenmistir. Son olarak yapilan model i¢in bazi test
senaryolari olugturulmus ve model test edilmistir.

2. Kisa Far Uygulama Yazilim1 Mimarisi

Uygulama yazilimi, otomotiv endiistrisindeki elektronik
kontrol iinitelerinde ¢alisan ve arag fonksiyonlarini
gergeklestiren yiiksek seviye yazilimlardir. Bu g¢alismada
uygulama yazilimi mimaris AUTOSAR (Automotive Open
System Architecture) standartlarina bagh olarak
olusturulmustur [3], [6], [7].

Bu calismada kullanilan yazilim mimarisine ait temel
gOriiniim agagida verilmistir.

Kisa Far

_—
Adapter

Sekil 1. Kisa far yazilim mimarisi genel goriiniimii

Sekil 1'deki yapida Giris IDI (Interdomain Interface) blogu
aracin kisa farlarinin otonom bir sekilde ¢alisabilmesi igin
gereken ara¢ ve sensor verilerini ilgili birimlere iletmektedir.

Buna karsilik Cikis IDI blogu da diger GKM elemanlart ile kisa
fara ait bilgileri paylagsmaktadir.

ALEM, GKM uygulama yazilimi igerisindeki hata
yonetimini gerceklestirmektedir.

Kisa Far Adapter birimi, mimarisindeki farkli yazilim
bilesenleri arasinda veri iletisimini saglayan bir arabirimdir. Bu
birimde gelen saf veriler islenmektedir ve diger kisa far
birimlerine aktarilmaktadr.

Kisa Far Manager birimi bir karar verme mekanizmasi
olarak ¢aligmaktadir. Aktivasyon karari bu birim tarafindan
verilmektedir.

Kisa Far Actuator birimi ise Manager tarafindan gelen
aktivasyon emrini iglemektedir.

Son olarak Kisa Far HMI (Human Machine Interface)
birimi ise saf kullanict komutlarinin toplandig1 ve eleman igi
hata yonetiminin yapildig birimdir.

Bu birimler birer composition (kompozisyon) olarak
karsimiza ¢gikmaktadir ve bu birimlerin altinda runnable adi
verilen fonksiyonlar bulunmaktadir. Her bir runnable, belirli
bir gorevi veya islemi temsil etmekte ve sistemin farkli
bilesenleri arasinda veri ve bilgi akigini saglamak igin
kullanilmaktadir. Bu runnablelar isleve baglh olarak belirli bir
oncelikte veya periyodik olarak ¢alisabilmektedir. Ayrica, bir
runnable,  diger  runnablelarm  kullanacagi  verileri
iretebilmekte veya sonuglar1 digerleriyle paylasabilmektedir.
Bu veri akisinin dogru ve giivenli bir sekilde yonetilmesi
oldukg¢a onemlidir.

Asagida kisa fardaki yapilarin bazilart gériilmektedir.

Kompozisyon Kisa Far

Komponent Kisa Far Adapter

Runnable Otonom

Kompenent Kisa Far Manager

Runnable Aktivasyon Bilgisi

Komponent Kisa Far Actuator

Runnable Mod Karar Verme
KGI‘I‘IPOI’IE“! Kisa Far HMI
Runnable Hata Gonderme
Sekil 2. Kisa far mimarisi i¢erisindeki yapilar.
Asagida bu yapida kullanilacak olan bir runnable 6rnegi

verilmigtir.

= Runnable Kisa_Far_Aktivasyon |

A[ﬂg Durumu Sinya\i

Otonom Kisa Far Talep Sinyali

Dig Igik Siddeti Degieri Sinyali

Otonom Kisa Far Aktivasyon Sinyali

Beni Eve Takip Et Talep Sinyali
Hosgeldiniz Talep Sinyali

Sekil 3. Ornek runnable yapisi.

