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OZET

YUKSEK LiSANS TEZI
GPS ILE KONUM TESPITLi GERCEK ZAMANLI YUZ TANIMA ROBOTU
TASARIMI
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Selcuk Universitesi Fen Bilimleri Enstitiisii
Bilisim Teknolojileri Miihendisligi Anabilim Dali

Damisman: Dog. Dr. Fatih BASCIFTCI
2015, 79 Sayfa

Jiiri
Prof. Dr. Sirzat KAHRAMANLI
Dog¢. Dr. Fatih BASCIFTCI
Yrd. Do¢. Dr. Murat SELEK

Gegmisten giiniimiize kadar ¢ocuk ve yetiskin kaybolmalari, tim diinyada 6nemli bir sosyal
sorun olmustur. Yapilan arastirmalara gore, tilkemizde 1 Ocak 2006 ile 12 Nisan 2010 tarihleri arasindaki
kayitlarin incelenmesi sonucu, bu siire icinde toplam 29.223 kayip ¢ocuk miiracaati oldugu, bunlardan
27.741 gocugun, daha sonradan bulundugu saptanmistir. Kayip miiracaati olan ¢ocuklarin % 67,11 15-19
yas grubunda ve % 28,8’1 10-14 yas grubunda ve % 4,1°1 ise 0-9 yas grubunda oldugu belirlenmistir. Bu
tez caligmasinda, kayiplar1 bulmak igin, bilgisayar ile siirekli etkilesim halinde olan ve giines enerjisi ile
caligabilen bir robot tasarlanmistir. Robot dis diinyada kesif yaparken karsilastigi kayip kisilerin yiizlerini,
lizerinde bulunan R/C (Radio Control) kamera yardimu ile es zamanlh olarak bilgisayara aktarmaktadir.
C#’da hazirlanan arayiiz sayesinde robotun {izerindeki R/C kameradan gelen yiizler ile daha 6nce kayip
kisilerin arayiize kaydedildigi vesikalik fotograflarindan alinan yiizler eslestirilir. Eslestirme islemi, yiiz
tanima algoritmalarindan olan PCA (Principal Component Analysis) ile yapilmaktadir. Eslesme olmasi
halinde yetkililer SMS (Short Message Service), sesli ve gorsel olarak uyarilir. Robotun iizerinde Android
Studio’da 6zel olarak programlanmis ve arandigi zaman GPS (Global Positioning System) yardimu ile
enlem boylam bilgilerini SMS olarak génderen mobil bir telefon bulunmaktadir. Eslesme sonucunda
robotun {izerindeki telefonun aranmasi ile robot kayip kisiyi buldugu yerin konum bilgilerini yetkililere
bildirmektedir. Bu sayede kay1p kisi bulma islemi gergeklestirilmis olur.

Anahtar Kelimeler: Android, AT komutlari, Biyometrik tanima sistemleri, GPS, Giines enerjisi,
Mobil programlama, Sok cihazi, Robot teknolojisi, Yiiz tanima algoritmalari.
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MS THESIS

DETERMINATION OF LOCATION WITH GPS REAL TIME FACE
RECOGNITION ROBOT DESIGN

Emre AVUCLU

THE GRADUATE SCHOOL OF NATURAL AND APPLIED SCIENCE OF
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THE DEGREE OF MASTER OF SCIENCE IN INFORMATICS
TECHNOLOGY ENGINEERING
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2015, 79 Pages
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Assit. Prof. Dr. Murat SELEK

From the past to the present, children and adults lost their has been a major social problem in the
world. According to the research, reviewing the records in our country between 1 January 2006 to 12
April 2010 as a result of, a total of 29.223 children lost during this time that the application of the 27.741
of them children, were found to subsequently found. Loss recourse, which lost 67.1% of children in the
15-19 age group and 28.8% in the 10-14 age group and 4.1% were determined to be in the 0-9 age group.
In this study, to find the missing, in constant interaction with computers and designed a robot that works
with solar energy. Robotic exploration of the outside world when faced faces of missing persons, located
on the R / C (radio control) are transferred to the computer with the camera simultaneously help. C #
prepared interface thanks to the robot on the R / C from the faces of missing persons before the passport
photos taken from the camera interface is recorded faces are matched. Pairing, face recognition
algorithms with PCA (Principal Component Analysis) is done with. Match officials if the SMS (Short
Message Service), alerted audibly and visually. The robot specifically programmed on Android Studio
and searched when the GPS (Global Positioning System) with the help of sending information via SMS
latitude longitude has a mobile phone. The matching results with the search for the phone on the robot
robotic missing persons report to the authorities the position of the found information. Thus discovery of
missing persons is realized.

Keywords: Android, AT commands, Biometric recognition systems, GPS, Solar energy, Mobile
programming, Shock device, Robot technology, Face detection algorithms.



ONSOZ

Robot teknolojileri her gecen giin gelismektedir. Buna bagl olarak giiniimiizde
her alanda goriilmeye baslamistir. Robotik alaninin diger alanlar ile birlesmesi ile daha
giizel sonuglar elde edilebilecegi diisiincesi ve robotlarin kullanimi ile bazi sorunlarin
daha kolay ve ¢abuk iistesinden gelinebilecegi diisiincesi bu tez ¢alismamda etkili oldu.
Robotik, her yoniiyle karmasik ve oldukga zor bir ugrasi alanidir. Tez ¢alismamda en
fazla ugrasi robot kismina verdim, fakat ugrasimin sonuglarimi aldiktan sonra tiim
ugrasilarimin yorgunlugu geride birer tatli an1 olarak karsima ¢ikmustir. Bana bu alanda
calisma firsat1 veren, ¢alismamin her safhasinda yardimlarini esirgemeyen, her konuda
Ozveri ile yaklasip sorunlarima ¢6ziim bulan, danismanim degerli hocam Dog. Dr. Fatih
BASCIFTCI’ ye sonsuz tesekkiirlerimi sunuyorum.

Emre AVUCLU
KONYA-2015
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KISALTMALAR

AT  : Acceptance Testing (Kabul Testi)
ASCII : American Standard Code for Information Interchange
(Amerikan Standart Kodlama Sistemi)
AAM : Active Appearance Model (Aktif Goriiniim Modeli)
BBA : Bagimsiz Bilesenler Analizi
DGPS : Differantial Global Positioning System
(Diferansiyel Kiiresel Konumlama Sistemi)
DC : Direct Current (Dogru Akim)
DDA : Dogrusal Diskriminant Analizi
EP : Evolutionary Pursuit (Evrimsel Takip)
EBGM: Elastic Bunch Graph Matching (Elastik Demet Grafik Isaretleme)
EDGE : Elastik Demet Grafik isaretleme
GPS : Global Positioning System (Kiiresel Konumlama Sistemi)
GPRS : General Packet Radio Service (Genel Paket Radio Servisi)
GGA : Global Positioning System Fix Data (Kiiresel Konumlama Sistemi Sabit Veri)
GSM : Global System for Mobile Communications
(Mobil Haberlesme I¢in Kiiresel Sistem)
3G  :Third Generation (Ucgiincii Nesil)
IMP  : Current At Pmax (Pmax Akimzi)
ICA : Independent Component Analysis (Bagimsiz Bilesen Analizi)
ISC  : Short-Circuit Current (Kisa Devre Gerilimi)
[HK : insan Haklar1 Kurulu
JDK :Java Development Kit (Java Gelistirme Kiti)
KC :Kayip Cocuk
LAN : Local Area Network (Yerel Alan Ag1)
LCD : Liquid Crystal Display (S1vi Kristal Goriintii)
LDA : Linear Discriminant Analysis (Dogrusal Diskriminant Analizi)
PCA : Principal Component Analysis (Temel Bilesen Analizi)
PCI  : Peripheral Components Interconnect (Cevre Birimleri Baglanti Karti)
PRN : Pseudo Random Noise ( Kaba Kod Giiriiltiisii)
PMAX: Rated Maximum Power (Maksimum Gii¢ Orani)
R/C :Radio Control
SA  :Secimli Dogruluk Erisimi
SMS : Short Message Service (Kisa Mesaj Servisi)
TBA : Temel Bilesenler Analizi
TUIK : Tiirkiye Istatistik Kurumu
TV  :Televizyon
VMP : Voltage At Pmax (Pmax Gerilimi)
VOC : Open-Circuit Voltage (A¢ik Devre Gerilimi)
WAN : Wide Area Network (Genis Alan Ag1)
FM  : Frekans Modiilasyonu (Frequency Modulation)
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1. GIRIS

Cocuk kaybolmalari giiniimiiziin 6nemli bir sosyal sorunu olmustur. Her gegen
giin kaybolan ¢ocuk sayisinin, gerek haberlerden gerekse emniyet tarafindan yayinlanan
resmi verilere gore arttigimmi gormekteyiz. Cocuk ve gencler iilkelerin glivencesi,
gelecegin mimarlar1 oldugu kabul edilir bir gergektir. Bu genclere uygun ortamlar
saglanir ve sosyal agidan saglikli gelisimlerinin desteklenmesi saglanirsa iilkemizin
ilerlemesi, gelismesi ve toplumsal refahin artmasi daha hizli ve kolay gergeklesecektir.
Genglik igin yapilan her tirli yatinm gelecegin sekillenmesinde dogrudan katkida
bulunacaktir. Toplumda pozitif rol modellerinin sayisi arttikga sonraki geng kusaktaki
olumlu davranislar, basar1 ve huzur katlanarak artacaktir. Cocuklarin gelisimlerinden
sorumlu ebeveyn, aile ve okul basta olmak {izere tiim kisi ve kurumlarin 6nemli rolleri
vardir (Anonim, 2010).

Tiirkiye’de kayip olarak ihbar edilmis cocuklar degerlendirilirken Emniyet
Genel Miidiirliigii, Jandarma Genel Komutanhig: ve TUIK tarafindan degerlendirilen
istatistiklerden yararlanilir. Kayip ¢ocuklar i¢in tam, dogru veri toplamayla ilgili diinya
genelinde zorluklarla karsilasilmaktadir. Bunlardan bazilari, iilkeler genelinde dogum
kayitlarinin tiimiine ulagilamamasi, ¢ocuk yas grubundaki niifusun tam ve dogru olarak
saptanamamasi, ¢ocuk kayiplarin resmi makamlara bildirilmesindeki eksiklikler gibi
siralanabilir (Anonim, 2010).

Emniyet Genel Miidirligiince kayip cocuklar hakkinda 1997 yilindan beri kayit
tutulmaktadir. 1 Ocak 2006 ile 12 Nisan 2010 tarihleri arasindaki kayitlarin incelenmesi
ile, bu siire zarfinda toplamda 29.223 kayip g¢ocuk miiracaati yapildigi, bunlarn
27.741’tintin sonradan bulundugu belirlenmistir. Kayip miiracaati yapilan ¢ocuklarin %
67,1°1 15-19 yas arasinda ve % 28,8’i 10-14 yas arasinda ve % 4,1°i ise 0-9 yas arasinda
oldugu bilinmektedir. Asagidaki Cizelgel.1’de 2006 ile 2010 tarihleri arasinda
kaybolan cocuklarin yillara gore dagilimi gosterilmistir (Anonim, 2010). Cizelgel.1’e

bakildigi zaman yas aralig ilerledikge kaybolan ¢ocuk oranimnin da arttigini gorebiliriz.



Cizelge 1.1. EGM kayitlarina gore 2006 ile 2010 tarihleri arasinda kaybolan ¢ocuklarin dagilimi
(Anonim, 2010)

Cocugun Yas Toplam Kaybolan Héalen Aranan Bulunmus
Grubu Say1 % Sayi % Say1 %
0-9 yil 1.208 4,10 87 5,80 1.121 4

10-14 y1l 8.406 28,8 423 28,5 7.983 28,8
15-19 y1l 19.609 67,1 972 65,5 18.637 67,2
Toplam 29.223 100,0 1.482 100,0 27.741 100,0

Bolgelere gore kayip cocuk sayisinin, 2007 yilinda Tiirkiye’nin biitiin illerinde
sayis1 en cok olan kayip cocuktan (KC) baslayarak, IHK (Insan Haklar1 Kurulu)’lart
tarafindan Baskanliga bildirilmis olan KC sayisi, bunlardan “bulunan” kayip ¢ocuk
sayist Ve ‘“halen aranan” kayip ¢ocuk sayisi goriilmektedir. Asagida tiim bolgelere
bakildiginda, 17 ilde hi¢ kayip ¢ocuk olmadigi, 14 ilde kayip ¢ocuk sayisinin 1 oldugu,
6 ilde kayip ¢ocuk sayisinin 2 oldugu goriiliir. Bu kayip ¢ocuk rakamlarinin sadece ilgili
kamu kurumlarina bildirilenlerden ibaret oldugu bilinmelidir. Aileler ilgili kamu
birimine haber vermedik¢e bu ¢ocuk kayip ¢ocuk kayitlaria girmez. Bunun igin gergek
rakamlar belirtilen sayidan daha fazla olabilir. Bu sayilar gbéz Oniinde
bulunduruldugunda kay1p kisilerin sayisi oldukga fazladir (Anonim, 2008-2).

Cizelge 1.2.’de 2007 Y1ili Marmara bolgesindeki illerde kayip ¢ocuk bildirimi,
bulunan ve aranan g¢ocuklarin en ¢ok olan ilden en az olan ile dogru siralamasi

gosterilmistir (Anonim, 2008-2).

Cizelge 1.2. 2007 Y1li Marmara bdlgesi

Bildirilen Kayip Kayip Cocuklardan Aranan Kayip

Tller Cocuk Sayis1 Bulunanlarin Sayisi Cocuk Sayis1
ISTANBUL 253 0 253
BALIKESIR 47 0 47
BURSA 439 397 42
KOCAELI 25 0 25
CANAKKALE 73 49 24
TEKIRDAG 20 0 20
KIRKLARELI 68 57 11
SAKARYA 10 0 10
EDIRNE 40 39 1
YALOVA 21 20 1
BILECIK 5 5 0

Cizelge 1.3.°de 2007 Yili Ege bolgesindeki illerde kayip g¢ocuk bildirimi,
bulunan ve aranan c¢ocuklarin en ¢ok olan ilden en az olan ile dogru siralamasi

gosterilmistir (Anonim, 2008-2).



Cizelge 1.3. 2007 Y1l Ege bolgesi

iller Bildirilen Kayip Kayip Cocuklardan Aranan Kayip
Cocuk Sayisi Bulunanlarin Sayisi Cocuk Sayisi
IZMIR 642 627 15
AYDIN 17 3 14
MANISA 182 169 13
AFYON 74 65 9
DENIZLI 4 0 4
USAK 164 163 1
MUGLA 9 9 0
KUTAHYA 130 130 0

Cizelge 1.4.°de 2007 Yili Akdeniz bolgesindeki illerde kayip ¢ocuk bildirimi,

bulunan ve aranan g¢ocuklarin en ¢ok olan ilden en az olan ile dogru siralamasi

gosterilmistir (Anonim, 2008-2).

Cizelge 1.4. 2007 Y11 Akdeniz bolgesi

iller

Bildirilen Kayip

Kayip Cocuklardan

Aranan Kayip

Cocuk Sayisi Bulunanlarin Sayisi Cocuk Sayisi
ANTALYA 362 356 7
OSMANIYE 29 11 18
MERSIN 11 0 11
K.MARAS 24 18 6
ISPARTA 98 94 4
ADANA 4 2 2
BURDUR 35 34 1
HATAY 214 214 0

Cizelge 1.5.’de 2007 Y1l i¢ Anadolu bélgesindeki illerde kayip cocuk bildirimi,

bulunan ve aranan g¢ocuklarin en ¢ok olan ilden en az olan ile dogru siralamasi

gosterilmistir (Anonim, 2008-2).

Cizelge 1.5. 2007 Y1l i¢ Anadolu bélgesi

Bildirilen Kayip

iller Kayip Cocuklardan Aranan Kayip
Cocuk Sayis1 Bulunanlarin Sayisi Cocuk Sayis1

ANKARA 1006 976 30
NiGDE 15 0 15
ESKISEHIR 314 303 11
AKSARAY 71 63 8
KIRSEHIR 25 18 7
SIVAS 110 104 6
KONYA 19 14 5
KIRIKKALE 8 4 4
CANKIRI 27 25 2
KAYSERI 221 219 2
NEVSEHIR 8 7 1
KARAMAN 259 258 1
YOZGAT 51 51 0




Cizelge 1.6.’da 2007 Y1l1 Karadeniz bolgesindeki illerde kayip ¢ocuk bildirimi,
bulunan ve aranan cocuklarin en ¢ok olan ilden en az olan ile dogru siralamasi

gosterilmistir (Anonim, 2008-2).

