ELECO°2007

ILknur YAZICI
Elektronik ve Haberlesme Mihendisi
ilknur.yazici@emo.org.tr

Gelecek Parki’2007

TMMOB ve EMO kapsaminda kendi
alaninda itk uygulama olan ELECO
“Gelecek Parki”; ELECO 2007 Kongre
ve fuari kapsaminda bu yil ikinci kez
diizenlendi. Sanayiye ve teknolojik
uygulamaya yakin sempozyum
bildirileri ile Universite 6grencileri
arasinda dizenlenen Ozgiin Proje
Yarismalari'nda dereceye giren
projelerin katildigi Gelecek Parki'nin
amaci; tlkemizdeki teknoloji Gretimini
genc beyinler ve yeni fikirler ile
beslemek ve desteklemek ve
dolayisiyla da ortaya cikan bu
projelerin sanayi ve diger
kurum/kuruluslar ile bulusmasini
saglamaktir.

Surekli ve strdurilebilir bir kalkinma
ve gelisme i¢cin yurdumuz insaninin
mutlulugu icin ve Ulke glvenligi
acisindan, teknoloji Uretimimiz bir
zorunluluk olarak karsimizda
durmaktadir. Ulkemizde olusan
bilimsel bilginin yine Glkemiz sanayii
ve teknolojisinin gelisimine Turk

teknolojisinin Uretimine yarar hale
getirilmesi, hepimizin gérevidir.

Gelecek Parki'nda sergilenen
projelerin 6zelligi bir dnceki ELECO
kongrelerinde teorik olarak sunulmus
bildirilerin uygulamalari olmalaridir.
Dolayisiyla ELECO bilimde teorinin
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yaninda pratiginde yer aldigi bir
etkinlik olmaya dogru hizla
ilerlemektedir.

ELECO'2007 Gelecek Parkinda bu yil
toplam 18 proje yer almistir. Hidra
Hidrojen Arabasive Timsah Gines
Ve Hidrojen Arabalarinin yani sira
bunlar:

1) Robot Kdpekler: Cerberus,
Bogazici Universitesi'nde, RoboCup
etkinliklerinde yarismak Uzere
kurulan ve Sony AIBO robotlarindan
olusan robot futbol takimidir.
RoboCup, degisik ulkelerden cok
sayida arastirmaci ve bilim insanini
bir araya getiren uluslararasi bir
robotik ve yapay zeka arastirma
projesidir. RoboCup projesinin temel
hedefi, 2050 yilinda son diinya kupasi
sampiyonu insan futbol takimini
yenecek, insansi robotlardan olusan
bir takim gelistirmektir. Bu amac
cercevesinde her yil cesitli
organizasyonlarin ve yarismalarin
dizenlendigi RoboCup etkinliklerinde,
robotik ve yapay zeka alanindaki en
yeni teknolojiler ve arastirmalar
sergilenir ve yarisir.

Dort Ayakli Futbol Ligi, simdiki adiyla
Standart Platform Ligi, RoboCup
etkinliklerinden sadece bir tanesidir.
Bu yarismada, donanim platformu
Sony AIBO lardan
olusmakla birlikte,
bu platform
standarttir.
Donanim Uzerinde
degisiklik
: ‘ yapilmaya izin
i Patky verilmez ve

: yarismacilar
sadece yazilim
sistemlerini
yaristirir. Yarisma
lig ve teknik
meydan okuma
olmak tzere iki
kategoriden olusur.

Cerberus 2001'den beri RoboCup
etkinliklerine katilmaktadir. Takim,
2005 yilinda teknik meydan okuma
kategorisinde 23 takimi geride
birakarak sampiyon olmus, 2006
yilinda ceyrek finale c¢cikmis, 2007
yilinda ise RoboCup German Open
etkinliginde 4. olmustur.

Dort ayakli liginde arastirma
konularindan bazilari, 6réntl tanima,
robot hareketi, robot yerini bulma,
otonom etmenler, cok etmenli
yardimlasma, gercek zamanli ¢ikarim,
strateji ve planlamadir. Cerberus
takimindaki sistem modulleri goriintd,
yurime, yer bulma, cevre modeli,
planlama ve davranis olarak ayrilir.

