BITIRME PROJELERI
SERGISI
2013

ektromanyetik AkIM
£ Veri Tabam Sistemleri xoeox

£ gﬂllglsavar- Elektrik Makineleri

& E ronel g augvsayamglan'ww

Entegre
T\p E\ekLromgl
s

Daitim} !

Gerilim
LIS Theyey
e

A ng

'wwwmm por

| Elektrank
ndaniatb

PROJE OZETLERI
KITAPCIGI






DUZENLEME KURULU

Prof. Dr. ismet ERKMEN

Orta Dogu Teknik Universitesi
Prof. Dr. Aydan ERKMEN

Orta Dogu Teknik Universitesi
Prof. Dr. Onder YUKSEL

Orta Dogu Teknik Universitesi
Prof. Dr. Celal Zaim CiL

Cankaya Universitesi
Prof.Dr. Belgin EMRE TURKAY

istanbul Teknik Universitesi
Yrd. Doc. Dr. Orhan GAZi

Cankaya Universitesi
Doc. Dr. Elif URAY AYDIN

Atiim Universitesi
Dr. Baran USLU

Atihm Universitesi
Doc. Dr. Hamza KURT

TOBB Ekonomi ve Teknoloji Universitesi
Doc. Dr. Ali Cafer GURBUZ

TOBB Ekonomi ve Teknoloji Universitesi
Cengiz GOLTAS

EMO
Ebru AKGUN YALCIN

EMO Ankara Sube
Serdar CIFTCAN

EMO Ankara Sube
Baris CORUH

EMO Ankara Sube



YURUTME KURULU

Prof. Dr. Aydan ERKMEN

Orta Dogu Teknik Universitesi
Prof. Dr. Onder YUKSEL

Orta Dogu Teknik Universitesi
Dog. Dr. Elif URAY AYDIN

Atiim Universitesi
Doc. Dr. Ali Cafer GURBUZ

TOBB Ekonomi ve Teknoloji Universitesi
Yrd. Doc. Dr. Orhan GAZi

Cankaya Universitesi
Dr. Baran USLU

Atibim Universitesi
Serdar CIFTCAN

EMO Ankara Subesi
Baris CORUH

EMO Ankara Subesi
Ebru AKGUN YALCIN

EMO Ankara Subesi



iCINDEKILER:

Diizenleme Kurulu .......co.oiniiuiiiiiiiiiiiiii e 3
YUrUtme KUurulu c..eeeieiiniiniiiiiiii e 4
Bilgisayar-Bilisim-Yazilim Projeleri......cccccvvviiiuiniieiannnnns 9
Trafik Tahmin Sistemi........cooiiiiiiiiii e, 10
SYNC-Mate. ettt 10
FROS . et ettt ettt e e et et enas 11
istemci-Sunucu Mimarisine Dayali Sanal Simif Uygulamasi..... 12
Robot Manipulatori Modellenmesi ve Kontrold.................. 13
Video Gesture Recognition.........co.evuiiuiiniiiiiiiiiinnenn.. 14
Sucker PUNCh. ..o 15
RFID’li Okul Kimlik Kart1 Tasarimi........cocevviiiiiiineinnennnne. 17
RFID Personel Takip Sistemi.......ccevueiiiiniiiiniiiiiinennens 18
Uygun Hareket Secimini Ogrenme:

Bioloid Robot Uzerinde Bir Uygulama..........coocevvnernenne 19
GOrUNtU ISLOME. .. vt eireie e, 20
3 Boyutlu Parasut Simulasyonu Yazilimi ve

Sanal Gergeklik Parasiit SIimulatori.......cooevuevneiniiiinennenn. 21
Goriintii Isleme Tabanli Robot Kol Kontrolii...................... 22
Ortam Verilerinin Gercek Zamanli izlenmesi Ve

Veri Akisinin Pdf Formatinda Raporlanmasi.............c......... 23
FaCeMOOd. ...cuviiiiiiiiii i 24
Elektrik-Elektronik-Haberlesme Projeleri............c........ 25
Yiiksek Performansli Servo Uygulamalar icin

Surldci Tasarlanmasi ve Uygulanmasi......ooeeeveeiineennnennnnn. 26
Elektronik Sayac Ve Gprs Modem ile

Ev Aletlerinin YOnetimi......cooovoiiiiiiiiiiiiiiiniiiiine 27
Kiicik Glclu Bir Riizgar Generatori Tasarimi

