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Proje Bashgi :Ir(?j? MotivasyohgarastivnalCuiiess Projenin Yenilikci Yonii Proje Ozeti Materyal Yontem
ibi (5N1K)
Anti-iHA Uygulamalari igin 1 Kisi NEDEN: Kiiclk iHA'lar diistik radar Higbir sinyal yaymadigi icin Cok kanalli MEMS mikrofon dizisiyle | ¢« MEMS mikrofon dizisi STFT ve mel-spektrogram ile 6znitelik ¢ikarimi;
Pasif Akustik Tespit ve Yon kesit alanlari nedeniyle radarla zor tespit edilemeyen ve alinan seslerden mel-spektrogram (ReSpeaker / miniDSP UMA-8 veri artirma ve CNN egitimi (F1 skoru, karnsikhk
Bulma Sistemi Tasarimi tespit edilir; kritik tesisler igin ucuz, | karistirlamayan, distk maliyetli | gikarihp CNN ile IHA varligi tespit veya INMP441 ile 6zel dizi) matrisi); GCC-PHAT ile TDOA hesabi ve azimut
yayin yapmayan bir erken uyari MEMS mikrofonlarla tespit ve edilecek, GCC-PHAT ile ses * Raspberry Pi 5 veya dizustu kestirimi; acgik alanda farkli mesafe, yon ve
yontemi gereklidir. yon bulmayi tek gomula kaynagdinin azimut agisi bilgisayar ) guriltd kosullarinda élgiimlerle menzil ve agi
NE: Kiglk IHA'larn akustik sistemde birlegtiren bir yapi kestirilecektir. Beklenen cikti; tespit | ¢ Test icin bolim IHA'sI ve hatasinin belirlenmesi.
imzalarindan tespit eden ve gelis oOnerilir. BoIum IHA'lariyla dogrulugu, aci hatasi ve tespit hoparlér
yoninu bulan pasif bir sistem. olusturulacak 6zgin akustik veri | menzili raporlanmis, gercek zamanli | ¢ Acik IHA ses veri setleri
NEREDE: Laboratuvar ve kampis seti, ileride RF ve goriuntu calisan bir prototiptir. * Yazilim: Python (librosa,
aclik alani. sensorleriyle flizyon NumPy, PyTorch), Audacity,
KiM: 2 é6grenci, danisman Galismalarina altyapi saglar. MATLAB
gbzetiminde.
NASIL: Mikrofon dizisiyle ses kaydi,
CNN ile tespit, GCC-PHAT ile y6n
kestirimi.
NE ZAMAN: Tasarim-I: donanim, veri
toplama, siniflandirici. Tasarim-Il:
y6n bulma, gergek zamanl araytz,
saha testleri.
LiFePo4 batarye gruplar icin 1 Kisi LIFEPO4 bataryalar 3.2V anma o6grenci devre toplojisini, PCB yi Coklu seri ve paralel hiicrelerden Bataryalar, montaj elemanlari, Reverse engineering ile mevcut bir sistemin
batarya yonetim sistemi gerilimli hiicrelerden olusmaktadir. kendisi tasarlayacak ve imalat olusan bir batarya grubununda PCB tasarim yazilimi , Kicad incelenmesi, analiz edilmesi, benzerinin
tasarimi ve gelistirilmesi Seri/paralel baglanti ile uygun sonrasi testlerini hicrelerin denegelenmesi ve benzeri Ucretsiz yazihmlar, tasarlanmasi. Yenilik olarak gelistirmeler ve
akim/gerilimde batarya gruplar gergeklestirilecektir. dengede tutulmasi igin batarya komponent temini. yeniliklerin planlanmasi. Matematiksel analiz,
dizayn edilmektedir. Bu gruplarin yOnetim sistemi gelistirilecektir. Komponentleri 6grenci kendisi modelleme, PCB Uretimi, montaji ve test
verimliligi icin hlcrelerin birbirine Pasaf veya aktif sistemden biri temin edecektir. edilmesi.
denk ve elektriksel olarak (gerilim, tercih edilecektir. Boylece batarya
direng ve kapasite) denk olmasi gruplarinin dmdr, verimlilik ve
saglanmalidir. Proje bunu saglayan performasinin iyilestirilmesi
bir batarya yénetim sistemi hedeflenmektedir. ilk dSnem
gelistirmeye odaklanmaktadir. mevcut bir érnek Uzerinde reverse
engineering yapilacak ve PCB
tasarimi bitirilmis olacaktir. PCB
Uretilmesi ilk ddnemin hedefidir.
Ikinci dénem gelistirme, test ve
performans degerlendiriimesi
yapilacaktir.
Fircali DC motor siruicu 1 Kisi Motor suriiciis tasarimi, gesitli o6grenci devre topolojisini, PCB yi | Topoloji 6ncelikle modellenecektir. Anahtarlama elemanlari, Acik kaynaklardan topolojiyi 6grenip, ilk 3 ay
Half Bridge zorluklar barandiran ve 6zgin kendisi tasarlayacak ve imalat Proteus vb programlar ile PCB komponentler, PCB uretimi, icinde simulasyonunun sonraki dénemde de
topolojiisi) tasarimlarin gelistirilmesi sonrasi testlerini tasarlanacaktir. Basari 6lgutleri montaj. Tasarim igin gesitli PCB imalat, montaj ve testlerinin yapilmasi
gerekmektedir. Projede DC 48-72 V | gergeklestirilecektir. simulasyonlar ile dogrulandiktan yazilimlarin kullanimi ve gergeklestirilecektir.
arasl bir sirme devresi sonra PCB imalati, montaji ve testi modelleme.
gelistirilecektir. Topoloji bilinen bir yapilarak 48-72V DC sUrlcu
topoloji olmakla birlikte gelistirilmis olacaktir.
gelistirilecek mikro deneyletici
(anahtarlama kontroll, D ve Fs
kontrolQ) projenin asli basari
olgutlerindendir.
Deniz kazalan tespiti ve can 3 Kisi Deniz kazalarinda deniz yiizeyindeki | insansiz can kurtaran araci insansiz hava araci (izerindeki Ylksek ¢6zUnUrlakli kameral Proje en az 3 kisi ile yurutilecek ve 2

kurtaran IHA

insanlar tespit edip, konumlarini
belirleyen ve tasiyabildigi can simidi
ile kazazedeye yardim olan insansiz
can kurtarma hava araci
gelistirilecektir. Proje 3 kisi ile
yurutilecek 2 dénemlik projedir.

kazazedeyi goruntl isleme
teknikleri ile tespit edecek, GPS
ile konum bilgisini alabilecek ve
tasidigi can simidi ile
kazazedeye acil destek
verebilecektir.

kamera ile denizde kazazede tespiti
yapilacak. .konum bilgisi GPS
destegi ile belirlenip kurtarma
birimlerine gérinti ve konum
aktarilacak. Ayrica kazazede
tasinacak can simidi ile acil destek
saglanacaktir.

Drone, gorinti isleme ile
hareketli nesne tespit edecek
donanim,

dénemliktir. Ogrenciler gériinti isleme, GPS
konum tespiti, kisa mesafe veri haberlesmesi
konularini kendi katkilaryla yapacaklardir.
Sadece insansiz hava araci istege bagh olarak
temin yada 3d printer ile gelistirilebilir.




MUHENDISLIK TASARIMI-I Sayfa 2/13
Proje Bashgi :Ir(?j? MotivasyohgarastivnalCuiiess Projenin Yenilikci Yonii Proje Ozeti Materyal Yontem
ibi (5N1K)
Kapiyi belirli bir vurma 1 Kisi Neden: Kapi zilinin veya anahtarin Klasik tus takimi veya RFID Bu projede kapiya uygulanan ESP32 veya STM32 gelistirme 1) Gereksinimler ve vurma ritimleri
ritmiyle agcma sistemi yerine, yetkili kisinin belirledigi yerine, kaplya vurma zaman darbeleri algilayarak vurma ritmini karti; piezoelektrik titresim belirlenecek. 2) Sensor verileri farkh vuruslarda
vurma ritmiyle kapinin agilmasini araliklarini bir erisim anahtan siniflandiran ve tanimli ritim senso6ru ya da ivmedlger; servo orneklenecek. 3) Filtreleme ve darbe
saglamak. Ne: Vurma darbelerini olarak kullanir. Farkl ritimlerin algilandiginda maket kapiyl agan bir | motor; maket kapi ve mekanik zamanlarinin gikarimi uygulanacak. 4) Tanimli
algilayip énceden tanimli ritimle tanimlanabilmesi, yanhs sistem gelistirilecektir. Sensor baglantilar; breadboard ve ritimler kaydedilip zaman araliklarina goére
karsilastiran bir erisim kontrol vuruslarin filtrelenmesi ve yanlis | verileri mikrodenetleyicide jumper kablolar; guc¢ kaynagi; karsilastirilacak. 5) Eslesme halinde servo ile
sistemi gelistirmek. Nerede: kabul/ret oranlarinin islenecek, kayitl ritimle durum LED'i ve buzzer; Arduino maket kapi agilacak. 6) Farkh vurma siddeti,
Laboratuvar ortaminda maket kapi Olcllmesiyle disuk maliyetli, karsilastirilacak ve servo motorla IDE veya STM32CubelDE; seri arka plan titresimi ve yanlis ritimlerle testler
Uizerinde. Kim: Proje 6grencileri ve temassiz bir alternatif sunar. kapi hareketi saglanacaktir. Farkl port tzerinden veri kaydi igin yapilarak basari orani ve tepki stiresi
danisman 6gretim Uyesi. Nasil: Guvenlik icin maket tzerinde ritimler ve gevresel guralta bilgisayar. raporlanacak.
Titresim/darbe sensoéri ve gosterilecek; gergek kapilarda kosullarinda sistemin dogrulugu test
mikrodenetleyici ile ritim éruntlsu tek basina guvenlik kilidi olarak edilecektir.
cikarilacak; eslesme durumunda kullanilmayacaktir.
servo motor veya kilit mekanizmasi
calistirlacak. Ne zaman: Dénem
boyunca tasarim, yazilm, test ve
raporlama asamalarinda.
Ondeki model araci ayni 1 Kisi Neden: Ondeki araci sabit Yalnizca engel algilayip duran Bu projede bir model arag, éniindeki | iki adet model arac sasisi; her 1) Hedef takip mesafesi ve hiz sinirlan
mesafe ile takip eden model mesafeden takip edebilen otonom aractan farkh olarak hedef baska bir model araci belirlenen arag icin DC motor ve uygun segilecek. 2) Sensor kalibrasyonu ve 6lgim
arag model arac gelistirmek. Ne: Mesafe | mesafeyi korumaya caligir. guvenli mesafede takip edecektir. motor striictst; ESP32 veya filtreleme yapilacak. 3) Mesafe hatasi hedef
o6lgumine dayali kapali gevrim takip | Olgllen mesafe hatasina gére Mesafe sensériinden alinan STM32 gelistirme karti; mesafe ile dlglilen mesafenin farki olarak
kontroll tasarlamak. Nerede: hiz ayarlamasi ve farkli takip olguimler mikrodenetleyicide ultrasonik sensér (HC-SR04) hesaplanacak. 4) Hata sinyaline gére motor
Kontrolli laboratuvar veya diz test | kontrol yéntemlerinin (ag-kapa, islenecek ve motor strtcusu veya ToF mesafe sensori; PWM'i ayarlanacak. 5) Duz parkurda farkh
parkurunda. Kim: Proje 6grencileri oransal veya PID) Gzerinden hiz kontrolu yapilacaktir. tekerlek enkoderleri (istege ondeki arag hizlariyla deneyler yapilacak. 6)
ve danisman 6gretim Uyesi. Nasil: karsilastiriimasi, sistemin Ondeki aracin farkh hizlarinda takip | bagh); pil ve glc dizenleyici; Ortalama/maksimum mesafe hatasi, tepki
Ondeki aracin uzakligi ultrasonik kararhhk ve izleme hatasi, tepki suresi ve garpismayi acma-kapama anahtari; baglanti | stresi ve durma basarisi kaydedilip kontrol
veya ToF sensoruyle olgllecek; performansini ortaya koyar. Onleme performansi test edilecektir. | kablolari; Arduino yontemleri karsilastirilacak.
mikrodenetleyici motor hizini IDE/STM32CubelDE; test parkuru
ayarlayacak. Ne zaman: Dénem ve Olgim cetveli.
boyunca prototip, kontrol yazilimi
ve deney asamalarinda.
Sarj yerini bulup kendini sarj 1 Kisi Neden: Sarj icin manuel midahaleyi | Model aragta batarya izleme, Bu projede batarya gerilimi Model arag sasisi; DC motorlar 1) Batarya tird, givenli sarj gerilimi ve dusik

eden model aracg

azaltan, batarya seviyesi
distigunde sarj noktasini bulabilen
bir model arag tasarlamak. Ne:
DusUk batarya durumunu algilayip
sarj istasyonuna yonelen ve
temasla sarj olan prototip
gelistirmek. Nerede: Kontrollii masa
Ustl parkurda. Kim: Proje
ogrencileri ve danisman 6gretim
Uyesi. Nasil: Batarya gerilimi
izlenecek; ¢izgi/IR sensorleri veya
isaret algilama ile istasyon
bulunacak; temas noktalari
Uzerinden dlsik gerilimli sarj
saglanacak. Ne zaman: Dénem
boyunca tasarim, entegrasyon ve
test asamalarinda.

