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Ozet— Bu calismada, okul oncesi cocuklarin egitimi ve
eglendirilmesi amaciyla, insan hareketlerine duyarl, interaktif
bir robotik kafa gelistirilmistir. Bu robotik kafa aym zamanda
bir giivenlik cihaz1 olarak da karakterize edilmektedir. Gaz
kac¢agi, yangin ve deprem gibi durumlar tespit ettiginde, acil
durum kisa mesajlarnm ilgili kisilere GSM kart1 ile
gondermektedir. Bu iki birlestirilmis o6zelligi sayesinde
digerlerinden farkhihik gostermektedir.

Anahtar Kelimeler—Robotik, insan bilgisayar etkilesimi,
goriintii isleme, giivenlik, egitim ve eglence.

Abstract- In this study, an interactive robotic head which is
sensitive to human actions was developed for educational and
entertaining purpose for pre-school childs. This robotic head
also characterized as a security device. It sends emergency short
messages via GSM shield to authorized person when it detects a
gas leak, fire or an earthquake. Because of these two combined
properties it varies from others.

Keywords — Robotics, human computer interaction, image
processing, security, education and entertainment.

I. GIris
Giliniimiizde bir¢ok giivenlik sistemi mevcuttur. Bu
sistemler tiplerine gore kamerali gozetleme sistemi

olabilecegi gibi sensorlii sistemler veya bunlarin hibrit
modelleri seklindedir [1,2].

Yerli tiretim eglence ve egitim sistemlerinin birgogu tuslu
basma takimina sahip ses ve miizik galabilen modellerdir [3].
Seleuk iiniversitesinde gelistirilen miihendislik egitiminde,
kontrol, robotik ve makine dili programlama gibi derslere web
tabanl ger¢ek laboratuvar destegi veren SUNAR isimli robotun
da bina dist uygulamalarda ortamlarin gozlenmesi igin
kullanildig: bildirilmistir [7].

Gergeklestirdigimiz  ¢alismada hem giivenlik amaglt
kullanilabilen hem de eglence ve egitimi bir arada barindiran,
programlanmaya ve gelistirilmeye uygun, kullanim alani
olarak genis bir spektruma sahip bir robotik kafa tiretilmistir.
Interaktif robotik kafa kisaca “i-RoHEAD” olarak
isimlendirilen bu ¢alismada basta ¢ocuklu aileler olmak iizere,
tim ev kullanicilari, eglence merkezleri, okul dncesi egitim
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kurumlar1 vb. kuruluslarin ilgi odagi olabilecegi diisiiniilen bir
sistem gelistirilmistir. Sistemin temel amaci eglendirmek olsa
da, eglendirirken egitmesi ile okul 6ncesi ¢ocuklara harfleri,
sayilari, sekilleri, renkleri, basit hesaplamalar1 ve Ingilizce
basit kelimeleri sahip oldugu multimedya donaninmi sayesinde
aktarilabilmektedir. Bu islemleri gerceklestirirken c¢ocuga
fiziksel aktivite de yaptirmaktadir. Kamerasindan alinan
goriintiiler sayesinde insan bilgisayar etkilesimini saglamakta
ve cihaz bekleme durumunda iken de sensorlerinden alinan
veriler ile glivenlik {irlinii olarak hizmet saglamaktadir.

II. SISTEM HAKKINDA

Gelistirilen sistem yazilim ve donanim olarak iki kistmdan
olugmaktadir. Yazilim gomiilii sistem, goriintii isleme ve
mobil yazilim olmak {izere iice, donanim da kendi icerisinde
elektronik donanim ve mobil donanim olarak ikiye
ayrilmaktadir. Yazilim ve donanim arasindaki iletisim birden
farkli protokoliin es uyumu ve senkronizasyonu ile
saglanmistir. Robotik kafanmn gomiili sistem yazilimmin
bilgisayar {izerinde caligan goriinti isleme yazilimi ile
haberlesmesi seri port iizerinden gergeklestirilirken, kafanin
mobil donanimi ile haberlesmesi bluetooth teknolojisi ile
saglanmaktadir. (Sekil-1) Ayn1 zamanda GSM teknolojisini
de biinyesinde barindiran sistem, 3G veri iletimi hatt1 ile acil
durum haberlesmesini gergeklestirmekte ve yetkili kisilere
uyari kisa mesaj1 génderebilmektedir.

