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ONSOz
Yasar Universitesi Elektrik-Elektronik Mihendisligi Bolimii, bilimsel ve cok boyutlu disiinebilen,
bolgesel gelismeye ve toplumsal kalkinmaya yonelik bilimsel ve teknolojik katki saglayabilecek yaratici
ve girisimci mihendisler yetistirmeyi; Elektrik ve Elektronik Mihendisligi ile iliskisi olan kuruluslarla
dogrudan etkilesim ve isbirligi icinde 6zgiin akademik arastirmalar ile bilime ve mihendislige katkilarda
bulunmay!i kendisinin 6zgorevi olarak belirlemisgtir.
Ozgodrevimizin gerceklestirilmesi asamasinda, bélimiimiziin son sinif 8grencileri, egitimleri boyunca
edindikleri bilgi ve becerileri gercek yasamda karsilasacaklari miihendislik problemlerine
uygulamalarda ve bunlarin ¢oziimiine olanak saglayacak Bitirme Projeleri’'nde gerceklestirmektedirler.
Bolgemizdeki sanayi kuruluslarinin katkilariyla proje konulari gercek problemlerin ¢oziimiine katki
yapacak sekilde belirlenmekte; her proje grubuna akademik danismanlarinin yaninda sirket danismani
da atanmakta ve projeler danismanlarinin goézetiminde yiratilmektedir. Bu uygulama ile
ogrencilerimiz, gercek yasam problemlerinin ¢6ziimi konusunda deneyim kazanmalarinin yaninda, bir
sire sonra atilacaklari is hayatina da erkenden uyum saglayabileceklerdir. Bunun yaninda kurulan
isbirlikleri bolimimiz ile sanayi kuruluslarinin birlikte daha kapsamli arastirma projeleri
olusturmalarina neden olmaktadir. Ogrencilerimizin daha iyi egitimi icin destek veren sanayi
kuruluslarinin degerli ¢alisanlarina, fakiltemizin ve Universitemizin sayin yoneticilerine bolimimuz ve
Ogrencilerimiz adina tesekkir ederim. 2017-2018 6gretim yilinda 6grencilerimizin gerceklestirdikleri ve
25 Mayis 2018 tarihinde sunacaklari bitirme projelerini 6zetleyen bu kitabi sizlerle paylasmaktan
mutluluk duydugumu belirtmek isterim.
Yasar Universitesi Elektrik-Elektronik Mithendisligi Bolimii Baskani

Dog. Dr. Mustafa SECMEN
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Otonom Depo Robotlari

Alper Batuhan Coskun
Onur Parlak
Berk Ozdemir
Akademik Damismanlar

Prof. Dr. Mustafa GUNDUZALP

OZET

Projemiz, depo ortamlarinda giivenlik, verim, tasarruf iizerine kazang saglamak iizere ‘Otonom
Depo Robotlarmmi’ gelistirmeyi ve kullanmayr konu almaktadir. Robotlar: arag¢ formunda
gelistirerek depo ve istenen diger fabrika ortamlarinda iiriin veya malzeme tasinmasini
saglamay: hedeflemekteyiz.

Giintimiizde, tiretim siireglerinin giderek otonom hale gelmesi ve verimlilik, kazan¢ gibi
kavramlarin 6nem kazanmasi sonucunda depo robotlarimin ihtiya¢ haline gelmesi nedeniyle
projemizin tiretimde siire¢lerinde 6nemli olacagint diisiinerek bu projeyi se¢meyi tercih ettik.
Projemizde prototip asamasinda maliyeti diisiirmeyi hedefledik, 6rnegin; bu nedenle asil proje
hedefimiz olan PLC yerine Arduino kullandik. Yazilimsal ve donanmimsal sorunlart ayri olarak
ele alarak ¢oziimlere ulagsmaya ¢alismaktayiz.

Anahtar Kelimeler: Depo robotlar, Arduino, Otonom sistemler

1. PROJENIN AMACI

Projemiz tiretim siirecinde depolama tizerinde yogunlagsmakla beraber iiretim hatlarinda ihtiyag
duyulan malzemelerin en hizli ve hatasiz sekilde istenilen yerlere ulasmasini gerceklestirmeyi
amaclamaktadir. Tasarladigimiz araglar optimize kosullar1 degerlendirerek, ihtiya¢ duyulan
veya siparise hazirlanmasi gereken malzeme ve lirlinlerin fabrika iginde istenen yerlere
ulastirllmasin1 ve depolanmasimi saglayacaktir. Bu yaklasim ile insan hatalar1 en aza
indirilmekte, enerji ve zaman tasarrufu saglanmaktadir. Fabrika icerisinde tasima yapacak olan
araclarin konumlar1 dikkate alinarak istenen gorevlerin konum olarak en uygun arag tarafindan

yapilmasiyla birlikte enerji ve zaman kullanimi1 optimize edilecektir.
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2. YONTEM

Depo robotlarinin kontroliinii saglamak i¢in mikrodenetleyici olarak Arduino Mega kullandi.
Arduino Mega ile birlikte sonar ve kizilétesi sensorler, motor siiriicii, batarya, voltaj diistirticii
ve bluetooth modiilii kullanildi. Temel olarak araglarin ¢alisma mantig1 bluetooth modiilii ile
aldig1 koordinatlara farkli sensorlerden gelen verileri diizenli olarak kontrol ederek en diisiik
hata orani ve enerji sarfiyati ile ulasmak. Arac iizerinde 6V 4 adet Dc motor bulunmakta ve bu
motorlar 1298n motor siiriicii ile kontrol edilmekte. Kizilotesi sensorler aracin ¢izgi izlemesini
saglamakta ve sonar sensorler beklenmeyen nesneler veya durumlarda kaza risikini azaltmak

ve aracin durmasini saglamakta. Sekil.1 sensorler ve modiillerin baglanti sekli gosterilmektedir.

BLUETOOTH MoD{LD

MESAFE SENSORD

=

ARDUINO MEGA

T o | T J

KONTROL VE KUMANDA
MERKEZI

Sekil.1 Sistemin Genel Diyagrami

Sistemin dogru bir sekilde islemesi i¢in yerine getirmemiz gereken temel yazilimsal ve

donanimsal gerekliler ve bunlarin alt gereksinimleri Sekil.2’de belirtilmektedir. Projenin
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gereksinimlerin hepsini bagarili bir sekilde yerine getirmesi durumun da ortaya bir biitiin olarak

yontemimiz ¢ikmaktadir.

Sekil.2 Otonom Depo Robotlar1 Sistem Gereksinimleri

3. SONUCLAR VE ONERILER

Projemizde kaydettigimiz ilerleme; iki arag, haberlesme modiilii bulunmaktadir. Projede
ilerlemek istedigimiz nokta araglarin birbirleri ile haberleserek istenilen noktalara sorunsuz bir
sekilde yiik tagimasidir. Ilerleyen zamanlarda ek olarak araglarin tasarimini degistirmeyi
diisiiniiyoruz. Boylece araclarin doniis konumlarinda daha sorunsuz donmeleri miimkiin
olacaktir.

Bu projeyi yapmamizdaki amacimiz; fabrika depolarinda forkliftleri tamamen kaldirip
onlardan kaynaklanan sorunlart minimuma indirgemektir. Yapacagimiz araglarla depodaki
malzemeler hizli ve giivenli bir sekilde tasinacaktir. Araglarda herhangi bir sorun oldugunda
daha kolay tamiri olacaktir ve depodaki yiikk tasimada herhangi bir aksama meydana
gelmeyecektir. Araglara fabrikadaki gorevlilerden biri yaklasmasi durumunda araglar olasi
kazalar1 engelleyebileceklerdir.
KAYNAKLAR

[1] X Liu, J Cao, Y Yang, S Jiangi, CPS-Based Smart Warehouse for Industry 4.0,2018

[2] S Vongbunyong, P Roengritronnachai,Multiple Products Management System with

Sensors Array in Automated Stroage and Retrieval Systems,2018
[3] M Fischer, R Holmberg, Reorienting a Distance Sensor,2016, United State.


https://scholar.google.com.tr/citations?user=BaChLEEAAAAJ&hl=tr&oi=sra
https://scholar.google.com.tr/citations?user=q2jH-3sAAAAJ&hl=tr&oi=sra
https://scholar.google.com.tr/citations?user=MQvAHREAAAAJ&hl=tr&oi=sra
https://scholar.google.com.tr/citations?user=WXF5z0EAAAAJ&hl=tr&oi=sra
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Biyometrik Erisim Kontrol Sistemi Tasarimi

Alperen HELVA
Ata Yasar PAYKOC
Alper SUKAR

Akademik Damismanlar

Dr. Nalan OZKURT

OZET

Projenin ana konusu, girig izni olan kisilerin veya calisanlarin giivenli binalara erigimini kontrol
etmektir. Bu projede, eger kisi tanimlanmis ise giris izni igin kisinin yiiz hatlart kullaniimakta ve izni
olan kisiler binaya giivenli ve hizli bir giris saglamaktadirlar. Projede, kamera ve OpenCV
kiitiiphanesinden Haar ve Local Binary Patterns(LBP) gibi algoritmalar kullanimaktadir.

Anahtar Kelimeler: Yiiz tanima, 6znitelik, Raspberry Pi, Haar algoritma, LBP algoritma

1. PROJENIN AMACI
Bu projede sistem, Raspberry Pi 3[4] ve Raspberry Pi kamerasindan olusmaktadir. Yazilim
tarafinda ise sistemde Python, OpenCV[1] ve 6znitelik belirleme kisminda Haar[2] ve LBP[3]

kullanilmaktadir.

Sistem, kullanici verisinden yeni kullanicilar ekleyip ¢ikarabilecektir. Sistemin bu kismi1 Python
kodlarindan olugmaktadir. Kullanicilarin yiiz hatlar1 text formatinda toplanir bu da sistemin veri
taban1 kismini olusturmaktadir. Sistemin gercek zamanli olarak kullanilmasi planlandigi icin
en 6nemli nokta, ylizii tanima siiresinin 1 dakikadan az olmasidir. Sistemi hizlandirmak i¢in
kullanicilarin yliz goriintiilerinden elde edilen 6znitelikler sifreli veri tabaninda tutulmaktadir.
Kullanici geldiginde yazilan Python-OpenCV yazilimi ile yeni resimden elde edilen 6znitelikler
veri tabanindakiler ile karsilastirilmaktadir, eger kullanici, sistem tarafindan tanindiysa kapi

acilmakta ve giris izni verilmektedir.

2. YONTEM
Sistem, Raspberry Pi 3 ile kurulan bir sistemdir. Sistem blok diyagrami Sekil 1°de

gorilmektedir. Raspberry Pi 3 kamerasindan alinan goriintiilerden, yiiz matrisleri
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olusturulmakta ve OpenCV’deki Haar ve LBP algoritmalari ile ¢ikarilan Oznitelikler veri
tabanina yigin bilgi olarak gonderilmektedir. Kisi giris kapisina geldiginde kamera ile alinan
resimden Oznitelikler ¢ikarilmakta ve bu 6znitelikler veri tabani ile karsilastirilmaktadir. Eger
kullanict veri tabaninda mevcutsa kullanici, giris i¢in onaylanmaktadir. Raspberry Pi, kapiya
acilmasi i¢in sinyal gondermektedir ama kullanici kapida onaylanmaz ise Pi, kapinin agilmasina
izin vermemektedir. Veri tabaninda kullanicilarin 6znitelikleri giivenlik amaciyla sifreli olarak

tutulmaktadir. Sekil 2’de sistemden alinan bir goriintii bulunmaktadir.

'Raspberry Bi !

Oznitelik Belirleme
(Haar, LEP)

Kamera

Kullansc1?

Veritabani

Ac/kapat
Sinyali

Kapi

Sekil 1. Biyometrik Erisim Kontrol Sistemi Tasarimi detayl1 blok diyagrami

Sekil 2. Sistem ara yiiziiniin genel goriinimii

3. SONUCLAR VE ONERILER
Sistemin avantajlari;
e Raspberry Pi 3 kolayca bulunmaktadir ve pahali olmayan bir cihazdir. Kurulumu

i¢in insan giicline ihtiya¢ duyulmamaktadir.



Yasar Universitesi, Elektrik ve Elektronik Miihendisligi Boliimii, 2018

e Sistem, ylizden alinan fotografi islemesi ile calismaktadir, X-Ray gibi zararl
cihazlara gerek duymamaktadir.

e Sistem, kripto kodlar ile tasarlanmaktadir ve sistemi sadece kullanicilar kontrol
etmektedir.

e Sistem, gilivenli ve hizli olacak ayrica kurulumu yaklasik bir buguk saatte

tamamlanabilir.

Sistemin dezavantajlari;
e Diger tiim teknolojik cihazlar gibi bu cihazin da kirilmast miimkiindiir. Ancak
kullanilan sifreleme algoritmasi ile bunun daha zorlastirilmasi planlanmaktadir.

e Giivenli bir sistem yaratabilmek i¢in, hizdan 6diin verilmektedir.

Gelistirilebilir yanlar:
e Kullanilan 6zel parametreler artirilip daha giivenli yapilabilir.

e Sistem basarisi arttirilabilir.

KAYNAKLAR

[1] Bradski, G., & Kaehler, A. (2008). Learning OpenCV: Computer vision with the OpenCV library. "
O'Reilly Media, Inc.".

[2] Wilson, P. ., & Fernandez, J. (2006). Facial feature detection using Haar classifiers. Journal of
Computing Sciences in Colleges, 21(4), 127-133.

[3] Zhang, L., Chu, R., Xiang, S., Liao, S., & Li, S. Z. (2007, August). Face detection based on multi-
block LBP representation. In International Conference on Biometrics (pp. 11-18). Springer, Berlin,
Heidelberg.

[4] R. Pi, "Raspberry pi," Raspberry Pi, vol. 1, p. 1, 2013
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Projektor Odaklama icin Goriintii isleme Teknikleri Kullanan bir
Denetleyicinin Gergeklestirilmesi

Umut PEHLIVAN
Ahmet Mert BAYRAK
Burak KURT
Akademik Danisman

Dog. Dr. Mustafa SECMEN

OZET

Tiirkiyede binlerce insan metro hatlarint kullaniyor. Bu sebepten dolayt metrolar, reklam sektorii icin
onem arz eden bir alan. Bu proje ile sundugumuz inovatif ve yaratict medya ¢oziimleri metrolarda
kullanmilmaya baslanabilecek. Dizayn edilen iiriin bir Arduino,ultrasonik mesafe sensorii,medya
oynatma aygiti ve autofocus cihazi icermektedir. Bu projede bir projektor yardimi ile metro tiinel
duvarlarina metro vagonun iki tarafindan fotograf veya video yansitilacak ve metro ile duvar arasindaki
mesafe degisse bile net ve akici bir goriintii elde edilebilecek.

Anahtar Kelimeler: reklam sektori, arduino

1. PROJENIN AMACI

Metro tlineli i¢i reklamcilik diinyada ¢ok fazla olmasa da son yillarda kullanilmaya bagslanan
teknolijilerden birisidir. Ulkemizde bu konuda birkag girisim denemesi olmustur fakat bir sonuca
varilamamigtir. Bu sebepten dolay1 Tiirkiye’de bu tarz bir sektére gereksinim vardir. Bu proje ile
amacimiz bu sektdre yonelik bir cihaz tasarlamaya calisarak bu eksikligi gidermektir. Projenin en biiyiik
amaci metro hareket halindeyken metro duvarlarina kesintisiz ve akici bir goriintii yansitarak yeni bir
sektor yaratmaktir. Ayrica bu proje ile amacimiz reklam gelirlerini belediyelere veya yetkili kurumlara

aktarmak ve dolayli olarak projenin kendini siirdiirmesini saglamaktir.
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2. YONTEM

Media Device
& Sd Card

Projector Tunnel wWall

e e e -

Sekil 1. Autofocus sisteminin blok diagram1

Fotograf veya videolar sd kart yardimi ile medya oynatici aygitina aktarilir. Projektor bu igerigi
kullanarak tiinel duvarlarina medyay1 yansitir. Arduino ve ultrasonik dl¢iim cihazi siirekli olarak metro
ve duvar arasindaki mesafeyi olcer. Bu 6l¢iimden sonra arduino bir step motor yardimiyla projektoriin
autofocus’unu yapar ve net,akict bir goriintii elde edilmis olur. Sekil 1.’de goriildiigii gibi medya

oynatici projektore direk olarak baglanmaktadir. Bu oynatici bir telefon veya laptop olabilir.

