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_ Aminoasit ve Ozon Bazlh Nanofiber
Icerikli Yara Ortiilerinin Gelistirilmesi

Proje: Selin UZUNER
Danigsman: Yrd. Doc. Dr. Dilek COKELILER

Baskent Universitesi/Biyomedikal Miihendisligi
e o

nerilen projede, elektrostatik egirme
Oyéntemi ile farkli dizenlemelerde

Uiretilen nanofiberlerin uygun bilesenlerce
zenginlestirilmesi ile yara ortusu tretilmesi
ve gelistirilen tasarim ve yaklasimlarin
performanslarinin karsilastirilmasi planlanmaktadir.
Bu bakimdan, en cok kullanilan biyobozunur
nitelikteki sentetik polimer, labaratuvar tipi
nanofiber cihazimizda uretilecek daha sonra
fiziksel ve kimyasal ozellikleri karakterize
edilecektir. Devaminda, calismanin 6zgiin noktasini
olusturacak bicimde yiizey karakterizasyonunun
ozon yagin hapsedilmesine olanak verecek sekilde
degistirilmesi ve bu degisimin optimizasyon
calismalan gerceklestirilecektir. Bu optimizasyon
calismalarinda, yara ortusiine konuslandirilacak
olan tiyol icerikli aminoasitler icin en uygun tasarim
belirlenecektir. Biyobozunur nitelikte sentetik
polimer nanofiber olarak uretilip katman olarak
dokunup biriktirilirken farkli fiziksel desenlerin
kullanilmas1 planmaktadir. Devaminda, iyilestirme
stratejisini gelistirme amacli olarak serbest
radikallerin sonimlenmesi hedefinde ozon kremi
ile emdirilmesi ve mikroorganizma tutunmasini
azaltma amacli olarak uygun aminoasitlerle
zenginlestirilmesi planlanmaktadir. Bu siirecte
nanofiber iskele ile bu bilesenler arasinda
baglanma ve emilim 6zelligini gelistirme amacli
ylizey modifikasyon calismalarinin denenmesi de
planlanmaktadir.
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Calismanin kapsaminin genisligi nedeniyle bu yeni
yaklasimlarin, biyomalzemenin ozellikle fiziksel ve
kimyasal 6zelligine etkisi arastirilmaya calisilacaktir.
Proje, lisans egitimimde, nanofiber yapidaki yara
ortusu Uretimiyle ilgili tecriibe arttiric1 hedeflerle
birlikte, yizey modifikasyonuyla olusturulmus
nanolif icerikli biyomalzeme uretme potansiyelini
test etme 6zgiinliigiinii de tasimaktadir. Calismaya
devam edilen proje Tiibitak tarafindan BIDEB
programinca destek almistir.
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Onerilen projede; elektrostatik egirme yontemi
kullanilarak yara ortiisu olarak uretilecek nanofiber
dokunun ylizey modifikasyonuyla ozon yaginin
tutulmasini saglamak ve tiyol icerikli aminoasitlerin
yardimiyla yara iyilesmesinin hizli olmasi
planlanmaktadir. Oncelikli amac, farkli bilesenlerce
zenginlestirilmeye calisilan yara ortiilerinin yara
iyilesmesindeki performansin1 gozlemlemektir.
Uretilen matlar elektrostatik egirme cihaziyla
uretilen nanofiberlerden elde edilen matlardir.

Bu matlarin genel fiziksel ve kimyasal
karakterizasyonlar gozlemlenerek yara ortilerinin
belli bash performans artirici ozelliklere sahip olup
olmadiginin arastirilmasi yapilmasi olacaktir.
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Goriintii isleyen internet Kontrollii 3G
Mobil Robot

Proje: ilyas KURE
Danisman: Yrd. Dog. Dr. Murat CEYLAN

Selcuk Universitesi/Elektrik Elektronik Miihendisligi

kolaylastiran en onemli teknolojiler arasinda

yer almaktadir. Bu teknolojilerin yayginlasmasi,
yenilikci projelerin hitap edecegi cerceveyi
de belirlemektedir. Bu calismada, goriintu
isleme uygulamalar basta olmak lizere bircok
yeni uygulamaya olanak saglayacak “ortamdan
bagimsiz” bir platform tasarlanmistir. Web
lizerinden izlenebilen, kontrol edilebilen, yeniden
programlanabilen ve kablosuz olarak haberlesebilen
bu robot platform, gercek zamanli uygulamalara
uyumlu olarak tasarlanmistir. Bu tasarim, ana
hatlariyla Arduino mikroislemci, Arduino Ethernet
modiili, 3G router, IP kamera, ultrasonik sensor
iceren bir mobil robot ile realize edilmistir. Robot
yaziliminin gelistirilmesi asamasinda IDE ve C dili
kullanmlmistir. Robotun kontroli web sitesi lizerinden
gerceklestirilerek robot ile ayni ortami paylasma
gereksinimi ortadan kaldinlmistir. Proje, Android
isletim sistemli akilli telefon veya tablet pc ile
kontroli de icerecek sekilde gelistirilmektedir.
3G ozelligine sahip olan robot, 3G kapsama alani
dahilinde bulunan her yerden kontrol edilebilmekte,
lizerindeki IP kamera sayesinde goriintl ve ses
aktarimi yapabilmektedir. istege bagli olarak, robot
ile kullanici1 ayn1 ortamda ise robotun kontrolii LAN,
WLAN ile de saglanabilmektedir. Arduino mikro
islemcisi sayesinde farkli sensorler (GPS, pusula,
151 ve nem,yangin dedektori ...) ile kullanima
uyumludur. C# ortaminda hazirlanan ara yuz ile IP
kameranin kontroli saglanabilmekte, yatayda 270
ve dikeyde 90 derece doniis acisina sahip kameradan
alinan goriinti web lizerinden aktarilarak istenilen
goruntu isleme uygulamasi yapilabilmektedir. C#
ortaminda hazirlanmis program ile de kameranin
kontroll saglanmakta, insan yizl tespiti
yapilabilmekte ve tespit edilen yiz sisteme kayit
edilebilmektedir.Bahsedilen bu projenin basta
glivenlik ve eglence olmak lizere bircok sektorde
kullanilabilir hale gelmesi amaclanmaktadir.

