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PROJELER

1. INTERNET UZERINDEN MOBIL BIiR ROBOTUN KONTROLU

Projenin amaci, bilgisayarla kablosuz haberlesen mobil bir robotun, internet lizerinden
kontrolidir. Bilgisayara yukli kontrol programi ile, robotun hareketleri kontrol etmek
mumkindir. Mobil robot alti dedisik hareket kabiliyetine sahiptir.

Sistem (¢ ana kisimdan olusmaktadir. Bunlar; internet Gzerinden haberlesmeyi saglayan
kontrol programi, bilgisayar tarafi haberlesme karti ve mobil robot tarafi haberlesme ve
kontrol kartidir.

Internet (izerinden haberlesen kontol yazilimi, Borland firmasinin “Borland Developper
Studio 2005 Turbo C++" programinda, nesne yonelimli yazilim esasinda gelistirilmistir.
Gelistirilen program, server (sunucu) ve client (istemci) arasinda TCP/IP protokoll
kullanarak internet ortaminda haberlesmektedir. Program, mobil robot tarafindaki
bilgisayarin seri (COM1) portu tzerinden robota komut géndermektedir.

Ikinci kisimda ise haberlesme karti tasarlanmistir. Bu kisimda RS232 seviye dénistiiriici
ve RF verici yer almaktadir. Haberlesme karti, bilgisayardan mobil robota dogru, tek
yonlu veri iletimi saglamaktadir.

Son olarak mobil robot kontrol karti tasarlanmistir. Bu kart Uzerinde PIC16F877A
mikrodenetleyicisi, dc motor siriici entegresi ve RF alici entegresi bulunmaktadir. RF
alici entegresi, haberlesme karti (zerindeki RF vericiden gelen bilgiyi almaktadir.
Mikrodenetleyici, gelen komuta badli olarak mobil robotun kontroliinii saglamaktadir.
Mobil robotun ileri ve geri hareketini arka tekerleklere bagli dc motor; sada ve sola
hareketini ise 6n tekerleklere bagh dc motor saglamaktadir. Mikrodenetleyici ile bu iki dc
motor kontrol edilerek alti degisik yonde hareket mobil robota yaptiriimistir. Mobil robot
hareketi Gzerindeki kablosuz bir kamera ile takip edilmektedir.

2. LABIRENTTEN CIKIS YOLUNU BULAN ROBOT

Glunumuzdeki anlamiyla robot, otonom veya ©6nceden programlanmis gdrevleri yerine
getirebilen elektro-mekanik bir cihazdir. Robotlar dogrudan bir operat6ériin kontroliinde
calisabildikleri gibi bagimsiz olarak bir bilgisayar programinin kontroliinde de galisabilir.
Bu projede paletli tekerlek sistemine sahip, PIC ile kontrol edilen, sensérlerden gelen
bilgiye gére her yéne hareket edebilen ve hareket bilgisini "LCD ekrana yazdirabilen bir
gezgin robot tasarlanmaktadir.

Tasarlanan prototip robotta gergeklesen islemler sdyledir: PIC' e gelen c¢evre bilgisi
degerlendirilerek agik ve kapali yollar belirlenmektedir. Yollarin durumuna gére motorlara
yon verilmektedir. Motorlar ileri-geri gitme, sada-sola dénme ve yol ortalama
hareketlerini yapmaktadir. Projede islemci olarak PIC 16F877A kullanilmistir. Cevre
bilgisini almak igin mesafe 6lcer sensodrlerden faydalaniimaktadir. Robot hareketleri igin
step motor kullaniimistir.

3. RF UZERINDEN BILGISAYAR KONTROLLU FORKLIFT ROBOT

Forklift robotun amaci cesitli endistriyel sektorlerde insan saghdi acgisindan olumsuz
durumlar ve tehlikeler iceren ve mutlaka gerceklestiriimesi gereken proseslerde is ve can
glvenligini saglamaktir. Bu projede robot calisma sahasi disindaki bir operator
tarafindan bilgisayar ve uzaktan kumanda vasitasiyla kontrol edilmektedir. Bdylece
tehlikeli ortamdaki insan varligi gereksinimi ortadan kaldiriimistir.



4. YANGIN ALGILAYAN ROBOT
PROJESINI TESLIM ETMEDI

5. HEDEF BULAN ROBOT PROJESI
Robotlar giinlik yasamda ve endlistriyel otomasyon uygulamalarinda giin gecgtikce daha
yaygin bir bicimde yer almaya baslamistir.insana 6zgii eksiklerden arindiriimislardir ve
gorevlerini eksiksiz bir bicimde gerceklestirmektedirler.Dis dinya ile sensérleri araciligiyla
haberlesirler ve gelen bilgileri mantiksal islemlerle dederlendirip karar verirler.

Bu projedeki robot da koordinatlari bilinen bir hedefi engellere carpmadan bulacaktir.
Baslangigta hedefin ve robotun birakildigi koordinatlar girilecek ve bunun disinda robot
otonom olarak hareket ederek hedefi bulacaktir.Hedefe dogru yonelen robot herhangi bir
engelle karsilastigi takdirde, engeli kizilétesi uzaklik sensorleri ile algilayacak ve engeli
astiktan sonra hedefe ydnelmeye devam edecektir.Hedefin ve engellerin yerleri
degistirilse bile robot birakildigi yerden hedefi bulacaktir.

Proje gelistirildigi takdirde, robot insanlarin ulasamayacadi yerlere ulasip, istenen isi
eksiksiz bir sekilde yerine getirebilecektir

6. SERI PORT iLE HABERLESEBILEN UZAKTAN KUMANDALI KAMERALI
ARAC

Projenin konusu, DC motorlu bir mobil arac tasariminin RF aracilidiyla bir bilgisayar
tarafindan es zamanl kontrolldir. Arag lizerinde bulunan kamera yardimiyla bilgisayar
basindaki kullanici kumanda ettigi aracin hangi yone gittigini rahatlikla gérebilmektedir.
Ayrica aracin karanlik ortamlara da girebilecedi distnulerek araca guglu bir lazer led
monte edilmistir.

Projenin temel amaci, insan hayati igin tehlikeli olabilecek ya da insanlarin
ulasamayacadi kadar dar alanlarda, sahip oldugu o6zellikleri ile etkin bir gérev Ustlenerek
insan hayatini kolaylastirabilecek bir arag tasarlamaktir.

Kullanicinin direktifleri dogrultusunda bilgisayarin seri portuna aktarilan veriler, RF verici
modul aracilidi ile arag Uzerinde bulunan RF alici modile kablosuz bir sekilde iletilerek
haberlesme sadlanmaktadir. Araca gelen veriler de mikrodenetleyiciye iletilerek ilgili
entegreler ve bunlara bagh cihazlar kontrol edilmektedir.

Sistem (¢ ana kisimdan olusmaktadir. Bunlar, bilgisayar ve kullanici ara ylzi programi,
haberlesme karti ve arag lizerinde bulunan kontrol kartidir.

Ilk asamada donanim konusuna adirlik verilerek gerekli katalog taramasi yapilmis ve
kullanilacak entegreler tek tek test edilerek calistinlmistir. Aracin beyni olarak
nitelendirilebilecek olan mikrodenetleyici de arastinlarak kullanilan kisimlari (6zellikle
USART birimi) incelenmistir.