Sekil 2. Uriiniin 3 boyutlu dizayni. (1):Step motor,(2): Arduino, (3): Mesafe sensorii, (4):
Projektor

3. SONUCLAR VE ONERILER
Giiniimiizde metrolarda farkli reklam yontemleri kullanilmaktadir fakat bu yontemler ¢ok kisith
bir kitleye ulasiyor ve ¢ok verimli olmuyor. Bu proje ile metro reklamciligina farkli bir bakis acis1

getirmeyi planliyoruz. Diger bir fayda ise yolcularin dis duvar gormesi yerine yansitilan videolar ile



Yasar Universitesi, Elektrik ve Elektronik Miihendisligi Boliimii, 2018

yolcugun biraz daha eglenceli gegmesini saglamaktir. Ote yandan siirekli bir reklam akis1 goriintii

kirliligi olarak nitelendirebilir. Bunun 6niine gegmek icin tanitim videolar1 yansitilabilir.

KAYNAKLAR

1] Arduino. 2017. Arduino-Home. [ONLINE] Available at: https://www.arduino.cc/. [Accessed 22
December 2017].

[2] Butziger, J. M., & Messina, G. (2002, April). A new twist on an old technology: underground movies
benefit public transportation. In Railroad Conference, 2002 ASME/IEEE Joint (pp. 87-94). IEEE.


http://ieeexplore.ieee.org/document/1000099/
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Tasinabilir EKG izleme Sistemi

A. Dogukan ERTEN
S. Can SAVCI
H. Berkay HASDEMIR

Akademik Danmisman

Dr. Nalan OZKURT

OZET

Bu projede tasinabilir bir Elektrokardiyografi izleme sistemi tasarlanacaktir. Tasarlanacak olan izleme
sisteminin hafif ve ufak boyutlu olmast konfor agisindan hastay: rahatsiz etmeyecek ve kendi verilerine
anlik olarak erisim saglayacaktir. Tibbi sistem verilerinin él¢iimii ve islenmesi icin Arduino tabanli
kontrolcii kullanilacaktir. Tasinabilir izleme sistemi, insan viicudundan fiziksel olarak él¢iilen verileri
mikrokontrolor yardimiyla isler ve Bluetooth araciligiyla kablosuz olarak mobil cihaz ile haberlesip,
olusturulan kullanici arayiizii (Ul) iizerinden izlenmesini saglar. Insan saghg kalitesi icin izlenecek
hayati isaretler Elektrokardiyografi (EKG), Kan Oksijen Doyma Seviyesi (SpO2) ve nabizdur.

Anahtar Kelimeler: Tasmabilir, EKG, Arduino tabanli kontrol sistemi, izleme, Bluetooth, Mobil

cihaz.

1. PROJENIN AMACI

Bu projenin amaci, hastalarin EKG, nabiz oran1 ve kandaki oksijen satiirasyonu gibi
degisiklikler gosteren verileri siirekli ve konforlu bir sekilde izlenmesini saglamaktir. Sistem,
giinlimiiz teknolojisinden yararlanarak almnan verileri kablosuz olarak iletmekte ve
gorlintiillemektedir. Bluetooth cihazi, sistem aygitlarinin ayn1 anda etkin bir sekilde izlenmesine
yardimc1 olur. Gergek zamanli olarak, hastanin EKG, nabiz orani ve kandaki oksijen
satiirasyonu siirekli ve dogru sekilde gozlemlenir. Diinya Saglik Orgiitii'ne (2017) gore, yiiksek
kardiyovaskiiler riski olan kisilerin erken teshis edilmesine ihtiya¢ duyuldugundan tasarlanan
sistem hasta tedavisi gecikmesini azaltacaktir, hastanin ve doktorun siirekli gézlem yapmasina
yardimci olacaktir. Bu projede, 6l¢iilen hayati veriler mobil cihaz veya bilgisayar tizerinden es

zamanli olarak goriintiilenecektir.
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2. YONTEM

Sistemi olusturan bilesenlerin bir karta entegrasyonu Proteus 8 Professional ve Tinker-CAD ile
olusturulacak iriiniin tasarimi ile gercgeklestirilecek. Uluslararast Elektro-Teknik Komisyon
(IEC) standartlarina gore [1], tasinabilir EKG izleme sistemi tasarlanacak, test edilecek ve
yapilacaktir. Sekil 1°de gosterilen projenin blok diyagramindan anlasilacagi {izere ham EKG
sinyalleri AD8232 EKG 6l¢iim modiilii tarafindan Eindhoven tiggeni metoduna gore belirlenen
noktalardan 3 Giimis-Kloriir elektrot (RA-LA-RL) vasitasiyla toplanacaktir [2]. Kandaki
oksijen miktarini igeren ham analog sinyalleri MAX30102 modiilii kullanilarak kontrolciiye
gonderilecektir. Yasamsal biyopotansiyel veriler Arduino Nano mikrokontrolorii kullanilarak
analogdan dijitale déniistiiriilecektir. Olgiimler, HC-06 Bluetooth modiilii ile mobil cihaza
kablosuz olarak aktarilip goriintiilenecektir. Sekil 2°de ise olusacak olan sistemin Proteus 8
Professional programi araciligiyla c¢izilmis olan tasarimmim PCB iizerindeki yerlesimi

goriilmektedir.

| BLUETOOTH |)B:}j IE’IF:‘BE

F

¥

- ’ 4’( MIEROKONTROLOR ‘*—
A -
1 -

:‘ EKG OLCUM ‘ _ NABIZ ‘
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‘ GUC DAGITIMI }7

Sekil 1. Projenin Blok Diyagram
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Sekil 2. Projenin PCB Uzerine yerlegimi

3. SONUCLAR VE ONERILER

Proje sonucunda tasarlanacak iiriiniin taginabilir, hafif ve kablosuz iletisim saglamasi

kullanicitya ergonomik ve konforlu bir hizmet saglayacaktir. Ayrica sistemin, sarj edilebilir

olmas1 ve diisiik gii¢ tikketmesi diger muadil {iriinlere gére avantajli olacaktir. Uriin

kullaniminin yayginlagsmasiyla beraber toplum bilincinin olugmasini saglayip kullanicinin

yasam kalitesinin artmas1 hedeflenmektedir. Uriin, kullanim amacina gére eklentiler yapilarak

gelistirilebilir. Teknolojik gelisimler takip edilerek {irliniin siirdiiriilebilir olmas1 saglanabilir.

KAYNAKLAR
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Ultrasonik Su Sayaglarinin Zaman Kaymasi Hesaplamasi (Baylan
Water Meters)

Batuhan Emre Balaban
Ahmet Ozan Kaya
Sirket Danismanlari
Bahadir Yesil, Baylan Su Sayaclari
Akademik Danismanlar

Dr. Nalan Ozkurt

OzET

Bu proje, icinden su akan bir boru lzerine yerlestirilen ultrasonik sensérler ile sinyal
géndererek, suyun debisini 6lcmeyi saglar. Sistemin kontrolii ve gerekli hesaplamalarin bir
mikrokontrolér tarafindan yapilacak ve bluetooth araciligiyla istenilen aygita aktarilacaktir.
Onerilen sistem, mekanik sistemlere gére, icinde hareket eden bir parca bulunmadidi icin daha

uzun émdirlii, daha az bakim gerektiren ve daha uygun blitgelidir.
Anahtar Kelimeler: ultrasonik sensor, ultrasonik debimetre, Ardunio uno rev3, Bluetooth
1. PROJENIN AMACI

Gunlmuzde ultrasonik sensorler, gerek endistriyel alanda, gerekse evlerimizde daha fazla
kullanim alani bulmaya baslamistir. Bu tip debimetrelerin tercih edilmesinin en 6nemli
nedenleri; daha uzun 6mirli olmalari, daha az bakima ihtiya¢ duymalari ve daha uygun bitgeli
olmalaridir. Projemizin amaci, ultrasonik dalgalarla suyun debisini dlcerek, elde edilen bilgileri
Bluetooth araciligi ile istenilen aygita gondermektir. Sistemde hareket eden bir parcanin
bulunmamasi ultrasonik debimetrelerin mekanik debimetrelere oranla daha fazla tercih

edilmesinin basinda gelir.
2. YONTEM

Onerilen sistemin akis diyagrami Sekil 1’de verilmistir. Sistem blok Sekil 2’de de gériildigii gibi;
sirkilasyon pompasi, boru, 2 adet piezoelektrik transdiiser, ardunio mikrokontroler ve

Bluetooth moddiliinden olusmaktadir.
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Sirkulasyon pompasi
caligmaya baglar SON

Sensorler ultrasonik sinyal
gonderirve ahr Bluetooth moduli datayi
secilen cihazailetir

EVET
HAYIR Mikrokontroller Mikrokontroller suyun akis hizini
datayi aldimi? > hesaplar
Sekil.1 Akis Diyagrami
s Asdamic: Lins R} Herhangi bir
E.i.m-.:on Boru EBlustooth ahaoh
pEmps cihaz
SempEirler
Bluetooth
syt
Latyom il
Sekil.2 Blok Diyagrami
Sirkiilasyon pompasi boruya baglanacaktir. Ultrasonik sensérler borunun (stine

yerlestirilecek ve miktrokontroler (nitesine baglanacaktir. Bluetooth modili de bu

miktrokontrolere baglanacaktir.[1]
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Sensor Sensor
td tu
H = !{}
e ¢)

Sekil.3 Sistemin kurulumu ve calisma prensibi [3]

Hesaplamalar:

L=d/sinB L=Sensorlerin birbirine gonderdigi Ultrasonik Dalga
Upstream Upstream= Akinti Tersi

tu=d/sinB(c-vcosB) d= Borunun Capi

Downstream Downstream= Akinti Yoniinde
td=d/sinB(c+vcos0) V= Debinin Hizi

At (Alinan Sinyaller Arasinda ki fark) ~ 6=Su akiminin ultrasonik dalgalara olan agisi
At=2 xd x v xsinB x cosB/c? c=Isik Hizi

Flow Velocity (Debinin hizi) A=Alan

V=(d/2sinB x cosB) x At/tu x td

Mean(Ortalama)

K=V/Vm K burada ki dizeltici faktordir. Elde edilen hiz ile teorik olarak bulunacak olan
hiz birbirine bollinecektir. 1’e ne kadar yakin cikarsa elde edilen sonug o kadar yakin olacaktir.

Flow Rate=A x Vm

3. SONUGLAR VE ONERILER

Sistemin en blylik avantaji, mekanik su sayaclarindan daha dustk bitgeli ve daha uzun é6mdrlia
olmasidir. Ancak akan suyun debisi cok disik oldugu zamanlarda, elde edilen bilgilerin
dogrulugu hala tam olarak kesin hesaplanamamaktadir. Bu konuyla alakali en kolay ¢6zim

kullanilan borunun gapinin disiik tutularak olabildigince hizh bir su akigi saglamaktir [2].

KAYNAKCA
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Buzdolabi i¢inde Ciiriiyen Bir Gidanin Tespiti

Meri¢ Anil ILCI
Melih AKNARCAY
Servet AKIN
Akademik Damismanlar

Prof. Dr. Ciineyt GUZELIS

OZET

Bu projenin amaci, ozellikle buzdolaplarinda olusan ¢iiriimiis tiriin kokusunu algilamak icin bir
diizenek tasarlamak ve gelistirmektir. Sistem, ¢iirtiyen ve ¢uiriimiis gidalardan gelen kotii kokuyu
tespit edecek ve sahibine, baska gidalari ve kullanicinin kendi sagligini korumasi igin gerekli
onlemleri alabilmesini bir uyar: mesaji gondererek saglayacaktir. Ciirtimiis ve ¢lirtiyen
gidalardan gelen koku, rahatsiz edici bir koklama hissi degil, insan saghgi icin potansiyel olarak
tehlikeli olabilen bir biyokimyasal maddedir. /nsan sagligini korumanin yani sira, gida atiklarin:
onleyerek ekonomiye katkida bulunacaktir. Ayrica, gida tiiketimini azaltarak ¢evresel korumaya
katkida bulunacaktir. Bu sistem elektronik bir devre olarak sensor, sinyal islemcisi ve alarm
sisteminden olusmaktadir.

Anahtar kelimeler: Koku algilamak, Sensor, Uyar1 mesajt

1. PROJENIN AMACI

Giinliik ihtiyacimiz olan meyve, sebze ve siit liriinleri zamanla bozulur. Bir yumurtanin
cliridigiinii veya ¢ilirimeye basladig1 gilinler sonra fark edilebilir. Bu, buzdolabinda diger
iirtinlerin bozulmasina ve kotii kokularin olusmasina neden olur. Amacimiz; sensor yardimiyla
clirimiis veya hasar gormiis yumurtalar1 saptamak ve kullanictya GSM araciligiyla bilgi

vererek buzdolabinda olusabilecek kotii koku ve diger gidalarin kirlenmesini 6nlemek.

2. YONTEM
Nihai iiriin, bir sensor vasitasiyla ¢iiriiyen yumurtanin kotii kokusunu tespit edecek ve bir GSM
modiilii aracilifiyla kullaniciya bir mesaj gonderilecektir. Sistem, koti kokuyu diger

kokulardan ayirt edebilecek ve koku seviyesi 6nceden belirlenmis bir esik seviyesinin iistiinde
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oldugunda hemen belirlenen bir cep telefonu numarasina mesaj yollayacaktir. Belirli bir koku

seviyesini tespit etmek icin sistem kalibre edilecek.
Donanim; 4 ana bloktan olusmaktadir. Bunlar;

1) Sensor: MQ 136 H»S sensor. H»S konsantrasyonunu algilar ve bir analog ¢ikis voltaji verir.
H2S ciirtimekte olan ve ciirliyen gidalardan (Yumurta temel alinmistir.) gelen kokunun ana

bilesenidir.

2) Mikroislemci: G/C kart1 ve Processing/Wiring dilinin bir uygulamasini iceren gelistirme

ortamindan olugan bir fiziksel programlama platformudur.

3) GSM Modiil: Arduinolarda kullanilmak tizere 6zel olarak uyarlanmis GSM modiilii.
4) Gii¢ Kaynagi: Sistem i¢in gerekli voltaj ¢ikislarina sahip bir SMPS gii¢ kaynagi.

Analog Giris

SENSO MICROISLEMCI

A 4

GSM

DC GUC KAYNAGI

Sekil 1. Donanim Blok Diyagrama.

3. SONUCLAR VE ONERILER
Sistemin Testleri

[lk test metan gazim algilayan bir sensér ile yapilmustir.

& coms — O X

| Ginder

Sensor Degeri: 106 &

Sensor Degeri: 106
Sensor Degeri: 105
Sensor Degeri: 106
Sensor Degeri: 106
Sensor Degeri: 105
Sensor Degeri: 105
Sensor Degeri: 105
Sensor Degeri: 105
Sensor Degeri: 105
Sensor Degeri: 106
Sensor Degeri: 105
Sensor Degeri: 105
Sensor Degeri: 105
Sensor Degeri: 105
v

Otomatik Kaydirma Satr sonu yok ~ 9600 baud i Clear output

Sekil 2. Normal sartlar altinda algilanan gaz miktar1.
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5 coma - m] ®
Gonder
Sensor Degeri: 104 L
Sensor Degeri: 116
Sensor Degeri: 132
Sensor Degeri: 155
Sensor Degeri: 194
Sensor Degeri: 239
Sensor Degeri: 276
Senscr Degeri: 304
Sensor Degeri: 317
Sensor Degeri: 320
Sensor Degeri: 318
Sensor Degeri: 313
Sensor Degeri: 307
Sensor Degeri: 300
Sensor Degeri: 293
v
[] Otomatik Kaydirma Satr sonu yok ~ | 9600 baud ~ Clear output

Sekil 3. Metan gazi bulunan ortamda algilanan gaz miktari.