III. DONANIM VE YAZILIM ALT YAPISI

Gelistirilen robotik kafa Tablo.1’de listelenen donanim
elemanlari ve bu elemanlarin listelenen kullanim
amagclarindan olugmaktadir. Sekil.1’de Fritzing programi ile
¢izilmig sembolik devre semasi goriilmektedir. Goriintiileme
sistemi harig, kafa icerisinde yer alan tiim donanim elemanlar1
birbirlerine giliniimiizde bircok projede de kullanilan
gelistirme kartlarindan biri olan Arduino UNO ile bagldir.
Son kullaniciya sundugu esnek ve kolay kullanimi varolan
modiilleriyle zaman igerisinde gelistirilebilir olusu bu projede
ilgili tiriinlerin tercih edilmesine sebep olmustur. Sistemin
calisma algoritmasina ait s6zde kodu Figiir.1’de sunulmustur.



TABLO I. DONANIM ELAMANLARI VE KULLANIM AMACLARI

Donanim Elemam

Kullanim Amaci

Arduino UNO

Ana Kkart olarak tiim devre elemanlarmin
iletisimini ve ¢aligmasini saglama.

Gaz, Sicaklik, Tilt
Sensorii

Ortamin gaz ve 1s1 seviyelerinin dl¢limii.
Kafanin devrilme durumunun tespiti.

Ultrasonik Mesafe Mesafeye  bagli  olarak  kullanict
Sensoril etkilesimini devreye sokma.
Kamera Insan hareketlerini tanima, ortam izleme.
GSM Karti Yetkili cep tel;fot}u numarasina acil
durum kisa mesaj1 gonderimi.
Android isletim Egitim ve eglence yazilimini calistirma,
sistemli Mobil sesli ve goriintiili kullaniciy1
Cihaz yonlendirme.
Arduino ile mobil cihaz iizerinde ¢alisan
Bluetooth Kart1 eglence yazilimi arast ¢ift yonlii iletisimi

saglamak i¢in kullanilir.

Adim.1 Basla
Adim.2 Uygulama ile bluetooth baglantist kur.
Adim.3 Tiim sensorlerden sirayla 6l¢iim al
Adim.4 EGER Giivenlik sensérlerinden biri kritik deger
veriyor ISE Alarm ¢al ve GSM hattindan mesaj gonder.
Adim.5 EGER Mesafe sensorii yaklasma tespit etti ISE
Adim.5.1 Arduino’da rastgele ID iiret.
IDyi Matlab’a Seri Porttan,
Android uygulamaya Bluetooth kanali ile,
génder.
Adim.5.2 Arduino’da eglence modunu baslat.
Adim.5.3 Matlab iizerinden kameray: aktif et ve ilk kare
goriintiiyii yakala.
Adim.5.4 Mobil uygulamanin ¢alisma siiresi kadar sistemi
askiya al.
Adim.5.5 Kameradan ikinci kare gériintiiyii yakala ve
Matlab ile analiz et.
Adim.5.5.1 Kisinin yaptig1 hareket beklenen hareket ise
‘D’ sonucunu, yanlis ise ‘Y’ sonucunu seri
porttan Arduino ya ilet.
Adim.5.6 Arduinoya gelen ‘D’ veya ‘Y’ bilgisini
Bluetooth 'dan uygulamaya yonlendir.
Adim.5.6.1 Uygulamada uygun Tebrik veya Tesvik
resmini goster ve uygun sesi ¢al.
Adim.5.7 Sensér’den gelen mesafeyi kontrol et.
EGER Kisi i-RoHEAD “den uzaklasmadi ISE
Adim 5.1 e git.
Degilse
Adim 3’e git.