°
I nternet ve kablosuz iletisim, insan hayatini
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Mekanik yapisinin tekrar tasarlanarak askeri
alanlarda kullanilabilecegi diisiinilmektedir. Askeri
alanda nobet, gerektigi zaman cevre alandan bilgi
toplama ve askerlerin ulasmakta zorluk cektigi
bolgelerde arastirma yaparak istihbarat saglama gibi
gorevlerde, ayrica son derece tehlikeli bir is olan
bomba imhada da kullanilmas1 hedeflenmektedir.

A—omrr CiH

Autonomic Robot

Proje: Orhan GUNDUZ, Ercan VIRDIL,
Bayram KARAHAN

Danisman: Yrd. Dog. Dr. Tolgay KARA

Gaziantep Universitesi/Elektrik-Elektronik Miihendisligi

seritle cevrelenmis alandan ¢ikmayarak,

belirlenen cismi bulacak ve daha sonra bu
alanmin kosesindeki 1 metrekarelik kirmiz1 bolgeye bu
cismi birakacak.
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3 x3 metrekarelik tabani beyaz ve cevresi siyah

Not:9 metrekarelik alanin disinda 1 metrelik bos
bi alan olmali yani toplam 4x4 metrekarelik alan
olmal.

Driver Data Logger
Proje: Kaan OZYAZICI
Danisman: Yrd. Doc. Dr. Behcet Ugur TOREYIN

Cankaya Universitesi/Elektronik Ve Haberlesme Miih.
°
I sminden anlasilacag lizere siiriicii davranmislarini

inceleyen ve bunlarn kaydeden bir proje

uzerine calismaktayiz.Suriculerin tehlikeli
sayilabilecek hareketlerinin tespitini yapmak
ve bunlan sistematik bir sekilde kaydetmeyi
hedefliyoruz.Ulkemizde sigorta sirketleri siiriiciiyii
risk grubuna,kisinin yasina kaza gecmisine ve araba
modeline gore sokmaktadir.Bizim amacimiz kaliplar
icerisine sokulmus ve her an riskli goziyle bakilan
surliculer yerine kisileri gercek araba kullanma
davranisina gore siniflandirmak ve esas risk grubunu
tespit etmektir. Proje ekipmani olarak ivme olcer
ve arduino uno gelistirme kiti kullanmaktayiz.
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Animatronik Yiiz Tasarimi ve
Gerceklenmesi

Proje: Hatice AYDIN, Yasemin CATAL, Emin KOSE,
Emine Bisra Yavuz

Danisman: Prof. Dr. Osman PARLAKTUNA

Eskisehir Osmangazi Universitesi/Elk.-Elektronik Miih.

gelisiyor olusu, teknolojinin kullanildigi tiim
alanlarda daha da ileri gitme fikrini ortaya
cikarmistir. Yeni gelismelere en cok ev sahipligi
yapan alanlardan bir tanesi olan robotik, projemizin
temelini olusturmaktadir. Robotik alani, bircok alanda
kullanilmaya elverisli olusu nedeniyle ulkemizde
de gelismeye devam etmektedir. Robotik alaninin
ilgi goren onemli sektorlerinden bir tanesi de
animatronik dalidir. Animatronigin eglence, egitim,
sinema, saglik sektorii gibi alanlarda kullanilabilecegi
disuinilmektedir. Bu calismada bir animatronik
yuz tasarimi hedeflenmistir. 2013 yil1 Tirk Dinyasi
Kultir Baskenti olarak Eskisehir’in secilmis olmasi ve
Eskisehir dogumlu olmasi sebebiyle, sehrin tanitim
icin onemli bir yere sahip olan Nasreddin Hoca
figirunidin animatronik yuz prototipi gerceklenmesi
kararlastinlmistir.

Teknolojinin ozellikle son yillarda daha hizli

Bu projede, hem Eskisehir’in tanitimina katkida
bulunmak amaciyla hem de cocuklarin Turk

halk bilgesi, glilmece turiiniin oncuisi Eskisehir
dogumlu olan Nasreddin Hocay1 yakindan tamimasi
amaclanarak, Nasreddin Hocanin animatronik yliz
projesine baslanmistir. Cocuklarin kultirimuzu
o6grenmesinde, gorsel bir animatronik Nasreddin
Hoca figirunin kullanilmasi bu siireci hizlandirarak
Nasreddin Hocanin cocuklarin hafizasinda daha kalici
bir yere sahip olmasi dustinilmustir. Projenin basanli
olmas1 durumunda, cocuklar iizerinde istenilen etki
yaratilmis olup projenin asil amaci gerceklestirilmis
olacaktir. Bunlara ek olarak prototip, cesitli
sektorlerde kullanilmak uzere piyasada bulunacaktir.
Sinema sektoriinde ozellikle korku filmlerinde
animatronik ve prostetik gibi geleneksel yontemler
kullanilmaktadir, ancak bu yontemleri uygulayabilen
sinirli sayida stiidyo bulunmaktadir. Projemizin
gerceklestirilmesiyle gelecekte, robotik alaninda
calismak isteyenlere giizel bir ornek temsil edilmis ve
insanlarin bu dalda calismak istemesi tesvik edilmis
olacaktir. Ayrica ulkemizde bu alanin gelismesine

bagli olarak biiyiiyecek sektorlerin ilerlemesine ve
81
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gelismesine katkida bulunulacaktir.