Cizelge 1.6. 2007 Y1l Karadeniz bolgesi

iller Bildirilen Kayip Kayip Cocuklardan Aranan Kayip
Cocuk Sayisi Bulunanlarin Sayisi Cocuk Sayisi
CORUM 12 0 12
TOKAT 12 0 12
SAMSUN 11 0 11
BOLU 8 0 8
TRABZON 8 0 8
KASTAMONU 6 0 6
ORDU 6 0 6
GUMUSHANE 2 0 2
DUZCE 59 58 1
ZONGULDAK 30 29 1
RIZE 23 22 1
KARABUK 24 24 0
GIRESUN 44 44 0
SINOP 0 0 0
BARTIN 2 2 0
AMASYA 3 3 0
ARTVIN 8 8 0

Cizelge 1.7.°de 2007 Yili Dogu Anadolu bolgesindeki illerde kayip ¢ocuk
bildirimi, bulunan ve aranan ¢ocuklarin en ¢ok olan ilden en az olan ile dogru siralamasi

gosterilmistir (Anonim, 2008-2).

Cizelge 1.7. 2007 Y1l1 Dogu Anadolu bolgesi

iller Bildirilen Kayip Kayip Cocuklardan Aranan Kayip
Cocuk Sayis1 Bulunanlarin Sayisi Cocuk Sayis1
ERZURUM 201 196 5
HAKKARI 17 3 14
MALATYA 143 132 11
AGRI 8 0 3
IGDIR 5 0 4
MUS 50 47 3
BINGOL 3 1 5
KARS 11 9 2
ELAZIG 189 188 1
BITLIS 1 0 1
BAYBURT 25 25 0
ARDAHAN 2 2 0
ERZINCAN 3 3 0
TUNCELI 0 0 0
VAN 38 38 0




Cizelge 1.8.°de 2007 Y1l1 Giineydogu Anadolu bolgesindeki illerde kayip ¢ocuk
bildirimi, bulunan ve aranan g¢ocuklarin en ¢ok olan ilden en az olan ile dogru siralamast
gosterilmistir (Anonim, 2008-2).

Cizelge 1.8. 2007 Y1l Giineydogu Anadolu bolgesi

iller Bildirilen Kayip Kayip Cocuklardan Aranan Kayip
Cocuk Sayisi Bulunanlarin Sayisi Cocuk Sayisi
SANLIURFA 222 193 29
MARDIN 77 49 28
BATMAN 10 0 10
GAZIANTEP 324 315 9
SIRNAK 25 21 4
KILIS 32 31 1
DIYARBAKIR 319 318 1
ADIYAMAN 79 78 1
SIIRT 7 7 0

Cizelgelerin toplamindan ¢ikarilan sonug, ilgili kamu birimlerine 2007 yilinda
7.183 kayip bildiriminin yapildigi, yapilmis olan galigmalar sonrasinda bunlarin 6.350
sinin bulundugu ve 2007 yili sonu itibariyle halen aranan 833 kayip ¢ocugun oldugu

sonucu ¢ikarilabilir.

Kayip ¢ocuk sayisinin ilk on siradaki illere gore dagilimi grafiksel olarak Sekil
1.1.°de gosterilmistir.

TEKIRDAG; 20
CANAKKALE; 24
KQCAELI; 25

\OSMANiYE: 18

MARDIN; 28

Sekil 1.1. ilk on sirada olan illere gore kayip cocuk sayisi dagilimi
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Asagidaki Cizelge 1.9.’da, kayip ¢ocuklarin sayisinin bolge bazinda analizi
yapilmistir. Kayip cocuklarin sayisinin bolge bazli siralamasinda ilk sirayr 434 kayip
cocuk ile Marmara Bélgesi almistir. Bu siralamanin ardindan sirasiyla I¢ Anadolu
Bolgesi, Giineydogu Anadolu Bolgesi, Karadeniz Bolgesi, Ege Bolgesi, Dogu Anadolu
Bolgesi ve Akdeniz Bolgesi izler. Bolgeler arasinda bu konuda ayirt edici bir 6zelligin
bulunmadigi diisiiniilmektedir (Anonim, 2008-2).

Cizelge 1.9. Kayip Cocuk Sayisinin Bolge Niifusuna Orani Siralamasi (Anonim, 2008-2)

Kayip Yogunlugu Kavi Toplam

Bolgeler (KC Sayis1 / Niifus yp Niifus Niifusa
Sayisi
Oram) Oram

Marmara 15,00 434 20.724.950 29%
Giineydogu Anadolu 8,30 83 7.170.849 10%
Dogu Anadolu 6,50 52 5.694.582 8%
Karadeniz 6,20 68 7.462.451 11%
I¢ Anadolu 5.70 92 11.327.675 16%
Ege 4,30 56 9.299.322 13%
Akdeniz 3,70 48 8.906.427 13%

Hakkinda kayip miiracaati yapildiktan sonra bulunan ¢ocuk sayis1 2013 yilinda
2009 yilina gore %97,4 artmistir. Kayip (bulunan) ¢ocuklarin 2013 yilinda %39,6’s1
erkek, %60,4’1 kiz cocugu oldu (Anonim, 2014-4).

Kayip gocuk bilgisi, hakkinda resmi olarak kayip miiracaati yapilan ve giivenlik
birimleri/vatandas tarafindan bulunup giivenlik birimlerine getirilen ¢ocuklari; buluntu
cocuk bilgisi, hakkinda resmi olarak kayip miiracaati bulunmayan ve giivenlik
birimleri/vatandas tarafindan bulunup giivenlik birimlerine getirilmis olan cocuklari
kapsamaktadir. Asagidaki Cizelge 1.10.°da, 2011-2013 yillar1 arasinda kaybolan

cocuklarin cinsiyetlerine gore sayilari belirtilmistir (Anonim, 2014-5).

Cizelge 1.10. TUIK - Kaybolan ¢ocuklarin cinsiyete gore dagilimi (Anonim, 2014-5)

Yil Erkek Kiz Toplam
2011 4.254 5.813 10.067
2012 4.885 7.589 12.474
2013 6.421 9.797 16.218

Toplam 15.560 23.199 38.759

Goriildigi gibi kayip insan sayist her gegen giin artmaktadir. Bu tezin amaci
kayip cocuklar1 bulmak ve toplumdaki bu sosyal sorununun maddi manevi olumsuz

etkilerini ortadan kaldirmaktir.



Bu tez calismasinda, bilgisayar ile lizerinde R/C kamera olan DC (Direct
Current) motorlu bir robotun haberlesmesi sonucu, kayip kisileri bulma islemi
gergeklestirilmistir. Kayip kisinin vesikalik resmi kayip yakini tarafindan bilgisayardaki
arayiiz programina kaydedilir. Giines enerjisi ile de ¢alisabilen robotun iizerindeki R/C
kameradan bilgisayara gelen goriintiiler, R/C kameranin alicisina baghh TV karti
sayesinde arayiiz programina aktarilir. Bilgisayarda C# programlama dilinde hazirlanan
arayiiz, yiiz tamima algoritmalarindan olan PCA yontemi ile bilgisayarda kayith olan
kayip yiizler ile dis diinyadan gelen yiizler arasinda eslestirme islemi yapar. Eslesme
olmasi halinde arayiiz programi sesli, gorsel ve SMS ile yetkililere uyart verir. SMS ile
uyar1 verme islemi, Bluetooth araciliyla bilgisayarda eslestirilen ve AT (Acceptance
Testing) komutlar1 ile seri port tizerinden haberlesen bir telefon ile yapilmaktadir. Kayip
kisinin bulunmas: ile robot {izerinde bulunan ve android studio da programlanmis olan
mobil telefon yetkililer tarafindan aranir. Robot arama sonucunda bulundugu enlem
boylam bilgilerini yetkililere SMS ile otomatik olarak iletir. Bu sayede kaybolan kisinin
yeri tespit edilmis olur. Eslesme sonucunda bulunan kisinin istenmeyen biri olmasi
halinde ise robot iizerinde bulunan ve uzaktan kumanda ile aktif-pasif edilebilen sok
cihazi ile bu kisi etkisiz hale getirilebilmektedir.

Bu tez calismasinda kayip kisileri bulmak igin, bilgisayar ile eszamanl
haberlesen bir robot tasarlanmistir. Tasarlanan sistem 6 (alt1)) ana bdoliimden
olusmaktadir. Birinci béliimde tez konusu ile ilgili genel bilgiler verilmistir. Ikinci
boliimde konu ile ilgili kaynak arastirmasi yapilmistir. Ugiincii béliimde kullanilan
materyaller ve metotlar hakkinda bilgiler verilmistir. Dérdiincii boliimde ise ilk olarak
tasarlanan robotun biitiin birimlerinin gorselleri ve aciklamalar1 verilmistir. Sonrasinda
ise bilgisayarda bulunan programin arayiizii tanitilmistir. Beginci bolimde elde edilen
sonuclara deginilmis ve Onerilerde bulunulmustur. Altincit boliimde kaynaklar listesi

verilmistir.



2. KAYNAK ARASTIRMASI

Unlii B., (2007), yaptig1 calismada, bilgisayarla kablosuz haberlesen mobil bir
robotun, internet tizerinden kontroliinii saglamistir. Bilgisayara yiikli kontrol programi
sayesinde, robotun hareketlerini kontrol etmek miimkiindiir. Sistem {i¢ ana kisimdan
olusur. Bunlar; internet tizerinden haberlesen kontrol programi, bilgisayar haberlesme
kart1 ve mobil robot haberlesme ve kontrol kartini igeren bir robot tasarimi yapmustir.

Ozgon 1., Konak M., (2013), yaptiklari tezde, GPS sinyalleri ile konum
belirleyip ve raporlama islemi yapan programin mobil ve web platformdaki tasarimini
gerceklestirmislerdir.

Kaya S., Boru B. , Turhan E.S., Atali G., (2014), yaptiklar1 ¢alismadalarinda,
alt1 eksenli bir robot kolunun web {izerinden ger¢ek zamanli kontroliinii Labview
programlama ortami ve Arduino kullanilarak gergeklestirmislerdir.

Kaya A. A, Y. Yigiter, Amasyali M. Fatih, (2010), yaptiklar1 ¢calismada otonom
robot i¢in es zamanl ¢alisan, i¢inde bulundugu ortamdaki nesneleri tanima, ortamin
haritasini ¢ikarma ve bir hedefe giden en kisa yolu bulma sistemleri gelistirmislerdir.

Simgek M. A., Erdemli T., Aydemir H., Tasdelen K., (2013), yaptiklari
caligmada, akilli telefonlarda bulunan GPS teknolojisini kullanip 112 acil cagn
merkezlerindeki sistemde kalite artisin1 amaglamuslardir.

Aydoga T., Cakir A., Polat Y. E., (2011), yaptiklar1 ¢alismalarinda acil
durumlardaki hastalarin/yaralilarin cep telefonundan tek tusa basarak yardim
cagirmasini amaglayan bir uygulama gelistirmislerdir.

Varol A., Cebe B., (2011), yaptiklar1 c¢alismada, biyometrik sistemler,
bireylerden alinmis olan 6rneklerle ve uygulanacak algoritmalarla beraber bir depolama
aygitina saklanmasindan sonra, verilerin eslestirilmesi prensibi ile ¢alistigini
gostermiglerdir. Gelisen tiilkelerde biyometrik sistemlerden vyararlanarak, giivenligi
saglamak i¢in dnemli mesafeler almiglardir.

Eleyan E., (2010), calismasinda yiiz algilama i¢in iki farkli dalgacik dontigiimii
(Gabor ve Cift-Aga¢ dalgacik doniisiimleri) kullanilarak o6zellik g¢ikarimi yapmustir.
Siniflandirma basamaginda ileri beslemeli yapay sinir aglari kullanmistir.

Yigit E., (2009), yaptig1 tez calismasinda, GPS teknolojisi ile, servis yonelimli
mimariye sahip olan yazilim teknolojilerine entegrasyonunu yaparak konum bulma

sisteminin kurulmasini ve giiniimiizdeki mesleklere uygulanmasini1 amaglamistir.



Kasa F. K., (2006), hazirladig1 yiiksek lisans tezinde, giiniimiiz teknolojilerinin
en uygun bi¢cimde bir maden ocagi, daha dogrusu bir agik ocaga uygulanmasini
gostermek bakimindan uygun bir zemin olusturmak i¢in hazirlanmistir. Bu
teknolojilerden Diinya ¢apinda en yaygin olan GPS teknolojisi anlatilmis, gerek
goriildiigiinde bir agik ocaga nasil uygulanacagini da agiklamistir.

Sevindi C., (2005), yaptig1 ¢alismada, cografi arastirmalarda yaygin bir kullanim
alan1 olan GPS teknolojisinin, klasik konum bulma yontemlerinden daha hizli ve daha
hassas sonuglar verdigi sonucuna ulasmuistir.

Basak S., Giineydas 1., Tukan A., (1998), yaptiklar1 projede insan yiiziiniin es
zamanl taninmasi amaglanmistir. Tanima yontemi olarak PCA kullanilmistir.

Salah A.A., insanlardaki yiiz tanima {izerine gelistirilen teorileri incelemistir. Bu
teorilerdeki ortak nokta, beynimizin bir bilgisayar gibi veriyi adim adim ¢alisan bir
organ oldugunu varsaymmlarini agiklamistir.

Peker M., Zengin A., (2011), yaptiklar1 ¢calismada real time harekete duyarli bir
goriintli tantyan bir sistem gelistirmislerdir.

Saglam G., (2008), yaptigi tez calismasinda, gercek zamanli hareketli
goriintiilerden anlamsal bilgi ¢ikartilmasi amaci ile yiiz bulma ve elde edilen yiiziin
tanimlanmasi algoritmalari tizerinde durmustur. Yiiz bulma algoritmasi olarak Basarili
Ortalama Nicemleme yaklasimi kullanilmis olup yiiz tanima amaci ile de temel bilesen
analizi tabanli Oz yiiz (Eigenface) ve Fisherface algoritmalar1 kullanmistir.

Cayirpunar O., (2009), yapmis oldugu tez calismasinda ¢oklu robot sistemleri ile
real time yapilan bir arama gorevindeki robotlar arasindaki haberlesmenin sisteme
tizerine basarisinin etkisini benzetimler ile incelemistir.

Ulukus S., Bilen M., Uysal 1., (2015), yaptiklar1 ¢alismada, mobil bir robota,
tizerinde bulunan PC iizerinden 3G (Third Generation) modem ile baglanip GPS ile yer
tespitini yapmislardir. Mobil robotun haritadaki konum gosterimi kullanici tarafindan
web tabanli olarak izlenebilmektedir. Kullanicilar internetin oldugu her ortamda
robotun konum bilgilerine istedikleri zaman ulasilabilir. Ayrica, internetin kesilmesi
durumunda, robot gerekli bilgileri SMS ile kullanicilara gonderebilir. Robotun dort
eksendeki hareketini ise gelistirdikleri yazilimin ¢cok yonli tekerleri kontrol etmeleriyle
saglamiglardir.

Acik ocaklardaki deformasyonlarin GPS ile izlenmesi iizerine ilk ¢aligmay1
yapan Kim ve ark (2003)’in acik ocaklardaki yerel deformasyonlarin GPS ile izlenmesi

tizerine yaptiklari bir ¢alismadir.



Hindistan’da Map India isimli geleneksel konferansta Verma ve ark. (2004)
maden ocaklarindaki {iretim ve bu iretimin GPS bazli bir sistemin kullanilarak
saglanmasini konu edinen bir ¢calismadir.

GPS destekli telefonlarin bulunduklar1 konumlart GPRS (General Packet Radio
Service) yardimiyla internet sayesinde Google Maps servisini kullanip kisilerin kendi
bulunduklart konumunu o6grendikleri bir servis hizmetidir. Sistem islerken tek bir
kullanic1 vardir ve kullanicilarda kendi bulunduklart veya sisteme bagh diger
kullanicilar konumlarin1 Google Maps sayesinde gorebilmektedir (Anonim, 2009-2).