Ve Gerceklenmesi.....oueeiiuiiiiii i 27
R'L'lzgar Enerji Santralleri Bagli

Iletim Sistemlerindeki Gug Analizi...........cooeveiiiiiinnne. 28
Durak Sayisina Gére Ucret Toplama..........ueeveeerneenneennnen. 28
Fotovoltaik Panel Beslemeli

Power LED’li Acil Aydinlatma Sistemi.........cooeveiieiiiinne. 29
Elektrik Ark Ocaklarindaki Harmoniklerin

Enerji Sistemi Uzerine Bozucu EtKiSi.......c.uvevueerneeunnnnnns 30

PLC ile Siv1 Seviye Kontroli ve
SCADA Sistemiyle Izlenmesi.......coceviiiiiiiiiiiiiiiiinnenne. 30



Rezonans Cevirici Tasarimi.......ocvveiiiiiiiiiiiiiiiiininnennenne. 31
Uctan Uca IPTV Agindaki Veri Dagilimi Analizi.................. 33

Surekli Miknatisli Fircasiz Dogru Akim
Motorunun Sonlu Elemanlar Yontemi ile

Analizi ve Tasarimil......ocvevuininiininiiiiiniiniinieninnenenees 34
Uzaktan Kontrollii Giivenlik Sistemi.........ocvvvviiiiiiininnins 35
Riizgar Enerjisi Sistemleri......ccocevviiiiiiiiiiiiiiiiinnenn.. 36
Bilgisayarla Arag Kontrolu .......ccceveevuiiniiiiiiiiiinninann, 37
Park Kule......ooviuiniiiiiiiiiiii e, 38
internet Uzerinden Uzaktan Ev Otomasyonu.................... 38
isitme Engelliler Alarm SiStemi...........eeevuneeeuneeieneennnnn. 39
RFID Kart ile Wireless Kamerali Personel Giris Sistemi........ 40
Kablosuz Enerji lletimi.........oeuuvvniiniiieieieieieeeen 41
Flying Winds Project......cooevieiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieieen 42
ISAR Goriintilemede Yiiksek Cozunurlik

Yontemlerinin Kiyaslanmast.....ooveevreiieeiienneennieenneennnn 43
Bilgisayarli Goru Yardimiyla

Rulman Hatalarinin Denetimi...........ocoviiiiiiiiiiinn, 45
Passive WDM Components: Multiplexers...........c.ccvveenenne. 45
PIR Flame Detector........ocvvvviiniiiiiiiniiiiiiiiiniinnnnes 46
Pasif Radar Sistemi Yerleskesinin Optimizasyonu............... 46
Android Acik Aksesuar Api ile Masaiistii Aksesuar

Tasarimi Ve Gerceklestirilmesi........ccocvieiiiiiiiiiiiiiinnnn. 47
Fiber Cikisli Lazer Sistem Tasarimi ve Yazilimi.................. 48
Radyo Frekans Ayarlanabilir Centik Stizgec...........ccceeuennn.. 48

1.1-1.6 GHz, Genisband, Yiiksek Dogrusal ve Korumali
Disuk Guriltulu Kuvvetlendirici

Tasarimi ve Gergeklenimi........cooeiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiinnnenn, 49
Yiksek verimli RF Gu¢ Kuvvetlendirici Tasarimi................ 51
Otopark Kontrol Sistemi........ccoviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiien 51
Kablosuz Enerji HasatCIst....ovuviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeene, 52
Bluetooth Uzerinden Ev OtomasyonU............eevueevnernnnnnn. 53
Genisbantli Balun Tasarimi........ccoeeieiiiiiiiniiniiniininnenn.. 53
Gercek Zaman Saati Esasli Glines Takip Sistemi................ 56
Uzak Mesafe Lazer Dinleme Cihazi........c.cooeveviiniiinnininnn 57
AG GUVENLIGI. . uineiriieei et eeea e naeaeaas 58

Kablosuz Enerji Transferi........ccoooviiiiiiiiiiiiiiiiiiiinnn, 58



LTE Tabanli Mobil Aglarda Ozkaynak Yerlesim

Algoritmalarinin Basarimi ........ooeveiniiiiiiiniiiieiiinenenn. 59
Mobile Phone Jammer Design........coevuiiuiiniiiiiiinnennen. 61
Elektrik Tesisleri Uygulama Laboratuvari..........cccceveuennne. 61
Sanallastinlms Lte Bazli Hiicresel Aglarda

