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PROJELER

1. HEDEFE ILERLERKEN ENGELLERDEN KAGABILEN ARAG PROJESI

Bu projede PLC ile kontrol edilen yer aracinin, bluetooth haberlesmesi kullanilarak PC
iizerinden verilen koordinatlara gitmesi, ayni zamanda rotasi ilizerinde bulunan engelleri
tantyarak uygun rotadan ilerlemesi saglanmistir.

Sistemden beklenen belirlenen koordinatlara ulasmaktir. Ara¢ PLC kullanilarak kontrol
edilmektedir. PC iizerinden bluetooth haberlesmesi ile araca X ve Y koordinatlar1 bildirilir.
Ardindan arag {lizerindeki PLC ile bu bilgiler islenerek aracin belirtilen koordinatlara ulagsmast
saglanir. Aracin rotasi lizerinde herhangi bir engel olmasi durumunda aracin yeni bir rota
belirleyerek hedefe ulagmasi saglanmistir. Ara¢ kontroliinde Phoenix Contact PLC, engel
algilama sisteminde Sharp Analog Mesafe sensorlerinden faydalanilmistir.

Ara¢ 4 tekerlekli bir yapiya sahiptir. Arka tekerlekler itme, on tekerlekler yonlendirme
amaciyla kullanilmaktadir. Hem 6n hem de arka tekerlekler Phoenix Contact DC servo
amplifikatdr cihazlar ile siiriilen DC motorlar ile tahrik edilmistir. On tekerleklerin pozisyon
kontrolii enkoderden alinan geri besleme ile saglanmistir. Arka tekerleklerde ise takometre
aracilifiyla hiz kontrolii yapilmistir. Ara¢ PC ile Phoenix Contact bluetooth modiilii tizerinden
haberlestirilmistir.

2. VINC SARKAC KONTROLU

Ving sarka¢ kontrolii konulu projede, asil amag sistem kontrolsiiz haldeyken, disaridan gelen
bir bozucu etki sonucu, kendi kendine uzun siire sallanarak durabilen sarkaci, algoritmik
yontemler kullanarak ¢ok daha kisa siirede durdurabilmektir.

Ving modeli su sekilde olusturulmustur ;

DC servo motor, kaplin vasitast ile vidali mile akuple edilmistir.

Vidali mil sag ve sol taraftan yataklanmigtir.

Somun, vidali mile gecirilmis ve kizak lizerinde yatay hareket edecek olan arabaya

baglanmustir.

e Sarkacin aci1 bilgilerinin elde edilmesine yarayan enkoder somun {izerine monte
edilmisgtir.

e Parcalarin birbirine monte edilmesi sirasinda sac malzemeden destek parcalar ve

ayaklar kullanilmistir.

Sistemin kontrolii i¢in programlanabilir lojik kontrolcii (PLC) se¢ilmistir. Phoenix Contact
PLC’ nin PC Worx isimli bilgisayar programinda ladder diyagramlar kullanilarak istenilen
dogrultuda cevaplar verebilecek mantiksal bir dongii olusturulmustur. PLC’ den gelen analog
cikis siiriicli vasitasiyla motora uygulanarak kizak iizerinde hareket eden sarkacin agis1 kontrol
edilir ve kisa siirede soniim gerceklesir.



3. LASER GUDUMLU HEDEF TAKiBI YAPAN ROBOT DUZENEGININ
GERCEKLENMESI

Projede cift eksende hareket edecek ve bir laser isaretgisi hedef olarak gosterilen bir bolgeyi
kameradan tespit ederek o hedefe yonelecek bir robot sistemi yapilmasi amaglanmaistir.

Proje kapsaminda tasarlanacak olan iki eksenli hareket saglayacak olan mekanik diizenek i¢in
eksenel hareketleri olusturacak elektromekanik sistem, elektromekanik sistemi siirecek olan
giic kuvvetlendirici kati ve elektromekanik sistemin geri beslemeli olarak caligmasini
saglayacak mikrodenetleyici-sensOr arayiizleri, sayisal isaret isleme algoritmasi ve
algoritmanin iizerinde c¢alisacagr PC ile iletisimi saglayacak olan haberlesme arabirimi
tasarimi adimlar1 hakkinda bilgi verilecektir.

4. MAKSIMUM GUC NOKTASI TAKIPGiSi (MPPT)
TESLIM ETMEDI

5. FPGA'DE GUVENLI FOTOGRAF MAKINESI TASARIMI VE GERCEKLENMESI

Bu bitirme c¢aligmasinda, FPGA (Sahada Programlanabilir Kap1 Dizileri) tizerinde, ¢ektigi
fotografin kriptografik 6ziinii hesaplayarak fotograf icine gdbmen ve bu sayede verinin
biitlinliiglinii yani goriintiiniin yakalandig1 andan sonra higbir sekilde bozulmadigini garanti
eden bir 'Giivenli Fotograf Makinesi' tasarimi ve gergeklemesi yapilmustir.

Giderek sayisallasan fotografcilik ve bu fotograflar1 diizenlemeye yarayan bilgisayar
programlarindaki geligsmeler, her giin gordiigiimiiz onlarca fotografin orijinalliginde kusku
yaratiyor. BOyle bir ortamda bilginin biitiinliigiiniin garantilenebilmesi 6zellikle de bazi
uygulama alanlarinda giderek 6nem kazanmaktadir.

Gergeklenen fotograf makinesinin ¢ekecegi fotograflar sifrelenmis formatta
olmayacaktir, yani ¢ekilen fotograflar herkes tarafindan goriilebilecektir. Ancak ¢ekilen
bu fotograflar bilgisayarda herhangi bir fotograf diizenleme programi tarafindan herhangi
bir sekilde degistirilirse, fotograf ¢ekimi sirasinda fotografin i¢ine gomiilen iz sozciik’
sayesinde fotografin orijinal formunu korumadig1 belirlenebilecektir.

Gergekleme FPGA iizerinde, tasarim VHDL ile yapilmistir. Bu amagla bir kamera modiilii,
FPGA kitine baglanmis ve fotograf cekme islemi gerceklestirilmistir. Daha sonra ¢ekilen
fotograf FPGA gelistirme kitinde bulunan RAM'e yazilmis ve fotograf piksel bilgisi iizerinde
tek yonlii kriptografik Hash fonksiyonu kosturulmustur. Sonug sozciik standartlara bagl
kalmak kosuluyla fotograf icinde olusturulan yeni bir alana gomiilerek 'giivenli fotograf
hazirlanmistir.