Sistemin Avantajlar:
Kullaniciya daha iyi bir akilli ev aletleri kullanimi sunar. Kullanicinin dolabinda bozulan iiriin

varsa erkenden fark edilmesini saglar.

Sistemin Dezavantajlari

Kullanilan sensdriin hidrojen siilfiir (H2S) gazindan farkli olarak karbon monoksit (CO), NH4,
kiikiirt dioksit gibi farkli gazlarimi algilamasindan dolayr sistemin diizgiin caligsmasini
zorlagtirmaktadir. Ortam sicakligina gore gazin yogunlugunun degisim géstermesi de sistemin

diizgilin caligmasini engelleyen diger bir sebeptir.

Gelecekte Gelistirilebilir Yanlar

Sisteme modem yoluyla iletisim destegi de saglanirsa (kullanicinin evinde internet oldugu
temel alinarak) SMS yoluyla gonderilen mesaj azalacagindan SMS iicretinde azalma
olusacaktir. Bu da kullanicinin SMS maliyetini azaltacaktir. Birden fazla sensor kullanilarak

sistemin daha kararl caligmas1 saglanabilir.

KAYNAKLAR
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18 (1994) 211-220.
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Yan Hizmetler Piyasasinda Birden Fazla Bina icin Optimal Bir Talep
Tepkisi Karar Aracinin Tasarimi

Deniz GULER
Oguz BASOGLU
Akademik Damismanlar

Dr. Emrah Biyik

OZET

Bu ¢alismada, elektrik sebekesinde ‘Yardimci Hizmetler’ programina katilan ticari binalarin Isitma,
Sogutma ve Havalandirma (HVAC) sistemlerinde yaptigi kabul edilebilir simirlar iginde kalan yiik
diisiimii belirlenerek, binalarin olast en yiiksek kari arastiridmaktadir. Hava durumu, elektrik fiyati gibi
dis etken bilgileri kullanilarak bir optimal kontrol problemi olusturulur. Daha sonra ‘Yardimci
Hizmetler’ programina katilan her bir binamin termal model yapist olusturulur. Sebeke istikrarim
garantiye almak i¢in Yardimct Servis programina katilan binalarin esnek HVAC(Isitma, Sogutma ve
Havalandirma) yiiklerini yonetmek ve bu binalarin yiiklerinin esnekliklerine gercek zamanl dagitik bir
kontrol cihazi olusturulur. Binalarin simiilasyon ¢alismasi, DesignBuilder ve MATLAB programi
kullanilarak yiiriitiilmiistiir.

Anahtar Kelimeler: Yardimci Hizmetler, HVAC,

1. PROJENIN AMACI

Elektrik talebinin yiiksek oldugu zamanlarda bu talebi karsilamak i¢in ek elektrik santrallerinin
devreye alinmasina ihtiya¢ duyulmaktadir. Bunu belirli oranda engellemek amaciyla, elektrik
miisterileri, tiikketimin en yiiksek oldugu zamanlarda elektrik kullanimini goniillii olarak
kisaltabilir. Ozellikle ticari binalardaki HVAC sistemlerinin, ucuz ve kaliteli yan hizmet
saglayicilari olarak talep yaniti programlarinda 6nemli bir potansiyele sahip oldugu literatiirde
belirtilmistir [1,2]. Bu projede, 5 adet farkli tiirde ticari bina gz Oniine alinarak sebekeye
yardimel hizmet saglayici olarak degerlendirilmistir. Her bir binanin 24 saat boyunca yiik
diisiimii kapasitesini hesaplamak i¢in bir termal model yapis1 gelistirildikten sonra yardimci
hizmet programina katilan biitiin binalarin esneklik tahmini toplanip, sebekeden yiik diisiim
sinyali geldiginde, hangi binaya ne oranda paylasim yapilacagmi belirlemek icin bir
optimizasyon yaklasimi gelistirilmistir. Proje sonunda ekstra santral devreye alimini minimum
seviyeye indirerek, hem karbon salinimini engellemis hem de tiiketiciye diisiirdiigii yiik

oraninda bir tesvik sistemi gelistirilmistir.
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2. YONTEM
2.1 Bina Termal Modeli

Clt) = iic)(T), —T)) + =0 4 T"; Ly p) (1)
1 oa
j Jj_mi
CZJTZJ T TZ +ZT T (2)

le mahal(zone) hava sicakligini, TZJ mahal duvar sicakligini, le ve C. 2] havanin termal kiitlesi
ve duvarin termal kiitlesini, 7/ besleme havasinin kiitlesel debisini, ¢ besleme havasinin Ozgiil
isisin1, Ty, besleme havasinin sicakligini , R}  jin mahalinde hava ve duvar arasindaki termal

direncini, T,, , dis hava sicakligini, PC{ tahmin edilen ig 151 kazancini (kisi, ekipman vb.), R;; ]

odasindaki duvar ve i komsu mahalindeki hava arasindaki termal direnci ifade eder.

2.2 Ticari Bina Modellerinin Gelistirilmesi

Bu bolim bu c¢alismada kullanilan bina modelini sunmaktadir. DesignBuilder, binalarin ve
HVAC sistemlerinin termodinamik modellenmesi i¢in kullanilan bir bina enerji simiilasyon
aracidir. Projede kullanilan aligveris merkezi, magaza, depo, orta dlgekli ofis ve biiyiik dlgekli
ofis DesignBuilder programi ile modellenmistir. Bu program binanin termal davranisi
konusunda bize bir fikir verir ancak kontrol i¢in uygun degildir. Bu yiizden DesignBuilder
verileri ile Esitlik 1 ve 2 deki form kullanilarak ile lineer bir durum uzay modeli
olusturulmustur.

2.3 Optimal Kontrol Problem

Bina modeli gelistirildikten sonra, simiilasyondan gelen sonuglar ve Design Builder verileri
kullanilarak her bina i¢in bir RC model ( durum uzay modeli) gelistirilir.

Ty+1=ATy + Byuy + Bydy, 3)
T, mahal sicakhigimi, wu, bir mahale(zone) giren termal enerjiyi,d, ise i¢ 1s1
kazancini(disturbance) ifade etmektedir. Hedefimiz k anindan N anina kadar, her binada kabul
edilebilir konfor kisitlamalarina uyarak “Yardimci Hizmet programina katilan binalarin toplam

karini en {ist diizeye ¢ikarmaktir.

drop

max Yp—, c* P b, cX: Tesvik birim fiyat1 , Pz : Bir binanin elde ettigi yiik diigiimii

oad

kisitlar : Ty pq= AT + Byuy + Bady,

T;nin <ST< T}nax
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Sebeked=n

Selen Toplaymci{Agoregator)
Talep
o i
Binal Bina2 Bina3 Binaa BinasS
£, 2. L. &, A
F oL Fodto LT F ol o

Sekil 1.¢Yardime1 Hizmet’ Blok Diyagrami
Sebekeden gelen elektrik ihtiyaci talebi, toplayicica iletilir. Bu bilgiye gore miisteriye

distirdiigi yiilk miktar1 basma bir fiyat belirlenir ve her bir binanin yiik diisiim degerleri
toplanarak sebekeden gelen talebin karsilanip karsilanmadigina bakilir.

2.4 Demo Sistemi Tasarlanmasi

Proje kapsaminda bir demo sistem tasarlanacaktir. Bu sistemde sebeke , ‘Yardimci Hizmet’” ve
evlerin iklimlendirme sistemleri temsil edilecektir. Olusturulan sistemde Wemos D1 Wi-Fi
modiili, MCP9808 sicaklik sensorii ve ThingSpeak internet platformu kullanilacaktir. Wemos
kartt hem binalarin iklimlendirme sisteminin kontroliinii saglamak hem de binalarin sicaklik
verileri internet ortamina yliklemek i¢in kullanilacaktir. Ortam sicakligit MCP 9808 sicaklik
sensorii yardimiyla olgiilecektir. Olgiilen bu sicaklik verisi Wemos Arduino kartima,
ThingSpeak’e yiikklemek i¢in gonderilecektir. Bu projede ThingSpeak, bulut ortami olarak
kullanilacaktir. Sicaklik verirleri buraya kaydedilecek ve Yardimci Servis bu verileri
optimizasyon algoritmasinda kullanmak {izere bulut ortamindan ¢ekebilecektir

3. SONUCLAR VE ONERILER

Aligveris Merkezi 23 Subat Elektrik Tiketimi 23 Subat
== sinma 100

: Aydinlatma

= Elekrik = Elekirikii Aletlr

Aydinlatma = Doluluk Orani
Pencereden gelen glines 151 kazanci

80
\ /| (‘ \ = Isinma
60 \ /
\ﬁ ( 40

T v T =

50 100 150 0 50 100 150
Zaman Zaman

Sekil 1. 23 Subat giinii 10 dakikalik simiilasyon sonuglari

o~
o

@
o

w
S

[ )
(= 1351
/_
I¢ Is1 Kazanci kW

Toplam Gug Tuketimi, kW

— [N
o o

o
—=

(=}

o

Sekil 2°de 5 farkli tip ticari bina arasindan aligveris merkezinin, yilin en soguk giinii olan 23
Subat tarihi referans alinarak giinliik giic tiikketimi ve i¢ 1s1 kazanci grafigi verilmistir. Bu i¢ 1s1
kazanim degerleriyle oynanarak gilinlik tiiketim degerleri nominal degerlere gore

diistirilmiistir.
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Binalarda Termal Konforu Saglamak igin Optimum Kontrol ve
izleme/Gozleme Sistemi

Aysegiil Kahraman
S. Birce Ongun

Akademik Damismanlar
Dr. Emrah Biyik

Bu ¢alismada, binalardaki enerji tiiketimini ve tepe yiikii talebini azaltmak igin 1sitma, sogutma ve
havalandirma (HVAC) sistemlerini kontrol edebilecek bir algoritma gelistirilmigtir. DesignBuilder™
simiilasyon modeli, binanin belirli bolge ozelliklerini ve termal gegis dinamiklerini simiile etmek igin
kullanilir. Bu modelle birlikte, secilen mahallere yerlestirilen sensérlerden gelen veriler kullanilarak
¢oziim igcin uygun bir matematiksel model elde edilir. Daha sonra, MATLAB'da olusturulan model, bina
termal modelini ve konforunu dikkate alan Model Ongériimlii Kontrol (MOK) algoritmast ile 24 saatlik
kayan sonlu ufukta diizenli olarak ileriye bakarak her bir mahal igin optimal sicaklik ayar noktasin
bulacaktir. Ilk simiilasyon sonuglari, pik elektrik yiikii talebinde %10-15 azalma olabilecegini
gostermektedir.

Anahtar Kelimeler: HVAC, pik yiik, Model Ongériimlii Kontrol (MOK), termal konfor, termostatik kontrol.

1. PROJENIN AMACI

Gilinlimiizde binalar enerji tiiketiminin yaklasik yiizde 40’1na tekabiil etmekte ve bunun %50’si
binalardaki HVAC sistemlerinden kaynaklanmaktadir [1]. Bu projedeki temel amacimiz bina
HVAC tepe yiiklerinin ve enerji tiiketiminin azaltilmasi i¢in yeni ve dl¢eklenebilir en uygun
kontrol algoritmalarinin gelistirilmesi, bunun uygulamasinin yapilarak ¢alistiginin gosterilmesi
ve performans degerlendirilmesinin yapilmasidir. Bdylece, biiyiik binalar i¢in 6nemli bir enerji
maliyeti yaratan HVAC sistemlerinin gergek zamanli kontroliine olanak taninmis olacaktir. Bu
sayede, binalarda tepe yiik diisimii saglanarak elektrik sebekesinde arz-talep dengesinin
saglanmasina yardimci olunmasi ve binalarin elektrik faturalarinda onemli Olgiide distis
saglanmasi1 hedeflenmektedir. Gelistirilen algoritma ile termal konfordan %20’den fazla 6diin
verilmeyecegi garanti edilmistir. Bu kontrol algoritmasinin gelistirilmesi, gercek zamanli
dlgiimlerle desteklenmesi ve test edilmesi i¢in Yasar Universitesi T binas1 uygun goriilmiis ve

gerekli izinler alinarak, 2. katinda 3 siif ve bir koridor alan1 se¢ilmistir.
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2. YONTEM
Binanin segilen mahallerde termal konforunu kontrol etmek ve tepe yiikiinii diisiirmek amaciyla
MATLAB’da bir algoritma gelistirilecektir. Bu algoritma i¢in gerekli olan agamalar;

e Bina Dinamik Modeli
Bina dinamik modeli DesignBuilder™ simiilasyon programi kullanilarak elde edilmistir. Bu
model T binasinin gercek dl¢ili ve detayl 6zellikleri dikkate alinarak olusturulmustur. Tiim bina
modellenmesine karsin gercek Slgiim verileriyle de desteklenecek olmasi sebebiyle, mahal
sayist 4 ile sinirlandirilmistir. Bu 4 mahal, binanin ikinci katinda 3 sinif ve 1 koridor olarak
belirlenmistir. Se¢ilen mahallere bir adet sicaklik-nem sensorii ve 1 adet 1silgift (termokupl)
iceren sensOr yerlestirerek, mahallerin sicaklik-nem derecesi ile duvar sicakligi ve iifleme
sicakligt 6l¢iilmektedir.

e Optimum Kontrol Algoritmasi
Bu algoritma, Model Ongériimlii Kontrol (MOK) teknigini kullanarak farkl dzelliklere sahip

coklu termal bolgeler i¢in optimum sicaklik ayar noktasi hesaplama problemini ¢6zmektedir.

- " : ’
Bunn}zl;nda}\l Tansare Selektrik Sekll'l de
v v P gosterildigi  gibi,
> Bna e -T2z ) » olusturulan sistem
Tdishav > Tsp211 Gergek Bina .. .
T e B agha”eri birim alandaki
. L. = o — —» .
Optimizasyon insan sayisini, dis
- - e —» !
) hava sicakligini ve
Eisitlar Amaclar
elektrik fiyatlarini
Sekil 1. Blok Semasi giincel olarak

algoritma ¢oziimlemesine dahil eder ve her bir mahal i¢in optimum sicakliklilar1 bulur. 10

dakikalik araliklarla mahal sicakliklari ROZ

| ?’1\9
diizenli olarak olgiilerek, 24 saatlik = Z: 1 1—’\/\/’\?\/—2 c
kayan sonlu ufukta model yardimiyla ‘ Z,

sistem dinamikleri tahmin
Z3 Z4 3—’\/\/\/\/—4 C4

0

Sekil 2. Matematiksel Model

edilmektedir. ~ Burada  kullanilan
kontrol algoritmasi, merkezi HVAC
sistemlerine  miidahale  etmeden,
mahallere yerlestirilmesi planlanan termostatlarin kontrol edilmesini saglayacaktir. Mahallerin
birbiri ile olan iligkisinin ve birbirlerine olan etkilerinin matematiksel olarak modellenmesi

Sekil-2’de gosterilmistir. Her bir direng bitisik mahaller arasindaki termal dinamigi, her bir
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kapasite mahallerin termal kapasitesini temsil etmektedir. Bu iligkilerin formiile edilmis hali

Esitlik (1)-(2) ile verilmistir [2].