Figlr.1 Tiim sistemin ¢alisma algoritmast

Sekil.2’de sistem diyagrami goriilen i-RoHEAD e ilk gii¢
verildiginde HC-05 bluetooth modiili ile Android isletim
sistemi yiiklii mobil cihazin bluetooth donanimu arasinda,
cihazda yiiklii olan mobil eglence uygulamasi kullanilarak,
robotla olan veri baglantist kurulur. Figiir.2’de bir kismi
goriilen Matlab iizerinde ¢aligan goriintii isleme uygulamasi,
i-RoHEAD ile seri port lizerinden iletisim saglamaktadir.
Mobil cihaz bu sistemde kullaniciy1 yonlendirecek, ona
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Sekil.1 Devre Semasi ve Fritzing Diyagram

sorular soracak, robotik kafa ile kisinin etkilesimini kuracak
bir ara yliz olarak gorev yapacaktir. Kafa igerisine yerlestirilen
web kamerasi, ¢ektigi gorlintiiyli direkt Matlab iizerindeki
uygulamaya aktarmak ile ylikiimliidiir. Bu kamera sayesinde
mobil cihazdan verilen sesli ve gorsel yonlendirmeler, web
kamerast {izerinden alinan goriintiiler ile takip edilip, goriintii
isleme uygulamasi tarafindan yorumlandiktan sonra sonuglart
mobil uygulama ve i-RoHEAD arasinda paylagilmaktadir.

Bluetooth Kart1 GSM Kart1
&
= SINptir ve Sahiptjfve
Kulbgr Kyffanir Aktivite Tespiti
=N o Goriintii yakalar
. Hareket analizi
: i-RoHEAD °
AqdrO}d o Sonug déndiiriir
Mobil Cihaz /
Sakjptir ve
Sahipfir ve Kudair llanir
Sensorler Kamera

Diger Elemanlar

* Mesafe sensoril e Servo motorlar

e Sicaklik sensorii e LED
e Devrilme sensorit o Buzzer
e Gaz sensorii

Sekil.2 Sistem Diyagrami

Kullanici robot kafast lizerinde yer alan Sekil.3’de goriilen
kafa iizerine yerlestirilmis HC-SR04 ultrasonik mesafe 6lgere
50cm kadar yaklastiginda eglence sistemi devreye girmekte,
bu aralik icerisinde birini tespit edemedigi durumlarda ise,
kafa bir glivenlik cihaz1 olarak ¢alismasina devam etmektedir.
Giivenlik cihazi olarak calisirken birden fazla giivenlik
sensdriiniin bilgisini siirekli olarak denetlemektedir.



s=serial ("COM4","BAUD",9600);
a=fscanf(s, "%d");

if a==1

v= videoinput(“winvideo®, 1,
pause(1);

iml = getsnapshot(v);

iml = rgb2gray(iml);

im3 = histeq(iml);

fopen(s);

"RGB24_352x288");

pause(1);
im2 = getsnapshot(v);
im2 = rgbh2gray(im2);

imd = histeq(im2);
[Yukseklik, Genislik] = size(im4);
Yatay = 3; Dik = 5;
BolSay = Yatay * Dik;
1zgGen = floor( Genislik 7/ Dik );
1zgYuk= floor( Yukseklik / Yatay );
OffsetDik = ones(Dik,1);
for i=1:Dik