Usanmaz (1998)’in ugaklarin havaalanlarina yaklagirken ve inerken GPS
kullanmasi ve yine bu inislerin tasarimlanmasi iizerine yapmis oldugu bir ¢alisma
mevcuttur.

Uzel ve Ark. (1998) GPS/GLONASS ikili sisteminin kullanilmasi tizerine
hazirladiklar1 bir makale bulunmaktadir. Yaprak ve ark (2005)’1n harita iiretiminde GPS
dur ve git yontemi ile elektronik takeometre tekniginin karsilastirilmasi tiizerine
yazdiklarin1 makaleleri de oldukga yararli kaynaklardandir.

Pehlivan (2005) GPS’in en yaygin olarak kullanildig:1 alanlardan biri olan kara
ulagimindaki uygulamalari {izerine hazirlayip sunmus oldugu bir ¢alisma
bulunmaktadir.

Alp, U., Ayaz, H., Karadeniz, M., Dikici, C., Bozma, H. [I. (2003),
calismalarinda gezgin bir robotu Internet iizerinden erisimi ve kontroliine ydnelik bir
sistem tanitilir. Bu sistemdeki entegrasyon calismasiyla donanimsal ve yazilimsal bir
biitiinliigli saglayarak ve uzaktan robotun hareketlerini kontrol ederek kamera
gortintiilerini diger tarafa aktarilmasini saglamiglardir.

Yilmaz N., Sagiroglu S., Bayrak M., (2006), yaptiklari projede, WAN (Wide
Area Network) ve LAN (Local Area Network) fizerinden  kablosuz olarak
haberlesebilen, izlenebilen, kontrol edilebilen ve yeniden programlanabilen bir web
robot tasarlamislardir.

Savun A., Yilmaz S., Dolma A., galismalarinda Sony firmasimin tasarladigi
CXD2951GA-4 isimdeki GPS alici modiil kullanilip, bu modiil vasitasiyla alinan
NMEA kodlarmin bir mikroislemcide islenmesiyle LCD (Liquid Crystal Display)’ye
yazdirmiglardir. RS-232 haberlesme protokolii ile bilgisayara gondermislerdir. Sonugta
LCD fizerine uydudan aldiklar1 atomik saat verilerini yazdirmiglardir. Ayn1 zamanda

yerylizii koordinat verilerini, enlem ve boylam bilgileri olarak yazdirmiglardir.
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Hjelmas E., Low B.K., (2001), yaptiklari ¢aligmada yiiz tanima algoritmalarinin
kapsamli ve Kritik bir ¢alismasini sunmuslaridir.

Viola P., Jones M.J, (2004), yaptiklar1 ¢alismada, yiiksek tespit oranlar1 elde
ederken, son derece hizli bir sekilde isleme goriintiileri yetenegine sahip bir yiiz tanima
gerceve agiklamiglardir.

Liu ve Wang (2009), calismalar1 ile Cin‘deki giines enerjisi uygulamalarini
tamimlamiglardir. Gilines ve riizgar enerjisinin Dbirlesimiyle olusturduklart hibrit
sistemleri kullanip, yollarin aydinlatilmas: ve sulamadaki pompalama enerjisini saglama

uygulamalarini incelemislerdir.
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3. MATERYAL VE YONTEM

Bu boliimde ilk olarak robotik alaninda yapilan g¢alismalara deginilmistir.
Yapilan uygulamanin GPS ile konum bulma isleyisi agiklanmistir. SMS ile uyar1 verme
sistemi aciklanmis ve giines enerjisinden elde edilebilecek enerji hakkinda bilgi
verilmistir. Etkisiz hale getirme sisteminin ¢alisma yapis1 hakkinda bilgiler verilmistir.
Yine uygulamanin 6nemli bir pargasi olan yiiz tanima algoritmalar1 hakkinda bilgiler

verilmistir.

3.1. Robotik

Robotik teknolojisi, insan zekasini model alarak her gegen giin daha da
gelistirilmektedir. Robot kelimesini ilk olarak 1921’de Cek oyun yazari Karel Capek’in
“Rossum’un evrensel robotlar1” adli oyununda kullanilmistir. Yazar zorunlu is anlamina
gelen “robota” kelimesiyle is¢i anlamidaki “robotnik” kelimelerini birlestirip “robotic”
kelimesini ortaya ¢ikarmistir. Ancak, genel olarak bilinenin aksine robot kelimesini icat
eden kisi Karel Capek’in abisi Joseph Capek’tir (Anonim, 2014-2). Carel Kapek
“Rossum’un evrensel robotlar’” adli oyununda robot kelimesine karsilik olarak, kendi
kendilerine calisabilen isgiler tanimlamasini yapmustir (Arici, 2008). Sekil 3.1.’de

Capek’in oyunundaki robot resmi gésterilmistir.

Sekil 3.1. Capek’in oyunundaki robot

Robot, kavram olarak ise duyargalar1 (sensorler) ile ¢evresindekileri algilayip,
algiladiklarin1 yorumladiktan sonra karar veren (yapay zeka), kararm sonucuna gore

davranip, eylem olarak hareket organlarmi aktif veya pasif yapan bir aygit olarak
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tanimlanabilir. Robotlarin birgogu bilgisayar ya da islemciler tarafindan denetlenen
kollardan olusmakta, bazilar1 da tekerlekler, bacaklar veya paletler tizerinde hareket
eden yapilardan olusmaktadir. Bunun yaninda robotlar, baslangictaki duragan yapilarina
ve islevselliklerine kiyasla daha gezgin ve daha ¢ok kendi kendilerine hareket edebilen
yapilara kavusmuslardir (Arict, 2008).

Uzaktan erisimli robot uygulamalarina ilk ornekler, bir masa tizerindeki tahta
pargalarini hareket edebilen ASEA Irb-6 (Taylor & Dalton, 2000), sanal bahgede isler
yapabilen “Telegarden” ortami (Goldberg ve ark., 1995), miize erisimi saglamak amaclh
tasarimlanmis (Paulos & Canny, 1995) robotlaridir. Robotun insanlarla ve iginde
bulundugu ortamla etkilesim igine girmesi de kagimilmaz hale gelmistir (Yavuz ve ark.,
2007).

Felaket sonrasi arama kurtarma c¢alismalar1 hayat kurtarici galismalar
oldugundan fazla 6nem tasir. Bu ¢aligmalardaki en onemli zorluklardan birisi arama
kurtarmanin yapilacagi ortamdaki insan ¢alismasina uygun olmamasi ya da o ortamdaki
caligmalarin ¢ok riskli olmasi olarak gosterilir (Dollarhide ve Agah, 2003).

Robotlarin gezginlik o6zelligini yerine getirebilmeleri i¢in degisen durumlara
gore hareketlerini degistirme yetisine sahip olmalar1 gerekir. Kisacasi otonom
ozellikleri olmalidir.

Guinimiizde robotlar birgok alanda kullanilmaktadir. Artan kullanim alani
robotlarin ¢ok farkli ortamlarda calisabilmeleri ihtiyacin1 dogurmustur. Bu nedenle,
robotlarin farkli ortamlarda calisabilmeleri igin gelistirme ¢alismalar1 hiz kazanmustir.
Robotlarin gelisimi ag¢isindan bir¢ok ¢alisma yiiriitiillmektedir. Gezgin robotlarin
gorevlerini yerine getirebilmeleri i¢in bulundugu ortami bilmesi veya 6grenmesi, kendi
konumunu bilmesi gerekmektedir. Robotun ortamdaki gezinimi sirasinda oncelikle
engellerden sakinmasi gerekmektedir (Arici, 2008).

Engellerden sakinma probleminin ¢ézimi icin ¢esitli yontemler uygulanir
(Connoly ve ark. 1991, Shi ve ark. 2007). Bir gezgin robotun engellerden kaginabilmesi
icin gelistirilen gercek zamanli yontemlerden birisi, potansiyel alanlar yaklagimidir
(Connoly ve ark. 1991, Rimon ve Koditschek 1992). Bu yaklasimin en 6nemli avantaji,
hareket planlamasi ile robotun denetiminin biitiinlestirmesi ve bundan dolay1 gercek
zamanda verimli olmasidir. Bununla birlikte bazi durumlarda yerel minimumlardan
kurtulamamasindan dolay1r hedefe varamadan yolu sonlandirmasi, en Onemli
dezavantajidir (Arici, 2008).
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3.2. GPS ile Konum Tespiti

Kiiresel konum belirleme sistemi, uzayda konumlandirilan GPS uydular1 ve bu
uydular1 kontrol eden yer istasyonlar1 olmak tizere temelde iki boliimden olusmaktadir.
Bu boliimlerin es zamanli ¢aligmasi sayesinde {iretilen bilgiler, radyo sinyalleriyle
yeryliziine gonderilir. Sinyallerin toplanmasi ve {i¢ boyutlu konum, yon, zaman, hiz
bilgileri halinde kullaniciya sunulmasi islemini de GPS alicilar1 gergeklestirmektedir.
GPS uydularinin amaca uygun sekilde ¢alisabilmeleri igin yoriinge ve saat bilgilerinin
stirekli denetlemesi, gerekli diizeltme mesajlarmin belirli araliklarla uydulara
yiikklenmesi gerekmektedir (Sevindi, 2005). Sekil 3.2.’de Diinya lizerinde bulunan GPS
kontrol merkezlerinin yerleri gosterilmistir. Her kontrol noktasinin 6zelligi sekil

tizerinde gortilmektedir.

_\Gresnland
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[
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@ 4ir Force Monitor Station ® NGA Monitor Station

Sekil 3.2. GPS kontrol merkezleri (Ozgén & Konak, 2013)

GPS teknolojisinin, giiniimiizde popiiler olarak kullanilan akilli cep telefonlari,
navigasyon cihazlar1 ve bazi gomiilii sistemlerden konum bilgileri alinarak kullaniciya
sunulmasi amaglanmustir (Ozgoén & Konak, 2013).

GPS teknolojisindeki konumu belirlemenin mantiginda, bir noktanin konumunu
belirlemek i¢in en az dort uydudan sinyal alinmasi gerekir, konum belirlemedeki
hassasiyet uydu sayisiyla orantilidir. Cizelge 3.1.’de Global Positioning System Fix
Data (GGA) kodlu sabit bir bilgiyi icerdigi érnek bir mesaj yapisi gosterilmistir. Tek

istekte bunlarin hepsi mesaj igerisinde gonderilmektedir. Kullanic1 kendisine hangi
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bilgiler yarayacaksa onlari alir. Bu tez c¢alismasinda enlem ve boylam bilgileri

alimustir.
Cizelge 3.1. GGA Kodlu Sabit Bir Bilgi igeren Ornek Bir Mesaj Yapist
GGA Kodlan Global Positioning System Fix Data
123519 Mesajin alindig1 zaman 12:35:19 UTC
4807.038,N Enlem 48 deg 07.038' N
01131.000,E Boylam 11 deg 31.000' E
1 Mesajin Kalitesi (0 .8)
8 Kullanilan uydu sayist
09H Yatay uydu geometrisi katsayist
545.4,M Deniz seviyesinden yiikseklik
46.9,M Jeoid yiikseklik
Son DGPS (Differantial Global Positioning
(bos alan) System) giincellemesinden beri gegen zaman(sn)
(bos alan) DGPS istasyonu ID numarasi

*47 Daima * ile baglayan hata kontrol verisi

GPS, uydular ile arasindaki mesafeyi olgerek diinya {izerindeki konumu
herhangi bir zaman, yer ve hava sartinda belirlemek i¢gin tasarlanan ve siirekli olarak
kodlanmis veri yollayan bir uydu agidir (Anonim, 2014). GPS hem ordu hem de sivil
kullanicilar i¢in gelistirilmis durumdadir (Hofmann ve ark., 2001).

Sekil 3.3.’de diinyanin etrafinda dolasan ve konum bulmaya yarayan GPS
uydularmin temsili yerlesimi gosterilmistir. Toplam GPS uydulari sayisi1 24 tanedir ve

stirekli diinya etrafinda tur atmaktadirlar.

Sekil 3.3. GPS uydular1
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Hazirlanan tez ¢aligmasinda GPS uydulari araciligiyla konum tespiti yapilmustir.
Android studio da hazirlanan uygulama mobil telefona kurulmustur. GPS ile konum

bildirme sistematigi Sekil 3.4.’de gésterilmistir.

3.GELEN GORUNTU

4.5MS ILE UYARI
: KARSILASTIRMA -
- ] 2R/CALICIS I 1WIFT KAMERA

N

5.CAGRI YAPILIR

6.GPS AKTIF HALE GELIR
H —_— 8.ROBOTUN KONUMU TESPIT EDILIR
1 2 3 \ \' l_;__n _
TTETs 1 — g [ Jeem—2a

) 08O

GPS

7.KONUM BILGILERI GONDERILIR * "~

Sekil 3.4. Robotun konumunu bildirme sistematigi

3.3.  Mobil Uygulamalarda Gelistirme Ortamlari

Acik kaynak kodlu olmasi basta olmak iizere, cok sayida iistiin ozelligiyle birlikte
android isletim sistemi sayisinin her gecen giin arttigini gérmekteyiz. Telefon iireten
firmalarin  biyiik ¢ogunlugu, ftrettikleri telefonlar igin android isletim sistemini
kullanmaktadir. Android tizerinde ufak degisikliklerle yaptiklar1 telefonlar1 satisa

sunmaktadirlar.
Android studio, android uygulama gelistirme igin Google tarafindan gelistirilmis

Intellij tabanl bir ide’dir. Android studio android gelistirmek isteyenlere ¢ok daha fazla
imkan sunmaktadir. Ayrica google, android gelistiricilere bu ide’yi dnermektedir. Sekil

3.5.”de android studio’nun agilis ekrani goriilmektedir.
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Sekil 3.5. Android studio

Android gelistirebilmek i¢in Dbilgisayarimiza java kurulu olmalidir. Sekil
3.6.’daki gibi bilgisayarimiz i¢in uygun java development kit (JDK) se¢im isleminden
sonra kurulumu gergeklestirilmelidir ve path ayar1 Windows 7 igin su seckilde
yapilmalidir:

Baglat meniisii tizerinden bilgisayar secilir. Baglam meniisiinden sistem
ozellikleri secilir. Gelismis sistem ayarlarindan > Gelismis sekmesi tiklanir. Ortam
degiskenleri segenegine tiklanir. Sistem degiskenleri alanindaki path segenegi bulunup
tiklanir. Diizenle penceresinde path degerine sinif konumunu ekleyerek path degiskeni
degistirilir. Path degiskeni bulunamadiginda yeni bir degisken ekleme secilerek ad
olarak path, deger olarak da smif konum bilgileri eklenir (Orn: C:\Program Files\Java\
jdk1.8.0_25\bin).
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Ovensew Docur > C " Trai

Java SE Downloads

Here are the Java SE downloads in detail:

Overvew Downloads Documer Comr Technologles Traning

Java SE Development Kit 7 Downloads

Thank you for downloading this release of the Java ' ™ Pialform, Stancarc Ecition Development Kit

WDKK ™) The JDK is 3 development environment for building applications, applets, and components
using the Java programming fanguage.

The JOK inchude s 1ools useful for developing and 1esting programs written in the Java programming
1anguage and runNnNing on the Java ™ platform

Java SE Development Kit 7
You must accept the Oracie Binary Code License Agreement for tava SE 1o download this

software.
I L Ag lo e v Ag
I File D File Size Download

Linux x86 - RPM Installer 7728 MB -7
Linux x86 - Compressed Binary 29217 M8 J
Linux x654 - RPM Installer 7791 MB
Linux x54 - Compressed Binary 90 57 MB
Solaris x86 - Compressed Packages 15474 M8
Solaris »86 - Compressed Binary 29475 MB 3
Solarns SPARC - Compressed Packages 1S7.81 MB
Solans SPARC - Comgpressed Binary 99 48 MB 3
Solans SPARC 64-bit - Compressed Packages 1528 M8 d
Solans SPARC 64-bit - Compressed Binary 123 M8 H
Solaris x84 - Compressed Packages 14 66 MB 3

Fis a6 v 232210 2
Wincows x86 79 a8 MBS 3
Windows x548 025 M8 3

Sekil 3.6. JDK se¢imi

Robot {izerinde bulunan kamera sayesinde bilgisayar ortamina aktarilan goriintii
ile daha once sisteme kaydedilen goriintii(ler) arasinda es zamanli taramalar
gerceklesmektedir. Eslesme olmasi halinde robot GPS yardimi ile konum bilgileri, robot
tizerinde bulunan ve konum bildiren telefon aranarak, robotun enlem ve boylam
bilgilerine ulasilabilmektedir. Sekil 3.7.’de Android Studio’nun kurulum sonrasi

arayiizli gosterilmektedir.
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Sekil 3.7. Android studio ¢alisma ekrani

3.4. SMSile Uyarma

Bilgisayar ile telefonun haberlesmesini saglayan AT (Acceptance Testing)
komutlar1 kullanilmistir. Aranan kisi bulununca sistem otomatik olarak Bluetooth ile
eslestirilen telefona uyar1 verir.