istasyon bulma, hizalanma ve
sarj baslangicini tek sistemde
birlestirir. Sarj istasyonuna
yaklasma ve temas dogrulama
adimlarinin élcllmesi, yalnizca
istasyona yonelen arag
orneklerinden ayrisan batinlesik
bir prototip saglar. Glvenli
dusik gerilimli besleme
kullanilacaktir.

belirlenen esik degerin altina
indiginde model arag bir sarj
istasyonunu arayacak, istasyona
hizalanacak ve temas noktalari
Uzerinden sarj olacaktir.
Mikrodenetleyici batarya seviyesini,
istasyon algilamayi ve motorlari
ybnetecektir. Istasyona ulasma
basarisi, hizalanma dogrulugu ve
sarj akim/gerilim degerleri
olgulecektir.

ve motor surlclsu; ESP32 veya
STM32 karti; batarya ve batarya
gerilimi 6lgim devresi; IR gizgi
sensorleri veya istasyon isaret
sensord; temasli sarj uglari; akim
sinirlamali duslk gerilimli sarj
kaynagi; uygun batarya sarj
modull ve koruma devresi; LED
gostergeler; kablolar; Arduino
IDE/STM32CubelDE; test
parkuru. Batarya tlirliine uygun
sarj devresi kullaniimahdir.

seviye esigi belirlenecek. 2) Batarya gerilimi
Olculup kalibre edilecek. 3) Istasyonun ¢izgi/IR
isaretleriyle bulunmasi igin yén bulma
algoritmasi yazilacak. 4) Yaklasma ve
hizalanma kontroll gelistirilecek. 5) Temas
algilandiginda motorlar durdurulup uygun sarj
modulu etkinlestirilecek. 6) Istasyona ulasma
orani, sarj akimi, sarj suresi ve tekrar
edilebilirlik test edilecek; batarya korumasi
dogrulanacak.
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Model arag uUzerinde PID ile hiz | 1 Kisi Neden: Model arag hizini yuk ve Acik cevrim PWM hiz ayarindan Bu projede model aracin tekerlek Model arag sasisi; DC rediktérli | 1) Motor, enkoder ve suriict baglantilar
sabitleme batarya degisimlerine ragmen farkl olarak gergek hiz geri hizini enkoderle élgen ve PID motor ve enkoder; ESP32 veya kurulacak. 2) Enkoder darbelerinden 6rnekleme
hedef degerde tutmak. Ne: Enkoder | beslemesi kullanir. P, Pl ve PID denetleyici kullanarak hedef hiza STM32 gelistirme karti; motor araligi basina hiz hesaplanacak ve élgiim
geri beslemesiyle PID tabanl hiz denetleyicilerinin ayni arag sabitleyen bir sistem suricl (motor akimina uygun); filtrelenecek. 3) Hedef hiz ile dlgtilen hizin farki
kontrol sistemi gelistirmek. Nerede: | lzerinde karsilastiriimasi; gelistirilecektir. Mikrodenetleyici batarya ve gl dizenleyici; hata olarak tanimlanacak. 4) PID denetleyici
Laboratuvar ortaminda tekerlekli ylUkselme stiresi, asim, kalici hedef hiz ile élgllen hiz arasindaki tekerlekler; agma-kapama cikisi PWM sinirlari iginde motora uygulanacak.
model arag Gizerinde. Kim: Proje durum hatasi ve ylk degisimine | hatayl hesaplayacak ve motor PWM | anahtari; kablo ve baglant 5) P/PI/PID parametreleri kontrolli deneylerle
o6grencileri ve danisman 6gretim dayanim gibi dlgutlerle sinyalini glincelleyecektir. Farkl elemanlari; Arduino ayarlanacak. 6) Basamak hiz komutlar ve yik
Uyesi. Nasil: Tekerlek enkoderinden | performansin nicel olarak hedef hizlarda ve farkli yik IDE/STM32CubelDE; seri port degisimleri uygulanarak yikselme siiresi, asim,
hiz 6lgllecek; hedef ve dlgllen hiz degerlendirilmesini saglar. kosullarinda hiz izleme performansi | veri kaydi veya bilgisayar tabanli | kalici durum hatasi ve bozucu etki altindaki
farki PID denetleyicide islenecek; deneysel olarak incelenecektir. grafik araci; 6lguim igin performans karsilastinlacak.
PWM ile motor sirtlecek. Ne kronometre veya harici
zaman: D6nem boyunca takometre (dogrulama
modelleme, ayarlama ve deney amaciyla).
asamalarinda.
MATLAB ile hareketli gorinti 1 Kisi Ogrencinin goriintl isleme hakkinda | Literatlrde hazir paket Ogrencinin gorinti isleme Proje kapsaminda MATLAB a) MATLAB da goruntu ve hareketli resim
takip sistemi gelistirme. bilgi sahibi olmasini saglamak. programlar seklinde verilen tekniklerinin anlamasini saglamak, toolbox lar kullanilacaktir. kaydetme.
Sinyal isleme, gorinti isleme, toolbox’larin kullanimi bu konuda ufkunu agmak. gorinti Ogrencinin MATLAB bilgisi b) Pespese iki resim arasindaki farki bulma
kapsaminda 6grendiklerini pratikte ogrencinin temel konular isleme ile ilgili tasarim kabiliyetini gereklidir. c) Morfolojik yéntemler ile objenin yerini bulma.
uygulamak. 6grenmeden hazir kullanici gelistirmek.
Teorik galisma ve pratik uygulama olmasina neden olmaktadir.
seklinde olacaktir. Projeden hedeflenen ogrencinin
temel konulara hakim olmasi ve
bu konuda ufkunun agiimasini
saglamaktir.
Digital ve Analog Filtre 1 Kisi Ogrencinin isaretlerin spektrumu Literatirde hazir paket Ogrencinin spektrum kavramini Proje kapsaminda MATLAB a) Filtre kavrami, analog filtre, digital filtre

tasarim Teknikleri gelistirme.

hakkinda bilgi sahibi olmasini
saglamak. Sinyal isleme
kapsaminda 6grendiklerini pratikte
uygulamak.

Teorik calisma ve pratik uygulama
seklinde olacaktir.

programlar seklinde verilen
toolbox’larin kullanimi
ogrencinin temel konulari
6grenmeden hazir kullanici
olmasina neden olmaktadir.
Projeden hedeflenen ogrencinin
temel konulara hakim olmasi ve
bu konuda ufkunun agiimasini
saglamaktir.

anlamasini saglamak, bu konuda
ufkunu agmak. Spektrum kavrami
ile ilgili tasarim kabiliyetini
gelistirmek.

toolbox lar kullanilacaktir.
Ogrencinin MATLAB bilgisi
gereklidir.

hakkinda bilgi sahibi olmak.

b) MATLAB da analog ve digital filtre tasarimi
algoritmalarini kullanma becerisi gelistirmek.
c)Verilen bir sinyale MATLAB da analog ve
digital filtre hesap tekniklerini uygulamak.
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Proje Bashgi

Proje
Ekibi

Motivasyon, Arastirma Cimlesi
(5N1K)

Projenin Yenilikci Yonii

Proje Ozeti

Materyal

Yontem

Kablosuz sensér aglarn
hasatlama uygulamasi

1 Kisi

Projenin Nedeni (Neden?)

Kablosuz sensor aglarinda bataryalarin
tikenmesi ve bakim zorlugu en biylk
darbogazdir. Cevredeki RF sinyallerini
toplayarak pilsiz veya uzun émdrlu
duglmler Gretmek strduralebilir loT
cozUmleri igin kritik 6nem tasir.

Donanim tasarimi ile yazihm/veri
yonetiminin ortak optimizasyonunu tek
basina bir mihendislik dalinin asmasi zor
oldugundan, EEE ve Bilgisayar mihendisligi
is birligi sarttir.

2. Projenin Amaci (Ne?)

Ortamdaki RF enerjisini elektrik enerjisine
ceviren verimli bir RF enerji hasatlama
donanimi gelistirmek (EEM
sorumlulugunda).

Bu enerjiyle calisan kablosuz sensér
diagimunin verileri toplamasini, islemesini
ve dlsuk glg tiketimiyle iletmesini
saglayan goémull sistem yazilimi ve sensor
ag mimarisini kurmak (BM
sorumlulugunda).

3. Projenin Kapsami (Nerede?)

Uygulama Alani: Akilli bina veya endustriyel
ortamlarda disuk glcli sensér izleme
uygulamalari.

Teknik Kapsam:

EEM: Anten, RF-DC dogrultucu, empedans
uyumlulastirma ve enerji depolama
devresi.

BM: Sensér okuma, mikrodenetleyici enerji
yonetimi yazilmi (Sleep/Wake déngdleri)
ve elde edilen verilerin
islenmesi/gorsellestiriimesi.

4. Projeyi Gergeklestirecekler (Kim?)

EEM Ogrencileri: Donanim tasarimi,
simulasyonlar, RF devre Uretimi ve glig
Slctimleri.

BM Ogrencileri: Gomulu yazilim (Firmware),
mikrodenetleyici programlama, eneriji
tasarruflu calisma algoritmalari ve veri akis
yonetimi.

5. Projenin Yéntemi (Nasil?)

Paralel Gelistirme: EEM ekibi RF devresini
tasarlayip Uretirken, BM ekibi similasyon
ortaminda veya alternatif gli¢ kaynaklariyla
goémull yazihimi hazirlar.

Entegrasyon ve Test: Donanim bittiginde
yazihm karta yklenir; farkl RF glic
seviyelerinde sistemin kararliligi ve enerji
verimliligi test edilir.

1. Literaturdeki Mevcut Durum ve
Sinirlamalar

* Tek Boyutlu Yaklasimlar:
Literatlirdeki mevcut calismalarin
blylk bir kismi ya saf donanim
odaklidir (sadece anten tasarimi, diyot
verimliligi ve RF-DC gevrim oranini
inceler) ya da saf yazilim/ag protokol
odaklidir (enerji hasatlayan sistemler
icin teorik MAC katmani veya
yoénlendirme protokolleri gelistirir,
ancak donanim kisitlarini idealize eder).
« Esneklik Eksikligi: Piyasadaki standart
sensor dugumleri genellikle sabit giig
kaynaklarina gére programlandigindan,
RF ortamindaki dalgal ve dulstk gigla
(mikro-watt seviyesindeki) eneriji
degisimlerine dinamik olarak tepki
veremez.

2. Projenin Sundugu Yeni Katki
(Novelty)

Bu projenin literatiire ve mevcut
uygulamalara sundugu temel yenilikler
sunlardir:

« Donanim-Yazilim Es-Optimizasyonu
(Co-Design): EEM ekibi tarafindan
tasarlanan 6zel RF enerji hasatlama
devresinin karakteristik 6zellikleri, BM
ekibi tarafindan gelistirilen gomuli
yazihma dogrudan entegre edilecektir.
BoOylece sistem, anlik Uretilen enerji
miktarina gére kendi glic tiketim
profilini dinamik olarak ayarlayacaktir.
« Akilli Enerji Yonetim Algoritmasi:
Sabit zaman araliklariyla uyanmak
yerine, depolanan enerji miktarini anlik
takip ederek "enerji-duyarh
uyku/calisma (Energy-Aware
Sleep/Wake)" donglisii yuriten 6zgin
bir yazilim mimarisi gelistirilecektir.

3. Gelistirilen Ozgiin Sistem / Uriin

* Proje sonucunda elde edilecek Uriin;
disaridan harici bir bataryaya ihtiyag
duymadan, ortamdaki mevcut Wi-Fi
veya RF sinyallerini toplayip
depolayabilen ve belirli araliklarla
cevre verilerini (sicaklik, nem vb.)
kablosuz olarak merkeze iletebilen
"Bataryasiz/ Hibrit Beslemeli Kablosuz
Sensor DUgumu Prototipi" olacaktir.

« 1 dénemlik kisith strede, teorik
kalmayip laboratuvar ortaminda gergek
RF sinyal Uretegleri veya gercek Wi-Fi
yonlendiricileri altinda fiziksel olarak
test edilen galisan bir demo sistem
ortaya konulacaktir.