Bu kisimda Once bilgisayarin seri portuna baglanacak olan haberlesme karti tasarlanmis,
ardindan ise projenin temel mekanizmasi olan mikrodenetleyici ve ilgili entegreleri
birlestirilerek kontrol karti olusturulmustur.

Donanimsal olarak gerekli hazirliklarin yapilmasinin ardindan yazilim kismina gegilmis ve
once mikrodenetleyici PIC-C programlama dilinde programlanmis, ardindan ise kullanici
ara ylz programi Microsoft Visual Basic 6.0 ile hazirlanarak proje bir bitin halinde
tamamlanmistir. Hazirlanan tiim bu yazilimlar Ekler kisminda tam olarak sunulmustur.
Bu proje ile amaglanan temel unsur insan hayatini kolaylastirmak ve insan yasami igin
riskli olabilecek bolgelerde daha saglikli bir calisma ortami yaratmak oldugundan
tasarlanan bu proje uzay arastirmalarindan, askeri kesiflere kadar genis bir alanda
kullanilabilecektir.

7. ULTRASONiIK SENSORE SAHIP GEZGIN ROBOT UYGULAMASI

Robotik sistemler glin gectikgce daha yaygin bir sekilde ginliik yasamda ve endistriyel
otomasyon uygulamalarinda vyer almaya baslamistir. Bu sistemler dogruluk,



tekrarlanabilirlik ve hiz agisindan 6nemli avantajlar getirdigi gibi ekonomik olarak da
blylk fayda saglamaktadir. Bu sistemlerin ¢cogu sabit bir tabana monte edilmistir, kendi
kendine yer dedistiremezler ve isin sisteme getirilmesi gerekir. Yapilacak isin alanda
daginik oldugu ya da

tasima amaclh robotik sistemlerde ise gezginlik kabiliyeti 6nem kazanir. Bizlerin bugln
bile basit olarak tanimlayabilecedimiz gezgin robotlari 6nemli kilan sey, su an yaptiklar
ve insanoglunun yaraticiligini kullanarak ilerde yapabilecekleri islerdir.

Bu tez kapsaminda ise engelden kacarak yolunu bulan tirde bir gezgin robot tasarlamak
amagclanmistir. Gezgin robot; DC motor slrici devresi, mikrodenetleyici yazilimi, servo
motor kontrolli, step motor kontrolli, ultrasonik algilama devresi gibi alt sistemlerden
olusmaktadir. Bu alt sistemler 6énce ayri ayri incelenip daha sonra tek bir sistem elde
edilmesi

amaclanmistir.

Tasarlanan robotun ana islevi sdyle agiklanabilir: Gezgin robot sahip oldugu ultrasonik
algilayici ile cevresindeki cisimleri algilayip hareketini bu cisimlerin konumuna goére
dizenleyecektir.

Projeye eklenilmesi disinilen ozellikler soyledir:

¢ Kisisel bilgisayar ile RS232 protokoll tzerinden haberlesmesi;

e Kisisel bilgisayar tGzerinde calisacak bir araylz programi

e RF kanal Gzerinden veri iletimi yapilmasi

8. PC ICIN SAYISAL OSILOSKOP ADAPTORU

Projenin en temel amaci analog bir sinyali gercek zamanl olarak bilgisayar ortaminda
gorebilmektir. Analog sinyal digital karsiligina cevrildikten sonra USB (izerinden
bilgisayara aktarilir ve cizdirme islemi yapilr.Cizdirme islemi devaml ve kullanicinin
rahatlikla takip edebilecedi bir sekilde yapilir. Projenin diger 6nemli bir amaci aktarilan
bilgi paketlerinin bilgisayar ortaminda kayit edilebilmesi ve daha sonra tekrar bilgisayar
Uzerinde kullanilabilmesidir.

Tasarlanan Urinin hem tasinabilir olmasi hem de USB’ den beslenebilir olmasi, Grini
onceki 6lcim aletlerinden farklilastiran iki 6zelligidir. Elektronik derslerinde kullandigimiz
6lcim aletleri disardan beslenmesi gereken ve tasinmasi oldukca gtlic olan tasarimlardir.

Proje kapsaminda kullanicinin rahathkla 6dgrenebilecegi ve bircok islemi rahathkla
yapabilecegdi bir kullanici araylzl gelistirildi. Zaman(time) ve biyuklik(magnitude) eksen
Olcedi degistirme, ekrandaki sinyali dondurma ve tekrar cizdirmeye devam etme,
aktarilan sinyali ayni zamanda kaydetme ve daha 6nce kaydedilen sinyali tekrar okuma
gibi daha bir gok islem arayliz sayesinde yapilabilmektedir.

Projenin gerceklenmesinde ilk olarak, yogun bir arastirma sireci yasadik ve bu slirecten
sonra bloklari belirledik ve her blogu ayr ayrn calistirdik ve test ettik. Bloklarin
gerceklenmesi bittikten sonra, bloklari birbirine bagladik ve Grinin son halini test ettik.
Uriiniin problemli taraflarini tespit ettik ve bunlari gerekli digisiklikleri yaparak diizelttik.

Proje gerceklenmesi slirecinde, gomili C(embedded C), Eagle and C# programlari
kullaniimistir.
9. KIMLIK DENETIMI
PROJESINI TESLIM ETMEDI
10. GPS VE IVME OLCUMUNE DAYANAN ROTA IZLEME SISTEMI
Bu projede, bir GPS(Global Positioning System) alicisi ve MEMS teknolojisi ile Gretilmis

bir ivme oOlger kullanilarak dis dlinyayla olan iliski kesildiginde bile konum belirlemeyi
olanakli kilacak bir sistem gerceklenmeye calisiimistir.



Enlem, boylam ve yikseklik nicelikleri diye niteledigimiz konum bilgisi, kolay
uygulanabilirligi, kayda deder dogrulugu ve ucuzlugu nedeniyle GPS alicilari ile elde edilse
de, GPS uydu sinyallerinin algilanamadigi tinel, bina ici ve yeralti gibi gokylzinin
gorinmedigi ortamlarda ya da hava kosullarinin kétl oldugu durumlarda GPS alicilarn
kullanilamaz. Bu nedenle GPS’i tamamlayacak veya onun yerine gegebilecek bir konum
belirleme yontemi pek cok uygulamada arzulanmakta olup, bu giincel soruya bir cevap
niteligi tasiyabilecek bir sistem prototibi 6nerilmeye calisiimistir.

11.ELEKTROMEKANIK LED EKRAN

PROJESINI TESLIM ETMEDI

12.ADSL MODEMLER ICIN BLUETOOTH UZERINDEN VOIP
PROJESINI TESLIM ETMEDI

13.KENDI KENDINE YOL BULAN ARAC

Gunumizde, kullanilan bir takim araglarin (evdeki robotlardan fabrikalardaki forkliftlere,
sokaktaki arabalardan askeri alanlarda kullanilan diger araglara), tehlike de icerebilen
idare ve denetimlerini uzaktan yapilabilir hale getirerek yada bu araglari tamamen kendi
kendilerine is yapabilir kilarak, insanlarin lizerine diisen idare ve denetim yldkinin ve de
tim bunlarin getirdigi tehlikelerin azaltilmasi igin yapilan galismalar teknoloji diinyasinin
baslica ugraslar arasinda yer almaktadir.