Dogrulama islemi Matlab ve Xilinx benzetim ortaminda yapilmaktadir. Yazilan kod,
fotografin igindeki iz sézciik’ ve kendi elde ettigi Hash fonksiyonu sonucunu karsilastirarak
fotografin orijinal olup olmadigini tespit edecek, boylece herhangi bir yaniltma tesebbiisiinden
sistem sahibi kurum korunmus olacaktir.

Projenin; 6zellikle askeri ve adli alanda, ayrica gérsel medyada uygulama alani
bulabilecegi diisiiniilmektedir.



6. KISA MESAFE CiSsiM VE HIZ TESPIT RADARI TASARIMI VE
GERCEKLENMESI
TESLIM ETMEDI

7. GUNES PANELI SIMULATORU

Bu projede, DSP tabanli bir giines paneli simiilatorii tasarlanmig ve ger¢eklenmistir. Tasarim
siirecinin bir parcasi olarak, parametrik bir denklemi kullanarak degisik ortam kosullari
altinda ¢alisan farkli glines panellerinin akim-gerilim karakteristiklerini ¢ikaran bir MATLAB
programi yazilmistir. Sonra, diislik giiclii bir anahtarlamali giic kaynag1 ve bu gili¢ kaynaginin
cikis gerilim ve akim degerlerini 6l¢gmek amaciyla bir 6l¢lim devresi tasarlanip
gerceklenmigtir. Devrelerin yapimi tamamlandiktan sonra, sistemi bir glines paneli simiilatorii
haline getirebilmek amaciyla sayisal bir kontrolor tasarlanmis ve tasarlanan kontrolor C dili
kullanilarak yazilima gegirilerek, icerisinde Texas Instruments'in TMS320F2812 DSP'sini
barindiran eZdsp F2812 gelistirme kiti iizerinde ¢alisir hale getirilmistir. DSP iizerinde ¢alisan
bu kontrol sistemi, Ol¢giim devresi tarafindan Olgiilen degerleri, MATLAB programiyla
denenmis olan parametrik denklemi ve ¢esitli ortam parametreleri ile simiilasyonu yapilacak
olan giines panelinin parametrelerini girdi olarak alip, gii¢ kaynaginin ¢ikis geriliminin
degisken yiik kosullar1 altinda istenen giines paneli karakteristigini takip edecek sekilde
degistirilmesini saglamistir. Sistemin gerceklenmesi tamamlandiktan sonra, simiilator
degisken bir yiik ile calistirilmis ve dinamik performansi test edildikten sonra gesitli yiik
degerleri icin ¢ikis akim ve gerilim degerleri dl¢iilmiistiir. Olciimlerden elde edilen degerler
kullanilarak bir I-V egrisi ¢izilmis ve bu egri, sistemin simiile etmeye ¢alistig1 gercek egri ile
karsilastirilarak simiilatoriin ne kadar isabetli simiilasyon yapabildigi test edilmistir.

8. INVERTOR TASARIMI

GlUnumizde sebeke elektriginin bulunmadigi, tasitlar gibi bircok ortamda 220V etkin
dedere sahip alternatif gerilime ihtiyac duyulmaktadir. Tasitlarin ihtiyag duydugu elektrik
akimi genellikle 12V 60Ah bir akiiden temin edilmektedir. Evlerde kullanilan cihazlar
bu aki ile dogrudan calistirmak midmkin degildir, clinkd evlerde kullanilan cihazlar 220V
alternatif gerilimle calismaktadir. Ancak dustnuldigl zaman 12V 60Ah kapasitesindeki
bir aktiden gekilebilecek guig ile birgok cihaz galistirilabilir. Ne var ki, bunun igin dncelikle
aktden alinan gerilimin alternatif gerilime cevrilmesi ve 220V etkin degere yikseltiimesi
gerekmektedir.

Bu calismada 220V etkin dedere sahip alternatif gerilim, orta uglu bir transformatér 12V
dogru gerilim ile anahtarlanarak Uretilmistir. Yapilan calisma ile bir arabadan temin
edilebilecek gig ile birgok elektronik cihazin sorunsuzca galistirilabilecegi gésterilmistir.
Tasarlanan sistem 127cm bir LCD (Liquid Crystal Display) televizyonu ve siradan bir
bilgisayari ayni anda calistirabilir. Bu calismada kullanilan transformatoér, iki adet 12V giris
sargisina ve bir adet 320V cikis sargisina sahiptir. Secilen 320V dederi yaklasik olarak
sebeke geriliminin tepe noktasi olup, 20ms lik periyotta yalnizca bir sire cikista var
olmaktadir. Uretilen gerilim parcal bir gerilim olup, su parcalardan olusmaktadir: bir
pozitif, bir negatif ve dederi 0V olan lglincl bir parca. Ilk bakista yiiksek gériinen 320V
dederi, sistem yilklendikce kayiplar nedeniyle 250 - 280 V mertebelerine kadar
dismektedir. Sistem, cikis gerilimini darbe genisligi modilasyonundan faydalanarak
reglile etmektedir. Bir baska deyisle, sistem farkli ylkler altinda darbe genisligini
degistirerek cikis geriliminin etkin dederini 220V civarinda reglle etmektedir. Dahasi,
sistem giris gerilimindeki degisimleri de sezerek darbe genisligini degistirmektedir.

Invertéric 500W a kadar yiklemek mimkindir. Sistem 40 W vyik altinda %85
verimle, 200W yik altinda ise %80 verimle galismaktadir ve yliksek verimine baglh olarak
bircok uygulamada tercih edilebilir. Invertdr, kontrol devresinin ve siriici gilig
mosfetlerinin 1Isinmamasi sebebiyle kigclk bir alanda gerceklenebilir. Sistem her bir kanal



icin beser adet gic¢ mosfeti kullanmaktadir. Yapilan bir deneyde, sistemde yalniz iki
(her bir kanal icin birer tane) adet sogutucu baglanmamis mosfet kullaniimis ve
sistem 100W ylk altinda 10dk boyunca calistiriimistir. Bu deneyde bile mosfetler serin
cgalismistir.