1. Tezin Amaci

Kablosuz sensor diigimlerinin en buyik
kisiti olan pil dmri sorununu ¢ézmek
amaciyla; ¢evredeki mevcut RF (radyo
frekansi) sinyallerini toplayip elektrik
enerjisine donustiren ve bu mikro glcl
akilli bir yazilimla verimli kullanan
bataryasiz / hibrit beslemeli bir sensor
digimi gelistirmektir.

2. Neler Yapilacagi (Yontem ve Kapsam)

« Donanim (EM): Ortamdaki RF dalgalarini
yakalamak igin anten segilecek, RF enerjiyi
DC gerilime geviren dogrultucu devre
(rectifier) ve enerji depolama birimi
tasarlanip Uretilecektir.

« Yazilim (BM): Depolanan anlik enerji
miktarina gore sensoriin uyku/galisma
déngusini dinamik olarak yéneten
enerji-duyarl gémulu yazilim (firmware)
gelistirilecektir.

« Entegrasyon ve Test: Donanim ve yazilim
laboratuvar ortaminda birlestirilerek farkli
RF sinyal seviyelerinde sistemin kararliligi
test edilecektir.

3. Beklenen Sonug

Proje sonucunda; harici pile olan bagimhhgi
azaltan, ortamdaki serbest RF enerjisiyle
beslenerek veri toplayip iletebilen, EM ve
BM is birligiyle optimize edilmis galisan bir
prototip sistem ve 3.5 aylik streci basariyla
tamamlayan deneysel veri giktisi elde
edilecektir.

1. EM (Elektronik) Tarafi Donanim ve
Devre Elemanlar

RF enerjisini yakalayip DC gerilime
cevirmek ve depolamak igin
kullanilacak temel bilegenler:
Malzeme / Bilesen Agiklama / Ozellik
Anten 2.4 GHz (Wi-Fi/Bluetooth) veya
GSM bantlarina uygun mikrostrip yama
(patch) anten veya omnidirectional
anten.

RF Gui¢ Yonetim Entegresi (PMIC)
Dusuk giris voltajlarini artirabilen
entegreler (Orn: Texas Instruments
BQ25504 veya BQ25570 enerji
hasatlama gipi).

Schottky Diyotlar Disuk esik gerilimine
ve yiiksek frekans tepkisine sahip
diyotlar (Orn: Avago/Broadcom
HSMS-2850 veya HSMS-2820 serisi - RF
dogrultucu / rectifier igin).

Pasif Devre Elemanlari Yiksek Q
faktorli RF kondansatorleri (SMD) ve
indiktorler (empedans uyumlulastirma
devresi / matching network igin).

Enerji Depolama Birimi Mikro diizeyde
Uretilen enerjiyi depolamak igin sliper
kapasitor (Orn: 1F - 10F araliginda)
veya mikro sarj edilebilir pil.

PCB (Baski Devre) Malzemeleri RF
uygulamalariicin uygun digik
dielektrik sabitli PCB malzemesi (Orn:
FR4 veya Rogers substrat) ve
prototipleme malzemeleri.

2. BM (Bilgisayar) Tarafi Donanim ve
Yazilim Bilesenleri

Sensor verilerini okuyan, enerji
durumunu y6neten ve kablosuz
haberlesmeyi saglayan bilesenler:
Malzeme / Bilesen Agiklama / Ozellik
Ultra DlsUk Gugli Mikrodenetleyici
(MCU) Uyku modunda mikro-amper
seviyesinde akim ceken iglemci birimi
(Orn: STM32L4 serisi, Nordic nRF52840
veya ESP32 - diisuk glic modlari igin).
Digiik Gugli Sensoérler Sicaklik, nem
veya ortam 1s1g1 6lgim igin (Orn:
BME280 veya DHT22 sensorleri).
Haberlesme Modull BLE (Bluetooth
Low Energy) veya Zigbee (MCU
Uzerinde timlesik veya harici moddl).
Yazilim ve Gelistirme Araglar Arduino
IDE, PlatformlO, STM32CubelDE
(C/C++ tabanli gdmuli yazihm
gelistirme ortamlar).

3. Ortak Laboratuvar Ekipmanlari ve
Olgim Araglari

Projenin test, simulasyon ve dogrulama
asamalarinda kullanilacak donanimlar:
Ekipman Kullanim Amaci

RF Sinyal Ureteci (Signal Generator)
Kontroll(i test ortami yaratmak icin
belirli frekans ve glg seviyelerinde RF
sinyali Uretmek.

Dijital Osiloskop Depolama
kapasitérindeki gerilim degisimlerini
ve devre cikis sinyallerini gézlemlemek.
Spektrum Analizérii Ortamdaki mevcut
RF sinyallerini (Wi-Fi, GSM vb.) ve gii¢
seviyelerini tespit etmek.

Hassas Multimetre / Pkoampermetre
Sensor dugumuanin uyku ve aktif
modlardaki akim/gug tiiketimini hassas
bir sekilde élgmek.

Lehimleme ve Prototipleme
Ekipmanlari Havya istasyonu, yan
keski, kablolar, breadboard ve SMD
lehimleme malzemeleri.

Bu proje, kablosuz sensér aglarinin en temel kisiti olan
yuksek pil degisim maliyetlerini ve bakim zorluklarini
ortadan kaldirmak amaciyla; cevredeki mevcut radyo
frekansi (RF) sinyallerini toplayarak elektrik enerjisine
doénusturen ve bu mikro gig ile kesintisiz calisabilen
pilsiz/hibrit bir sensér digimu gelistirmeyi
amagclamaktadir. Proje slresince Elektrik-Elektronik
Mihendisligi (EM) ve Bilgisayar Mihendisligi (BM)
disiplinlerinin ortak ylriitecedi "Donanim-Yazilim
Es-Tasarimi (Co-Design)" metodolojisi izlenecektir. ilk
asamada Keysight ADS veya CST Studio Suite simiilasyon
programlari kullanilarak yiiksek frekansli RF sinyallerini
yakalayacak anten, empedans uyumlulastirma devresi ve
Schottky diyot tabanli RF-DC dogrultucu (rectifier)
mimarisi tasarlanacak; ardindan Altium Designer
ortaminda baski devre (PCB) gizimleri tamamlanarak
fiziksel donanim uretilecektir.

Es zamanli olarak bilgisayar mihendisligi tarafinda,
STM32CubelDE veya PlatformlO ortaminda diisik gugli
mikrodenetleyici icin enerji-duyarli bir gémuli yazihm
(firmware) mimarisi kodlanacaktir. Gelistirilen yazilim;
depolanan anlik enerjiyi stirekli takip ederek sensor
diglminidn uyku ve aktif mod gegislerini (Duty-Cycle)
dinamik olarak optimize edecek ve bdylece tiketimi
mikro-watt seviyelerinde tutacaktir. Projenin deneysel
sireglerinde, laboratuvar ortaminda RF Sinyal Ureteci ile
$-10\text{ dBm}$ ila $-30\text{ dBm}$ araliginda
kontrolli sinyal seviyeleri olusturularak Uretilen gerilim ve
glg degerleri Dijital Osiloskop ve Spektrum Analizéri ile
Olgulecektir. Elde edilen veriler RF-DC donusim verimliligi
hesaplanacak, mikrodenetleyicinin modlar arasi
gegcislerindeki akim gekim profilleri gikarilacak ve 3.5 aylik
slire sonunda elde edilen eneriji ile gevre verilerini
kablosuz iletebilen ¢alisan bir prototip sistem
dogrulanacaktir.
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Proje Bashgi :Ir(?j? MotivasyohgarastivnalCuiiess Projenin Yenilikci Yonii Proje Ozeti Materyal Yontem
ibi (5N1K)

Mobil arayiiz entegreli mini 1 Kisi Projenin 5N1K ve Zaman Planlamasi | Ozgiin Deger ve Literatiirdeki Amag, Kapsam ve Beklenen Sonug Kullanilacak Malzeme, Donanim | Yontem, Deneysel Suregler ve Similasyon
Tesla Bobini ile kablosuz * Neden: Kablosuz enerji aktarim Farki * Amag: Kablosuz enerji aktarimini ve Yazilimlar * Yontem: Donanim (glic ve rezonans devresi)
enerji aktarim ve izleme sistemlerinin verimliliginin Klasik mini Tesla bobinleri mobil teknolojiyle birlestirerek * Donanim: PVC boru, bakir ile yazihmin (mikrodenetleyici ve mobil app)
sistemi artinlmasi ve uzaktan anlk izleme genellikle manuel cahsir ve anlik | uzaktan izlenebilir ve kontrol teller (primer/sekonder sarim), es-tasarimi.

imkani sunulmasi. izleme altyapisi icermez. Bu edilebilir hale getirmek. MOSFET (IRFP260N), Gate * Deneysel Sureg: Bobin sarimi, srlcu testi,

* Ne: Mobil araytz kontrollQ, projede ise sistem, * Kapsam: Mini Tesla bobini suricl entegresi, ESP32 mobil baglanti testleri ve farkh mesafelerde

minyatir bir Tesla Bobini tabanli Wi-Fi/Bluetooth tGzerinden akilli donanimi, gli¢ siricl devresi, mikrodenetleyici, akim/gerilim enerji aktarim verimliligi 6lgimleri.

kablosuz enerji aktarim ve takip telefon veya tabletlere sensor entegrasyonu ve mobil sensorleri, DC gu¢ kaynagi. * Simulasyon: LTspice kullanilarak rezonans

sistemi. baglanarak rezonans uygulama yazilimi. e Yazilim: Arduino IDE (gomlu frekansi ve devre davranislarinin 6n

* Nerede: Laboratuvar ortami ve parametrelerini, aktarilan gicl Beklenen Sonug: Temassiz enerji yazilim), Flutter veya MIT App simulasyonlari.

akilli cihaz entegrasyonlu uygulama | ve sistem durumunu mobil aktarimi (LED aydinlatma vb.) Inventor (mobil arayiz),

alanlari. araylz Gzerinden es zamanli yapabilen ve mobil ekran tzerinden | LTspice/Proteus (devre tasarimi).

« Kim: Elektrik-Elektronik ve raporlayacak ve kontrol anlik elektriksel verileri sunan

Bilgisayar Mihendisligi edecektir. calisan bir prototip

o6grencilerinden olusan ortak proje

ekibi.

* Nasil: Tesla bobini donanimi ile

mikrodenetleyici (ESP32) ve

kablosuz haberlesme tabanlh mobil

uygulama entegrasyonuyla.

* Ne Zaman: 1 akademik dénem

(3.5 ay / 14 hafta).
Li-fi teknolojisi kullanilarak 1 Kisi Projenin 5N1K ve Zaman Planlamasi | Ozglin Deger ve Literatiirdeki Amag, Kapsam ve Beklenen Sonug Kullanilacak Malzeme, Donanim . Yontem, Deneysel Siregler ve Simulasyon

i1sik ile su
altinda veri aktarimi

Neden: Geleneksel su alti
haberlesme yéntemlerinden akustik
dalgalarin disuk bant genisligine
sahip olmasi, RF dalgalarinin ise
iletken suda yuksek oranda
sénimlenmesi (yutulmasi); yuksek
hizli, gtvenilir ve alternatif bir optik
iletisim altyapisina duyulan ihtiyaci
artirmaktadir. .

Ne: Li-Fi (Goranar Isik lletisimi)
teknolojisi kullanilarak su altinda
kablosuz ve yuksek hizli veri
aktarimi saglayan prototip bir
haberlesme sistemi.

Nerede: Laboratuvar ortaminda 6zel
olarak kurulacak test su tanki ve
kontrolll su alti simUlasyon
senaryolart.

Kim: Elektrik-Elektronik
Muhendisligi (donanim/optik devre
tasarimi) ve Bilgisyar MUhendisligi
(veri isleme ve yazilim mimarisi)
o6grencilerinden olusan ortak proje
ekibi.

Nasil: Verici tarafinda verinin optik
modulasyonla (OOK vb.) LED 11k
sinyallerine dénusturtlmesi, su
ortamindan gegerek alici tarafindaki
fotodiyot sensor tarafindan algilanip
elektrik sinyaline ¢evrilmesi ve
mikrodenetleyici ile ¢ézlilmesiyle.
Ne Zaman: 1 akademik dénem (3.5
ay / 14 hafta; ilk 6 hafta donanim ve
optik devre tasarimi/simulasyonu,
7-10. hafta su tanki entegrasyonu
ve testler, 11-14. hafta veri analizi
ve raporlama).

Farki

Mevcut su alti haberlesme
sistemleri genellikle dusik hizh
akustik modemlere dayanir ya
da ¢ok kisa mesafeli kablolu
sistemlerle sinirlidir. Bu projenin
sundugu 6zglin deger; goérunlr
151k spektrumunun (Li-Fi) su
altindaki yayilim ve sénimlenme
karakteristigini inceleyerek,
optik bilesenler (ylksek guglu
LED'ler ve hassas fotodiyotlar)
ile distik maliyetli, ylksek bant
genisligine sahip, yonli
(directional) bir su alti veri iletim
prototipinin sifirdan
tasarlanmasi ve test edilmesidir.