Ozkaynak Paylasimi..........oeueineiniineineiieineineieeneeneennn) 62
Coklu Algilayict Tabanli Uykulu Sirtict Tespit Sistemi.......... 63
Mikro/Nano Uydular i¢in FPGA Tabanli

ModUlator Tasarimi.....c.oueuiiininiiiininiiniiiineaeeeaaes 64
Biyomedikal Projeleri......c.cccvvvvuiiineiniiiieniiniinininennnnns 66
Cok Sensorlu Is1 Ve Basinca Duyarli

Ust Ekstrimite Protez Kontrolil.............eevveeineeenernnennnnns 67
Sinyal isleme Teknikleri Kullanilarak Kalp Hizi
Degiskenliginden Yutkunmanin Tespiti........c.cocvevevenenenen.. 67
Gercek Zamanli Hastabas1 Monitor Tasarimi...........c..c...... 68
EMG Kontrollu Yapay El Ve Kol Tasarimi........cccceevvvennennnen 68
Kalp ve Akciger Seslerinin Adaptif Filtre

Yardimiyla Ayirt Edilmesi.......c.oooiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiinen, 69
Miyokard Enfarktisiin Erken Tan1 ve

Teshisi iCin BiyOSENSOr......vvuiieiiniiiiiiiii i 70
Acik Kalp Ameliyatlarinda Kalp Akciger

Makinast Uzerinden Laktatin izlenmesi............cccveeuneenn.. 71
QTF Sistemi ile Biyosensdr TasarmMi..........cceveeeunernnennnnnn 72

Viicuttan Alinan Biyoelektrik Sinyallerin
KablosUz letimi.....uevueeeeeiieii e e, 73

Biyosensorler icin Hassas Kapasitans

AlGIlama DeVIeSi...cuuineiiiiiiei e 75
Aminoasit ve Ozon Bazli Nanofiber icerikli Yara

Ortilerinin Gelistirilmesi........ccoveiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiee. 76
TUmlesik Projeler...ccccieiiiiiiiiiiieiiieiiinieineiccescnasennnns 78
Goriintii Isleyen internet Kontrollii 3G Mobil Robot............ 79
Autonomic RODOt......eviiviiiiiiiiiiiin 80
Driver Data LOgGger. ... cvvuiiiiiiiiii i e eeaean, 80
Animatronik Yiiz Tasarimi ve Gerceklenmesi.................... 81
Pasif Radar Sistemi icin Dipol Antenlerden

Olusan Devre Tasarmmil.....oueeeeeieiiieieiieeieenienieineanennens 83
WI-LZe et 83
Serbest Uzay Optik Modem.........cooeiieiiiiiiiiiiiiiiinennnnn. 84

Gorme Engelliler icin Bir Yardimci........oevvueivneinncnnnnnnnnn. 86



5 Eklemli Capak Alma Robotu Tasarimi ve Benzetimi.......... 87
Arama Kurtarma Robotu Tasarimi.......coeeevviiiiiiiiennnennnn 88

Cesitli Cad Yaziimlarinda Tasarlanmis
Endustriyel Parcalarin Geometrik Sinirlarinin

izlendigi Otomatik Yoriinge Planlamas............c..evvnnnnns 89
Bilye Tastyan Robot KolU........oevviuiiiiiiiniiiiiiiiininninen, 90
isitsel ve Gorsel Uzaktan Bulunma Sisteminin

Tasarimi ve Uygulanmast.....ceeeeerreirneineenneeeneeenneenneenns. 91
Input/Output (1/0) Kartl..ooueeeeeiiiiiiiiiiiiiiiiiii e, 91
Robotik Platformlar icin ic Mekan

Konumlandirma Sistemi........coeveveiiiiiiiiiiiiniiiiininninn., 92
DGPS Kurulumu Ve Uygulamast......ceveeereeenneenneenneennnennn. 93
Findik Ve Ceviz Toplayan RObOt........coeveiviiiiiiiiiiniinns 95
SUHA. e 95
Tam Otomatik Arac Parki Sistemi........ccocvveiiiiiiiiiininae, 96
Life SaVeT .cuiiuiiiii i 98
Optik-Mikrodalga CeviriCi.......coveviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiineenes 99
Otomatik Arag Park Projesi.........ccovviiiiiiiiiiiiiininnnn... 100
PLC Kontolli Tavan VinCi.....oeviveiiiiininiiiiiiniinininnnnns, 101
Bus Attendant Calling System.......ccovvviiiiiiiiiiiiiinnnnnnen 101
Uzaktan Kontrol Edilebilen Ev Givenlik Sistemi............... 102

