OZET

MOTOSIKLET SURUS ANALIZININ GERCEKLESTIRILMESINi
5 SAGLAYAN BIiR SiSTEM

Bu bulus, motosiklet siirlisiinii gelistirmek, motosikletler1 miimkiin oldugunca
performansh ve verimli kullanmak isteyen i¢in bireylerin siiriigiiniin teknik ve
dikkat temelli analiz edildigi bir sistem(1] ile ilgilidir.
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ISTEMLER

1. Motosiklet siiriiciilerinin siiriisliniin teknik ve dikkat temelli analiz
edildigi,

-aracin hiz verisinin ve konumunun tespitinde kullanilan, motosiklet gévdesi
izerinde yer alan en az bir GPS modiilii (2) i¢eren,

-motosiklet gévdesinin tercihen 6n ve arkasina ve siiriiciiniin kaskina monte edilen
ve GPS modiili (3) ile entegre calisarak alinan gériintiiniin konum bilgisinin
netlestirilmesini saglayan en az ti¢ gdrlintli alma elemani (3).

-motosiklet gévdesi (2) lizerinde yer alan ve yoni okumak veya elde etmek i¢in
kullanilan en az bir yon sensérii (4),

-GPS modiilii (2), goriintii alma elemani (3} ve yon sensorii ile iletisimde olan ve
anhk olarak verileri alan, goriintii alma elemanlan (3) ile elde edilen gdriintiiniin
GPS mediili (2) yardimi ile nokta konumunu c¢lde eden, elde edilen konum
bilgisini dis harita sunucularinda yer alan yol bilgilerini kullanarak degerlendiren
ve gercek zamanli olarak motosiklet stirliciistinii slirtisii konusunda dogru veya
vanlis gibi kisa uyarilar veren en az bir kontrol birimi (5) ile karakterize edilen
bir sistem (1.

2. Kontrol birimi (5) ile iletisimde olup elde ettigi iz ve konum bilgisini
goriintii alma elemanlan (3) iizerinden elde edilen konumun goriintii bilgileri ile
ortak kullanilmasinmi saglayarak kontrol birimi (5) tarafinda motosikletin
bulundugu nokta konuma ulagilmasini saglayan GPS modiilii (2) ile karakterize
edilen fstem 1°deki gibi bir sistem (1).

3. Elde ettigi konum bilgisini harita dis sunucularindan ¢ektigi haritalarda yer
alan yol bilgileri ile daha gergek¢i karsilastiran ve siirliciiyii bulundugu konumda
yaptig1 dogru ya da yanhs hakkinda daha dogru bilgilendiren kontrol birimi (5) ile
karakterize edilen Istem 1 veya 2°deki gibi bir sistem (1).
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4. Kontrol birimi (5) ile baglantida olan birer kamera olan goriintii alma
elemanlari (3} ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi birindeki
gibi bir sistem (1).

5. Bir jiroskop olup kontrol birimi (5) ile, elde ettigi yon okuma ya da y6n
elde etmek igin elde ettigi veriyi paylasan yon bulma sensorii (4) ile karakterize

edilen yukandaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir sistem (1).

6. Motosikletin yol boyunca agilari, yatis derecelerinin elde edildigi yon
bulma sensorii (4) ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi

birindeki gibi bir sistem (1.

7. Yon bulma sensérii (4) lizerinden e¢lde edilen veriler, gorinti alma
clemanlarindan (3) alinan bilgiler, harita sunucularinda ¢lde edilen yolun sekli,
GPS modili (2) iizerinden elde edilen hiz bilgisinin  modellendigi ve
sunuculardan elde ettigi referans bilgiler ile karsilastirma islemi yaptiktan sonra
striiciiye kirmizi-yanlis ve yesil-dogru olmak tizere kisa uyarilar veren kontrol
birimi (5) ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi
bir sistem (1].

8. GPS modiilii (2) iizerinden elde ettigi hiz ve konum bilgisi, goriintii alma
elemanindan (3) elde ettigi gortintiiler ve jiroskoptan (4) elde ettigi yon verilerini
kullanarak siiriicii icin bir gergek zamanh siirlis karakteristigi ¢tkaran kontrol
birimi (5] ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi

bir sistem (1).