Robot yiiz tanimasi ile herhangi birini bulduktan sonra merkezde bulunan
telefon otomatik olarak aktif hale getirilir. Sonrasinda Bluetooth yardimi ile sisteme
kaydedilen telefon numarasina otomatik olarak SMS ile haber verir. Bu sayede herhangi
birinin bulundugu anlasilmaktadir. Sekil 3.8.°de AT Komutlar1 ile hyperterminal

tizerinden haberlesme ekraninin 6rnegi gosterilmistir.
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Sekil 3.8. AT Komutlari ile haberlesme ekrani

AT komut seti, “Hayes” adindaki bir telekomiinikasyon firmasinca konulan bir
standart olarak bilinir. Isim her komutunun “AT” Kkarakterleriyle baslamasindan
gelmektedir. Cep telefonundaki rehberden bir kisi secip, arama butonuna bastigimiz
zaman; telefondaki islemci, GSM modeme seri port tizerinden ATDOSXXXXXXXXX; bir
kod gonderir ve arama islemi bu sekilde gergeklesmis olur. Bu tez caligmasinda
digaridan gelen bilgi sonrast otomatik SMS gonderme islemi yapilmaktadir. AT
komutlari ile yapilabilecek diger islemler ise; gelen SMS’lere gore islemi yapma, arama
islemi, aramaya cevap verme islemi, GPRS ve 3G yoluyla internette veri alip génderme
gibi islemleri yapabilir.

AT satirlar1 bizim gonderdiklerimizi simgeliyor, OK satirlar1 ise modemden
gelen cevaplar1 simgelemektedir. <> igindeki enter veya American Standard Code for
Information Interchange (ASCII) kodlart ise komutlart yazip sonra gonderdigimiz
ASCII karakterlerini simgelemektedir. Ornek olarak SMS gonderecegimiz zaman
mesajlarimizi  yazdiktan sonra “ctrl+z” nin  ASCIl kodu oldugu 26 kodu
gonderilmektedir. Bu gibi istisnalar disinda ise enter yani ASCIlI 13 karakteri
gonderilmektedir. Sadece enter disindaki 6zel karakterler i¢in yazariz. Bunun disindaki
her komut enter ile sonlandirilmaktadr.

AT (enter/ ASCII13)
OK

Arama yapmak igin ise asagidaki komut dizisi kullanilir. X yerine arayacaginiz

numaray1 yazip Enter’a basarsak aramamiz gergeklesir.

ATDO50XXXXXXXX
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OK

ATH (Gortismemizi sonlandirmak istedigimiz zaman kullaniriz)

OK

SMS gondermek igin su komut dizisi kullanilir:
AT+CMGF=1
OK

AT+CMGS= “05551234567"
>Bu 6rnek bir test mesaji1 olarak gonderilmistir <CTRL+Z ya da ASCIl 26>+CMGS :
81.

3.5. Etkisiz Hale Getirme Unitesi

Robot {izerinde bulunan sok cihaz1 sayesinde istenilen kisiler etkisiz hale
getirilebilir. Bu sok cihazi kumanda yardimi ile kendisine bagli servo motorun
hareketleri ile uzaktan kontrol edilir. Istenildigi zaman aktif istenildigi zaman pasif hale

getirilebilir. Sekil 3.9.’da sok cihazi i¢ yapisi 6rnegi gosterilmistir.

valtage
amplifier circuit

battery :
compartment \
p trigger charge \‘

electrodes 7T\ test

electrodes

Sekil 3.9. Sok cihaz1 i¢ yapisi 6rnegi (Anonim, 2014-3)

Sok cihaz1 4.8 voltu 5 bin volt civarina ¢ikarir. Kisi direkt olarak temas edilmez
sadece gerilimin olustugu alan cevresinde kisiye uygulanir. Bu durum kumanda ile

kontrol edilir. Sok cihazi insan iizerinde denenmistir. Kisiyi sarsarak etkisiz hale
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getirmektedir. Sok cihazi kullanilarak etkisiz hale getirme siirecinin nasil oldugu Sekil

3.10.’da gosterilmistir.

3.GELEN GORUNTU
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Sekil 3.10. Etkisiz hale getirme siireci adimlart

3.6.  Giines’ten Elde Edilebilecek Enerji

Giinesten gelen 1simlardan yararlanmak igin pek ¢ok teknoloji vardir. Bunlarin
bir kism1 giines enerjisini 1s1-151k enerjisi seklinde direkt olarak kullaniyorken, diger
teknolojilerde giines enerjisinden elektrik enerjisi elde etmek i¢in kullanilmaktadir.
Glines enerjili  sicak su sistemleri, suyu 1sitmak i¢in Giines 1sinlarindan
yararlanmaktadir. Bu sistemler evde kullanilan sicak su veya bir alani 1sitmak igin
kullanilmasmin yaninda bir havuzu isitmak i¢in de kullanilirlar. Bu sistemlerde
genellikle bir termal Giines paneli ile bir de depo mevcuttur (Anonim, 2006).

Diinyanin yoriingesindeki uzayda, birim alan1 ¢evreleyen Giines 1sinlari, Giines'e
dik bir yiizey iizerinde 6lgiildiigiinde 1,366 W/m?’dir. Bu deger Giines enerjisi sabiti

olarak da bilinir. Gezegen atmosfer bu enerjinin %6’sim1 yansitmaktadir, %16’sin1 da
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sonlimlemektedir. Bu sayede deniz seviyesinde ulasilan en yiiksek Giines enerjisi 1,020
W/m? olur. Bulutlar gelen 1s1mayi, yansitma suretiyle yaklasik %20, sdniimlemesiyle de
yaklasik olarak %16 azaltir. Ornek olarak Kuzey Amerika’ya kadar ulasan Giines
enerjisi 125 ile 375 W/m? arasinda degisirken, giinliik elde edilen enerjinin miktari ise,
3 ile 9 kWh/m? arasinda degismektedir.

Bu deger, elde edilebilecek olan en yiiksek degerdir, Gilines enerjisi
teknolojisinin sagladigi en yiiksek deger anlamma gelmemektedir. Ornek olarak,
fotovoltaik (Giines pili) panelleri, bugiin i¢in yaklasik %15°lik bir verime sahiptir.
Dolayisiyla, ayn1 bolgedeki bir Giines paneli, 19 ile 56 W/m? ya da giinliik 0.45-1.35
KWh/m? enerji saglar. Bugiinkii %8 verime dayali teknolojiyle isaretli bolgelere
yerlestirilen Giines panellerinin; fosil yakitlar, hidroelektrik vb. kaynaklara dayali tiim
santrallerin tirettigi elektrik enerjisinden biraz daha fazlasini iiretebilecektir.

Hava kirliliginin neden oldugu kiiresel losluk ise daha az miktarda Giines 1s1nin
yeryiiziine ulagsmasindan dolayi, Giines enerjisinin gelecegi ile ilgili az da olsa endise
yaratir. 1961-1990 yillar1 arasin1 kapsayan bir arastirmada, ayn1 donem igerisinde deniz
seviyesine ulasan ortalama Giines 1511 miktarinda %4 azalma oldugu gozlenmistir
(Anonim, 2006).

Glinimiizde gilines enerjisi ile ¢alisan birgok sistem bulunmaktadir. Bu

caligmada da giines enerjisinden faydalanilmistir.

3.7.  Yiiz Tammma Algoritmalari ve Yiiz Tanima

Biyometrik tanima sistemlerinin tiimiinde kigilerden alinacak olan ornekler
(parmak izi, ses, retina vs.) belirlenen referans noktalartyla ve gostergeler araciligiyla
sayisal olarak bir ifadeye gevrildikten sonra sifrelenerek bir depolama aygiti iizerine
kayit edilmektedir. Sonrasinda kullanicilarin sisteme tekrar giris yapma istediklerinde
daha onceden kayitli olan referans noktalar1 ve var olan referans noktalarinin
eslestirilmesiyle kayitlarin uyumlulugunun kontroli yapilmaktadir.

Referans noktalarmin ¢ok olmasi sistemin giivenilirligini arttirmak ic¢in en
onemli etken olmaktadir. Fakat optimum seviyedeki referans noktasindan daha fazla
alman noktalar sisteme ekstra yiik getireceginden sistemlerce tercih edilmemektedir
(Anonim, 2008).

Yiiz tanima algoritmalarin1 genel olarak ikiye ayirmak miimkiindiir. Bunlardan

ilki resimler iizerinde yapilan yiiz tanima teknigi, ikincisi ise hareketli bir goriintii
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tizerinden yapilan yiliz tanima teknigidir. Bunlarin her ikisi de teknolojide giiniimiizde
bircok yerde kullamilir. Ornegin bir¢ok iilkede kullanima baslandigi pasaport
kontroliindeki yiiz taramalari1 ve MOBESE kameralar1 gibi tlilke ¢apinda kullanilan
kameralar araciligiyla Interpol’iin yaptigi yliz tanimlama uygulamasi gosterilebilir
(Torun ve ark., 2007). Pasaportun kontrollerinde isleyen mantik Kisinin yiiziindeki
biyometrik detaylarin kisi ile eslestirilmesi ve bir sonraki pasaport gegislerinde ayni Kisi
olup olmadig1 sistemine dayanmaktadir. Gelistirilen yontemde Kisinin yiiziiniin
biyometrik 6zellikleri tanimlandiktan sonra (6rnegin, gozlerin birbirine olan uzakliginin
yine agzinin genisligine orani, burnun agiz ile arasindaki mesafesi gibi.) sisteme
kaydedilmektedir. Bu islemden sonra ise gegislerde sadece kameraya bakarak eski ve
yeni goriintiiddeki verilerin Karsilastirilmast yapilir. MOBESE kameralarinda bulunan
Interpol’un uygulamasi ise daha 6nceden veri tabanina kaydedilmeyen bir goriintiiniin
anlik olarak yakalanan goriintiiler ile karsilastirilmasi mantigina dayanir. Bu sayede
aranan kisinin gortintiisti veri tabaninda kayith olarak tutulup disaridan kontrol edilen
Kisilerin yiiz goriintiileri veri tabaninda tutulmaz. Bu yontemde en biiyiik dezavantaj
islenecek olan verinin ¢ok fazla olmasi nedeniyle donanimin ¢ok iyi olmasini gerekli
kilmaktadir.

Yiiz tanimlama algoritmalarindaki isleyis adimlari su sekildedir;

* Web kameralar1 ya da trafik kameralar1 gibi optik bir kaynaktan resim
girisinin yapilmasi,

* Resmin egitilmesinden sonra yiiziin tamaminin alinmasi yerine sadece belli
kesitinin alinmasi i¢in hazirlanmasi,

* Yiiz kesitinin alinip veri tabanindaki yiiz Kesiti ile karsilastirilmasinin
saglanmasi,

« Herhangi bir uyumsuzluk olmasi durumunda ise resim girisinden tekrar
baslanarak bu adimlarin tekrar edilmesi,

* Yiiz kesitinin veri tabanindaki kayitla eslesmesi veya yeni bir kayit alinmasi
durumunda yiiziin biyometrik 6zellikleri belirlenerek direk veri tabanina kayit
edilebilir veya bir smiflandirmaya tabii tutularak karakteristik 6zelliklerine
gore ayristirma yapilabilir (Varol & Cebe, 2011).

Yiiz nesnesi iceren goriintiiler, yiiz tanima, yiiz izleme, poz tahmini ve mimik

tanima Qibi arastirma konular i¢in temel olusturmaktadir. Yiiz nesnesinden 6znitelik
cikarimi yapabilen, giivenilir, etkin bir yiiz algilama sistemine ihtiyag vardir. Yiiz

algilama isleminin hedefi yiiz nesnesinin konumuna, durus farkliliklarina ve aydinlanma
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kosullarina bagli kalmadan tiim goriintii bolgelerinin test edilmesidir. Yiiz degisken
(boyut, sekil, renk) bir yapiya sahip oldugu i¢in yiiz algilama probleminin ¢éziimiine
yonelik galismalar arastirmacilar igin ilgi ¢ekici bir arastirma konusu olmustur (Eleyan,
2010).

Yiiz taramada giiniimiizde ¢ok fazla kullanim alan1 vardir. Ozellikle yeni ¢ikan
bilgisayarlarda iizerindeki basit kamera sistemlerinin kullanilmasiyla bilgisayarlara
kullanicinin giris yapilabilmesiyle yiiz tarama sistemi kullanilir. Yiiz tarama sisteminde
de tipku iris taramadaki gibi yiiziin belirli referans noktalar1 alinip saklanip daha sonra
karsilastirilmasi ile olur. Yiiz taramadaki dezavantajlardan bazilari ise, yiiziin geometrik
seklindeki bozulmalar (yas ilerlemesi - kilo alma - kilo verme...) sonucunda okumanin
imkansiz olmasi veya yanlis olmasidir. Bununla birlikte tarama yapilan kisimda irise
oranla ¢ok biiylik oldugu i¢in, depolamanin ve kontrol islemlerinin hem ¢ok uzun
stirmesi hem de ¢ok maliyetli olmasidir.

Gintimiizde ¢ok fazla kullanilan yiiz tanima algoritmalarinin bazilari ise
sunlardir:

e PCA (Principal Component Analysis) / TBA (Temel Bilesenler Analizi)
(Krymaci, 2010).

e ICA (Independent Component Analysis) / BBA (Bagimsiz Bilesenler
Analizi) (Varol & Cebe, 2011).

e LDA (Linear Discriminant Analysis) /DDA (Dogrusal Diskriminant
Analizi) (Cevikalp, 2010).

e EP (Evolutionary Pursuit) / ET (Evrimsel Takip) (Varol & Cebe, 2011).

e EBGM (Elastic Bunch Graph Matching) / EDGE (Elastik Demet Grafik
Isaretleme) (Siitciiler, 2006).

e Trace Transform Radon — iz Radon Déniisiimii (Kakici, 2008).

e AAM (Active Appearance Model) (Kakici, 2008).

e 3D Morphable Model — 3 Boyutlu Model Déniistiirme (Blanz & Vetter,
2011).

Yiiz tespit edilirken karsilasilan en biiyiik problem insan yiiz bdlgesinin diginda
ten rengine yakin renge sahip olan alanlarin olmasidir (Ikizler & Duygulu, 2005). Yiiz
tanmima sistemlerinde degisik yontemler kullanilabilmektedir. Bunlardan birisi temel
bilesen analizidir. Temel bilesen analizinin kullanildig1 bir¢ok alan vardir. Bu yontem

yiiz tanimadaki problemlere oldukg¢a hizli bir ¢dziim sunar. Bu yontem ile yiizlerin
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dagilimini temsil eden kovaryans matrisinin 6zvektorlerinin bulunmasi hedeflenir. Bu
ozvektorler, yiizler arasindaki farkliliklart temsil eden bir grup ozellik olarak
diistiniilebilir (Atalay, 1996). Sirovich ve Kirby, bir grup yiiziin, 6zyiizler ve bunlardan
elde edilen o6znitelik vektorlerinden elde edilebilecegini 6ne siirmiislerdir (Sirovich &
Kirby, 1987).

Ozyiizler yontemi, yiiz imgelerini karhunen-loeve déniisiimii ile az boyutlu
uzaya dogrusal izdiislimlerin sa¢ilimmin en yiiksege c¢ikarilmasina dayanir. Bu
yontemde yiizlerin n uzaydan, m boyutlu o6znitelik uzayina izdiistimleri hesaplanir

(Kamasak & Sankur). Sekil 3.11.’de 6rnek 6z yiizler gosterilmistir.

