
Gelecek Park›’2007

TMMOB ve EMO kapsam›nda kendi
alan›nda ilk uygulama olan ELECO
“Gelecek Park›”; ELECO 2007 Kongre
ve fuar› kapsam›nda bu y›l ikinci kez
düzenlendi. Sanayiye ve teknolojik
uygulamaya yak›n sempozyum
bildirileri ile Üniversite ö¤rencileri
aras›nda düzenlenen Özgün Proje
Yar›flmalar›’nda dereceye giren
projelerin kat›ld›¤› Gelecek Park›’n›n
amac›; ülkemizdeki teknoloji üretimini
genç beyinler ve yeni fikirler ile
beslemek ve desteklemek ve
dolay›s›yla da ortaya ç›kan bu
projelerin sanayi ve di¤er
kurum/kurulufllar ile buluflmas›n›
sa¤lamakt›r.

Sürekli ve sürdürülebilir bir kalk›nma
ve geliflme için yurdumuz insan›n›n
mutlulu¤u için ve ülke güvenli¤i
aç›s›ndan, teknoloji üretimimiz bir
zorunluluk olarak karfl›m›zda
durmaktad›r. Ülkemizde oluflan
bilimsel bilginin yine ülkemiz sanayii
ve teknolojisinin geliflimine Türk
teknolojisinin üretimine yarar hale
getirilmesi, hepimizin görevidir.

Gelecek Park›’nda sergilenen
projelerin özelli¤i bir önceki ELECO
kongrelerinde teorik olarak sunulmufl
bildirilerin uygulamalar› olmalar›d›r.
Dolay›s›yla ELECO bilimde teorinin

yan›nda prati¤inde yer ald›¤› bir
etkinlik olmaya do¤ru h›zla
ilerlemektedir.

ELECO’2007 Gelecek Park›nda bu y›l
toplam 18 proje yer alm›flt›r. Hidra
Hidrojen Arabas› ve  Timsah Günefl
Ve Hidrojen Arabalar›n›n yan› s›ra
bunlar:

1) Robot Köpekler: Cerberus,
Bo¤aziçi Üniversitesi'nde, RoboCup
etkinliklerinde yar›flmak üzere
kurulan ve Sony AIBO robotlar›ndan
oluflan robot futbol tak›m›d›r.
RoboCup, de¤iflik ülkelerden çok
say›da araflt›rmac› ve bilim insan›n›
bir araya getiren uluslararas› bir
robotik ve yapay zeka araflt›rma
projesidir. RoboCup projesinin temel
hedefi, 2050 y›l›nda son dünya kupas›
flampiyonu insan futbol tak›m›n›
yenecek, insans› robotlardan oluflan
bir tak›m gelifltirmektir. Bu amaç
çerçevesinde her y›l çeflitli
organizasyonlar›n ve yar›flmalar›n
düzenlendi¤i RoboCup etkinliklerinde,
robotik ve yapay zeka alan›ndaki en
yeni teknolojiler ve araflt›rmalar
sergilenir ve yar›fl›r.

Dört Ayakl› Futbol Ligi, flimdiki ad›yla
Standart Platform Ligi, RoboCup
etkinliklerinden sadece bir tanesidir.
Bu yar›flmada, donan›m platformu

Sony AIBO lardan
oluflmakla birlikte,
bu platform
standartt›r.
Donan›m üzerinde
de¤ifliklik
yap›lmaya izin
verilmez ve
yar›flmac›lar
sadece yaz›l›m
sistemlerini
yar›flt›r›r. Yar›flma
lig ve teknik
meydan okuma
olmak üzere iki
kategoriden oluflur.

Cerberus 2001'den beri RoboCup
etkinliklerine kat›lmaktad›r. Tak›m,
2005 y›l›nda teknik meydan okuma
kategorisinde 23 tak›m› geride
b›rakarak flampiyon olmufl, 2006
y›l›nda çeyrek finale  ç›km›fl, 2007
y›l›nda ise RoboCup German Open
etkinli¤inde 4. olmufltur.