Kendi Kendine Yol Bulan Arac¢ projesi ile, herhangi bir harita lGzerinde, bir noktadan
digerine, engelleri de g6z 6nlinde bulundurarak en kisa yoldan gidebilen arag, yazilim ve
bir model arag yardimiyla donanim olarak gergeklestirilmistir. Amag, araglarin hareketi
s6z konusu oldugunda, insanin Gzerine dusen kontrol yukinun hafifletilmesidir.

Bitirme projesi adi altinda yapilan bu galisma ile, édnce herhangi bir dizlem, boyutlar
belirli hicreler ile kaplanarak, o diizlemi temsil edebilecek bir harita meydana getirilmis,
bu harita Uzerinde herhangi bir konumdan digerine giden en kisa yol bulma algoritmasi
gelistirilmistir.

Calisirken daima haritanin neresinde oldugunu bilen arag, gitmesi istenen hedef bilgisini
aldiktan sonra belleginde bulunan harita Gzerinde o hedefe varan en kisa yolu bulur ve o
yol Uzerinden harekete baslar. Arag, hareketi sirasinda bulundurdugu engel algilayicilar
yardimi ile cevresindeki engellere carpmadan hedefe varir. Hareket halinde, engel
algilayicilardan elde edilen bilgiler bellekteki harita ile gelisirse, algilayicilardan elde edilen
bilgiye gore bellekteki harita degistirilerek, yeniden o konumdan hedef noktaya giden en
kisa yol hesaplanir ve bu yol Gzerinden harekete devam edilir.

14. KONVEYOR BANT SISTEMI UZERINDE BOYA KARISIMI YAPAN
OTOMASYON

Konvey6r band hatti tGzerinde sivi karisimi yapan bir otomasyon sistemi tasarlanmistir.
Gergeklestirdigimiz projenin alt yapisini konveyor band hatti olusturmaktadir. Bu bant
hattina, karisimi yapilacak sivilarin bulundugu hazne Unitesi ile karistirici Gnitesi entegre
edilmistir. Ayrica SCADA(WinCC Flexible) yazilimi ile bir kullanici araytzi hazirlanmistir.
Kullanici, bu araylz sayesinde, istedigi rengi bilgisayardan secebilecektir. Rengin
secilmesiyle bandin basina bir kap koyulacak ve fotoselin kabi gérmesiyle bant hareket
etmeye baslayacaktir. Bant Uzerindeki kap sivi hazne lnitesi altina gelince bant, belli bir
stire duracak ve Ug ana renkteki sivilardan(kirmizi, yesil, mavi) uygun miktarlarda, kaba
ddkilmesi ile bant tekrar harekete gecgecektir. Bandin ileri safhasinda sivilarin karisimi
yapilacak ve bandin sonunda, istenen renkteki sivi homojen bigimde hazir hale gelecektir.

Sivi olarak boyay! ele alacak olursak, boya karisimi endlstrinin hemen her dalinda
siklikla uygulanan bir islemdir. Ancak bu islem, genellikle insan glci ile



gercgeklestirilmektedir. Dolayisiyla gereksiz zaman kayiplari sikga yasanmaktadir. Oysaki
otomotiv gibi blyuk sektdrlerde zaman kaybina tahammil edilemez. Bu tir sistemlerde
boya karisimi seri bicimde yapilmahdir. Ornegin Bursadaki Oyak Renault fabrikasinda 1.5
dakikada 1 araba cikmaktadir(1.5 dakikada, bir araba hazir halde banttan dislyor) .
Kabaca hesaplarsak 10 dakikalik bir kayip 6 araba demektir. Iste otomatik boya
karistirma islemi ile bu kayip saf disi edilebilir. GinlimUlizde bu islemi otomatik yapan
sistem sayisi epey azdir. Dolayisiyla sistemimiz bu problemle karsilasan tim sirketlere
glin 1s1g1 olacaktir.

Sistemimiz bircok maddenin karisimi igin de bir model teskil etmektedir. Dolayisiyla
sistemin, donanim ve yazilminda ufak degisiklikler yapilarak bircok ihtiyaca cevap
vermesi ve bircok alanda kullanilabilmesi ana vizyonumuzdur.

15.CMOS GORUNTU SENSORU VE FPGA iLE SAYISAL FOTOGRAF MAKINESI
GERGEKLENMESI

Bu bitirme calismasinda, timdevre ve ayrik devre elemanlar ile hazir bir FPGA (Field
Programmable Gate Array) gelistirme kartindan yola cikilarak, bir sayisal fotograf
makinesi gerceklenmistir. Gerceklenen fotograf makinesi bir ilk olma o6zelligini
tasimaktadir. Gunimuzde kullanilan benzer son kullanici Grinlerinin sahip oldugu temel
islevleri gergeklestirebilmektedir.

FPGA tabanh gercek zamanl goérintd isleme calismalarinin temel gereksinimi olan
goérintinin yakalanmasi problemine bu calismada gergeklenen sensér karti donanimi ile
¢6zUm sunulmustur. Kamera moduli olarak da bilinen bu tiir donanimlarin gegtigimiz
birkac yil icerisinde yayginlasmaya basladigi ve (lkemizde satin alma imkanlarinin
belirdigi bir gergektir. Calismaya baslanirken, hem kazandiracag: tecriibe hem de
piyasadaki denklerinden daha ekonomik olmasi sebebiyle, yurtdisindan bir kamera
modulid temini yerine, bahsedilen sensdr kartinin tasarimi ve gerceklenmesi tercih
edilmistir. Sens6r kartinin islevsel hale gelmesi, sistemin diger pargasi olan FPGA kiti ile
saglanmistir. Giris seviyesi bir FPGA kiti temin edilmis, sensér karti haricinde sistemin
ihtiyag duydudgu sayisal devrelerin tamami Verilog donanim tanimlama dili kullanilarak
yazilmis ve kit Gzerindeki FPGA (izerinde gergeklenmistir. Sensdr kartinin kontroliinden,
gorantiniin yakalanmasina ve aktarilmasina kadar uzanan sisteme ait tim islevler
tamamen gelistirilen donanimlara ait islevlerdir. Sistemin, génderdigi bitmap dosyasinin
bilgisayar tarafindan alinmasi icin kullanilan yazilim haricinde yazilimsal bir pargasi
bulunmamaktadir. Calismada tamamen FPGA (izerinde gerceklenen sayisal devrelerin
kullanilmasi sayesinde, ayni alt yapiy! kullanarak ileri seviye galismalar yapmanin yolu
aciimistir. Ayrica bu donanimlarin Verilog gibi genel kabul gérmus bir dille tanimlanmasi
sayesinde baska FPGA’lar Gzerinde de ayni donanim kolaylikla gerceklenebilir oimaktadir.
Calismada su anda gelinen noktada elde edilen birikim ve gergeklenen donanimlar
gdmuli goérintl isleme konusunda daha Ust seviye galismalara sevk eder niteliktedir.