Sekil 3.11. Ornek 6z yiizler (Anonim, 2009)

3.7.1. Temel bilesen analizi (PCA, Principal Component Analysis)

Temel bilesen analizindeki asil amag¢ dogrusal iliskiler igeren birgok sayidaki
veriden, birbirinden bagimsiz olarak tanimlanan daha az sayidaki verileri elde etme
esasina dayanmaktadir. Temel bilesen analizinde dogrusal bir doniisiimiin izi sirayla
strilir. Analiz sonucu olarak bir doniisim elde edilir, veri kiimemizi doniisiimiin
gotiirdigii yeni uzaya disiiriildiigii zaman, ilk eksene diisen verilerimizin varyansi olasi
en biyiikk degerinde oluyorken, diger eksenlere diisen verilerimizin varyansi ise siral
olarak azalmaktadir. ilk siralarda bulunan eksenlere diisen verilerimizin varyanslari
biiyilk oldugundan, bu veriler birbirlerinden daha bagimsiz ve bu nedenle veri
kiimesinin temsil etmedeki rolleri ise diger verilerden daha da 6nemli olmaktadir. Son
siralardaki eksenler ise, tizerilerine diisiiriilen veriler birbiriyle daha fazla iliskili oldugu
igin, "vazgecilmez" olmaktan ¢ikmaktadir. Bunlarin bir kismmi atip boyutu daha da
diistirebiliriz (Anonim, 2012).
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Bu c¢alismadaki uygulama, .Net ortaminda C# programlama dili ile
gelistirilmistir. Oz yiiz tamma ydntemi ile yiiz tanimasi yapilmustir. Yiiz tanima
sistemleri bilgisayar uygulamasidir. Hizli ve giivenilir sonuglar beklenir, bu sonuglari
farkli yontemler kullanarak karmagsik bu tarama modu (dijital formatta) goriintiiyii
almak, matematik ve matrisyel teknikleri kullanan algoritmalar ve piksel piksel
karsilagtirmalar yaparak, bir sonraki adimda kullanilmak tizere bir dizi islem gerektirir.
Ornegin, bir algoritma goz, burun, elmacik kemikleri ve cene nispi konumu, boyut ve /
veya seklinde saglanan analiz edebilir. Bu ozellikler daha sonra eslesen ozellikleri ile
diger gortintiileri aramak i¢in kullanilir. Bu yontem ile elde edilen 6z yiizlerin bir 6rnegi

asagidaki Sekil 3.12.’de gosterilmistir.

Sekil 3.12. Degisik doniisiimlerin ardindan imgeden 6znitelikler elde edilmesi (Bruce & Young)
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4. UYGULAMA

Bu boliimde tez calismasinda yapilan sistemin tiimi acgiklanmistir. Yapilan
uygulamada kayip kisileri bulmak i¢in; robotik, GPS, AT komutlar1 ile SMS gonderme,
PCA yontemi ile yiiz tanima, mobil programlama, giines enerjisinden enerji elde etme
konular birlestirilerek, biitiin bir sistem elde edilmistir. Bilgisayar ortaminda hazirlanan
uygulama ile mekanigi gergeklestirilen robot sistem arasinda, kablosuz kamera
sayesinde veri alis verisi yapilmaktadir. Kaybolan kisinin vesikalik fotografi, yetkililer
tarafindan sisteme kaydedilmektedir. Dis diinyada gezen robot, iizerindeki kablosuz
kameradan gelen goriintii ile sisteme kaydedilen goriintii eslestirilmektedir. Eslesme
olmasi halinde, merkezdeki yetkililer uyarilmaktadir. Merkezde bulunan bilgisayar ile
Bluetooth iizerinden eslestirilen mobil telefon sayesinde, ¢coklu SMS gonderme segenegi
ile istenilen kisilere uyart mesaj1 verilmektedir. Uyart sonucunda robot tizerindeki mobil
telefon aranarak robotun bulundugu konum (enlem-boylam) bilgisi elde
edilebilmektedir. Yetkililer tarafindan kontrol edilen robot sayesinde, bulunan kisinin
anlik takibi robot tizerindeki kamera sayesinde yapilmaktadir. Aranan kisiler bu sayede
bulunmaktadir. Etkisiz hale getirilmesi istenilen birisi bulundugu takdirde, robot
tizerinde bulunan ve yetkililer tarafindan kumanda ile kontrol edilebilen sok cihazi ile
bu kisiler etkisiz hale getirilebilmektedir. Robot, {izerinde bulunan 12V akii sayesinde
caligmaktadir. Robotun arama siiresini uzatmak igin iizerine giines enerjisi paneli
yerlestirilmistir. Bu panel sayesinde akii, gilinesli ortamlarda siirekli sarj olmaktadir.

Boylece robotun kesif siiresi uzamaktadir.
4.1. Yapilan Uygulamanin Akis Diyagram
Tasarlanan sistemin nasil isledigini ve isleyis sirasin1 daha iyi anlamak igin

uygulamanin kaba (pseudo) kodu yazilmistir. Tez calismasinin isleyis adimlari su
sekildedir:
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Kayip Kisi Bulan Robot
Baslama:

1. Robotu ve bilgisayar uygulamasimi aktif et.
Uygulamaya aranan kisinin resmini kaydet.
Robot tizerindeki R/C kameradan goriintiiyii merkeze al.
Gelen goriintii ile kaydedilen goriintiiyii eslestir.
Eger Eslesme="VAR” ise Arama="AKTIF” ve Konum="ALINDI”.
Konumu en yakin ekibe bildir.
Eger Eslesme="VAR” ise Bulunan="KOTU” ise Cihaz="AKTIF”.
Konumu en yakin ekibe bildir.
. Eger Etkisiz="OLDU” ise Cihaz="PASIF”.
10. Aramaya devam et.
Bitis

©ooN kD

Bilgisayarda gergeklestirilen uygulama, robot iizerindeki kameradan siirekli
goriintli alir. Gelen goriintii ile kayith goriintii karsilastirilir. Eslesme olmasi halinde,
yazilan uygulama sayesinde merkez otomatik olarak uyarilir. Tasarlanan sistemin akis

diyagrami Sekil 4.1.’de gosterilmektedir.

BASLA

Aranan Kisinin
Resmini Sisteme
Kaydet

!

Robot Uzerindeki
Kamera Gorunta

Aktanmini Aktif Et
|

Kumanda lle
Servo Motoru Caligtir

\\Haylr

Robot Uzerindeki
Kameradan

Gelen Goruntu lle
Kayith Géruntu

Evet
v
Evet Kumanda ile
v Servo Motoru -
Ters Yonde Calistir
Bulunan Kisi o
istenmeyen Birimi 2 Evet—
Hayir
Merkezi Sesli Olarak__ |Robot Uzerindeki =3 /E\L?g;nvl\éugnoar;c;? |___LEnYakin )| BITIR
ve SMS lle Uyar Mobil Telefonu Ara Bilgilerini Gory Ekibe Haber Ver

Sekil 4.1. Tasarlanan sistemin akis diyagrami1
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4.2.  Robotun Donanimsal Ozellikleri ve Calisma Yapisi

Bu baslik altinda, robot tasarlanirken kullanilan materyaller tanitilmistir. Tanitim
yapilirken, robot tizerindeki her birim gorseller ile agiklanmis ve bu birimlerin, hangi
amag ile ne zaman kullanilacagi belirtilmistir.

Robot R/C kumanda yardimi ile kontrol edilmektedir. Radyo sistemi, ilk olarak
uzaktan kumandanin vericisi (transmitter) iizerinde bulunan agma kapama anahtarinin,
daha sonra da robotun iizerinde bulunan agma kapama anahtarimin agilmasiyla aktif
olmaktadir. Uzaktan kumandanin vericisi (transmitter) merkezdedir. Kumandanin
izerinde bulunan ¢ubuklarin ve diigmelerinin kullanilmasiyla robottaki alicinin
(receiver) sinyalleri almas1 saglanir. Bu sinyalleri alan alic1 (receiver), sinyalleri isler ve
baglant1 kablolar1 (servo wires) ile servo motorlara iletir. Servo motorlar, igerisinde
bulunan kiigiik elektrik motorlarindan dislilere gelen elektronik sinyallerini, mekanik
dairesel hareketlere doniistiirmesiyle hareketi gerceklestirmis olur. 8 kanalli kumanda
vericisi sayesinde robotun mekanizmasi hareket ettirilmektedir. 2 kanali kameranin 360
derece hareketini saglamasi i¢in kullanilmigtir. Bu sayede yiiz tarama alani maksimum
olmaktadir. 2 kanal robotun motorlarinin ileri-geri-sag-sol hareketinde kullanilmaktadir.
1 kanal da sok cihazi i¢in kullanilmistir. Sekil 4.2.’de Robotu kontrol etmek i¢in

kullanilan R/C kumandanin sekli ve hangi kanallarin ne i¢in kullanildig1 gosterilmistir.

Sok cihazi

Kamera
hareketi

[leri-geri-sag-sol

3 =
T
=
% P
C = (\ (’\ |
|
— — R

Sekil 4.2. R/C kumanda
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Kumandanin ¢ekim alanini artirmak i¢in, maket ugaklarda kullanilan kumanda

tipi tercih edilmistir.

4.2.1. FM aha

8 kanalli FM (Frekans Modiilasyonu) alicisinin 5 kanali kullanilmaktadir.
Kumandadan gelen veriye bagli olan servo motor hareket ettirilmektedir. Sekil 4.3.’de
R/C kumandadan gelen veriye gore hareket edecek olan 5 adet servo motorlarin bagl

oldugu receiver gosterilmistir. Kullanilan receiver 35 MHz’dir.

8 kanal
R/C
receiver

Sekil 4.3. R/C kumanda alicisi

4.2.2. Motor hareketleri

Robotun ileri-geri-sag-sol hareketi 2 tane servo motor ile kontrol edilmistir.
Kumanda alicisindan gelen veri ile motorlar ileri-geri gitmekte ve saga-sola
donmektedir. Tekerlege bagli olan motorlarin hareket etmesi i¢in gerekli olan giig,
kumanda {izerinden aktif-pasif yapilir. Sekil 4.4.’de robotun hareketini saglayan bu

durum gosterilmistir. Servo motorlarin hareketi sayesinde anahtarlar kapanir ve devre
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tamamlanarak tekerlek motoruna bagl gii¢ aktif olur. Bu sayede robot hareketini

gerceklestirir.

Servo
motorlar ve
anahtarlar

Sekil 4.4. ileri-geri-sag-sol hareket i¢in servo motorlar

4.2.3. Kamera hareketi ve robot ile haberlesme

Haberlesme islemi, merkezde bulunan kumandadan gelen veri ile, kumanda
alicisina bagli servo motorlar sayesinde olmaktadir. Kumandadan R/C yardimi ile servo
motorun ucuna bagli olan alictya komut gonderilmektedir. Gelen kanala bagli olan
motor gelen komut ile donmektedir. Donme esnasinda motorun sagina ve soluna bagl
olan anahtarlar kapanip agilarak devre semasinin tamamlanmasini saglayarak robotu
harekete gecirir. Alicidan servo motora veri geldigi siirece motor istenilen yonde
donmeye devam etmektedir. Istenilen ag1 kumanda ile ayarlanabilir. Robotun iizerinde
bulunan R/C kamera yardimu ile bilgisayar ortamina es zamanli goriintli aktarilmaktadir.

Kameranin hareket acis1 360 derecedir. 2 adet servo motoru sayesinde genis
actyla donebilen R/C kameral1 sistem, etrafindaki biitiin ¢evrenin goriintiisiinii merkeze

iletebilir. Sekil 4.5.’te robot tizerindeki R/C kamera gosterilmistir.
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R/C
kamera

Sekil 4.5. Robotun R/C kamerasi

Kamera, goriintiiyli alicisina gonderir. Alicis1 ise bilgisayara takili olan TV
kartina veriyi gonderir. Sekil 4.6.’da tez galismasinda kullanilan TV kart1 gosterilmistir.
Goriintiiler ara kablo ile TV kartinin koaksiyel video girigsine baglanir ve gerekli frekans

ayar1 yapildiktan sonra goriintii aktarimi baslatilmis olur.

S % \\
Koaksiyel . ‘a -
video girisi :

Sekil 4.6. TV kart1
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TV kart1 iizerine gelen goriintiiler C# programi ile arayiize aktarilir. Sekil 4.7.’de

robotun iizerindeki R/C kameranin alicis1 gosterilmistir.

Sekil 4.7. R/C kamera alicisi

4.2.4. Sok cihaz iinitesi

Istenmeyen bir kisinin bulunmas:1 halinde kumandaya bagli servo motor
kumanda yardimu ile harekete gecirilir. Servo motorun saga-sola hareketi ile sok cihazi
tinitesinin hareketi, Sekil 4.8.deki DC motor sayesinde ileri-geri gitmektedir. Yeterli
derecede ileri gittikten sonra tinitenin devre semasi tamamlanir. Metal parganin buton
tizerine gelmesiyle Sekil 4.8.’deki atesleme butonu kapanir ve sok cihazi ateslenir.
Ateslemenin bitirilmesi istendigi durumda ise kumanda yardimiyla servo motoruna geri
komutu verilir. DC motorun ters yone donmesi saglanilarak sok cihazi devresinin
enerjisi kesilerek atesleme bitirilir. Boylece etkisiz hale getirme finitesi c¢aligtirilmig

olur. Sekil 4.8.’de robotun {izerindeki sok cihazi gosterilmistir.
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Atesleme |
butonu

Sekil 4.8. Robotun tizerindeki sok cihazi

4.2.5. Robotun enerjisi

Robot, enerjisini 12V akiiden almaktadir. Kamera ve motorlar akiiden
beslenmektedirler. Sok cihazi ise 4.8V pil ile beslenmektedir. R/C alicisinin da 12V’luk
pili kendi {izerinde bulunmaktadir. Akii, giines oldugu siirece kendisine bagli olan
panelden siirekli sarj olur. Sekil 4.9.°da robotun enerjisini saglayan 12V’luk akii

gosterilmistir.

R/C alicis1
o 12V pili

Sekil 4.9. Robotun beslemesi
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4.2.6. Tekerlek hareketi

R/C kumandadan gelen veriye goére robotun yon hareketleri saglanmaktadir.
Robotun dis diinyada daha rahat hareket etmesini ve engelleri rahat asmasini1 saglamak
igin disli tekerlekler kullanilmistir. Sekil 4.10.’da robotun tekerlek yapisi ve tekerlege
bagli 12V DC motorlar gosterilmistir.

Besleme
kablosu

DC motor

Sekil 4.10. Robot tekerini hareket ettiren DC motoru

4.2.7. Giines enerjisi paneli

Robotun tizerinde giines enerjisi paneli bulunmaktadir. Kesif yapan robot, giines
oldugu siirece, iizerinde bulunan giines enerjisi paneli sayesinde kendi akiisiinii siirekli
sarj edebilmektedir. Giindiiz giinesli ortamlarda c¢alisan robotun pili siirekli giines
enerjisinden sarj oldugu i¢in, gece vaktinde de 1sikli ortamlarda aranan kisileri bulmaya
devam etmektedir. Bu sayede kesif siiresi ve robotun yetkililerden bagimsiz ¢alisma
sliresi uzamaktadir. Ayni zamanda sistemin amacina ulagma olasiligi artmaktadir.
Gilines olmadigi zaman veya gece akiisii bosalana kadar robot kesfine devam

etmektedir. Sekil 4.11.”de robotun iizerindeki giines enerjisi paneli gosterilmistir.
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Sekil 4.11. Robotun tizerindeki giines enerjisi paneli

Robotun tizerinde bulunan giines enerjisi panelinin 6zellikleri Cizelge 4.1.’de
gosterilmistir. Panel, tekerleri ve kameray1 beslemektedir. Tam giinesli ortamlarda robot
sadece panelden gelen gii¢ ile hareket edebilmektedir. Panelin akiiyii tam olarak sarj
etme siiresi tam giinesli bir ortamda ortalama 7 saattir. Bu deger giines 1sinlarinin dik
veya dike yakin oldugu zamanlarda gegerlidir. Giines olmadan robot 3 saat civarinda
kesif yapabilmektedir. Bu degerin diismesinin sebebi, R/C kameranin enerjisini sarj

olan akiiden enerji almasindandir.