Jid — i i, H Toa=T| | pJ

clt] = wic)(t], - 1)) + =2 . 4 Roa1+P (D

P . T — T

cjff =224 ) L )
R1 iENj Y

Burada, j termal mahal indeksi, T/ve T, hava ve duvar sicakligi, C/ve CJ mahal havas ve
duvarinin termal kiitleleri, 7/ besleme hava kiitle akis hiz1, C / hava Ozgiil 18151, Ts];l ifleme hava

sicakligi, R{ termal direnci, T,, dis hava sicakligi, PG{ tahmin edilen i¢ 1s1 kazanci ve N;
komsular kiimesidir. Esitlik (1) ve (2) kullanilarak olusturulan model MOK teknigi

uygulanarak, yeni ve optimal termostat ayar noktasini Esitlik (3) ile ¢6zlime ulastirmaktadir [2].

inn] = z Pty + QiR Q) + si Wy 3)
k=1

J amag fonksiyonu, m, , termal konfor parametresi, Q, verilen ya da gekilen 1s1, Sy kisitlarin
astlmasindan kaynakli ceza terimi ve P, R, W matrisleri ama¢ fonksiyonunun agirliklaridir.

3. SONUCLAR VE ONERILER

DesignBuilder simiilasyon programindan elde edilen sonuglar Sekil-3’de tek bir mahal igin
(yilin en soguk giiniinden) 10 dakikalik araliklarla alinan 1sitma, aydinlatma, camlardan gelen
giines enerjisi ve insanlardan kaynaklanan yiikleri gostermektedir. Simulasyon sonuglari ve

olciim verileri kullanilarak ¢oziimlenen MOK algoritmas: sonucunda ulasiimasi beklenen

T-212 Mahali En Soguk Gun Tuketim Degerleri

6. Y l sonug, elektrik talebinde

—lsitma Yiki
i vo %10-15 aras1 diisiistiir

5= Pencerelerden Kazanilan Giines Eneriisi Yiki

[3]. Yapilan uygulama

&

1sitma  sezonu  igin

uygulaniyor olup, so-

Tuketim (kW)
)
L

N
T
1

gutma sezonunda alinan

sensOr verileri ile des-

/ ’ Sag \ \ | teklenerek, ayni sekilde

0 5 10 15 20 bir sonu¢ bulunmasi
Zaman (saat)

Sekil 3. T 212 Sinfi Enerji Tiiketim Miktarlart beklenmektedir.
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Gii¢ Sistemlerinde Hata Analizi ve Kesicilerin Derecelendirilmesi
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OZET
Giig sistemleri, siirekli ¢alisan ve insanlarin giinliik hayatlarim devam ettirebilmeleri iizerine dogrudan
etkisi olan sistemlerdir. Bu nedenle sistemi, iizerinde olagan disi geligen kisa devre veya asirt yiikleme
gibi hatalardan korumak gerekmektedir. Hata durumliarinda, devre kesici anahtarlar, sistemimizde
dolasan ve tehlike barindiran bu yiiksek akimi hizla kesmelidir. Gii¢ sistemlerinde, devre kesicilerin
secimi gergeklesebilecek cesitli hata tipleri ve giic iletiminde siirekliliginin bozulmasi gibi etkenler goz
oniine alinarak yapilmalidir. Test degerleri olarak “IEEE 14 Bus” sistemi iizerinde hata analizi yaparak
gii¢ sistemlerine uygun kesici segilecektir. Projemiz kullanicidan gerekli degerleri alarak Matlab’da
hata analizi yapacak. Sistemde olusan hatanin analizi yapilirken ii¢ tip hata goz oniine alinacak ve
olusan hatanin hangisi oldugu tespit edilecektir. Her bar i¢cin olusacak biitiin hatalar hesaplanacak ve
kesici listesi onerilecek, yiik akisi analizi ve hata analizi ile her bir barin kisa devre giicii tespit edilecek
ve bu kisa devre gii¢lerine gore aym zamanda kesicilerin diger se¢im kriterleri puanlandirilp ideal
kesici secimi yapilacaktir. Bu proje devre kesicilerin, belirli hata tiplerini ve sistem giivenligini
gozeterek en uygun kesici se¢imini ortaya ¢ikarmak ve kullanilmak tizere son kullaniciya bildirmek tizere

yapilacak teorik bir ¢alismadir.
Anahtar Kelimeler: Hata Analizi, Devre Kesici Anahtar, Gii¢ Sistemleri, IEEE 14 Bus, Matlab, Kisa Devre

1. PROJENIN AMACI

Giig sistemleri ve iletim hatlar1 glinden giine biiyiiyen karmasik bir yapidir. Bu durum hata riskinin, hata
durumunda olusacak zararin ve tehlikenin de giinden giine arttigin1 gostermektedir. Projenin ilk amaci,
olasi hata tiplerini analiz ederek, sistem {izerinde hangi hata tipinin hangi noktada ortaya ¢iktigini ve
kisa devre akimimi belirlemektir. Bu bilgileri ve gerilim, admitans, reaktans vb. sistem elemanlarindan
gelecek verileri gozeterek en uygun devre kesicinin se¢ilmesidir. Bir gii¢ sisteminde, sistemin herhangi
bir hasar gérmesini dnlemek ve kararliligi saglamak igin devre kesicinin derecelendirilmesi muhtemel
arizalara uygun olarak yapilmalidir. Sistem iizerindeki elemanlar ve degerleri bir kullanict ekran ile
son kullanicidan alinabilecek ve bu sayede proje farkli sistem yapilar1 (14, 30 or N Bus) i¢in de kullanigh

hale gelecektir. Birincil amag; Matlab araciligiyla simiilasyon olarak gerceklestirilecek bu projenin,
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gercek durum senaryolarinda, sistemimizde olasi bir hata olugsmasi halinde, patlama, yanma vb.
tehlikelerden dogacak insan hayati, cevre gilivenligi, kaynak ve zaman kaybini onleyebilecek devre
kesici degerini uygulanmak iizere son kullaniciya iletecek olmasidir. Ikincil olarak, devre kesiciler icin
uygun degerleri se¢me vasitasiyla akademik olarak ilgili konuya katkida bulunmak ve ariza analizi
konusunu incelemektir. Projemizin avantajlari: Bir sirkete bagli olmayan projemize, konunun kapsamli
bir sekilde incelenmesinden sonra iyilestirmeler veya eklemeler yapilacaktir. Giig sisteminin korunmast,
kamu gilivenliginin ve gelisiminin devamliligimi saglayacak ve saglik, egitim, ulagim ve ¢evre korumasi
da dahil olmak iizere pek ¢ok hizmetin devam etmesine katkida bulunacaktir.

2. YONTEM

Yontem en kisa diyemi ile sistemimizde olusabilecek hata sonrasi her bir bar ve hatta meydana ¢ikacak
akimini (I fault) hesaplayacak algoritmay1 Matlab aracilifiyla yazmaktir. Elektrik miihendisliginde giic
iletimi, tim elemanlar1 birbirine bagh bir giic sistemdeki elektriksel akimin sayisal analizidir. Bu
nedenle gii¢ iletimi konusu, “tek hat semas1” ve “per-unit sistemi” gibi sadelestirilmis veya bir durum
icin Ozellestirilmis tanimlamalar igerir. Ayni1 zamanda, gerilim, gerilim agis1 (faz), gercek gii¢ ve reaktif
giic gibi alternatif akim devrelerinde bulunan parametreler ile ilgilenir. Projenin yontemi, steady-state
durumundaki bir sistemin transient anindaki parametre degerlerini 6grenerek sistemden kaynakli lineer
olmayan esitlikleri ¢6zmektir. Benzer mantikla ¢alisan ve dogrusal olmayan denklemleri ¢6ziimleyen

metodlar arasindan proje i¢in en uygun olan1 Newton Raphson metodudur.

Command Window [Of Workspace
New to MATLAB? See resources for Getting Started. X1 | Name Value
5 - [j] busd
[ lined

Newton Raphson Loadflow Analysis

| Bus | v | Angle | Injection | Generation | Load |

| No | pu | Degree | MW | MVar 1 MW | Mvar | MW | Mvar |
1 1.0600 0.0000 232.380 -14.471 232.380 -14.471 0.000 0.000
2 1.0450 -4.9681 18.300 34.479 40.000 47.179 21.700 12.700
3 1.0100 -12.4698 -94.200 7.935 -0.000 26.935 94.200 19.000
4 1.0137 -10.0553 -47.800 3.900 0.000 0.000 47.800 -3.900
5 1.0169 -8.5953 -7.600 -1.600 0.000 0.000 7.600 1.600
6 1.0700 -14.2453 -11.200 15.378 0.000 22.878 11.200 7.500
7 1.0464 -12.9524 -0.000 -0.000 -0.000 -0.000 0.000 0.000
8 1.0800 -12.9524 0.000 21.326 0.000 21.326 0.000 0.000
9 1.0313 -14.5533 -29.500 -16.600 -0.000 -0.000 29.500 16.600
10 1.0308 -14.7652 -9.000 -5.800 0.000 0.000 9.000 5.800
11 1.0469 -14.6042 -3.500 -1.800 0.000 -0.000 3.500 1.800
12 1.0533 -15.0947 -6.100 -1.600 0.000 0.000 6.100 1.600

Sekil 1. Newton Raphson Loadflow analizi sonuglari
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3. SONUGLAR VE ONERILER

Gereken adimlari izledigimizde programimiz, asagidaki makul sonuglart vermelidir. Bu sonuglari
almak i¢in sirali Y-Bus'lar olusturulur ve daha sonra sirali Z-Bus'lar elde etmek igin ters ¢evrilir.
Ardindan, farkl: hata tiirlerinde ariza sonrasi bara gerilimlerini ve ariza akimini hesaplamak icin Z-

Bus'larin diyagonal degerlerini kullanmak miimkiindiir.

4 arayuz_oncalisma =] = = ===
Bus Data Kisa devre tipi
Bus Type v theta PG QGi PLi QL
1 1 1.0600 0 0 0 0 - 3 faz simetrik -
2 | 2 2 1.0450 0 40 424000 217000 12|
3 3 2 1.0100 0 0 234000  94.2000 Kisa devre olusan bara
4 | 4 3 1 0 0 0 478000 3|
s 5 3 1 0 0 0 7.6000 1 1 2
6 | 6 2 1.0700 0 0 122000  11.2000 7
7 | 7 3 1 0 0 0 0 E
& | 8 2 1.0900 0 0 17.4000 0 cave bue Date
9 3 1 0 0 0 295000 16
10 | 10 3 1 0 0 0 9 5 -
11 | 1 3 1 0 0 0 3.5000 1 Load Bus Data
12 | 12 3 1 0 0 0 6.1000 1
13 | 13 3 1 0 0 0 13.5000 5
1a | 14 3 = 0 0 0 14.9000 s S —
Line Data
From Bus To Bus Rpu Xpu | B/2pu_ |X MerTap (a)
EN 1 2 0.0190 0.0590 0.0264 1
2 | 1 5 0.0540 0.2200 0.0240 1
3 2 3 0.0460 0.1900 0.0210 1
4 | 2 4 0.0580 0.1700 0.0170 1
5 | 2 5 0.0560 0.1700 0.0170 1
6 | 3 4 0.0670 0.1700 0.0064 1 =
7| 4 5 0.0130 0.0420 0 1 Save Line Data
(8 | 4 7 0 0.2000 0 0.9780
[o | 4 9 0 0.5500 0 09630 Load Line Data
10 | 5 6 0 0.2520 0 0.9320
[11 | 6 1 0.0940 0.1900 0 1 \ ANALYSE J
12 | 6 12 0.1220 0.2550 0 1 -
B | 6 13 0.0660 0.1300 0 1 SRS
1| 7 8 0 0.1700 0 1 ‘ Line Datn OK 1 [ KAPAT
1s z a n 01100 n 1

Sekil 2 — Ariza tipini kullanicidan aldigimizi gésteren programizin arayiiziinden bir goriintii
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OZET

Kablosuz iletisim sistemleri son yilarda olduk¢a fazla talep géren ve kullanilan bir sistemdir. Bu
sebepten dolayr daha fazla arastirma ve geligtirme gerektiren bir alana sahiptir. Kablosuz olarak
kullanilan bir ¢ok cihaz mevcuttur, bunlardan bazilar: su sekildedir: Kablosuz kulakliklar (Bluetooth),
kablosuz akilli priz (Wi-Fi), Kablosuz mouse klavye setleri (Bluetooth) vb. tiriinler mevcuttur. Projemiz
konu olarak akilli sistemler cercevesinde sekillenecektir. Akilli sistemlerin alt konusu olarak
belirledigimiz akilli sensérler uygulamast kapsaminda yeni nesil iletisim teknolojileri kullanilarak
sensorlerden gelen verilerin ag gecidine aktarimi gergeklestirilecektir. Projede Tiirkiye de iiriin olarak
bulunmayan LoRa adli iiriin kullanilacaktir. LoRa, diisiik enerji tiiketimine sahip ve uzun menzilli veri
iletimine imkan saglayan bir fiziksel katmandir. LoRa genis spektrum teknoljisiyle ¢oklu frekans
kanallart kullanan radyo frekanslari ile ¢alisan bir teknolojidir[1].Ayrica herhangi bir kaynaktan
bagimsiz, sadece tizerindeki Lipo pil yardimiyla tamamen tasinabilir yapiya sahip olup diisiik enerji
tiiketimlerinden dolayr uzun siireler aktif halde kalacaktir. Bu teknoloji kullanarak biiyiik bir proje
gerceklestiren bir sirket bulunmamaktadur. Uretici firmasi ve IBM gibi biiyiik sirketlerin testlerine tabii
tutulmustur. Heniiz Tiirkiye de hi¢ bir uygulamasi ve satisi gerceklesmemektedir.

Anahtar Kelimeler: Kablosuz iletisim, Lora, Diisiik enerji

1. PROJENIN AMACI

Radyo dalgalariyla haberlesme saglayan sistemler uzun zamandan beri kullanilmaktadir. Cagimizda
giinliik yasam iginde pek ¢ok radyo dalgasini kullanir ve bu dalgalara maruz kaliriz. Kablosuz olarak
islerin cogunda radyo dalgalarini kullaniriz. Ornegin uzaktan kumandalar ve Ultrason gibi cihazlar.
Bilim ve teknolojide radyo dalgalarinin kullanimi oldukg¢a yaygindir. Radyo frekansl sistemler, veri

toplanan yerin degisken ve ana bilgisayardan uzak oldugu durumlar i¢in ideal ¢6ziimii
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olusturmaktadir. Bu sistemler sahadan gercek zamanli iglem yapabilme olanag yarattigindan dolay1
ozellikle depolama, siparis toplama, yiikleme ve bosaltma gibi islemlerde yaygin olarak
kullanilmaktadir..[2]

Bu projenin amaci, sensor verilerinin ve suyun kalitesini herhangi bir ag gereksinimine ihtiyag
duymadan uzak mesafelere aktarilabilmesidir. Spesifik olarak amaclar,

* Su icindeki bir sensoriin okudugu degerleri herhangi bir ag gerekmeden fabrika disindaki kurulacak
olan ana ag gecidine aktarilmasi,

* En 6nemli 6zelliklerinden biri olarak kapali alanda konum belirleyebilme 6zelligine sahip olmasi,

» Diisiik maliyetli ve kompakt boyutlarda olmas1 ve yerli tasarim olarak {iiretilebilir olmasi,

2. YONTEM

Sensdrlerimizdeki sicaklik, nem, basing ve asit tabani dengesi verileri kablo baglantisiyla ag ge¢idine
gonderilir. Ag gecidinden gelen sensor verileri ti¢ farkli porttan STM 32 kartina gonderilir ve veriler
LoRa modiillerine aktarilir. LoRa modiillerine eristikten sonra uzaktaki sensérlere daha fazla enerji
gonderilir. Yakindaki sensorlere daha az enerji gonderilir ve bilgi aligverisi tamamlanir. Enerji seviyeleri

belirlendikten sonra, LoRa modiilleri birbirleriyle iletisim kurar ve sisteme veri aktarimi tamamlanir.