3. Kisa Far Sistemi Gereksinim Yonetimi



Gereksinim yonetimi, far fonksiyonlarinin modellenebilmesi
i¢cin en dnemli adimlardan biridir.
e  Uygulama yazilim mimarisinin tanimlanmasi
e  Arayiizlerin tanimlanmasi
e  Bir yazilim arac1 lizerinde gdsterim yapilmasi
Gereksinimler dnceki béliimde verilen mimariye uygun
sekilde hazirlanmis ve asagidaki gibi hiyerarsik sekilde
listelenmistir.
A. Fonksiyonel Gereksinim Yonetimi
a. Dis Isiklar Gereksinim Yonetimi
1. Otonom Kisa Far Gereksinim Yonetimi

i. Kisa Far Adapter

e  Far Anahtar1 Durum sinyali “ON” ise Kisa Far
Talep sinyali aktif olmalidir.

e  Eger 5 saniye boyunca Sag Kisa Far Hata sinyali
aktif ya da Sol Kisa Far Hata sinyali aktif olursa
Hata sinyali pasif durumundan aktif durumuna
gecmelidir.

e  Eger 2 saniye boyunca Sag Kisa Far Hata sinyali
aktif ya da Sol Kisa Far Hata sinyali pasif olursa
Hata sinyali aktif durumundan pasif durumuna
geemelidir.

e Eger Ara¢c Durumu sinyali “ON” ya da
“AWAKE” ya da “DRIVING” olursa Gegerli
Ara¢ Durumu sinyali aktif olmalidir.

e  Eger Far Anahtar1 Durum sinyali "AUT" ise,
Otonom Kisa Far Talep sinyali aktif olmalidir.

e Eger Far Anahtar1 Durum sinyali "AUT" ise
Ortam Isig1 Sensorii Talep sinyalini aktif
olmalidur. .

e  Eger Far Anahtar1 Durum sinyali "AUT" ise Tilt
Sensorii Talep sinyalini aktif olmalidir.

e Eger Far Anahtar1 Durum sinyali "AUT" ise
Direksiyon Agisi Sensorii Talep sinyalini aktif
olmalidir.

e  Eger Far Anahtar1 Durum sinyali "AUT" ve Arag
Durumu sinyali “AWAKE” ve Kilit Durumu
aktif ise, Beni Eve Takip Et sinyalini 10 saniye
boyunca aktif olarak ayarlayacaktir, ardindan
pasif olarak ayarlamalidir.

e  Eger Far Anahtar1 Durum sinyali "AUT" ve Arag
Durumu sinyali “AWAKE” ve Kilit Durumu
pasif ise, Hosgeldin sinyalini 10 saniye boyunca
aktif olarak ayarlayacaktir, ardindan pasif olarak
ayarlamalidir.

ii. Kisa Far Manager

e Eger Gegerli Ara¢ Durumu sinyali aktif ise Kisa
Far Talep sinyali aktif ise Kisa Far Aktivasyon
sinyali aktif olmalidir.

e  Eger Gegerli Arag¢ Durumu Sinyali pasif ya da
Kisa Far Talep Sinyali Pasif ise Kisa Far
Aktivasyon sinyali pasif olmalidir.

e Eger Gegerli Ara¢ Durumu sinyali aktif ve
Otonom Kisa Far Talep sinyali aktif ve Ortam
Is1g1 Seviyesi sinyali 500 degerinden bilyiik ise
ya da Beni Eve Takip Et Talep sinyali aktif ise ya
da Hosgeldin Talep sinyali aktif ise Otonom Kisa
Far Aktivasyon sinyali aktif olmalidir.

e Eger Gegerli Arag Durumu sinyali pasif ve
Otonom Kisa Far Talep sinyali pasif ve Ortam
Is1g1 Seviyesi sinyali 500 degerinden kiiciik esit

ise Otonom Kisa Far Aktivasyon sinyali pasif
olmalidir.

e  Eger Direksiyon Acis1 Sensorii Talep sinyali aktif
ise, Sag Far Yunuslama Agisi sinyali ve Sol Far
Yunuslama Agist sinyali (Direksiyon Agist
Sensorii Degeri)/24 olarak ayarlamalidir.

e  Eger Egim Sensorii Talep sinyali aktif ise, Sag
Far Yalpalama Agis1 sinyali ve Sol Far
Yalpalama Agis1 sinyali (Egim Sensorii Degeri)/2
olarak ayarlamalidir.