Amag: Su altindaki veri iletim
kisitlarini optik haberlesme ile
asmak, su alti sensor aglar veya
dalgiglar arasi kisa mesafe ylksek
hizh bilgi akisi icin uygulanabilir bir
model sunmak.

Kapsam: Optik verici strticu
devresi, fotodiyot alici ve
transimpedans amplifikator (TIA)
karti, su yalitimh modul
muhafazalari, test su tanki ve
mikrodenetleyici tabanli veri isleme
yazilimi.

Beklenen Sonug: Kontroll bir su
ortaminda metin ve sensor verilerini
1sik yoluyla hatasiz iletebilen,
mesafe-veri hizi bagsarim grafikleri
cikanimis calisan bir donanim
prototipi ve kapsamli bir
mihendislik test raporu.

ve Yazilimlar

Optik ve Donanim Bilesenleri:
Yiksek parlakhga sahip LED'ler
(Verici), hizli tepki streli PIN
fotodiyotlar (Alici), op-amp'ler
(Transimpedans amplifikator
tasarimi igin), optik lensler, su
sizdirmaz seffaf muhafazalar,
seffaf deney su tanki.

Islemci ve Kontrol:
Mikrodenetleyiciler (Orn: ESP32,
STM32 veya Arduino gelistirme
kartlari), mantik seviyesi
donusturuculer.

Yazilim Araglari: Arduino IDE /
PlatformIO (gomull yazilim
gelistirme), LTspice veya
Proteus (analog devre ve
op-amp simulasyonlari),
Python/MATLAB (alinan veri
analizi ve Bit Hata Orani - BER
hesaplamalari igin).

Yéntem: Analog/sayisal veri akisinin
modulasyon teknikleriyle 1sik siddeti
degisimlerine donustirdlmesi (Intensity
Modulation / Direct Detection - IM/DD) ve optik
kanal Uzerinden iletilmesi.

Deneysel Sureg: Su tanki igerisinde verici ve
alici arasindaki mesafe kademeli olarak
artinllacak; suyun berraklik derecesi (veya hafif
bulaniklik durumlari) degistirilerek sinyal
genligi, gurllty seviyesi ve veri aktarim
kararhhg dlgllecektir.

Simulasyon: Devre elemanlarinin giralta
performansini ve bant genisligini optimize
etmek amaciyla LTspice Uzerinde alici
amplifikator devre simulasyonlari
gergeklestirilecektir.
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Proje Bashgi :Ir(?j? MotivasyohgarastivnalCuiiess Projenin Yenilikci Yonii Proje Ozeti Materyal Yontem
ibi (5N1K)
Yapay Zeka Destekli Drone ile | 2 Kisi GES isletmelerinde genis panel Panel bazl sicaklik anomali Ornek 50-100 panel gérintisi Kamera ve ucus kontrol sistemi 1) intiyac ve veri erisim analizi. 2) En az 50
Giines Panellerinde Ariza ve dizilerini elle termal kontrol etmek skoru; RGB gorintu ile etiketlenir. Referans sicaklik farki ve | bulunan dért rotorlu IHA goriintiide anotasyon. 3) Termal esik ve
Sicak Nokta Tespiti zaman alir (neden). Hedef, drone goélge/yansima elemesi; konumlu | komsu panel karsilastirmasi (quadcopter); RGB kamera; goruntu isleme temelli iki yaklasim. 4)
termal/RGB géruntilerinden stipheli | bakim haritasi. Yenilik, iki kullanilir. Stpheli hiicre/moduller sicak nokta analizi igin Egitim/test ayrimi. 5) Precision, recall, F1 ve
moddilleri belirlemek (ne), panel yontemin o6lgulebilir tespit edilerek sahadaki sira ve radyometrik termal kamera veya | panel bazli yanhs alarm karsilastirmasi. 6)
koordinatlariyla raporlamak karsilastirmasidir. panel kimligiyle eslestirilir. Ciktilar termal kamera ile alinmis 6rnek Harita/rapor prototipi.
(nerede), periyodik bakim dogruluk ve bakim 6nceligi goruntiler; GPS/GNSS, ugus
oncesinde kullanmak (ne zaman), bakimindan degerlendirilir. Termal bataryasi, kumanda ve sarj
bakim personelinin kararini anomali kesin ariza teshisi olarak cihazi; Python, OpenCV ve
desteklemektir (kim). Arastirma sunulmaz. gorinti etiketleme araci. Diger
sorusu: RGB-termal birlestirme, analiz girdileri: Termal ve RGB
yalniz termal esiklemeye kiyasla ornek veri; panel yerlesim plani;
yanlis alarmi azaltir mi? Python, OpenCV, etiketleme
araci; varsa termal kamera meta
verisi; Excel.
Yapay Zeka Destekli Drone ile | 2 Kisi Orman yangininda erken duman Duman ve alev igin ayr siniflar; izinli/acik gérintilerden GPS/GNSS destekli, RGB 1) Duman/alev ve zor negatif veri siniflari. 2)
Orman Yanginlarinin Erken isaretlerinin fark edilmesi kritik ardisik karelerde sureklilik duman/alev érnekleri toplanir; kamerali dért rotorlu IHA Etiketleme ve veri bélme. 3) Model egitimi. 4)
Tespiti ve Konumsal Uyari olabilir (neden). Drone kamerasi kontroll; 6rnek GPS bulut, sis ve glin batimi gibi zor (quadcopter); istege bagh termal | Tek kare ile cok kare dogrulama karsilastirmasi.
Sistemi gorintulerinden (nasil), ormanlik telemetrisiyle koordinath alarm; | negatif 6rnekler eklenir. Hafif bir kamera; ugus bataryasi, 5) Precision, recall, F1, yanlis alarm ve tespit
alanlarda (nerede), izleme sirasinda | sis/bulut kaynakli yanlis tespit modeli kurulur. Belirli sayida kumanda, sarj cihazi; Python, gecikmesi. 6) GPS esleme ve 6rnek alarm
(ne zaman), gdrevli ekipler igin pozitiflerin analizi. ardisik karede gorllen tespitler 6n OpenCV, YOLO, agik/izinli paneli.
(kim) koordinath 6n uyari uyariya donustiralar. Konum, érnek | duman-alev gérantileri, dijital
Uretilecektir (ne). Soru: ardisik kare telemetriyle eslenerek haritada harita ve konum kayitlari. Diger
dogrulamasi yanlis alarmlari ne gosterilir; sistem gergek acil durum | analiz girdileri: Python, OpenCV,
olglde azaltir? ihbari yerine akademik prototiptir. hafif YOLO modeli veya
siniflandirici, agik yangin/duman
gorintuleri, GPS CSV, harita
arayuzu.
Drone ile GES Sahalarinda 2 Kisi BlyUk GES sahalarinda panel Kirlenme siphesi ve bitki Ornek drone fotograflarinda Yiksek ¢6zUnurlukli RGB 1) GOrlintl ve saha siniri segimi. 2)
Panel Kirlenmesi ve Bitki Uzerindeki goérindr kirlenme ve sira | ortisind ayri maskeleyen iki paneller ve bitki 6rtisu etiketlenir. kamerali, GPS/GNSS destekli Panel/bitki/kirlenme siiphesi maskeleri. 3) Klasik
Ortusi Tespiti arasi bitki 6rtisu bakim is yukina asamali analiz; alan oranina Renk/doku tabanli yéntem ile basit dort rotorlu IHA (quadcopter); renk-doku segmentasyonu ve alternatif model.
artirir (neden). Drone RGB dayali agiklanabilir bakim segmentasyon modeli karsilastirilir. | ugus bataryasi, kumanda, sarj 4) loU, precision, recall karsilastirmasi. 5)
goéruntulerinden (nasil) saha bakim onceligi. Gorsel kirlenme Supheli panel bélgeleri ve sira arasi | cihazi; GES saha krokisi, izinli Konum ve bakim 6nceligi puanlamasi. 6) Harita
ekiplerine (kim) konumsal éncelik dogrudan enerji kaybi kabul bitki yogunlugu saha krokisine drone géruntileri; Python, ve rapor.
haritasi olusturulacaktir (ne). Soru: edilmez. aktanlir. Bakim ekipleri igin bdlge OpenCV, segmentasyon ve
goruntl segmentasyonu bakim bazli is listesi gikarilir. haritalama araclari. Diger analiz
ihtiyaci olan bdlgeleri glvenilir girdileri: Agik/izinli RGB drone
bicimde ayirabilir mi? gorantuleri; Python, OpenCV;
ornek GES krokisi; gérinta
etiketleme araci; Excel.
Kask Tabanh Géz Hareketi 2 Kisi insan-makine etkilesiminde eller Kask Uzerinde bulunan kamera Kask Uzerindeki kamera yardimiyla Kask, yakin mesafe kamera, GOz bolgesi ve iris tespiti yapilacak; kullanici
Takibi ile Iki Eksenli Kamera serbest kontrol ihtiyaci, 6zellikle ile g6z hareketlerinin algilanmasi | g6z hareketleri takip edilecek; iris Raspberry Pi veya bilgisayar, kalibrasyonu ile bakis yoni hesaplanacaktir.
Yoénlendirme Sisteminin uzaktan g6zlem ve robotik ve bakis yoniinin hesaplanarak | ve g6z bebegi konumundan yatay ESP32, iki servo motor, pan-tilt Koordinatlar filtrelenip motor kontrol
Tasarimi uygulamalarda 6nem tasimaktadir. iki eksenli mekanizmaya ve dikey bakis yonu mekanizmasi, baglanti sinyallerine dénusturulecek; agisal hata,
Kullanicinin g6z hareketleri kask aktariimasi hedeflenmektedir. hesaplanacaktir. Veriler elemanlari, gli¢ kaynagi; Python, | gecikme, tekrarlanabilirlik ve kararlilik
Uzerine yerlestirilen kamera Kullaniciya 6zel kalibrasyon, mikrodenetleyiciye iletilerek iki OpenCV ve MediaPipe. olgulecektir.
araciligiyla nasil algilanabilir ve iki istemsiz g6z hareketlerinin eksenli kamera platformu hareket
eksenli bir mekanizmanin gercek filtrelenmesi ve disik gecikmeli | ettirilecektir. Takip dogrulugu, tepki
zamanl kontroliine nasil kontrol gelistirilecektir. suresi ve kararlilik deneysel olarak
donusturulebilir sorusuna ¢6zim degerlendirilecektir.
aranacaktir.
Gériintii isleme ve Yapay Zeka | 2 Kisi Ylrayus dizeni, hareket Tek kamerayla vicut eklem Ylrayus videolarindan vicut eklem Kamera veya cep telefonu, Ylrlyus videolarindan poz tahmini ile zamansal

ile Yiiriyiis Tabanh Denge
Analizi

koordinasyonu ve dengeyle iliskili
ozellikler hakkinda bilgi saglar.
Geleneksel ylrlyts analiz
sistemleri maliyetli ve 6zel donanim
gerektirebilir. Kamera
goruntulerinden elde edilen hareket
parametreleriyle dengeye iliskin
gostergeler nasil analiz edilebilir
sorusu arastirilacaktir.

noktalarinin otomatik tespiti;
adim simetrisi, yurlyUs ritmi ve
govde saliniminin birlikte
degerlendirilmesi
hedeflenmektedir. Temassiz,
disuk maliyetli ve gorsel
raporlama yapabilen bir analiz
sistemi gelistirilecektir.

noktalari tespit edilerek adim
suresi, ritim, sag-sol simetri ve
go6vde salinimi hesaplanacaktir. Bu
ozellikler kullanilarak dinamik
dengeyle iliskili hareket gdstergeleri
analiz edilecek, grafiklerle
sunulacak ve farkl yryls
orlintuleri Gzerinde dogrulanacaktir.

bilgisayar, tripod; Python,
OpenCV, MediaPipe Pose veya
YOLO Pose, NumPy, Pandas,
Scikit-learn ve gorsellestirme
kitiphaneleri.

eklem koordinatlar gikarilacaktir. Adim olaylari,
ritim, simetri ve gévde hareketi hesaplanacak;
istatistiksel analiz ve uygun veri varsa makine
o6grenmesi uygulanacaktir. Referans dlgiimlerle
dogruluk degerlendirilecektir.
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Proje Bashgi Pr?jg MotivasyohgarastivnalCuiiess Projenin Yenilikci Yonii Proje Ozeti Materyal Yontem
Ekibi (5N1K)
Genetik Algoritma ile Optimize | 1 Kisi Sehir ici trafik yogunlugunun giin Bu projenin yenilik¢i yonu, sabit | Bu projenin amaci, degisken trafik Proje similasyon tabanli Proje icin trafik sinyalizasyonu, bulanik mantik

Edilmis Bulanik Mantik Tabanh
Uyarlanabilir Trafik
Sinyalizasyon Kontroli

icerisinde degismesi, sabit sureli
trafik isiklarinin verimsiz
calismasina, bekleme sirelerinin
artmasina ve arag kuyruklarinin
uzamasina neden olabilmektedir.
Bu proje, arac yogunluguna goére
yesil i1sik stresini dinamik olarak
ayarlayan bulanik mantik tabanli bir
trafik kontrol sistemi gelistirerek
kavsak verimliligini artirmay!
amaclamaktadir.

