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Proje No Ogretim Uyesi Proje Adi Proje Agiklamasi Maks. Ogrenci Sayisi
Belirli bir fabrika alaninda belirlenen bir parkur tizerinde, belirli noktalar arasinda yik tasima
gorevini yerine getirecek bir robot tasarlanacaktir. Kamera sistemi yardimiyla yiki alma ve

1 Otonom Yk Tasima Robotu birakma islemlerini otonom olarak yapabilecek, kontrol masasindan takip ve kontrol edilebilecek, 2
belirlenen noktalara otonom olarak gidebilecek 6niine gikan engeli algilayacak ve etrafindan
dolasabilecektir.

2 Konveyor Sistemi Belirli bir tarlmsall L'.Jri]ni] veya enQUstriygI artnd Kamgra sigteminden alinan veriye goére 2
siniflandiriimasi igin ayristirma sistemini gerceklestirilecektir.

3 Robot Kol Sistemi El-Kol amputes_i olan veya I_(ollarl_m kullanamayan insanlarin beslenmesini gergeklestirmek lizere 2
tasarlanacak bir robot kol sistemi tasarlanacaktir.

4 Géz Kontrolli Yatak AI_.S hastalari gibi sir)ir sisjemini kullanamayan hastalarda goz hareketlerine gore yatagi hareket 2
ettiren hasta yatak sistemi tasarlanacaktir.

L Arag farlarinin hiza, dénlse ve karsidan gelen araca gore far sisteminin adaptif olarak kontrol
Dr. Ogr. Uyesi Ali YASAR edilmesi saglanacak.
Bu sistemin testi igin bir platform gelistirilecek ve hiz degisimi bunun tzerinden test edilebilecek.

5 Adaptif aydinlatma sistemi Ornek sistem: https://www.youtube.com/watch?v=owyhVex_2Bc 2
https://www.youtube.com/watch?v=wQ7sSv3MprU
https://www.st.com/content/st_com/en/support/learning/essentials-and-insights/smart-
driving/use-cases/how-to-build-adaptive-front-lighting-solution.html
Festo’'nun EXCT drininde olan paralel kinematik ézelligine sahip bir mekanizma ile topla-birak
(pick and place) uygulamasi yapilacaktir. Urlint alip birakirken yapacagi gidis yolu (yay sekli)
onceden belirlenebilecek. Pnomatik olan kisimlar step motorla yapilabilir.

) - Ornek sistem:

6 Paralel kinematikli robot kol https://www.youtube.com/watch?v=nb3csNHLe6s 2
https://youtu.be/LcbMKj|j6zY0?si=9B Vg1AUNO_H6Sig&t=40
https://www.youtube.com/watch?v=UJILVICIAJQ
https://www.festo.com/us/en/p/linear-gantry-id EXCT_LP/

Mini Mobil Robot Tasarimi ve Tasarlanacak mini mobil robot, siirl robot algoritmalariyla birlikte kullanilabilecek 6zellikte kiiguk

7 - . . h . 2
Gergeklestiriimesi (En az 2 adet) |ebatlarda ve gerekli sensorlere sahip olacaktir.

8 Hedef Takibi Yababilen Robot Tasarlanacak robot entegre edilen kamera ile hedefe kilitlenip 2 eksende hedefi takip 5
Tasarimi ve Gergeklestiriimesi edebilecektir.

9 Labirent Cozen Robot Tasarimi | Labirent ortami fiziksel olarak gergeklestirilecek olup sok-tak pargalardan olusacaktir. Baslangig >

e - ve Gergeklestiriimesi ve bitis noktalari degistirilebilir ve labirentin herhangi bir yerinde olabilecektir.
Dr. Ogr. Uyesi Hiuseyin DOGAN -

10 Eklemli Robot Kol Tasarimi ve o 2
Gergeklestiriimesi Gerceklestirilecek gorev TUBITAK projelerine uygun olacak sekilde sonradan belirlenecektir.

11 Kartezyen Robot Tasarimi ve 2
Gergeklestiriimesi Gergeklestirilecek gérev TUBITAK projelerine uygun olacak sekilde sonradan belirlenecektir.

12 Scara Robot Tasarimi ve 2

Gergeklestiriimesi

Gergeklestirilecek gérev TUBITAK projelerine uygun olacak sekilde sonradan belirlenecektir.