Projenin gelistirilme basamaklari g6z oniine
alindiginda bircok teknoloji alanindan

yararlanmldig1 gozlemlenmektedir. Bilgisayar ve
iletisim teknolojileri, animatronik teknolojileri,
bilgisayar yazilimi, elektronik teknolojisi, makine
miihendisligi ve teknolojisi, psikoloji, sahne ve
gosteri sanatlan teknolojisi bu alanlardandir. Yeni
teknoloji unsurlarindan olan animatronik teknolojisi
projemizin aslin1 olusturmaktadir. Animatronik
teknolojisi projemizde; prototipin insanlarin gercek
boyutlarina ve orantilarina uyularak tasarlanan bir
ylizdiir. Hareketleri saglayan mekanizmalar (servo
motor ve kontrol kartlar gibi) agzin, gozlerin ve
g0z kapaklarinin hareketlerini taklit ederek gercege
yakin olmasi saglanmistir. Bilgisayar yazilimiyla
kartin ve motorlarin birbirleriyle es zamanli calismasi
ayarlanmistir. Son olarak sahne ve gosteri sanatlari
teknolojisi yardimiyla esnek ve hafif materyallerle
olusturulan maske, prototipe uygulanip, yapilan
renk, sac ve diger bilesenlerle prototip gerceklige
yakin hale getirilecektir. Projede gerceklige
uygunluk cok onemli bir yere sahip oldugundan,
proje siiresince disiplinli calismalar yurutilmustar.
Yazilimin belirlenen ses dosyasina uygun hareketleri
prototipe gondermesi, mekanik parcalarin gercek
insan kafasinin boyutlarina uygun ebatlara sahip
olmasi, gozlerin, agzin birbirleriyle ve belirlenen
ses dosyasiyla es zamanli calismasi ve butiin bu
calismalarin gerceklige yakin olmasi disiplinli bir
calismayla saglanmistir.
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Robotik alanindaki gelismeler g6z oniine alinarak,
animatronik yizlerin insanlarin psikolojik
tedavilerinde, egitim ve eglence sektdriinde
kullanilmasina elverisli oldugu diisiiniilmektedir.
Gunumiuzde, robotik ve animatronik araclardan
cocuklarin egitiminde faydalanilmasi hizla
artmaktadir. Ozellikle, okul dncesi ve ilkokul
doneminde ¢ocuklarin taninmis karakterlerden
etkilendigi bilinmektedir. Bu gercekten yola cikarak,
animatronik yiiz tasarimi teknigiyle Nasreddin

Hoca prototipi gerceklestirilip, belirlenen bir
senaryoda fikra anlatimi agzin, gozlerin ve goz
kapaklarinin uyumlu hareketleriyle saglanmistir. Proje
tamamlandiktan sonra Nasreddin Hocanin animatronik
tasarimi parklara ve birkac ilkokula konularak,
kameralar yardimiyla insanlarin verdikleri tepkiler
gozlemlenecektir.
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Pasif Radar Sistemi icin Dipol
Antenlerden Olusan Devre Tasarimi

Proje: Ali Berker ERKOL, Ceyda Nur KAYA
Danisman: Prof. Dr. Yusuf Ziya UMUL

Cankaya Universitesi/Elektronik ve Haberlesme Miih.

olan “pasif radarlar icin alic1 antenlerden olusan

devre tasarimi yapmak” olarak ozetlenebilir.
Alicis1 olup vericisi olmayan pasif radar sisteminin
askeri alanda kullanimi, geleneksel aktif radarlara gore
bazi avantajlar saglamakta,bu sistem diisman unsurlar
tarafindan fark edilememektedir. Projemiz “alici
anten olarak dort adet dipol” ve “bir referans vericisi”
iceren bir elektronik devreden olusmaktadir.Verici
antenden gelen sinyal,ilk olarak hangi alic1 dipole
carpiyorsa,devreye bagli olan “timer” bu sinyalin
carpma zamanini hesaplar.Ayni islem diger 3 dipol
icin de gerceklestirilir.Daha sonra “vericinin nerede
oldugu” ve “vericiden cikan sinyalin gelis acis1” devre
tarafindan belirlenir.

Projenin amaci,askeri alanda kullanilabilecek

Vericinin yeri belirlendikten sonra,hedefin yeri

tespit edilmelidir.Vericiden gelen sinyaller hedefe
carpar ve hedeften yansiyan sinyaller de dipollere
carpar.Vericiden cikan sinyalleri farkli frekanstaki
“impulse”lar olarak gonderirsek, hedeften yansiyan
sinyalin “ilk olarak hangi dipol tarafindan algilandigim
ve boylece de “hedefin yerini” tespit etmis oluruz.

Wi-Liz
Proje: Burak UGRANLI, Gokhan GUMUS,
Minevver HASOGLU -
Danmisman: Doc. Dr.Tolga GiRICI

TOBB Ekonomi ve Tek. Univ. / Elektik- Elektronik Miih.

i-Liz projesi kullaniciy1 takip eden bavul
Wprojesidir. Android telefonda olusturulan

bir uygulama sayesinde telefon ile bavul
bluetooth teknolojisi ile haberlesme saglanip
telefondan gonderilen komutlar sayesinde ve bavul
icerisinde bulunan bavulun yon ve hareketlerini
saglayan motorlarin bagli oldugu mikroislemci
sayesinde bavul kullaniciyr takip edecektir.
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Serbest Uzay Optik Modem
Proje: Mert BAYRAKTAR, Tevfik AGAR
Danisman: Prof. Dr. Celal Zaim CiL

Cankaya Universitesi/Elektronik Ve Haberlesme Miih.