OffsetDik(i+1) = ( lzgGen * i );
end
OffYat = ones( Yatay, 1 );
for i=1l:Yatay

Offyat(i+1) = ( lzgYuk* i );
end
P3 = uint8(zeros(lzgYuk, 1zgGen,BolSay));
k=0;
for 1 = 1:Dik
for j = l1l:Yatay

k = k+1;
for n = OffsetDik(i) : OffsetDik(i+l)
for m = Offyat(y) : Offvat(+1)
P3 (m,n,k) = im3 (m,n);
end
end
end
end
P4 = uint8(zeros(lzgYuk, lzgGen,BolSay));
k=0;
for 1 = 1:Dik
for j = 1l:Yatay
k = k+1;
for n = OffsetDik(i) : OffsetDik(i+l)
for m = Offyat(j) : Offrat(+1)
P4 (m,n,k) = im4 (m,n);
end
end
end
end

a = mean2(P3 (:,:,11)); b
c = mean2(P3 (:,:,5)); d

mean2(P4 (:,:,5));

T= 1;
if ( abs(a-b) > T && abs(c-d) <= T )
disp('SADECE SAG EL HAVADA');
fprintf("%d" ,SorulD_1);
elseif ( abs(c-d) > T && abs(a-b) <= T)
disp("SADECE SOL EL HAVADA®);
fprintf("%d" ,SorulD_2);
elseif( abs(c-d) <= T && abs(a-b) <= T )
disp("KULLANICI HAREKETSIZ KALDI®);
fprintf("%d" ,SorulD_0);
elseif ( abs(c-d) >= T && abs(a-b) >= T)
disp("HER IKI EL HAVADA");
fprintf("%d",SorulD_ID3);
end

end

mean2(P4 (:,:,11));:

Figiir.2 Hareket tanima kodlarinin bir kism
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Bu sensorler Sekil.1’de de goriilen gaz sensorii, devrilme
sensoOrii ve sicaklik sensorleridir [5]. Sistem, sicaklik 60
derecenin iizerinde ¢iktifinda ortamda ani bir sicaklik
degisiminin oldugunu ve bu duruma bagl olarak bir yangin
¢ikmis olabilecegi varsayimini yapar. Sistem, acil durum
aninda Arduino kartina bir ek olarak takilan GSM karti
iizerinden ilgili numaralara SMS gondermekte ve ayni
zamanda da cihaz {izerinde bulunan mini hoparlor ile
ortamdakilerin dikkatini ¢ekecek diizeyde bir alarm ¢almaya
baslamaktadir. Ayni tepki ortamda gaz sensoriiniin devreye
girmesi veya devrilme sensoriiniin devreye girmesi sonucu da
verilmektedir. Bu iglii koruma sistemi, giivenlik mekanizmasi
olarak gorev yapmaktadir.

Sekil.3 i-RoHEAD - Kafa On / Arka

A. Goriintii Isleme Yazilimi Calisma Prensibi

Sistemin, bir ¢ocugun hareketlerini izleyebilecek kadar
hizli ¢aligmasi ve gecikmeye diismemesi i¢in goriintii isleme
yazilimi olarak gelistirilen basit bir uygulamanin bir kismi
Figiir.2’de goriilmektedir. Sistem eglence moduna gectiginde
alin bolgesinde yer alan kameradan gecikmeli olarak 1’er
saniye ara ile iki adet 352x288 ebatlarinda goriintii yakalar.
Her bir goriintiiyli yatayda 3, dikeyde 5 olmak {izere 15
bolgeye ayrilir. Bolge numaralandirmalart  Sekil.4’de
goriildigii gibi sol siitunda yukaridan asagiya dogru
artmaktadir. Her bir 1zgaranin genislik ve yiikseklik degerleri
70x96 piksel kadardir. Kafa iizerindeki mesafe sensoriiniin en
iyi 30 derece goriis agis1 igerisinde kalan bdlgede en saglikli
Olciimii  yapabilecegi  donanim  dokiimantasyonunda
bildirilmistir. [4] Buna gore i-RoHEAD 50cm yiiksekliginde
bir masa iizerine konuldugunda hedef kitle olan 3 ila 6 yas
arasindaki ¢ocuklarin ortalama boylari olan yaklasik 80cm ila
1.20cm boy aralig1 kamera lens agisina gore iist govdelerinin
kabaca 7, 8, 9 numarali alanlara iz diisiimiinii saglamaktadir.
1,2,4,51le 10, 11, 13, 14 numarali alanlardan da kollarinin
hareketlerinin takibi gergeklestirilebilmektedir.
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Sekil.4 Hareket tespitinde izlenen bdlge numaralari.