L9Ba Modules-1

Sensors-1

LoB3 Module-3

Sekil 1. Sistemin Blok Semasi
Sekil 1°de goriildiigii tizere alinan verilerin kullanici ara yiiziinde ulagana kadar izleyecegi yol
semasidir. Siras1 ile hangi yollardan kimler arasinda baglantilarla verilerin ilerlemesi

gerektigini gostermektedir
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3.SONUCLAR VE ONERILER

Giiniimiizde kullanilan bir¢ok haberlesme yontemi bulunmaktadir. Bu yontemler arasinda en
cok kullanilan ve en verimli oldugu diisliniilen haberlesme sekli GSM operatorleriyle
yapilmaktadir. Fakat bu yontem her bir haberlesme gerektiren iiriine uygulandiginda aylik
olarak cok yiiksek maliyetlere sebep olmaktadir. Bu durumu en aza indirgemek ve gelecegin
haberlesme altyapisini1 degistirmek adina kullanacagimiz LoRa teknolojisinin 6nemi biiytiktiir.
Ayrica parametrelerin ayarlanmasiyla mesafenin, etkinliginin ve islevselliginin artirilmasi ¢ok
kolaydir. Boylece bu teknoloji projemiz acisindan ¢ok faydali olacaktir.

Bu uygulama su an yeni bir teknoloji icerdigi i¢in yerli olarak bir uygulamasi bulunmamakla
birlikte yurt disinda da iiriin caligmalarina yeni yeni yatirnmlar yapmaktadir. Biz de projemizde
giinliik alanda kullanilan Lora teknolojisini gelistirerek, yurtdisindan hazir alinan sistemlere
gore maliyeti daha diisik bir sistem {iretmeyi istemekteyiz. Ayrica bu ¢alismanin
gelistirilmesiyle birlikte ileride tamami yerli ve sistemlere 6zgii tasarlanan uygulamalarinin
sanayimizde de yayginlasacagina inantyoruz. Bu durumun yeni bir is dali yaratacagini ve disa

bagimlilig1 azaltacagini, hatta diga satilabilir tasarimlari ortaya ¢ikarabilecegini diisliniiyoruz.
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OZET

Giintimiizde enerji verimliliginin ve siirdiiriilebilirligin onemi logaritmik bir artis olarak
gozlemlenmektedir. Bu c¢alismanin kapsami; elektrik panolarinda ihtiyaca gore dogru ve
yerinde ekipman seciminin marketler, sarkiiteriler ve restaurantlar iizerinde enerji verimililigi
ve stirdiiriilebilirligi agisindan onemli bir paya sahip oldugunu gostermektedir. Bu konuda yeni
Ve uygun ¢oziimler bulunmasi, var olan sistemlere uygun optimizasyonlar yapilmasi uygun
goriilmektedir.Bu projede dlgme, izleme ve analiz yontemleriyle gerekli optimizasyonlart
market, sarkiiteri ve cafe-restaurant sektorleri icin yapilmasi hedeflenmektedir. Proje icin
uygun olgiimler sonucu sektore ozel fayda ve ¢oziim saglayacak sekilde optimizasyonlar
yvapulacaktir. Schneider Elektrik’in yardimlar: ile yapilan bu projede, sirketin halihazirda
yiirtittiikleri ornek projeler baz alimp; alinan veri ve izlemeler buna uygun olarak
diizenlenecektir.

Anahtar Kelimeler: Optimizasyon, fayda, verimlilik, siirdiiriilebirlik, ¢6ziim
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1. PROJENIN AMACI
Bu projenin amaci, enerji verimliligini ve siirdiiriilebilirligini maksimize etmek, isletme
maliyetlerini diisiirmek ve perakende ticaret sirketlerinde performansi ve giivenligi optimize
etmektir. Italya da 2015 yilinda yapilan bir arastirmaya gore de enerji verimliligi potansiyelinin

bu sektor i¢in ¢ok dnemli oldugu da belirlenmistir.[1]

2. YONTEM
Schneider elektrikle birlikte yiiriitiilen bu calismada alt yapisi elektrik kaynakli arizalarin
olusturdugu isletme maliyeti, verimlilik ve siirdiirebilirlik ile iliskili problemlerin ¢oziimii i¢cin
uygun dl¢lim, izleme,optimizasyon ve analizlerinin yapilmasi esas alinmistir (Bkz.Resim 1).
Bu 6l¢iim, izleme ve analizlere uygun sektoriin ihtiyacina yonelik tasarlanacak akilli elektrik

panolarinda Schneider Elektrik sirketinin tirettigi lirtinler kullanilacaktir.

Enerji denetimi
ve dlclim

Aktif Enerji Verimliligi

izleme,
koruma,

Otomasyon ve
dizenlemeyle

optimize etme gelistirme
Dusik tiketimli cihazlar, Yénetim, glic yonetimi, f)lc;flm, izleme ve
yalitim malzemeleri, glic motor kontrolii, aydinlatma danismanlik hizmetleri. EE
faktorQ dizeltme kontroli olusturma analiz yazihmlan

Resim 1:Enerji Verimliligi[2]

Tasarlanacak bu panolarin izlenmesi ve uzaktan kontroliiniin saglanmasinin yani sira pano
icerisindeki {irilinlerinde kendi arasinda haberlesmesi de saglanmaktadir. Projenin temelini
olusturan bu haberlesme sistemi, Modbus ve Ethernet haberlesme protokolii ile yapilacaktir.
Haberlesme sistemi sayesinde kullanici tarafindan istenildigi zaman izleme ve kontroliin

saglanabilmesi projenin basliginda yer alan siirdiiriilebilirlik yoniinden 6nemli bir role sahiptir.



Yasar Universitesi, Elektrik ve Elektronik Miihendisligi Boliimii, 2018

Bu izleme ve kontroliin hem bilgisayardan hem de akilli telefon tizerinden ulasilabilirligi vardir.
Bu sayede olas1 arizalarin aninda gozlemlenmesi ve kullanilacak sensorler sayesinde ariza
olusmadan once de bilgi alinmasint miimkiin kilacaktir.

Projenin yogunlastigi sektdr olan market-sarkiiteri ve restaurant-cafe Sektorlerinin diinya
capinda enerji kullanim verileri incelendiginde, en biiyilik enerji tiiketiminin 1sitma-sogutma,
sogutma ve aydinlatma yiiklerinde oldugu dolayisiyla bu gruplarin isletmeler i¢in kritik yiik
haline geldigi gozlemlenmistir. Bu nedenle yapilacak optimizasyonlarin bu sektdr igin enerji
tiikketiminde olan biitiin yiikleri(sogutma(buzdolab1 vb.) %39, aydinlatma %23, 1sitma %13,
sogutma(klima vb.) %11, mutfak %5, havalandirma %4,su 1sitma %2, diger vb. %3)[3] ve de
bilhassa kritik yiikleri korumada, performanslarini arttirmada, yani isletmelerin isletme

maliyetlerinin azaltilmasinda biiyiik fayda saglamasi beklenmektedir.

3. SONUCLAR VE ONERILER

Bu projenin en 6nemli ¢iktist kullanilan haberlesme sistemi sayesinde olusan arizalar hakkinda
aninda bilgi sahibi olup ve kisa siirede miidahale imkani ile isletme maliyetlerini azaltmak,
enerji verimliligi ve siirdiiriilebilirligi saglanmasidir. Bu islemler sayesinde toplamda %30 a
varan bir verimlilik dngoriilmektedir.[4]Yapilan bu proje enerji lizerinden fayda sagladigi
gozlemlense bile enerji disinda da bir ¢ok fayda saglamaktadir. Tasarlanan bu akilli panolar
sayesinde zamandan tasarruf etmek, ekipman(malzeme)kullanim Omriinii uzatabilmek,
ekipman ve kisi giivenligi saglayabilmek miimkiin olacaktir.

Tasarlanacak olan panolar gelistirmeye agik ayni zamanda her ihtiyaca uygun olarak
diizenlenebilecektir. Panolarda yapilan kiigiik degisikliklerle istenileni elde edebilmek

acisindan kolaylik saglayacaktir.

KAYNAKLAR
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Yangin Algilama
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OZET
Proje tek bir sistemde ¢esitli gazlarin, dumanin ve sicakligin algilanmasi ve bu verilerin yapay sinir
aglari (YSA) ile birlestirilmesiyle yangin tespiti iizerine sekillenmistir. Bu gazlar: algilamak i¢in
Figaro marka metal oksit gaz sensérleri, duman icin kizilotesi alict verici ¢ifti, sicaklik igin ise LM35
sicaklik sensorii kullanilmistir ve veriler MATLAB derleyicisinde “Ileri Beslemeli Cok Katmanl
Algilayict (CKA)” YSA modeli ile islenecektir. Bu ¢caligsma ii¢ temel kistmdan olusmaktadir. YSA
algoritmalarmmin olusturulmasi, algoritmalarin donanima uygulanmasi ve makine 6grenme
calismalarinda en kritik rollerden birini oynayan egitim icin veri kiimelerinin olusturulmasi. Bu
calismanin sonucunda ¢ikan tirtiniin ¢esitli sensorleri YSA ile birlestirerek gerek yerli gerekse yabanct
pazar i¢in yeni bir yangin algilama sistemi olmasi ve akademik literatiire katki saglamasi

hedeflenmistir.

Anahtar Kelimeler: yangin algilama, yapay sinir aglari, gaz algilama

1. PROJENIN AMACI

Son yillarda yangin algilama sistemlerinden beklentiler artmis ve bunun tizerine daha dogru
ve hizli algilama yapilabilmesi i¢in bir¢cok calisma yapilmistir. Yerli piyasada YSA
algoritmalart kullanan bir {iriin bulunmamasiyla birlikte, uluslararasi pazarda bazi iiriinler
mevcuttur. Siemens [1] ve Bosch firmalar1 bu alanda en 6nde gelen {irtinleri gelistirmislerdir
ancak bu iiriinler de yalnizca duman ve alev algilamaktadir. Bu ¢caligmada cesitli sensor verileri
YSA algoritmalar ile islenerek dogrulugu ve yangina tepki hizi daha yiiksek bir yangin
algilama sisteminin olusturulmasi hedeflenmistir. Proje tamamlandiginda sistemin dogruluk
oranmin [2]’teki %98.3 dogruluk oranindan yiiksek olmasi beklenmektedir. Bu sonuca ek
olarak temel amaclardan da biri olan yanlis alarm oraninin da en aza indirgenmis olmasi

beklenmektedir.



Yasar Universitesi, Elektrik ve Elektronik Miihendisligi Boliimii, 2018

Yapilan bu ¢aligma, YSA ile gesitli sensorlerden olusan sensér kiimesinin yangin tespitinde
kullanilmasiyla, hem akademik literatiire hem de yeni bir iirlin yaratarak Tiirkiye ekonomisine

katki saglamay1 hedeflemektedir.
2. YONTEM

Projede uygulanan yontemin kisa bir 6zeti su sekildedir. Yanginin baslangi¢ anindaki fiziksel
durumlar, sensorler yardimui ile elektriksel verilere doniistiiriiliir. Bu veriler YSA katmanlarinda
islendikten sonra, bilgi sistemini olusturan diger algoritmalar tarafindan da kullanilir ve yangin
tespit edilmis olur. Proje temelde YSA algoritmalari ile donanim ve sensorler olacak sekilde iki

boliimden olugsmaktadir. Sekil 2.1 sistemin ¢aligma prensibini gostermektedir.

esik degeri

Yapay Sinir Aglar1 —> Cikis

Sekil 2.1 YSA tabanli yangin algilama sisteminin ¢aligma semasi

2.1. Yapay Sinir Ag1 Algoritmalari

YSA katmanlardan olugmaktadir ve merkezi sinir sistemine sahip canlilarin beynindeki néron
haberlesme aglarinin makineler i¢in bir taklididir [3]. Bu sistemler aldiklar verileri katmanlarda
belirli katsayilar ile ¢arparak veya bazi katmanlarda dogrudan ileterek islerler. Katmanlardaki
katsayilarin belirlenebilmesi i¢in YSA Onceden etiketlenmis veriler ile egitilmelidir. Bu
asamada etiketli veri bulabilmek ¢ok 6nemlidir, ancak yapmis oldugumuz ¢aligmanin ¢ok yeni
bir ¢alisma olmasi nedeniyle dnceden bu konu ile ilgili etiketli verilerin paylasilmis oldugu bir
kaynak bulunmamaktadir. Bu durum veri toplanma ve analiz edilerek etiketleme isleminin de

Proje dahilinde yapilmasini gerektirmektedir.

Kuracagimiz sistemin sensorler ve YSA algoritmalar1 birlesimi ile oldukga diisiik yanlis alarm

orani olacaginin éngoriilmektedir.

2.2. Donanim ve Sensorler
Calismada YSA ve diger algoritmalar MATLAB derleyicisi ile gerceklestirilmistir. Bu

derleyicinin ve algoritmalarin gereksinimlerini saglayabilmek i¢in islemci olarak Arduino UNO
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karti se¢ilmistir. Sistemde YSA ile birlestirilecek olan sensorler farkli kimyasal gazlari, dumani,
alevi, ortamin sicakligini ve nemi algilamak i¢in 6zel olarak se¢ilmistir. Sensorler ve kontrol
cihazlar islemcinin girdileri, LED’ler ve hoparlor ise ¢iktilaridir. Girdilerden alinan veriler

islenerek sistem ¢iktilar1 kullanicilart uyarmak igin aktif hale getirilir.

3. SONUCLAR VE ONERILER
Projede veri toplama islemleri tamamlanmis olup, 215 6rnek igeren veri kiimesi elde edilmistir.
Bu kiimeleri elde etmek i¢in gergeklestirilen deneyler, arastirmalardan edinilen ve sanayi ortagi
EDS Elektronik’ten alinan bilgiler dahilinde ger¢ege olabildigince yakin sekilde
gerceklestirilmistir. Deney diizenegi Sekil 3.1°de gosterilmistir.

(a) Sigara Deneyi (b) Kumastan Cikan Yangin Deneyi
Sekil 3.1 YSA tabanli yangin algilama sisteminin ¢alisma semasi ve mimarisi

Bu veriler ile bilimsel yazinin giincel durumunun en gelismis modellerinden birisi olan
Levenberg-Marquardt algoritmasi kullanilan YSA ile test edilmistir. Sonuglar dahilinde
YSA’nin ¢ikisina esikleme uygulanmasina karar verilmistir. Bu sayede tam degerden,-1 ve +1,
%30 a kadar farkli degerler de dogru degere ¢ekilmis olacaktir. Dogru kabul edilen degerlerin
sayis1 sistem hata oranini belirleyecektir. YSA egitimlerinde verinin bir kismi1 kullanilabilir ve
bir kismi teste ayrilabilir veya az 6rnekli egitimlerde, projede, tim veri kiimesi hem egitim hem
test i¢in kullanilabilir. Bu iki yontem de hata oranini yiikseltecek sekilde risklidir. Bu sebepten
dolay1, capraz gegerlilik yontemi (cross-validation) kullanilarak tiim veri kiimesi farkli

kombinasyonlar ile hem egitim hem de test i¢in basaril bir sekilde kullanilabilecektir.
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OZET
“Calisanlarin Kapali Alanlarda Diisiik Enerji Teknolojileri ve Gériintii Isleme Kullanmilarak Takip

Edilmesi ” baslikli projemizde ihtiyaca yonelik bireylerin anlik koordinatlarinin belirlenmesi ve giivenlik
onlemlerinin artirnmi i¢in gorsel igsleme kullanilmasi hedeflenmistir. Boylelikle proje devlet hastaneleri
vb. ¢aligan ya da izlenmesi beklenen Kisiler icin her alanda kullanilabilinir hale getirilebilecektir.

BLE, diisiik enerji ile ¢alisan ve anlik veri akarumi yapabilen bir teknolojidir [1]. Ayrica herhangi bir
kaynaktan bagimsiz, sadece tizerindeki Lipo pil yardimiyla tamamen tasinabilir yapiya sahip olup diisiik
enerji tiiketimlerinden dolayr uzun siireler aktif halde kalacaktir. Ayrica diisiik enerjili haberlesme
modiillerinin ebatlar: giyim, elektronik kart vb. iiriinlerin icine entegre edilmeye uygundur. Bu teknoloji
bir cok alanda kullaniimasina ragmen proje icinde yer alan BLE ve goriintii isleme, Kisi izleme amaciyla
birlestirilmemis olup, projenin bir ilk olmasi, bu alanda énem tasimaktadir.

