MKT4111 MST Proje Onerileri
G2018
Proje AY1: Gorme tabanli otonom kara araci
Ogrenci sayist: 2-3
Danisman: Dog. Dr. Aydin Yesildirek

On kosullar: Kontrol, programlama, bilgisayarla gérme, patern tanima tiirii dersleri
almis olmak, CAD ¢izim, Matlab/Simulink ile ¢alisabilmek

Beklenen Ciktilar:

Paydaslar ile beyin firtinas1 yapilmasi

Literattir taramasi

Tiibitak destek bagvurusu yapilmasi

Arag hareket denklemlerini fizik kuramlari ile ¢ikarilmasi ve simulasyonu

A IR

Resim igleme tekniklerinin obje tanimlama ve siniflandirmada kullanim
algoritmalari

Derin 6grenme teknikleriyle 6grenme

Stereo kamera tabanl ¢evre haritalamasi ve lokalizasyon ¢ikarimi
Sistemin gerceklemesi

MST ve BC raporlari
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Proje konusu AY2: Akustik isaret lokalizasyonu
Ogrenci sayist: 1-2
Danisman: Dog. Dr. Aydin Yesildirek

On kosullar: isaret isleme, elektronik, lojik tasarim, programlama dersleri almis olmak,
CAD cizim, Matlab/Simulink ile ¢alisabilmek

Beklenen Ciktilar:

Paydaslar ile beyin firtinasi yapilmas:

Literattir taramasi

Tiibitak destek bagvurusu yapilmasi

Tanimlanan ses isaretlerinin 6zelliklerinin ¢ikarimi

Patern tanimlama algoritmasinin Matlab/Simulink ortaminda yapilmasi
Olciim sistemi gereksinimlerinin hesaplanmasi

Lokalizayon algoritmasimnin tasarimi ve gerceklemesi

Sistemin mikroislemci ve/veya FPGA ile gerceklemesi

MST ve BC raporlari
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Proje AY3: INS/GPS Entegrasyonu

Kapsam: IMU ile kinematik denklemlerin ¢ikarimy, ilgili sensorlerin modellenerek
gurultii analizleri yapilmasi, optimal gozlemleyici ile durum uzayinin tahmini, Klaman
tiltresi, GPS karekteristiklerinin, veri analizi, Manyetik 6lcer ve GPS yardimi ile tahmin

dogrulamasi ve iyilestirilmesi, performans analizlerinin ¢ikarimi.
Ogrenci sayist: 2-3
Danisman: Dog. Dr. Aydin Yesildirek

On kosullar: Sistem Dinamigi, Mikrokontrol, Programlama dersleri almis olmak, CAD
¢izim, Matlab/Simulink ile ¢alisabilmek

Beklenen Ciktilar:

Paydaslar ile beyin firtinas1 yapilmasi
Literatiir taramasi
Tiibitak destek bagvurusu yapilmasi

Ataletsel 6l¢iim sistemlerinin kinematik analizi.

Or e W=

Hgilenilen sensorlerin karekteristikleri ve modellemesi: GPS, ivme, jireskop,
manyetik olgerler, barometrik basing, optik akis, kamera sistemleri
Doniigtim algoritmalarmin tasarimi ve Matlab ortaminda gerceklenmesi
Test yataklar1 olugturma

Hata dinamiklerini analizlerinin ¢ikarimi
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Sistemin gerceklemesi
10. MST ve BC raporlar



Proje konusu AY4: Doner kanath [HA hassas inis ve kalkis kontrolii
Ogrenci sayist: 2-3
Danisman: Dog. Dr. Aydin Yesildirek

On kosullar: Kontrol, programlama dersleri almis olmak, CAD ¢izim, Matlab/Simulink
ile calisabilmek

Beklenen Ciktilar:
1. Paydaslar ile beyin firtinasi yapilmas:
2. Literatiir taramasi
3. Tibitak destek bagvurusu yapilmasi
4. Dogrusal ve dogrusal olmayan hareket denklemlerini fizik kuramlari ile ¢ikarilan

hareket denklemlerinin analizi

Simulink ortaminda kontrol sistem modellemesi
Giirbiiz ve adaptif kontrol algoritmalar: ¢ikarmmi
Sensor hata ve bozucularin hata analizi

Yer istasyonu ile veri ve komuta haberlesmesi
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Video iletimi
10. Sistemin gerceklemesi
11. MST ve BC raporlar:



Proje konusu AY5: 1 kW lik riizgar tiirbin tasarim ve gerceklemesi
Ogrenci sayist: 2-3
Danisman: Dog. Dr. Aydin Yesildirek

On kosullar: Sistem dinamigi, giig elektronigi, programlama tiirii dersleri almis olmak,
CAD cizim, Matlab/Simulink ile ¢alisabilmek

Beklenen Ciktilar:

Paydaslar ile beyin firtinasi yapilmas:

Literatiir taramasi

Ttiibitak destek bagvurusu yapilmasi

Elektrik jenarator model ve tasarimu

Pervane modellemesi ve moment analizleri
Simulink ortaminda kontrol sistem modellemesi
Sistemin gerceklemesi

MST ve BC raporlari
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