Cizelge 4.1. Giines enerjisi paneli 6zellikleri

SOLAR MODULE

Ozelligi Degeri
Rated Maximum Power (PMAX) 20W

Power Tolerance (W) +/-5%
Voltage at Pmax(WMP) 17.34V
Current at Pmax(IMP) 1.2A
Open-Circuit Voltage(VOC) 21.30V
Short-circuit Current(1SC) 1.36A
Norminal Operating Cell Temp 47 +/-2°C
Maximum Series Fuse Rating 15A
Operating Temperature -40TO+85°C
Cell Technology Mono-Si
Weight(KG) 35
Dimension(mm) 655*300*30
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4.2.8. Robotun yon degistirme hareketi

Robotun saginda ve solunda anahtarlara bagli, saga sola kivrimli yaylar
bulunmaktadir. Bu yaylar, robot herhangi bir yere c¢arptigi anda robotun yoniinii
degistirmektedir. Robotun 6n alt kisminda bulunan sarhos tekerlek sayesinde dis
ortamda kolay hareket etmesi saglanmaktadir. Hareketler uzaktan kumanda alicisina
bagli servo motorlar sayesinde kumandadan gelen komutlar ile yapilmaktadir.
Kumandadan gelen komutlar ile robot dis ortamda hareket etmektedir. Robotun
tizerindeki kameradan, merkeze gelen goriintiilerle robotun yoni belirlenmektedir.
Robotun sagma bir engel ¢ikmasiyla anahtar kapanir. Sol motor hareketi sonlanir ve
sadece sag motor doner. Bu sayede robot engelin bulundugu yerin tersi tarafina doner
ve yoluna devam eder. Sekil 4.12.’de robotun iki 6n kisminda bulunan ve herhangi bir
yere ¢arpmasi halinde yoluna devam etmesi i¢in gerekli olan anahtarlamanin yapildigi

baglant1 gosterilmistir.

Anabhtar ve bagh
| oldugu yay

Sekil 4.12. Robotun engelden kagmasi i¢in 6niinde bulunan anahtarlama
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4.2.9. Robotun tekerlekleri

Robotun 6niinde 12V DC motora bagli engelleri rahat agmasi igin 2 tane disli
tekerlek, arkasinda ise dis ortamda robotun hareketini kolaylastiran 1 tane sarhos

tekerlek kullanilmistir. Sekil 4.13.”de robotun tekerlekleri gosterilmistir.

Disli
tekerlekler

Sekil 4.13. Robotun tekerleri

4.2.10. Sarj girisleri

Robotu besleyen tiim birimlerin sarj girisleri mevcuttur. Biitiin girislerin
220V’dan beslenen adaptorleri sayesinde, robotun bilesenlerini sarj etme islemi
kolaylastirilmistir. R / C alicis1 agma kapama diigmesi ile robotu agma-kapama diigmesi

Sekil 4.14.de gosterilmistir.
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Sekil 4.14. Robotun sarj girisleri

4.3. Bilgisayar Arayiizii ve Robot ile Haberlesme Uygulamasi

Bu baslik altinda yapilan uygulamanin arayiizii tanitilmis ve uygulamanin her
bolimiiniin nasil isledigi agiklanmistir. Kayip Kisiyi eklemek ig¢in, kisinin vesikalik
fotografi dnce sisteme kaydedilmelidir. Sisteme kaydi gergeklestirilirken fakli agilardan
¢ekilmis birkag resim kaydetmek o kisinin sisteme daha iyi tanitilmasini ve sonug
olarak daha kolay bulunmasini saglar.

Robotun iizerindeki kameradan merkeze goriintiiler gelmektedir. Bu goriintiilere
temel bilesenlerin analizi yontemi ile yliz tanima islemi uygulanmaktadir. Daha 6nce
sisteme kaydedilen resimler ile eslesmenin olmasi halinde sesli, gorsel ve SMS ile uyari
verilmektedir. Sekil 4.15.’de kaybolan kisiyi sisteme ekleme ekrani gosterilmistir. Yiiz
bulma islemi gerceklesince, eklenecek olan kisinin ismi ile birlikte yliz resmi sisteme

kaydedilir.
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TANIMAY]
BASLAT

isiM: mustafd

YOZ0 EKLE

Sekil 4.15. Kayip kisinin sisteme eklenmesi

4.3.1. Yiiz tammma ve bulma

Arayiiz programinda tanima baslatildiginda, robot iizerinde bulunan R/C kamera
goriintiiyi R/C kamera alicisina aktarir. Alict, gelen gorintiiyii bilgisayarin PCI
yuvasina bagli olan TV kartina, oradan da arayiiz programina aktarir. Gelen yiiz
goriintiileri ile veri tabaninda daha 6nce kaydedilmis olan goriintiiler arasinda eslestirme
yapilarak yiiz tanima islemi gergeklestirilir. Robotun kesif sirasinda, kaybolan iki kisi
ile ayn1 anda karsilagsma ihtimali dogal olarak ¢ok diisiiktiir. Bulunan kisilerin yiizleri
gerceve igerisine alinarak tizerinde isimler belirtilmektedir. Sekil 4.16.°da de veri

tabanina kayitlh farkli iki kisinin bulunma hali gosterilmistir.

41



TANIMAY] TANIMAY]
BASLAT . . BASLAT

Sekil 4.16. EKlenen yiizlerinin taninmast

Bulunan kisilerin isimleri ve sayisi formda da goriintilenmektedir. Sekil

4.17.’de bulunan kisilerin isimleri ve sayisi gosterilmektedir.

BULGULAR BULGULAR
BULUNAN KiSILER BULUNAN KIiSILER
mustafa, emre, fatih, emre,
BULUMNAN KIS SAYISI BULUNAN KiSi SAYISI
2

Sekil 4.17. Bulunan kisilerin isimleri

4.3.2. Bluetooth ile haberlesme

SMS gonderebilmek i¢in Oncelikle Bluetooth baglantisi yapilmalidir. Baglanti,
bilgisayar ile Nokia telefon arasinda AT komutlar1 ile yapilmaktadir. BlueSoleil

programi sayesinde seri port iizerinden haberlesecek olan telefon arasinda eslestirme
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yapilarak, veri aligverigine izin verilir. Sekil 4.18.de BlueSoleil programinin arayiizii

gosterilmigtir.

Blues\ leil ) =)

Emre-Bilgisayar: 9 Services

Sekil 4.18. Bluetooth ile telefonun eslestirilmesi

Arayliz programi, robotun iizerindeki kameradan gelen goriintiler ile
bilgisayarda kayitli kayip kisilerin resimleri arasinda eslestirme yapmaktadir. Eslesme
gerceklesince de Bluetooth yardimi ile merkezde bulunan telefon tetiklenir. Bunun
sonucunda da sisteme kaydedilen telefon numarasina/numaralarina, kaybolan kisinin
bulundugu haberi, otomatik olarak SMS ile bildirilmektedir. Sekil 4.19.’da telefon ile

seri port arasinda yapilacak haberlesme igin gerekli olan baglant1 ayarlari gosterilmistir.

"BAGLANTI AYARLARI
PORTLAR: COMS5 M
7 PORT BUL | | BAGLAN BAGLANTI KES
Baglant Baglatilch.
Bit Sayi=i: Veri Bitleri: Edlik Dur Bitleri:
9600 g - Mone - 1 -

Sekil 4.19. Seri port baglant1 ayarlari
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Sekil 4.20.’deki gibi telefon ile Bluetooth eslestirmesi yapilir. Eslestirme sonrasi
telefon ile seri port iizerinden haberlesme islemi, C# programinda yazilan kodlar
sayesinde gergeklestirilir. Bu telefon sayesinde SMS ile kayip kisi bulununca, rehbere

kaydedilen kisilere haber verilmektedir.

- i  —

e

BLUETOOTH i

ok

Sekil 4.20. Bluetooth ile telefonun haberlesmesi

SMS gonderilecek olan kisiler sisteme eklenir. Kayip bir kisinin bulunmasi
durumunda birden fazla kisiye SMS ile haber verilebilmektedir. Sekil 4.21.’de SMS

gonderilecek kisiler ve telefon numaralariin rehbere eklenmesi ekrani gosterilmistir.
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NUMARA EKLE 05323321073 Mesaj Génderldi

AHMET 05323321073

NUMARAL ARI AKTAR

Sekil 4.21. SMS gonderilecek kisi veya kisilerin rehbere eklenmesi ekrani

Istenirse kayip yakinlarina maniiel olarak da SMS gonderme islemi
gerceklestirilebilir. Bu islemin ekran gorintiisii Sekil 4.22.°de gosterilmistir. SMS
gonderme iglemi birisinin bulunmasi halinde otomatik olarak arayiiz tarafindan

yapilmaktadir.

SMS GONDER
NUMARA: (053233271073

MESAL: 6o bufundir

4k

13

GONDER

Sekil 4.22. SMS gonderme yapisi

Telefon ile SMS gondermek igin Oncelikle seri port tizerinden ¢ikis yapilacak
olan portun baglantilarinin ayarlanmasi gerekmektedir. Sekil 4.23.’de kayip kisinin
bulunmasi halinde uyari olarak gelen SMS gosterilmistir. SMS, rehbere eklenip sisteme
kaydedilen herkese gonderilebilmektedir. Rehber kaydi rehber.txt dosyasinda
tutulmaktadir. Her telefon numarasindan sonra ;” isareti konmakta ve rehberde

bulunan kayitli telefon numaralarina sirayla SMS gonderilmektedir.
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[a=] Ekran resmi kaydediliyor...

< BB +90 507 545 3087

AHMET BULUNDU

Sekil 4.23. Kayip bulununca SMS ile uyar1 gonderilmesi

SMS ile bildirimin yaninda program, sesli ve gorsel olarak da uyar1 vermektedir.
Sekil 4.24.°’de herhangi birinin bulunmasi halinde sesli olarak uyari verme ekrani

gosterilmistir. Bu sayede sistemin basinda birinin bekleme zorunlulugu kalmamaktadir.

,—\

» v

NN

Sekil 4.24. Sesli ve gorsel uyari

Sekil 4.24.”de gorildigi gibi herhangi birinin bulunmasi halinde dikkat ¢ekmesi
icin arayliz programinda formun rengi degistirilmekte ve sesli olarak uyari

verilmektedir. Sekil 4.25.’de arayiiz ekraninin tamami gosterilmistir.
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XY R D
Iliil o‘g' : OLOJILER ) AB.D
& /\
A
YOZ0 TANI BULGULAR
BULUNAN KISILER
TANIMAYI
BASLAT S
isiu: eme
e BULUNAN Kigi SAYIS!
1
BAGLANTI AYARLARI NUMARA EKLE Mesgj Gonderlemedi
T [ emre (532321073
PORTBUL | | BAGLAN | | BAGLANTIKES ~ ( oo
msm Venmlen a.k mﬁnen ‘ ~~ /
v 2 = z -
T
'S5 GONDER
NUMARA:
MESAL
- NUMARALARI AKTAR
‘ EKLE sit

Sekil 4.25. Sistemin arayiizii

Kayip kiginin bulunmasinin ardindan, robotun iizerindeki mobil telefon yetkililer

tarafindan aranir. Robotun tizerinde bulunan telefon Sekil 4.26.’da gosterilmistir.

Robot
uzerindeki
mobil telefon

Sekil 4.26. Robot iizerindeki mobil telefon
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Android studio’da enlem ve boylam bilgilerini aktarmak i¢in programlanmis olan

telefonun ekran goriintiisii Sekil 4.27.’deki gibi olur.

@ . [}

KonumGonderActivity

Sekil 4.27. Konum gonderme

Robotun iizerindeki telefon kendisini arayan kisiye Sekil 4.28.°deki gibi konum

bilgilerini gonderir.

. Konunum, Enlem:

38.3620745175196
Boylam:
34.03625805917517
https://maps.google.com/
maps?g=38.36207451751
96,34.03625805917517

Sekil 4.28. Konum bilgileri
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Gelen SMS’deki linki yetkililer, akilli telefonda bulunan ve Sekil 4.29.’daki gibi

goriinen haritalar programu ile agar.

Sunu kullanarak tamamla:

e = 2¢

Chrome Haritalar

-~

internet

Her zaman Sadece bir kere

Sekil 4.29. Harita ile konum belirleme

Sekil 4.30.’daki gibi bulunan kisinin konumu harita iizerinde belirlenerek goriilmiis
olunur.

Q. 38.362074, 34.036258

5D
pRvR

A DS <N

= -

Kayip kisinin
bulundugu yer

SN =
o &

38°21'43.5"N 34°02'10... '7}

Sekil 4.30. Kayip kisinin konumunu bulma

Bu islemlerin sonucunda kayip kisinin hangi sokakta oldugu yetkililer tarafindan

belirlenmis olur ve kayip kisi bulunmus olur.
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5. SONUCLAR VE ONERILER

5.1. Sonugclar

Yiiz tanima yoOntemi, nispeten biiyiik yiiz arsivlerinden FERET yiiz arsivi
tizerinde test edilmistir. Degisen aydinlatma sartlarinda %96, degisen bakis acili
yiizlerde %85, degisen boyutlarda yiizlerde %64 basarim saglamistir (Kamasak &
Sankur). PCA kullanilarak yiiz tanima metodu her zaman %100 sonu¢ vermeyebilir.
Daha kesin sonuglar i¢in farkli agilardan ayni isimde kaydetme islemi yapilmalidir.

Cizelge 5.1.’de degisik durumlarda yiiz bulma performansi gosterilmistir.

Cizelge 5.1. Degisik kosullarda yiiz bulma performans analizi (Peker & Zengin, 2011)

Isik durumu Aq1 Mesafe Basan Seviyesi
Yeterli Cepheden 15m Yiiksek

Yeterli Cepheden 20m Orta

Yeterli 30 derece 15m Orta

Az Cepheden 15m Diistik

Az 30 derece 15m Basarisiz

Az 90 derece 15m Basarisiz

Yiiz tanima yontemi, sisteme fotografi giindiiz eklenen bir kisi, Sekil 5.1.”deki
gibi gilindiiz vakti bulunabilirken, Sekil 5.2.deki gibi gece vakti ortamdaki parlakligin

azalmasi ile sistemdeki kayitl yiizler taninmayabilmektedir.

Sekil 5.1. Giindiiz tanima olmas1 durumu

50



Gece yiliz tanima isleminin olmasi i¢in, R/C kamera tarafindan aranan kisinin

yiiziiniin daha parlak ortamda goriilmesi gerekir.

Sekil 5.2. Gece tanima olmamasi durumu

PCA ile yiiz tanima yonteminde, digsaridan gelen yiiz ile kayitli yiiziin benzesim
oraninin esik degerinin disiiriilmesi, dogru kisiyi bulunma olasiligim1 degistirir. Esik
degeri 0 — 5000 arasinda degismektedir. Bu deger Sekil 5.3.’deki gibi 1000 civarinda
tutulunca, sisteme “mustafa” isminde kaydedilen kisiyi, robot Sekil 5.4.’deki gibi farkli

birisi ile karsilagsa bile “mustafa” isimli kisiye benzetebilir.

TANIMAY]
BASLAT

isiM: mustald

YUZ0 EXLE

Sekil 5.3. Sisteme tanitilan kisi
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Daha kesin sonuglar esik degerinin 5000’e yakin tutulmasi ile alinir.

Sekil 5.4. Sisteme tanitilan kisiyi yanlis tanima

Tanima esik degeri 2000 tutularak farkli kosullarda cesitli denemeler yapilmis

ve elde edilen sonuglar Cizelge 5.2.’de gosterilmistir.