Projemizde amagladigimiz kablosuz haberlesme; Bluetooth modiilleri, Arduino, Raspberry Pi vb. Atmel,
Intel, Arm islemci tabanli programlanabilir devre kartlart kullamlarak ger¢eklesecektir. Alict ve verici
tasarininda, sinyalin taginacagi uzaklik, ¢calisma frekans bandi, anten kazanci, anten kaywplar: ve agi
parametreleri onemli rol oynamaktadir. Projemizde bu ihtiyaclara cevap verebilecek yiiksek
performansli, diigiik maliyetli ve en 6nemlisi yerli tasarim iiriinler meydana getirilecektir.

Anahtar Kelimeler: Bluetooth, Diisiik Enerji, Takip Sistemi, Goriintii Isleme, Arduino, Raspberry
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1. PROJENIN AMACI
Bluetooth modiilleriyle haberlesen ve kapali alan igerisinde bir ¢ok yonden fayda saglayan bir
izleme sistemi gelistirilmesi projenin baslica amacglarindan biridir. Bunun yani sira 6zel
amaglar1 asagida belirtilmistir.

Saghk: Diisiik enerji modiilleri belirli bir alanda tek basina ¢alismak durumunda kalan
kisinin glivenlik ve saglik kontroliiniin uzaktan izleme yapilarak kontrol edilmesi olanagi sunar.
Ornek olarak insaat sahasinda ve yiiksek alanda tek basma c¢alisan bir isginin ya da kimyasal
yogunlugu yiiksek bir iiretim alaninda calisan kisinin saglik durumunun siirekli olarak kontrol
edilmesi ve takibi, gerektiginde sistemin uyar1 vermesiyle 6nemli bir rol alabilmektedir.

Izleme: imalat ve tasima LE teknolojisinin kullanim alanlarindan biridir. Fabrikada yer
alan gorevliler firma i¢indeki {irlinlerin nerede olduklarini ve teslimatini anlik olarak izleme
sansina sahiptir. Bu ag sayesinde bilgileri arsivleme olanagina da sahip olurlar.

Giivenlik: LE teknolojisi size calisanlarin giivenlik tehdidi olusturacak degisimleri
yaptig1 sirada haber vermesiyle anlik 6nlemler alinmasini saglar. Buna benzer olarak, bazi

kontrollii girisi olan bolgelerde iceri girigi olan yabancilarin dgrenilmesinde kullanilabilir.

2. YONTEM
Mikrodenetleyici, Bluetooth Diisikk Enerji alicist ve verici modiiliinii kontrol etmek igin
kullanilir. Her bir AT-09 i¢in dort adet Raspberry Pi 3, kare seklinde 16 m2 alanin koselerine
yerlestirilecek. Bir AT-09 Bluetooth Diislik Enerji modiilii is¢iye yerlestirilecek. Seyahat eden
AT-09 modiilii, alanin kdselerine yerlestirilen Raspberry Pi 3 modiillerine baglanacaktir. Sekil
2.1’de gosterilen alanda calisma prensibi 6rnegi. RSSI bilgileri belirlenen Raspberry Pi 3
baglantisindan alinacaktir. Tim RSSI bilgileri ortak server ile MATLAB’e bagli ana bilgisayara
aktarilacaktir. MATLAB yaziliminda mesafeler, RSSI bilgilerini kullanarak mesafeyi
hesaplamak i¢in kullanilan matematiksel formiile gore belirlenecektir. Her sabit modiil i¢in
seyahat modiiliine gore mesafeler hesaplandiktan sonra is¢inin bulundugu yer bulunacak ve

alan haritasinda gosterilecektir. Olasi harita goriiniimii Sekil 2.2'de de gosterilmistir.
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Sekil 2.1 Projenin Calisma Prensibi Sekil 2.2 Projenin olasi harita gériiniimii

3. SONUCLAR VE ONERILER
Projemiz, Bluetooth 4.0 diisiik enerji teknolojisi ve gorsel isleme gibi yardimci gelistirmeler ile
verimli ve giivenli bir is yasantisinin oncii teknolojilerinden biri olma hedefi tagimaktadir.
Ulkemizde olusturulabilecek diisiik maliyetli ve kesin sonuglar alinabilecek olan bu diisiik
enerji projesinde tiim diinyanin baslica problemlerinden is gilivenligi ve daha verimli ¢alisma
konular1 icin yol gosterici olacaktir. Ayrica parametrelerin ayarlanmasiyla mesafenin,

etkinliginin ve islevselliginin artirilmasi ¢ok kolaydir.

Bu uygulama su an yeni bir teknoloji icerdigi i¢in yerli olarak bir uygulamasi bulunmamakla
birlikte yurt disinda da iiriin galismalarina yeni yeni yatirimlar yapmaktadir. Biz de projemizde
giinliik alanda kullanilan diisiikk enerjili haberlesme teknolojilerini gelistirerek, yurtdisindan
hazir alinan sistemlere gore maliyeti daha diisiik bir sistem {liretmeyi istemekteyiz. Ayrica bu
calismanin gelistirilmesiyle birlikte ileride tamami yerli ve sistemlere 6zgii tasarlanan
uygulamalarinin sanayimizde de yayginlasacagina inaniyoruz. Bu durumun yeni bir is dali
yaratacagin1 ve disa bagimlilifi azaltacagini, hatta digsa satilabilir tasarimlari ortaya

cikarabilecegini diisiiniiyoruz.
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OZET
Bu projenin kapsami; 50 Hz frekansh etkin degeri 220 Volt olan 200 Watt’lik bir AC gii¢ kaynagim

tasarlamak ve gerceklemektir. Proje’deki adimlar,; Simulink programinda modellemeler yaparak ¢ikan
sonuglart gozlemlemek, DC-AC evirici devresi olusturarak 12 Volt DC gerilimi ilk once diisiik genlikli
bir AC gerilime ve ardindan trafo yardimiyla 220 Volt AC ¢evirmek bi¢iminde ozetlenebilir. Bunun igin
iki farkl yaklasim izlenecektir: Birinci yaklagimda, DC gerilimi kiyymaya dayali klasik evirici kullanarak
AC gerilim elde edilecek ve olusan harmonikler alcak geciren filtreler ile siiziilecektir. Ikinci
yaklagimda, ilk asamada Wien Koprii osilator devresi kullanarak 50 Hz siniis isareti elde edilecek ve
ikinci asamada bu diisiik genlikli isaret yiiksek giiclerde elde edilmek iizere, tranzistorierle
gergeklestivilecek A sunifi bir gii¢ kuvvetlendiricisi ile yiikseltilecektir. Her iki yaklasimda da, elde edilen
en fazla 12 Volt genlik degerine sahip 50 Hz AC gerilimler en az 200 Watt lik bir trafo yardimiyla etkin
degeri 220 Volt olacak bi¢imde yiikseltilecektir. Proje sonunda, tiim devreleri birlestirip, bir insanin
tasryabilecegi agirlikta bir ¢anta olusturmayi hedeflemekteyiz. Tasarimin en temel avantaji, giines var
iken toplanan enerjinin daha sonra giines yok iken kullanilabilecek bigimde depolayabilmesi, harici bir
gii¢ kaynagina ihtiya¢ duyulmamasi ve tasinabilir olmasidir.

Anahtar Kelimeler: Tasinabilir AC Gii¢ Kaynagi, DC-AC Evirici, Trafo, Wien Bridge Osilator, Giig
yiikselteci.

1. PROJENIN AMACI

Fosil yakitlarin hizla tiikenmeye baslamasi ve bu kaynaklarin kullanilmasi sonucunda ortaya
cikan c¢evre sorunlari, saglik sorunlari, iklim degisikligi gibi nedenler yenilenebilir enerji
kaynaklarinin dnemini arttirmaktadir. Glines enerjisi, giinliik faaliyetlerimizi gerceklestirmek
icin kullanilabilecek en ¢evre dostu enerji seklidir. Diinyadaki insanlar ¢evre glivenligiyle ilgili
bilingli hale gelmistir ve giines enerjisini kullanmanin farkli yollarin1 aramaktadirlar [1]. Bu
projede yenilenebilir enerjiden faydalanacagiz. Projenin amaci, 50 Hz frekanslh etkin degeri

220 Volt olan 200 Watt'lik bir AC gii¢c kaynagi saglayabilen, giines yokken kullanilabilecek
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enerjiyi depolayabilen ve tasinabilir bir AC giic kaynag: tasarlamak ve gerceklemektir.
Yenilenebilir enerjinin gelecegin yolu oldugu uzun zamandir bilinmektedir. Giines enerjisi ile
depolanan ve tasmabilir olan AC gii¢ kaynagi projemiz, tasmnabilir olmasinin yani sira
bahsettigimiz sorunlara bir ¢éziim olacaktir.
2. YONTEM

e DC-AC Evirici Devresi:
Bu devre; 12 Volt DC Akt gerilimini 220 Volt AC’ye ¢eviren bir evirici devresidir. Devre, 12

Volt DC gerilimi anahtarlama yapan FET tranzistorler ile saglanarak kiyilir ve bu sayede
trafonun primer sargisina uygulanarak etkin degeri 220 Volta yiikseltilecek olan AC gerilim
elde edilir.

e  Wien Koprii Osilator Devresi:

Proje kapsaminda LM 741 OP-AMP ile Wien K&prii devresi kuruldu. Wien Koprii devresi, ¢ikis
olarak sinilis dalgalar1 iireten bir devredir. Bu devreyi olusturmak i¢in LM741 OP-AMP,
direngler, kapasitorler ve potansiyometreleri kullandik. Potansiyometreler, devrenin kazang
ayarlamasina izin veren degisken direnglerdir. Sectigimiz direng ve kapasitor degerleri ile ¢ikis
siniis isaretinin frekansini ve kazancini belirleyebilmekteyiz [2].

e A Simifi Guiic Kuvvetlendirici:

Wien Koprii osilatér devresi ile elde edilecek 50 Hz gerilim gili¢ tranzistorleri ile
yiikseltilecektir. Bu amacla, A, B ve C smifi kuvvetlendiriciler gerceklestirilerek giic
kazanimlar1 ve harmonikler acisindan karsilagtirilacaklardir. Gii¢ kazanimi yeterli olursa az

harmonik iiretme agisindan avantaji oldugu i¢in A smnifi kuvvetlendiriciler tercih edilecektir.

3. SONUCLAR VE ONERILER

Yontemler boliimiinde bahsettigimiz; DC-AC Evirici devresi ve devrede kullanilan trafonun
cikis isareti Sekil 1 ve Sekil 2°de, Wien Koprii Osilator Devresi ve 50 Hz siniis dalga elde
ettigimizi gdsteren osiloskop goriintiisii Sekil 3 ve Sekil 4’te, C sinifi kuvvetlendirici benzetimi
modiilasyonu ve elde ettigimiz grafik Sekil 5 ve Sekil 6’da gosterilmektedir. Proje ¢aligsmalari
kapsaminda ilk once C smifi giic kuvvetlendiricisi i¢in benzetim yapilmistir. A ve B simifi
kuvvetlendiriciler i¢in de yapilarak giic ve harmonik agisindan en uygun olani secilerek

kullanilacaktir.
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Sekil 3. Wien Koprii Osilatér Devresi. Sekil 4. Wien Koprii 50 Hz Siniis Dalga.

Yy

Sekil 5. C Simifi Gii¢ Kuvvetlendirici Benzetimi. ~ Sekil 6. Gii¢ Kuvvetlendiricisinin Giris ve Cikisi.

KAYNAKLAR

[1] Conserve Energy Future. Solar Power Battery Chargers. https://www.conserve-energy-
future.com/solarpowerbatterychargers.php (15 November 2017)

[2] Learning about  Electronics. How to build a Wien Bridge Oscillator Circuit.
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Glines Enerji Sisteminin Uzaktan Takibi ve Kontroli

Ramazan SIRIN
Yusuf Kaan YILDIZ
Emre BERTUG
Akademik Danmisman

Dr. Ozhan UNVERDI

OZET

Giines enerji panelinde iiretilen enerji hava durumu, panel temizligi gibi ¢evresel etkenlere gore
degiskenlik gosterir. Projemizin amact ise tiretilen enerjinin uzaktan goriintiilemesini yapmak, kontrol
edebilmektir. Projemizin sagladigi en biiyiik fayda ise enerji takibi yaparak verimliligi artirmasidwr. 2
ayrt kart tasarladik. Birincisi giines enerji panelinde bulunan, voltaj ve akim sensérlerini iceren olgiim
ve kontrol karti. Digeri kullanicida bulunacak gériintiilemeyi ve kontrol etmeyi saglayan ana kontrol
karti. Sensorlerden alinan veriyi mikro denetleyici yardimiyla denetlemeyi tasarladik. Ana kontrol
kartinda da mikro denetleyici kullanilmaktadir. Bu iki kartin haberlesmesini Wi-Fi modiilii ile yapmay!

planliyoruz.
Anahtar Kelimeler: giines enerji panelinin uzaktan kontrolii, glines enerji paneli enerji takibi, giines enerji

paneli verimlilik artirma, uzaktan kontrol, enerji anlik takibi, giines enerjisi verimi
1. PROJENIN AMACI

Projemizin amaci; giines panelinde iretilen enerjinin anlik olarak uzaktan goriintiilemesini
yapmak ve ayni zamanda uzaktan kontroliinii saglamaktir. Uzaktan kontroldeki amacimiz ise
sistemi on/off pozisyonuna getirebilmektir. Projemizin getirdigi en biiyiik fayda verimliligi
artirmasidir. Ornegin giines panelinde bir kirlilik var ise iiretilen enerji miktarinda kayip
olacaktir fakat enerji uzaktan takip edildigi icin sistemdeki anormallik tespit edilebilecek
dolayisiyla verimsizlik hizli bir sekilde ortadan kaldirabilecektir. Bir bagka 6rnek; yagmurlu ve
bulutlu bir havada gilines enerji panelinden iiretilen enerji yok denecek kadar az olacaktir.
Uretilen enerji uzaktan takip edildigi icin sistem “off’ konuma getirilip gereksiz yere

calistirilmayip enerji kaybinin 6niine gegilebilecek, iiriin 6mrii uzatilabilecektir.
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2. YONTEM

Seki-1 de gorildiigi iizere,0ncelikle giines panellerinden enerji elde edilir.Daha sonra {iretilen
bu enerji,sarj regiilatdriine gonderiliyor.Sarj regiilatori glines panelinden gelen akimi ve voltaji
regiile ettikten sonra enerji akiiye gonderiliyor ve akii sarj oluyor.Giines paneli ile sarj
regiilatorii arasinda bulunan,iizerinde akim ve voltaj sensdrlerinin yer aldig1 6l¢iim devresi
,anlik iiretilen gii¢ bilgisini,sarj regiilatorii ve invertdriin arasinda bulunan,yine iizerinde akim
ve voltaj sensorlerinin yer aldigi 6l¢iim devresi , anlik tiiketilen gii¢ bilgisini ana kontrol
merkezine gonderiyor.Ana kontrol merkezinde programlamis oldugumuz mikro kontrolcii (PIC
16F877) bu bilgileri haberlesme modiilii iizerinden,lizerinde diger haberlesme modiiliiniin
bulundugu bilgisayara gonderiyor.Bilgisayar i¢in Visual Basic te hazirlamis oldugumuz ara
yiizlinde ,gelen anlik iretilen ve tiiketilen enerjiyi gorebiliyoruz.Ayrica bilgisayar ara
yiiziinden,tekrar haberlesme modiilleri lizerinden sistemi komple kapatip acabiliyoruz veya

sadece sarj regiilatoriinii devreden ¢ikartabiliyoruz.