9. FFT ALGORITMALARININ FPGA UZERINDE GERCEKLENMESI

Ayrik Fourier doniisiimii (Discreet Fourier Transform- DFT), bir isaretin frekans domeni
karsiliginin, zaman domenindeki ifadesinden daha sik kullanildig1 sayisal isaret isleme
uygulamalarinda gerekli bir doniisiimdiir. Ancak, ayrik Fourier doniisiimiiniin getirdigi
islem yiikii, maliyeti arttirabilir; ya da islem siiresini arttirarak, giris isaretinin
orneklenebilecegi en yiiksek frekans degerini sinirlayip, frekans ¢ozliniirligii diistirebilir. Bu
nedenle sayisal igaret igleme uygulamalarinda iglem yiikii daha az olan ve sayisal islemci
yapisina daha uygun olan Hizli Fourier Donilisiimii (Fast Fourier Transform- FFT) tercih
edilir.

Bu ¢aligsmada, gesitli hizli Fourier doniigiim algoritmalari sahada programlanabilir kap1 dizileri
(Field Programmable Gate Arrays, FPGA) iizerinde gergeklenmistir. Tasarim siiresinin
kisaligi, tekrar tekrar kullanilabilir olmasi, test asamasinin kolayligr ve maliyetinin diisiik
olmas1 nedeniyle FPGA VLSI (Very Large Scale Integrated Circuit-Cok Genis Olcekli
Tlimdevre) tasarimlarda sikc¢a kullanilan bir cihazdir.

Bu calismada incelenen her bir algoritma i¢in 6nce o algoritmanin teorik analizi ve MATLAB
simiilasyonu yapilmis, daha sonra algoritmaya iliskin devre Verilog HDL ile tasarlanmas,
bilgisayar benzetimi yapilmis ve en son yazilan kod FPGA'ya aktarilarak gergeklenen
devre gercek ortamda calistirilip test edilmistir.

Bu projede degerlendirilen FFT algoritmalarinin genel kullanim bi¢imleri gozetilerek, her biri
icin kullanilan toplama ve carpma alt bloklar tekrar tasarlanmus, sabit noktali, tek duyarl
kayan noktali veya yar1 duyarli kayan noktali aritmetik kullanilmistir. Boylece algoritmaya
gore, sonuglarin kesinligi, ger¢ege yakinligi ve FPGA ig¢inde kullanilan alan ag¢isindan
optimizasyon saglanmaya calisilmistir.

Gergek ortamda tasarimlar test edilirken, SPARTAN3E gelistirme kiti kullanildi. Giris isareti,
bir isaret liretecinden alindi ve 8 bitlik analog sayisal doniistiiriicii lizerinden FPGA' ya
aktarildi. Alman 8 bitlik sabit noktali veri FFT algoritmasinda kullanilacak olan forma
doniistiiriildii. Doniistim sonucu ise, hedef sistemin yapisina uygun bir forma doniistiiriildii.
Hedef sistem, doniisiim sonuglarinin okunacagi VGA gibi bir ekran olabilecegi gibi,
izerinde bir isaret isleme algoritmasi kosulan baska bir FPGA da olabilir. Projede, frekans
¢Oziiniirliigli 32 noktaya kadar olan FFT algoritmalarinin ¢ikis1 osiloskoptan gozlenmistir.

Projede 8 bit ADC ve DAC, SPARTAN3E FPGA iceren Starter Kit gelistirme kiti
kullanilmigtir. Donanim tanimlama dili olarak Verilog HDL kullanilmis, Xilinx ISE
programinda derlenmistir. Benzetim ortami olarak ise ModelSimXE ve MATLAB
kullanilmustir.



10.ALINAN SINYAL GUCUNE GORE CEP TELEFONUNUN YERININ TESPITI

Bu proje hiicresel aglarda alinan sinyalin glicline gére konum belirleme problemi (izerine
yapilan bir calismadir. Bilgisayar modellemelerinde kiresel kesisim, kisith ve kisitsiz en
kiglk kareler ile geometrik yaklasim temelli algoritmalar uygulandi. Bunlarin yani sira
geometrik yaklasimda yapilan gelistirmelerle olusturulan yeni bir konumlama y&dntemi
ortaya kondu. Biltin bu ydntemlerin basarimlan farkli kanal sartlarinda bilgisayar
benzetimleriyle dederlendirildi. Bu galismalar sonunda ortaya konan yeni konumlama
yonteminin var olan pek g¢ok yontemden daha ylksek basarim sergiledigi ve islem
yUkUinun daha az oldugu g6zlemlendi.

1990larin ortalarindan beri hicresel iletisim cok hizli bir gelisme kaydetti. Uygulamaya
konan yeni standartlar yeni servis uygulamalarini gerektirmektedir. Konum belirleme bu
alanlardan biridir ve hicresel iletisim operatérleri bu alandaki calismalara acil ihtiyag
duymaktadirlar. Konum temelli reklamlar, acil yardim, glvenlik gibi konular konum
bilgisinin kullanilabilecedi servislere 6rnek olarak verilebilir [1]. Acil yardim arama
servislerinde konum bilgisi hayati 6nem tagsimaktadir ve bu servisler konum belirleme
yontemlerinin ilk uygulamaya konacadi alanlardandir. Amerika’da 911 aramalarinin
onemli bir cogunlugu cep telefonlarindan yapilmaktadir, bu cep telefonlarinin konum
belirlemedeki 6nemini ortaya koymaktadir. Amerika‘da, Federal Komiinikasyon Komitesi
(FCC) kurallarina gére operatérler kullanicinin yeri hakkinda aramalarin % 67’sinde 100
m, aramalarin % 95’inde 300 m hassasiyetle konum bilgisi saglamakla ytukimlidir [2].
3. nesil ve daha sonraki yeni nesil sistemlerde ylksek bant genisligi gerektiren
multimedya gibi servislerde kaynaklarin kullanicilara dinamik olarak verimli bir sekilde
paylastiriilmasinda yer bilgisine ihtiyag duyulacaktir [3], [4], [5], [6].

Kablosuz aglarda konum belirleme teknikleri kullandiklari 6lgiim bilgisine gore su sekilde
siniflandirilabilir:

Sinyal Varis Zamani (TOA)

Sinyal Varis Zamanlar Farki (TDOA)
Sinyal Varis Agisi (AOA)

Alinan Sinyalin Gicia (RSS) [7], [8].