3 Fazli Asenkron Motor Pozisyon Kontrolii ve
Enkoder Geri Besleme ile izlenmesi..............ccevuevunennn.. 103

Mobil iletisim Yardimi ile Uzaktan Nabiz Takibi............... 104



BILGISAYAR
BILISIM
YAZILIM

PROJELERI



£ TMMOB ELEKTRIK MUHENDISLER| ODASI
—= ANKARA SUBESI

Trafik Tahmin Sistemi
Proje: Sinem SANALP, Vildan NURDAG
Danisman: Yrd. Doc. Dr.M. Fatih AMASYALI

Yildiz Teknik Universitesi/Bilgisayar Miihendisligi

bir bolgede iki saat sonraki trafik durumunu

tahmin etmeyi amaclamaktadir. Bu amaci
gerceklestiren birkac sistem olmakla birlikte;
bu sistemler genelde trafigi tahmin etmek icin
istatistiksel verileri kullanirlar. Gecmis trafik
verilerine dayanarak haftanin belli glinlerinde ve
glinun belli saatlerinde trafik tahminlerini “statik
olarak” yaparlar. Planlanan sistemde ise gecmis
trafik verisinin yaninda, sosyal medyadaki trafik
bilgisi de kullamlacaktir. Bunun icin Twitter’dan
ibb’ye ait hesabin tweetl’eri cekilecek ve
buradaki yol durumu, kaza vb. bilgiler goz oniinde
bulundurulacaktir. Bu bilgiler, veri madenciligi
yontemleri ile islenecek ve gelecek iki saatin trafik
durumu tahmin edilecektir. Planlanan sistemin
diger sistemlerden farki, statik olmamasi ve her
giin degisiklik gostermesidir. Ayrica baz aldig1 etken

sayis1 da mevcut sistemlerden fazladir.

Traﬁk Tahmin Sistemi, istanbul’daki belirli

AP<P>PO—Qr—w

Sync-Mate

Proje: BurakaULBAY, Merve ALTINSQY, Tolga
HACISALIHOGLU Yavuz Selim KURIS
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Danisman: Dr. Fatma Cemile SERCE

Atihim Universitesi/Bilgisayar Miihendisligi

sahip, farkli konulara ilgi duyan arastirmacilan

ve ogrencileri ayni platformda bir araya
getirerek proje fikirlerini hayata gecirmelerini
amacliyoruz. inovasyonun farkl disiplinlerin ortak
calismasiyla dogduguna inaniyor ve proje yonetim
prensiplerini basite indirgeyerek herkesi inovasyon
diinyasina cekiyoruz. ihtiyac duydugunuz bilim
dalindan kisiler ile tanmisip projenizi gelistirebilmek
ve sizi heyecanlandiran projelerin bir parcasi olmak
Sync-Mate ile mimkin.

Farkll dilleri konusan, farkli uzmanlik alanina

—mmrm«Qoo
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FFROS

Proje: Berker SAZAN, Hakan TASAN, Hasan Mert
TURGUT, Dogan KUCUK

Danisman: Yrd. Dog. Dr.Deepti MISHRA

Atiim Universitesi/Yazilim Miihendisligi

fast food yemek merkezleri, alisveris

merkezleri fast food zincirleri ve mobil siparis
ile anlasmali restoranlar ile daha hizli ve ucuz
yemek siparisi verilen uygulamanin adidir.

Fast Food Restaurant Ordering System (FFROS),

Projede fast food restoranlarinda insanlarin
kaybettigi zamani ayrica is veren sirketler adina
personel maliyetini dusurmek temel amactir.
Uygulama sayesinde siparis verme islemleri

mobil platforma tasinarak 6deme islemi dahil
biitiin islemler mobil ortamda yapilacagindan,
kasa personeline ihtiyac kalmayacaktir. Personel
maliyeti disecek ve insanlar kuyruk sorunu
yasamayacaktir. Bunun yan sira siparisler kontrol
altina alinabilecek, musteriler ve personeller
arasi iletisim Ust seviyelere cikacaktir. Dolayisiyla
yazilim gelistirmede en onemli husus olan musteri
memnuniyetinde de artis meydana gelecektir.