B. Mobil Eglence Yazilimi Calisma Prensibi

Mobil eglence yazilimi MIT’ nin online Applnventor
uygulama gelistirme platformu kullanilarak ¢evrim igi
yaratilmistir. Applnventor yazilim siiriikle birak mantiginda
uygulama gelistirilebilen ve ¢evrim i¢i kullanilabilen bir
mobil uygulama gelistirme aracidir. Bu ara¢ sayesinde
Android igletim sistemini kullanan mobil cihazlar iizerinde
calisan her tipteki uygulama ¢ok rahatlikla gelistirilebilir [6].
Gelistirilen uygulamanin kodlama ekranindan bir goriintii
Sekil.5’de goriilmektedir. Bu gorselde de dikkat edilecegi
gibi, gelistirme araci bir lego gibi uygun sekilli modiillerin
yine uygun pargalarla eslesmesini saglayacak sekilde dizayn
edilmis ve renklerle gelistirme siireci daha da
basitlestirilmistir.

(=B BlueloothChent! « Eew i TE

address |

'@ | BueiootClen < J sConecied <}
i (=TSR ReceiveText

| G2l EETIID Siop

Sekil.5 Applnventor uygulama gelistirme ara yiiziiniin bir
kismu.

Uygulama igerisinde farkli tipte sorular yer almaktadir. Bu
sorular okul dncesi ¢ocuklarin anlayabilecegi karmasiklikta
diizenlenmistir. Sorulardan bazilar;; “Ekranda sari top
goriiyorsan sol elini havaya kaldirir misin?” veya “Kopegin
Ingilizcesi DOG ise kollarmni yana agar misin?” gibi basit soru
climleleridir. Sorularin cevaplarinin hepsi fiziksel hareket ile
verilecek sekilde diizenlenmistir. Bu hareketlerin hepsinde
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sag veya sol kolun ya da her ikisinin ¢esitli yonelimlerini
kullanmalar1 ¢ocuklardan istenmektedir. Bunlar {ist bedene
yonelik kollar1 yana agma veya havaya kaldirma gibi basit
isteklerdir.

EKRANDA 6 TANE GICEK
GORUYORSAN SAG ELINI
KALDIRIR MISIN ?

Lo %)

Sekil.6 i-RoHEAD goriintiileme cihazi ekranindan bir
sahne.

Mobil eglence yaziliminin igerisindeki yonergeler,
cocugun ist gdvdesinin calistirilmasina iliskin komutlardir.
Komutlarin igerigine gore yukarida belirtilen bdlgelerdeki
degisim farkli kombinasyonlar ile iki resim arasinda kontrol
edilir. Ornegin ¢ocuga soru icerisinde kollarmm iki yana ag
isteginde bulunuldugunda 2, 5 ve 11, 14 bdlgelerindeki
ortalama farki go6zlemlenmektedir. Fark resimlerinde
belirlenen esik deger asildiginda, anlamli bir degisim s6z
konusu oldugunda verilen komut ¢ocuk tarafindan dogru bir
sekilde yerine getirilmig kabul edilmektedir. Fark resimleri
alimirken gortintiilerin arka planlarinin duragan oldugu, sirali
fotograflar ¢ekilirken 151k degisiminin olmadigt kabul
edilmektedir. Arduino ile tetiklenen bu uygulama
Bluetooth’dan gelen SorulD numarasina gore eglence
yazilimi igerisine gOémiilmiis ilgili soruyu seger ve
Sekil.6’daki gibi ekranda yazi ile gosterdiklerini ayni anda
okuma bilmeyen g¢ocuga soru climlesinin saklandigi ses
dosyasini c¢alarak da dinletir. SorulD numarasina gore
verilmesi gerekli cevap yani hareket 6nceden Matlab iginde
bilindigi i¢in ¢ocugun bu soruya gosterecegi fiziksel tepkinin
goriintii isleme analizi sonucu eslesme gostermesi durumunda
¢ocugun sorulanit dogru bildigi, eslesme olumsuz ise ¢cocugun
yanlis hareket gerceklestirdigi sonucu iretilir. Dogru bilmesi
durumunda tebrik eden, yanlig bilmesi durumunda hevesini
kirmadan tegvik edici isitsel bildirimler dinletilip, bu sesler ile
ilgili gorseller ¢ocuga ekrandan gosterilmektedir.