Cizelge 5.2. Degisik durumlarda yiiz bulma seviyesi-1

Isik durumu Yiizii gorme acisi Bulunan yiiziin mesafesi Bulma seviyesi

Fazla Karsidan +/- 20 Derece 70 +/-15cm Orta
Fazla Karsidan +/- 20 Derece 120 +/-15cm Yiksek
Fazla Karsidan +/- 20 Derece 170 +/-15cm Orta
Fazla Karsidan +/- 20 Derece 170 cm + Orta
Orta Karsidan +/- 20 Derece 70 +/-15cm Orta
Orta Karsidan +/- 20 Derece 120 +/-15cm Orta
Orta Karsidan +/- 20 Derece 170 +/-15 cm Diisiik
Orta Karsidan +/- 20 Derece 170 cm + Diisiik
Az Karsidan +/- 20 Derece 70 +/-15cm Diisiik
Az Karsidan +/- 20 Derece 120 +/-15cm Diisiik
Az Karsidan +/- 20 Derece 170 +/-15cm Diisiik
Az Karsidan +/- 20 Derece 170 cm + Diisiik
Fazla 20-30 Derece Alttan 70 +/-15cm Orta
Fazla 20-30 Derece Alttan 120 +/-15cm Orta
Fazla 20-30 Derece Alttan 170 +/-15cm Orta
Fazla 20-30 Derece Alttan 170 cm + Orta
Orta 20-30 Derece Alttan 70 +/-15cm Orta
Orta 20-30 Derece Alttan 120 +/-15cm Orta
Orta 20-30 Derece Alttan 170 +/-15 cm Orta
Orta 20-30 Derece Alttan 170 cm + Orta
Az 20-30 Derece Alttan 70 +/-15 cm Diisiik
Az 20-30 Derece Alttan 120 +/-15cm Diisiik
Az 20-30 Derece Alttan 170 +/-15cm Diisiik
Az 20-30 Derece Alttan 170 cm + Diisiik
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Tanima esik degeri 4000 tutularak farkli kosullarda ¢esitli denemeler yapilmisg

ve elde edilen sonuglar Cizelge 5.3.’de gosterildigi gibidir.

Cizelge 5.3. Degisik durumlarda yiiz bulma seviyesi-2

Isik durumu

Yiizii gorme acisi

Bulunan yiiziin mesafesi  Bulma seviyesi

Fazla Karsidan +/- 20 Derece 70 +/-15 cm Orta
Fazla Karsidan +/- 20 Derece 120 +/-15cm Yiiksek
Fazla Karsidan +/- 20 Derece 170 +/-15cm Orta
Fazla Karsidan +/- 20 Derece 170 cm + Diisiik
Orta Karsidan +/- 20 Derece 70 +/-15cm Orta
Orta Karsidan +/- 20 Derece 120 +/-15cm Yiiksek
Orta Karsidan +/- 20 Derece 170 +/-15cm Yiiksek
Orta Kargidan +/- 20 Derece 170 cm + Diisiik
Az Karsidan +/- 20 Derece 70 +/-15 cm Orta
Az Karsidan +/- 20 Derece 120 +/-15cm Orta
Az Karsidan +/- 20 Derece 170 +/-15cm Orta
Az Karsidan +/- 20 Derece 170 cm + Diisiik
Fazla 20-30 Derece Alttan 70 +/-15cm Orta
Fazla 20-30 Derece Alttan 120 +/-15cm Yiiksek
Fazla 20-30 Derece Alttan 170 +/-15cm Yiiksek
Fazla 20-30 Derece Alttan 170 cm + Diistik
Orta 20-30 Derece Alttan 70 +/-15 cm Orta
Orta 20-30 Derece Alttan 120 +/-15cm Yiiksek
Orta 20-30 Derece Alttan 170 +/-15cm Orta
Orta 20-30 Derece Alttan 170 cm + Diistik
Az 20-30 Derece Alttan 70 +/-15cm Orta
Az 20-30 Derece Alttan 120 +/-15 cm Orta
Az 20-30 Derece Alttan 170 +/-15cm Orta
Az 20-30 Derece Alttan 170 cm + Diisiik

Tanima esik degeri 4000 tutularak farkli kosullarda ¢esitli denemeler yapilmis

ve elde edilen sonuclar Cizelge 5.4.°de gosterilmistir. Bu durum kisinin bulunma
anindaki 151k ve goriinlis acgis1 degerleri ile dogrudan etkilidir. Cizelge 5.4.’de elde

edilen sonuglar ¢ok 1s1kl1, 6n cepheden ve yakin mesafeden alinan sonuglardir.

Cizelge 5.4. Kay1t sayisina gore yiiz bulma orani

Kayith kayip Kisi sayisi Mesafe Isik durumu Dogru bulma oram

0-10 50 +/-5cm Fazla Cok az
10-30 50 +/-5cm Fazla Az
30-40 50 +/-5cm Fazla Orta
40-60 50 +/-5cm Fazla Iyi
60+ 50 +/-5cm Fazla Iyi

Kayip bir kisi i¢in bilgisayara kaydedilecek olan vesikalik fotograflar eski
olabilir. Kisinin suanki yiizli farkli olabileceginden bu durum o kisinin dogru bulunma
seviyesini degistirecektir. Tanima esik degeri 4000 tutularak farkli kosullarda cesitli

denemeler yapilmig ve elde edilen sonuglar Cizelge 5.5.de gosterilmistir. Bu durum
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kisinin bulunma anindaki 151k ve goriiniis agis1 degerleri ile dogrudan etkilidir. Kayip
kisiler icin yillara gore, bazilarinin simalarinin fazla degisebilecegi bazilarinin daha az

degisebilecegi unutulmamalidir. Elde edilen sonuglar ortalama degerlerdir.

Cizelge 5.5. Gegen yillara gore yiiz tanima orani

Gecgen y1l Mesafe Isik durumu Dogru bulma oram
0-1 50 +/-5cm Fazla Iyi

1-3 50 +/-5¢cm Fazla Orta

3-5 50 +/-5cm Fazla Az

5+ 50 +/-5cm Fazla Cok az

AT komutlar1 her zaman telefon ile uyar1 vermeyebilir. Normal zamanda da
Bluetooth cihazi veri gonderirken transfer yarim kalabilmektedir. Aygitla gegis anahtari
degisimi gergeklestirilmelidir. Bazi aygitlarda Denetim Masasi Bluetooth Aygitlar
listesinde goriinmesi igin bir gecis anahtarii kullanmak gerekir. Bluetooth kablosuz
teknolojisi bilgisayariniza yiiklenmemisse, bunu yapmak igin Bluetooth o&zelligi
etkinlestirilmis aygitlar1 denetim masasindan denetlemek gerekir.

Robotun akiisiiniin ne zaman bitecegi tam olarak bilinemez. Giinesli giinlerde
akiiden gelen enerji sorun olmamaktadir. Giines olmadigi zamanlarda akiiniin azalmasi
halinde 12V ile ¢alisan R/C kameradan gelen goriintii sinyalleri bozulacagindan yiiz
eslestirme islemi kesin sonuglar vermez. Giines ¢ikinca akii sarj olur ve arama tekrar
baglar. Robot kullanilmiyorken durdur butonuna basilmalidir. Fazla sicak ve soguk
ortamlarda bulunmak robot akiisiine zarar veren etkenlerdir. 35 ve iizeri derecedeki
sicaklarda akiiniin daha ¢abuk bosalmasi beklenen bir durumdur, ¢iinkii havanin
1sinmasi akiiniin enerjisinin daha ¢abuk bosalmasina neden olur. Soguk hava ayrica
akiideki kimyasal reaksiyonlarini yavaslatir.

Elektrogok cihazlar1 10 yildan beri diinyadaki bir¢ok iilkede kullanilmaktadir.
“Elektronik kontrol cihazi” olarak bilinen bu cihazlarin amaci, kalici bir iz veya
maluliyete yol agmadan gegici bir siireligine kisiyi etkisiz hale getirir. Sok cihazi,
Amerika polislerinin  suglular1 etkisiz hale getirmek i¢in kullandig1 cihaza
benzemektedir. Bu cihaz uzun siire zanh {izerinde tutulursa olumsuz durumlar ortaya
cikabilir. Kumanda ile bu siirenin iyi ayarlanmasi gerekir. Gorilintii siiresi robot
tizerindeki R/C kameraya bakilarak sok cihazi durdurulmalidir. Sok cihazi dis diinyada

denenmistir ve kisiyi sarsmaktadir.
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GPS hatalari, giirtiltii, sapma ve kaba hatanin bir tertibinden olusur. Giiriilti
hatasi, PRN kod giirtiltiisii (yaklasik 1m kadar) ve alici giiriiltiisiiniin (yaklasik 1m
kadar) birlesimi olan bir etkidir. [JSapma hatalar1, Se¢imli Dogruluk Erisimi (SA) ve
diger etkenlerden ortaya ¢ikar. Guriltii ve sapma hatalarinin bileskesi konum
¢oztimiinde kullanilan her bir uydu i¢in genelde 15 metre civarinda hataya sebep olur.
Yazilim ve donanim hatalarindan kaynaklanan alici hatalar1 kaba hataya sebebiyet
verebilir. GPS uydulan tarafindan gonderilen elektromanyetik dalgalar atmosferden
gecerken biikiilmeye ugrarlar. GPS uydusunun yaydig: sinyallerin aliciya gelene kadar
yolda meydana gelen bozulmalar ve bu bozulmalarin konum hesabindaki hata paylari
asagidaki Cizelge 5.6.’da yaklasik degerleri ile verilmistir. GPS uydularindan temiz
sinyal alabilmek i¢in acik bir goriis alan1 gereklidir. Robotun kapali ve yari1 kapali
ortamlarda bir kisiyi bulmasi durumunda, GPS sinyallerinde kirilmalar olacagindan
gelen konum bilgileri dogru olmayabilir. Bu sorunu kaldirmak igin robotun uyari

anindaki kamera goriintiisii ile hangi alanda olduguna bakilmalidir.

Cizelge 5.6. GPS sinyallerinin bozulma paylar (Yigit, 2009)

Etki Yeri Etki Derecesi
Iyonosfer etkisi +5m
Uydularin yoriinge hatalart +25m
Uydularin atom saatlerindeki hatalar +2m

Coklu yol hatasi +1m
Troposfer etkisi +05m
Hesaplamalardaki yuvarlamalar +1m

5.2. Oneriler

Kayip kisi sisteme eklenirken cephelerin basar1 seviyesine goére kaydetmek
dogru kisinin daha ¢abuk bulunmasini saglayacaktir. Gece yiiz tanima isleminin olmasit
icin, R/C kamera tarafindan aranan kisinin yiiziinlin daha parlak ortamda goriilmesi
aranan kisinin dogru kisi olarak bulunmasini kolaylagtiracaktir. Yiiz tanima isleminin
daha dogru olmasi i¢in, esik degerinin 5000’¢ yakin tutulmalidir.

Telefonun-Bluetooth ile haberlesme uzakliginin dogru oldugundan emin
olunmalidir. Aksi halde telefonun SMS ile uyar1 verme islemi gergeklesmeyebilir.

Istenmeyen durumlarin olusmamasi igin, sok cihazinin kisi iizerine uzun siireli

temas ettirilmemesi gerekir.
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Robot iizerindeki kameradan gelen goriintiilerin daha net olmasi igin, robotun

bulundugu alanin ac¢ik olmasi akiiniin siirekli tam dolu olmasimi ve goriintiilerin net

olmasini saglar. Bu sayede aranan kisi daha ¢abuk bulunur.

Daha geligmis bir sistem tasarlanmak istendigi zaman ise su oneriler yapilabilir;

Robotun merkezden bagimsiz olarak kendi kendine dolagsmasi ve kendi
kendini dis etmenlerden koruyabilmesi,

Robotun daha net goriintii aktarmak i¢in giinesin az oldugu konumlar1 ve
gelis agisina gore 151k durumunu belirleyip, enerjisinin az oldugu konumlarda
dolasmaktan kaginmasi,

Robotun akiisiiniin enerjisinin azalmasi halinde, daha net goriintii almak i¢in
yedek akii kullanarak otomatik olarak devreye sokulmasi,

Farkli durumlarda yiiz tanima algoritmalar1 denenerek, robotun o anki
bulundugu ortama gore yliz tanima algoritmasinm1 otomatik olarak
degistirmesi,

Bulunan kisilerin dogru kisiler oldugu anlamak icin, buldugu kisileri
ailelerine anlik olarak ekran goriintiilerini gonderip teyit ettirilmesinin
saglanmast,

Bulunan kisiye daha ¢abuk ulasilmasi igin robot konumunu, sisteme
kaydedilen yetkililerden en yakin olana bildirmesi,

Kameranin daha yiiksek ¢Oziiniirliikte kullanilmas1 ve kamera i¢in ayri bir
akii kullanilmasi,

Robotun tizerindeki sok cihazinin, daha uzaktaki kisilere temas edebilecek
sekilde bir sistem tasarlanmasi,

Robotun engelli ortamlarda daha iyi hareket edebilmesi i¢in tekerlerinin yayl

veya paletli yapilmasi vb. gibi bir sistem tasarlanabilir.

Elde edilen tim bu sonu¢ ve Oneriler 1s18inda yapilan bu g¢alismada; birkag

uygulama alan1 birlestirilerek biitiin bir sistem elde edilmistir. Tasarlanan ¢ok

fonksiyonlu robot ile kayip kisileri anlik bulma islemi gergeklestirilmistir. Robot

tizerinde bulunan ve 6zel olarak programlanan telefon sayesinde anlik konum bildirme

islemi gergeklestirilmistir. Sistemin istenmeyen kisileri kisa siirede bulma ve imha etme

ozelligi vardir. Bu ¢alisma her gecen giin artan kayip kisi sayisint azaltmak ve toplumda
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olusan olumsuz etkileri azaltmak icin tasarlanmigtir. Bu sayede yapilan ¢alismanin,
toplumdaki hirsizlik olaylarmin da azaltmasi ve toplumda asayis saglama diizenine
katki saglamasi beklenmektedir. Sistem Oneriler ve Oneriler disindaki farkli 6zelliklerde

daha fazla gelistirilebilir. Baslangig i¢in oldukga ideal bir ¢alisma olmustur.

57



6. KAYNAKLAR
Anonim, 2006, Vikipedi, http://tr.wikipedia.org/wiki/G%C3%BCne%C5%9F enerjisi
[Ziyaret Tarihi: 6 Nisan 2015].

Anonim, 2008, Biyometrik tanima sistemleri, http://www.ahmetkakici.com/
genel/biyometrik-tanima-sistemleri, [Ziyaret Tarihi: 15 Nisan 2015].

Anonim, 2008-2, Basbakanlik Insan Haklari Baskanligi, Kayip c¢ocuklar1 raporu,
Ankara.

Anonim, 2009, http://www.shervinemami.info/faceRecognition.html, [Ziyaret Tarihi: 5
Nisan 2015].

Anonim, 2009-2, GPS-CELL, http://www.gps-cell.com/, [Ziyaret Tarihi: 7 Nisan 2015].

Anonim, 2010, TBMM Kkayip ve magdur ¢ocuklar aragtirma komisyonu, Tirkiye’de
2006-2010 yillar aras1 kayip ¢ocuk sorunu ve ilgili risk faktorlerinin incelenmesi —
Saha arastirmast, Tiirkiye.

Anonim, 2012, Temel Bilesen Analizi ile Yiiz Tanima,
http://www.atasoyweb.net/Temel-Bilesen-Analizi-lle-Yuz-Tanima, [Ziyaret
Tarihi: 11 Nisan 2015].

Anonim, 2014, The Global Positioning System, http://www.aero.org/education/
primers/gps/, [Ziyaret Tarihi: 10 Nisan 2015].

Anonim, 2014-2, Karel Capek, http://tr.wikipedia.org/wiki/Karel %C4%8Capek, ,
[Ziyaret Tarihi: 10 Nisan 2015].

Anonim, 2014-3, http://www.elektrosokcihazifiyatlari.com/forum/index.php?
1d=41219&alt_id=92749.

Anonim, 2014-4, Tiirkiye Istatistik Kurumu, Basin Odas1 Haberleri, Ankara.
Anonim, 2014-5, Tiirkiye Istatistik Kurumu, Istatistiklerle Cocuk, Ankara.

Anonim, Who did actually invent the word "robot" and what does it mean?,
http://www.capek.misto.cz/english/robot.html, [Ziyaret Tarihi: 10 Nisan 2015].

Alp, U., Ayaz, H., Karadeniz, M., Dikici, C., Bozma, H. I. 2003, Remote control of a
robot over the internet , Proceedings of SIU, Istanbul.

Arict V., 2008, Engellerin Bulundugu Ortamda Gezgin Robotun Eniyi Yolu Bulmasi ve
Izlemesi, Yiiksek Lisans Tezi, Baskent Universitesi Fen Bilimleri Enstitiisii,
Ankara.

Aydoga T., Cakir A., Polat Y. E., 2011, Cep telefonu ile acil ¢agri otomasyonu,

Elektrik Elektronik ve Bilgisayar Sempozyumu, 98 - 101, Firat Universitesi,
Elazig.