Gunumiizde bu uygulama ve tirevleri iOS ve
Android olarak uygulamaya tekil olarak gecirilmistir.
Firmalar kendi uygulamalarini piyasaya sunmus ve
belirli kitlelere ulasmaktadirlar. FFROS projesini
inovatif ve 6zgiin kilan deger ise tiim restoranlan
ve secenekleri tek bir uygulamada toplayarak, basit
araylziyle her kullanicinin kolayca anlayip siparis
verebilecegi bir imkan sunmaktadir.

FFROS sayesinde diger isletmelere nazaran fast
food zincirleri cagdas bir goriiniim diizeyine
ulasabilecektir. isletmelerde herhangi bir karmasaya
mahal vermeden siparis ve kasa islemleri kolaylikla
gerceklestirilebilecektir. Dolayisiyla musterilerde
birakacagi memnuniyette artis olacak ve bu sayede
restorant sahipleri acisindan olumlu sonuglar
doguracaktir.

11
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istemci-Sunucu Mimarisine Dayal Sanal
Simif Uygulamasi

Proje: Faruk BOYAR
Danisman: Ar. Gor. Stileyman EKEN

Kocaeli Universitesi/Bilgisayar Miihendisligi

[ ]
stemci-Sunucu mimarisine dayali bir uzaktan
egitim sisteminin olusturulmasi ve boylelikle web
teknolojileri gelismelerinden egitim alaninda da

yararlanilmasidir.

AP<>PO—Qr —w

Kapsam:

o ASP.NET platformu kullanilarak web uzerinde
siniflar olusturulmasina ve yonetilmesine imkan
taniyan bir web sitesi olusturulmasi,

« Bu site icinde siniflarin yonetimi(liye yonetimi,
sinif yonetimi gibi), yeni simflarin/gruplarin
tanimlanmasi gibi islevleri gerceklemek tzere bir
yonetici panelinin olusturmasi,

o Simif ici ders yonetimini saglamak uizere (anlik ders
anlatimi, dokiiman ve odev paylasimi, 6grencilerin
sorularinin yanitlanmasi gibi) bir egitmen panelinin
gerceklenmesi,

« Siniflara katilacak ve sistemin asil kullanicilan
konumunda olacak 6grenciler icin bir ders takip
platformunun olusturulmas,

« Ders ici ya da genel konularin/sorunlarin
tartisilacagr bir forum sisteminin hayata gecirilmesi,

B
[
L
[
?
|
M
Y
A
Z
|
L
|
M

« Ogrencilerin egitmenleriyle ya da sistem
yoneticileriyle gerektigi zaman iletisim kurabilmesi
icin bir mesajlasma sisteminin olusturulmasi.

—mmrm«Qoo
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Robot Manipiilatorii Modellenmesi
ve Kontrolii

Proje: Ozge AYVAZOGLUYUKSEL, Duygu ELVEREN
Danigman: Prof. Dr. Osman PARLAKTUNA

Eskisehir Osmangazi Uni./Elk. - Elektronik Miih.

elisen glinimiiz teknolojisinde biiyiik bir
G onem tasiyan robot kollari tretim, saglik,

hizmet gibi bircok alanda yaygin bir sekilde
kullanilmaktadir. Ozellikle sanayi alaminda robot
kollarinin performans artisi ve kalite katkisi
saglayarak uzmanlasmaya onciiliikk etmesi bu tip
robotlarin tasariminin ve kontroliiniin 6nemini
acikca vurgulamaktadir. Robot kollari, insan giicliniin
yetersiz kaldigi, sagliksiz ve zararli ortamlarda
calismayi gerektiren, zor ve yorucu isleri kolayca
ve hatasiz olarak yerine getirerek tretkenligi ve
Uretim kalitesini arttirmaktadir. Robot kollarinin
sagladig1 bu avantajlar, onlarin teknolojiyle paralel
yonde ilerleme kaydeden programlar tarafindan
gelistirilmesini ve ortaya cikabilecek hatalarin
disuk maliyetle en aza indirgenmesini zorunlu
hale getirmis ve bizim de projemize baslamamiz
konusunda tetikleyici bir faktor olmustur.