C. Gomuilii Sistem Yaziliminin Calisma Prensibi

Figiir.3’te goriilen kod parcasinda sicaklik sensoriinden
alman anlik degerler oncelikle mJ”a daha sonra da °C
dereceye ¢evrilmektedir. Hesaplanan sicaklik degerleri yine
anlik olarak kontrol edilmektedir. Yiiksek sicaklik
durumlarinda, gaz kagagi tespitinde veya devrilme tespit
edildiginde i-RoHEAD acil durum moduna ge¢mekte ve SMS
gondermektedir.



/) Sicaklik ve Gaz Ol¢g-——————————-— //
Olculendegerl = analogRead(sicaklikpin);
GazEsikDegeri = analogRead(gazpin);
Olculendegerl = (Olculendegerl/1023)*5000;

sicaklik = Olculendegerl / 10,0;
delay (2000);
/)/———————- Sicaklik Kontrol-———————————- //
if (sicaklik > 60){
sms.beginSMS(Yetki liNumara);
Sms.print (“Acil Durum! Yangin olabilir!™);
sms.endSMSQ) ;
setColor(0, 255, 255);
tone(PIEZO_PIN, 494, 500); }
else

{
if (sicaklik > 50){
sms.beginSMS(Yetki liNumara);
sms.print(“Dikkat! Ortam sicakligi anormall!”);
sms.endSMSQ) ;
setColor(0, 0, 255);
tone(PIEZO_PIN, 494, 500); }
if (sicaklik < 45){
setColor(255, 255, 0);
noTone(PIEZO_PIN);}

/7 Gaz Kontrol---———-—-————- //
ifT (GazEsikDegeri > 250 ) {
sms.beginSMS(Yetki liNumara);
sms.print(“Dikkat! Gaz kacagi var !”);
sms.endSMS(Q) ;

setColor(0, 255, 255); // Red
tone(PIEZO_PIN, 494, 500); }

/)-————————— Tilt Sensor Kontrol------———- //
if (digitalRead(SENSOR_PIN) == HIGH){
sms.beginSMS(Yetki liNumara);
sms.print(“i-RoHEAD devrildi,deprem olabilir!™);
sms.endSMSQ) ;
setColor(0, 255, 255); // Red
tone(PIEZO_PIN, 494, 500); }
else{
setColor (255, 255, 0); }

/)= Mesafe Olg---—--—-—————- //
int duration, distance, pos = 0, i;
digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin, LOW);
duration = pulseln(echoPin, HIGH);

distance = (duration / 2) / 29.1;

Figiir.3 Arduino sicaklik, gaz ve mesafe kontrol kodlarinin
bir kism1

Mesafe Olciim sensorii  stirekli  yineledigi olgtimlerle,
kullanicinin i-RoHEAD o6niinde 50cm mesafe igerisinde
bulunup bulunmadigint incelemektedir. i-RoHEAD bir
¢ocugun yaklagtigina karar verdiginde rastgele bir soru
numarast Uretir ve bu bilgiyi hem mobil uygulamaya hem de
Matlab’a gonderir
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Figiir.4’te Arduino ile Matlab arasindaki bilgi akist
goriilmektedir. Ac¢ilan seri port iizerinden haberlesen Matlab,
gOriintii igleme sonucunda dondiirdiigii anlamli bilgileri seri
port {izerine yazmaktadir. Arduino ile bu bilgiler okunur ve
Bluetooth modiilii ile Android cihaza aktarilir.

