KONU:DENGE ROBOTU TASARIMI

OZET:

Bu arastirmada, arduino programlama ile dengede duran robot olusturulmustur. Arduino’nun
programlanmasi i¢in C dilinde bilgi sahibi olmak gerekmektedir. Ayrica yapilacak olan

devreler icin de temel elektronik bilgisine sahip olmak gerekir.

PID Kontrol ile sistemimizin gerekli hesaplamalar1 yapilarak uygulamamiz gereken

yontemlerin ne derecede kararli olabilecegini, projeyi nasil tutabilecegini tespit edildi.

Projede sensor olarak MPU6050( Eksen, Gyro ve Egim sensorii) kullanildi. Bu sensor

sayesinde gerekli egim verilerini alarak, motorlar1 buna gore hareket ettirildi.

Motor siiriiciisii olarak L298N voltaj regulatorlii ¢ift motor stirticii kart1 kullanildi. Dc
motorlardan ayr1 olarak step motor kontroliine de imkan saglamaktadir. Birbirinden bagimsiz

olarak iki ayr1 motoru kontrol edebilir.

MATERYAL VE METOD:




Bu proje PID sistemiyle gerceklestirilmistir.PID sisteminin ¢calisma mekanizmasini
Ozetleyecek olursak ¢ikistan geri besleme yoluyla girig sinyaline (referans) gelen sinyal, giris
sinyali ile karsilastirir ve farki hatayi olusturur. Bu hata PID denetleyicisine gonderilir ve
denetleyici bu sinyali bir katsayi ile carpip, tiirevini ve integralini alacaktir. Sonrasinda ise

tekrar cikisa gonderilir. Bu sekilde bir dongii i¢inde hata minimuma inene kadar igslem devam

eder.

Boylece robotun lizerinde bulunan ivme/gyro sensori sayesinde gevresel etkiler hesaplanarak
PID’ye gonderilir ve PID,robotun motorlarina robotun dengesini saglamasi igin gerekli

cikislart tiretir.



KONU:KANAT CIRPARAK UCAN ROBOT KUS TASARIMI
OZET:

Bu calismada, hareketli kanatlara yerlestirilmis motor ve disli sistemi sayesinde dikey inis ve
kalkis yapabilen bir hava aracinin tasarimi anlatilacaktir. Yapimina baslanan bu ucagin
kanatlarinda bir, kuyrugunda iki olmak iizere toplamda ii¢ motor bulunacaktir. Bu motorlar
sayesinde ugagin ucusu esnasinda kanatlardaki motor aktif olarak ¢alisacak, kuyrugundaki iki
motor ise u¢agin dikey inis ve kalkis hareketlerini saglayacaktir. Bu ¢alisma sayesinde tiim
platformlardan havalanabilecek kapasiteye sahip ve ayrica havada asili kalma 6zelligi
sayesinde kesif ve gozetleme 6zelliklerine sahip bir ugagin kullanima sunulmast
hedeflenmektedir.

Ucgagin diger dnemli bir 6zelligi boyutunun kii¢lik olmasi ve ayn1 zamanda kus tiirlerinden
esinlenerek tasarlanmig olmasidir. Calismamizda tasarimini yaptigimiz hava aracinin
gOrlinlimii bir karga kusunu animsatmaktadir. Bu tasarimi sayesinde uguslarini
gerceklestirirken havada ayirt edilemeyecek goriiniime sahiptir. Bu tiir hava araglarina en
fazla ihtiya¢ duyulan alan ise savunma sanayisidir. Havada uguslarini gerceklestirirken
boyutunun kii¢iik olmasinin sagladig1 avantaj sayesinde rahat rahat uguslarini
gerceklestirebilir.

Hedefimiz insanliga faydali, barige¢il niteliklere sahip, insanlarin can ve mal giivenligini
saglayabilecek, kesif amacli ve beseri olaylarda kullanilabilecek, yetkililerin ve insanlarin
bilinglendirilmesi adina 6zgiin ve faydali bir model sunmak, gelistirmek ve literatiire kaynak
olusturmaktir.