Bu projede RSS tabanl konum belirleme yéntemi Gzerinde calisiimistir. Alinan sinyalin
gicu kullanilarak yer istasyonu (BS) ve hareketli istasyon (MS) arasindaki mesafe
kestirilebilir. Eger hareketli istasyona sinyal ileten (¢ veya Ucten fazla yer istasyonu
mevcutsa ve bunlardan alinan sinyallerin gulgleri 6lgllebiliyorsa MS’in konumu
kestirilebilir. Konum belirlemede su anda yaygin olarak GPS kullanilmaktadir. GPS bilyutk
miktarda altyapi yatinmlari gerektirmekte, ancak engelsiz sinyal yolu saglanabildiginde
dogru calismakta ve her hareketli istasyonlara donanim ilavesi gerektirmektedir. Mevcut
sistemlerde alinan sinyal glct dlgllebilmekte ve belli bagh bazi uygulamalarda bu bilgi
kullanmaktadir. Bu durum GPS’in GSM ile kullanimini kisitlarken RSS ydntemi ek donanim
gerektirmeden kullanilabilmektedir [9].



11.ASANSOR KONTROL UNITESI
TESLIM ETMEDI

12.MP3 PLAYER-ONLY IMPLEMENTATION USING TMS320C6713 DSP KIT
INTARFACED WITH LabVIEW SOFTWARE
TESLIM ETMEDI

13.PARE.NeT

Diinyada her insan, ebeveyn olduktan sonra deneyim, bilgi, iletisim ve paylasim eksikligi
nedeniyle sorunlar yasamaktadir. Proje igerisinde, ebeveynler i¢in dinamik ve etkilesimli bilgi
doniistim platformu bulunmaktadir. Bu platform ebeveynleri bilin¢lendirmek, egitmek ve
onlar1 yonlendirmek amaciyla olusturulmustur. Ayrica, arastirmalar bebeklerin konusmaya
baslayana kadar ortak bir dil kullandiklarin1 gostermektedir ve projede bu anlamli seslerin
etkili kullanim1 teknoloji araciligiyla saglanmaktadir. Sistem bebegin ses analizini yaparak
bebegin ihtiyacglarini ve ne anlatmak istedigini ebeveyne iletir. Bu proje sayesinde, bebekler
ve ebeveyn arasindaki iletisim problemine bir ¢Ozim bulunmustur.
Bu yeni yaklagim, iletisim kurmak ve hayat boyu degismeyen, ayni zamanda tiim diinyada
ortak olan egitim degerleri araciligiyla, bilgiye ulagsmak, saklamak ve yaymak icin yepyeni bir
ara¢ sunmaktadir.

Ebeveynlerin bebeklerini biiyiitiirken ve yetistirirken karsilastiklar1 ciddi sorunlari vardir.
Ozellikle yeni ebeveynlerin bu konudaki bilgi ve tecriibe eksiklikleri, bebeklerinin
problemlerini ¢6zmelerinde, onlar1 anlayabilmelerinde, dogru davranigta bulunmalarinda
sikintilar yaratmaktadir. Sistem son teknolojileri en etkin bi¢imde kullanarak ebevenylerin bu
sorunlarini ¢6zmeyi amacglamaktadir.

I’mParent uzmanlar tarafindan da onaylanmis mevcut problemlere, yenilik¢i ¢oziimler
getirmekte ve egitimin ana degerlerinden yola ¢ikilarak iiretilen kiiresel ¢oziimler, tim
insanlig1 kapsamaktadir. Mevcut ve Gelecek teknolojiler gozoniinde bulundurularak
gelistirilen i’mParent, kullanicilarin ihtiyaci dogrultusunda; insanlara dinamik, akilli, goklu
dil destegine sahip, interaktif bir platform saglamaktadir. Ebeveynlerin karsilastiklari en
biiylik sorunlardan biri de bebeklerin neden agladigi, probleminin ne oldugu sorunudur.
Yapilan son aragtirmalar diinya iizerindeki bebeklerin ortak sorunlari i¢in ortak davraniglarda
bulunduklarmi ve ortak sesler ¢ikardigini gostermektedir. Sistem de bu arastirmalarin
sonuglarini kullanarak, bebeklerin seslerini algilamakta ve aileye bebegin aglamasinin olasi
nedenlerini sunmaktadir. Bu sekilde aile daha da bilinglenmektedir. Ayrica sesler sabit
olmayip, siirekli degisebilmekte aileler de bu siirece katilabilmektedirler. Kendi kesfettikleri
sesleri sisteme ylikleyebilmekte ve bu sesler daha sonraki analizlerde kullanilabilmektedir.

Bu yontemler kullanilarak ebeveynler bilinglendirilmekte ve egitilmektedirler. Ustelik,
iI’mParent sayesinde mevcut aragtirmalar gergek verilerle desteklenirken, insanligin kaderini
degistirecek yeni arastirmalar i¢in bir baglangic noktasi olusturmaktadir.
iI’mParent uygulamasi genel olarak ii¢ ana uygulamadan olugmaktadir. Bunlar;

1. Parents’Network

2. ArtificialParent

3. BabyNotCry

olmak iizere isimlendirilmiglerdir.



Ik uygulama, Parents’Network bir web uygulamasi olup,

%% ” glinimiizde sosyal ag servis hizmeti veren uygulamalarla

ﬂ e benzer oOzelliklere sahiptir. Bu kisimda amag, ebeveynlerin

ale 5“ ; kendi aralarinda ve wuzmanlar ile sosyallesmeleri, bilgi

*& ’ paylasiminda bulunmalaridir. Haber, arkadas, blog, grrup,

aktivite gibi modiiller zengin ortam ve araclarla desteklenerek

kullanicilarin hizmetine sunulmustur. Ayrica gercek zamanli

mesajlagma, e-posta, mesaj gibi 6zellikler uygulama igerisinde iletisimi kuvvetlendirmektedir.