Dört ayakl› liginde araflt›rma
konular›ndan baz›lar›, örüntü tan›ma,
robot hareketi, robot yerini bulma,
otonom etmenler, çok etmenli
yard›mlaflma, gerçek zamanl› ç›kar›m,
strateji ve planlamad›r. Cerberus
tak›m›ndaki sistem modulleri görüntü,
yürüme, yer bulma, çevre modeli,
planlama ve davran›fl olarak ayr›l›r.

2) Ar›ba Günefl Arabas›: ‹TÜ Günefl
Arabas› Projesi tamamen ö¤renci
odakl› bir proje olup, yaklafl›k 30 kiflilik
ekibin tamam›na yak›n› lisans
ö¤rencilerinden oluflmaktad›r. ‹TÜ
Günefl Arabas› Ekibi 3 y›lda 3 günefl
arabas›n› ‹TÜ, sponsorlar ve hocalar›n
deste¤i ile ‹stanbul Teknik Üniversitesi
bünyesinde üretmeyi baflard›. Bu
sezon üretecekleri 4. araç ile Amerika
k›tas›nda koflulacak günefl arabas›
yar›fl›nda ülkemizi temsil edebilmek
için haz›rl›klar›na devam ediyorlar.

3) Internet Üzerinden Kontrol
Edilebilen Ev Otomasyonu:

Projede;

1)Bir ev modeli bulunmakta, bu
modele “8 Pencere, 6 Kap› Aç›k/Kapal›
Kontaklar” , “1 S›cakl›k Sensörü” ve
“5 Duman, 1 Gaz ve 5 Hareket
Sensörleri” yerlefltirilip, bu
sensörlerden al›nan veriler, Visual
Basic’de yaz›lan programa RS232
üzerinden gönderilmektedir. Bu
verilere göre alarm veya uyar› bilgileri
görülmektedir.

2) Bilgisayar yaz›l›m›; Sunucu ve
‹stemci olarak 2 ayr› programdan
oluflmaktad›r. RS232 üzerinden gelen
veriler Sunucu programda ifllenmekte
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ve IP üzerinden ba¤lanan ‹stemci
programa iletilmektedir. Ev
içerisindeki de¤iflmeler görsel olarak
izlenebilmektedir.

3) Server; Dinamik IP ye sahip oldu¤u
farzedilmekte ve olas› IP
de¤iflmelerinde ‹stemci’nin Sunucu’ya
ba¤lanamayaca¤› göz önüne
al›nd›¤›ndan, bu sorunu ortadan
kald›rmak için Sunucu; her 15 dk da
bir, FTP adresine kendi IP numaras›n›
göndermekte ve böylece IP adresi
de¤iflse bile ‹stemci, Sunucuya
sorunsuz ba¤lanabilmektedir. Ayr›ca
Evdeki de¤iflmeler de 15 dk da bir FTP
adresine gönderilmekte ve bu sayede
sunucuya ba¤l› olunmad›¤›
zamanlarda da bu de¤iflmeler
izlenebilmektedir.

4) Sunucu programa eklenen e-posta
adresine Alarm durumlar›nda e-posta
gönderilmektedir.

5) Sunucu ve ‹stemci programda Ev
içi s›cakl›k ve Sunucu-‹stemci
aras›ndaki mesajlaflmalar da
görülebilmektedir.

4) Araçlarda Kendi Kendine Yol
Bulma Sistemi:

Bu çal›flmada boyutlar› bilinen bir
harita üzerinde  noktalar aras› kendi
kendine gezinebilen robot araç
tasarlanm›flt›r. Harita, üzerinde
gezinen arac›n rahatça hareket
edebildi¤i bofl alanlara ve arac›n
çarpmamas› gereken engellere
sahiptir. Amaç, daha önceden
belirlenen harita üzerinde arac›n
belirlenen bir noktadan istenen
herhangi bir noktaya engellere
çarpmadan gidebilmesini sa¤lamakt›r.
Arac›n istenen konuma gidece¤i
güzergahlar aras›nda en k›sa yolu
bulabilmesi önemli bir özelliktir. Bir
di¤er özellik ise  arac›n güzergah
üzerinde hareketi s›ras›nda haritada
belirlenmeyen bir engelin sonradan
önüne ç›kar›lmas› veya engelin
sonradan kald›r›labilmesi durumunda
araç kendi kendine  yeni güzergah›n›
tekrar belirleyebilmektedir. ‹leriki
çal›flmalarda, RF iletiflim çift yönlü
yap›larak arac›n her ad›mda
çevresindeki engel bilgisini kullan›c›ya
göndermesi sa¤lanabilir. Arac›n
gezindi¤i harita bilgisi, haritaya hakim
bir kamera yard›m›yla belirli anlarda
foto¤raflan›p, görüntü iflleme
teknikleri ile bu çal›flmada ele al›nan
hücresel harita  görünümü ve bilgisi
elde edilebilir.