MATERYAL VE METOD:

Catia programinda govde tasarimi yapilan robot kusun yapimi 3D printer ile
yapilmistir.Yapilan denemelerde aerodinamik agidan en uygun malzeme olarak ¢adir kumasi
secilmis ve bu kumas ile kanatlarin kaplama islemi yapilmistir.Bu kumasin riizgar ve su
gecirmeme Ozelliginden faydalanilmistir.Kanat hareketleri icin de servo motorlar
kullanilmistir.Bu ¢alisma ile motor ve disli sistemi sayesinde dikey inis ve kalkis yapabilen
bir hava aracinin tasarimi gergeklestirilmistir.



KONU: STM32F103C8 MIKRODENETLEYICI ILE KESIF ROBOTU
OZET:

Bu projede, STM32F103C8 ile ger¢ek ortamda GPS’ den gelen bilgilerle aracin baslangic
konumu ve ara nokta konumu alinmaktadir. GPRS’ den ise gonderilen hedef konum bilgisi
alinmaktadir. Bu konumlar arasinda alfa, beta ve donme agis1 belirlenir. Bir kontrol
degiskenine gore aracin sag veya sola donmesi karar verilir. A¢1 bilgilerle aracin hedeflenen
konuma ulagmasi saglanmustir.

MATERYAL VE METOD:

Bu ¢alismada pleksiglas sasi lizerine yerlestirilen GPS,GPRS modiilleri ve STM32F103C8
adi verilen kontrol kart1 sayesinde otonom olarak hareket etmesi saglanan bir kesif araci
tasarimi yapilmistir.Aracin gitmesi istenilen konum bir SMS vasitasiyla GPRS modiiliine
gonderilir.Arag aldigi konuma gitmek i¢in GPS modiiliinden aldig1 kendi konumuna ait
bilgiyi kullanarak hangi yone hangi aciyla gitmesi gerektigini hesaplar.




KONU:LIDAR iLE ALAN TARAMA
OZET:

Giiniimiizde genellikle 360 derece haritalandirmada kullanilan LIDAR bu projede belirlenen
acilar icindeki kisith bir alan1 haritalandirmada kullanildi. Amag islenebilir stabil sonuglar
elde etmek ve ¢esitli alanlarda gelistirilecek projeler i¢in kullanilabilecek, tizerinde
calisilabilecek dogru bir veri ortaya koymak. Olusturulan projede LIDAR teknolojisinin hizli
ve stabil 6l¢lim yapma yeteneginden faydalanildi. Bu ¢alismada hedeflenen belli agilar ile
sinirlandirilmis alanlar1 tarayip bu taranan alandan noktalar kiimesi elde etmekti. Bu tarama
servo motorlara gonderilen dijital ac1 sinyalleriyle X ve Y olmak iizere iki eksende
gerceklestirildi ve mikro denetleyici olarak arduino kullanildi. Arduino’ nun bir diger gorevi
ise taranan alanlardaki noktalarin koordinatlarini olusturmak. Taranan bu alanlar noktalar
kiimesi seklinde Processing programi lizerinde gelistirilen bir yazilim kullanilarak simiile
edildi. Noktalar kiimesinden ti¢ boyutlu modeller elde edildi. Bu t¢ boyutlu modellerden
dogru ve giivenilir analizler yapildi.

MATERYAL VE METOD:

Bu ¢alismada LIDAR yéntemi kullanilarak tarama islemi yapilmistir.Ozetle LIDAR, mesafe
Ol¢timiine dayanan bir uzaktan algilama yontemidir. Bir kaynaktan gonderilen 1ginlarin
karsilastiklar objelere carpmasi ve kaynaga geri doniis siiresi kullanilarak her nokta i¢in
aradaki mesafe degerinin hesaplanmasi temeline dayanir.