Optics-FSO) haberlesme sistemi fiber optik

kablo yerine bilginin atmosfer icinden kizilberisi
dalgaboyunda lazer 1s1n1 ile tasindigi lazer ve alici
sistemi kullanilarak uctan uca atmosferden yuksek
hiz ve genisbant (transparan broadband) ile kablosuz
veri iletisimi saglamak icin kullanilacak haberlesme
sistemidir. FSO teknolojisi bize bircok avantaj
sunmaktadir. Baslica avantajlari maliyet (%80 daha
az), zaman (%75 daha az), hiz (fiber ile ayni), lisansa
tabi degil, saglik acisindan problemi yok, daha giivenli
baglanti, kurulumu kolay ve son olarak veri alirken
ayn1 zamanda gonderebilme kabiliyeti (Full-dublex

yapisi).

Serbest Uzay Optik teknolojisi (Free Space
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FSO haberlesme sistemi 3 ana bilesenden olusur.
Verici, transmisyon ortami ve alici. Verici fiber
optik sistemdeki gibi bir verici sistemi olup, burada
bilgi bir lazer 151m Uzerine yuklenip lazerin 1s1n1nn
acilip kapatilmasi yoluyla (on-off keying-OOK) iletim
ortamina gonderilmektedir.

Transmisyon ortami atmosferdir. Alici da yine fiber
optik sistemdeki alic1 gibi lazer 1s1n1n1n siddetini
(intensity) hisseden bir foto diyot ve sinyali isleyen
devrelerden olusur.Bunlarla birlikte baslica sistem
ogeleri islemciler (seri verinin saglanmasi ve
autofocus), donustiriicliler (elektonik sinyal ve

optik sinyal ceviricileri), motorlar (autofocus) ve son
olarak teleskop ve lens gibi optik malzemeler alici ve
verici icinde atmosferden 1s1n1in gecmesi ve alinmasi
islemlerinde etkinligi artirmak icin kullanilmaktadir.

Sistem her ne kadar fiber optik (FO) haberlesme
sistemine benzese de transmisyon ortami atmosfer
oldugu icin bircok farklilik gostermektedir. FSO
sisteminin calisma prensibini genel olarak su sekilde
aciklayabiliriz. Gondermek istedigimiz bir veri
siraya konularak lazerde optik sinyale donustiiriliip
atmosferden karsi tarafa transfer edilmektedir.
Teleskop ve fotodiyot sistemi sayesinde alinan optik
sinyal yine belirli bir sira ile elektronik sinyale
cevirilip aliciya iletilmektedir. Bir yandan radyo
frekansinin sinirlan (622 Mbps ve lisans problemi)
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diger bir yandan fiber optik sistemin cok yiiksek
maliyeti ve zorlu alt yap1 calismalar ilerleyen
teknolojiyi haberlesme konusunda darbogaza
sokmustur. Girilen darbogaza kars1 kullanilmaya
baslanan FSO teknolojisi ticari olarak 5 km mesafelere
kadar kullanilabilirken 10 Mbps’ ten 3 Gbps’ e kadar
farkl kapasitelere kadar ulasan bu teknolojiyi bir
FSO modem gelistirerek Turkiye’ de ilk defa bu trunu
prototip haline getirmek istiyoruz. Dijital yasamin
modemde her zaman istedigi hiz ve band problemini
FSO teknolojisi ile cozerken diisiik maliyete de birer
miihendis aday1 olarak 6nem veriyoruz. Oncelikle
noktadan noktaya veri iletisimi icin tasarimi lizerinde
calistigimiz bu sistem, teorik olarak lazerlerin paralel
baglanmasi ile 160 Gbps ‘e kapasiteye ulastigi

icin ve optik amplifikator (Erbium Doped Fiber
Amplifier-EDFA) ile 30 km mesafeyi destekledigi

icin bu sistemin alt yapida da kullanilabilecegini
gosteriyor. Diger bir yandan atmosferik olaylardan
en az etkilenen 1s1n modelini elde ederek (yapilan
deney ve verilere dayali olarak en basanli tasarimi
gerceklestirmek ve Bessel fonksiyonunu kullanmak

) disuik giiclerle daha uzak mesafelere ulasmanin
teorik olarak miimkiin oldugunu ancak yapilmasi
gereken deneylerin farkina vardik ve bu deneyleri
yaparak daha basarili 151n modellerini (Gauss yerine
Bessel fonksiyonu) elde etmek icin calisiyoruz. Son
olarak tamamen kendimizin olusturacagi yazilim ise
kriptolojiye ve gelistirmeye acik olarak farkindaligi
artinci bir unsur olacaktir. Serbest uzay optik (FSO)
habelesme sistemi ve modemin, yurtdisinda lretilen
esdeger Urinler ile fiyat kiyaslamasi yapildiginda,
ciddi anlamda diisiik maliyetli bir sistem olacagin
diisiiniiyoruz. ileri teknoloji ihtiyact cok yiiksek

olan bu uriini Turkiye’de tasarlayip, gelistirmek ve
iretebilmek, iilke teknolojisine katki saglayacaktir.
Tasarlayip gelistirecegimiz bu FSO Haberlesme sistemi
yurtdisinda uretilenlerden daha dusik fiyatta olacak,
bu nedenle daha genis bir ic pazar olusturacaktir. Bu
sayede ayrica doviz tasarrufu da saglanmis olacaktir.
Tasarim bilgisi bize ait olunca, sistem lizerinde
degisiklik ve gelistirme de yapilabilecek, ayrica
bakim, onarim ve isletmede de yurtdisina bagimlilik
azalacaktir. FSO Haberlesme sistemi dogrultulmus
ciplak gozle goriilmeyen ve goze etkisi en disiik
olan kizilberisi (infrared-IR) bandinda olan bir lazer
1s1n1 vasitasi ile yapilacagindan, bu haberlesmenin
istenmeyen kisiler tarafindan dinlenmesi de
mimkiin olmayacaktir. Bu yonii ile FSO haberlesme
sistemi glivenlik ve savunma uygulamalarinda da
kullanilabilecektir.
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Gorme Engelliler icin Bir Yardimc