2) Ariba Giines Arabasi: ITU Giines
Arabasi Projesi tamamen ogrenci
odakli bir proje olup, yaklasik 30 kisilik
ekibin tamamina yakini lisans
ogrencilerinden olusmaktadir. ITU
Glnes Arabasi Ekibi 3 yilda 3 glines
arabasini ITU, sponsorlar ve hocalarin
destedi ile Istanbul Teknik Universitesi
blnyesinde tretmeyi basardi. Bu
sezon uretecekleri 4. arac ile Amerika
kitasinda kosulacak giines arabasi
yarisinda tlkemizi temsil edebilmek
icin hazirliklarina devam ediyorlar.

3) Internet Uzerinden Kontrol
Edilebilen Ev Otomasyonu:

Projede;

1)Bir ev modeli bulunmakta, bu
modele "8 Pencere, 6 Kapi Acik/Kapali
Kontaklar”, “1 Sicaklik Senséri” ve
“5 Duman, 1 Gaz ve 5 Hareket
Sensorleri” yerlestirilip, bu
sensorlerden alinan veriler, Visual
Basic'de yazilan programa RS232
Uzerinden gonderilmektedir. Bu
verilere gore alarm veya uyari bilgileri
gorilmektedir.

2) Bilgisayar yazilimi; Sunucu ve
istemnci olarak 2 ayri programdan
olusmaktadir. RS232 lizerinden gelen
veriler Sunucu programda islenmekte




ve IP lizerinden baglanan istemci
programa iletilmektedir. Ev
icerisindeki degismeler gorsel olarak
izlenebilmektedir.

3) Server; Dinamik IP ye sahip oldugu
farzedilmekte ve olasi IP
degismelerinde istemci’nin Sunucu'ya
baglanamayacagi goz online
alindigindan, bu sorunu ortadan
kaldirmak icin Sunucu; her 15 dk da
bir, FTP adresine kendi I[P numarasini
gondermekte ve boylece IP adresi
degisse bile Istemci, Sunucuya
sorunsuz baglanabilmektedir. Ayrica
Evdeki degismeler de 15 dk da bir FTP
adresine gonderilmekte ve bu sayede
sunucuya bagli olunmadig
zamanlarda da bu degismeler
izlenebilmektedir.

4) Sunucu programa eklenen e-posta
adresine Alarm durumlarinda e-posta
gonderilmektedir.

5) Sunucu ve Istemci programda Ev
ici sicaklik ve Sunucu-istemci
arasindaki mesajlasmalar da
gorulebilmektedir.

4) Araclarda Kendi Kendine Yol
Bulma Sistemi:

Bu calismada boyutlari bilinen bir
harita Uzerinde noktalar arasi kendi
kendine gezinebilen robot arac
tasarlanmistir. Harita, tzerinde
gezinen aracin rahatca hareket
edebildigi bos alanlara ve aracin
carpmamasi gereken engellere
sahiptir. Amac, daha dnceden
belirlenen harita tzerinde aracin
belirlenen bir noktadan istenen
herhangi bir noktaya engellere
carpmadan gidebilmesini saglamaktir.
Aracin istenen konuma gidecegi
glizergahlar arasinda en kisa yolu
bulabilmesi 6nemli bir dzelliktir. Bir
diger ozellik ise aracin guzergah
uzerinde hareketi sirasinda haritada
belirlenmeyen bir engelin sonradan
onune cikarilmasi veya engelin
sonradan kaldirilabilmesi durumunda
arac kendi kendine yeni glizergahini
tekrar belirleyebilmektedir. ileriki
calismalarda, RF iletisim cift yonli
yapilarak aracin her adimda
cevresindeki engel bilgisini kullaniciya
gondermesi saglanabilir. Aracin
gezindigi harita bilgisi, haritaya hakim
bir kamera yardimiyla belirli anlarda
fotograflanip, goriinti isleme
teknikleri ile bu calismada ele alinan
hiicresel harita gorindmu ve bilgisi
elde edilebilir.

