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OZET

Insanlar nerede oldugunu merak eder. Simdiye kadar bu soruna
¢ozuim olarak gelistirilen cihazlar genellikle Kiiresel Navigasyon
Uydu Sistemleri (GNSS) tabanli konum tespitini kullanmastir.
Teknolojinin gelismesiyle maliyet dusiimi saglanirken, haberlesme
teknolojilerindeki gelismeyle de dusik gl¢ tiketime dayali yeni
haberlesme protokolleri gelistirilmistir. Bu gelismelerle konum tespit
uygulamalarinda da farkli teknolojilerin gelismesine firsat dogmustur.
Yapilan bu projede LoRa ile ESP32 haberlesmesiyle calisacak olan
cihazlar uretilmistir. Bu cihazlarin birbirleriyle haberlesmesi
sayesinde konumu bilinmis olacaktir.

TASARIM

GIRIS
Hayvansal gidalarin ve hayvansal uriinlerin elde edilmesine yoOnelik olarak
yapilan hayvan yetistirilmesi, beslenmesi ve bakimini kapsayan tarim kolu genel
olarak hayvancilik olarak adlandirilir. Giintimtizde bir¢cok insan buiylikbas hayvan
yetistiriciligi yapmaktadir. Glinumiizde koyliilerin bu hayvanlarinin ¢alinma,
kaybolma korkusu eklenince tretici iyice bu islere girismekte ¢cekinmektedir. Bu
duruma c¢Oziim olarak konum tespit cihazlar1 gelistirilmistir. Bu projede
kullandigimiz RSSI hesaplayabilen LoRa modiilleri ise bu yeni teknolojilerden
biridir. Yapilan bu projede LoRa ile ESP32 haberlesmesiyle calisacak olan
cihazdan en az 5 adet turetilecektir. 4’liniin koordinati belli, sabit sekilde
duracaktir. Konumu bilinmek istenen hayvana konulacak 5. cihaz sabit cihazlarla
haberlesecektir. Bu haberlesme aninda sinyalin diger alicilara ulastigi andaki gii¢
degerleriyle de icerisindeki algoritma sayesinde 5. cihazin konumu
hesaplanacaktir. Bu sayede konumu bilinmis olacaktir. LoRa haberlesmesi her ne
kadar yeni bir teknoloji olsa da gittikce yayginlasan IoT sistemlerin hayatimiza

girmesiyle birlikte bu yiikselis ivmesini arttirmasini bekledigimiz bir teknolojidir.

KONU

Trllaterasyon yontemi ac¢ik alanlarda veya kapali alanlarda takip edilmek istenen
cihazin konumunu belirlemede kullanilan yontemlerden biridir. Sistemin hedef
cihazin konumunu basarili bir sekilde bulabilmesi i¢cin bazi verilerin Onceden
bilinmesi gerekir. Bu veriler verici durumunda diiglimlerin koordinatlar1 ve alici
(hedet) cihaz ile arasindaki mesafe bilgisidir. 3 boyutlu bir konum tespiti yapilmasi
icin en az dort verici cihazin konumu ve hedef cihaza olan uzakligi bilinmelidir.
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DEGERLENDIRME

gibi GNSS sistemleri

Lokal Konum Tespiti uygulamalar1 hakkinda
Bu uygulamalarn kullanarak RF haberlesme,
mikrodenetleyiciler, gomili yazilim hakkinda deneyim elde edildi.
basarili sekilde gerceklestirildi ve raporlandi.
yapilarak cihaz konum dogrulugu hakkinda daha net ol¢iimlerden sonra piyasada
yer alabilecek bir uirtin olacagi diisiinilmektedir.

Testler
Daha genis kapsamli testler
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