58


http://tr.wikipedia.org/wiki/G%C3%BCne%C5%9F_enerjisi
http://www.ahmetkakici.com/
http://www.shervinemami.info/faceRecognition.html
http://www.atasoyweb.net/Temel-Bilesen-Analizi-Ile-Yuz-Tanima
http://www.aero.org/education/%20primers/gps/
http://www.aero.org/education/%20primers/gps/
http://tr.wikipedia.org/wiki/Karel_%C4%8Capek
http://www.elektrosokcihazifiyatlari.com/forum/index.php

Basak S., Giineydas I., Tukan A., 1998, insan yiizii tanima, Bitirme Projesi, Yildiz
Teknik Universitesi Elektik Elektronik Miihendisligi, istanbul.

Blanz, V., Vetter, T., 2011, A Morphable model fort he synthesis of 3D faces, Max-
Planck- Institut fiirbiologischeKybernetik, Germany.

Bruce, V., A. Young, 1998, In the eye of the beholder:The science of face perception,
Oxford University Press, New York.

Connoly C.1., Burns J.B., Weiss R., 1991, Path Planning Using Laplace’s Equation,
Proc. IEEE Int. Conf. Robot. Automat., 2102-2106.

Cayirpunar O., 2009, Coklu robot sistemlerinde robotlar aras1 haberlesme ve isbirligi
kullanilarak arama verimliligin artirtlmasi, Yiiksek Lisans Tezi, TOBB Ekonomi
Ve Teknoloji Fakiiltesi Fen Bilimleri Enstitiisii, Ankara.

Cevika}p H., 2010, Dogrusal Ayirt Etme Olgiitlerinin Teorik Incelenmesi, Osmangazi
Universitesi, Eskisehir.

Dollarhide R. ve Agah A., 2003, Simulation and control of distributed robot search
teams, Computers and Electrical Engineering, 29(5), 625-64.

Eleyan G., 2010, Goriintii cevrelerinde yiiz algilama ve veri tabani ile esleme
yapilmas1, Yiiksek  Lisans Tezi, Ankara Universitesi Elektrik-Elektronik
Miihendisligi, Ankara.

Hjelmas E., Low B.K., 2001, Face detection: A Survey, computer vision and image
understanding, 83, 236-274.

Hoffmann W., Lichtenegger H., Collins J., 2001, GPS-Theory and Practice. Springer
Netherlands, Hollanda, Cilt No: 42, Say: No: 4, 572s.

Kakici, A., 2008, Biyometrik tanima sistemleri; http://www.ahmetkakici.com/
genel/biyometrik-tanima-sistemleri [Ziyaret Tarihi: 5 Subat 2015].

Kasa F. K., 2006, Acik isletmelerde ocak ig:i. giivenligin arttirtlmasinda GPS’in
kullanimi, Yiiksek Lisans Tezi, Cukurova Universitesi Fen Bilimleri Enstitiisii,
Adana.

Kaya A.A.Yigiter Y., Amasyali M. F., 2010, Otonom Bir Robotla Statik Ortamda
Nesne Etiketleme, Bilimde Modern Yéntemler Sempozyumu-BMYS 2010, Dicle
Universitesi Kongre Merkezi, Diyarbakir.

Kaya S., Boru B. , Turhan E.S., Atali G., 2014, Akademik platform , Sakarya
Universitesi Teknoloji Fakiiltesi Mekatronik Miihendisligi Boliimii, Sakarya.

Kiymaci K., 2010, Yiiz tamima sistemi algoritmalarinin gelitirilmesi, Kocaeli
Universitesi, Kocaeli.

59


http://www.ahmetkakici.com/

Kim, D. D., Langley R. B., Bond J., Chrzanowski A., 2003. Local Deformation
Monitoring Using Gps in an Open Pit Mine: Initial Study. GPS Solutions, (7),
176-185s.

Liu L., ve Wang Z., 2009, The development and application practice of wind-solar
energy hybrid generation systems in China, Renewable and Sustainable Energy
Reviews 13, 1504-1512.

Ozgon 1., Konak M., 2013, GPS sinyalleri ile konum belirleme ve raporlama islemi
yapmay1 saglayan programin mobil ve web platformda tasarimi, Lisans Tezi,
Marmara Universitesi, Teknik Egitim Fakiiltesi, Istanbul.

Pehlivan, H., 2005, Kara Ulasiminda GPS Teknolojisi Uygulamalari. Harita ve
Kadastro Miihendisleri Odasi, Miihendislik Olgmeleri STB Komisyonu 2.
Miihendislik Olgmeleri Sempozyumu, 1.T.U., Istanbul, 544-551s.

Paulos E., Canny J., 1995, Delivering real Reality to the world wide web, Proceedings
of the 1996 IEEE Int. Conf. On Robotics and Automation, pp: 1694-1699.

Peker M., Zengin A., 2011, Gergek zamanli harekete duyarli bir gériintii tanima sistemi,
6th International Advanced Technologies Symposium, Elazig.

Rimon E. ve Koditschek D.E., 1992, Exact Robot Navigation using Artificial Potential
Functions, IEEE Transactions on Robotics and Automation, 501-518.

Savun A., Yilmaz S., Dolma A., Kiiresel konum belirleme (GPS) ve uygulamasi,
Kocaeli Universitesi Miihendislik Fakiiltesi, Elektronik ve Haberlesme Miih.
Boliimii, Kocaeli.

Salah A.A., Insan ve bilgisayarda yiiz tanima, Bogazici Universitesi, Istanbul.
Saglam G., 2008, Hareketli gorintilerde ger¢ek zamanli yiiz tanima yaklagimlari,
Yiiksek Lisans Tezi, Zonguldak Karaelmas Universitesi Fen Bilimleri Enstitiisii,

Zonguldak.

Sevindi C., 2005, Kiiresel konum belirleme (GPS) ve cografya arastirmalarinda
kullanimi , Cografi Bilimler Dergisi,3 (1), 101-112.

Shi E., Cai T., He C., Guo J., 2007, Study of the New Method for Improving Artifical
Potential Field in Mobile Robot Obstacle Avoidance, Automation and Logistics.

Simsek M. A., Erdemli T., Aydemir H. , Tasdelen K., 2013, Konum destekli acil
durum koordinasyonu, SDU International Technologic Science, Science Vol. 5,
No 3, pp. 89-97.

Taylor K., Dalton., 2000, Internet robots: A new robotics niche IEEE Robotics and
Automation Magazine, pp: 27-34.

60



Torun, B.,Yurdakul, M., Duygulu, P., 2007, Benzer yiizlerin bulunmasi, Bilkent
Universitesi,  http://www.cs.bilkent.edu.tr/~duygulu/papers/SIU2009-Torun.pdf
[Ziyaret Tarihi: 5 Subat 2015].

Usanmaz, O., 1998, Havaalanlarina GPS ile Yaklasma ve Inislerin Cografi Bilgi
Sistemlerine Dayali Tasarimi. A.U. Sivil Havacilik Anabilim Dali Doktora Tezi,
Eskisehir.

Ulukus S., Bilen M., Uysal ., 2015, Internet iizerinden mobil robot kontrolii, XVII.
Akademik Bilisim Konferans:, Eskisehir.

Uzel, T., Kartal, F., Giilal, E., Erkaya H. ve Hosbas R. G., 1998, GPS/GLONASS ikili
Sistemi. Harita ve Kadastro Miihendisligi Dergisi, (85), 53-59s.

Unli B., 2007, Internet iizerinden mobil bir robotun kontrolii, Bitirme Tezi, Yildiz
Teknik Universitesi, Elektrik Elektronik Fakiiltesi, Istanbul.

Varol A., Cebe B., 2011, Yiiz tanima algoritmalari, 5th International Computer &
Instructional Technologies Symposium, Firat University, Elaz1g.

Verma K., Anand V. K., Montu A., Kumar J., Paul J., Gopinath A., Singh R P.; 2004,
GPS Based Mine Production Monitoring System. Map India Conference, India. 1-
20s.

Viola P.,Jones M.J, 2004, Robust real-time face detection, International Journal of
Computer Vision, 57(2), 137-154.

Yavuz S., Amasyali F.M., Balcilar M., Gokhan B., Ding T., Kurt Z., Yildiz K.H.,
(2007), Es zamanli konum belirleme ve harita olusturma amagli otonom bir robot,
Endiistri otomasyon, ¢.8, no.118, 28-31.

Yilmaz N., Sagiroglu S., Bayrak M., 2006, Genel amagli web tabanli mobil robot:
Sunar, Gazi Univ. Miih. Mim. Fak. Der., Cilt 21, No 4, 745-752.

Yigit E., 2009, GPS sistemi ile konum tespit sistemi tasarimi, Yiiksek Lisans Tezi,
Beykent Universitesi Fen Bilimleri Enstitiisii, Istanbul.

61


http://www.cs.bilkent.edu.tr/~duygulu/papers/SIU2009-Torun.pdf

7. OZGECMIS

KIiSISEL BILGILER

Ad1 Soyadi : Emre AVUCLU

Uyrugu . T.C

Dogum Yerive Tarihi : Kirsehir 01.07.1986

Telefon : 05323321073

Faks :

E-mail : eavuclu06@hotmail.com

EGITIM

Derece Ady, Tlce, 11 Bitirme Yil

Lise :Ankara Lisesi, Altindag , Ankara 2003
Zonguldak Karaelmas

Universite ~ :  Universitesi,Karabiik Teknik Egitim 2008

Fakiiltesi, Karabiik
Yiiksek Lisans :

Doktora

IS DENEYIMLERI

Yil Kurum Gorevi
2008-2013 MEB Ogretmen

2013 - ... Aksaray Universitesi Ogretim Gérevlisi
2014- 2015  ASU Siirekli Egitim Merkezi Miidiir Yard.

YAPTIGI PROJELER

Proje 1:Mini sumo robot tasarimi ve programlama (Uluslar arasi 2008 ODTU robot
giinler1)

Proje 2: 100 ° dereceye en ¢abuk ¢ikan ve 0 ° dereceye en gabuk inen Isitici sogutucu
devresi(klima) tasarlama ve programlama(Universite Projesi 2008)

Proje 3: LDR ile Ay ¢igegi modellemesi yapimi ve Probabilistic neural network (PNN)
ile bu modelin diinyanin neresinde oldugunu bulan arayiiz uygulamas: (Universite
Projesi 2008)

Proje 4:Sumo robot tasarimi ve programlama (Uluslar aras1 2007 ODTU robot giinleri)

Proje 5: Sumo robot tasarimi ve programlama (Uluslar aras1 2008 ODTU robot giinleri)

Proje 6: Sumo robot tasarimi ve programlama (MEB- JICA 1.robot olimpiyatlar1 2007)

62



Proje 7: Tiirkiye haritasindaki secilen iller arasindaki en kisa mesafeyi hesaplayan
programin genetik algoritma ile gergeklestirilmesi (Universite Projesi 2007)

Proje 8: ITURO 2010 (istanbul Teknik Universitesi Robot Olimpiyatlar1) Serbest
Kategori

Proje 9: PLC-SiZ projesi 2010 MEB Beceri Tabanli Proje Yarismasi (Il 1.’ligi Bolge
1.ligi)

Proje 9: Ses Yakalayici projesi 2011 MEB Beceri Tabanli Proje Yarismasi (il 1.°ligi)
Proje 10: Kayiplar1 bul projesi TUBITAK 2012(Bélge 2.’ligi)

Proje 11: Kaza yapmaz projesi TUBITAK 2012

Proje 12: Havay1 temizle projesi TUBITAK 2012

Proje 13: Kolay Yasam TUBITAK 2013(il 1.’ligi Bélge 1.’1igi)

KAZANDIGI BELGELER

1.Katihm Belgesi, 2014, Orta Dogu Teknik Universitesi

2.Tesekkiir Belgesi, 2013, TUBITAK

3. Tesekkiir Belgesi, 2007, Zonguldak Karaelmas Universitesi

4. Katihm Belgesi, 2007, Milli Egitim Bakanligi

5. Tesekkiir Belgesi, 2009, Milli Egitim Bakanlhig, Tige Milli Egitim Miidiirii

6. Katilim Belgesi, 2010, Milli Egitim Bakanligi, 11 Milli Egitim Miidiirii
Miistesar Yardimcisi

7. Tesekkiir Belgesi, 2011, Milli Egitim Bakanhig, i1 Milli Egitim Miidiirii
8. Tesekkiir Belgesi, 2013, TUBITAK

9. Tesekkiir Belgesi, 2008, Karabiik Universitesi Rektorliigii

10.Ustiin Basan Belgesi, 2012, Milli Egitim Bakanlig1, Milli Egitim Miidiirii
11. Katihm Belgesi, 2008, Orta Dogu Teknik Universitesi

12. Katihm Belgesi, 2014, Mevlana Universitesi

13. Katihm ve Basar1 Belgesi, 2007, Orta Dogu Teknik Universitesi

14. Basan Belgesi, 2013, Milli Egitim Mudiiri, Valilik

63



15. Katihm Belgesi, 2011, Milli Egitim Bakanlig1, il Milli Egitim Miidiirii
16. Tesekkiir Belgesi, 2010, Milli Egitim Bakanligi, Okul Miidiirii
YABANCI DILLER

Ingilizce — Orta

64



EK A TURNITIN INTIHAL PROGRAMI RAPORU

turnitin&J)
Digital Receipt

This receipt acknowledges that Turnitin received your paper. Below you will find the recaipt
information regarding your submission.

The first page of your submissions is displayed below.

Submission author:  Emre Avaciu
Assignmant tile:  Emre AVUCLU Yuksek Lisans Tezi
Submission e Emre AVUCLU Yuksek Lisans Tezi
File mame:  EMRE_YL_TEZ docx
File size:  1204M
Page count: B0
Word count: 9,993
Character count: 65,538
Submission date:  28-Juk2015 12:31PM
Submission D 658348200

RIS O T T
i et

L RN R L TTTRT P
R A e e
TRARRE

P WYIETE
LT kit

[ EETEE S )

Trmm 1 F
a
S B ikl

65



Emre AVUCLU Yuksek Lisans Tezi

DRKSINALITY REPORT

1 6% 15, 10

SIMILARITY INDEX, MTERMET SOURCES  PUBLICATIONS

24

STUDENT PAPERS

FRIMARY SOLURCES

www tbmm.gov.tr

niermnel Source

www .asafvarol.com

Iniernet Source

www.tihk.gov tr

i arnetl Souwrce

sunenerji.blogspot.com.tr

niermet Source

www.researchgate.net

i arnet Source

acikerisim.selcuk.edu tr:8080

Nl ernal Sounce

E dergiler.ankara.edu.tr

Iniernet Source

M www.ankasolar.com

i arnet Sourca

www.hasanbalik.com

niernet Source

www.bicakhukuk.com

Iniarmet Source

—_—
e

66

2%
2%
2%
T%
T%
To
T%
To
T

*‘51%



-
—lk

P2

pu—
%

B

h

—5
(%3]

==

—
[

www.emo.org.tr

higrnet Source

www.hasanayaz.com

Pl armel Sounce

www.tuik.gov.tr

niernet Source

WWWw.java.com

hiarmet Source

www.bilgiportal.com

hiernel Source

www . kha.com tr

hiernet Source

web firat.edu tr

i arnel Sownce

ab2015.anadolu.edu.tr

hiemet Sounce

abveteriner.org

hiarmet Source

Submitted to Higher Education Commission
Pakistan

Student Paper

www.istka.org.tr

bl eime] Sounce

Submitted to Middle East Technical
University

67

<1
<1w
<1s
<1
<1
<1
<1
<1s
<1

*-11%

**‘-11%

<1y,



24

(S5

2
(=3

]
|

fsa

oo

P

e
=

3

0w

—

Student Paper

www.mmfdergi.gazi.edu.tr

niemet Sounce

hasanayaz.com

htemet Source

bonabelectronic.freeweb7.com

Il @rnel Sowice

www.diypvpanels.org

It ernet Source

www .xqual-forums.com

htarmet Souwrce

pausenhof.de

i ernel Sowrce

Kushner, Stephen J.. "Preventing Suicide in

Teenagers”, Delaware Medical Journal, 2013.

Publicalion

ban-pt kemdikbud.go.id

intemet Source

Levinson. Encyclopedia of Homelessness

Publication

Parillo. Encyclopedia of Social Problems

Fublication

EXCLUDE QUOTES  OFF EXCLUDE MATCHES OFF

68