5) Osmanl›ca Karakterlerin Yapay
Sinir A¤lar› ‹le Tan›nmas› Ve
Türkçeye Çeviren Ak›ll› Bir Sistemin
Gelifltirilmesi:

Bu çal›flmada Yapay Sinir A¤lar› (YSA)
ile Osmanl›ca karakter tan›ma
yap›lm›flt›r. Çok katmanl› sinir a¤›
geriye yay›l›m algoritmas› ile
e¤itilmifltir. E¤itim ve test aflamas›nda
kullan›lan karakterler metin
içerisinden otamatik olarak
bölütlenmifl ve normalize edilmifltir.
Önerilen tan›ma sistemi %85.5’lik
s›n›flama do¤rulu¤una sahiptir. Ayr›ca
Türkçe kökenli Osmanl›ca kelimelerin
okunmas› için bir yöntem
sunulmufltur.

6) Pem Yak›t Pilinin Yapay Sinir A¤›
‹le Modellenmesi: Dünyan›n temiz ve
verimli enerjiye olan ihtiyac› sürekli
art›fl göstermekte ve buna ba¤l›
olarak bu alanda yap›lan çal›flmalar
h›z kazanmaktad›r. Bu çal›flmalar›n
içerisinde yak›t pilleri konusunda
yap›lan çal›flmalar son y›llarda oldukça
yo¤unluk kazanm›flt›r. Yak›t pilleri
üzerinde yap›lan çal›flmalarda daha
verimli tasar›mlar›n ortaya konulmas›
 amaçlanmaktad›r.  Yak›t pili
verimlili¤i, çal›flma s›cakl›¤› ve ak›m
yo¤unlu¤u gibi parametreler ile
yak›ndan ilgilidir. Bu parametrelerdeki
de¤iflimler yak›t pili  ç›k›fl gerilimini
etkilemektedir ve bu parametrelerin
optimum de¤erlerde olmas› yak›t pili
verimlili¤ini art›rmaktad›r. Bu
optimum parametre hesab›n›n
yap›labilmesi için ilk olarak yak›t pilinin
modellenebilmesi gerekmektedir. Bu
çal›flmada yak›t pili MLP ile
modellemeye çal›fl›lm›flt›r. Bu çal›flma
DPT taraf›ndan desteklenen
DPT2006K120880 nolu ve PEM Yak›t
Piline Dayanan Da¤›t›lm›fl Elektrik
Jeneratör
Sistemlerinin
Elektrik
fiebekesine
Entegrasyonu ve
Fuzzy Lojik,
Genetik Algoritma
ve Yapay Sinir A¤›
Temelli Optimum
‹flletimi isimli
proje
çerçevesinde
yap›lm›flt›r.

7) Fotovoltaik Pil
Teknolojileri Ve
Yenilenebilir
Enerji

Politikalar›:

Son y›llarda, h›zla artan enerjiye olan
talebin yenilenebilir çevreci enerji
kaynaklar›ndan karfl›lanmas›
konusunda yap›lan Ar-Ge faaliyetleri
özellikle ABD, Avrupa Birli¤i ve
Japonya’da yo¤un olarak
desteklenmektedir. Bu konuda yap›lan
çal›flmalar fosil enerji kaynaklar›nda
gözlenen d›fla ba¤›ml›l›k riskini uzun
vadede ortadan kald›rmay›
amaçlamaktad›r.  Özellikle günefl
enerjisinden elektrik elde etme
çal›flmalar› birçok yeni ve farkl› türde
fotovoltaik pil üretimi ile
sonuçlanm›flt›r. Ancak dünyadaki bu
 geliflmelere ra¤men Türkiye bilim
çevreleri ve sanayisinde yo¤unlaflm›fl
Ar-Ge çal›flmalar› mevcut de¤ildir. Bu
makalede dünyada yaflanan en son
geliflmeler, de¤iflik ülkelerin konu
hakk›nda gelifltirdi¤i enerji politikalar›,
destek mekanizmalar› ve mevcut
fotovoltaik pil teknolojileri
incelenmifltir. Ayr›ca Türkiye’nin günefl
enerjisi potansiyeline dikkat çekilmifl
ve uygulanan teflviklerin yeterlili¤i
tart›fl›lm›flt›r. Bu çal›flma TÜB‹TAK
taraf›ndan desteklenen 106G086 no’
lu proje çerçevesinde   yap›lm›flt›r.

Bu bildiri; Dünya’da ve Türkiye’de
günefl pili kullan›m›n› yayg›nlaflt›rma
ve bu konudaki projelerin artmas›n›
sa¤lama vizyonunu gerçeklefltirmek
için haz›rlanm›flt›r. Bu çal›flma Ni¤de
Üniversitesi, Hidronerji Ltd fiti ve
ODTÜ ile birlikte yürütülen bir proje
çerçevesinde haz›rlanm›flt›r.

8) Elektrikli Araçlar ‹çin Çift Çevrim
Destekli  DA  Motor Kontrol
Uygulamas›:

Bu çal›flmada, s›n›rl› ak›m döngülü
çift çevrim destekli PID denetleyici ile
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sürekli m›knat›sl› do¤ru ak›m (SMDA)
motor kontrolü gerçeklefltirilmifltir.
Do¤ru ak›m (DA) motor modeli
MATLAB/Simulink kullan›larak ortaya
koyulmufltur. Önerilen sistem denetim
mekanizmas›n›n benzetimi
MATLAB/Simulink/SimPower yaz›l›m›
kullan›larak gerçeklefltirilmifltir.
Sistemin dinamik performans›, sabit
h›z referans› ve de¤iflken h›z referans
yolu için gözlemlenmifltir.

Günümüzde elektrik enerjisini
mekanik enerjiye çeviren
makinelerden biri olan DA motoru ve
sürücü sistemleri, endüstrinin bir çok
kolunda kullan›lmaktad›r. Y›llar önce,
konum kontrolü için kullan›lan servo
motorlar›n bir ço¤u alternatif ak›m
(AC) ile çal›flt›r›lmaktayd›. AC
motorlar›n kontrolünün zor ve
do¤rusal olmayan özelliklerinin bask›n
olmas› sebebiyle DA motorlar› bir çok
uygulamada tercih edilmektedir. Di¤er
yandan DA motor içindeki f›rça ve
komütatör, bak›m› zorlaflt›rmakta ve
masraf› art›rmaktad›r. Ancak DA
motorlar› ve güç elektroni¤i
teknolojilerindeki geliflmeler
sayesinde motor hacmi bafl›na düflen
moment art›r›lmakta ve sürekli
m›knat›sl› motor türleri geliflme
göstermektedir. Böylece f›rça ve
komütatör bak›m dezavantajlar› büyük
ölçüde azamiye indirilmekte ve DA
motor uygulama alan›n›n daha da
genifllemesine olanak sa¤lamaktad›r.

Günümüzde DA motor h›z, konum
kontrolü gerçeklefltirilmekte ve ayr›ca
DA motor kontrol yöntemleri çeflitlilik
göstermektedir. Bunlardan bir kaç›
geleneksel PI, PID, bulan›k mant›k
tabanl›, do¤rusal olmayan, uyarlan›r
de¤iflken yap›, model referans
uyarlamal› kontrol, yapay sinir a¤lar›,

ileri beslemeli hesaplanm›fl moment
denetim yöntemleridir.