Projemiz kapsaminda sanayinin cesitli kollarinda
yaygin bir bicimde kullanilan Scara tipi bir robot
kolunun modellenmesi ve kontrol edilmesi ile
endiistriyel gelisime katki saglamak amaglanmistir.
Bu hedef cercevesinde ilk olarak robot kolunun her
uzuvu Solidworks programi ile ayr ayn tasarlanmis
ve bu uzuvlarin birbiriyle montaji yapilarak modelin
tamami elde edilmistir. Bu program, 6grenilmesi
kolay yapisi, icerisinde bulundurdugu hazir parcalar,
kat1 modellemeler izerinde cesitli optimizasyon

ve bircok hazir cizimden olusan kituphanesi ile
projemizde yer alan robot kolunun mekanik tasarimi
konusunda bilyiik kolaylik saglamistir. Boylece
agirlik, kiitle merkezi, atalet momentleri gibi
parametreler Solidworks programinda belirlenmis
ve olusturulan Solidworks - Simmechanics arayuzu
ile tasarlanan model Simmechanics’e aktarilmistir.
Tasarim ve aktarim esnasinda ortaya ¢ikan
problemlerin hepsi ¢coziime kavusturulmustur.

Modellemenin tamamlanmasi ile birlikte uygun
kontroloriin belirlenmesi icin gerekli olan arastirma

13
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yapilmis ve PID kontrolor kullanilmasina karar
verilmistir. Simulink ve Simmechanics ortamlarinda
uygun PID kontrolor mekanizmasi tasarlanmis ve
parametre girdileri ayarlanmistir. Diiz kinematik
model, robotu olusturan eklemlere verilen acilara
kars1 robot kolunun nerde oldugunu ifade eden
modeldir. Ters kinematik model, robot kolunun ug
kisminin belli bir noktada olmasi icin eklemlere
verilmesi gereken acilan ifade eder. Proje
kapsaminda diiz - ters kinematik denklemleri iceren
matlab kodu yazilmistir. Yazilan matlab kodu ve
tasarlanan robot kolu arasinda dogru baglantinin
saglanmasi ile robotumuzun kontrol mekanizmasi
tamamlanmistir ve robot kolunun kontrolu
simiilasyonda test edilmistir. Simiilasyon sonucunda
elde edilen grafikler robot kolunun istenilen a¢i1 ve
prizmatik uzaklik degerlerine en az hata oraniyla
gittigini gostererek basanli bir sonuc elde edildigini
kamtlamistir.

AP<P>PO—Qr—w

Proje bitiminde, modellemesi ve kontrolii
tamamlanmis Scara robotumuz sanayinin cesitli
kollarinda farkli amaclara hizmet vermek adina
kullanima sunularak gercek hayata kolaylikla
gecirilebilecek ve hedeflenen sekilde endistriye
katki saglanacaktir. Otomotiv, beyaz esya, kimya,
cam, mobilya, gida, elektronik, metal, seramik,
kagit gibi bircok endiistriyel sektoriin yani sira tip ve
savunma sanayi alanlarinda da buyik bir yer edinen
Scara robotlar teknolojik gelismeler sayesinde
artan oranda ilerleme kaydetmektedir. Projemizin
icerisinde yer alan faaliyetler, bu gelismelerin

odak noktalarindan biridir ve robot kollarinin
kullaniminin ve uretiminin artmasi konusunda
lilkemizdeki gelismelere katki saglayacaktir.
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Video Gesture Recognition
Proje: Onder OZCAN, Ufuk SAHAN
Danmisman: Yrd. Doc. Dr. Behcet Ugur TOREYIN

Cankaya Universitesi/Elektronik ve Haberlesme Miih.

1rmizi,yesil veya mavi bir cisim kullanarak
havada ve kamera karsisinda daha onceden

programa tanimlanmis bir figuiri,sekli veya
karakteri algilatmak.drnegin graffiti palm os daki
herhangi bir harfi havada ve kamera karsisinda
cizerek onun hangi harf oldunu algilatabilmek.