ii. Kisa Far Actuator

e Eger Kisa Far Aktivasyon sinyali aktif ya da
Otonom Kisa Far Aktivasyon sinyali aktif ya da
Hata sinyali pasif ise Kisa Far Durum sinyali
"ON_NOFAILR" olarak ayarlamalidir.

e Eger Kisa Far Aktivasyon sinyali aktif ya da
Otonom Kisa Far Aktivasyon sinyali aktif ya da
Hata sinyali aktif ise Kisa Far Durum sinyali
"ON_FAILR" olarak ayarlamalidur.

e Eger Kisa Far Aktivasyon sinyali pasif ya da
Otonom Kisa Far Aktivasyon sinyali pasif ya da
Hata sinyali pasif ise Kisa Far Durum sinyali
"OFF_NOFAILR" olarak ayarlamalidur.

e Eger Kisa Far Aktivasyon sinyali pasif ya da
Otonom Kisa Far Aktivasyon sinyali pasif ya da
Hata sinyali aktif ise Kisa Far Durum sinyali
"OFF_FAILR" olarak ayarlamalidir.

e  Eger Otonom Kisa Far Aktivasyon sinyali aktif
ise ve Kisa Far Durum sinyali "ON_NOFAILR"
ya da "ON_FAILR" ise Kisa Far Modu Durumu
sinyali "AUTO" olarak ayarlamalidir.

e  Eger Kisa Far Aktivasyon sinyali aktif ise ve Kisa
Far Durum sinyali "ON_NOFAILR" ya da
"ON_FAILR" ise Kisa Far Modu Durumu sinyali
"MANUAL" olarak ayarlamalidir.

e  Eger Kisa Far Durum sinyali "OFF_NOFAILR"
ya da "OFF_FAILR" ise Kisa Far Modu Durum
sinyali "DEACTIVE" olarak ayarlamalidir.

iv. Kisa Far HMI

e  Hata sinyali, Sag Kisa Far Hata sinyali ve Sol
Kisa Far Hata sinyalini alip hata ayiklama
merkezine (ALEM) iletmelidir.

4. Kisa Far Fonksiyonlarimin Modellenmesi

Kisa far fonksiyonlar1 gereksinim ydnetimi tamamlandiktan
sonra modellenmeye baglanmistir. Modelleme esnasinda
MATLAB/Simulink  programlart  kullanilmis ve  diger
boéliimlerde oldugu gibi belirlenen mimariye sadik kalimustir.

Bu bolimde kisa farlara otonom fonksiyonu saglayan
algoritmalara yer verilmektedir.

4.1. Farlarin Otonom Bir Sekilde Aktif Edilmesi

Otonom kisa farlar, otomobilin 6niindeki ortam kosullarini
algilayan sensorler kullanarak ¢aligir. Bu sensorler, ¢evredeki
aydmlatma durumu ve trafik yogunlugu gibi bilgileri siirekli
olarak analiz eder.

Sensorlerden elde edilen veriler, bir algoritma tarafindan
islenmekte ve degerlendirilmektedir. Bu degerlendirme
sonucunda, ¢evre kosullaria bagli olarak 151k siddetinin uygun
sekilde aktif olup olmamasi gerektigine karar verilmektedir.
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Sekil 4. Farlarin otonom sekilde aktif edilmesine dair
akig semasi.

Sekil 4’de kisa farlarin otonom sekilde aktif olma
algoritmasi akis diyagramiyla gosterilmistir. Farlarin otonom
bir sekilde devreye alinmasti igin dncelikle arag ¢alisir durumda
olmali, sinyal kolu otonom ¢aligma modunu ifade eden AUT
kisminda olmali ve dis ortamdaki 11k siddeti 500 Liimen
degerinden daha az olmalidir.

Ara¢ kapali oldugu veya sinyal kolu AUT modundan
cikartildigr veya dis 151k siddetinin 500 Limen degerinden
fazla oldugu durumlarda kisa farlar devreye girmeyip inaktif
olarak kalacaklardir.