Bu bildiride önerilen çift çevrimli
dinamik hata sürücülü PID denetleyici
yap›s›nda etkin olan çevrim h›z
denetim çevrimidir. Ak›m çevrimi
yard›mc› özellikte bir ek çevrimdir.
Çünkü sistemde as›l denetlenen
motorun h›z›d›r. Ak›m çevriminin
kullan›lmas›ndaki amaç, afl›r› yüklerde
ve ani darbelerde motor ak›m›n›
s›n›rlayarak motora zarar verecek
de¤erlere ç›kmas›n› önlemektir. Bu
nedenle ak›m çevrimi denetim
ifllevinden çok bir s›n›rlay›c› görevi
yapmaktad›r. Burada PID denetleyici
veya kullan›lacak baflka bir denetleyici
her iki çevrim hatas›n›n toplam›n›
kontrol etmektedir. Dolay›s›yla her iki
çevrim hatas› s›f›rlan›ncaya kadar
denetleyici ifllem yapmay›
sürdürecektir.

9) Bilgisayar Arayüzlü Gerçek
Zamanl› Bilgilendirme Ve Kontrol
Sistemi:

Bilgilendirme ve kontrol amaçl›
tasarlanan, uzaktan eriflimli sistemler
son y›llarda genifl bir uygulama alan›
bulmufltur. Günümüzde, bu
sistemlerin vermifl oldu¤u esneklikle
insanlar  istedikleri noktadan
yapacaklar› iflleri kontrol etme,
yönetme, gözlemleme gibi
özgürlüklere sahip olmaktad›rlar.

Bu bitirme çal›flmas›nda bilgisayar
arayüzlü gerçek zamanl› bir
bilgilendirme ve kontrol sistemi
tasarlanm›fl ve gerçeklenmifltir. Bu
sistem temel olarak üç birimden
oluflmaktad›r.  Bunlar bilgisayar
arayüz birimi, bilgilendirme ve kontrol
birimi ve internet eriflim birimidir.
Bilgisayar arayüzü merkezi olarak

di¤er iki
birimle efl
zamanl› olarak
çal›flma
halindedir.
Bilgilendirme
ve kontrol
birimi

mikrodenetleyici tabanl›, kesintisiz
çal›flabilen bir devredir.   Bu devre
üzerinde six dijit gerçek zaman saati,
mesaj bilgileri için LCD gösterge, RF
ve  seri haberleflme modülleri ve ç›k›fl
ba¤lant›lar› bulunmaktad›r. Bilgisayar
arayüzüne  kablolu veya kablosuz
haberlfleme ile eriflim mümkün
olacakt›r. Ayn› zamanda sisteme
internet arac›l›¤›yla uzak bir noktadan
mesaj ve kontrol verileri göndererek
efl zamanl› çal›flma sa¤lanm›flt›r.

Tasar›mda optimum çözümler için
boyutlar, maliyet, kullan›m kolayl›¤›,
en az   say›da eleman kullan›m› göz
önünde bulundurulmufl ve ihtiyaçlara
yönelik bir sistem meydana
getirilmifltir.

10) Solunum Sistemine ‹liflkin
Seslerin ‹fllenmesi:

Çal›flmam›z, akci¤er seslerinin
ifllenerek nesnel tan› konmas›na
yard›mc› olacak özniteliklerin
ç›kar›lmas›n› amaçlamaktad›r.
Çal›flma, ön iflleme, öznitelik ç›kart›m›
ve etkin özniteliklerin seçilmesi olmak
üzere üç ana k›s›mdan oluflmaktad›r.
Ön iflleme aflamas›; sessizlik (silence)
k›s›mlar›n tespiti ve at›lmas›,
gürültünün temizlenmesi ve sesin
bölütlere (segment) ayr›lmas›ndan
oluflmaktad›r. Öznitelik ç›kart›m
iflleminde; olas›l›k da¤›l›m
fonksiyonuna iliflkin çarp›kl›k
(skewness), bas›kl›k (kurtosis)
parametreleri ile , RMS de¤er ve
dalgac›k  tabanl› entropi
hesaplanm›flt›r.‹statistiksel analizler
sonucunda  etkin özniteliklerin;
bas›kl›k, RMS ve entropi oldu¤u tespit
edilmifltir.