9. Kaydedilen goriintiileri elde edilen konum bilgisi ile kullanarak ve dis
sunuculardan elde ettigi harita ve siirilis referans bilgileri ile karsilastirarak yapilan
hatalar1, viraja giris hiz1, takip mesafesi, virajin keskinligine gore viraja giris agisi,

virajda yatis derecesi, serit i¢indeki konumu, bakis agisi gibi basliklarda
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raporlama yapan kontrol birimi (5] ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden
herhangi birindeki gibi bir sistem (1).

10.  Dis sunuculardan elde ettigi harita bilgileri ve harita bilgileri ile uyumlu
siiriis referans bilgilerini kullanarak karsilastirma yapan ve gergek zamanl olarak
striiciileri uyaran kontrol birimi (5} ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden

herhangi birindeki gibi bir sistem (1).

11. Raporlama islemi i¢in GPS modiiliinden (2), goriintii alma elemanlarindan
(3) ve yon bulma sensériinden (4) elde ettigi verileri bir veni tabaninda (6) kayit
altina alan kontrol birimi (5} ile karakterize edilen yukandaki istemlerden
herhangi birindeki gibi bir sistem (1).

12.  Sirisiin baglamasi ile aktif hale gelen, ardindan ger¢ek zamanhi olarak
topladig: veriler lizerinde bir slirils karakteristigi ¢ikaran ve sonrasinda raporlama
icin kullanan kontrol birimi (5) ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden
herhangi birindeki gibi bir sistem (1}.

13. Dis sunuculardan elde ettigi referans model ile siiriis karakteristigini
kargilastiran, uyumlu oldugu durumda veri toplamaya devam ederken uyumlu
olmayan bir durum olusmasi durumunda ise gercek zamanlh olarak siiriiciiniin
uyarilmasim saglayan kontrol birimi (5] ile karakterize edilen yukandaki
istemlerden herhangi birindeki gibi bir sistem (1).
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TARIFNAME

MOTOSIKLET SURUS ANALIZININ GERCEKLESTIRILMESINI
SAGLAYAN BIR SISTEM

Teknik Alan

Bu bulus, motosikletleri miimkiin oldugunca performansh ve verimli kullanmak

i¢in stirtistiiniin teknik ve dikkat temelli analiz edildigi bir sistem ile ilgilidir.

Onceki Teknik

Motosikletler iki ya da ii¢ tekerlekli olarak kullanilan, ¢ogunlukla harcketin
saglanmasi i¢in igten yanmal bir motor iceren bir ulasim aracidir, Motosikletler
gogunlukla bir beye iki tarafindan kullanilmaktadir. Hayatimizi dier ulagim
araglarina gore oldukca kolaylastiran motosikletlerin siirlistinde gliniimiizde iki
onemli unsur karsimiza ¢ikmaktadir. Bunlardan biri teknik, digeri 1se dikkattir.
Dogru teknik olmadan motosikleti performansh kullanmak ve optimum verim
almak imkansizdir. Bunun yaninda dogru teknige sahip olmayan kisilerin
motosikleti performanslt kullanmak istemeleri kaza olasiliklarmi artirmaktadir.
Giiniimiizde motosiklet kullanicilarimin  siirlis esnasindaki teknik ve dikkat
olgtimleri manuel olarak gozleme dayali bir sekilde yapilmaktadir. Bu nedenle
giinimiizde motosiklet siiriiciilerinin kendini degerlendirebildikleri ve kisa bir
siirede verimli bir sekilde motosiklet kullanmalarim saglayacak geri doniisler

yapan ¢oziimlere ihtiyac duyulmaktadir.

US2015364061 sayili Birlesik Devletler patent doklimaninda motosiklet siiriis
tekniklerini sensérler yardimiyla kontrol etmeyi sadlayan ve siiriis tekniklerinin
gelismesi i¢in anlik geri bildirimlerde bulunan bir sistemden bahsedilmektedir.
Sistem, motosiklete entegre edilmis kamera, GPS, jiroskop gibi sistemler

kullanarak datalar toplamakta ve bunlan depolamaktadir. Depolanan bu veriler
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islemcide incelenmekte ve analiz edilerek kullaniciya anlik olarak geri bildirimde

bulunulmaktadir.