—omrm«QXo o
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Sucker Punch
(Lokal-Coklu Oyunculu Kinect Destekli Doviis
Oyunu)

Proje: Caner ONCU, ELlif BEKTUZUN, Mustafa
KARAKUS, Yigit KUCUKSOZ

Danisman: Yrd. Doc. Dr.M. ELlif KARSLIGIL

Yildiz Teknik Universitesi/Bilgisayar Miihendisligi

inect’in ortaya cikmasiyla, oyuncularin oyun
algisin1 degistirebilecek Urlinlerin ve fikirlerin

ortaya cikabilecegi bir oyun anlayisi olustu.

Kinect sayesinde oynadigimiz oyunlarin kontrol
mekanizmasi, mouse-klavye-gamepad gibi
araclardan tamamiyle insan vicuduna gecis yapti.
Boylece oyuncular oyun ici miicadele ruhunu, gercek
hayatla birlestirerek, daha yogun yasayabilir hale
geldi.

Oyun piyasasinda miicadele ruhunu destekleyen
boylesine bir donanim oldugu halde ne yazik ki bu
istegi karsilayabilecek bir trlin su anda mevcut
degil. Coklu-oyunculu, karakterlerin oyuncularin
gercek goriintiilerinden olustugu bir Kinect doviis
oyunu su an icin XBOX ve Windows ortaminda
bulunmamakta. Sucker Punch-1n dogus sebebi de
bu eksikligi gidererek oyuncularin miicadele ruhunu
desteklemek.

Sucker Punch’ta oyuncularin dort ayn tirdeki
yetenegi icin secebilecegi toplam on bes yetenek
ve bes temel hareket bulunmaktadir. Dort ayn
yetenek oyuncuya sirasiyla rakibine zarar verme,
rakibini etkisiz hale getirme, defansif-ofansif
avantaj saglama ve yiiksek giice sahip yetenekler
olarak siralanmaktadir. Temel hareketler arasinda
ise yumruk, ucan tekme, ziplama, hava saldirisi ve
havada takla yer almaktadir.

Oyuncular oyun baslamadan once belirledikleri
yetenek tirlerine sahip birden fazla profil
olusturabilmekte ve dovis oncesinde bu profiller
arasinda gecis yapip birbirine kars1 sectikleri
yetenek bakimindan Ustiinliik saglayabilecekleri
olasiliklan degerlendirmektedir. Ayrica ayni profil
ekraninda, kullanicilar opsiyonel olarak, karakterleri
icin gercek goriintusiinin lizerinde yer alacak bir
maske de belirleyebilirler.
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Oyun esnasinda karakterlerin gercek goriintileri
arka plandan soyutlanmis bir bicimde ekrana
yansitilmaktadir. Oyun sahnesinde gercek
hayatta yapilan hareketler onceden tanimlanmis
aktivitelerle eslesirse oyuncular birbirlerine
onceden tanmimladiklar yetenekler ve temel
hareketlerle saldirabilmektedir.

Oyun esnasinda micadeleyi arttirmak ve sans
faktoriinl devreye sokma amaciyla rastgele
zamanlarda oyuncunun giiciini arttiran nesneler
belirmektedir. Birbiriyle doviiserek micadele eden
oyuncular can, giic ve yeteneklerini kullanmalarim
saglayan mana’larini arttirici nesnelere ulasmaya
calisirlar.

AP<POHO—Qr —w

Uc raund bitiminde en ¢ok déviis kazanan taraf
oyunu kazanr.

Gelecek Planlan

Sucker Punch yapisi itibariyle gelistirilmeye
oldukca acik bir oyundur. ilk asamada hedefimiz
oyunumuzu lokal-coklu oyuncu yapisindan ilerletip
internet iizerinden coklu-oyunculu oynanabilmesini
saglamaktir.

Bir sonraki asamada ise kullanicilarin tek basina
oynayabilecekleri hikaye mod’lar hazirlanacaktir.
Kullamcilar ortaya cikartilan hikaye ile ilgili
asamalari gecebilmek icin hikayeyle ilgili gorevleri
ve nihayetinde oyunun tek kisilik hikaye halini
tamamlayacaklardir.