11) ‹ki ayakl› insans› Robot -
Bal›kesir Üniversitesi :

Bal›kesir Üniversitesinde
yürütülmekte olan Türkiye’nin ilk
insan fleklindeki robotu ve

imalat aflamalar›n› gösteren poster.
Üzerinde çal›fl›lan robotlar›n endüstri
uygulamalar›nda kullan›lmas›
öngörülmektedir.

12) Çalg› Seslerinin LS Frekanslar›
Kullan›larak Tan›nmas›:

Bildirimizin amac› k›saca, müzik
enstrümanlar›ndan al›nan tek-sesli
(tonlu) örneklerin, ‘En Yak›n K Komflu’
kural›na göre s›n›fland›r›lmas›d›r. Yayl›
ailesinden çello ve keman, nefesli
ailesinden flüt ve obua ses kay›tlar›
incelenmifltir. Önce s›n›fland›rmay›
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e¤itim kümesiyle yapan sistem, daha
sonra girilen ses örneklerinin s›n›f›n›
hem çalg› tipi, hem de çalg›
ailesiolarak belirlemeye
çal›flmaktad›r. Özellik olarak LSF (Line
Spectral Frequencies: ÇizgiTayf
Frekanslar›) vektörleri
kullan›lmaktad›r.

Sistemin baflar›s›: çalg› tan›mada  %
97,52; çalg› ailesi tan›mada ise % 98,40
fleklindedir.

13) Dört Kavfla¤a Sahip Bir Karayolu
Bölümünün Bilgisayar  Ortam›nda
Simülasyonu:

Bu çal›flmada, yerleflim birimlerindeki
nüfus da¤›l›mlar›n›, günlük
hareketlenmelerini ve geliflimini göz
önüne alarak ulafl›m alt yap›s›n›n
modellenmesi ve trafik ak›fl›n›n
gerçekçi simülasyonunu
hedeflenmifltir. Bu ba¤lamda trafik
sistemlerindeki araç ak›fllar›n›
iyilefltirmek amac› ile de¤iflik trafik
mühendisli¤i çözümlerinin gerçekçi
benzetimi yap›lm›flt›r. Gelifltirilen trafik
simülasyon yaz›l›m› arac›l›¤› ile
önerilen çözümlerin test edilebilmesi
zaman, maliyet ve ifl gücü kayb›n›n
azalt›lmas› amaçlanmaktad›r.
Böylece, önerilen yeni çözümlerin
mevcut trafik flebekelerinde
uygulanabilirli¤i kolayl›kla test
edilebilmektedir. Gelifltirilen
yaz›l›mda, simülasyonlar için
kullan›lan çözüm üretim
yöntemlerinden mikroskobik ya da
di¤er ad›yla ayr›k-sürekli yaklafl›m
esas al›nm›flt›r. Mikroskobik
yaklafl›mda, bilgisayar
performanslar›n›n artmas›yla araçlar›
tek bafllar›na yol simülasyonlar›na
dahil etmek mümkün olmufltur.
Burada, her bir arac›n hareketinin
di¤er araçlardan ba¤›ms›z olarak
hesaplanmas›, simülasyonun daha
basit olmas›n› ve gerçe¤e daha yak›n
sonuçlar üretmesini sa¤lamaktad›r.

14) Programlanabilir Çok
Fonksiyonlu Saat Tasar›m› Ve
Gerçeklenmesi:

Programlanabilir çok fonsiyonlu saat,
saat ve s›cakl›k bilgisini led’lerden
yap›lm›fl panel ve lcd’de sürekli
güncellenerek gösterebilen,
bilgilendirme ve otomatik kontrol
sistemidir. Tufl tak›m› vas›tas›yla

lcd’deki menülerindeki s›cakl›k
maksimum-minimum

de¤erlerini,  zaman bilgilerini ve belirli
saat aral›¤›nda saat alarm  bilgileri
de¤ifltirilebilir. Herhangi bir alarm
bilgisini göstermek için  ç›k›fl olarak
led’ler kullan›lm›flt›r. Normal
flartlarda flebeke gerilimiyle çal›fl›r
ancak flebeke  geriliminin olmad›¤›
durumlarda besleme kayna¤› olarak
bataryalar›  kullanmaktad›r. Yani
baflka bir de¤iflle kesintisiz güç
kayna¤›na sahiptir.