5) Osmanlica Karakterlerin Yapay
Sinir Aglari ile Taninmasi Ve
Tiirkceye Ceviren Akilli Bir Sistemin
Gelistirilmesi:

Bu calismada Yapay Sinir Aglari (YSA)
ile Osmanlica karakter tanima
yapilmistir. Cok katmanli sinir agi
geriye yayilim algoritmasi ile
egitilmistir. Egitim ve test asamasinda
kullanilan karakterler metin
icerisinden otamatik olarak
bolutlenmis ve normalize edilmistir.
Onerilen tanima sistemi %85.5'lik
siniflama dogruluguna sahiptir. Ayrica
Tilrkce kokenli Osmanlica kelimelerin
okunmasi icin bir yontem
sunulmustur.

6) Pem Yakit Pilinin Yapay Sinir Agi
ile Modellenmesi: Diinyanin temiz ve
verimli enerjiye olan ihtiyacr strekli
artis gostermekte ve buna bagli
olarak bu alanda yapilan calismalar
hiz kazanmaktadir. Bu calismalarin
icerisinde yakit pilleri konusunda
yapilan calismalar son yillarda oldukca
yogunluk kazanmistir. Yakit pilleri
Uzerinde yapilan calismalarda daha
verimli tasarimlarin ortaya konulmasi
amaclanmaktadir. Yakit pili
verimliligi, calisma sicakligi ve akim
yogunlugu gibi parametreler ile
yakindan ilgilidir. Bu parametrelerdeki
degisimler yakit pili cikis gerilimini
etkilemektedir ve bu parametrelerin
optimum degerlerde olmasi yakit pili
verimliligini artirmaktadir. Bu
optimum parametre hesabinin
yapilabilmesiicin ilk olarak yakit pilinin
modellenebilmesi gerekmektedir. Bu
calismada yakit pili MLP ile
modellemeye calisilmistir. Bu ¢calisma
DPT tarafindan desteklenen
DPT2006K 120880 nolu ve PEM Yakit
Piline Dayanan Dagitilmis Elektrik
Jenerator
Sistemlerinin
Elektrik
Sebekesine
Entegrasyonu ve
Fuzzy Lojik,
Genetik Algoritma
ve Yapay Sinir Ag!
Temelli Optimum
Isletimi isimli
proje
cercevesinde
yapilmistir.

7) Fotovoltaik Pil
Teknolojileri Ve
Yenilenebilir
Enerji

AN

_

Politikalari:

Son yillarda, hizla artan enerjiye olan
talebin yenilenebilir cevreci enerji
kaynaklarindan karsilanmasi
konusunda yapilan Ar-Ge faaliyetleri
ozellikle ABD, Avrupa Birligi ve
Japonya’'da yogun olarak
desteklenmektedir. Bu konuda yapilan
calismalar fosil enerji kaynaklarinda
gozlenen disa bagimuilik riskini uzun
vadede ortadan kaldirmayi
amaclamaktadir. Ozellikle giines
enerjisinden elektrik elde etme
calismalari bircok yeni ve farkl ttirde
fotovoltaik pil Uretimi ile
sonuclanmistir. Ancak diinyadaki bu
gelismelere ragmen Turkiye bilim
cevreleri ve sanayisinde yogunlasmis
Ar-Ge calismalari mevcut degildir. Bu
makalede diinyada yasanan en son
gelismeler, degisik tlkelerin konu
hakkinda gelistirdigi enerji politikalari,
destek mekanizmalari ve mevcut
fotovoltaik pil teknolojileri
incelenmistir. Ayrica Turkiye'nin glines
enerjisi potansiyeline dikkat cekilmis
ve uygulanan tesviklerin yeterliligi
tartisilmistir. Bu calisma TUBITAK
tarafindan desteklenen 106G086 no’
lu proje cercevesinde yapilmistir.

Bu bildiri; Diinya'da ve Tirkiye'de
gunes pili kullanimini yayginlastirma
ve bu konudaki projelerin artmasini
saglama vizyonunu gerceklestirmek
icin hazirlanmistir. Bu calisma Nigde
Universitesi, Hidronerji Ltd Stive
ODTU ile birlikte yiriitilen bir proje
cercevesinde hazirlanmistir.

8) Elektrikli Araglar icin Cift Cevrim
Destekli DA Motor Kontrol
Uygulamasi:

Bu calismada, sinirli akim donguli
cift cevrim destekli PID denetleyici ile




siirekli miknatisli dogru akim (SMDA)
motor kontrolt gerceklestirilmistir.
Dogru akim (DA) motor modeli
MATLAB/Simulink kullanilarak ortaya
koyulmustur. Onerilen sistem denetim
mekanizmasinin benzetimi
MATLAB/Simulink/SimPower yazilimi
kullanilarak gerceklestirilmistir.
Sistemin dinamik performansi, sabit
hiz referansi ve degisken hiz referans
yolu icin gozlemlenmistir.