Bulusun Kisa Ac¢iklamasi

Bu bulugun amaci, motosiklet siiriislinii gelistirmek, motosikletleri miimkiin
oldugunca performansli ve verimli kullanmak isteyen icin bireylerin siiriisiiniin

teknik ve dikkat temelli analiz edildigi bir sistem gergeklestirmektir.

Bulusun Ayrintili Aciklamasi

Bu bulusun amacina ulagmak i¢in gerceklestirilen “Motosiklet Siiriis Analizinin

Gergeklestirilmesini Saglayan Bir Sistem” ekli sekilde gosterilmis olup, bu sekil;

Sekil-1. Bulus konusu motosiklet siiriis analizinin gerceklestirilmesini saglayan

bir sistemin sematik goriiniistdiir.

Sekilde yer alan pargalar tek tek numaralandirilmis olup, bu numaralarin

karsiliklar1 asagida verilmistir.

Sistem

GPS modiili

Goriintil alma elemam
Y On sensoril

Kontrol birimi

Gy WD N =

Veri tabanit

Motosiklet siirliciilerinin striisiinlin teknik ve dikkat temelli analiz edildigi bulus
konusu sistem (1},
-aracin hiz verisinin ve konumunun tespitinde kullanilan, motosiklet gdvdesi

lizerinde yer alan en az bir GPS modiilii (2),
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-motosiklet gdvdesinin tercihen 6n ve arkasma ve siirliciiniin kaskina monte edilen
ve GPS modiilii (3) ile entegre ¢alisarak alinan goriintiiniin konum bilgisinin
netlestirilmesini saglayan en az {i¢ gérlintli alma eleman (3),

-motosiklet gévdesi (2) iizerinde yer alan ve yonii okumak veya elde etmek igin
kullanilan en az bir yon sensdrii (4),

-GPS modiilii (2), goriintii alma elemam (3} ve yon sensori ile iletisimde olan ve
anlik olarak verileri alan, goriintii alma elemanlan (3) ile elde edilen goriintiiniin
GPS medili (2) vardimi ile nokta konumunu elde eden, elde edilen konum
bilgisini dis harita sunucularinda yer alan yol bilgilerini kullanarak degerlendiren
ve gergek zamanli olarak motosiklet siiriiclistini siiriisii konusunda dogru veya

yanlis gibi kisa uyarilar veren en az bir kontrol birimi (5) igermektedir.

Bulusun tercih edilen uygulamasinda GPS modiilii (2) kontrol birimi (5} ile
iletisimde olup elde ettigi hiz ve konum bilgisini gériintii alma clemanlan (3)
izerinden elde edilen konumun gériintii bilgiler1 ile ortak kullanilmasini
saglayarak kontrol birimi (5) tarafinda motosikletin bulundugu nokta konuma
ulagilmasini saglamaktadir. Bu sayede kontrol birimi (5) elde ettigi konum
bilgisini harita dig sunucularindan ¢ektigi haritalarda yer alan yol bilgileri ile daha
gercekei karsilastirmakta ve siiriiciiyll bulundugu konumda yaptigi dogru ya da

yanlis hakkinda daha dogru bilgilendirmektedir.

Bulus konusu sistemde (1) goriinti alma elemanlar1 (3) kontrol birimi (5] ile
baglantida olan birer kameradir. Kameralardan elde edilen goriintiiler kontrol
birimi (5) tarafindan GPS verisiyle birlestirilerek stirticiiniin bulundugu konum
netlestirilmektedir. Bu sayede gergek zamanli olarak siirticliniin bulundugu konum
daha dogru tespit edildigi i¢in verilen uyarilar yerini bulmaktadir. Boylelikle

suriicliniin kisisel gelisimi hizlanmaktadir.