Proje kapsaminda tek kavsakli bir
trafik similasyonu olusturulacak ve
arag kuyrugu uzunlugu ile
kuyruktaki degisimi dikkate alan bir
bulanik mantik kontrolclsu
tasarlanacaktir. Ardindan
kontrolcliniin Gyelik fonksiyonu
parametreleri ve/veya kural
agdirliklari Genetik Algoritma (GA)
kullanilarak optimize edilecektir.
Sabit sureli kontrol, optimize
edilmemis bulanik kontrol ve
optimize edilmis bulanik kontrol
sistemleri; ortalama bekleme siresi,
maksimum kuyruk uzunlugu ve arag
basina durus sayisi agisindan
karsilastinlacaktir.

Ogrenci kendi imkanlariyla Python
veya SUMO simulasyon ortaminda
calismayi surdirecektir. Bulanik
mantik, genetik algoritma tabanh
optimizasyon, trafik similasyonu ve
performans analizi yéntemlerinden
yararlanilacak; gercek kavsakta
uygulama yapilmasi zorunlu
olmayacaktir.

Proje, 6grenci tarafindan 14 haftada
tamamlanacak; literattr taramasi
ve kavsak modelinin olusturulmasi,
bulanik kontrolct tasarimi,
optimizasyon, simulasyon deneyleri,
performans degerlendirmesi ve
raporlama asamalarindan
olusacaktir.

zaman planlari yerine degisken
trafik kosullarina uyum saglayan
bulanik mantik tabanli bir
kontrolcl gelistirilmesi ve
parametrelerinin Genetik
Algoritma (GA) ile optimize
edilmesidir.

Bulanik mantik, trafik yogunlugu
ve kuyruk degisimi gibi
degiskenleri disik, orta ve
yUksek gibi dilsel kategorilerle
degerlendirerek trafik durumuna
uygun yesil 1sik strelerinin
belirlenmesini saglayacaktir.
Genetik Algoritma ise aday
kontrolci parametrelerini
kromozomlar olarak temsil edip
segilim, caprazlama ve
mutasyon islemleriyle
iyilestirerek en uygun ¢éziimleri
bulmayi hedefleyecektir.

Optimizasyonda Uyelik
fonksiyonu parametreleri
ve/veya kural agirliklar
kullanilacak; ortalama bekleme
suresi ve kuyruk uzunlugu
azaltilirken glvenli galisma
kosullari korunacaktir.

Calismanin 6zgun katkilar; sabit
sureli, standart bulanik ve GA ile
optimize edilmis bulanik
kontroliin ayni kavsak
modelinde karsilastiriimasi, farkli
trafik yogunluklarinda
performanslarinin incelenmesi
ve ortalama bekleme sresi,
maksimum kuyruk uzunlugu,
arag basina durus sayisi ve arag
gegis sayisinin
degerlendirilmesidir. Ayrica
optimizasyonun farkli
senaryolardaki kazanimlari ve
sinirliliklar arastirnilacaktir.

Bulanik mantik ve Genetik
Algoritma daha 6nce birlikte
kullaniimis olabileceginden,
projenin 6zginltgi yalnizca bu
iki yontemin birlesimine degil;
segilen kontrol yapisina,
optimize edilen parametrelere,
test senaryolarina ve
karsilastirmali sonuglara
dayandirilacaktir.

yogunluklarinda arag bekleme
sliresini ve kuyruk uzunlugunu
azaltmaya yonelik Genetik
Algoritma ile optimize edilmis
bulanik mantik tabanli bir trafik
sinyalizasyon kontrol sistemi
gelistirmektir. Oncelikle tek kavsakli
bir trafik modeli olusturulacak ve
sabit slreli trafik 15191 kontroll
referans yontem olarak
uygulanacaktir. Daha sonra arag
kuyruk uzunlugu ve kuyruktaki
degisimi girdi olarak kullanan
bulanik kontrolcl tasarlanarak yesil
1sik stresinin trafik durumuna goére
uyarlanmasi saglanacaktir. Bulanik
kontrolcindn segilen Gyelik
fonksiyonu parametreleri ve/veya
kural agirliklar Genetik Algoritma
kullanilarak optimize edilecektir.
Gelistirilen yontemler farkli trafik
yogunluklarinda similasyon
ortaminda test edilecek; ortalama
bekleme siresi, maksimum kuyruk
uzunlugu, arag basina durus sayisi
ve kavsaktan gegen arag sayisi gibi
olgutler Gzerinden
karsilastirilacaktir. Calisma
sonucunda, bulanik mantik ve
evrimsel optimizasyon yaklagiminin
trafik sinyalizasyon performansina
katkisinin belirlenmesi ve lisans
diizeyinde uygulanabilir bir
uyarlanabilir kontrol modeli ortaya
konulmasi beklenmektedir.

ylratileceginden fiziksel trafik
lambalari, gergek araglar ve
saha sensorleri
gerekmemektedir. Simulasyon
ve analiz igin bilgisayar
kullanilacak; algoritmalar
Python, SUMO (istege bagh),
NumPy, pandas ve Matplotlib ile
gelistirilecektir. Alternatif olarak
MATLAB/Simulink tercih
edilebilir. Simllasyon modeli; en
az iki yaklasim koluna sahip bir
kavsagi, trafik akisini, kuyruk
olusumunu, sinyal fazlarini, sabit
sureli kontroli, bulanik mantik
kontrolclistiini ve performans
analizini igerecektir. Bulanik
kontrolciide kuyruk uzunlugu ve
degisimi giris, yesil 1sik
slresindeki degisim ise cikis
olacaktir. Uyelik fonksiyonlar ve
uzman bilgisine dayali kurallar,
yogunlugu artan kollara daha
fazla yesil stire saglayacak
sekilde tasarlanacaktir. Genetik
Algoritmada aday kontrolcUler;
segilim, caprazlama ve
mutasyon islemleriyle
gelistirilerek ortalama bekleme
suresi ve kuyruk uzunluguna
gore degerlendirilecektir. Ilk
asamada yalnizca Uyelik
fonksiyonu parametrelerinin
optimize edilmesi, proje
karmasikhgini azaltmak igin
onerilmektedir.

ve Genetik Algoritma ile kontrolct
optimizasyonu uzerine literatur taramasi
yapilarak tek kavsakh bir trafik similasyon
modeli olusturulacaktir. Modelde arag gelisleri,
kuyruk olusumu ve sinyal fazlan disuk, orta,
ylksek ve degisken trafik yogunluklari altinda
temsil edilecektir. Referans olarak sabit sireli
kontrol kullanilacak; arag kuyruk uzunlugu ve
degisimini giris olarak alan, yesil 1sik surelerini
trafik yogunluguna goére dizenleyen bir bulanik
mantik kontrolclsu tasarlanacaktir. Kontrolci
parametreleri, ortalama bekleme siiresini
azaltmak ve maksimum kuyruk uzunlugunu
sinirlandirmak amaciyla Genetik Algoritma ile
optimize edilecektir. TUm yontemler ayni trafik
kosullari ve glvenlik kisitlari altinda test
edilerek ortalama bekleme suresi, maksimum
kuyruk uzunlugu, arag basina durus sayisi ve
kavsaktan gecen arag sayisi bakimindan
karsilastirilacaktir. Farkli trafik senaryolarinda
tekrarlanan similasyonlarla elde edilen
sonuglar grafik ve tablolarla sunulacak; Genetik
Algoritmanin kontrolct performansina katkisi,
yéntemin basarilari ve sinirhiliklar
degerlendirilecektir. Proje sonunda kontrol
modeli, algoritma kaynak kodlari, simllasyon
senaryolari, performans sonuglari ve bitirme
tezi raporu hazirlanacaktir.
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Bozucu Etkiler Altindaki Dikey | 1 Kisi Yeniden kullanilabilir roketlerde en Literatirde dikey inis cogunlukla | Dikey inisli bir roketin dogrusal MATLAB, Simulink, Control Serbest cisim diyagrami ve itici dagilim
Inisli bir Roketin Durum Uzayi kritik asama olan dikey inis, kararsiz | MPC ile, dort rotorlu araglar ise olmayan dizlemsel modeli System Toolbox, Symbolic Math | matrisiyle dogrusal olmayan modelleme; aski
Modellemesi, LQR ile ve eksik tahrikli dinamigi nedeniyle kaskat PID ile ele alinir. Bu olusturulacak, aski noktasinda Toolbox. Donanim noktasinda Jacobian ile lineerlestirme; kontrol
Kontrolcii Tasarimi ve gorev odakl kontrolcu tasarimi projede inis ve bozucu etkiye lineerlestirilerek durum uzayi kullanilmayacaktir. edilebilirlik ve 6zdeger analizi; LQl ile Q/R
Simiilasyonu gerektirir. Dort iticili bir roketin karsi konum koruma tek bir gosterimine aktarilacak ve integral segimi; Simulink’te dogrusal olmayan model

belirlenen ylkseklikten, yatay integral etkili LQR ile etkili LQR tasarlanacaktir. Kontrolcl Uzerinde inis referansi, itki doyumu, anti-windup

bozucu etkiler altinda konumunu ¢6zllmekte; egim sinirindan Simulink’te rlizgar, ilk egim ve itki ve rlzgar senaryolari; zaman yanitlari ve

koruyarak = 0,2 m/s diisey hiz ve < | dayanilabilecek azami riizgar doyumu senaryolariyla sinanacaktir. Olcutlere karsi gecti/kaldi degerlendirmesi.

10° edimle inmesini saglayan bir kuvveti analitik olarak tiretilip Beklenen sonug: belirlenen riizgar

kontrolcl tasarlamak istenmektedir. | similasyonla dogrulanmaktadir. | siniri altinda < 0,2 m/s diisey hiz ve

Yalnizca MATLAB/Simulink Calisma tamamen sanal < 10° egimle inis; sinir (zerinde

ortaminda, donanim olmaksizin ortamda, sifira yakin maliyetle ongorilen basarisizligin gézlenmesi.

gerceklestirilecektir. Proje 6grenci yuratalar

tarafindan, 6gretim elemani

danismanliginda

gergeklestirilecektir. Dogrusal

olmayan modelin lineerlestirilip

durum uzayina aktarilmasi, kontrol

edilebilirlik analizi, integral etkili

LQR tasarimi ve bozucu etkilerle

simulasyon yapilacak ve 14 haftalik

bir lisans bitirme ¢alismasi olarak

tamamlanacaktir.
Elektrikli Aragc DC Sarj 1 Kisi NEDEN: Elektrikli arag DC hizli sarj Ticari DC enerji sayaclarina gore | DC sarj hattinda izoleli gerilim ve * ESP32 mikrodenetleyici Olclim devresinin LTspice ile simiilasyonu ve
Sistemleri Icin Gercek Zamanh istasyonlari hizla yayginlasmaktadir; | disik maliyetli, agik mimarili ve | Hall etkili akim 6l¢im yapan bir « Hall etkili akim sensori (LEM KiCad ile PCB tasarimi; referans multimetre/gi¢
Enerji Olciimii ve Izleme aktarilan enerjinin dogru olgtlmesi uzaktan izlenebilir bir 6lcim kart tasarlanacak, ESP32 ile anlk HASS/ACS758) veya sont + analizorlyle kalibrasyon; érnekleme ve sayisal
Sistemi Tasarimi faturalandirma, verim analizi ve sistemi gelistirilir. Olgim guc ve kiimulatif enerji hesaplanip izoleli yikseltec (AMC1301) entegrasyonla enerji hesabi; farkl yik

guvenlik igin kritiktir. dogrulugu referans cihazla Wi-Fi/MQTT Uzerinden web « |zoleli gerilim élcim devresi, profillerinde dogruluk testleri ve hata analizi;

NE: DC sarj hattinda gerilim, akim, karsilastirilarak raporlanir; araylziine aktarilacaktir. Beklenen harici 16-bit ADC MQTT ile veri aktarimi ve web tabanli izleme

gl ve enerjiyi gergek zamanli sistem OCPP gibi sarj istasyonu cIktl; 6lcim hatasi referans cihazla (ADS1115/ADS131M) paneli.