15) Bilgisayarlar Aras› Uzaktan
Kopyala Yap›flt›r Sistemi:

Kablosuz ba¤lant› sistemleri,
cihazlar›n özgürlü¤ünü artt›rd›¤› için
gittikçe önemini

artt›rmakta ve yayg›nlaflmaktad›r. Söz
konusu sistemlerin bu denli
yayg›nlaflmas› çok

say›da flirketi bu sektöre çekmifltir.
Bir çok flirketin bu alanda çal›flma
yapmas›ndan dolay› IEEE, IEEE
802.15.4 (Zigbee) standard›n› ortaya
ç›karm›flt›r. Projede de kablosuz
haberleflme için zigbee standartlar›na
uygun RF modemler kullan›lm›flt›r.

 K›saca bu projenin amac› iki farkl›
bilgisayar aras›nda hem a¤ ba¤lant›s›
üzerinden hem de a¤ ba¤lant›s›
olmadan USB arabirimlerine
ba¤lanm›fl olan birer donan›m
üzerinden bilgisayarlar›n kopyala –
yap›flt›r ifllemlerini birbirleri aras›nda
yapabilmeleridir. Böylelikle iki
kullan›c›dan birisinin kopyalad›¤› bir
metni bir di¤eri yap›flt›rabilecektir. Bu
amaca yönelik izlenen yol ise öncelikli
olarak projenin kapsam›n›n
belirlenmesi
amac›yla projenin
tan›mlanmas›
ihtiyac›
belirlenmifltir. Bu
sebeple hiçbir
ifllem bafllamadan
önce proje
tan›m›n›n
yap›lmas›, ard›ndan
projenin analizine
geçilmesi
planlam›flt›r.
Projenin analizi
k›sm›nda projenin

hangi ana modüllerden oluflaca¤›,
farkl› iflletim sistemleri üzerinde en
yüksek performans› vermesi için hangi
programlama dillerinin kullan›laca¤›
ve donan›msal k›sm›n projenin hangi
aflamas›nda ve ne flekilde yer alaca¤›
belirlenmek istenmifltir. Projenin
analizi tamamland›ktan sonra projeye
temel olacak kaynak tarama
ifllemlerine geçilmesi, projeye temel
olabilecek dokümanlar belirlenmesi
planlanm›flt›r. Dokümanlar›n
belirlenmesi aflamas›ndan sonra RF
haberleflmeyi gerçeklefltirecek olan
modülün özelliklerinin ne olmas›
gerekti¤i ve piyasada bu özelliklere
sahip hangi donan›mlar›n
bulundu¤unun araflt›r›lmas› ve uygun
modülün seçilmesi planlanm›flt›r. Bu
ifllemler gerçeklefltirildikten sonra
bilgisayarlar aras› haberleflmenin
gerçekleflece¤i protokolün
belirlenmesi aflamas›na geçilmesi
planlanm›flt›r. Bu aflamadan sonra
ancak donan›msal ve yaz›l›msal
tasar›m›n yap›labilece¤i belirlenmifltir.
Son olarak test, bak›m ve
dökümantasyon aflamalar›na
geçilmifltir.

16) EMG Tabanl› Protez El Tasar›m›:
Bu çal›flmada, iki türlü harekete (eli
açma/kapama ve bile¤i döndürme)
sahip EMGkontrollü protez sistemi
tasarlanm›flt›r. EMG sinyalleri, biseps
kaslar›n›n    kas›lmas› sonucu
oluflmaktad›r. Elektrotlar ile ölçülen
EMG sinyali, yükseltilip ve filtreden
geçirildikten sonra mikrokontrolöre
verilmektedir. Mikrokontrolör, EMG
sinyalinin genli¤ine göre step ve servo
motorlar› sürerek tasarlanan protez
sistemin kontrolünü sa¤lamaktad›r.
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