4.2. “Beni Eve Takip Et” ve “Hosgeldiniz” Modlarimin Aktif
Edilmesi

“Hosgeldiniz” modu, otomobilin anahtarmin veya uzaktan
kumandasinin algilanmasiyla otomatik olarak etkinlesmektedir.
Bu modda, aracin dig aydinlatmasi (farlar, sis lambalar1 veya
yan lambalar) belirli bir siire boyunca otomatik olarak
yanmaktadir. Siiriicli, araca yaklagtifinda veya anahtarim
cikarttiginda, farlar belirli bir siire yanip sonerek aracin yerini
isaret etmektedir.

“Beni Eve Takip Et” modu ise siiriiciiniin evine veya belirli
bir hedefe daha giivenli ve konforlu bir sekilde varmasina
yardimc1 olmak igin tasarlanmis bir &zelliktir. Bu mod
ozellikle gece saatlerinde hedefe varildiginda siiriiciiniin evine
gidene kadar ona farlar ile eslik etmesiyle biiyiik bir konfor
saglamaktadir.

Bu iki modun algoritma akis semalar1 asagidaki gibidir.
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Sekil 5. “Beni Eve Takip Et” ve “Hosgeldiniz”
modlarina dair akis semasi.

Sekil 5° de 6zellikle yeni nesil yiiksek teknolojili araglarda
goriilmekte olan iki 6zelligin akis semast goriilmektedir.
Bunlardan ilki olan “Beni Eve Takip Et” 6zelliginin devreye
girmesi i¢in ¢alisir durumda olan ara¢ 6nce durdurulmaldir.
Ardindan arag siiriicli tarafindan kilitlendigi andan itibaren 10
saniye boyunca kisa farlar acgik kalarak siirlicliye eslik
edecektir.

Ikinci fonksiyon olan “Hosgeldiniz” modunun devreye
girmesi de bu sefer stop modunda kilitli bir sekilde duran araci,
siirliciiniin anahtar ile agmasi1 sonucunda 10 saniye boyunca
kisa farlarin aktif olmasiyla saglanmaktadir.

4.3. Farlarin Otonom Hareketinin Saglanmasi

Otonom kisa farlar, ara¢ hareket halindeyken aracin direksiyon
acis1 ve egim sensorlerinden aldiklari bilgiler dogrultusunda
bagli olduklari motorlarin hareketiyle siiriiciilere daha iyi goriis
saglarlar [8]. Bu hareketi olusturabilmek i¢in gerekli olan
algoritmaya iki adet sensér verisi gerekmektedir. Farlarin
yalpalama agisin1 kontrol etmek i¢in direksiyon ac1 degerine,
egimini kontrol etmek i¢in ise ara¢ efim sensoOrli verisine
ihtiya¢ duyulmaktadir.

Arag galisir
durumdamiz  MAYIR—) FarlarKapal |
EVET
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| Sensarii Degeri)i24 | [ Degeriy05

SagKisa Sol Kisa /sagKisa \ / SolKisa \
Far Yalpalama Far Yalpalama [Far Yunuslama) (Far Yunuslama)
Agi Degeri Agi Degeri \@/ @

Farlar hareketsiz

Sekil 6. Farlarin otonom hareketine dair akis semas.



Sekil 6’da aracin farlarmnin egimli ve virajli yollarda
giderken nasil hareket ettigine dair akis semasi goriilmektedir.
Yapilan literatiir taramalarina gore farlarin hareket kisit1 olarak
yalpalama acis1, direksiyon a¢i degerinin 24’de 1’1 kadar,
farlarin egim agismin ise ara¢ egiminin yarist kadar olmasi
uygun goriillmiistiir [5]. Aracin kisa farlar1 hareketi saglamak
i¢in iki sensor verisi alacaktir. Virajlarda yapacak oldugu yatay
cksendeki hareketi (yalpalama) igin direksiyon agisi
sensoriinden alacagi degere ve egimli yollarda yapacag: dikey
hareket (yunuslama) igin egim sensériinden gelecek egim
acisina ihtiyag duymaktadir.

4. Kisa Far Fonksiyonlarimin Test Edilmesi

Bu boliimde otonom algoritmalarinin  MATLAB/Simulink
ortaminda test sonuglari incelenmistir.