Bulus konusu sistemde (1) yon bulma sensorii (4) bir jiroskop olup kontrol birimi
(5) ile, elde ettigt ydon okuma ya da yon elde etmek icin elde ettigt veriyi

paylagsmaktadir. Yon bulma sensoérii (4) ile motosikletin yol boyunca agilan, yatis
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dereceleri elde edilmektedir. Yon bulma sensdorii (4) tizerinden elde edilen veriler,
goriintii alma elemanlarindan (3) alman bilgiler, harita sunucularinda elde edilen
yolun sekli, GPS modiili (2) {izerinden elde edilen hiz bilgisi kontrol birimi (5)
tarafindan modellenmekte ve kontrol birimi (5) sunuculardan elde ettigi referans
bilgiler ile kargilagtirma islemi yaptiktan sonra siirlicliye kirmizi-yanhs ve yesil-

dogru olmak lizere kisa uyarlar vermektedir.

Bulus konusu sistemde kontrol birimi (5) GPS modiilii (2) lizerinden elde ettigi
hiz ve konum bilgisi, goriintii alma elemanindan (3) elde ettigi gdrintiiler ve
Jiroskoptan (4) elde ettigi yon verilerini kullanarak siirticti i¢in bir ger¢ek zamanh
siriis karakteristii cikarmaktadir. Kontrol biriminin (5) elde ettigi siiris
karakteristifi, raporlama ve referans bilgiler ile karsilastima amagh

kullanilmaktadir.

Kontrol birimi (5) kaydedilen gdriintiileri elde edilen konum bilgisi ile kullanarak
ve dis sunuculardan elde ettigi harita ve siirlis referans bilgileri ile karsilastirarak
yapilan hatalari, viraja giris hizi, takip mesafesi, virajin keskinliine gdre viraja
giris acisl, virajda yatis derecesi, serit icindeki konumu, bakis acisi gibi
baghklarda raporlama yapmaktadir. Kontrol birimi (5) ayrica dis sunuculardan
elde ettigi harita bilgileri ve harita bilgileri ile uyumlu siiriis referans bilgilerini
kullanarak karsilastirma yapmakta ve ger¢ek zamanh olarak siiriiciileri
uyarabilmektedir. Kontrol biriminin (5) dogru olarak kabul ettigi, stirls
karakteristifinin belirlenmesinin yaninda siiriicliniin yapmig oldugu dogru ve
yanhs bilgilerinin ortaya c¢ikarilmasinda kullamlan referans bilgiler diinya

tizerinde kabul gérmiis kaynaklarin sunucular tizerinden elde edilmektedir.

Kontrol birimi (5) tercih edilen uygulamada raporlama islemi i¢in GPS
modiliinden (2), goriintii alma elemanlarindan (3) ve yon bulma sensdriinden (4)
elde ettigi verileri bir veri tabaninda (6) kayit altina almaktadir. Bu sayede kolay

bir sekilde raporlama islemlerini ger¢eklestirmektedir.
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Bulus konusu sistemde (1) kontrol birimi (5), stiriistin baslamas: ile aktif hale
gelmekte ardindan gergek zamanli olarak topladigi veriler iizerinde bir sliris
karakteristigi ¢ikarmakta ve sonrasinda raporlama icin kullanmaktadir. Kontrol
birimi (5} dis sunuculardan elde ettigi referans model ile siiriis karakteristigini
kargilastirmakta, uyumlu oldugu durumda veri toplamaya devam ederken uyumlu
olmayan bir durum olugmasi durumunda ise gercek zamanh olarak siiriiciniin

uyarilmasini saglamaktadir.

Bulus konusu sistem (1) ile motosiklet siirtisiinde karsimiza c¢ikan dikkat ve teknik
unsurunun artirilmast ve motosikletin performansli ve verimli kullanilmasi i¢in
striiciiler ger¢ek zamanh olarak uyarilmaktadir. Boylelikle sistem (1) sayesinde
motosiklet siiriigiinii  geligtirmek isteyen bireyler kisa sirede motosiklet

hakimiyetlerini artirmakta ve giivenli bir siiriis gergeklestirmeye baslamaktadirlar,

Bu temel kavramlar etrafinda, bulus konusu motosiklet siirlis analizinin
gergeklestirilmesini saglayan bir sistem (1) ile ilgili ¢ok ¢esitli uygulamalarin
gelistirilmesi miimkiin olup, bulus burada agiklanan 6rneklerle simirlandirilamaz,

esas olarak istemlerde belirtildigi gibidir.
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