Olclp uzaktan izlenmesini saglayan | haberlesme protokolleriyle karsilastirilmis, gergek zamanli « Laboratuvar DC glg kaynagdi

sistem. entegrasyona uygun tasarlanir. izleme yapilabilen bir prototiptir. ve elektronik yik

NEREDE: Gug elektronigi (6lgeklendirilmis test)

laboratuvari, 6lgeklendirilmis DC ¢ Yazilim: Arduino/ESP-IDF,

test diizenegi. MQTT, Node-RED veya Grafana,

KiM: 2 é6grenci, danisman LTspice, KiCad

gobzetiminde.

NASIL: Izoleli gerilim/akim algilama,

mikrodenetleyicide enerji hesabi,

loT arayuzi.

NE ZAMAN: Tasarim-l: 6l¢im

devresi tasarimi, similasyon,

kalibrasyon. Tasarim-ll: gémuld

yazilim, izleme arayuzu, testler.
ESP32 Tabanh 1 Kisi NEDEN: Laboratuvarlarda farkli Distik maliyetli ESP32 ile SPWM | ESP32 ile Urretilen SPWM sinyalleri ¢ ESP32 mikrodenetleyici Evirici ve LC filtrenin MATLAB/Simulink ile

Programlanabilir AC Gerilim
Kaynaginin Tasarimi ve
Gergeklestirilmesi

genlik ve frekansta AC gerilim
Ureten programlanabilir kaynaklar
pahalidir; egitim ve test amacgh
disik maliyetli bir alternatif
gereklidir.

NE: Genligi ve frekansi yazilimla
ayarlanabilen, sinus cikisl AC
gerilim kaynagi.

NEREDE: Glg elektronigi
laboratuvari.

KIM: 2 6grenci, danisman
gozetiminde.

NASIL: ESP32 ile SPWM Uuretimi, tam
képri evirici, LC filtre, geri
beslemeli kontrol.

NE ZAMAN: Tasarim-I: evirici ve
filtre tasarimi, simulasyon.
Tasarim-Il: donanim, kontrol
yazilimi, araylz ve testler.

Uretimi ve kapali ¢cevrim gerilim
kontrolU tek kartta birlestirilir.
Genlik, frekans ve dalga sekli
Wi-Fi Gzerinden web araylziyle
ayarlanabilir; ¢ikis kalitesi THD
Olgimuyle raporlanir.

tam képru eviriciyi stirecek, LC filtre
ile sinUs ¢ikis elde edilecektir. Cikis
gerilimi geri beslemeyle Pl kontrolcl
Uzerinden ayarlanacak, kullanici
genlik ve frekansi web araylziinden
belirleyecektir. Beklenen gikti;
ayarlanabilir genlik/frekansli, THD
degeri 6lgtilmis calisan bir
prototiptir.

* MOSFET/IGBT'ler ve kapi
slrtcileri (IR2110 / UCC21520)
* LC cikis filtresi, izoleli
gerilim/akim geri besleme
sensorleri

* DC bara icin laboratuvar guig
kaynagdi, distk gerilimli test,
gerekirse yukseltici
transformator

e Yazilm: MATLAB/Simulink veya
PLECS, LTspice, Arduino/ESP-IDF,
KiCad

modellenmesi; SPWM Uretimi ve 610 zaman
ayari; Pl kontrolcl tasarimi; KiCad ile PCB
tasarimi; osiloskop ve glg analizériyle ¢ikis
dalga sekli, THD ve verim 6lgimu; farkh yak
kosullarinda testler.
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Kamera Tabanli Otonom Mobil | 2 Kisi NEDEN: Depo, fabrika ve hizmet Engel algilama yalnizca Diferansiyel strislt bir robot * Danisman hoca tarafindan Kamera kalibrasyonu; renk/kenar tabanli klasik
Robot ve Engel Algilama alanlarinda otonom mobil robotlar kamerayla, gémuli bir kartta platformu Gzerinde kamera temin edilecektir. engel tespiti ve hafif YOLO modeli ile
yayginlagmaktadir; pahali LIDAR gergek zamanli yapilir; klasik gorintuleri Raspberry Pi‘de karsilastirma; enkoder geri beslemeli PID hiz
yerine kamerayla engel algilama goruntu isleme ile hafif derin islenerek engeller tespit edilecek, kontroll; durum makinesi veya potansiyel alan
maliyeti disurar. 6grenme modeli ayni platformda | robot engellerden kaginarak hedefe tabanli engel kaginma; farkl engel diizenlerinde
NE: Kamera gorintislyle engelleri karsilastirilir. Platform ileride ilerleyecektir. Beklenen gikti; engel tekrarh testlerle basari orani ve tepki stresi
algilayip kaginarak hedefe giden IHA-yer robotu is birligi gibi tespit dogrulugu, tepki siiresi ve olcimda.
mobil robot. calismalara temel olusturacak gorev basari orani raporlanmis
NEREDE: Laboratuvar ve koridor sekilde moddiler tasarlanir. calisan bir otonom robot
gibi kapali alanlar. prototipidir.
KiM: 2 é6grenci, danisman
gbzetiminde.
NASIL: Goruntl isleme/derin
o6grenme ile engel tespiti, motor
kontroll, kaginma algoritmasi.
NE ZAMAN: Tasarim-I: robot
platformu, kamera ve algilama
yazilimi. Tasarim-II: otonom
gezinme, entegrasyon ve testler.
Derin Ogrenme ile Cevresel 1 Kisi Neden: Akilli cihazlar, glivenlik ve Yalnizca masausti dogruluk Amag, gevresel ses olaylarini derin Yazilim: Python, 1) ESC-50 yukleme ve 5-fold protokoli. 2)
Ses Olaylarinin endustriyel izlemede cevresel ses raporlayan galismalara ek olarak | 6grenme ile yiksek dogrulukta PyTorch/TensorFlow, Librosa, Mel-spektogram/MFCC gikarimi ve veri artirma
Siniflandiriimasi olaylarinin (cam kirilmasi, siren, model boyutu-dogruluk siniflandirmaktir. Ozellik gikarimi, NumPy, scikit-learn. Donanim: (zaman kaydirma, gurlltl ekleme). 3) 2D-CNN
motor gurlltisu vb.) otomatik oédunlesimi ve gdmili cihazda CNN egitimi, capraz dogrulama ve GPU/CPU bilgisayar; opsiyonel egitimi. 4) SVM/RF taban gizgisi. 5) Fold bazl
taninmasi gerekir; klasik spektral ¢lkarim suresi 6lcllecektir. prototip uygulama yapilacaktir. USB/MEMS mikrofon, Raspberry dogruluk/F1. 6) (Opsiyonel) GomUlu canli
esikler grtiltili ortamlarda yetersiz | Ozgin katki: ESC-50 Gzerinde Beklenen sonug: ESC-50 fold Pi / ESP32-S3. Veri: ESC-50 mikrofon testi ve rapor.
kalir. Ne: Kisa ses kliplerinden 50 hafif CNN tasarimi ve mikrofonlu | ortalamasinda rekabetgi dogruluk (Environmental Sound
cevresel olay sinifinin CNN ile kenar cihaz prototipi. ve calisan bir siniflandirici. Classification) — GitHub
siniflandiriimasi. Nerede: Elektronik Uzerinden acik erisim.
/ sinyal isleme laboratuvari; ESC-50
aclk veri seti Uzerinde; istede bagh
mikrofonlu gémali prototip. Kim:
Elektrik-elektronik mihendisligi
lisans bitirme 6grencisi ve proje
danismani. Nasil: Mel-spektogram /
MFCC + 2D-CNN veya 1D-CNN; veri
artirma; klasikler (SVM) ile
karsilastirma. Ne zaman: 14 hafta —
1-3 literatur/veri, 4-6 6zellik
cikarimi, 7-11 model egitimi, 12
gOmuli/PC test, 13-14 rapor.
Evrisimli Sinir Aglar ile PCB 1 Kisi Neden: Baski devre uretiminde kisa | Sadece siniflandirma yapan Amag, PCB kusurlarini derin Yazihm: Python, PyTorch, 1) Veri seti ve kusur siniflarinin incelenmesi. 2)

Kusur Tespiti

devre, agik devre, gapak ve eksik
ped gibi kusurlar manuel
muayenede g6zden kagabilir. Ne:
PCB goruntilerinden kusur
bdlgesinin otomatik
tespiti/siniflandiriimasi. Nerede:
Elektronik / gérantu isleme
laboratuvari; DeepPCB ve benzeri
acik veri setleri. Kim: Bitirme
o6grencisi ve danisman. Nasil:
Transfer 6grenme (EfficientNet) ve
nesne tespiti (YOLOv8); veri artirma
ile az 6rnekli siniflarin
guglendiriimesi. Ne zaman: 14 hafta
— 1-3 literatur/veri, 4-6
etiket/6nisleme, 7-11 model egitimi,
12 kamera prototipi, 13-14 rapor.

calismalara ek olarak
konumlandiriimis (bounding box)
tespit ve Uretim hattina uygun
hiz/dogruluk dengesi
incelenecektir. Ozgin katki:
dusik maliyetli kamera +
gémuli kart ile gergek zamanh
PCB muayene prototipi.

6grenme ile otomatik tespit
etmektir. Veri hazirlama, YOLO/CNN
egitimi, mAP/F1 degerlendirmesi ve
prototip yapilacaktir. Beklenen
sonug: yuksek mAP ile calisan
goérsel muayene sistemi.

Ultralytics YOLO, OpencCV,
Albumentations. Donanim: GPU
bilgisayar; USB/endustriyel
kamera; Raspberry Pi / Jetson
(opsiyonel). Veri: DeepPCB;
gerektiginde ek agik PCB defect
setleri.

On isleme ve veri artirma. 3) Siniflandirma ve
tespit modellerinin egitimi. 4) Precision-Recall /
mAP analizi. 5) Kamera ile canli test. 6) Teknik
rapor ve blok diyagram.
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Derin Ogrenme ile El Jesti 1 Kisi Neden: Akilli ev, otomotiv ve Kiiguk/eski jest setleri yerine Amag, el jestlerini derin 6grenme ile | Yazihm: Python, PyTorch, 1) HaGRID subset/annotations indirme. 2) On

Tanima (HaGRID) insan-bilgisayar araytizlerinde 2022 tarihli buytk 6lgekli ylksek dogrulukta tanimaktir. Ultralytics YOLO veya isleme ve veri artirma. 3) Siniflandirma
temassiz el jesti tanima ihtiyaci HaGRID kullanilacak; tespit + HaGRID Uzerinde egitim, metrik torchvision, OpenCV, (MobileNet/EfficientNet) ve/veya tespit
artmaktadir; eski ve kiiglk jest veri | siniflandirma birlikte ele degerlendirme ve canli kamera Albumentations. Donanim: GPU (YOLOV8) egitimi. 4) Accuracy / F1 / mAP
setleri gergekgi gesitlilik sunmaz. alinacaktir. Ozgiin katki: prototipi yapilacaktir. Beklenen bilgisayar; webcam; opsiyonel degerlendirmesi. 5) Webcam ile gergcek zamanli
Ne: Kamera goérintllerinden 18 MobileNet/YOLO hafif sonug: yuksek siniflandirma Raspberry Pi / Jetson. Veri: test. 6) Rapor ve blok diyagram.
islevsel el jestinin (ok, stop, like vb.) | modellerinin dogruluk-hiz dogrulugu / mAP ve calisan bir jest HaGRID v2 (2022) —

CNN/YOLO tabanli tespiti ve karsilastirmasi ve gergek tanima sistemi. GitHub/Kaggle; lisans tezi igin
siniflandiriimasi. Nerede: Elektronik | zamanli webcam demo. subset (sinif basina 100 goruntd)
/ gémull goru laboratuvari; HaGRID yeterli ve dogrudan indirilebilir.
(2022) acik veri seti ve istege bagh

webcam prototipi. Kim:

Elektrik-elektronik mihendisligi

lisans bitirme 6grencisi ve proje

danismani. Nasil: Transfer 6grenme

(EfficientNet/MobileNet) veya

YOLOvV8; HaGRID subset ile baslanip

tam sete odlgeklenebilir; gdmuld

clkarim denemesi. Ne zaman: 14

hafta — 1-3 literatir/veri, 4-6

onisleme, 7-11 model egitimi, 12

kamera prototipi, 13-14 rapor.