Mesafe dl¢limiiniin yani sira cisimlerin 15181 yansitma degerleri, bir kez gonderilen sinyalin
yanstyarak kaynaga birden fazla kez geri doniis yapmas1 durumunda bu degerlerin de
kaydedilmesi ile algilama ve verinin analiz imkani1 daha da artmaktadir.

Projenin govde kismi bilgisayar ortaminda tasarlandiktan sonra 6 parga seklinde 3D yazicidan
baskisi1 alinarak tiretilmistir. Bu projeyi yliriiten yazilim iki ayr1 kod bdliimiinden olugmakta:
mikro denetleyici tarafi (Arduino Uno) ve veri toplama / gorsellestirme yazilimi (Processing
Programi Uzerinde gelistirilen Yazilim)



KONU:MANYETIK ALAN DENEY SETI TASARIMI

OZET:

Yapilan deney setinde bobinlerin ekseninde meydana gelen manyetik alanlarin bobinlerin
Ozelliklerine gore degisimler tizerine durulmustur. Deney setini olusturan unsurlar ve deney
setinin hazirlanis1 sirasinda meydana gelebilecek sorunlara ¢ozliim iiretilmesi {izerine

durulmustur.

Sistemde farkli sarim sayisinda ve kalinliginda bobinler kullanilarak bobinler tizerinde olusacak
olan manyetik alanin bu faktorlere gore karsilagtirmalar grafiksel verilerle gosterilmistir. Bu
uygulamada amag 6grencilerin daha kalici bilgi edinmesini saglamaktir.

Yapilan projede manyetik alan degerleri her bobinden hall effect sensorleri ile alinmus,
manyetik alan degisimi ise sensorlerden alinan veriler neticesinde Matlab ortaminda tasarlanan

ara yiizden gosterilmistir.

MATERYAL VE METOD:
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Sarim sayisinin ve sarim yapilirken kullanilan bakir telin kalinliginin manyetik alan
olusumunda ki yaptig1 etkiyi gézlemleyebilmek i¢in yapilan bu deney setinde farkli sayidaki
ve kalinliktaki sarimlara ayr1 kanallardan butonlar vasitasiyla akimlar verilmistir. Akim verilen
bu sarimlardan alinan verilerin analizi manyetik alan sensorii sayesinde yapilmistir.

Projenin yazilim1 ve arayizi MATLAB programinda olusturularak gergeklestirilmis ve
ARDUINO adi verilen kontrol karti ile sistemin ¢aligsmasi saglanmistir.



KONU: RASBERRY Pl ve PYTHON ile CISIMLERI RENKLERINE ve SEKILLERINE
GORE AYIRT ETME

OZET:
Bu ¢alismada, son yillardaki teknolojik gelisimlere bagli olarak bir¢ok alanda yaygin bir sekilde

kullanilan goriintli isleme uygulamasi kullanilarak nesnelerin renklerine ve sekillerine gore
ayrilmast gerceklestirilmistir. Calisma kapsaminda rasberry pi, python programlama diliyle
programlanmis ve Opencv kiitiiphanesi kullanilmistir. Kalite kontrol sistemleri, giivenlik
sistemleri, insansiz hava ve kara araclari, paketleme sistemleri, mobil robot uygulamalar1 gibi
bir¢ok farkli uygulama igin kullanilan goriintii isleme uygulamasinin kayan bant iizerinde renk
ve sekil ayrimi1 yapilmasi istenen proseslerde de kullanilabilecegi gosterilmistir. Bu uygulama
icin sistem iki farkli sekilde ele alinmistir. Mekanik kisimlar igin gerekli revizyonlar
yapilmistir. Elektronik kisimlar i¢in c¢alisma kapsaminda gelistirilen goriintii isleme
algoritmalar1 gergek zamanli olarak bu sistem tizerinde test edilmis ve sonuglar1 gozlenmistir.