Proje: Alper ISIK, Ahmet KUZUBASLI, Emrah KOC,
Girkal ISIK, Murat KARABIYIK

Danisman: Prof. Dr. Murat Eyiiboglu

ODTU/Elektrik-Elektronik Miihendisligi

Proje, gorme engelli bir kisinin sectigi belirli

A= mrr C:iH

bir hedefe ortamda bulunabilecek engellerden

etkilenmeden gidebilmesine yardimci olacak
giyilebilir bir arac tasarlamay1 amaclamaktadir.
Cihazin kullaniciy1 sesli veya baska yollarla
yonlendirerek en az 4m mesafeden hedefinin 50cm
yakinina kadar getirmesi beklenmektedir. 2 veya
daha fazla hedef 4m’lik mesafeye rastgele olarak
yerlestirilecek ve kullanici sectigi hedefe en az 3
tane engelin arasindan yonlendirilecektir. Kullanic
tarafindan giyilecek aygitin hafif, kullanimi rahat,
hareketi kisitlayici parcalardan bagimsiz ve enerji
sarfiyatinin az olmasina onem verilmektedir.
«Eye-C Electronics» tarafindan gelistirilmis olan
sistem iki ana bloktan olusmaktadir. Kullanci
tarafindan giyilecek olan kemerde yer alan
sensorler muhtemel engelleri tanimakta, bir
sapkaya monte edilmis kamera ise hedeflere
yonelik olarak etrafi taramaktadir. Ortam hakkinda
elde edilen bilgiler kablosuz olarak bir bilgisayara
aktarilarak yine «Eye-C Electronics» tarafindan
gelistirilen yazilim tarafindan degerlendirilmektedir.
Kullanicinin engellere ve hedefine gore olan
konumu degerlendirilerek uygun ses komutlari
sapkada yer alan Bluetooth kulaklik araciligiyla
kullaniciya aktarilmaktadir. Proje isterlerinde
belirtilen 4m mesafe, gorece olarak daha kisa
mesafeler ve dar alanlarda kullanilacak bir tasarim
gerektirmekteyken, birbirinden farkli en az 2 hedefi
tanima sarti1 ise nispeten gelismis bir hesaplama
glicu gerektirmektedir. Gelistirilen cozimiin
bir bilgisayarla entegre olarak calismasi ortam
bilgisinin yeterince hizli degerlendirilmesine olanak
saglamakta ve muhtemel gelistirmeleri(hedef
sayisinin artirilmasi, kullanici tarafindan verilecek
sesli komutlar vs.) mumkin kilmaktadir. Sistemin
modiiler tasarimi yapilacak muhtemel gelistirme
ve gilincellemelerin oniinii agmakta, tasarimciya
gorme engellilerin gerek ev ortaminda gerekse dis
ortamlarda siirekli yanlarinda bulunabilecek kisisel
rehberlerini olusturma sansi vermektedir.
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5 Eklemli Capak Alma Robotu Tasarimi ve
Benzetimi

Proje: Tugce DONGEL, Giilce ERGUN, Burcu KOCAK
Danisman: Prof. Dr. Osman PARLAKTUNA

Eskisehir Osmangazi Univ./Elektrik - Elektronik Miih.

eknoloji alaninda kaydedilen gelismeler
sonucu robotik ve bilgisayar tabanli calismalar

Uretim faaliyetlerine katki saglamaktadir.
Bilgisayar kontroliinde yapilan tretimler is
glivenligi saglanmasi, hata oraninin azaltilmasi,
seri Uretime imkan vermesi ve is giiciinden tasarruf
edilmesi sebebiyle glinimiizde biyiik onem
kazanmistir. Uretimin gerceklestirilmesinde salt
insan giicu degil, buna yardimci ya da alternatif
olarak robot teknikleri kullanilmaktadir. Bu tarz
robot tekniklerinin kullanimi ile robot uretimleri
genelde yabanci firmalar tarafindan yapilmakta ve
lilkemize ithal mali olarak gelmektedir. Ulkemizde
de robotik faaliyetlerin hiz kazanmas1 gerektigi
disiiniilmiistiir. iste tam bu noktada dikkat
ceken robotik faaliyetler projemizin temelini
olusturmaktadir. Bu projede, sanayi kuruluslarinda
tretimi yapilan islenmemis haldeki ocak Usti
1zgaralarin capaklarin1 otomatik olarak temizlemek
amaciyla 5 eklemli robot tasarlanmis ve bilgisayarda
benzetimleri yapilmistir. Bu amacla, calisma
uzay1 en buyiik 1zgara boyutu goz online alinarak
belirlenmis ve bu calisma uzayin1 kapsayacak sekilde
eklemlerin uzunluklarina ve doniis araliklarina
karar verilmistir. Yapisina karar verilen robotun
diiz ve ters kinematik denklemleri tiiretilmis ve
denklemler parametrik olarak Matlab ortamina
aktarilmistir. Diiz ve ters kinematik programlari
yazilarak robot kolun istenilen yoriingeleri takip
ettigi gozlenmistir. Robot kolun capak alma
islemi sirasinda kullanacagi dinamik denklemler
turetilmistir. Bu asamada yapilan hesaplamalarin
dogrulugu Matlab programlan calistirilarak kontrol
edilmistir. Robotun benzetiminin Solidworks ve
Matlab programlar araciligiyla yapilmasi iyi bir
programlama alt yapisi gerektirmektedir. Tasarlanan
robot kolun projeye gorsellik acisindan katki
saglayacak Solidworks cizimi yapilmis ve bir ara yiiz
araciligiyla Simulink/Simmechanics> e aktarilmistir.
Simulink ortaminda kontrol edilen robot kolun
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onceden parametrik olarak girilen kiitle, agirlik
merkezi ve atalet momentleri Solidworks programi
kullanilarak elde edilmistir. Yazilan Matlab
programlari ile her bir eklemin pozisyon, hiz, ivme
degerleri elde edilmis ayrica belirlenen hizlarda
robotu hareket ettirebilmek icin gerekli kuvvet ve
torklar hesaplanmistir. Acisal hiz, acisal ivme ve
tork hesaplamalarinin grafikleri bulunmustur. Grafik
degerlerine gore robotun iiretiminde kullanilacak
malzemeler, motor, siirlicli, kontrol karti, kablolar
ve baglanti parcalar belirlenecektir. 5 eklemli
capak alma robotu tasarimi ve benzetimi projesinin
denklemleri parametrik olarak tiiretilmis ve robot
parametrelerinde yapilacak degisikliklerin hizla
test edilmesi ve uygunlugunun tespiti miimkiin
olmustur. Sonug olarak 5 eklemli capak alma robotu
tasarimi ve benzetimi projesinin amaci; robot
kolun tasarimini kolaylastirmak icin bir platform
olusturmaktir. Bu platformun calisma mantigi,
istenilen robot kolunun degerleri girilerek tork, hiz
ve ivme grafiklerinin elde edilmesidir. Robot kolun;
kiitle, eklem uzunluklar, baslangic a1 degerleri,
1zgara tipi vb. bilgileri programa saglanmakta ve
program robotun hareketini saglayacak ac1 ve tork
degerlerini hesaplamaktadir.
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Arama kurtarma robotu tasarim
Proje: Serkan Koc
Danisman: Do¢. Dr. Hamit ERDEM

