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Amaç
Robot, istenilen görevleri yerine getirmek için
tasarlanmış mekatronik sistemdir. Robotlar önceden
programlanabileceği gibi otonom olarak çalışarak da
istenilen görevleri yerine getirebilirler. Robotlar için
çeşitli sınıflandırmalar vardır. Bunlar kullanıldığı yer,
robotun sabit veya hareketli oluşu ya da çalıştığı
ortam olabilir. Belirli bir ortamda hareket ederek
istenilen görevleri yerine getirebilirler.

Yolların ya da geçitlerin çokluğu, karışıklığı yüzünden
içinden kolay kolay çıkılamayan yerlere labirent denir.
Bu çalışma, robot tarafından önceden bilinmeyen
bir labirentin tanımlanması, ortam haritasının
çıkartılması ve çözüme ulaşması için hazırlanmıştır.

Değerlendirme
Labirentin başlangıç noktasından bitiş noktasına kadar 
rota çizebilmek amacıyla hazırlanan projemizde iki ana 
konu üzerinde çalışılmıştır. Bunlardan ilki ortamın 
tanımlanması, ikincisi ise rotanın bulunmasıdır. Gerçek 
robotun DFS algoritması ile arama yapması en iyi şekilde 
sonuç veren algoritmalardan birisidir. Tek robotlu yapılan 
çalışmalarda ortamın tanımlanması için iyi sonuçlar  
vermektedir. Dijkstra optimizasyonu ile DFS algoritması 
daha da verimli hale dönüştürülmüştür. Sol ve Sağ Duvar 
Takip algoritmaları, hedefe birden fazla yol ile gidilen, 
karmaşık ortamların  analizinde  kullanılması  neredeyse  
imkansızdır. Rastgele üretilen bir labirentte DFS Sağ ve DFS 
Sol algoritmalarının aralarında bir üstünlük durumu 
yoktur. Oluşturulan labirentin durumuna göre Sol ağırlıklı 
ise DFS Sol , Sağ ağırlıklı ise DFS Sağ daha iyi sonuç elde 
eder. DFS Random algoritmasında ise hamlelerin rastgele 
olmasından dolayı hamle sayısı diğer algoritmalara göre 
oldukça fazladır. 
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Hedef
Bu projede, girilen labirentten çıkış için çözüm bulmaktır. 
MxM boyutundaki labirentleri DFS algoritmasını modifiye 
ederek oluşturduğumuz algoritmaları kullanarak çözüme 
ulaşmasından oluşacaktır.

Analiz
Robotun başlangıç noktasından bitiş noktasına ulaşması 
için DFS algoritması kullanılarak üç farklı algoritma 
modifikasyonu yapılmıştır. 
Bunlar:
• DFS LEFT
• DFS RIGHT
• DFS RANDOM 

Uygulama
• Oluşturulan Labirent Örneği

Aşağıdaki görsellerde DFS modifikasyonları 10x10
labirent üzerinde adım adım çalıştırılmıştır.
• DFS LEFT

• DFS RIGHT

• DFS RANDOM
Aşağıdaki görsellerde 10x10 labirent üzerinde DFS
Random için programın farklı çıktıları mevcuttur.

Uygulama Arayüzü

Uygulama
• Dijkstra En Kısa Yol Algoritması
Haritası bilinen labirentlerde en kısa yolu bulmak 

amacıyla kullanılan algoritmadır. Aşağıdaki görselde 
10x10 labirent üzerinde en kısa yol gösterilmiştir.

Öneriler
Gelecek çalışmalarda ,DFS Random algoritmasının 
iyileştirilmesi, uygulamaya labirent oluşturma 
algoritmalarının eklenmesi, elimizde bulunan labirentlerin 
programa yüklenerek çözüme ulaşmasını sağlayabiliriz.
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