[k olarak farlarin otonom sekilde aktif olmasi senaryosu
gosterilmistir. ~ Tetikleyici  sinyaller  asagidaki  gibi
tanimlanmustir.

Arla;: Call$rr\a Durunl‘lu =

, T T

Ortam Isir Siddeti

(Ldmen)

Sinyal Kelu Konumu = 0TO

Zaman (sn)

Sekil 7. Otonom far aktivasyonu testi i¢in verilen giris
sinyalleri.

Bir onceki bolimden de hatirlanacag {izere otonom kisa
farlarin ¢aligma durumunun meydana gelebilmesi igin arag
calistyor, sinyal kolu AUT konumunda ve ortam 15181 siddeti
500 Liimen degerinden biiyiik olmalidir. Sekil 7°’de de
gOriildiigi tizere bu sartlarin saglandigi araliklar (2-4), (5-7) ve
(9-10) saniye araliklaridir. Sekil 8’de aktivasyon araliklarinin
test sonucundan beklendigi sekilde oldugu gézlemlenmektedir.

Kisa Far Aktivasyon
T T T

1 —

Altivasyon Bilgisi (-)

Oliget=0 1 2 3 4 s 6 7 s-ﬂ 9 1.n
Zaman (sn)

Sekil 8. Otonom far aktivasyonu test sonuglari.

Ardindan “Beni Eve Takip Et” ve “Hosgeldiniz” modlar1
test edilmistir. Tetikleyici sinyaller asagidaki gibidir.
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'
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T T T
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Sekil 9. “Beni Eve Takip Et” ve “Hosgeldiniz”
modlarmin testi i¢in verilen giris sinyalleri.

Sekil 9’da goriildigii iizere baslangigta calismayan ve
kilitli durumda olan aracin t = 10 aninda kilidi agilmustir.
Sinyal kolu da AUT durumda oldugu i¢in 10 saniye boyunca
aracin slrlicliyli karsilama 1siklar1 devreye girecektir. Ayni
sekilde t =35 aninda arag stop moduna alinmis ve
kilitlenmistir. Yine sinyal kolu AUT durumda oldugu i¢in
aracin  siiriciiye 10 saniye boyunca eslik etmesi
beklenmektedir. Sekil 10°da beklendigi iizere otonom kisa
farlarin t = 10 aninda karsilamak i¢in devreye girip 10 saniye
boyunca agik kalip sonra otonom sekilde sondiigi, t = 35
aninda ise siiriiciiye eslik etmek i¢in devreye girip 10 saniye
boyunca agik kalip yine otonom sekilde kapandigi test
edilmistir.

Haﬁrgeldiniz :wodu. Beni Eve T.‘akip Et Modu

— Hosgeldiniz Modu
= Beni Eve Takip Et Modu
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Sekil 10. “Beni Eve Takip Et” ve “Hosgeldiniz”
modlarinin test sonuglart.

Son olarak farlarin otonom hareketi test edilmistir. Sekil
11°de verilen tetikleyici sinyallere gére aracin hem egimli hem
de virajli bir yol aldig1 goriilmektedir. Otonom farlar aracin
viraj ag1 bilgisini direksiyon a¢is1 degerinden, egimini ise arag
egim sensoriinden almaktadir.
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Sekil 11. Otonom far hareketi testi igin verilen girig
sinyalleri.

Asagida bu teste dair sonuglar verilmistir.
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Sekil 12. Otonom far hareketi test sonuglari.

5. Sonuclar

Bu ¢alismada GKM ve dis 1siklandirma grubu altindaki kisa
farlar icin MATLAB/Simulink ortaminda uygulama yazilimi
gelistirilmigtir.  Bu amagla, Oncelikle yazilim mimarisi
olusturulmustur. Mimari olusturulurken AUTOSAR standardi
tarafindan sunulan Oneriler dikkate alinmistir. Belirlenen
mimari dikkate alinarak gereksinimler yazilmis ve
simiflandirilmigtir. Bu yazilima ait otonom 6zellikler yine
MATLAB/Simulink ortaminda test edilmistir. Calisma ile
otomotiv alaninda uygulma yazilimi gelistirme siirecine ait
detaylar sunulmustur.
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