16. BILGISAYAR HABERLESMELI EV GUVENLIK SISTEMI
PROJESINI TESLIM ETMEDI

17.UZAKTAN KOPYALA YAPISTIR

Bilgisayar kullanim alanlarinin ve grup calisma gereksinimlerinin her gegen giin gok
bliyldk bir hizla artmasi, beraberinde ayni anda birden fazla bilgisayarda ayni islerin
yapilmasini ve koordineli olarak ilerlemeyi zorunlu hale getirmistir. Eszamanl olarak
birden cok bilgisayarda calisma esnasinda ortaya ¢ikabilecek en 6nemli problemlerden
birisi de bilgisayarlar arasi kiglik boyutlu metinlerin aktarimidir. Bu islemi
gerceklestirmek icin ya ilgili metin bir metin dosyasina kopyalanarak dosya aktarimi
gercgeklestirilmekte, ya da mail, Messenger gibi aracglarin kullanimi zorunlu kiinmaktadir.
Ozellikle ayni aga bagli olmayan ya da ag baglantisi bulunmayan bilgisayarlar arasinda



kigik metin aktarimlar igin bile blylk zaman kaybi yaratacak yéntemler su an igin tek
¢dzim yolu olarak gérinmektedir.

Gunlmizde bu probleme 6zel yaratilmis herhangi bir profesyonel ¢éziim bulunmadigi gibi
bu gline kadar bu konu lzerinde yapiimis amatdr calismalarin disinda literatiire gececek
seviyede ciddi bir galisma bulunmamaktadir.

Bu calismada bu soruna ¢6zim olmasi acisindan iki bilgisayar arasinda kopyala - yapistir
islemini hizli ve glvenli bir sekilde gergeklestirmek lzere bir donanim ve ilgili yazihm
tasarlanmis ve gelistirilmistir. Proje gelistirilirken, hiz, glvenlik, kullanim kolayligi ve
maliyet kriterleri géz éntine alinmistir.

Projenin basarim kriterlerini saglayabilmesi adina bilgisayarlar arasi kopyala - yapistir
islemi ayni ada bagh bilgisayarlar arasinda ag Ulzerinden gergeklestirilebildigi gibi, aga
bagli olmayan bilgisayarlar arasinda, bilgisayara USB arabirimden baglanabilen bir
donanim vasitasiyla da gergeklestirilebilecektir.

Ayrica, farkl isletim sistemlerinde ayni sekilde calisarak, maksimumda verim saglamayi
amaclayarak, ayni amaca hizmet eden, ayni sekilde calisan, birbirleriyle haberlesebilen,
Windows isletim sistemi icin C# dilinde .net platformunda gelistirilmis, Linux isletim
sistemleri icin de Java dilinde Netbeans 5.5 platformunda gelistirilmis programlarla proje
gercgeklestirilmistir.

Projede tamamen farkh iki farkh veri iletim sekliyle gerceklestirilen haberlesme kullanici
tarafindan tamamen ayni sekilde kullanilabilecektir. Bu sayede bir kullanicinin rahatlikla
programi farkh ortamlarda farkh sekillerde kullanabilmesi saglanacaktir. Ayrica projenin
glivenlik kriterleri dogrultusunda, kullanici kimlerle veri iletisimi yapacagi bilgisini kendisi
belirlemek durumundadir. Kisi sadece izin verdigi kisilerle kopyaladigi verileri paylasabilir,
sadece kendisinin istedigi ve kendisine izin veren kisilerin kopyaladigi verileri alabilir.

iki farkli bilgisayar arasinda kopyala - yapistir islemini gergeklestirmek tizere 1 numarali
kullanici herhangi bir dosyayl ya da herhangi bir metni kopyalar. 2 numarah kullanici
klavyedeki ilgili tus kombinasyonundan kopyala komutunu verir. Bu komutla birlikte veri
transferi gergeklestirilir. Son olarak 2 numarali kullanici normal sekilde veriyi yapistir
komutunu vermesiyle islem tamamlanir.

Kablosuz badlanti sistemleri, cihazlarin 6zgirligina arttirdidi igin gittikge Onemini
arttirmakta ve yayginlasmaktadir. S6z konusu sistemlerin bu denli yayginlasmasi cok
sayida sirketi bu sektére gekmistir. Bir gok sirketin bu alanda galisma yapmasindan dolayi
IEEE, IEEE 802.15.4 (Zigbee) standardini ortaya c¢ikarmistir. Projede de kablosuz
haberlesme icin zigbee standartlarina uygun RF modemler kullaniimistir.

Kisaca bu projenin amaci iki farkl bilgisayar arasinda hem ag badlantisi tGzerinden 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 yodnelik izlenen yol ise oncelikli olarak projenin kapsaminin belirlenmesi
amaciyla projenin tanimlanmasi ihtiyaci belirlenmistir. Bu sebeple higbir islem
baslamadan o©nce proje taniminin yapilmasi, ardindan projenin analizine gecilmesi
planlamistir. Projenin analizi kisminda projenin hangi ana moddillerden olusacadi, farkl
isletim sistemleri Gzerinde en yluksek performansi vermesi igin hangi programlama
dillerinin kullanilacagi ve donanimsal kismin projenin hangi asamasinda ve ne sekilde yer
alacagi belirlenmek istenmistir. Projenin analizi tamamlandiktan sonra projeye temel
olacak kaynak tarama islemlerine gecilmesi, projeye temel olabilecek dokimanlar
belirlenmesi  planlanmistir. Dokidmanlarin  belirlenmesi asamasindan sonra RF
haberlesmeyi gerceklestirecek olan modilin 6zelliklerinin ne olmasi gerektigi ve piyasada



bu o6zelliklere sahip hangi donanimlarin bulundugunun arastirilmasi ve uygun modulin
secilmesi planlanmistir. Bu islemler gercgeklestirildikten sonra bilgisayarlar arasi
haberlesmenin gergeklesecedi protokoliin belirlenmesi asamasina gecilmesi planlanmistir.
Bu asamadan sonra ancak donanimsal ve vyazihimsal tasarimin yapilabilecegdi
belirlenmistir. Son olarak test, bakim ve dékiimantasyon asamalarina gecilmistir.

18.GUC PANELI MAKSIMUM GUGC NOKTASI TESPITI

Since both the world population and the industrialization growth dramatically, the
world energy demand increases. To supply this demand, as energy source the fossil fuels
are mostly used. However, it is fact that this source is going to be exhausted in the near
future and generating energy from this source pollutes the environment. Due to that fact,
the human kind is seriously concerned about that problem and looks for solution. The
obvious and definite solution is generating energy from renewable sources such as sun,
wind, hydrogen, etc, which are continuous forever and pollution free.

By using photovoltaic (PV) array, the sun light is converted to electricity.
Photovoltaic sources are used today in many applications such as battery charging, water
pumping, home power supply, swimming-pool heating systems, satellite power systems,
automotive, etc. However, PV array are generally the bulkiest and most expensive parts
of solar — powered electrical generation systems. Optimum utilization of available power
from these arrays is therefore essential and can considerably reduce the size, weight,
and cost of such power systems [1]. In order to acquire the optimization, the Maximum
Power Point Tracker (MPPT) is required. Since the Maximum Power Point (MPP) of PV
array is unique and changes as at least one of the irradiance, temperature, and load
conditions (battery voltage) vary. MPPT is a microcontrolled based power electronic
circuit that forces PV array to operate at its MPP point under all conditions which change
the MPP of PV array.

A DC - DC step dowm chopper microcontroller based MPPT was designed for
Istanbul Technical University 2007 Solar Powered Boat designed for 2007 SolarSplash
competition taken place in Arkansas, USA. The boat has two configurations: sprint and
endurance. In the sprint configuration where boats are supposed to race in a straight 300
meters track, within the limitation of battery (36 V) weight and capacity, and for
maximum velocity, two PMG-132 brushed DC motors were selected to operate at 15 HP
(See Figure 1 and 2). Moreover, the boat does not have to carry PV array and the
batteries shall be charged by PV array. In endurance configuration, the boat has
maximum 480 Watts PV array, 24 V batteries and 1 HP PMG132 permanganate DC motor
(See Figure 3 and 4). This configuration consisted of PV array, MPPT, 24 V batteries,
motor speed controller and PMG132 perm DC motor. The all endurance configuration is
showed in Figure 5.

