MKT5001 Seminer Programi

11/6/2015, Persembe

9:00—-12:00

13:30-15:00

Fen Bilimleri Enstittisii F17 numarali salon

1 LAZER SINTERLEMELI YAZICILAR 9:00-9:30

M. Erdogan OZALP

Secmeli Lazer Sinterleme belki de 3 boyutlu yazici yontemlerinin en dnemlisidir. 5LS yontemi ozellikle
endustriyel uygulamalarda en ¢ok kullanilan yéntemdir. Selective Laser Sintering yonteminde Gretilen
drinler konvansiyonel yontemlerle lretilen driinlerin kalitesine ¢ok yaklasmasi ve ayni zamanda
“Katmanh Uretim Yontemlerinin” sagladi avantajlara da sahip olmasi nedeniyle endiistriyel
uygulamalarda en ¢ok kullarilan yontemdir.

Sistemde lazer, sinterleme isini gerceklestirmektedir. Sinterleme, toz halindeki ham maddenin
birbirine birlesmesini saglayan isleme verilen isimdir. Endiistride yogun olarak CO2 lazerler
kullanilmaktadir. Lazer sayesinde elde etmek istediginiz Griin katman katman birbirine birlestirilerek
(sinterlenerek) olusturulmaktadir..

Proses adimlan su sekildedir:

e Uriiniin CAD modelinin gizilmesi

* CAD dosyasinin 5TL formatina gevrilmesi

* 5TL dosyalnnda G-Code olusturulmasi

s Sinterleme cihazina ham madde konmas

* lazer ile katmanin sinterlenmesi

s Sinterlenen kismin £ ekseninde asag hareket ettirilmesi
* Besleme sistemi ile hammaddenin tekrar yiklenmesi

* Yeni katman sinterlenmesi



|
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Sekil 1 Secmeli Lazer Sinterleme islemi

515, Gzellikle bosluklu ve diger 3d yazicilanin destek malzemeye gereksinim duyacag Griinlerde
destek sistemine gerek kalmadan iiretim gerceklestirebilmektedir. Uriinlerin i¢ kismina daha dayanikh
olmasim saglayacak bal petegi gibi yapilar eklenebilir. Boylelikle hem hafif hem de daha mukavim
drinler elde edilebilir.

Ozellikle hizh prototipleme alaninda en ok kullanilan yontem SLSdir. Bunun yaninda seri iiretimi
durmus drinlerin butik dretimi icin de kullamimaktadir. Katman kalinhgnin disik olmasi, boyutsal
kararliign yiksek olmasi, malzeme cesitliliginin fazla olmasi endiistriyel uygulamalar igin oldukca el

verisli trinler basilmasini saglar.

2 RESPONSE SURFACE METHODOLOGY 9:30-10:00
EREN AYDEMIR
3 ikl AYAKLI ROBOTLARIN GURBUZ VE ADAPTIF KONTROL( 10:00-10:30
KENAN MUDERRISOGLU

Calismada iki bacak ve govde boliimlerinden olusan bir dis iskelet tasariminin, kinematik ve
dinamik analizlerinin yapilmasi ve elde edilen sistemin kontrol edilmesi amaclanmistir.
Literatlirde, lzerinde c¢alismakta oldugum sisteme ait optimum tasarim kriterleri, gerekli
serbestlik dereceleri ve kinematik analizleri konusunda yeterli calisma olmasina karsin kontrol
calismalari konusunda hem fikir olunan bir nokta bulunmamaktadir. Hareketlerin akiciligini
arttiracak ve islemcinin ylkinin azalmasini saglayacak bir fonksiyonel tanimlamaya



rastlanmamaktadir. Bu yizden, her bir eklemin izleyecegi yoringe 06zel bir fonksiyonla
tanimlanacak ve hareketin stirekliligi ve kararlihigini saglamak icin kontrolci tasarimi yapilacaktir.
Fonksiyon tanimlamadaki amac taranacak olan noktalarin azaltilmasi ve islemci Gzerindeki ylikin
azaltilmasinin istenmesindendir. Bu tanimlama adaptif girbliiz bir kontrolcli vyapisiyla
desteklenecektir. Calisma sonucunda saglk, savunma gibi alanlarda kullanilabilecek bir Griiniin
tasarimi ve kontrollu teorik olarak tamamlanacaktir. BIPED Robotlar otonom sistemler olarak
kullanilabilecekleri gibi insanla etkilesim icinde, destek sistemi olarak da fayda
saglayabilmektedirler.

Savunma alaninda operasyonel verimlilik ve performans calismasi olarak kullanilabilmektedir.
Bunun orneklerini arazi sartlarinda, uzun menzil ve daha agir yik tasima kapasitesi artirimi icin
kullanicinin yikinG sisteme tasitma ve dengeyi saglatma seklinde kullanildigini gérebilmekteyiz.