Ahsap, plastik veya hafif metalleri kesebilen, kesme 0lgllerin girisi ile tabla hareketi yapan yatar

13 Otomatik yatar kesme makinesi ;
testere tasarimi ve imalati yapilacaktir.
14 Rulo tel dogrulma ve kesim Rulo halindeki teli, dogrultma halkalarindan gecirip 6l¢isu belirlenen telin otomatik olarak
makinesi kesimini yapan makine tasarimi ve imalati yapilacaktir.
15 Otomatik kontrolli soguk hava sifir derecenin Uzerinde saklanmasi gereken meyve veya sebzelerin 6zelliklerine gére nem,
deposu tasarimi ve imalati sicaklik vb. ayarlayan otomatik kontrollli soguk hava deposu imalati yapilacaktir.
16 Dr. Ogr. Uyesi Ibrahim DEMIRCI | Giines eneriisi ile galisan mini Giines panellerinden elde edilen enerii ile portatif ve araglardada kullanilabilen sogutucu
sogutucu tasarimi ve imalati yapilacaktir.
17 Tekerlekli hidrolik mini ving Hareket kabiliyetine sahip belirli yiklere kadar tagima kapasitesine sahip hidrolik ving tasarimi
tasarimi ve imalati ve imalati yapilacaktir.
Gunes veya ruzgar enerjisi ile
18 calisan su pompolama sistemi Rizgar veya glines eneriji sistemleri kullanilarak kiglk havuz veya nehirlerden su pompalama
tasarimi ve imalati sisteminin tasarimi ve imalati yapilacaktir.
Bluetoth lGzerinden mobil telefon baglanabilen ve bisiklet gidonuna montaj edilecek bir buton
modulu gelistirilecektir.
Modiliin 6zellikleri gsunlar olacaktir:
Bisiklet stiriicleri igin mobil ;’gf;‘gﬂgcgeign geldiginde moduldeki tuglar ile agma kapama ve hoparléri aktif etme iglemini
10 teeltraf:rlllgotr;re“tr;me:iuton modltnn Moduiliin Gzerinde ledler olacak ve ¢agri geldiginde bunu bisiklet siricistne bildirecek.
gere s Bu islemler icin mobil telefonda arka planda ¢aligacak bir mobil uygulama gelistirilecektir. Moduil
bu uygulama aracilyla islemleri yapacaktir.
Ornek Tasarim:
Tasarlanacak gozlikte élgllen degerler (hiz ve ortam sicakligi) oled ekran ve optik lens
yardimiyla (fresnel yada acrylic focal lens gibi) cama yansitilacak. Boylece bisiklet stirlicisu
ekrana bakmak zorunda kalmadan bisiklet hizi, ve ortam sicakligi gibi bilgileri gézlik yardimiyla
gOrebilecektir.
Kaynak dosyalar asagidaki linkleri inceleyebilirsiniz:
https://www.youtube.com/watch?v=ADA_0MqaFQI
20 Bisiklet surictileri igin akill https://www.jarvish.com/en/pages/x-ar-product-page

g06zluk tasarimi

https://www.instructables.com/id/Arduino-Data-Glasses-for-My-Multimeter/
https://www.youtube.com/watch?v=Ikl6yVauCKg

https://www.youtube.com/watch?v=pkB1Nahi-X0
https://www.amazon.com/Small-Fresnel-Lens-Magnifier-Pack/dp/BO0CF5ZXKK
https://www.youtube.com/watch?v=0X7SRuUXkv0
https://www.youtube.com/watch?v=cLiGWNM21XY
https://www.youtube.com/watch?v=pdVS8--_uQQ




21

22

23

Dr. Ogr. Uyesi Okan UYAR

Serigrafi baski makinasinin
tasarimi ve prototip Uretimi

Metal yiizeylere tek renkli baski yapmak amaciyla kullanilabilecek bir yari otomatik serigrafi
makinesi gelistirilecektir.

Sistemdeki ipek kalibin tretimi otomatik olmayacaktir. Metal parganin yerlestiriimesi otomatik
olmayacaktir.

Boyanin zemine dokulmesi ve spatulanin uUstiinde hareket etmesi otomatik olacaktir. Gerekli
kalibrasyonlar yapilacak bir altyapi icermelidir.

Sistemin kontrolt PLC ile gergeklestirilebilir. PLC ile gergeklestiriimek istenirse gerekli PLC ve
HMI ekran tarafimdan saglanacaktir. Mikrodenetleyici ile de yapilabilir.