Since, according Solar Splash 2007 rules, sunlight is the only power source for
charging energy storage devices used for propulsion of boat, the obtaining MPP of PV
array is the essential for efficiency and power management of boat. Due to that fact, the
MPPT designed and built for ITU Solar Powered Boat designed for 2007 Solar Splash.

19.KARAR LISTELERI iLE SOZCUK ANLAMI MUGLAKLIGININ GIiDERILMESi

S6zctik anlami mudlakhginin giderilmesi, bir baglam icerisinde verilen muglak bir
s6zcliglin dodgru anlaminin segilmesi goérevidir. Herhangi bir sodzlikte cogu sozclgin
maddeler halinde listelenen birden fazla anlami olmasindan gorilebilecedi gibi, gutnlik
hayatta kullanilan sézciklerin tamamina yakini muglaktir. Buna ragmen insan beyni, kisa
sitre icerisinde dodgru anlami secebilmektedir. S6zcik anlami muglakhdinin giderilmesi;
bilgisayarli geviri, bilgi erisimi, baglantih metin gezinimi, igerik ¢éziimlemesi, konusma
isleme gibi bilgisayar bilimleri uygulamalarinda kullanim alani bulunan bir orta adim



islemidir. Bu nedenle, dogal dilin bilgisayar ile incelenmeye baslandidi ilk glinlerden
itibaren temel problemlerden biri olmustur. Algoritmalar ¢ kategoriye ayrnlabilir [1]: (i)
Yapay zeka-tabanli yéntemler, (ii) Bilgi-tabanh yontemler, (iii) Derlem-tabanli yéntemler.
Derlemler, dilbilim arastirmalari amaciyla bir araya getirilmis eserlerdir. Ogreticili
6grenme, muglakhgi giderilmis s6ézcikler gerektirirken 6greticisiz 6grenme gerektirmez.
Elle egitim derlemleri olusturmadaki zorluklar, bilgi edinimi darbogazini ortaya
cikarmistir.

Bu projede, otomatik 6grenme algoritmasi olarak Rivest [2] tarafindan 6ne surilen karar
listesi kullanildi. Karar listeleri, siradiizensel evet/hayir sorularindan olusmaktadir ve
karar adaclari ile ayni cikarim gicline sahiptir. Egitim ve degerlendirme asamalarinda
bilgi edinimi darbodazindan kaginmak igin uydurma soézcikler ve Yarowsky [3] tarafindan
One slrllen dnylkleyici algoritma kullanildi.

Derlem tabanh yéntemlerin, kural tabanl yéntemlere gére avantaji, gelistirilen sistemin
dilden badimsiz olmasidir. Ornegin, Ingilizce yerine Tirkge derlem kullaniimasi
durumunda Tirkge soézciklerin anlam mugdlakhgr giderilebilir. Varolan Tirkce derlemlerin
kisitl olmasi nedeniyle Ingilizce derlemle galismayi tercih ettik.

20.Tiirkiye’'nin Elektrik Enerjisi Arz Talep Dengesinin Tespiti, Uretim
Projeksiyonuna Yonelik Riizgar Elektrik Santrali Tasarimi RES’in Kurulum
Maliyetlerinin ve Uretim Parametrelerinin Analizinin Matlab&Simulink Ile
Yazilan Programda Yapilmasi

Elektrik enerjisi Uretimi Ulkemizin ana enerji sorunlarindandir. 01.07.2006 tarihinde
Bursa’da yasanan elektrik krizi ve sanayi Uretiminin aksamasi elektrigin énemini acikca
ortaya koymustur. Enerji bakanligi bu gibi sorunlan tarife degisikligi ile asmay planlasa
da uzun vadede mutlaka Uretim kapasitesinin arttirilmasi gerekir.

Elektrik tuketiminin her 10 yilda 2 kat arttigini dusltnursek Uretim kaynaklarinin ve
Uretim ydntemlerinin dnemi daha iyi anlasilir. Ulkemizde 2006 yilinda tiiketilen elektrigin
%44.2 si dogalgaz santrallerinde Uretilmistir. Bu oran bize ne kadar ciddi bir sorun ile
karsi karsiya oldugumuzu gosterir.

TEIAS verilerine gére ilkemizin 2006 yili elektrik enerjisi tiketim miktari 173,1 milyar
kWh dir. Buna karsin dlkemizin rizgar enerjisi potansiyeli 200 milyar kWh/yil dir. Sahip
oldugumuz kaynadin biyikligi ve dnemini gayet iyi acgiklayan bir istatistiktir. Ulkemiz
hammadde maliyeti 0 olan bu kaynadin ne yazik ki 1155 de birini kullaniyoruz.

Oysa rlizgar enerjisi santrallerinin diger enerji santrallerine gére cok 6énemli avantajlarn
vardir. Bu avantajlari, hammadde ihtiyacinin olmamasi diger enerji santrallerine oranla
daha hizli kurulmasi temiz bir enerji kaynadi olmasi ve enerjide disa bagimlilg
azaltmasidir.

Projemde tlimiyle ile gercek riizgar ve maliyet verileri kullanarak Canakkale/Gelibolu igin
tasarladigim rizgar elektrik santralinin ilk yil icin birim enerji Gretim maliyeti 0.0738
$/kWh dir. Bu deder, santralin ekonomik 6mri olan 25 sene boyunca isletildiginde daha
da disecektir. Santralin ilk kurulum maliyeti 54.914.522 $ dir ve bundan sonra santral
icin sadece bakim ve isletme masrafi olacaktir. Isletme ve bakim masraflari ise yillik
sadece 770.000 $ dir.

Bu bakimdan rizgar enerjisi ginimuz kosullarinda Turkiye igin ideal alternatif enerji
kaynagidir.

21.2 BOYUTLU KESIM OPTIMiZASYONU YAZILIMI

Paketleme ya da stok kesimi olarak bilinen problem yillardir bir ilgi alani olagelmektedir.
Kullanimin artinlmasi ya da zaiyatin azaltilmasi hedeflenmektedir. Ancak yine de bu
problemin turevleri mevcuttur. Ve kisitlamalar da probleme bagh olarak degismektedir.



Problemin gesitlerinden bir tanesi dikddrtgen sekilli parcalarin paketlenmesidir. Burada
hem konteyner hem de parcalar dikdértgen olarak disuniliar. Nispeten kolaydir ve kisa
sirede ¢o6zlime ulasiir. Esas problemimize ¢6zim olarak da sekillerin etrafindan
gecirilecek dikdértgen cergeveler &nerilmistir. Ancak bu ¢6zim zaiyati azaltmaktan
uzaktir ve kullanigsizdir.

Buradaki problem diizgin olmayan geometrik sekiller igin biz ¢6zim uzayi olusturmaktir.
Konteyner ya da ana madde dikdortgen olarak disinilmustir ve genisligi sabitken
ylUksekligi dedismektedir. Pargalar poligonlardir ve edrisel kenarlar icermemektedirler.
360 derece ddnebilmektedirler.