Baskent Universitesi/Elektrik Elektronik Miihendisligi

oldugu bélgelere arama kurtarma robotu ile

mudahale etme ve veri analizinde bulunma
.Robot kablosuz olarak joystick ile kontrol
edilmektedir.4 adet hareket edebilen palete
sahiptir.Uzerinde ARM11 tabanli Linux isletim
sistemi, 16 kanal servo motor siiriici, wireless
modem ve web kamerasi bulunmaktadir.Operator
tizerindeki kamera sayesinde robotu uzaktan

yonlendirebilmektedir.

Proje amac1 insanlarin ulasmasinin tehlikeli
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Cesitli Cad Yazilimlarinda Tasarlanmis
Endiistriyel Parcalarin Geometrik
Sinirlarinin izlendigi Otomatik Yoriinge
Planlamasi

Proje: Duygu HANAYLI, Burcu DEMIREL
Danisman: Prof. Dr.Osman PARLAKTUNA

Eskisehir Osmangazi Univ./Elektrik- Elektronik Miih.

gelisen teknoloji, yeniliklileri de beraberinde

getirmistir. Caga ayak uydurmak icin insan
glicliniin yetersiz kaldig1 durumlarda makinelere
ihtiyac duyulmus boylece robotik alani ortaya
cikmistir. Glinlimuzde bu alan, uzay ve deniz
arastirmalarindan niikleer santrallere, endiistriden
saglik sektoriine kadar tiim boliimlerde vazgecgilmez
bir 6ge haline gelmistir.

Sanayi devriminden giliniimiize kadar hizla

Yapilmasi hedeflenen bu proje ocak Ustl 1zgara
Uretimi alaninda faaliyet gosteren firmalarin
1zgara Uzerindeki capaklar temizleme

gereksinimi dogrultusunda baslatilmistir. 1.

Donem 2241/A- Sanayi Odakli Lisans Bitirme Tezi
Destekleme Programi tarafindan desteklenmeye
deger goriilen projemizde, giinimiizde el ile
temizlenen 1zgara Uzerindeki capaklarin, robot
teknolojileri kullanilarak temizlenmesi izerine
calisilmaktadir. Projenin otomatik bir sekilde
isleyebilmesi icin MATLAB programi ile CAD cizim
dosyalan arasinda arayiiz gelistirilmektedir. ilk
olarak, tasarlanmis olan ui¢ boyutlu cizimin CAD
programlarindan alinan DWG (DraWinG) ciktisi,
kullanic1 tarafindan proje arayizune yuklenmelidir.
DWG dosya format1 kullanilarak sadece cizim
yapilabilmektedir. Bu nedenle cizim verilerinin
elde edilmesi icin DXF (Drawing Exchange Format)
ve STL (STereoLithography) dosya formatlarindan
yararlanilmaktadir. DXF cizimlerin geometrik cizim
bilgilerinin saklandig1 format tiriidir. Cizgi, yay,
cember cizimlerinin yapilabilmesi icin gerekli
bilgilerin bu format icerisinde tutulmasini saglar.
STL dosya uzantisi, hizli prototipleme endistrisinde
standart olarak taninan bir dosya formatidir

Bu dosya formati ile taranan parcalarin kati
yuzeylerinin, licgenlerle meydana getirilmesinden
ibarettir. DXF ve STL formatlarn bir sonraki asamada,
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projemizin asil platformu olan MATLAB programina
aktarilmaktadir. Fakat MATLAB programi txt,

png, xml dosya formatlarin1 desteklemesine
ragmen projemiz kapsaminda kullanilmakta olan
formatlan desteklememektedir. Bu formatlarin
MATLAB ortamina uyarlanmasida proje ortaklan
tarafindan halen gelistirilmekte olan algoritmalar
sayesinde saglanmaktadir. CAD cizimlerinin

birebir aynisi, bu algoritmalar araciligiyla elde
edilen veriler kullanilarak MATLAB programinda
yazilan 6zguin fonksiyonlar ile cizilmektedir.