Proje devaminda ise kullanicilara yuklenebilir
icerik saglanarak kullanicilarin oyun deneyimini
olabildigince eglenceli ve uzun siireli hale
getirilecektir. Yiiklenebilir icerik dagitimi, internet
lizerinden, oyun icin olusturulacak bir market
alanindan saglanacaktir. Dagitilacak olan icerikte
yeni maskeler, hikaye mod’lar, etkilesimli oyun
sahneleri ve oyun ici kullanicilarin kullanabilecegi
esyalar bulunacaktir.
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RFID’li Okul Kimlik Kart1 Tasarimi
Proje: Silan BATTI, Betiil 3ZSOY, Cem CIFTCI
Danmisman: Yrd. Doc. Dr. Tolga GIRICi

TOBB Ek. ve Tek. Universitesi/Elk. ve Elektronik Miih.

okul kimlik kart1 tasanimidir. Projede

olusturulan sistem sayesinde ogrenciler
kartlarina para yiikleyip harcama yapabilir ve
kartta kalan bakiyelerini 6grenebilirler. Boylece
ogrenci kampiis ici harcamalarini tek bir karttan
gerceklestirebilir.

Projemiz RFID’li (Radyo frekans tanimlamali)

Bu projede RFID (Radyo frekans tanimlama)
teknolojisini kullanmamizin temel nedeni,

RFID okuyucularin barkod okuyuculara gore

cok daha avantajli olmasidir. RFID etiketleri
barkod etiketlerinden farkli olarak goz temasi
gerektirmemektedir. RFID etiketleri, barkod
etiketlere gore ortam kosullarindan cok daha

az etkilenir. Zorlu kosullarda okuma yapabilir

ve farkli okuma mesafelerinin okuyucu ve anten
konfiglirasyonuna gore secilebilmesi mumkundur.
Okuyucunun etiketi dogrudan gérme gereksiniminin
olmamasi, ayni etiketin lizerine defalarca farkli
boyutlarda bilgi okunup yazilabilmesi en onemli
ozelligidir.

Projemiz yazilim odakli bir proje olup Arduino
programi kullanilarak tasarlanmistir. Arduino acik
kaynak kodlu bir program olup, kod editorii ve
derleyici olarak gorev yapan, ayn1 zamanda derlenen
programi karta yiikleme islemini de yapabilen, her
platformda calisabilen Java programlama dilinde
yazilmis bir uygulamadir.

Proje icin kullamlan driinlerin listesi asagidadir.
1_RFID Module SM130 Mifare (13.56 MHz)
2_RFID Evaluation Shield (13.56 MHz)

3_RFID Tag - (125 KHz )

4_Basic 20x4 Character LCD

5_Arduino Card

Sistemin nasil calistigini 6zetle anlatacak olursak;
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Oncelikle sistem ilk acildiginda ,LCD ekranda
“TOBB ETU--KARTLI ODEME SISTEMI” yazisi
gorulmektedir. Kullamci kart1 (RFID tag), RFID
Shield-in anten kismina yaklastirip okuttugunda
LCD ekrana karttaki kullanic1 bilgileri gelmektedir.
Daha sonra kullanicimin islem menusiinden islem
secmesi beklenir ve kullanicinin sectigi isleme

gore ylklemek veya cekmek istedigi miktar girilip
islem sonrasinda kartta kalan bakiye ekrana
gelmektedir.Sistemde bilgileri mevcut olan baska bir
kullanicimin kartin1 okuttugumuzda da sistem ayni
sekilde islemektedir. Fakat bilgileri sistemde kayith
olmayan bir kullanicinin kartini okuttugumuzda
ekranda «»Giris basarisiz»» yazis1 gorilmektedir.
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RFID Personel Takip Sistemi
Proje: Orhan Bayhan
Danisman: Yrd. Dog. Dr. Murat Ceylan

Selcuk Universitesi/Elektrik Elektronik Miih.
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anlami radyo frekansi ile tanimlama yaklasik

50 yillik bir gecmisi olan bir teknolojidir.
RFID okuyucu, RFID etiketi ve bilgisayar yazilim
ile beraber glinimuzde arag takip, personel takip,
hgs, ogs vb. sistemlerde sik¢a kullanilmaktadir.
Gelecekte ise bu sistem etiket ve okuyucu
sistemlerinin gelismesi ile beraber barkod
sistemlerinin yerini alacak bir uygulama olarak
gorulmektedir. Bu projede RFID teknolojisinde
yararlanilarak bir isyeri uygulamasi olabilecek
personel takip sistemi olarak tasarlanmistir.
Sistemde RFID reader tasarlanmistir. EM4100 RFID
etiketlerinden alinan personel bilgileri bilgisayara
aktarilarak bir veri tabani uygulamasi ile sistemin
calismasi saglanmstir.

RFID (radio frequency identification ) Turkce
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