MATERYAL VE METOD:

Bu calismada goriintii isleme yontemi kullanilarak renkli nesnelerin ayirt edilmesi islemi,
gercek zamanli galisan bir bant sistemi tizerinde yapilmistir. Nesnelerin ayirt edilmesi
uygulamalarinda Python programlama dili kullanilmistir.

Renk ve sekil ayrimi pratikte step motorlarin hareketi ile saglanmistir.Bunun igin kare,ticgen,
kirmizi ve mavi olmak tizere dort sinif belirlenmistir.Yazilimsal olarakta gesitli kenar ve renk
algoritmalarindan faydalanilmistir.



KONU: RASPBERRY PI iLE GORUNTU ISLEME VE NESNE BOYUT OLCUMU
OZET:

Bu arastirmada, Raspberry Pi kart1 kullanilip OpenCV ile goriintii islenmistir. Islenen iiriinler
daha sonra servo motor araciligiyla bir bélme tlizerinde ayrilmistir. Ayrilmak istenen iirtinlerin
degerleri manuel olarak girilip geri kalan tiim islemler otomatik olarak gerceklesmektedir.
Raspberry Pi, kendisi i¢in liretilmis kamerasi ile uyumlu sekilde ¢alistigindan dolay1 goriintii
isleme i¢in uygun bir kart se¢cimi olmustur.

Raspberry Pi’1n dezvantaji ise, gonderdigimiz komutu yap dedigimizde araya siirekli farkl
isler sokmasidir. Bunun sebebi ise Raspberry Pi iizerinde bir igletim sistemi ¢alistirmamiz ve
isletim sisteminin bizim dl¢limlerimizden daha 6nemli gordiigi islere oncelik vermesidir.
Calismalarimiz sonucunda Raspberry Pi ile goriintii islenip tirlinler dogru bir sekilde
ayrilmistir.

MATERYAL VE METOD:

Bu calismada kontrol kart1 olarak RASPBERRY PI kullanilmis olup Open Cv yazilim
programi ortaminda Pyhton dili ile programlanmistir.Bu sistem ile konveyor bant Uizerinden
akan cisimlerin boyut 6l¢iimleri yapilabilmistir. Ayrica gercek zamanli olarak yapilan bu
projede elde edilen 6l¢iim sonuglarinin analizi yapilmis,hata oranlar tespit edilmis ve bu
hatalarin sebepleri bulunmustur.

Yitkseklik|Gercek Boy |OlcllenBoy |GercekEn  [OlcilenEn |FarkBoy  [FarkEn
Kilp seker 13cm 1.3cm L4cm L3cm 14cm| 0.1cm 0.1cm|
Silgi Llcem 3.lom 3lom 1.9cm 13cem 0 Il]l
Kagit 0.01cm 10.2¢em 9.6cm 10em 9.2¢m 0.6cm U.Etml
Kilgiak somun 0.7¢cm 1L4cm L4cm Licm 1.3cm| 0 I:]l
Biiyik somun 1.2¢m 24cm 2.3tm 21tm 2.1cem| 0.1cm Gl
Cakmak 1em 6.5 cm 6.4 cm 23tm llcmr 0.1cm ﬂ.lcrn]

Olgiilen degerler ve alinan hatalar



KONU: PYTHON VE RASPBERRY PI 3 iLE KAMERALI HEDEF TAKIP SiSTEMi
OZET:

Bu bitirme projesinde, hizla gelisen endiistriye goriintii islemenin ve yapay zekanin katkilar
gosterilmeye calisilmistir. Proje gelistirilebilir olup, daha ¢ok Savunma Sanayisinde, Silah
Teknolojisinde, Endiistride robot kollarla renk algilamada kullanilan ve gelistirilebilen bir
projedir.

