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Amaç

Bu projede, simülasyon ortamında tasarlanan
araçların, hız ve uzaklık sensörü bilgilerini
kullanarak engellerden aktif olarak kaçınmalarını
ve yerleştirildikleri pisti kat etmelerini
sağlayacak bir eğitim modeli oluşturmak
amaçlanmıştır.

Hedefler

Araçların simülasyonunda, mümkün olduğunca
gerçeğe yakın sonuçlar elde etmek
hedeflenmiştir. Bunu gerçekleştirmek için araca
ve piste gerçekçi fizik hesaplamaları ve
parametreleri eklenmiştir.
Bunlar:

• Pist yüzeyi (asfalt) sürtünmesi katsayısı
• Araç lastik sürtünmesi katsayısı
• Araç ivme, hız, moment, eylemsizlik

hesaplamaları
• Motor torku
• Motor eylemsizliği
• Araç patinajı, savrulması
• Yerçekimi
• Direksiyon dönüş hızı (sağ, sol)

Otonomluğun sağlanması için aracın
sensörlerinden aldığı verileri (37 adet: 1 hız, 36
uzaklık sensörü) işleyip çıktı olarak direksiyonun
döndürülmesi gereken yönü ve gaz/fren
pedalının basılması gereken miktarı (1: tam gaz,
fren boşta; 0: gaz ve fren boşta; -1: tam fren, gaz
boşta vb.) verecek bir yapay sinir ağı
tasarlanmıştır. Bu yapay sinir ağının eğitiminin
genetik algoritma ile gerçekleştirilmesi
hedeflenmiştir.

Tasarım Sonuç ve Öneriler

Uygulanan eğitim sonucunda elde edilen sürücü
yapay sinir ağı, bilinmeyen ortamlarda
engellerden kaçınarak hareketini başarılı bir
şekilde sürdürebilmektedir.
Araç, turu sırasında piste eklenen engellerden de
kaçınarak dinamik ortamlarda da başarı
göstermiştir.
Aracın genetik algoritmayla eğitimi, sürekli ileri
giden bir süreç değildir. Her ne kadar her neslin
en iyileri elitizmle bir sonraki nesle kalıtılsa da
neslin ortalama ve en iyi uygunluk değerleri
azalma gösterebilmektedir. Bunun sebebi,
simülasyon içerisindeki rastgeleliklerdir
(Time.DeltaTime, pürüzlü yüzeyler, lastik
sürtünmeleri vb.). Gerçek hayat koşullarına daha
uygun olması amacıyla bu parametrelerdeki
rastgelelikler sistemde tutulmuştur. Öte yandan,
bu etkileri kontrol altında tutmak amacıyla ‘batch
training’ yöntemi kullanılmıştır.
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Yapay Sinir Ağı Topolojisi

Eğitim Pistlerinden Görüntüler

Uygulama Eğitim Görseli

Eğitim Sonuçları
Y: Fitness değerleri

X: Nesil sayısı
Best: O nesle kadar elde edilen en iyi fitness

Gen. Best: Neslin en iyi fitness değeri
Gen. Avg.: Nesil ortalama fitness değeri
Exponetial Best: Best değerlerinin üstel 

regresyon ile yaklaşımı
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