Uygulamaya entegre edilen harita modiilii sayesinde ebeveynler yer ve mekan deneyimlerini

diger kullanicilar ile paylasabilmektedir. Uygulama igerisinde bulunan modiiller etiketleme,

yorum ekleme gibi ek 6zelliklerle desteklenmis, boylece kullaniciya her tiirlii sekilde bilgi ve

fikir paylasabilme olanaklar1 sunulmustur. Kullanicilar icin ¢esitli roller belirlenmis, boylece

uygulama igerisinde bazi yetkilendirmeler yapilarak kullanicilarin uygulamay1 farklh
ozelliklerle kullanmasi saglanmistir.

ArtificialParent uygulamasi, ebeveynlerin anlik problemlerine
4@4*'& ¢oziim {lretebilmek ve ihtiya¢ duyduklar bilgiyi karsilayabilmek

amactyla olusturulmustur. Giinizmiide, Ebeveyn egitimi ve bebek

Q?q b \}h* bakimu ile ilgili biiyiik miktarda bilgi ve bilgi kaynagi bulunmakta.
oy Ornek olarak web siteleri, e-kitaplar, dergiler, gazeteler, tv-radyo

t’%‘ "'"'}: programlari, kitaplar, makaleler vb. gosterilebilir. Fakat bilgilerin

indekslenip ve filtrelenip kullanilabilir hale getirilmeden yararl
olmas1 miimkiin degildir. Nitekim teknoloji ¢aginda karsilastigimiz ve karsilacagimiz en
biiyiik problemlerden biri de kullanilabilir bilginin edinilebilmesidir. i’mParent, teknoloji
sayesinde bu problemlere yeni ve akilcr yollarla yaklasmustir. Ustelik, sistem geri bildirim
toplayarak dinamik hizmet vermekte, kullanicinin girmis oldugu verileri ileride kullanmak
lizere veritabaninda saklamaktadir.

i’'m hun
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Son olarak, BabyNotCry uygulamasi ebeveyn ve bebegi arasinda ki iletisimi kuvvetlendirmek
icin gelistirilmigtir. Sistem akilli istemci uygulama seklinde gelistirilmis bdylece programin
yerelde kullanilabilmesi saglanmistir. Uygulamay1 kullanan ebeveynler bebeklerinin seslerini
yorumlayabilmek tedirler. Diinyada gelistirilen ilk yazilim ¢6ziimii olmasiyla bir ilki temsil
etmektedir. Ornek seslere yapilan denemelerde uygulamanim yiiksek dogruluk oraninda
calistigr gozlemlenmistir. Dahasi uygulamaya kayit olan kullanicilar, sifre ve kullanici
adlartyla oturum agtiklarinda, istemci uygulama web servisi lizerinden sunucu tarafinda
bulunan uygulama ile etkilesim kurmakta, bdylece aile bebeginin durumunu nerede olursa
olsun gorebilmektedir.  Sunucu uygulama bebegin durumu hakkindaki bilgileri RSS
beslemesi olarak sunmakta boylece, XML formatina gegirilen bilgiler, diger uygulamalar
tarafindanda erisilebilir hale gelmektedir.



i’mParent basit bir web sisteminden 6te, diinyadaki ebeveyn problemleri igin son derece
gelismis ve akilcr ¢oziimlerin tiretilmis oldugu bir projedir. Mevcut ve Gelecek teknolojilerin
akilc1 bir mithendislikle projeye dahil edilmesi, i’mParent'i sadece iyi bir web projesi
olmaktan ¢ikarip; diinyanin, insanlarin ve teknolojinin gelecegini ilgilendiren bir kimlige
kavusmasina neden olmustur.

Sistem i¢inde sunulan sosyal ag servisi ailelerin ihtiyaclari dogrultusunda diizenlenmis,
zengin ara¢ ve ortamlarla dedsteknlenmistir. Akilli sistem, web {lizerinden ¢alisan bilgi tabanl
bir sistem iizerine oturmakta ve gelecek teknolojiler géz oniine alinarak tasarimi
yapilmaktadir. Ses ¢oziimii diinyada ilk ve tek yazilim ¢6ziimii olmasi nedeniyle biiyiik 6nem
tagimakta, ailelerin yillar boyunca karsilastiklar: sorunlardan birine ¢oziim tiretilmistir.

Bir diger 6nemli nokta, sistemde toplanacak olan verinin gelecek arastirmalar icin biiyiik
Oonem tagimasidir. Yapilacak analizlerle pek ¢cok dnemli bilgi yorumlanabilecek, mevcut
sorunlara daha akilc1 ¢oziimler iiretilebilecektir.

14.GUVENLI ELEKTRONIK POSTA PGP SISTEMININ FPGA UZERINDE
TASARIMI VE GERCEKLENMEST
TESLIM ETMEDI

15.GUVENLI RADYO FREKANSI iLE DOGRULAMA (RADIO FREQUENCY
IDENTIFICATION-RFID) SISTEMLERININ INCELENMESI VE
MIKROISLEMCI UZERINDE GUVENLI OLACAK SEKILDE GERGCEKLENMESI
TESLIM ETMEDI

16.DIFUZYON TENSOR MANYETIK RESONANS GORUNTULEME iLE BEYIN
BEYAZ CEVHER YOLAKLARININ GORUNTULENMESI

Diflizyon tensor goriintiileme (DTG) doku igerisindeki diflizyonun hangi yonde daha ¢ok
kisitlandigini gosteren ve bunu niceliksel olarak da ifade edebilen bir yontemdir. Ayrica
voksel i¢inde karakterize edilen difiizyon bilgisi ile beyin ak maddesi fiber traktografi
algoritmalar1 kullanilarak daha detayli ve 3 boyutlu olarak gosterilebilir. DTG konusu
arastirma ve gelistirmeye yonelik bir ¢ok problemi i¢inde barindiran, ¢ok popiiler bir konudur.
Bu projenin asil amaci, DTG konusunda arastirma ve gelistirme projelerine destek olacak bir
yazilim platformunu olusturmak ve daha sonra kolaylikla yeni yontemleri iizerinde
deneyebilecegimiz bir arag gelistirmektir. Bu yazilim temel olarak difiizyon tensorunun
hesaplanmasi, tensoriin diagonalize edilmesi, nicaliksel ve renk kodlu beyin haritalarinin
olusturulmasi, ve traktografi algoritmalari ile beyindeki beyaz cevher yolaklariin {i¢ boyutlu
olarak gosterilmesi islemlerini yapabilmektedir. Ek olarak, kullanicinin isini kolaylastiracak
ve daha kisa siirede analizlerin yapilabilmesini saglayacak bir platform olusturulmustur. Bu
yazilim alt yapisi ile DTG'nin tam olarak gosteremedigi bazi durumlarin ve kisitlamalarin
¢Oziimlenmesi i¢in ¢aligmalar da yapilabilir.



