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- Amag Uygulama T— Degerlendirme
m Y5 Labirentin baslangi¢c noktasindan bitis noktasina kadar

Robot, istenilen gorevleri yerine getirmek igin * Olusturulan Labirent Ornegi * Dijkstra En Kisa Yol Algoritmasi rota cizebilmek amaciyla hazirlanan projemizde iki ana
tasarlanmis mekatronik sistemdir. Robotlar dnceden £ Eumns If gp Gaif gens fuat Haritasi bilinen labirentlerde en kisa yolu bulmak konu tGizerinde calisilmistir. Bunlardan ilki ortamin
programlanabilecegi gibi otonom olarak calisarak da - amaciyla kullanilan algoritmadir. Asagidaki gorselde tanimlanmasi, ikincisi ise rotanin bulunmasidir. Gergek
istenilen gorevleri yerine getirebilirler. Robotlar icin 10x10 labirent tizerinde en kisa yol gosterilmistir. robotun DFS algoritmasi ile arama yapmasi en iyi sekilde

sonuc veren algoritmalardan birisidir. Tek robotlu yapilan
calismalarda ortamin tanimlanmasi icin iyi sonuclar
vermektedir. Dijkstra optimizasyonu ile DFS algoritmasi
daha da verimli hale donustlrilmustur. Sol ve Sag Duvar
Takip algoritmalari, hedefe birden fazla yol ile gidilen,
karmasik ortamlarin analizinde kullanilmasi neredeyse
imkansizdir. Rastgele Uretilen bir labirentte DFS Sag ve DFS
Sol algoritmalarinin aralarinda bir tstinlik durumu
yoktur. Olusturulan labirentin durumuna gore Sol agirlikli
ise DFS Sol, Sag agirlikh ise DFS Sag daha iyi sonuc elde
eder. DFS Random algoritmasinda ise hamlelerin rastgele
olmasindan dolayi hamle sayisi diger algoritmalara gore
oldukca fazladir.

Gelecek calismalarda ,DFS Random algoritmasinin
iyilestirilmesi, uygulamaya labirent olusturma
algoritmalarinin eklenmesi, elimizde bulunan labirentlerin
programa yuklenerek ¢c6ziime ulasmasini saglayabiliriz.

cesitli sinifflandirmalar vardir. Bunlar kullanildigi yer,
robotun sabit veya hareketli olusu ya da calistigi
ortam olabilir. Belirli bir ortamda hareket ederek
istenilen gorevleri yerine getirebilirler.

Asagidaki gorsellerde DFS modifikasyonlari 10x10

Yollarin ya da gegitlerin ¢coklugu, karisikligl yiziinden I.abgigtl-:lz:irmde s1ellin e/l G Eallimle
icinden kolay kolay cikilamayan yerlere labirent denir.

Bu calisma, robot tarafindan 06nceden bilinmeyen

bir labirentin tanimlanmasi, ortam haritasinin

cikartilmasi ve ¢c6ziime ulasmasi icin hazirlanmistir. - 1 -

Bu projede, girilen labirentten cikis icin cozum bulmaktir.

MxM boyutundaki labirentleri DFS algoritmasini modifiye q 1

ederek olusturdugumuz algoritmalari kullanarak cézime

ulasmasindan olusacaktir. _
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