Akla gelen ilk ¢6zim tim olasiliklari denemek olabilir. Boylece sonuca da ulasilabilir.
Ancak cok sayida parca, dolayisiyla cok sayida siralama ve pozisyon olacadi icin gok
zaman harcayan bir ¢6zim olacaktir.

Burada genetik algoritmay! kullanacagiz. Bu algoritma evrime benzemektedir: bir
popllasyon alinir, gutgll bireyler secilir, eslestirilip Uretilir ve mutasyona udratilarak yeni
bir popiilasyon elde edilir. Buradaki bireyler genlerin (parcalarin) farkl dizilisleridir.
Guclin anlami kullanilmayan alanlarin azhdidir. Kullanilacak metod ve algoritmalar
ilerleyen bolimlerde daha ayrintili ele alinacaktir.

Problemi iki asamali olarak ele alacagiz. Sira belirlemesi ilk asamadir. Ikinci asama ise
yerlestirmedir. Bu asamada deneme yanilma ydntemi kullanilacaktir. Her iki asama da
ayrintilariyla ele alinacaktir.

Veriyi uygun bir bicimde sunmaliyiz. Daha oOnceden de belirtildigi Gzere parcalar
poligonlar olarak ifade edilecektir. Poligonlarin kenarlari da y = ax +b olarak
gosterilebilir. Parcanin yerlestirilmesinin akabinde yeni bir profil yaratilacak ve bu profil
de ayrik cizgilerden olusacaktir.

22.STATIK REAKTIF GUC KOMPANZASYONU VE UYGULAMA DEVRESI

GUg sistemlerinde isletmeyi kolaylastirmak, verimliligi arttirmak ve eneriji
tutumlulugunu saglamanin en etkin onlemlerinden birini “Reaktif Glic Kompanzasyonu”
olusturmaktadir.

Dinyamizin son yillarda karsi karsiya kaldidi enerji krizi, arastirmacilari bir yandan
yeni enerji kaynaklarina yoneltirken diger yandan daha verimli sistemlerin
tasarimlanmasi ve kurulmus olan enerji kaynaklarinin en verimli ve kaliteli sekilde
kullanilmasi yoéninde calismalarin yogunlasmasina neden olmustur.

Bir AC sebekenin kalitesi sunlara baghdir:

1-Gerilim ve frekansin sabitligi

2-Glg faktorlinin bire yakinhgi

3-Faz akim ve gerilimlerinin dengeliligi

4-Kesintisiz enerji verebilmesi

5-Harmonik sartlarinin uygun olmasi

Elektrik enerjisinin, asrimizin en vyaygin kaynaklarindan biri olarak uretildigi,
santralden en klglk aliclya kadar daditiminda en az kayipla tasimanin yollari ve
hesaplarn yapilmaktadir.

Dinyamizda elektrik enerjisine ihtiyacin her gecen glin biraz daha artmasi, enerji
Uretiminin biraz daha pahalilagsmasi, tasinan enerjinin de kaliteli, ucuz ve hakiki is
goren aktif enerji olmasini daha zorunlu kilmaktadir.

23.ROBOTIK SISTEMLERDE ENGEL TANIMA VE YON BELIRLEME

In this paper we are developing an object recognition system that localises and identifies
objects for an autonomous system which is developed in Yildiz Technical University,
Computer Science Department. The purpose of the robot is to navigate in an unknown
environment starting from an unknown location to build the map of the area while it can
compute its own location at the same time.

Our aim is to devolop an object recognotion system for the robot which can see front and
can follow the correct way for it. Infrared sensors are used on the vehicle to determine
the distance of surrounding objects and to choose the path to follow. Altough infrared



sensors, object localisation and identification is a crucial problem for advanced mobile
service robots. Because sometimes sensors can’t detect an object in front of it because of
its geometric shape.

24.GENETICALLY-OPTIMIZED RECURRENT NEURAL NETWORK MODEL FOR
PARALLEL SYSTEM PERFORMANCE PREDICTION

Bu projede temel genetik algoritma ve benzetilmis tavlama algoritmalar ile optimize
edilmis basit geri donlsimli Elman agdi modeli gergeklenmistir. Gergeklenen model
gercek veriler kullanilarak paralel sistemlerin aritmetik islem ve haberlesme performansi
tahmini igin kullaniimistir.

Cok katmanl ileri beslemeli yapay sinir aglarinin aksine, geri dontsumli adlarda, islem
elemanlarinin giktilari aga belirli bir sekilde geri gonderilerek girdi olarak kullanilir. Girdi,
ara katman ve cikti elemanlarinin yani sira bir de igerik elemanlar vardir. Icerik
elemanlari, ara katman elemanlarinin bir énceki aktivasyon dederlerini hatirlamak igin
kullanilirlar. Agin bir t zamanindaki durumu, hem o andaki girdilere, hem de t-1
zamanindaki ara katman elemanlarinin aktivasyon degerlerine baglidir. Ileri dogru
hesaplama yapildiktan sonra olusan ara katman elemanlarinin aktivasyon degerleri,
geriye dogdru igerik elemanlarina gonderilir ve bir sonraki iterasyonda kullaniimak (zere
saklanir.

Elman adi temelde standart geriyayillim (back-propagation) 6grenme algoritmasi ile
egitilmektedir. Bu algoritmanin uygulanmasinda, adin sadece ileribesleme baglantilari
egditilebilmekte, geribesleme badlantilari ise, kullanicinin énceden deneme yaniima yoluyla
belirledigi dederlerde sabit kalmaktadir. Bu adlarda editme basarisi igin, geribesleme
baglanti degerlerinin dogru secilmesi oldukca ©6nemlidir. Bu sinirlamalari ortadan
kaldirarak agin daha basarili bir sekilde egitilebilmesi igin yapilan yaklasimlardan birisi,
agdaki her bir agirlik degerini birer parametre olarak algilayabilen dolayisiyla ileribesleme
ya da geribesleme baglantisi ayrimi yapmayan sezgisel algoritmalarin editme amaciyla
kullanilmasi olmustur.

Bu projede, bu amacgla énce temel genetik algoritma kullanilmistir. Daha sonra da etkili
bir rasgele arastirma algoritmasi olan benzetilmis tavlama algoritmasi gergeklenerek
sonuclar kiyaslanmistir.

25.Image Processing Tool

JAVA dili ile platform bagimsiz olarak tasarlanan ve gergeklenen uygulamamiz 40’
askin islem secenedi ve kullanish ara ylzi ile gorintl isleme konusundaki calismalara
etkin bir yardimci 6zelligi tasimaktadir. Bahsettigimiz 401 askin islev icin parametreleri
kullanicidan alma yoluyla kullanim alani genigletilmis ancak bu projenin hedef kullanici
kitlesi icin belirli bir bilgi birikimi gerekliligini ortaya koymustur. Bu sebeple uygulamamiz
siradan bir resim dlizenleme aracindan farkhlasmistir.

Gelistirdigimiz uygulama RGB ve HSL renk uzay! icin renk filtreleri, matematik ve
morfolojik islemler, konvolisyon ve smooting islemleri, fourier, vb gibi islemleri kolaylkla
gergeklestirebilecek yapiya ve kullanici dostu ara ylize sahiptir.