GunUmiuzde elektrik enerjisini
mekanik enerjiye ceviren
makinelerden biri olan DA motoru ve
surict sistemleri, endistrinin bir cok
kolunda kullanilmaktadir. Yillar once,
konum kontrold icin kullanilan servo
motorlarin bir cogu alternatif akim
[AC] ile calistirilmaktaydi. AC
motorlarin kontrolinin zor ve
dogrusal olmayan 6zelliklerinin baskin
olmasi sebebiyle DA motorlari bir cok
uygulamada tercih edilmektedir. Diger
yandan DA motor icindeki firca ve
komiitator, bakimi zorlastirmakta ve
masrafi artirmaktadir. Ancak DA
motorlari ve glc elektronigi
teknolojilerindeki gelismeler
sayesinde motor hacmi basina disen
moment artirilmakta ve strekli
miknatisli motor turleri gelisme
gostermektedir. Boylece firca ve
komdUtator bakim dezavantajlari blylk
olcide azamiye indirilmekte ve DA
motor uygulama alaninin daha da
genislemesine olanak saglamaktadir.

GUnumizde DA motor hiz, konum
kontrolu gerceklestirilmekte ve ayrica
DA motor kontrol yontemleri cesitlilik
gostermektedir. Bunlardan bir kaci
geleneksel PI, PID, bulanik mantik
tabanli, dogrusal olmayan, uyarlanir
degisken yapi, model referans
uyarlamali kontrol, yapay sinir aglari,

ileri beslemeli hesaplanmis moment
denetim yontemleridir.

Bu bildiride onerilen cift cevrimli
dinamik hata surtcilu PID denetleyici
yapisinda etkin olan cevrim hiz
denetim cevrimidir. Akim cevrimi
yardimci ozellikte bir ek cevrimdir.
Cunku sistemde asil denetlenen
motorun hizidir. Akim cevriminin
kullanilmasindaki amag, asiri yuklerde
ve ani darbelerde motor akimini
sinirlayarak motora zarar verecek
degerlere cikmasini onlemektir. Bu
nedenle akim ¢cevrimi denetim
islevinden cok bir sinirlayici gorevi
yapmaktadir. Burada PID denetleyici
veya kullanilacak baska bir denetleyici
her iki cevrim hatasinin toplamini
kontrol etmektedir. Dolayisiyla her iki
cevrim hatasi sifirlanincaya kadar
denetleyici islem yapmayi
surdurecektir.

9) Bilgisayar Arayiizlii Gercek
Zamanl Bilgilendirme Ve Kontrol
Sistemi:

Bilgilendirme ve kontrol amacli
tasarlanan, uzaktan erisimli sistemler
son yillarda genis bir uygulama alani
bulmustur. GinUmdzde, bu
sistemlerin vermis oldugu esneklikle
insanlar istedikleri noktadan
yapacaklari isleri kontrol etme,
yonetme, gozlemleme gibi
ozgurliklere sahip olmaktadirlar.

Bu bitirme calismasinda bilgisayar
araylzli gercek zamanli bir
bilgilendirme ve kontrol sistemi
tasarlanmis ve gerceklenmistir. Bu
sistem temel olarak ¢ birimden
olusmaktadir. Bunlar bilgisayar
arayuz birimi, bilgilendirme ve kontrol
birimi ve internet erisim birimidir.
Bilgisayar araylzu merkezi olarak

_ diger iki
birimle es
zamanli olarak
calisma
halindedir.
Bilgilendirme
ve kontrol
birimi

mikrodenetleyici tabanli, kesintisiz
calisabilen bir devredir. Bu devre
Uzerinde six dijit gercek zaman saati,
mesaj bilgileri icin LCD gosterge, RF
ve seri haberlesme modulleri ve ¢ikis
baglantilari bulunmaktadir. Bilgisayar
araylziine kablolu veya kablosuz
haberlseme ile erisim mumkdin
olacaktir. Ayni zamanda sisteme
internet araciligiyla uzak bir noktadan
mesaj ve kontrol verileri gondererek
es zamanli calisma saglanmistir.