Proje raspberry pi adli, aslinda mini bir bilgisayar tarafindan kontrol edilmektedir. Bu
bilgisayarin isletim sistemi ve diger dosyalari sd karta yiiklenmektedir. Goriintiiyii almak i¢in
bir adet kamera, yatay ve dikey hareketi saglamak i¢in mekanik sistem ve algilanan cisimden
gelen sinyallerle hareket edecek iki adet servo kullanilmaktadir. Temel ¢alisma prensibi
raspberry pi ye bagli olan kamera digsaridan goriintii alir ve raspberry pi de yiiklii olan
programda hangi renk belirlenmisse kamera o rengi algilar. Algilanan renkli cisim eger
yukari--asag1 ve saga--sola dogru hareket ediyorsa mekanik sistem iizerindeki servolara sinyal
giderek kameranin da algilanan cisim yoniinde hareket etmesi saglanmaktadir.

MATERYAL VE METOD:

Yapilan calisma ile Pan tilt sistemi ad1 verilen mekanik sistem ve servo motorlarin da
yardimiyla kameranin hedef takibi saglanmistir.Yazilimda Pyhton dili kullanilmig olup
kontrol kart1 olarak RASPBERRY PI kartindan faydalanilmistir.

Yapilan arayliz vasitasiyla kamera,arayiizden segili renge gore cismin agirlik merkezine bir
daire cizer ve dairenin merkezi sayesinde cismin takibini gergeklestirir.



KONU: RASPBERRY PI RFID ve YUZ TANIMA ile TURNIKE GECIS SISTEMI
OZET:

Gunumuz teknolojisinde, tiniversiteler ve isletmelerde RFID kartli sistemler olduk¢a yaygin
bir sekilde kullanilmaktadir. Bu sistemler bir ¢ok kolaylik sagladigi gibi ayn1 zamanda bazi
giivenlik acikliklarini da beraberinde getirmektedir. Bu ¢alismada ,farkli alanlarda kullanilan
goriintli isleme ve RFID teknolojisi kullanilarak maksimum giivenlikli turnike gecis sistemi
tasarlanmistir. Tasarlanma siirecinde Raspberry Pi ile Python3 programlama dili kullanilarak
OpenCv (goriintii isleme), SQIlite (database), Face Recognition(yiiz tanima) kittiphaneleri ve
arayliz i¢in tkinter kiitiiphanesi kullanilmistir. Sistem iki ayr1 program ile ¢aligmaktadir; ilk
program Kullanic1 Ekleme / Cikarma islemleri yaparken ikinci program databaseden anlik
olarak okuma iglemi yapmaktadir. Her kullanicinin kartina tanimli bir yiiz bulunmaktadir. Bu
sayede herkes sadece kendi kart1 ile gecis yapabilmektedir.

MATERYAL VE METOD:
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Bu ¢aligmanin prototip tasarimi ayrintili olarak SolidWorks programinda tasarlanmis olup 3D
printer vasitasiyla parca ¢iktilart alinarak protatip bir biitiin haline getirilmistir.Kontrol karti
olarak RASPBERRY PI ve yazilim olarak Pyhton dili kullanilmistir.Proje ile hem yiiz tanima
hem de RFID teknolojisi ile yiiksek giivenlikli bir turnike gecis sistemi hataya gegirilmistir.




KONU: VIDEO GORUNTUSUNDEN HAREKETLI NESNEYI OTOMATIK OLARAK
ALGILAMA VE TAKIiP ETME

OZET:

Goriintii isleme teknigi, bilgisayar teknolojisinin gelisimine bagli olarak ortaya ¢ikan ve
yaygin kullanim alani bulunan bir yontemdir. Bu yontem kamera, fotograf makinasi veya
videolardan elde edilen hareketli veya sabit bir goriintiiniin 6nce sayisal sisteme doniisiime
tabi tutulmasi, sonrasinda da bu sayisal verinin algoritmalar yardimi ile anlamlandirilmasi
islemlerini igermektedir. Bu proje, video goriintiisiinden hareketli nesneyi hatta sabit
nesneleri dahi algilayabilen, rengine ve sekline bagli olarak ayirabilen bir projedir. Bu
projedeki goriintii isleme teknolojisinde 2 tane 6nemli faktdr vardir. Bunlar kamera ve islemci
icerisine gomiilmiis olan algoritmalardir.