Y;;/£Q§1g77
—=( Y = INVERTER
SOLAR PANELS Vs —

CONTROL AND
% MEASUREMENT
CENTER (AC)

CONTROL AND
MEASUREMENT
CENTER (DQ)

Main Control Compute,

Central Communication

>
~

Sekil 1-Projenin Akis Semasi

3. SONUCLAR VE ONERILER
Sekil-2 de goriildiigii gibi devre tasarimini testi yapilip haberlesme verileri sanal terminallerden
takibi yapilmistir. Sensorleri analog oOlgtimlerinde ADC (Anolog Digital Converter)

doniisiimlerini oranlayip degerleri hesaplanmistir.
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Sekil 2-Sistemin Proteus Simiilasyonu

Sekil-3 ise bilgisayar i¢in tasarlamis oldugumuz kullanici ara yiiziidiir. Burada goriildiigii tizere,
olusturdugumuz sistem oldukga basit olup sadece ag, kapa,baglan komutlarini

kullanmaktadir. Yaptigimiz simiilasyonlarda COM portlarina baglanti saglanmistir.

[ SOLAR ENERGY CONTROL

CONNECT

L]

2209 ||
08.03.2018

TR~ m @ a2

Sekil 3-Kullanici Ara Yiizii

3.1-Projemizin Avantajlar1 ve Dezavantajlari
3.1.1-Avantajlar:
Projemiz sistemin uzaktan takibi ve kontrolii sagliyor,kolay ve kullanigli bir kulanici ara
yiize sahip ve enerji verimliligini arttirtyor.
3.1.2-Dezavantajlar:
Projemizde kullandigimiz haberlesme modiillerinin izin verdigi kadar mesafede takip ve

kontroliin saglanabiliyor.
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3.2-Oneriler:

Android ve I0S tabanli cihazlar i¢in uyguluma olusturulabilir ve bu sayede mobil cihazlarda
da takip ve kontrol saglanabilir. internet i¢in gereken yazilimlar ve donanimlar kullanarak
sistemin kontrolil ve takibi ¢cok daha uzun mesafelerden saglanabilir.

KAYNAKLAR
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Nesnelerin interneti (loT) i¢in Kablosuz Erisimin Donanimsal
Gosterimi

Ege MAZLUMOGLU
Sena Yagmur SEN

Akademik Danmisman

Dr. Volkan RODOPLU

OZET

Bu projede, IoT cihaz trafiginin tek bir loT Ag Gegidine aktarildigi kablosuz bir erisim
semasinin donamm uygulamasi gergeklestirilmektedir. Yeni ¢izelgeleme algoritmalari, loT
cihazlarmin uplink trafigini ¢arpismasiz bir sekilde aktarmak icin kullanilmaktadir. Bu
projede, birkag cihaz donanimsal olarak gerceklestirilirken, cihazlarin geri kalani biiyiik bir
simiilasyon kurulumunda simiile edilir. Bu kurulumda simiilasyon ve donamm etkilesim
halindedir. Tiim sistem icin enerji tiiketimi Ve ag akis verimliligi ol¢iilecektir. Ayrica, sistemin
donanmim kisminin ¢alistigr mesafe olgiilecektir. Proje, sensor verilerinin loT cihazlarindan loT

Ag Gegidine sorunsuz bir sekilde aktarilmasini hedeflemektedir.

Anahtar Kelimeler: Nesnelerin Interneti (IoT), Erisim Protokolleri, Cizelgeleme, IoT Donanim

1. PROJENIN AMACI

Cisco'nun tahminlerine gére [1], 2020 yilma kadar Internete bagl olan cihaz sayisinm 50
milyara ulagsmasi ve bu cihazlarin cogunun insan miidahalesi gerektirmeyen makineler olmasi
beklenilmektedir. Bu yeni paradigma “makineden makineye iletisim” (M2M) olarak
adlandirilmaktadir. Makineden makineye iletisimin belirgin 6rnekleri sunlardir: filo yonetimi,
tele-saglik, video izleme, akilli binalar ve kopriiler, akilli evler, akilli sayaglar ve akilli
fabrikalar (Endiistriyel IoT). Vodafone’un tahminlerine gore [2], 6niimiizdeki yillarda, bir baz
istasyonunun kapsama alanina yaklagik 10,000 cihazin diismesi beklenilmektedir. IoT
devriminin 6nemli bir problemi, ¢ok sayida IoT cihazinin telsiz baglantilarla kablolu altyapiya

erisimini saglamaktir.

Bu projenin amaci, IoT cihazlarinin altyapi aglarina erisiminin bir donanim gosterimini

gelistirmektir. Ozellikle IoT cihazlarinin erisimi icin gelistirilen giincel (state-of-the-art)
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cizelgeleme teknikleri, biiylik bir sistem simiilasyonu ile birlikte calisacak bir donanim
kurulumunda uygulanacaktir. Cesitli sensorlerden toplanan veriler loT cihazlarina aktarildiktan
sonra cihazlar tarafindan IoT Ag Gegidine gonderilecektir. Sistem mimarisi Sekil-1’de

gosterilmistir.

»{ GATEWAY >«

AN AN TN

I:IOT DEVICE 1;1 E:IOT DEVICE 2;‘.\ \|OT DEVICE 3:I [IOTDEVICE 4 .......... ||IOT DEVICE n|

Sekil 1. Genel sistem mimarisi, bir [oT Ag Gegidi ve ¢ok sayida IoT cihazindan olusmaktadir.

2. YONTEM

Gosterimimizde kullandigimiz mimari Sekil-2’de resmedilmistir.

~ GATEWAY DEVICE
<

-

SIMULATED
10T
DEVICES

IOT DEVICE 1 IOT DEVICE 2

Sekil 2. Sistemimiz, iki IoT cihazi, bir [oT Ag Gegidi ve geri kalan cihazlarin
simiilasyonundan olugmaktadir.

IoT cihazlarinin kablosuz erisimi i¢in 6zel olarak gelistirilen yeni ¢izelgeleme algoritmalari

hem IoT cihazlarinda hem de IoT Ag Gecidinde gergeklestirilmistir. Sistem su sekilde
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caligmaktadir: Her bir IoT cihazi, sensor verilerini kendisine bagli sensdrden toplar. Cihaz, IoT
Ag Gegidi tarafindan kendisine verilen aralikta uyanir ve verilerini telsiz baglanti yoluyla A§
Gegidine iletir. Uplink aktarimi bittikten sonra, cihaz downlink {lizerinden IoT Ag Geg¢idinin

kendisine bir sonraki uyanisinin ne zaman olacagi bilgisini alir ve uyku moduna geger.

Yontemimizde kullanilan yazilim modiilleri ve etkilesimleri Sekil-3'te sematik olarak

gosterilmistir.

Communication

Module
/" Scheduling —
_— ‘. Algorithm /
Communication \ Communication
Module / —_— Module
_f ~ Compute . Compute : 1
SENSOR . ' Energy Throughput SENSOR

DATA — ) o DATA

Sekil 3. Yazilim modiilleri ve etkilesimleri

3. SONUCLAR VE ONERILER

Bu projenin ana sonucu, [oT cihazlarinin kablolu bir altyapiya kablosuz erisiminin bir IoT Ag
Gegidi tlizerinden gosterilmesidir. Cizelgeleme algoritmalarinin performansi, hem ag akis
verimliligi (throughput) hem de enerji tiiketimi OSlgiilerek raporlanacaktir. Ayrica, sistemin
tolere edebilecegi cihazlar arasindaki en yiiksek mesafe dlgiilecektir. Simiilasyonu da igeren

sonuglar goz oniine alindiginda, biitlin sistemin performansi hakkinda bilgi edinilecektir.

KAYNAKLAR

[1TA. Ali, W. Hamouda, M. Uysal, “Next Generation M2M Cellular Networks: Challenges and
Practical Considerations”, IEEE Commun. Magazine, Commun. Standards Supplement, Sept.
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[2] Vodafone, “RACH intensity of time controlled devices”, 3rd Generation Partnership Project
(3GPP), Sophia-Antipolis Codex, France, Tech. Re. R2-102296, Apr. 2010.
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Hava Durumu Bilgilerini Olgmek igin Arduino Kontrollii Telemetri
Unitesi
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Metin Unliitiirk

Akademik Damismanlar

Dr. Mahir KUTAY

OZET

Projenin konusu iki farkli noktadan hava durumu(sicaklik,nem,basing ve rakim) bilgi akisini
saglamaktir. Bu projede ArduinoMega, Lora haberlesme modiilii, sicaklik-nem sensérii ve
basing-rakim sensorii kullaniimaktadir. Daha onceki benzer projelerde haberlesme modiilii
olarak farkl sistemler kullaniimis olsa da bu projede Lora teknolojisi tercih edilmistir. Bu
teknoloji bilgi akisinin uzun mesafelerde ucuz ve az enerji tiiketerek yapimasini saglamaktadir.
Bu projede sensorlerden alinan hava durumu 6lgiim bilgilerinin Ardunio kontrol karti tizerinde
hazirladigimiz bir yazilim ile islenmesi ve veri toplama merkezine Lora protokolii ile
gonderilmesini amaglanmaktadir. [1] [2]

Anahtar Kelimeler: Telemetri, Kablosuz haberlesme, Hava durumu, Arduino

1. PROJENIN AMACI

Projeye baslamadan 6nce gegmis projeler arastirildi ve ge¢miste hava durumu ile ilgili bizim
projemize benzer projelerin yapilmis oldugu goriildii. Bu projelerin bazilarinda tek bir noktadan
hava durumu bilgileri 6lgiiliip bu bilgiler kullaniciya iletiliyordu; bazilarinda ise tek tip sensor
kullanilip yalnizca sicaklik veya basing dl¢iiliiyordu. Diger projelerde ise, projemize benzer
olarak, farkli noktalardan hava durumu bilgilerinin iletimini saglayan farkli iletisim protokolleri
kullanilmisti. Eski projelerin incelenmesi, Proje konusuda bilgi edinmemizi, ¢aligma mantigini
anlamamizi genel ve kullanilan malzemeleri tanimamizi sagladi. Bu projeler incelendikten
sonra her birinin avantajli ve dezavantajl 6zelliklerini belirledik. Projemizin digerlerine gore
daha ne gibi istiinliiklere sahip olmasi1 gerektigini tespit ettik. Bu projedeki temel amacimiz bir
Olglim noktasinin ve bir bilgi toplanma noktasi arasinda hava durumu bilgi akigini
yapabilmektir. Haberlesmede Lora teknolojisini kullanma sebebimiz ise; maliyetinin daha

uygun olmasi, daha az enerji harcamasi ve daha uzun mesafede calisan yeni bir teknoloji
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olmasidir. Bu nedenle Lora teknolojisinin kullanilmasi diger projelere gore bizim projemizin

daha avantajli oldugunu gostermektedir. [3] [4]

2. YONTEM

Projenin kurulumu ve yontemi su sekildedir; merkez noktasinda Arduino Mega ile Lora
baglantis1 yapilacaktir ve Olglim noktasinda da Arduino Mega, Lora ve sensorlerin kablo
baglantilar1 yapilacaktir. Projemizin yontemi ve proje elemanlarini ¢alistirabilmemiz Arduino
kodu sayesinde olacaktir. Projenin nasil c¢alisacagini kisaca yazmak gerekirse; Ol¢ciim
noktasindaki Arduino Mega, sensdrleri araciligiyla hava durumu bilgilerini toplar ve Lora
protokolii ile merkez noktasina aktaracaktir. Merkez noktasi ise bu bilgileri kullaniciya
ulastaracaktir. [5] [6]

Projenin blok diyagrami asagidaki sekilde verilmistir; goriildiigii tizere sistemimizde iki farkl
nokta bulunmaktadir. Olgiim noktasinda sensorler araciligiyla toplanan hava durumu bilgisi

Lora protokolii ile diger noktaya gonderilecektir.

SISTEM

ARDUINO ARDUINO
MEGA MEGA

SICAKLIK-
LORA SHIELD NEM
SENSORU

BASINC
SENSORU

LORA SHIELD

.

Tablo 1. Proje Blok Diyagranu

3. SONUCLAR VE ONERILER
Projenin avantajlarin1 ve dezavantajlarint degerlendirecek olursak Lora’nin diger haberlesme
modiillerine goére fiyatinin daha uygun olmasi, daha az enerji harcamasi ve daha uzun

mesafelerde calismasi bu projenin avantajlaridir. Lora protokolii GSM sirketlerine bagl
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kalmadan hizli ve giivenli veri transferini saglamaktadir. Lora’nin ise yeni bir teknoloji olmasi
ve fazla bilgi/kaynak bulunmamasi ise Lora i¢in bir dezavantajdir.

Projemiz gelecekte rahatlikla gelistirilebilir bir projedir. Ornek vermek gerekirse bizim mevcut
Ol¢lim noktalarimizin sayisi arttirilabilir ve bu noktadan merkeze veri aktarimi yapilabilir.
Kullandigimiz Lora modiilii yerine daha gelismis bir modiil kullanilarak daha uzun mesafeler

arasinda bilgi akis1 yapilabilir. [3] [4]

KAYNAKLAR
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insansiz Kesif Robotu
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Akademik Danmisman

Dr. Mahir KUTAY

OZET

Android tabanli hazirlanan uygulama araciligi ile kontrol edilebilen ve tizerindeki kamera
araciligi sayesinde goriintii izleme ve kayit yapilarak, zorlu arazi kosullarinda kesif yapmasi
lizerine tasarlanan paletli kesif robotudur. Robotun mekanik kisminda tasarlamis oldugumuz
palet sistemi ile robotun her tiirlii zorlu arazi kosullarinda 16W’lik ¢ift motor sayesinde hareket
kabiliyeti saglanmis olup, elektronik ve yazilim kisminda kullanmis oldugumuz NodeMCU
mikrodenetleyici ve ESP8266 Wi-Fi modiilii araciligiyla uzaktan kontrolii, IP kamera sayesinde

ise gortintii aktarumi ve izlenimi saglanmigtir. [1]

Anahtar Kelimeler: Robot, Arduino, Android, Uzaktan Kontrol, Kesif

1. PROJENIN AMACI
Projenin temel ve esas amaci Askeri ve Savunma Sanayisinde zorlu gorevlerde ve arazi
kosullarinda kullanilmas1 g6z 6niinde bulundurularak askeri gili¢lerimizin bilgi almasi ve gorev
esnasinda higbir zorluk altinda kalmamasi diisiiniilmiistiir. Bu yiizden {ilkemizin ve gilivenlik
giiclerimizin can giivenligi 6n planda tutulmustur. Bu projenin getirecegi avantajlar sirastyla

asagida belirtilmistir;

e Paletli sistem araciligiyla engebeli arazilerde kullanilabilecek olmasi,
e Kiiciik boyut ve hafif tasarimu ile her tiirlii gérevde kullanilabilecek olmasi,
e Insansiz kontrol edilebilmesi,

e [P kamera sistemi sayesinde goriintii aktariminin yapilmasi.
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2. YONTEM

P
Kamera
Sistemi

NodeMCU
Mikrodenetleyici

Motor L298N
1 Motor
Siiriicii

Motor

Sekil 1. Elektronik sistemin blok diyagrami

Sistemimizi olustururken yaptigimiz arastirmalar dogrultusunda, sistemimizin blok diyagrami
Sekil 1’de goriildigii iizere belirlendi, boylece sistemdeki modiil ve ekipmanlarin birbirleriyle
uyumlu ¢aligmasini sagladik. Sistemimizde, uzaktan kontrol ve goriintii aktarimini saglamak
icin Wi-Fi sistemi tercih edildi. Wi-Fi sistemi ile uyumlu ¢alisan Arduino tabanli bir anakart
secerek sistemin verimliliginin arttirilmasi hedeflendi. Bunlara ek olarak, sahada olusabilecek
zorluklart dikkate alarak, 30 rpm'lik 2 adet Rediiktorlii DC motor kullanilmistir. Motorlardan
daha fazla gii¢ ve tork elde etmek icin diisiik hizda motorlar tercih edilmistir. Bu motorlar
anakart lizerinde normal kosullar altinda kontrol edemedigimizden dolayi, L298N c¢ift kanall1
motor siirlictisii kullanildi.[2] Sistemi yavaslatmamak ve daha yiiksek ¢oziintirliiklii bir goriintii
saglamak i¢in bagimsiz bir IP sisteminin kullanilmasi tercih edildi. Bunu yapmanin en kolay
yolu, goriintityli IP kameradan Wi-Fi ile aktarmaktir. Son olarak, bu sistemleri beslemek igin
bir gli¢ kaynagina veya bataryaya ihtiya¢ oldugundan dolay1 sistemde yiiksek gii¢ elde etmek
icin Lipo pil kullandik.
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3. SONUCLAR VE ONERILER
Sonug olarak, yaptigimiz bu insansiz kesif robotu ile insan giicii olmadan askeri gorevlerde ve
engebeli alanlarda uzaktan kontrol edilebilen ve kamera sayesinde alinan goriinti ile kesif
yapabilen prototip bir robot olusturmus olduk. Yapmis oldugumuz robotun prototip ¢izimini

program araciligiyla ¢izilmis olup, sekil 2°de gdsterilmistir.