Tasarimda optimum cozimler igin
boyutlar, maliyet, kullanim kolayligr,
en az sayida eleman kullanimi goz
onlinde bulundurulmus ve ihtiyaclara
yonelik bir sistem meydana
getirilmistir.

10) Solunum Sistemine iliskin
Seslerin Islenmesi:

Calismamiz, akciger seslerinin
islenerek nesnel tani konmasina
yardimci olacak ozniteliklerin
cikarilmasini amaclamaktadir.
Calisma, on isleme, oznitelik cikartimi
ve etkin 6zniteliklerin secilmesi olmak
Uzere ¢ ana kisimdan olusmaktadir.
On isleme asamasi; sessizlik (silence)
kisimlarin tespiti ve atilmasi,
guraltinidn temizlenmesi ve sesin
bolutlere (segment) ayrilmasindan
olusmaktadir. Oznitelik cikartim
isleminde; olasilik dagilim
fonksiyonuna iliskin carpiklik
(skewness), basiklik (kurtosis)
parametreleriile , RMS deger ve
dalgacik tabanli entropi
hesaplanmistir.istatistiksel analizler
sonucunda etkin dzniteliklerin;
basiklik, RMS ve entropi oldugu tespit
edilmistir.

11) iki ayakl insansi Robot -
Balikesir Universitesi :

Balikesir Universitesinde
yurdtilmekte olan Turkiye nin itk
insan seklindeki robotu ve

imalat asamalarini gosteren poster.
Uzerinde calisilan robotlarin endistri
uygulamalarinda kullanilmasi
ongorilmektedir.

12) Calgi Seslerinin LS Frekanslari
Kullanilarak Taninmasi:

Bildirimizin amaci kisaca, muzik
enstriimanlarindan alinan tek-sesli
(tonlu) 6rneklerin, ‘En Yakin K Komsu’
kuralina gore siniflandiritmasidir. Yayl
ailesinden cello ve keman, nefesli
ailesinden flut ve obua ses kayitlari
incelenmistir. Once siniflandirmayi



egitim kiimesiyle yapan sistem, daha
sonra girilen ses orneklerinin sinifini
hem calgi tipi, hem de calgl
ailesiolarak belirlemeye
calismaktadir. Ozellik olarak LSF (Line
Spectral Frequencies: CizgiTayf
Frekanslari) vektorleri
kullanilmaktadir.

Sistemin basarisi: ¢calgi tanimada %
97,52; calgi ailesi tanimada ise % 98,40
seklindedir.

13) Dort Kavsaga Sahip Bir Karayolu
Boliimiiniin Bilgisayar Ortaminda
Simiilasyonu:

Bu calismada, yerlesim birimlerindeki
nufus dagilimlarini, glinlik
hareketlenmelerini ve gelisimini goz
ontne alarak ulasim alt yapisinin
modellenmesi ve trafik akisinin
gercekci similasyonunu
hedeflenmistir. Bu baglamda trafik
sistemlerindeki ara¢ akislarini
iyilestirmek amaci ile degisik trafik
muhendisligi cozimlerinin gercekgi
benzetimi yapilmistir. Gelistirilen trafik
simulasyon yazilimi araciligi ile
onerilen ¢oztimlerin test edilebilmesi
zaman, maliyet ve is glicu kaybinin
azaltilmasi amaclanmaktadir.
Boylece, onerilen yeni ¢ozimlerin
mevcut trafik sebekelerinde
uygulanabilirligi kolaylikla test
edilebilmektedir. Gelistirilen
yazilimda, simulasyonlar i¢in
kullanilan ¢ozdm Uretim
yontemlerinden mikroskobik ya da
diger adiyla ayrik-strekli yaklasim
esas alinmistir. Mikroskobik
yaklasimda, bilgisayar
performanslarinin artmasiyla araclari
tek baslarina yol simulasyonlarina
dahil etmek mimkin olmustur.
Burada, her bir aracin hareketinin
diger araclardan bagimsiz olarak
hesaplanmasi, similasyonun daha
basit olmasini ve gercege daha yakin
sonuclar Uretmesini saglamaktadir.