17.HIGH FREQUENCY LOW-JITTER PHASE-LOCKED LOOP DESIGN

CMOS teknolojisindeki ilerlemeler yliksek hizda distk guriltdli frekans sentezleyici-lerin
disik maliyetle Gretimini mimkin kilmaktadir. Bu proje TSMC 0.18/um prosesi ile yliksek
hizli distk faz glriltald PLL frekans sentezleyicinin analiz, tasarim ve simulasyonunu kap-
samaktadir. PLL temellerinden baslayarak, dncelikle PLL yapitaslarinin davranigsal analizi
ve CMOS transistor seviyesinde gerceklenmesi ele alinmistir. Bu arastirmada temel olarak
PLL yapitaslarinda yuksek faz guriltisine neden olan ikincil etkileri azaltmaya yonelik
yontemlerle birlikte 06zellikle gerilim kontrolli osilatérin (VCO) faz gulrdltisidnin
azaltilmasi Uzerinde duruldu. Sonug¢ béliminde ise PLL tasarimini ilgilendiren faktorler
Ozet olarak verilmistir.

18.ES ZAMANLI KONUM BELIRLEME VE HARITALAMA AMAGLI MUTLI-ROBOT
SIMULASYONU

Tasarlanilacak projede temel amag gergek hayatta es zamanl konum belirleme ve
haritalama yapan otonom (¢ robotun calisma prensiplerinin modellenmesi olacaktir.
Burada gercek hayattaki robotlar, bilinmeyen bir yerin bilinmeyen (¢ farklh noktasina
birakildiginda, bu mekani dolasmaya baslayarak kendi konumlarini hesaplarken ayni
zamanda da c¢esitli algoritmalar vasitasi ile bu mekanin haritasini c¢ikartmaya
calisacaklardir.

Robotlar bir kumandadan gelen 6nceden belirlenmis bir haberlesme protokoliine gére
aldigi yon ve hiz bilgileri dogrultusunda hareket etmekte, istenildiginde de Uzerlerindeki
kizil 6tesi, ultrasonik sensoér, encoder, optik kodlayici ve rotary sensor bilgilerini yine ayni
protokole go6re istegi yapan kumandaya iletecektir. Uygulamada virtual olarak
olusturulacak 2 com port baglantisindan ayni bilgisayar (zerinde iletisim olusturma
imkani elde edilecektir.

Similasyonu yapilacak robotlar bir 6n ve iki arka olmak Uzere, (g tekerlek Uzerine
yerlestirilen bir platformdan olusmaktadir. Calismadaki tim robotlar ayni yapiya sahip
olacak sekilde tasarlanmistir. Merkeziyetci bir yapi kullanilacagindan tim robotlar sensér
6lgulerini merkez bilgisayara iletirken, bilgisayar gerekli planlari yapip, robotlara kontrol
isareti gdbnderecektir.

Tasarlanilacak yap1 temel 2 alt boliimden olusmaktadir:
1. Robot Simiilasyonu

2. Kumanda

Robot Simiilasyonu Kumanda
Yon Robotl Komutlar
YOl YOIl
Hiz
Hiz | .
) 3 3 Seri Robot2 Komutlar
IR IR IR o
| | Haberlesme Yon
IR4 IRS IR6 — Komutlar
: Robot3 Yon
Harita Alam Hiz




Robotun kenarlarina yerlestirilmis 6 adet kizilétesi algilayici, én ve arkada 1’er yanlarda
2'ser tanedir. Sensorler gercek robotta 10-80 cm arasi algilama kabiliyetine sahiptirler.
Similasyonda ise 0-80 cm arasi 6lgim yapilabilmesi kararlastirilmistir. Similasyon
tarafindaki yodn bilgisi rotary sensoéri, kumanda tarafinda yer alan ydn bilgisi ise servo ile
iliskilendirilecektir. Robotlara iliskin kinematik denklemler yardimi ile hareket
fonksiyonlari dizenlenilecektir.

Ayni donanima sahip olan robotlarda planlama tamamen merkez tarafinda
gergeklestirilecektir. Her robota bir sonraki hareketi gdnderilecektir. Robot-Bilgisayar
arasi gerek komut alis verisi gerekse sensér ve konum/yo6n verisi iletimi Bluetooth alici
verici modiiller tizerinden saglanacaktir.

Similasyon uygulamasinda kullanici robot similasyonu tarafinda robotlar koordinat
dederi girerek yerlestirecek, harita olusturabilecek, istedigi haritayi kaydedebilecek ve
gerekli segimler yapildiktan sonra kumanda portu dinlemeye alinacaktir. Ayni zamanda
gercek uygulamaya vyakinlik olusturabilmek amaci ile sensér guriltisd ekleyebilme
opsiyonu da projeye dahil edilecektir. Bu sayede gercedge daha yakin dederler elde etme
sansi artirilmis olacaktir. Kumanda kisminda kullanici kontrolind kolaylastirmak amaclh
olarak, robotlarin verilen komutlar dogrultusunda ilerlemeleri sirasinda, komutlarin
degistiriimemesi halinde dodrultularina bakilarak carpisma risklerinin olup olmadigi
hakkinda bilgi verilmesi amaclanmaktadir. Ayrica robotlarin duvara carpma durumlar da
incelenecek ve uyari verilerek kontrol kolayligi arttirilacaktir.

19.ROBOT CONTROL WITH VOICE COMMAND

Konusma insanlarin en édnemli iletisim yoludur. Sesi islemlerde ara yiz olarak kullanmak
yapay zekadaki gelismelerle birlikte daha fazla 6nem kazanmistir. Bu projede sesli komut
ile robot kontroli gerceklestirilmistir. Sesli komutlar mikrofonla bilgisayar ortamina
alinmis, Mel Frequency Cepstral Coefficients yontemi kullanilarak bu sesli komutlarin
ozellikleri cikartiimis ve Yapay Sinir Aglan kullanilarak komut taninmistir. Son olarak
taninan bu komutlar robotun anlayacagi forma donusturip robota génderilmis ve robotun
hareketi saglanmistir.