MATERYAL VE METOD:
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Bu ¢alismada bir web cam vasitasiyla ger¢ek zamanl goriintii alinarak Open CV ortaminda
Pyhton yazilim dili kullanarak frameler seklinde islenmistir.Boylelikle olusturulan arayiizde
sekli ve rengi secilen cismin tespiti ve takibi gerceklestirilmistir.




KONU: SESLE KONTROL EDILEN ROBOT
OZET:

Giinlimiizde hizla gelisen teknoloji ile birlikte robot kullanimina ihtiya¢ artmistir. Kullanim
alanlar cesitlilik gésteren robotlardan sanayi dalinda, endiistriyel uygulamalarda, askeri
sahalarda, glivenlik sistemlerinde ve daha bir¢ok alanda faydalanilmaktadir. Yapilan
caligmada sesle kontrol edilebilen bir ses kontrollii robot tasarlanmistir. Sesle kontrol
sayesinde robotla direkt iletisim imkan1 saglanarak, yapilacak uygulamalarda daha hizli
kontrol edilmesi saglanir. Proje iki kisimdan olusmaktadir. {1k kissmda Arduino yardimiyla
kontrol edilebilen 6riimcek robot tasarlanmistir. Yapilan yazilimla birlikte robot aracin
hareket alanlar1 belirlenmistir. Ikinci kisim ise ses tanima béliimiinden olusmaktadir. Arduino
programi yardimiyla HCOS5 Bluetooth modiilii kullanilarak ses tanima kismi
gergeklestirilmistir. Ses tanima kismi tamamlandiktan sonra yazilimin robot aragla
haberlesmesi yapilip aracin sesle kontrolii saglanmustir.

MATERYAL VE METOD:

Govde ve ayak tasarimi yapilan robotun pargalar1 3D printer yardimi ile baskis1 alinarak
prototip haline gitirilmistir.Robotun hareketleri dort adet servo motor ile saglanmistir.Kontrol
kart1 olarak ARDUINO kullanilmistir.Robotun ses komutlarini algilayabilmesi i¢in kontrol
kartina ek olarak bir HCO5 bluetooth modull sisteme entegre edilmistir.

GIRILEN KoMUT OLUSAN HAREKET
Ilerle Diiz gider

Sag Sag doner

Sol Sola Déner

El Oturup el sallar
Kalk Avakta durur

Yat Yatar

Yukarida verilen komutlar sesli tanima sistemine tanitilarak komutlarin verilmesi halinde
istenen hareketleri gerceklestirdigi gozlemlenmistir.



KONU: KONUSMA ENGELLILER ICIN AKILLI ELDIVEN
OZET:

Tiirkiye’de ve Diinya’da engellilerin sahip olduklar fiziksel islev bozukluklar1 nedeniyle
topluma tam anlamiyla katilmalarinda sorunlar olusmaktadir. Gerek giinliik hayatta gerekse is
hayatina sinirli 6lciide katilabilen engellilerin sinirlari asmasi, iletisimlerini ve hayatlarini
kolaylastirmasi i¢in "El Hareketlerini Yaziya ve Sese Ceviren Eldiven’ projesi yapilmasi
amaglanmstir. Bu proje yapilirken isaret dili model alinmustir. Isaret dili, isitme engellilerin
kendi aralarinda iletisim kurarken, el hareketlerini ve yiiz mimiklerini kullanarak
olusturduklar1 gorsel bir dildir.

MATERYAL VE METOD:
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Yukarida devre semasi verilen sistem,el pamaklarina yerlestirilen flex sensorlerden alinan
verilerin ARDUINO kontrol kart1 sayesinde islenerek belirlenen isaret dili hareketlerini
tanimasina dayali olarak ¢alismaktadir.Taninan hareketler MATLAB programi Uizerinde
yazilan kodlar ile sesli hale getirilmistir.