Sekil 2. Robotun prototip ¢izimi

Sekil 2°de gosterildigi gibi robotun mekanik aksami olan alt kasa, darbelere kars1 dayanikli
olmasi ve arazi kosullarinda kullanabilmesi i¢in 6zel olarak sa¢ metal ve palet sistemi ile
donatilmistir.

Yapmis oldugumuz sisteme ilave olarak projemizin gelistirilebilirlikleri asagida belirtilmistir:
* Termal kamera

* Patlayict madde tanimlama

» Operasyon sirasinda goriis alani kisitlayabilen ve diisman personeline zarar verebilecek
materyalleri bulunduran bir alt sistem

* Arama ve kurtarma operasyonlarinda kullanilabilecek yiiksek hassasiyetli mikrofon ve ses
algilama sensorlerine sahip alt sistem

» Bomba imha kiti

KAYNAKLAR

[1] ESP8266EX Datasheet- Version 4.3 / Espressif Systems / 10T Team / http://bbs.espressif.com/
Copyright © 2015

[2] L298 DUAL FULL-BRIDGE DRIVER Datasheet- January 2000
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El izleme ile insansiz Kara Araci
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OZET

Projemiz ; insan hayatina verilen énem ve robotik teknolojisinin hayatimizda onemli bir par¢a haline
gelmesini goz oniine alarak,. tilkemizdeki sinwr giivenligi acisindan onemli olan, ¢esitli fonksiyonlara
sahip bir insansiz kara araci gelistirilmesini amaglamaktadir. Bu fonksiyonlar; metal saptayict yardimi
ile mayin tespiti, opencyv kiitiiphanesi ve python IDE kullanarak goriintii isleme sistemi, arduino IDE ve
processing IDE kullanilarak el izleme ile robotik kolun haberlestirilmesidir. Robotik kolun amaci tespit
edilen mayinin yerini kesinlestirmek amaciyla uzaktan el izleme yardimi ile yapilacak kontrol ile mayin
etrafinda, gerc¢ek bir uygulamada yapilacak kazi ve imha isleminin bir benzetimini yapmak iizere,
goziikebilecek bir sinir ¢izmesidir.

Anahtar Kelimeler: metal saptayici, el izleme, robotik kol

1. PROJENIN AMACI

Projemizin getirecegi en Onemli avantaj smir bolgelerinde yapilacak olan maymn tarama
isleminin insan hayatina zarar gelmeyecek sekilde yapilabilecek olmasidir. Bu sayede uzaktan
yapilan kontrol sayesinde mayin hem haritadan tespit edilebilecek hem de robotik kol sayesinde
fiziksel olarak da gortilebilecektir.

Gilinlimiizde mayin tarama islemi i¢in kullanilan kara araglart mayin tespiti ve imha {izerine
kurulmus olmaktadir. Bizim hedefledigimiz sistem ise mayini tespit edip, fiziksel olarak yerini
belirlemektedir. Bu projedeki asil yenilik kullaniciya mayin tarama diizenegini kendi uzvu gibi

kolay bir bigimde kullanma imkani1 saglamaktir.
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2. YONTEM
Yéntem 1: Projemizde, askeri birliklerde kullanilan istihkdm Savas Aracinin (ISA) insansiz
olarak modellenmesi ve bu aracin 6zelliklerinden biri olan robot kolunun gelistirilmesi

amaglanmstir.

Sekil 1. Aracin blok diyagrami

Robot kol, insansiz kara araci ilizerindeki hareketlere gére modelleneceginden, bu modele
uygun bir ara¢ prototipi olusturulmustur. Blok diyagramda goriilecegi tizere sistem iki ana
boliimden olusmaktadir. Ik béliim, aracin uzaktan kontrol edilebilmesini saglayan uzaktan
kontrol initesi, ikinci bolim aracin iizerinde bulunacak ve gelen komutlara gore aracin
hareketini saglayacak olan ara¢ kontrol iinitesidir. Sekil 1°deki uzaktan kontrol iinitesi ¢ift
yonlii olarak iletisim yapabilecek sekilde tasarlanan bir kablosuz iletisim kart1 ve aracin kontrol
edilmesi icin kiziltesi sinyaller ile kurulu oldugu bir kumanda kontrol biriminden
olusmaktadir. Arag kontrol iinitesi ise, sirastyla, kablosuz iletisim karti, motorlar1 kontrol etmek
i¢in tasarlanan motor siiriicli boliimii ve motorlardan olusmaktadir. Bunlara ek olarak, kablosuz
olarak goriintii iletimini saglayan kamera, ses ¢ikis1 i¢cin Arduino mikro denetleyicisinin kontrol
ettigi ses ¢ikis kart1 ve hoparlorden meydana gelmektedir. Son olarak, robot kolun hareketini

saglayacak servolar ve Leap Motion mikro denetleyicisi bulunmaktadir.

Yontem 2: Projemizde, robot kolun hareketini saglayacak servolar Leap Motion mikro

denetleyicisi ile beraber Arduino mikro denetleyicisiyle uzaktan kontrol edilmektedir.

Temassiz uzaktan kontrollii robot kol projemizde Leap Motion tarafindan algilanan 3 boyutlu
el ve kol hareketleri sirasinda el ve kolun konumuna gore elde edilen veriler cihazin ara x y z
koordinatlar1 seklinde sayisal koordinat degerleri olarak aktarilmaktadir. Robot kol servolarini
temassiz bir sekilde uzaktan kontrol etmek tizere, Leap Motion mikro denetleyicisinin ¢alismasi
icin yazilim kisminda basit bir programlama dili olan Processing’i kullanacagiz. Arduino ile

etkilesimli calisabilmesi i¢in bu platformda yazacagiz. Arduino ile Leap Motion mikro
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denetleyicilerinin birbirleri ile haberlesmesi icinse Arduinoda C++ veya C# dillerini

kullanacagiz.

Yontem 3: Gelistirilecek aracin iizerinde bulunan dedektdr aracilifiyla maymnlarin tespiti
saglanarak, gelistirilen algoritma ile maymdan uzaklagmasi ve maymnin bulundugu noktanin
tespit edilmesi amaclanmistir. LC devresinin ¢alismasi ile beraber devrede bulunan 555
entegresi ara¢ hareket halinde giderken herhangi bir metale denk gelirse ledler yanacak ve

buzzer dedigimiz ses ¢ikis kartindan metalin bulunduguna dair ses duyacagiz.
Metal dedektorii araba sasesinin alt kismina monte edilecektir.

Yontem 4: Gorlinti isleme Raspberry mikro denetleyicisi kullanilarak OpenCV
kiitiiphanesinde ve Phyton dilinde yazilmistir.

3. SONUCLAR VE ONERILER

Su anda elimizde bulunan mevcut sistemler; robotik kol, el izleme, metal saptayicidir.
Yapacagimiz insansiz kara araci sayesinde can kayiplarint dnlemis olacagiz ve mayin tespiti
uzaktan kontrol ile yapilabilecektir. Toprakta gomiilii diger iletken cisimler ile topragin
mineralli yapisi ve iletkenligi metal dedektoriiniin yanlis alarm vermesine sebep olabilir.
Yapacagimiz bu projenin ileride gelisime agik bir proje olacagmm diisiiniiyoruz. Ornegin arag
bizim yapacagimiz aractan daha gelismis ve daha biiyiik sekilde tasarlanabilir bu sayede
kaldirabilecegi agirlik daha fazla olup tlizerine yerlestirilen cihazlarin hassasiyetleri de
arttirilabilir. Uzerine yerlestirecegimiz robot kolunun islevleri arttirilabilir. Mesela robot kol
mayini topraktan ¢ikarip onu imha edecek sekilde yapilabilir. Daha gelismis, ileri teknoloji
sensOrler kullanilarak mayin tespiti daha genis bir alanda daha uzaktan yapilabilir. Ek olarak
sadece mayin tespitinde degil ayn1 zamanda degerli metallerin de kazisini yapip bunlarin

bulunmasi saglanabilir.

KAYNAKLAR
[1] http://iitlab.bit.edu.cn/mcislab/~wuxinxiao/ppt/Handbook%200f%20Image%20and%20Vi
deo%20Processing.pdf
[2] http://www.militarysystems-tech.com/suppliers/unmanned-ground-vehicles/northrop-

grumman-unmanned-ground-systems


http://iitlab.bit.edu.cn/mcislab/~wuxinxiao/ppt/Handbook%20of%20Image%20and%20Video%20Processing.pdf
http://iitlab.bit.edu.cn/mcislab/~wuxinxiao/ppt/Handbook%20of%20Image%20and%20Video%20Processing.pdf
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Mikro Sebeke ve Yiik Talebinin Ekonomik Analizi

Baki Zengin
Akademik Damismanlar

Dr. Hacer SEKERCI

OZET

Bu proje Izmir’de bulunan bir organize sanayinin elektrik yiikiinii tahmin etmeyi ve gercege yakin bir
senaryo olusturarak ekonomik analizini hedeflemistir. Organize sanayinin elektrik tiiketim degerleri
kullanilarak yapay sinir aglart yontemiyle (YSA) elektrik yiikii tahmin edilmistir. Bu yontemde ¢ok
katmanly algilayict (MLP) modeli ile ileri beslemeli algoritma, geri yayiim algoritmasinda da
Levenberg-Marquard algoritmast kullamimigtir. YSA yontemi ile bulunan sonuglar ¢oklu dogrusal
regresyon yontemi ile karsilastirimuistir.

Anahtar Kelimeler: Elektrik tiiketimi, talep yiik, yapay sinir aglari, mikro sebeke, enerji piyasasi.

1. PROJENIN AMACI

Bu projede bir organize sanayinin elektrik tiikketim degerleri kullanilmistir. Bu organize sanayi
icinde bulundurdugu gii¢ santrali ile kendi elektrigini liretebildigi gibi sebekeden ayri ada
modunda da calisabilen bir mikro sebekedir. Gii¢ santralleri ve elektrik tedarik sirketleri Giin
Oncesi Piyasasi’nda (GOP) bir sonraki giiniin elektrik tiiketim degerlerini tahmin ederek islem
yaparlar. Bu yiizden, tahmindeki hata oraninin diisiiriilmesi sistemi dengesizlige diisiirdiikleri
icin 6deyecekleri maliyet de diisiirlir. Bu projede ge¢mis elektrik yiikii verilerinin yapay sinir
aglar1 yontemiyle kullanilmasi ve minimum hata oramiyla yik tahminin yapilmasi
amaclanmigtir. Proje sonucunda, gii¢ santrallerinin veriminin ve karmin arttirilmasina, gereksiz
elektrik tiiketiminden kagmilarak daha az dogalgaz tiiketilmesine ve bu sayede karbon

saliniminin diisiiriilmesine olanak saglayacaktir.

2. YONTEM

Yapay sinir aglar1 (YSA) tipki insan beynindeki sinir aglar1 gibi birbirleriyle baglantili ve
katmanli bir yapida insa edilmis elektronik modellerdir [1]. En c¢ok kullanilan YSA
modellerinden biri de ¢ok katmanli algilayict (multi layer perceptron-MLP) modelidir ve ileri
besleme (feed-forward) algoritmasinda kullanilmaktadir. MLP modelinde bir giris katmani, bir

veya birden fazla gizli katman (hidden layer) ve bir ¢ikis katmani bulunmaktadir. Girig
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katmanindan alinan veriler higbir degisikliye ugramadan gizli katmana iletilir. Veriler gizli ve
cikis katmanda islenerek ag c¢ikisi belirlenir. Geri yayilim (back-propagation) algoritmasiyla
ciktilar giris birimlerine veya ara katmanlara girerek agi geri besler. Bu sayede girisler hem ileri
hem de geri yonde aktarilmis olur. Geri yayilim algoritmasinda Levenberg-Marquard (LM)
yontemi kullanilmistir. Bu yontem Gauss-Newton ve Gradient-Descent algoritmalarinin en iyi
ozelliklerini tasimaktadir [2]. LM algoritmasinin formiilleri agsagida verilmistir.

Ax = =[JT ()] (Cx) + =T (e (x)

J(x)=Jacobian Matrisi

u=Algoritma iterasyonu

e(x)=Hata vektorii

Bu projede giris verileri sicaklik, zaman ve ge¢mis yiik olarak siiflandirilmistir ve Tablo 1°de

gosterilmistir.
Sicakhik Zaman Gecmis Yiik
Kuru termometre sicakligr | Giiniin saatleri G"e(;ml's 24 saatin ortalama
yiikleri
Ciy noktasi 1s1s1 Haftanin giinleri Onceki giiniin yiikleri
Tatiller ve calisilmayan giinler | Gegen haftanin ayni
(Oyadal) giindeki yiikleri

Tablo 1. Simiflandirilmis giris verileri tablosu
Tablo 1°’de gosterilen 8 adet veri giris eleman1 “x” olarak tanimlanmaktadir. Elektrik yiik
degerleri ulagilmak istenen hedef (target) degerlerdir ve “y” olarak tanimlanmaktadir. YSA
yontemi kullanilmadan énce MATLAB programinda, y = a + fx + ¢ formiilii kullanilarak
coklu dogrusal regresyon analizi ile elektrik yiik tahmini yapilmigtir. Daha sonra MATLAB
programindaki “Neural Network Fitting” uygulamasinda 20 gizli katman tanimlanarak

calistirlmistir (Sekil 1.).

Hidden Layer Output Layer
Input
op W | %
b b
8
20 1

Sekil 1. Sinir aglar1 egitimi modeli (LM algoritmasi)
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3. SONUCLAR VE ONERILER
Bu projede, Izmir ili i¢in Agustos 2017 nin ilk 3 haftasinin verilerini kullanilmistir. Coklu
dogrusal regresyon analizi ve YSA yontemleri ortalama mutlak hata ytizdesi (MAPE)

degerlerine gore karsilastirilmistir ve Tablo 2’de gosterilmistir.

MAPE
Coklu dogrusal regresyon 2,8968
Yapay sinir aglari 1,4058

Tablo 2. Karsilastirilan yontemlerin MAPE degerleri
YSA yontemi ¢oklu dogrusal regresyon analizine gore ¢ok daha iyi sonu¢ vermektedir. YSA
tahmin sonucu ve gerceklesen yiikiin grafigi Sekil 2’°de gosterilmistir.
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Sekil 2. YSA yontemi sonucunda elde edilen tahmini gii¢ ile gerceklesen yiikiin grafigi
KAYNAKLAR

[1] Rodrigues, F., Cardeira3, C. and Calado, J.M.F.2014. The daily and hourly energy consumption and load
forecasting using artificial neural network method: a case study using a set of 93 households in Portugal. In
6™ International Conference on Sustainability in Energy and Buildings, SEB-14, Energy Procedia, June 25-
27. Cardiff, Wales, UK. pp. 220-229.
[2] Ceylan, G. Yapay Sinir Aglar1 Yéntemi ile Kisa Dénem Yiik Tahmini, Yiiksek lisans tezi, istanbul Teknik
Universitesi, 2004.