BLDC MOTOR SENSORLU HIZ 1 Kisi (Neden) Bir elektrik makinesinin hiz | Elektrik makineleri Bu projede 6grencilerin bir BLDC BLDC motor. Matlab/Simulink. istenilen motor ¢esidi icin teorik altyapinin

KONTROLU kontrolinl gergeklemek. (Ne) BLDC | labaratuarimizda deneyleri motorun teorik temellerini Kontrol karti, gli¢ ylkselteci, hall | 6grenilip sunumlarla tez danismanina
motor hiz kontroll. (Nerede) yapilmayan bir makine cesididir. | 6grenmeleri ve bu teorik temeller sensorleri veya enkoderler, belgelenmesi. Similasyon ¢alismasi ile motorun
Labaratuar ortaminda. (Kim) Bitirme | Ogrencinin baglanti ve strici Uzerine motorun galismasinin baglanti kablolar ve diger calismasinin bilgisayar ortaminda
ogrencileri. (Nasil) Gerekli strlict devresi eklentilerini kendisinin Matlab/Simulink kullanarak gerekli ekipman. gbzlemlenmesi. Deneysel calismalar ile
devrelerini kullanarak. (Ne zaman) yapmasi gerekmektedir. simulasyonunu yapmalari motorun labaratuar ortaminda galstiriimasi.
Bir senelik bir stre icerisinde. gerekmektedir. Sonrasinda ise

motoru sebeke ve sirlcl devre
baglantilarini yaparak sensorli (hall
sensorleri veya enkoderler) hiz
kontrolUniin yapiimasi
istenmektedir.

EViRiCi TASARIMI 1 Kisi Neden) Bir evirici tasarimi Ogrenciler tarafindan bir tek fazli | Bu projede égrencilerin derste Devre elemanlari, entegreler. istenilen evirici cesidi icin teorik altyapinin
gerceklemek. (Ne) H kopri yapisi eviricinin bread board veya o6grendikleri H kopra yapisini Matlab/Simulink , Proteus veya olusturulup sunumlarla tez danismanina
kullanarak tek fazli evirici yapmak. devre karti Uzerinde tasarim ve kullanarak bir tek fazli eviricinin benzeri elektronik devre belgelenmesi. Similasyon calismasi ile
(Nerede) Labaratuar ortaminda. gerceklenmesi yapilacaktir. teorik temellerini gelistirip similasyon ve gizim programlari. | eviricinin galismasinin bilgisayar ortaminda
(Kim) Bitirme 6grencileri. (Nasil) Ogrencinin elektronik devre pekistirmeleri gerekmektedir. Multimetre, osiloskop ve diger gozlemlenmesi. Deneysel ¢alismalar ile
Gerekli elektronik devre gelistirme ve kontrol karti Akabinde bu teorik temeller tGzerine | gerekli ekipman. eviricinin labaratuar ortaminda yapilmasi.
elemanlarini kullanarak. (Ne zaman) | programlarini kendisinin eviricinin ¢alismasinin Proteus veya
Bir senelik bir sire igerisinde. yapmasi gerekmektedir. Matlab/Simulink gibi yazilimlar

kullanarak similasyonunu
yapmalari istenmektedir.
Sonrasinda ise evirici deneysel
olarak bread board veya devre karti
ile yaparak calistirmalari
istenmektedir.
Araclarin hizina gére otonom 1 Kisi Projenin yapilma nedeni; karayolu Turkiye'de karayollarinda Projedeki amag; hiz sinirlari Projenin prototip olarak Projenin similasyonu igin Proteus ya da benzer

olarak kendini ayarlayan kasis
tasarimi.

trafiginde karbon salinimini
azaltmak ve glvenligi arttirmak.
Projeni ilk etapta Universite kampus
alanlarinda kullanimi
planlanmaktadir.

oldukca sik sekilde sabit kasis
uygulamasi mevcuttur. Bu proje
Tuarkiye'deki karayollarinda
hareketli kasis olmasi yonuyle
Ulke igin bir yenilikgi fikir
barindirmaktadir.

dahilinde gecis yapan araglarin
gecisinde kasisi ortadan kaldirip bu
araglarin yavaslamasini 6nlemek ve
bdylece yakit tasarrufu yapmak ve
ayrica hava kirliligini azaltmaktir.
Ayni zamanda hiz sinirlarini asarak
seyreden araclari yavaslatarak yaya
ve trafik guvenligini saglamak
seklinde 6zetlenebilir.

tasarlanmasi planlanmaktadir.
Bu kapsamda kasisi hareket
ettierecek bir DC motor, kasise
uygun bir mesafeye
yerlestirilecek ve araglarin hizini
olgecek bir hiz sensor,
sensorden gelen bilgileri
isleyecek ve buna gére
motorlara hareket komutunu
verecek bir kontrolcu olarak
temel elemanlar siralanabilir.

programlar kullanilabilir. Deneysel siiregler igin
farkl hizlarda gidebilen bir oyuncak araba
gergek arabanin prototipi olarak kullanilabilir.
Kullanilacak yazihm konusunda bir kisit yoktur.
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ibi (5N1K)
Elektrik sebekelerinde ariza 1 Kisi Projenin yapilmasindaki Bir sebekede ariza meydana Bir elektrik sebekesinde ariza Bir adet parmak izi okuyucu Projenin Proteus ortaminda modellenmesi
durumunda giivenli bakim motivasyon; elektrik sebekelerinde | geldiginde klasik olarak kesici ve | meydana geldiginde klasik olarak modil, bir adet tus takimi, bir hedeflenmektedir.
yapilmasini saglayan sistem olusan arizalarin giderilmesi ayiricilar agilir ve ariza bakim kesici ve ayiricilar agilir ve ariza adet gdmulU sistem, bir adet
tasarimi (Bakim yapan asamasinda elektrik carpmasi ekipleri mevcut arizayi bakim ekipleri mevcut arizayi haberlesme modiili (GSM
personelin guvenligi) kazalarini minimize etmek. gidermeye galisirlar. Ancak bazi gidermeye galisirlar. Ancak bazi olabilir) ve bilgisayar, tablet ya
durumlarda ariza ekipleri iletim durumlarda ariza ekipleri iletim da telefon.
hattinda galisirken herhangi biri hattinda galisirken herhangi biri
hatta elektrik verebilmekte ve hatta elektrik verebilmekte ve de bu
de bu durum kazalara neden durum kazalara neden olmaktadir.
olmaktadir. Bu projede sunulan Bu kazalarin 6nGine gegmek icin bu
sistem sebekeye midahale projede sadece bir yonetici
noktalarina sifreli ya da parmak | tarafindan yetkilendirilmis kisilerin
izi okuyuculu sistem kurulumu hatta elektrik verme ya da elektrigi
hedeflemektedir. Bu otonom kesme izninin verilebilmesi igin bir
muidahale sistemi icermesi otonom glivenlik sistemi
projenin 6zgin yonudur. tasarlanmasi distnUimustar. Bu
otonom sistemde mudahale yetkisi
icin ya parmak izi okuyucu sistem
ya da sifreli sistem kullanimi
amaclanmistir.
Gegis lstinliiga olan araglara 1 Kisi Projenin yapilmasindaki Trafik 1siklarinda éncelige sahip Trafik 1siklarinda 6ncelige sahip olan | Trafik isiklarini temsil igin Projenin Proteus ya da Matlab ortaminda
gore kendini otonom olarak motivasyon; trafik isilarinda gegis olan araglarin gegisi icin diger araglarin gegisi igin diger araglarin kirmizi, sar ve yesil ledler, trafik | modellenmesi hedeflenmektedir.
ayarlayabilen trafik 1s1k Ustlnltga olan ambulans, itfaiye, araglarin kirmizi yesil kirmizi yesil farketmeden bu 1siklarinin kontrollinli saglayacak
sistemi tasarimi polis vs. araglarin trafik isiklarindan | farketmeden bu araglara yol araglara yol agmasi seklinde bir gémull sistem, bir adet ses
gegisinin en hizl sekilde acmasi seklinde olmaktadir.Bu olmaktadir.Bu durumda tarfik sensord.
saglanmasidir. proje de ise trafik isiklarinin sikismalari, araglarin gegis
oldugu kavsaga gelen gecis UstlnlGgu olan araci geg farketmesi
Ustlnlaklb bir aracin olmasi vb. nedenlerden bu araglarin
halinde bu aracin geldigi yondeki | gegisleri gecikebilmektedir. Bu
1s1g1n yesil diger isiklarin kirmizi | gecikme eder bir ambulans iginse
yanmasini saglayan bir otonom icindeki hastanin hayati durumu
gegis sistemi distnltimektedir. tehlikeye girebilmekte veya bir
Proje bu yonulyle 6zglnlik itafiye araci ise yangina ulasim
icermeketedir. gecikmektedir. Bu proje de ise trafik
1siklarinin oldugu kavsaga gelen
gegcis ustunliklu bir aracin olmasi
halinde bu aracin geldigi yondeki
1s1gin yesil diger isiklarin kirmizi
yanmasini saglayan bir otonom
gegis sistemi distiniimektedir.
Boylece gegis Ustinligl olan
araclarin trafik igiklarini gegisi en
hizl sekilde yapilabilecektir.
PLC Erisim ve Kontrolii Amach | 1 Kisi PLC ve PC' nin PROFINET Tipik bir ev otomasyonu igin 6zel | S7-1200 PLC ve PROFINET TIA Portal yazilimi, S7-1200 CPU | Yerelde (evde) PLC'ye bagh dijital giris/cikis,

Web Tabanh Ev Otomasyonu
Arayuziiniin
Gergeklestirilmesi. S7-1200
PLC ve PROFINET uygulamasi.

haberlesme kullanilarak web tabanh
bir ev otomasyonu uygulamasi ile
uzaktan erisim ve kontrol isleminin
S7-1200 PLC ve PROFINET
haberlesme ile gergeklestiriimesi.

bir donanim veya sistem
gereksiniminden ziyade web
sunucu 6zelligi olan bir PLC
kullanarak uzaktan erisim ile
bilgelerin alinmasi ve belirli
unsurlarin kontrola.

haberlesme kullanarak PLC web
sunucuda calisan html kodlar ve
AWP (Automation Web
Programming) komutlari ile internet
ag alt yapisi Gzerinden uzaktan PLC'
ye eriserek bagh giris/cikis
noktalarini kontrol etmek ve PLC
verilerini okumak yazmak, tim bu
islemleri web sayfasi ile kontrol
etmek ve goérsellestirmek.

1215C PLC (PLC Laboratuvari),
simulasyon igin PLCSIM
ADVANCED yazilimi, ev
giris/cikis elemanlarini temsil
icin gerekli yeterli basit donanim
(anahtarlar, réleler, cesitli
sensorler)

analog giris/cikis ve DB (Data Block) degisken
..vs unsurlarinin bir PLC programi ile kontrol
edilmesi saglanirken, ilgili giris/cikis
unsurlarinin internet ortaminda PLC web
sunucuya baglanarak, degerlerin
okunmasi/yazilmasi ile de yapiimasi
amagclanacaktir.
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Akilll Biomedikal isaret (_")Igme 1 Kisi Tam biomedikal isaretleri Her bir biomedikal isaret tlirline Her biomedikal isaret trl igin AD620, INAL114AP, .. gibi disuk Genel biomedikal isaret turlerine bagli olarak;
Sistemi icin Biomedikal Isaret (EEG,EKG,EMG,..) ylkseltebilen, gore ayri bir ylkselteg karti merkez frekans ve frekans band gurdltdld enstrumantasyon segilecek standartlara uygun bir biomedikal
Yukselteg Karti bunun igin jumperlarla ayarlanabilir | kullanimi yerine, filtre ve kazang | genisligi, saglikli 6lglim igin gereken | ylkseltegleri (LNA), aktif filtre ve | isaret 6lgme devresine gesitli aktif filtre ve
Gergeklestirilmesi ve aktif filtrelere devrelerine ve parametreleri ayarlanabilen tek ylkselteg kazanc parametreleri kazang devreleri ihtiva eden bir kazang devrelerinin eklenmesi, dlgme
Mikrodenetleyici ile Kontrolii. jumperlarla ayarlanabilir kazang bir ylkselteg kartinin kullanimi. belirlenerek; ayni disik gardltala biomedikal isaret ylkseltme sisteminin jumperlar veya bu noktalara
(2 Dénem) devrelerine sahip, genel amagh bir Mevcut iyi calisan bir analog enstrumantasyon yukseltecin farkh devresi, 6lgmeler igin ylzey baglanacak réleler vasitasiyla isaret tiriine
biyomedikal isaret ylkselteg devrenin bazi unsurlarinin frekans filtreleri ve kazang devreleri | elektrotlar ve kablolar, glg uygun filtre ve kazang devrelerinin aktif
kartinin gergeklestiriimesi. Her bir mikrodenetleyici vasitasiyla ile galistirilmasi. Genel kaynagi. Proje paydasi edilebilmesine uygun hale getiriimesinin
biomedikal isaret tiriine gére ayr degistirilerek daha esnek ve parametrelerle (filtre, kazancg) biomedikal isaret ylkseltme saglanmasi. Mikrodenetleyici analog girisi ile
ylkselteg karti kullanimi yerine genis yelpazede kullaniminin calisan bir biomedikal isaret 6lgme karti, STM32F mikrodenetleyici orneklenen bir biomedikal isaretin anlik Fourier
mikrodenetleyici ile biomedikal saglanmasi. kartindan gelen ve mikrodenetleyici | ve yazilim gelistirme ortami, réle | frekans spektrumunun, spektrum merkez
isaret tlrine gore (EEG,EKG,EMG,..) analog girisi ile 6rneklenen elemanlari, osiloskop frekansi ve band genisliginin belirlenmesi ile
tek bir ylkselteg kartinin aktif filtre biomedikal isaretin merkez frekansi isaret tlrinln belirlenmesi, isaret tirine uygun
ve kazang jumperlarini kontrol ve band genisliginin belirlenerek belirli filtre ve kazang devrelerinin dlgme
eden, akilli biyomedikal ylkselteg (Mikrodenetleyici DSP FFT kartinda aktif edilmesi, temel isaret isleme
sisteminin gergeklestirilmesi. fonsiyonu) 6lgme kartinin ilgili filtre tekniklerinin uygulanmasi
ve kazang jumper uglarina
baglanacak rélelerin kontrolinin
yapilmasi ve bu sayede isaret
dogasina en uygun filtre ve kazang
parametreleriyle 6lgmenin daha
saglikh yapilmasinin saglanmasi.
STM32F0 veya STM32F4 1 Kisi Otomotiv otomasyon alaninda Yaygin kullanilan haberlesme iki mikrodenetleyici arasinda CAN Mikrodenetleyici (STM32FO0, iki mikrodenetleyici arasinda can bus
Mikrodenetleyici ile CAN BUS yaygin kullanilan Denetleyici Alan protokellerinin her ikisi ile de BUS moduli de kullanarak CAN BUS | STM32F4,..), uygun yazilim protokolliinde can bus modulli kullanarak can
(CAN BUS Modiilii) ve MODBUS Ag1 (Controller Area Network) CAN capraz veri alis verisi yapabilen protokoli ile haberlesme ve sadece | gelistirme ortami (CubeMXi, IAR, | bus haberlesme ve RS485 seri haberlesme hatti
(Modbus protokolii ile RS485 BUS ve Endustriyel uygulamalarda mikrodenetleyici temelli bir yazilim protokoli olan MOD BUS | ..), can bus modulu, rs485 seri Uzerinden modbus protokoll ile modbus
uzerinden) Haberlesme yaygin kullanilan MODBUS uygulama. protokoli ile de RS485 seri haberlesme moduli haberlesme yoluyla karsi cihaza veri aktarimi,
Uygulamasi. ( 2 Dé6nem) haberlesme protokolleri ile temel haberlesme donanim protokoll yazma, okuma islemleri yapilacak.
veri alig verisinin gerceklestirilmesi. tzerinden MODBUS haberlesme
yaparak capraz veri alisverisi
yapabilen bir sistemin
gergeklestiriimesi.
Lorentz Manyetik Kuvveti 1 Kisi Pek ¢ok cihazda gereken hareketli Lorentz manyetik kuvvet uretimi | Merkezdeki bir bilye tGzerine Pleksi levha (15cmx15cm), bilye | Biri Gstte hareketli 2 pleksi levhali deneysel alt

