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Bu tezin amaci yapay sinir adlan ile veri sikigtirma yontemlerini
incelemektir. Tezin birinci boliminde klasik veri sikistirma algoritmalan
incelenmistir. Kayipsiz sikigtirma algoritmalarindan Huffman, RLE ve
LZW teknikleri; kayipl sikistirma algoritmalanndan ise MPEG ve JPEG
sikigtirma teknikleri incelenmigtir. Tezin ikinci boliminde ise yapay
sinir aglar ile ilgili detayl bilgi verilmistir. Son olarak sinir adi tabanli
bir teknik kullamilarak veri sikistirma igleminin nasil gerceklestirildigi
anlatilmigtir. Anlatilan teknik biyik boyutlu verileri daha kigiik boyutiu
cercevelere cevirir ve gereksiz bilgileri eler. Son olarak DSM ile egitilmis
bir yapay sinir agi kullanilarak veri sikigtirma iglemi gerceklestirilir. Veri
sikigtirma icin kullanilan akill metodlardan Geri Yayilim ve Kohonen
AgI metodlarina da yer verilmigtir. Anlatilan teknik SP2’' ye C
programlama dili ile uyarlanmig ve baz| gériintiilerle test edilmigtir. Eide
edilen sonuglar tezin son béliminde yer almaktadir.

Yapilan projenin amaci, insan hayati agisindan riskli sayilabilecek
bélgelerde kullaniimak (izere, uzaktan kontrol edilebilen bir kegif robotu
tasarlamaktir. Bu tlr kesif araglan; afet bélgeleri, askeriyeye ait alanlar,
agir hava sartlarina sahip bélgeler ya da uzayda kullanilabilir. Tasarlanan
kesifrobotu ayrica RFID teknolojisini kullanarak, belirli bir menzildeki
ilgili cisimlerin varhigini tespit edecektir.

Projenin yazilim kismi mikrodenetieyici yazilimi ve bilgisayar yazilimindan
olugmaktadir. Mikrodenetleyicinin yaz/limi PicBasic Pro isimli Pic
programlama dili ile gergeklestirilmistir. Assembly diline gére daha
yilksek seviyeli olan bu dil sayesinde daha kisa komut satirlaryla etkili
programlar yazmak mimkiindir. Bilgisayar yazilimi ise giiniimiizde
oldukga popliler olan C# dili ile gergeklestirilmistir. Nesne yonelimli
olan bu dil, olay yénetimlerinin gergeklesmesine ve de kullanigl bir
grafiksel kullanici arayiizii (GUI) yaziimasina olanak saglamaktadir.
Projenin donanim kismi ise bilgisayarn seri portuyla baglantili olan bir
haberlesme kartinin tasarimi ve robot tizerindeki motor striiclici gibi
elemanlanin kontrolini sadlamak ve 1s1 sensor ile RFID okuyucu ile
seri haberlesme yapmak (zere kontrol devresinin tasanimindan olugur.
Bu mikrodenetleyici sistem ile iki adet DC motor ile bunlara bagl iki
adet teker ve step motor ile kameranin yénil kontrol edilmektedir. Robot
tzerindeki RF kamera ile ortam goriintileri bilgisayara aktanimaktadir.
Bu kameranin bir step motoru ile déndiriilimesiyle daha genig gériint
agisi saflanmaktadir. Projede kullanilan RFID modlleri, aktif RFID
moddili simifindandir. Aktif RFID modiilleri, pasif RFID modiillerine gére
daha yiksek giclerle caligirlar. Boylece tarama menzilleri
daha yiksek olur. Modllerden birisi, bulunmasi nem arz eden herhangi
bir cisime iligtirilmigtir. Dider modul ise okuyucu modildir ve robotun
govdesinde yer almaktadir. Kablosuz olarak hareketini kontrol ettigimiz
robot bulunmasi gereken cisime belirli bir miktarda yaklagtiginda
okuyucu RFID modilt mikrodenetleyiciye uyar verir ve bu uyan tekrar
kablosuz olarak bilgisayara yani kullaniciya iletilir.

insansiz Hava Tagima Aract  Atakan SARIOGLU

GUnimizde hiz kazanan savunma sanayindeki teknolojik gelismeler
sayesinde, milli savunma sanayii sektorl gelismistir. Bu calismalara
bir érnek olarak yapilan bu projede; haritalama, kesif, fotograflama,
hava tahmini, gibi amaclar igin kullanilabilecek, ilk programlama ile
istenilen koordinatlara génderilebilecek, gbrevini icra edip donebilecek
bir arag tasarlanmaya ¢aligi/imigtir. Bu amacla dncelikle bir ana rotor ve
bir kuyruk rotorlu klasik helikopter modeli diigiindimis fakat yiksek
maliyeti sebebiyle uygun gdrulmemistir.Gergeklenmeye caligilan
uygulamada 4 pervaneli, 3-boyutiu hareket kabiliyeti olan bir arag hedef
alinmigtir.
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