14) Programlanabilir Cok
Fonksiyonlu Saat Tasarimi Ve
Gerceklenmesi:

Programlanabilir cok fonsiyonlu saat,
saat ve sicaklik bilgisini led'lerden
yapilmis panel ve lcd’de surekli
giincellenerek gosterebilen,
bilgilendirme ve otomatik kontrol
sistemidir. Tus takimi vasitasiyla

lcd’deki menulerindeki sicaklik
maksimum-minimum

degerlerini, zaman bilgilerini ve belirli
saat araliginda saat alarm bilgileri
degistirilebilir. Herhangi bir alarm
bilgisini gostermek icin ¢ikis olarak
led’ler kullanilmistir. Normal
sartlarda sebeke gerilimiyle calisir
ancak sebeke geriliminin olmadig
durumlarda besleme kaynagi olarak
bataryalari kullanmaktadir. Yani
baska bir degisle kesintisiz gic
kaynagina sahiptir.

15) Bilgisayarlar Arasi Uzaktan
Kopyala Yapistir Sistemi:

Kablosuz baglanti sistemleri,
cihazlarin 6zgurligund arttirdigr icin
gittikce dnemini

arttirmakta ve yayginlasmaktadir. S6z
konusu sistemlerin bu denli
yayginlasmasi cok

saylda sirketi bu sektore cekmistir.
Bir cok sirketin bu alanda ¢alisma
yapmasindan dolayi IEEE, IEEE
802.15.4 (Zigbee) standardini ortaya
cikarmistir. Projede de kablosuz
haberlesme icin zigbee standartlarina
uygun RF modemler kullanilmistir.

Kisaca bu projenin amaci iki farkli
bilgisayar arasinda hem ag baglantisi
uzerinden hem de ag baglantisi
olmadan USB arabirimlerine
baglanmis olan birer donanim
uzerinden bilgisayarlarin kopyala -
yapistir islemlerini birbirleri arasinda
yapabilmeleridir. Boylelikle iki
kullanicidan birisinin kopyaladigi bir
metni bir digeri yapistirabilecektir. Bu
amaca yonelik izlenen yol ise oncelikli
olarak projenin kapsaminin
belirlenmesi
amaclyla projenin
tanimlanmasi
ihtiyaci
belirlenmistir. Bu
sebeple hicbir
islem baslamadan
once proje
taniminin
yapilmasi, ardindan
projenin analizine
gecilmesi
planlamistir.
Projenin analizi
kisminda projenin

hangi ana moddllerden olusacag,
farkli isletim sistemleri Gzerinde en
yuksek performansi vermesiicin hangi
programlama dillerinin kullanilacag:
ve donanimsal kismin projenin hangi
asamasinda ve ne sekilde yer alacag:
belirlenmek istenmistir. Projenin
analizi tamamlandiktan sonra projeye
temel olacak kaynak tarama
islemlerine gecilmesi, projeye temel
olabilecek dokiimanlar belirlenmesi
planlanmistir. DokUmanlarin
belirlenmesi asamasindan sonra RF
haberlesmeyi gerceklestirecek olan
modulun ozelliklerinin ne olmasi
gerektigi ve piyasada bu czelliklere
sahip hangi donanimlarin
bulundugunun arastirilmasi ve uygun
modulin secilmesi planlanmistir. Bu
islemler gerceklestirildikten sonra
bilgisayarlar arasi haberlesmenin
gerceklesecegi protokolin
belirlenmesi asamasina gecilmesi
planlanmistir. Bu asamadan sonra
ancak donanimsal ve yazilimsal
tasarimin yapilabilecegi belirlenmistir.
Son olarak test, bakim ve
dokidmantasyon asamalarina
gecilmistir.

16) EMG Tabanli Protez El Tasarimi:
Bu calismada, iki tirli harekete (eli
acma/kapama ve biledi dondirme)
sahip EMGkontrolll protez sistemi
tasarlanmistir. EMG sinyalleri, biseps
kaslarinin  kasilmasi sonucu

olusmaktadir. Elektrotlar ile clcilen
EMG sinyali, yukseltilip ve filtreden

gecirildikten sonra mikrokontroldre
verilmektedir. Mikrokontrolor, EMG

sinyalinin genligine gore step ve servo
motorlari sirerek tasarlanan protez
sistemin kontrolind saglamaktadir.
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