Benzer mekanizmalar asagidaki baglantilardan incelenebilir:

https://www.youtube.com/watch?v=YSoMOI_18Tw
https://www.youtube.com/watch?v=0crliKZsFEQ
https://www.youtube.com/watch?v=MKrieH-2HaY
https://www.youtube.com/watch?v=dlselgyXr9E
https://www.youtube.com/watch?v=RSMi4rkiwzw
https://www.youtube.com/watch?v=alL 639P0ij8I|
ipek kalibin hazirlanmasi:
https://www.youtube.com/watch?v=KnL_Kj74G8c
https://www.youtube.com/watch?v=iwkSYrKIEil

PCB igin asit kabini tasarimi

A4 buyukliginde PCB atabilecegimiz bir vakumlu kabin tasarlanacak.

Tuz ruhu ve pelhidrol haznesi olacak ve kullanici panelinden girilen plaket boyutuna goére
belirlenecek miktarlarda tuz ruhu ve pelhidroll valfler ile kutunun igine akitacak. Tipki kahve
otomatlari gibi. Plaketin koyulacagi kutu da ayarlanabilir bir hizda otomatik olarak sallanacak.
islem bitince bir miktar su akitilacak ve bu kutunun dibindeki vana d acilarak atiklar bir atik
toplama tankina alinacak. Buna benzer 6zelliklerin oldugu akilli bir PCB kabini tasarlanacak

Benzer mekanizmalar asagidaki baglantilardan incelenebilir:
https://www.instructables.com/DIY-PCB-Shaker/
https://www.youtube.com/watch?v=Vg5FITAucls
https://www.youtube.com/watch?v=pbNQcCVAhYg
https://www.youtube.com/watch?app=desktop&v=drjX7VfVcc
https://www.youtube.com/watch?v=IXmUcA-Oc58

https://www.youtube.com/watch?v=7jjJyCAj8wQ

Diferansiyel siiriisli robot ile yol
izleme uygulamasi ve
simulasyonu

Python'da Diferansiyel Siirlislii Robot igin PID Denetleyici Simiilasyonu ile Yol Izleme
yapilacaktir.

Ayni sistem gercek bir robot Gzerinde uygulanacaktir. Sistem, tekerlerinde enkoder olan 2 tekerli
bir robotun kontrolline dayanmaktadir.

Benzer sistemler agagidaki baglantilardan incelenebilir:

https://github.com/BurakDmb/DifferentialDrivePathTracking
https://www.youtube.com/watch?v=NsQTOZV6YXU

https://www.youtube.com/watch?v=14xipN7 Gx-I




24

Motor ve Pervane Testi icin
Drone Test Standi:

Drone igin kullanilan pervane ve motorlarin itki kuvvetini dlgmek igin ylk hucresi (Loadcell)
temelli bir 6lgim sistemi gelistirilecektir.

Teste basla butonuna basildiginda motora enerji verilecek ve bu andan itibarent dlgllen kuvvet
degerleri bilgisayara génderilecektir.

Loadcell okumak icin HX711, ADS1231, ADS1232 veya NAU7802 kullanilabilir.

Benzer mekanizmalar asagidaki baglantilardan incelenebilir:
https://intapi.sciendo.com/pdf/10.2478/tar-2023-0006
https://www.foxtechfpv.com/ly-10kgf-propulsion-system-test-platform.html
https://www.youtube.com/watch?v=CgWrNhwdy2U
https://www.youtube.com/watch?v=Dtm4kNRa6DM

https://www.youtube.com/watch?v=DSbACB|rTjk
https://www.unmannedsystemstechnology.com/company/tyto-robotics/
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Dr. Ogr. Uyesi Ziya OZCELIK

Gérintii Isleme ile Kaynak Dikisi
ve Malzeme Varliginin Kontroll

Her tiirlli kaynak dikisinin kalitesini metal objeler lizerinde saglamak igin, bunlar normlu bir
yonteme gore gorsel olarak kontrol edilmelidir. Catlaklar, cizikler, kaynak sigramalari,
go6zenekler, yanma gentikleri veya kenar kaymalari gibi hatalar glivenilir bir sekilde tespit
edilmelidir.

Alti Eksenli Robot Kol Tasarimi

Gulinimuzde endustriyel uygulamalarda robot manipulatérlerin kullanimi giderek
yayginlagsmaktadir. Robotlarin baslica kullanim alanlari olarak kaynak, pozisyonlama, tasima-
dizme, imalat ydntemlerinde kullanilan bileme, parlatma ve ¢apak temizleme islemleri rnek
gosterilebilir. Bu proje de, farkli imalat islemleri igin robotik bir ¢6ziim 6nerisi igin 6 eksenli ve
son uzvuna bir aparat yerlestirilen bir robot kol diizeneginin goériintu isleme tabanli yériinge
kontrolii istenmektedir. Oncelikle robot kola ait kinematik denklemlerin analitik coziimleri elde
edilmeli, Daha sonra bir kamera yardimiyla alinan goruntilerin igslenmesiyle islem tiriine gére
parcanin sinirlari belirlenecek. Piksel-koordinat dénusumleri yapilarak bulunan degerler
bilgisayar ortaminda kontrol edilen motorlara agi setleri seklinde génderilerek parca geometrisi
olarak belirlenen ydriingenin izlenmesi saglanacaktir.