26.DEVELOPMENT OF THE SIMULATION AND THE GRAPHICAL CONTROL
INTERFACE OF A MAP BUILDING ROBOT

Robotlarin insan hayatindaki yeri azimsanamayacak oOlgliide artmaktadir. Bu artigla
beraber robotun insanlarla ve icinde bulundugu ortamla etkilesime girmesi de kaginilmaz
hale gelmektedir.

Bu calismanin amaci gevrenin 6n topolojik bilgilerine ya da bir takim referans nesnelerinin
yer bilgisine sahip olmadan ve ihtiyac duymadan robotun yériingesinin ve konumunun



belirlenmesi isleminin simllasyonunu ikinci bir bilgisayardan gelen komutlara gére gergek
zamanl olarak yapmaktir. Simile edilen robot, bilinmeyen bir ortamda bilinmeyen bir
noktadan harekete baslayarak bir taraftan bu ortami algilamak, bir taraftan da kendi
yerini tahmin edebilmek de ve baslangic noktasina déndigunid de algilayabilmektedir.
Proje es zamanh konum belirleme ve harita c¢ikarma isinde kullanilan bir robotun
simllasyonu ve kumanda araylzidnidn olusturulmasini  kapsamaktadir. Projede
kullanilmakta olan robotun donanim aksami bdlimdeki hocalarimiz tarafindan
gerceklestirilmistir. Sistem iki bilgisayar lzerinde calismakta olup bu bilgisayarlar seri
porttan haberlesmektedirler. Programlama igin Java dili kullanimistir.

1. bilgisayarda, araca iletilecek olan kumanda isaretleri 2. bilgisayardan gelen verilere
gore olusturulmakta ve 2. bilgisayardan gelen veriler izlenmektedir (sensoér bilgileri,
motor bilgileri, yon bilgisi ve kamera goérintilerinin izlenebilecedi bir pencere igeren bir
arayiz).

2. bilgisayarda ise bir mekanin planini olusturmak lzere otonom hareket etmekle gérevli
araba similasyonu calismaktadir. 1. bilgisayardan komut geldikge (6rn. saga don, hizlan
vs.) bu arabanin komutlara uygun hareket etmesi ve kendi yoériingesini cizdirmesi
izlenmektedir.

27.DETERMINING SHORTEST PATH AND OBSTACLE RECOGNITION OF A MAP
BUILDING ROBOT
Yildiz Teknik Universitesi, Bilgisayar Mihendisligi Bolimiinde gelistirilen es zamanli
konum belirleme ve haritalama yapan otonom robot igin sekil tanima, cismin yerini
belirleme ve cismi taninma islemini gergeklestiriyoruz. Projenin amaci bazi belirlenmis
cisimleri tanimasi ve iyi bir yol bulma algoritmasi gelistirilmesidir.

Robotun hareketini sadlayacagi bir labirent olusturuldu. Rf modulide
robotunbilgisayarla haberlesmesinde kullanilmaktadir. Kamerayi ise robot ile birlikte cisim
tanima ve robotun dodgru yolu bulmasinda kullaniyoruz. Objenin belirlenmesi robot
sistemleri igin 6nemli ve kritik bir meseledir. Clinki bazen bilinmeyen alanlarda neyle
karsilastigimizi bilmeye ve engellerden sakinarak en iyi yolu belirlenmesine ihtiyac
duyarniz.

28.C 6713 DSK SETI ILE GERGCEK ZAMANLI KiSi AYIRMA
Projemiz ‘Gercek Zamanli Kisi Tanima’ amacini gerceklestirmek icin tasarlanmistir.
‘Gergek Zamanh Kisi Tanima’ amacina yo6nelik olarak Matlab Simulink ortaminda uygun
algoritma olusturulmus, daha sonra gerekli degdisiklikler yapilarak C 6713 DSK setinde
programin c¢alismasi saglanmistir.

Bu amagla oOncelikle anahtar sesler kaydedilip, gerekli islemlerden gegirilerek
katiphaneler elde edilmistir. Olusturulan blok diyagram mikrofon araciligiyla génderilen
ses sinyalini korelasyon ydntemini kullanarak bu kitiphane ile karsilastirmakta ve
sonuclari dederlendirerek uygun cikis islemini gerceklestirmektedir. Bu islem projemizde *
merhaba ( kullanici ismi ) ’ seklinde cevap verecek ses dosyas! olarak diizenlenmistir.
Cikis ses dosyas! islemi istenilen bicimde tasarlanabilir ve kisi tanima isleminin
gerceklestigi gozlemlenebilir.

Matlab Simulinkte gergeklestirilen simulasyon Gzerinde gerekli dedisiklikler yapilarak
Code Composer Studio programi aracilidiyla C 6713 DSK setine yilklenen algoritmanin
gergek zamanl olarak galisip kisi ayirt etme isleminin gergeklestirdigi gézlemlenmistir.

29. BIR DEMIR-CELIK FABRIKASININ KOJENERASYONU MATLAB ile
MODELLENMESI
Gunumuzde, Ulkemizde de 6nemi gittikce artan Kojenerasyonu ele aldigim bu projemde
Ekinciler Holding’e ait Ekinciler Demir-Celik Fabrikasi'ni baz alarak incelemeler yaptim. Bir
fizibilite niteliginde olduguna inandigim projemin gerek isletmeler gerekse de
inceleyecekler kisiler agisindan yararl olacagi kanisindayim.



Maliyet unsurlarinin yeterince deginemem kanimca projemin tek kotl tarafi fakat takdir
edilecegi Uzere bu hem c¢ok fazla zaman, bilgi ve de bilhassa piyasa tecribesi
gerektirmektedir.

Projede oncelikle sektoriin enerji anlaminda yasadidi sikintilara yer verildi. Enerjinin
nelerden, nasil temin edildigi; cevresel sebeplerle dahi ¢cikmazlara giren enerji sikintisini
ve bu pamuk ipligine bagh can damarinin igletmeler acisindan tehlike boyutlarini
anlatmaya cahlisiimistir.

Kojenerasyonun tanimi ile devam edilen projede "“Neden Kojenerasyon? ; Nasill
Kojenerasyon?”sorularini yanitlamaya ve kojenerasyonun isletmelere kazandirdiklari ile
uygulanma cesitlerine de yer verilmistir.

Sistemde c¢ok blylk yer tegkil eden diger normal enerji santrallerinde de yer alan su
buhar donglsi (water-steam cycle) da yer verilip, gerek diyagramlarla gerekse de gorsel
animasyonlarla destek vererek kojenerasyondaki 6nemini vurgulamaya calisiimistir.
Ayrica Demir-Celik Fabrikalarinin yapilarina ve bdélimlerini anlatiip, cesitli gorsel
0gelerden de yararlaniimistir.

Son olarak projenin de bel kemidini olusturan, projenin adinda da yer verilen
Matlab/Simulink ile kojenerasyonu baz aldigim Demir-Celik Fabrikasi icin modellemeye
yapilmaya calisiimistir. Olabildigince esnek olarak tasarlanan bu modellemede sistem icin
gerekli olan sudan tutunda, kullanilacak borularin, kazanlarin ebatlarina kadar bircok
degiskenin degeri, kullanic tarafindan disardan giris yapilabilmekte ve sonuglardaki
degisiklikleri e§ zamanli olarak gbdzlenebilmektedir.

En sonundaki simulink modellemesinde goriilecedi lizere de elde edilen enerjinin kag

YTL' ye tekabll ettigi de gérilmektedir. Hazirlanan bu projenin, bundan sonra bu tlrden
yapilacak arastirmalara isik tutup, temel teskil edecedi kanisindayim. Tim mihendis ve
o0grenci arkadaslara faydali olmasini temenni ederim.