Uc boyutlu cizimin geometrik sinirlan, parcay:
olusturan cizim parametrelerine (gizgi, yay,
cember, elips, coklu yay) gore belirlenmektedir.
Sinirlan belirlenen cizimler izlenen yoriingenin
temelini meydana getirir. Belirlenen takibin hangi
sirayla ilerleyecegi yine MATLAB programinda
gelistirilen siralandirma algoritmalar1 sayesinde
belirlenecektir. Siralandirma islemi tamamlandiktan
sonra yoriinge takibinin yine kullanici tarafindan
girilen yon (saat yoni veya tersi), hiz, ivme
bilgileriyle G-Kodu uyarlamasi yapilacak ve projenin
tamaminin simiilasyonda gosterimi saglanacaktir.
Proje basariyla tamamlandigi takdirde, daha 6nce
ylzey taramalariyla gerceklestirilen islemlerden
farkli olarak ince detaylara sahip olan parcalarin
geometrik sinirlarinda gezinilmesi saglanarak
puriizlerin en st diizeyde giderilmesi saglanacaktir.
Bu sayede uretim asamasindaki parcalarin piyasaya
sunulmaya hazir haline en kisa siirede ulasilarak,
zamandan ve is gliciinden tasarruf yapilmasi
amaclanmaktadr.
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Bilye Tasiyan Robot Kolu
Proje: Selim BOZ, Serta¢ SEN
Danisman: Yrd. Doc. Dr. O.Turay KAYMAKCI
Yildiz Teknik Universitesi/Elektrik Miihendisligi
elektro miknatis yardimiyla bir bilyeyi bir

yerden alip istenilen bir yere birakilmasina
dayanan , PLC ile kontrol edilen bir projedir.

Servo motor ile tasarlanmis bir robot kolunun,
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isitsel ve Gorsel Uzaktan Bulunma
Sisteminin Tasarimi ve Uygulanmasi

Proje: Bekir Berker TURKER, Rabiye KARALI
Danmisman: Yrd. Doc. Dr. Sevket GUMUSTEKIN

izmir Yiik. Tek. Enstitiisii/Elektronik ve Hab. Miih.

orsel ve isitsel bir sanal gerceklik sistemi
gelistirilmesine dayanan bu calismada,

sanal seyahat, uzaktan egitim, uzaktan
ameliyat, tele-konferans gibi bircok uygulamaya
uyarlanabilecek sekilde kullanicilarda uzakta
bulunma algis1 yaratilmasi hedeflenmistir. Bu
amacla, ambisonik cevresel ses diizeni modeli ve
tiimyonli video isleme teknikleri kullanilmistir.
Kullanicinin bas hareketleri 3 serbestlik derecesiyle
algilanarak gercek zamanli islenen ses ve video,
kullaniciya bu amaca uygun giyilebilir/takilabilir
techizatlar yardimiyla aktarilmaktadir.Uzak ortamda
kaydedilen 4 kanalli ses ve tiimyonli video, kullanici
tarafindaki sensorler araciligiyla elde edilen yon
bilgilerinin kullanimiyla islenir. islenen ses akis1 2
kanalli kullanici kulakligina, islenen ve cercevelenen
goriinti ise video gozliigline gonderilerek
kullanicinin hem isitsel hem gorsel olarak uzak
ortamda bulunma hissini yasamasi saglanir. Ayni
anda ve gercek zamanli olarak ses ve video verisinin
kullanici hareketleri ile uyumlu olarak olusturulmasi
icin gelistirilen bu uzaktan bulunma sistemi,
kaydedilen ortamlarin yani sira canli aktarim
uygulamalarinda da kullanilabilir.

Input/Output (1/0) karti

Proje: Murat AYDIN

Damisman: Doc. Dr. Yiiksel Ozbay

Selcuk Universitesi/Elektrik-Elektronik Miihendisligi
r-ge calismasina acik 2 dijital ve 2 analog
girisli, 4 dijital (2 role-2binary) ve 2 pwm
cikish bilgisayar tzerinden kontrol edilebilen

endustriye i/0 kartidir. Kart aldigi veriyi denetleyici

icerisinde isleyerek Rs-232 protokoliine uygun
haberlesme ile bilgisayardan kontrol edilebilir.

Cikislar, power ve rs-232 icin ledlerle gosterilebilir.
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Robotik Platformlar icin ic Mekan
Konumlandirma Sistemi

Proje: Seda EFE, Reyhan Saniye ALTAY
Danmisman: Yrd. Doc. Dr. Behcet Ugur TOREYIN

Cankaya Universitesi/Elektronik ve Hab. Miih.

A= mr i

sekilde verilen gorevleri yerine getiren
cihazlardir. Robotun verilen gorevi yerine
getirebilmesi ve otonom hareketini saglayabilmesi
icin, bulundugu mekani algilamasi ve o mekanda
ki yerini bilmesi cok blyik bir adimdir. Diinyada
bu alanda cok fazla arastirma yapilmis, bircok
teori ortaya konmus ve robotlara uygulanmistir.
Ozellikle bu robotlar insanlarin gidemeyecegi
yerlere ulasimda, acil afet durumlarinda yardim
amacl kullanimlarda ve insanlarin calisma yukinu
hafifletmek icin yapilmaktadir. insansiz hava ve kara
araclan gozlem ve yardim icin kullanilmaktadir.
Bu tip araclarda konum hassasiyeti onemsizken,
ic mekanlarda kullanilan ozellikle temizlik
robotlarinda hassasiyet ¢cok onemlidir. Bu yuzden ic¢
mekan ve dis mekanda kullanilan robotlar icin cok
farkli sistemler tasarlanmaktadir.

Robotlar onceden programlanmis ya da otonom
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Robotlarin otonom hareket edebilmesi icin
bulundugu ortam icinde nerede oldugunu bilmesi
gerekir. Proje robotun es zamanli olarak konumunu
belirleyecek ve bu soruna ¢ozum getirecektir.