Sim-Mechanics ile Robot-Kol
Mekanizmasinin Tasarimi
ve Analizi

ileri ve ters kinematik analiz MATLAB yazilimi {izerinden incelenecek. Ters kinematik analizi
isleminde geometrik yaklasim kullanilabilir. Proje kapsaminda geometrik metot ile robot kolun
ters kinematik analizi yapilarak gok eksenli mafsalli robot kollar igin érnek olusturalarak bir
calisma gerceklestirilecek. Inceleme MATLAB yazilimi ile galisan Simulink yazilimi kullanilacak.
Simulasyon Simulink yazilimi kullanilarak olusturulacak. Similasyonun gergeklestiriimesi
asamasinda robotik kolun eklemleri SolidWorks yazilimi Gzerinden, kaynak referanslara bagh
kalarak tekrar tasarlanacak. Similasyon ayrica MATLAB yazilimi ile kontrol edilecek. Robot
kolunun ileri ve ters kinematiginin simulasyon kontrol moduilu elde edilecek.

Farkl katlara sahip Bina Asansor
hesabi ve Tasarimi

Asansor projesi temel olarak ikiye ayrilmaktadir. Asansor projeleri uygulama projesi ve avan
projesi olmak lizere iki gruba ayrilmaktadir. Asansor uygulama projesi giziminde
hesaplamalarinin ayni zamanda nasil yapilacagini detayh olarak tarif eden agiklama, gizim,
teknik 6zellikler, hesaplar ve diger tamamlayici dokimanlar belirtilerek ¢izimi yapilan projedir.
Avan proje ise binaya kurulacak asansoriin hesaplamalarinin ayni zamanda nasil yapilacagini
detayl olarak tarif eden agiklama, gizim, teknik 6zellikler, hesaplar ve diger tamamlayici
dokiumanlarin belirlenmesi sonrasinda cizilen projedir. Her iki projede makine ve elektrik projesi
olmak Uzere ikiye ayrilir. Asansér makine aksami asansérin makine ile ilgili hesaplamalari ve
ozelliklerini belirlenmesi i¢in hazirlanir. Elektrik projesi ise asansoérun elektrik tesisati ve
donaniminin proje gizimini ve hesaplamalarini belirler.
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Delta Robot Tasarimi ve Kontroll

Yiksek ug nokta hizlarina gikabilen bir paralel robot gesidi olan bir Delta Robot tasarimi
yapilmasi istenmektedir. Bu robotun ug nokta hizinin 1m/s olmasi beklenmektedir. Calisma
uzayinin 300 mm c¢apinda ve 100 mm yuksekliginde bir silindir olmasi ve burada igindeki her
noktaya ulasabilmesi istenmektedir. Robotun u¢ noktada farkli malzemeleri tutmasi
beklenmektedir. Cikilabilen en yiiksek hizlarda malzemeyi diisirmeden noktadan-noktaya
tasiyacaktir. Robot, kontrol tnitesi ve gerekli tim ekipmani blinyesinde barindiran 6zel olarak
hazirlanmig bir ana gévde tim sistemi tasiyacaktir.
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Ansys ile Kompozit Malzemelerin
Serbest Titresim Analizi

Kompozit malzemeler, agirlik/performs degerlerine bakildiginda, 6niimiizdeki yillarda giderek
daha siklikla kullanilacagi agiktir. Kompozit yapilarin mukavemet analizlerine, titresim ve ses
izolasyonu dogrultusunda ¢ézimlere ihtiya¢ duyulmaktadir
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Prograsif kalip tasarimi

Farkli 6zelliklerde sac kalip tasarimi yapilacaktir.
https://www.youtube.com/watch?v=wtc61VI8H]Q
https://www.youtube.com/watch?v=gkcNe3BrSBM
https://www.youtube.com/watch?v=daZZD_Jbk-k
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Plastik enksiyon kalip tasarimi

Farkh parcalarin Plastik enksiyon kalip tasarimi
https://www.youtube.com/watch?v=NfgDk7Lsb2M
https://www.youtube.com/watch?v=y1VSGny2wYA

Reduktor tasarimi

Farkli kademe ve hizlarda Rediktor tasarimi
https://www.youtube.com/watch?v=AEfYCg99Vv04