30. FLAME RECOGNITION IN VIDEO

Conventional fire detection systems are generally limited to indoors and they usually fail
when detection in open area needed. A system that is able to detect fire by processing
real-time video images would both work in open area and it doesn't need a high budget.
It can also be used in accordance with surveillant cameras for better performance. This
type of detection systems can provide improved detection and fewer false alarms since
they detect the combustion itself instead of its byproducts. Additional descriptive
information about fire location and size is possible, and these can be useful for
preventing fires' scattering.

In this project, we propose 3 methods for flame recognition in video images using flame's
motion, color and flickering properties, and provide a comparison between the efficiency
and success of those methods.

31.MIKROISLEMCI KONTROLLU TOP-CUBUK SISTEMININ TASARIMI VE
GERCEKLENMESI

Bu calismada gerceklenen sistemin temel islevi, iletken bir cubuk cifti uzerinde tek
boyutta ve
serbestce hareket edebilen metal bir bilyenin konumunun, cubuk ciftinin yatayla yaptig
acinin mikroislemci kontrollu bir dogru akim motoru tarafindan degistirilmesi suretiyle
kontrol edilmesidir.
Calismada, kontrol editimine ve kontrol teorisinin anlasilmasina katkida bulunacak bir
deney seti gerceklenmesinin yanisira, bunun cok dusuk bir butce ve tamamiyle ogrenci
olanaklari ile saglanmasi amac edinilmistir. Ulkemizin icinde bulundugu ekonomik ve
siyasi kosullar altinda kaniksanmis olan sermaye ve bilim arasindaki enzim-substrat
iliskisine kucuk bir alternatif teskil etme ana gayemiz olmustur. Bu anlamda projemizin
gerceklenmesi esnasinda kullanilan tum elemanlarin secimi de bu gaye dodgrultusunda
yapilmistir. Endustriyel alanda giristikleri rekabet esnasinda ufuk acici olmaktan cok
giderek basitlesen, kullaniciy! sinirlandiran, yazilim ve donanim konusunda tekellesmeye
calisan buyuk sermayeli sirketlerin PLC, motor ve sensor gibi urunleri bu yuzden tercih
edilmemistir.



Projemizde ana kontrol unitesi olarak sectigimiz PIC 16F877 mikrokontroloru hem
sistemin gecici hal cevabinin incelenmesinde veri toplayici, hem de kontrol algoritmasini
gercekleyen bir eleman olarak kullaniimistir. Bilyenin konumunu algilamak icin ultrasonik
sensor kullanmak vyerine cok daha wucuz ve gerceklenebilir olan cok sarimli
potansiyometre kendi olanaklarimizla imal edilmistir. Bu noktada maliyet karsilastirmasi
icin 2002 yilindaki Otomatik Kontrol Ulusal Toplantisi’ nda bildiri olarak sunulan benzer bir
projenin [1] gerceklenmesi esnasinda kullanilan techizat tablosu Ek I'de verilmistir.
Calismalar sirasinda yapilanlar su sekilde gruplanabilir:

¢ Sistemin mekanik tasariminin gerceklenmesi

e Cubuklardan bir tanesinin yalitiip uzerine direnc teli sarilmasi ile bir gerilim bolucu,

yani bilyenin konum bilgisini verecek bir algilayici yapilmasi

e Motorun konum bilgisinin artimli optik kodlayicidan okunmasi

e Motor surucu devresinin hazirlanmasi

e Mikroislemci ve bilgisayarin paralel port uzerinden haberlestiriimesi

e Sistemin basamak yanitinin bilgisayar uzerinden cizdirilmesi

e Motorun tum parametrelerinin olcumler ile elde edilmesi

¢ Sistemin elde edilen parametreler ile modellenmesi

¢ Sistem modelinin MATLAB’da olusturulmasi, gercek sistemdeki kisitlamalarin

modele eklenmesi

¢ Motorun konum kontrolorunun tasarlanmasi, motorun istenen referansa oturdugunun
olcumlerle sinanmasi

e Metal bilyenin iletken cubuk uzerindeki konumunun olculmesi sirasinda meydana

gelen gurultuleri suzmek icin sayisal bir filtrenin gerceklenmesi

e Metal bilyenin konum kontrolorunun tasarlanmasi

32.GERCEK ZAMANLI SES TANIMA

Projemiz ‘Gergek Zamanl Ses Tanima’ islevini gergeklestirmektedir. Bu amagla Matlab
programina ait Simulink ortami kullanilarak blok diyagram olusturulmus, daha sonra
gerekli degisiklikler yapilarak ayni simulasyonun C6713 DSK setinde calistiriimasi
saglanmistir.

Proje icin temel olarak bir kisiye ait ‘a’ , ‘e’ ve ‘i’ sesleri kayit edilip, gerekli islemlerden
gegirilerek kitlphane elde edilmistir. Olusturulan blok diyagram mikrofon aracilidiyla
gonderilen Ses sinyalini  korelasyon yéntemini kullanarak bu kitiphane ile

karsilastirmakta ve sonuglari dederlendirerek uygun gikis islemini gergeklestirmektedir.
Sonug olarak kullanici matlab simulink ortaminda simulasyonu calistirarak, mikrofona
soyledigi bu Ug sesli harfe ait ses dosyalarindan, soylenen harfe ait olani dinlemekte,
bdylece ses tanima isleminin gergeklestigini duymaktadir.

Ayni blok diyagramda C6713 DSK icin gerekli degisikliklerin yapilmasinin ardindan, Code
Composer Studio programi aracilifiyla sete ylkleme yapilmakta ve simulasyonun bu
ortamda da galistirilmasi saglanmaktadir.

33.DERS CiZELGELEME PROGRAMI

Universitelerde otomatik ders programi (cizelgesi) hazirlamak, bir égrencinin
derslerinin gakismamasi, herhangi bir glindeki dersleri arasinda fazla bosluk olmamasi
gibi bir cok kisit altinda ¢6zilmesi gereken zor (NP-hard) bir optimizasyon problemidir.
Ust-sezgiseller (Hyper-heuristic) alt seviyedeki sezgiselleri yoneten ve her adimda hangi
sezgiselin kullanilacagina karar veren yaklasimlardir. Ust-sezgisel yaklasimlar arama ve
optimizasyon problemlerinin ¢ézimuinde yaygin bir sekilde kullanilmaya baslanmistir. Bu
calismada JAVA ve XML teknolojileri kullanilarak Yeditepe Universitesi Bilgisayar
Mihendisligi bolumutnian ihtiyac duydudgu kisitlarin  kolayca girilebildigi, ¢6ztmlerin
Uretilebildigi, dedistirebildigi ve bilgilerin saklanabildigi, otomatik ders programi
hazirlayan bir uygulama gelistirilmistir. Bu uygulama problemin ¢éziimiinde Ust-sezgisel
bir yaklasim kullanmaktadir. En uygun yaklasimi bulmak igin farkh basit Ust-sezgisel
algoritmalar test edilmistir. Testler igin gergek ve rastgele olusturulmus veriler



kullanilmistir. Varolan bir Ust-sezgiselden yeni bir sezgisel yaratilmis ve &nerilen
sezgiselin daha iyi calistigi gozlemlenmistir.