20.GORUNTU ISLEME YONTEMLERI ILE ARAC MARKA VE TURLERININ
TANINMASI

Gunumizde, trafik ve glvenlik denetimlerinde arag tabanli kontrol sistemleri siklikla
kullaniimaktadir. Aracin marka ve tir bilgisi, onun kimliginin taninmasinda énemli bir
yere sahiptir. Arag ihbarlarinda ve galinti arag takibinde marka ve tir bilgisi kontrold
kolaylastiracaktir. Benzeri sekilde, asiri hiz tespit edilmesinde ve gecis yasadl uygulanan
yol ve koprililerde denetimin sadlanmasi icin aracin tir bilgisi gerekmektedir [14][15].

Bu bitirme cgalismasinda, herhangi bir veritabanina badlanmaksizin, araglarin 6n
goérinuslerinden, marka ve tirlerinin taninmasi amacglanmaktadir. Goérintd isleme
yontemleri ile gergeklestirilecek sistemin, gergek zamanli uygulamalarda kullanilabilmesi
icin, hizli ve giivenilir sonug lretmesi beklenmektedir. Bu proje ITU Teknokent'inde yer
alan Divit firmasi tarafindan desteklenmistir.

Tanima yapilacak arag siniflarinin belirlenmesinde Tlrkiye trafiginde yaygin olarak yer
alan marka (Ford, Opel, Fiat...) ve tirler (Otomobil, Minibls, Kamyon...) baz alinmistir
(Ek 1). Arag cesitliligi: Arag marka ve model sayisi dikkate alindiginda ve modellerin
(Ford Fiesta, Ford Focus...) de yildan yila dedisimi goz 6nliine alindiginda cok genis bir
yelpazeye sahiptir. Bu nedenle marka tanima islemi alt modelleri kapsamamaktadir.



Tanima islemi arag goruntlleri Gzerinden belirli bir kesit alinarak yapilmaktadir. Bu kesit,
kullanilacak ilgi alanini (Rol) gdstermektedir. Ilgi alanin yeri ve buyikligu, plaka
koordinatlarina gére belirlenmektedir. Araglarin plaka yerlerinin bulunmasi bu projenin
kapsami disindadir. Plaka yerlerinin tespitinde Divit Plaka Tanima Sistemi kullaniimistir.
Arac¢ siniflarina ait 6zniteliklerin belirlenmesinde (¢ ydntem kullaniimistir: Square
Mapped Gradient (SMG) [1], SIFT [2], Modified SIFT (M-SIFT)[3]. Proje kapsaminda ilk
olarak bu yéntemler gerceklenmis ve basarimlar karsilastiriimistir. Daha sonra basarimi
ve guvenilirligi artirmak Uzere bu yoOntemlerin gelistirilmesi igin yeni yaklasimlarda
bulunulmustur. Ozellikle M-SIFT yénteminde, SMG benzeri agdirlik maskelerinin ve farkl
Ozniteliklerin kullanilmasi yontemin basarisi ve kararliligini oldukga artirmistir.
Yontemlere getirilen diger bir yaklasim da farkli ilgi alanlarinin birlikte kullaniimasi ile
gergek zamanl kullanimda ihmal edilebilecek arag sayisini azaltmak olmustur.

Uygulama, iki temel slirecten olusur. Biri, sistemin editim asamasidir; digeri ise gercek
zamanh tanimanin yapildigi kissmdir. Egitim ve test amaciyla kullaniimak (zere Istanbul
Maslak ve Kavacik'ta farkli zamanlarda ve farkh hava kosullarinda 384x288, 768x288,
640x480 cozunurliklerde goéruntiler gekilmistir. Egitim igin 2230 gorintt kullanilirken,
yontemlerin basarilarini karsilastirmak igin yapilan testlerde 3656 test goérintisi
kullanilmistir. Karsilastirmalarda en yakin komsuluk ve k-NN yéntemi dikkate alinmistir.

Proje sonunda Sift'in galisma hizinin gercek zamanh uygulamalar igin yavas oldugu ve
ayinciiginin az oldugu tespit edilmistir. SMG'de marka %389, tir %94 Uzeri ve M-SIFT
yontemlerinde yeni yaklasimlarla %93 U(zerinde marka ve %96 (zerinde tir tanima
basarisi elde edilmistir. Oznitelik vektériiniin daha diisiik olmasi M-SIFT icin yapilan
kargilastirmalarda biyik hiz avantaji sadlamistir. Oznitelik vektérlerinin PCA, LDA ile
kicultilmesi ya da yapay sinir aglari gibi farkli sinirlandiricilarin kullanilmasi bu farki
ortadan kaldirabilir.

21.ARTTIRILABILIR HAFIZALI MP3 GALAR

Glinlimiizde herkesin bilgisayarinda yiizlerce hatta binlerce MP3 formatinda sarki
bulunmaktadir, ¢iinkii bu sarkilarin boyutu ¢ok kiiclik oldugu icin kolaylikla internet gibi
yollardan temin edilebilmektedir. Bunun sonucunda son yillarda CD calarlar yerlerini, MP3
calarlara devretmistir MP3 calarlarin kullanimi da c¢ok pratiktir, MP3 c¢alarin hafizasina
istediginiz sarkiy1 yiikleyip silebilirsiniz ve bu islem saniyeler siirer. Piyasada bulunan
MP3’lerin hafizas1 genellikle sabit olmaktadir, fakat bu projede MP3 calarin hafizasi
disaridan takilan Compact Flash kart oldugu icin sistemin hafizasi istendigi zaman
arttirtlabilir, bugiin 16GB boyutuna kadar Compact Flash kartlar iiretilmektedir, yani su an
MP3 ¢alarin hafizas1 16GB’a kadar arttirilabilmektedir.

Bu projede arttirilabilir hafizali bir MP3 c¢alar tasarlanip gerceklestirilmistir, ve ayrica
projede kullanilan biiyiik sayilabilecek parcalar (mikrodenetleyici gibi) ¢ok kiiciik boyutlarda
da {iretildigi icin bu projede tasarlanmis olan MP3 ¢alar ¢ok rahat bir sekilde portatif hale
getirilebilir.