if (distance > 50 ) {
status = 1;}

if (distance <= 50 && status ==
SorulD = rand()%10;
Serial.print(SorulD);
status = 0; }

D

delay(10000);

/ Matlab &Bluetooth---——--————- //

if(Serial._available()>0&&Genotronex.available()){
BluetoothData = Genotronex.read();
MatlabSonucu = Serial.read();

if(MatlabSonucu==SorulD&&SorulD==BluetoothData){
setColor(255, 0, 255);
myservo_right.write(45);
myservo_left.write(0);
Serial .printIn(*'DOGRU!I"");
delay(2000);
setColor(255, 255, 0); }

if(MatlabSonucu!=SorulD&&SorulD!=BluetoothData){
setColor(0, 255, 255);
myservo_right.write(0);
myservo_left_write(45);
Serial .printIn(*"YANLIS!™);
delay(2000);
setColor(255, 255, 0);
myservo_right.write(45);
myservo_left.write(0); }

Figiir.4 Arduino Matlab senkronizasyon ve Bluetooth
kontrol kodlarinin bir kism

i-RoHEAD Bluetooth modiilii ile Android cihaza baglidir.
Android cihaz tarafindan i-RoHEAD’e gonderilen degerler
Arduino’da anlam kazanarak kullaniciya fiziksel tepkiler
olusturur. Dogru veya yanlig bilinen sorular hem uygulama
ekrani ile gorsel ve isitsel olarak hem de i-RoOHEAD {izerinden
tepkisel olarak c¢ocuga iletilir. Bu tepkiler, robotun
gozlerindeki LED’lerin renklerinin degismesi, kaslarimi
hareket ettirilmesi gibi farklilagmaktadir.

IV. SONUC

Projenin Baskent Universitesi TEKMER’de yer alan
“Gozlem Yazilim Ar-Ge Miih. Tic. Ltd. $ti.” ortaklig: ile
TUBITAK 2241-A Sanayi Odakli Lisans Bitirme Tezi
destegine Ocak 2016 tarihinde bagvurusu gerceklestirilmistir.



Calisma sonucunda, duragan arka plan ve degismeyen 151k
kosullar1 altinda yaklasik %70 civar1 basari ile ¢alisabilen bir
sistem gelistirilmistir. Sistemin sinirl sayida ¢cocuk iizerinde
denemesi yapilmistir. Fotograf karelerinin yakalanmasi
esnasinda hareketli ¢ocuklarin istenildigi kadar sabit
durmayist sistemin genel basarisini diislirmiistiir. Gliniimiiz
mobil uygulamalarina aligkin olan ¢ocuklarin ilgisini daha ¢ok
cekebilmek amaci ile gelistirilen mobil eglence yaziliminin
giincellenmesi  gereklidir. Prototipin dis  gdriiniisiiniin
endiistriyel tasariminin eksikligi baska bir dezavantaj olup,
ilgi cekiciligi azalttig1 diisiiniilmektedir. Fakat boyle bir
sistemin tamamlanmig olmasi, yazillm ve donanim
entegrasyonunun bitirilisi ve ilk prototipin {iretilmesi bu
calismadaki esas hedefimizdir.

Okul o6ncesi kurumlarda, oyun ve eglence merkezlerinde
ve istenirse evde kullanilabilecek modiiler bir cihaz olmasi
amaci ile oncelikle endiistriyel tasarimimin gerceklestirilmesi
ve goriintii isleme yaziliminin Matlab ortamindan kurtarilmasi
gereklidir.

Ik temellerin atildigt bu calisma gelecek yillarda
geligtirilecek caligmalarimiza 6n ayak olacaktir. Gerekli
yazilimsal, donanimsal iyilestirmeler ile {irlin iyilestirmeleri
yapilacaktir.
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