Bu proje ile hareketli bir robotun, belirlenen

sabit bir noktaya olan uzakligini istasyon sensorler
yardimiyla es zamanli olarak hesaplanacak ve
gosterilecektir. Boylelikle Robot otonom hareket
icin gerekli olan “Ben Nerdeyim” sorusuna cevap
bulacaktir. Ayrica sirket bu calismay1 istedigi tiim ic
mekan sistemlerinde kullanabilecektir. Bu sistemin
yapiminda ultrasonik ve rf sistemler birlesik olarak
kullamlacaktir.
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DPGS Kurulumu Ve Uygulamasi

Proje: Havva ERDINC, Burak DERYA,
Sinan GUMUSTEKIN, Selin KOYKIRAN

Danisman: Yrd. Dog. Dr. Ahmet YAZICI

Eskisehir Osmangazi Universitesi/Elk. Elektronik Miih.

NSS (Global Navigation Satellite System),
uzaydaki uydu kiimelerinden yollanan

kodlanmis radyo sinyalleri ile yerytiziindeki
elektronik alicilarin, bulundugu noktanin konumunu
(enlem, boylam, ylikseklik) ve GMT saatin
hesaplamasini saglayan “Kiiresel Uydu Seyriisefer
Sistemi”dir. GPS (A.B.D.), GLONASS (Rusya) ve
GALILEO (Avrupa) uydu kiimeleri, GNSS ornekleridir.

GPS (Global Positioning System), dogrulugu yiiksek
kiiresel bir konum belirleme sistemi olmasina

karsin GPS olciimlerini etkileyen baz rastlantisal

ve sistematik hatalar s6z konusudur. Bir GPS alicis1
ile mutlak konum belirlemenin dogrulugu, genel
olarak uydu yoriinge hatalari, uydu saati hatalar,
iyonosferik etkiler, troposferik etkiler, sinyal
yansimalari, anten faz merkezi hatalan vb. sebepler
ile azalmaktadir.

Teknolojinin gelisimi ile birlikte daha hassas konum
tespitine ihtiyac duyulmus ve konum olcuimundeki
hatalar gidermek icin DPGS (Diferensiyal GPS)
uygulamasi gelistirilmistir.

DGPS, ucak seyriisefer sistemleri, gemilerin bogaz
gibi dar gecitlerde ve acik denizlerde rotalarinin ve
yerlerinin belirlenerek glivenli bir seyir yapmalari,
tarim verimliligi, sondaj ve zemin etiidii calismalari,
navigasyon ve haritalandirma gibi hassas konum
bilgisi gerektirecek uygulamalarda kullanmlir.

Bu calismada, Osmangazi Universitesi

Meselik Yerleskesi’nde metre altinda konum
hesaplanabilmesi icin OSAGI (Osmangazi Sabit GPS
istasyonu ) ad1 verilen bir DGPS (Diferansiyel GPS)
referans istasyonu ve android isletim sistemine sahip
mobil bir cihaz Uzerinde calisacak ADKON (Android
DGPS Konumlandirma) yaziimi gerceklenmesi
hedeflenmistir. Bu sistemlerin gerceklenmesi
halinde, yaygin olarak kullanilan metre Ustl hata

ile konum hesaplamas1 yapan GPS modiillerindeki

93

A= mrr i

P
R
o
J
E
L
E
R




£ TMMOB ELEKTRIK MUHENDISLER| ODASI
—= ANKARA SUBESI

sonuclarin Gercek Zamanli GNSS Aglari’ndan alinan
diizeltme bilgileri ile DGPS algoritmas1 kullanarak
hassaslastirilmasi, ayrica gelistirilecek olan OSAGI
istasyonuyla Eskisehir cevresinde DGPS diizeltme
bilgilerinin yayinlanmasi saglanmis olacaktir.

Bu uygulamada OSAGI referans istasyonu,
olusturdugu konum diizeltme bilgilerini internet
Uzerinden gezgin kullanicilara iletir. Diizeltme
bilgilerini alan gezgin GNSS alicilan da bu bilgileri
kullanarak santimetre seviyesinde dogru sonuclar
uretebilmektedir.

R—hmMrZ Ci—

Proje, uygulama kisminda donanim ve yazilim olmak
tzere iki kisma ayrilmistir. Yazilim kisminda Java

ve C dili kullamlmistir ve testler android tablet
bilgisayar izerinde yapilmistir. Donanim kisminda
ise duzeltme bilgilerini hesaplamak icin Texas
Instruments MSP430 FRAM mikrodenetleyicisi ve
Novatel SMART-AG-PVT-G GNSS alicis1 kullanilmistir.
Bu GNSS alicisi, GPS ve GLONASS uydu kiimelerini
izleyebilmektedir. Ayrica istasyona internet erisimini
saglamak icin CC3000 WiFi modiilii MSP430 ile
entegre halde kullamlmistir.
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OSAGI referans istasyonu, dogrulugu milimetrik
olarak bilinen bir koordinata yerlestirilmistir.
Novatel GNSS alicisindan seri port ile alinan

konum degerleri, MSP430 mikrodenetleyicisi
Uzerinde milimetrik hassaslikta bilinen koordinat
degerinden cikartilarak enlem ve boylam farklari
olusturulmaktadir. Bu fark degerleri gezgin alicilara
duzeltme bilgisi olarak iletilmektedir. Gezgin alicilar
kendi hesaplamis olduklar enlem ve boylamlarina
bu fark degerlerini ekleyerek daha dogru bir konum
bilgisi elde ederler.

Literaturde benzer calismalar olmasina karsin
yapilan arastirmalarda referans istasyonu kullanarak
yaygin olarak kullanilan android isletim sistemli

bir cihaz Uzerinde calisan DGPS uygulamasina
rastlanmamistir.

Projede gelistirilen ve Eskisehir Osmangazi
Universitesi’nde uygulanmas planlanan OSAGI ve
ADKON, ileride gelistirilecek proje ve arastirmalar
icin altyap1 olusturacak niteliktedir.

Proje sonucunda, OSAGI sisteminin gelistirilmesi
ve GNSS diizeltme verilerinin internet lizerinden
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