Uretimi ile Platform Denge
veya Aci Kontroli. (2 Donem)

mini/mikro parganin Lorentz
manyetik kuvvet tretimi ile
pozisyon/agi...vs kontrol ilkesinin
daha buylk boyutta deneysel bir
sistem olarak gercgeklestirilmesi.

ve kontrolline dayali bir deney
dizeneginin gergeklestirilmesi.

dayanan ve kdselerindeki yaylarla
dengede duran kare seklinde kiiguk
bir pleksi levhanin ylizeyinde
muhtelif bélgelerde konumlu akim
gegen iletkenler ve miknatislar
kullanarak olusturulacak Lorentz
manyetik kuvvetlerle denge veya
acl kontrolinan yapilmasi.

ve yaylar, iletken tel, gugli mini
miknatislar, basit akim ayar ve
strme devreleri, glic kaynagdi.

yapi olusturularak; hareketli levha kenar
ortalarinda istenilen temel kuvvet ve yonu igin
belirli uzunlukta iletken yerlesim ve yonlerinin
belirlenmesi, sabit levha Gzerinde miknatis
yerlesimi ve yonlerinin belirlenmesi, akim
sliriict devrelerle iletkenlerden akitilacak
akimlarla kuvvetlerin olusturulmasi ile levha
dizleminin degistirilmesi, her iletkene etkiyen
kuvvet/yon ve levhanin diizlem durumunun
hesabinin Matlab veya baska bir yazilim
ortaminda simile edilmesi ve sonuglarin
karsilastirilmasi.
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Reaksiyon Tekerlegi (Reaction | 1 Kisi Uzay ve Havacilik ,Robotik, ..vs gibi | Mikro denetleyici ile kontrol Eylemsizlik momenti ve tork Mikrodenetleyici (STM32F0, Tek eksende (veya cok eksende) dengede
Wheel) Temelli Denge Sistemi. bir cok alanda sistemin bozucu edilen bir veya daha fazla olusturacak tekerlegi sirmek STM32F4,..), IMU modiil, kalma igin reaksiyon tekerlegi temelli bir aktif
(2 Donem) etkilere ragmen dengede kalmasi reaksiyon tekerlegi vasitasiyla amaciyla ylksek tork-agirlik oranina | firgasiz/fircali motor, motor denge modulu ve kontrol sistemi igin
oldukga 6nemli bir husustur. destek noktalarina ihtiyag sahip (motor miline bagh bir disk) surlici, denge modull igin pleksi | eylemsizlik momentini veya tork Gretimi igin hiz
Reaksiyon tekerlekleri, agisal duyulmadan bagimsiz ve fircasiz dogru akim (BLDC) motorlar | glas basit yapi, gii¢ kaynagi kontrolUine yapilan firgasiz dogru akim (BLDC)
momentumun korunumu ilkesini temassiz bir tork Gretimi (veya alternatif olarak hassas hiz motor (fircali DC motor) ve bagli reaksiyon
kullanarak sistemlere mekanik bir gergeklestirilmesi, kontrol kontrollU sunan firgali DC motorlar) tekerlegi (ReactionWheel, flywheel)
temas veya dis itki olmaksizin algoritmasi, anlik hiz, dogrusal ile bu motorlarin yiksek akim kullanilacak, motor/motorlar
denge kabiliyeti kazandirir. ve agisal ivme degisimlerinin gereksinimlerini karsilamak, hiz ve mikrodenetleyiciden Uretilen sinyallerle
Herhangi bir sistemin dengesi igin analizi ile tekerlegin dénls hizi yon kontrollini dinamik olarak belirlenen hizlarda motor surlicl devre ve
moddler bir yapinin ve yonunin dinamik olarak yénetmek amaciyla uygun motor entegreleri ile surulecek, sistemin dinamik ve
gergeklestiriimesi de bu anlamda ayarlanmasi ve moduler bir suricl devrelerinin bir denge durumu (hiz, agl, agisal hiz) bilgileri IMU
onemlidir. denge sisteminin saglanmasi. mikrodenetleyici ile kontrolinin (Ataletsel Olgiim Birimi) sensériinden okunacak
yapilmasi ve bunun igin de IMU ve 0n islenecek (glrlltl bastirmak ve filtreleme
(genel ataletsel 6lglim birimi) islemleri, Kalman filtreleme), bu bilgilerle
sensoriinden gelen hiz, egim ve beraber denge igin fizik calistirilacak ve
acgisal hiz verilerini gergek zamanl sonuglara gore uygun kontrol algoritmasi (PWM,
olarak islenmesi, gereken fizik PID,..) ile motor yén ve hiz kontrol isatleri
¢6zUmlerinin bir kontrol uygulanarak reaksiyon tekerleginin Uretecegi
algoritmasiyla uygulanmasi tork sayesinde sistemin dengede kalmasi veya
sayesinde tekerlegin hizinda ve bozucu etkilere karsi koyarak tekrar denge
yoniinde anhk degisimler yaratarak durumuna gelebilmesi saglanacaktir.
sistemin dengede kalmasi
saglanmasi.
iHA Haberlesme Uygulamalarn 1 Kisi iHA haberlesmesinde kullanilan Projenin yenilikci yén, IHA Bu projede iHA haberlesme CST Studio Suite yazilimi, Oncelikle literatiir taramasi yapilarak hedef
Icin Frekans Secici Yiizey 1-10 GHz frekans bandinda haberlesme gereksinimleri uygulamalarina yonelik bir frekans bilgisayar, tasarim calisma bandi ve tasarim olgutleri
(FSS) Tasarimi ve Uretimi elektromanyetik dalgalarin gegisini dogrultusunda segilecek calisma | secici ylzey tasarlanacak ve gereksinimlerine gore secilecek belirlenecektir. Birim hiicre, periyodik sinir
saglayan ve istenmeyen frekanslari | bandina uygun birim hicre Uretilecektir. Birim hucre geometrisi | bakir kapli dielektrik alt tabaka kosullari altinda modellenerek yansima ve
zayiflatan bir frekans segici ylzey geometrisinin gelistirilmesidir. elektromanyetik benzetim ve PCB Uretim ekipmanlar, iletim katsayilari hesaplanacaktir. Geometrik
tasarlanacak ve Uretilecektir. Tasarimin frekans segiciligi, ortaminda modellenerek boyutlarin | vektor ag analizord, verici ve boyutlar ve malzeme 6zellikleri parametrik
Calisma, haberlesme sistemlerinde boyutlari ve farkli gelis agilan ve malzeme 06zelliklerinin yansima alici antenler, RF kablolari olarak incelenecek; polarizasyon ve gelis
frekans seciciligi saglama ihtiyacina | altindaki davranisi literattrdeki ve iletim karakteristiklerine etkileri kullanilacaktir. acisinin etkileri degerlendirilecektir. Secilen
yonelik olarak, ders siresince benzer yapilarla karsilastirilarak | incelenecektir. lyilestirilen birim tasarimin sonlu boyutlu modeli olusturulacak ve
yuratulecektir. Tasarim, katkisi degerlendirilecektir. hiicrelerin periyodik PCB Uretim yontemiyle prototipi hazirlanacaktir.
elektromanyetik benzetim diizenlenmesiyle sonlu boyutlu FSS Uygun 6lglim diizenegi saglandiginda iletim
yaziliminda modellenerek prototipi Uretilecektir. Olgim karakteristigi dlculerek benzetim sonuglariyla
parametrik analizlerle gelistirilecek olanaklari dogrultusunda prototipin karsilastirilacaktir.
ve haberlesme laboratuvarinda PCB frekans cevabi incelenerek
Uretim yontemiyle prototipe benzetim sonuglariyla
donusturulecektir. karsilastirilacaktir.
WLAN Uygulamalari igin 1 Kisi Kablosuz yerel alan agi (WLAN) Kompakt anten yerlesiminde Bu projede WLAN uygulamalarina CST Studio Suite yazilimi, bakir Literatiir taramasiyla hedef WLAN bandi ve

Yiiksek izolasyonlu iki Portlu
MIMO Anten Tasarimi ve
Uretimi

cihazlarinda sinirh alana
yerlestirilen antenler arasindaki
karsilikli etkilesimin azaltiimasi
amaciyla iki portlu bir MIMO anten
gelistirilecektir. Kablosuz erisim
noktalari ve kullanici cihazlarina
yoOnelik galisma, ders suresince
gergeklestirilecektir. Anten,
elektromanyetik benzetim
ortaminda tasarlanacak ve
haberlesme laboratuvarinda PCB
Uretim yéntemiyle Uretilecektir.

izolasyonu artirmak amaciyla bir
ayristirict yapi gelistirilecek ve
geometrik parametreleri
iyilestirilecektir. Yapinin katkisi,
ayristirici igermeyen referans
tasarimla karsilastirilarak anten
boyutu, bant genisligi ve
izolasyon agisindan
degerlendirilecektir.

yonelik iki portlu bir MIMO anten
tasarlanacak, Uretilecek ve
olcimleri yapilacaktir. Anten
geometrisinin, elemanlar arasi
uzakligin ve ayristirici yapinin

performansa etkileri incelenecektir.

Uretilen prototipin élcim sonuglari
benzetim sonuglariyla
karsilastirilacaktir.

kaph FR-4 alt tabaka, uygun RF
konnektérleri, PCB uretim
ekipmanlari, lehimleme araclari,
vektor ag analizori, RF kablolari
ve kalibrasyon kiti
kullanilacaktir.

tasarim olciitleri belirlenecektir. Oncelikle tek
anten elemani tasarlanacak, ardindan iki portlu
MIMO yerlesimi olusturulacaktir. Antenler
arasindaki etkilesim incelenerek izolasyonu
artiran bir ayristirici yapi eklenecek ve
parametrik analizlerle iyilestirilecektir. Prototip
Uretilerek S-parametreleri dlgllecek; empedans
uyumu, bant genisligi ve izolasyon
degerlendirilecektir. Benzetimden elde edilen
1sima oruntuleri kullanilarak zarf korelasyon
katsayisi (ECC) hesaplanacaktir.