MP3 calarin hafiza birimi olarak Compact Flash kart secilmistir, ¢iinkii Compact Flash
kartlardan oldukg¢a hizli bir sekilde bilgi okunabilmektedir, bilginin hizli okunmasi bitrate’i
yiiksek olan MP3’lerin sorunsuz bir sekilde calinabilmesi icin olduk¢a énemlidir. Istenilen
sarkilar Compact Flash karta yiiklenmektedir, daha sonra bu kart MP3 calara takildiginda
MP3 c¢alar bu karttaki sarkilar1 okuyup calabilmektedir. MP3 ¢alarin sarkilari okuyabilmesi
icin Compact Flash kart FAT16 dosya sistemine gore formatlanmis olmalidir.

MP3 kod ¢ozme islemini STAO13 entegresi gergeklestirmektedir. Ona bagli olan CS4334
say1sal-analog doniistiiriicii sayesinde de ses ¢ikis1 saglanmaktadir. Compact Flash’taki MP3



bilgisini kod ¢o6ziicliye gonderme, butonlardan gerekli bilgileri alma ve LCD ekrani siirme
islemleri ise Microchip firmasinin olduk¢a gelismis bir mikrodenetleyicisi olan 18F458
mikrodentleyicisi ile gergeklestirilmektedir. Yazilim hizli ¢alismasi i¢in ve sisteme tamamen
hakim olabilmek i¢in Microchip firmasinin kendi assembly dilinde yazilmistir.

22.KABLOSUZ DIAFON SISTEMI UYGULAMASI

Gliniimiizde, kablosuz teknolojiler gittikge daha fazla 6nem kazanarak kablolu teknolojilerin
yerini almaya basladi. Bunun temel sebebi, taginabilirligi, uygulanmasi kolay olmasi ve ¢ok
kullanish olmasi.

Hayatimiz1 her yonden kolaylastiran bu sistemler igin gelistirilen ¢esitli protokoller ve bu
protokolleri kullanan cesitli sistemler mevcuttur. Ancak ¢ogu zaman, ihtiyaca gore kendi
protokoliiniizii yazmaniz daha verimli olmaktadir. Bu proje c¢ergevesinde, kendi
protokoliimiizii olusturarak, apartmanlarimizda veya evlerimizde kullandigimiz diafonlarin
kablosuz olarak birbirleriyle haberlesebilecegi bir sistem gelistirdik. Bu sistem sayesinde,
uygulamasi ¢ok kolay bir sekilde yapilabilecek, daireler-evler arasinda hi¢bir kablo doseme
vs. ihtiyact olmayan bir iiriin ortaya ¢ikardik. Bu iriiniimiiz, ses kodlamas1 i¢in 32 kbit/s
ADPCM formatim1 kullanmaktadir. Ayrica, havadaki haberlesmenin giivenli olabilmesi ve
baska kisiler tarafindan dinlenememesi icin XXTEA sifreleme sistemini kullandik.

Proje kapsaminda, genel sistemin yaninda, gomiilii ortamda C kodu ile ADPCM ses
kodlamasi1 algoritmasi ve XXTEA sifreleme algoritmasi kodlanmigtir. Ayni zamanda,
kullanilan mikroigslemcinin ¢esitli modiilleri i¢in siirliciiler kodlanmistir. Biitiin yazilim, ¢ok
kolay gelistirilebilecek ve istenilen 6zellikler kolaylikla segilebilecek modiillere ayrilmistir.
Bu tez, gelistirdigimiz protokoliimiiziin ve yazilim uygulamamizin 6zelliklerini ve iyi bilinen
ADPCM ses kodlama sistemi ile XXTEA sifreleme sisteminin uygulanmasi ile ilgili
ayrintilar1 kapsamaktadir.

23.BIRINCI MERTEBEDEN OLU ZAMANLI SISTEMLER ICIN, KENDINI
AYARLAYAN BiR KONTROL SISTEMI GERGEKLENMESi

Bu bitirme calismasinin kapsaminda endiistride sik sik karsilagilan birinci mertebeden oli
zamanli sistemlerin otomatik olarak taninmasi ve kontrol edilmesi amaglanmistir. Bu
amagla yazilan program, endiistride yaygin olarak kullanilan SIEMENS S7-300 ve S7-400
tipi PLC'lere uyum saglayacak sekilde "SIMATIC MANAGER" programiyla hazirlanmistir.
Calismanin giris boliimiinde projenin amaglart anlatilmis, proje asamalar1 ayrintili olarak
aciklanmugtir.

Ilerleyen boliimlerde ise birinci dereceden &lii zamanli sistemlere uygun kontroldriin nasil
tasarlanacag1 ayrintili bir sekilde agiklanmis, proje dahilinde deney seti olarak kullanilan
PT326 sistemi tanitilarak gerekli baglantilarin nasil yapilacagi gosterilmistir. Sistemi taniyan
ve kontrolorii tasarlayan PLC programi agiklamalariyla beraber verilmistir. Ayn1 zamanda
tasarlanan kontroloriin sisteme nasil uygulanacagi ayrintili sekilde gosterilmistir.

Sonuglar kisminda ise farkli sistemlerin, farkli yollardan taninmasi ve kontrolii ile elde edilen
sonuglar, programin degerlendirilmesi i¢in grafikler halinde verilmistir.



24.CELL BE ISLEMCISINI KULLANARAK NETWORK UZERINDEN HIZLI VERI
TRANSFERI

Proje ¢alismasi olarak Cell BE islemcisinin sagladigi teknik 6zelliklerden faydalanarak ag
iizerinden hizli ve gilivenli veri transferi gergeklestirilmesi amaclanmaktadir. Proje
kapsaminda Multi-port Baglant1 ve Cell BE islemcisinin getirdigi gelismis multi-threading
desteginden faydalanilacaktir. Gergeklestirilen uygulama ile, biiyiik boyulardaki dosyalar,
yiiksek ¢oziniirliikli goriintii ve ses gibi verilerin, yiliksek hizlarda ve giivenli sekilde iki
istemci bilgisayar arasinda transferi saglanacaktir. Uygulama, gerek sifreleme gerekse
yonetilebilirlik acisindan en optimum ¢oziimleri sunmaktadir. Bunlarinda arasinda, veri
gonderiminde kullanilacak olan RSA Sifreleme Algoritmasi gibi modiiller bulunmaktadir.