Saglik alaninda, BIPED Robotlar, dis iskelet olarak hasta ile birlikte ¢alisarak fizik tedavi amagli
kullanilabilmektedirler. Bu alanda sistemlerin kullanilmasinin amaci, alaninda uzman kisilerin is
yukind hafifletmenin yani sira hasta icin daha verimli bir tedavi slirecinin gegmesi icin de yardimci
olabilmektedir. Ylirime, oturma, ayaga kalkma hatta kosma gibi hareketleri bir dis iskelet sistemi
kullaniciya sunabilmektedir.

Su anki pazar pay! 1.8 milyar dolar olan dis iskelet sistemlerinin 2020 itibariyle 45 milyar dolara
ulasacagi 6n goriilmektedir. Ulkemizde yukarida anlatilan alanlarda kullanilmak lizere tasarlanmis
sistemler tek bir yapi seklinde bulunmamaktadir. Yerli Giretim bir alt uzuv dis iskelet sistemin
sanayide (Uretilebilecek olmasi ve kullanim alanin da genisligi bir araya geldiginde (lke
ekonomisine katkisi yadsinamaz.

Suanda kinematik ve dinamik denklemler ile denge denklemleri mevcuttur. Eldeki veriler sifir
moment noktasi denklemlerinden faydalanilarak hibrit kontrolciilerin de eklenmesiyle sistem
Gzerinde denenerek calisma tamamlanacaktir. Kontrolclniin hibrit olmasi, sistemin hareket
esnasinda farkh durumlar ihtiva ettigindendir. Ornegin sistem iki ayak yerle temas halinde iken
sifir moment Gzerinden kontrol saglanirken, adim esnasinda tek ayakli bir temas s6z konusu
oldugunda sistem lineer ters sarkag¢ seklinde modellenebilmektedir. Ayrica sirekli bir ylriime
durumunda hareket bir déngi seklinde her iki ayak icinde sirasiyla kontrol edilir. Bu durumda
olusacak belirsizlikler de vardir. Ornegin tek ayak havaya kaldirildiginda sistem dengesi ayaga
kalkan ayak yoniinde bozulacagindan bu durumun da ylrlyis esnasinda adaptif olarak kontrol
edilmesi gerekmektedir.

Calisma TUBITAK 2210-C Oncelikli Alanlara Yonelik Yurtici Yiiksek Lisans Burs Programi tarafindan
desteklenmektedir.



4 SIMULATORLER ICIN HAREKET ALGI ALGORITMASI TASARIMI
10:30-11:00

BERKAY VOLKANER
Ozet

Simulatorler, havacilik ve askeri alanda yogunlukla kullanilan, mevcut yapisiyla pilotlar icin
benzersiz ucus egitimi veren ortamlardir. Adi gecen projemde, Flight Gear isimli similasyon
programi kullanilarak, Matlab - Simulink arayizi ile haberlesme saglayarak su anda yapimi devam
eden Stewart Platform diizeneginin ugus senaryosuna gore benzetimi ile pilota gercekgi bir stris
etkisi yaratilacaktir. Bunun i¢cin Hareket Algi Algoritmalari kullanilacaktir. 4 hareket algi
algoritmasi bulunmaktadir. Bunlar klasik algoritma, adaptif algoritma, model 6ngorili algoritma
ve insan algi sisteminin benzetimi yapilarak olusturulan optimal algoritmadir.

Yapilan Galismalar

Proje, Nisan 2014 ayinda baslamis olup Nisan 2016 ayina kadar devam edecektir ve yliksek lisans
bitirme tezimdir. Su zamana kadar laboratuvarimizda bulunan masadstii platform diizenegi
kullanilmis ve temel yapi olan klasik algoritma kurulup Uzerinde denenmistir. Denemeler
sirasinda Flight Gear ortamindan Boeing 777 marka ucak kullanilmis ve klasik algoritmanin
parametreleri ucaga ve platformun calisma uzayi sartlarina gére ayarlanmistir. Bunlar disinda
diger 3 algoritma Ulzerinde de ¢alismalar devam etmektedir.

Sonuglar

Klasik algoritma ile kurulan sistem istenildigi gibi calismaktadir. Sonuclar grafik ortaminda da
olusturularak, analiz edilmistir. Projenin devaminda, klasik algoritma baz alinarak diger
algoritmalar da sistemle es calistirilacaktir. Beraberinde insan i¢ kulak algi sisteminin (Vestibilar
sistem) matematiksel modeliyle beraber, pilot tarafindan hissedilen hareket alginin dogrulugu
kiyaslanacaktir.

5 HIDRODINAMIK KAVITASYONA DAYANAN MEDIKAL UYGULAMALAR ICIN
KULLANILACAK ULUSAL ENDOSKOPIK CIHAZ TASARIM VE GELISTIRILMESI

11:00-11:30

CANBERK SOZER

Hidrodinamik Kavitasyona Dayanan Medikal Uygulamalar icin Kullanilacak Ulusal Cihaz Tasarim
ve Gelistirilmesi isimli TUBITAK 1003 programi kapsaminda 1 milyon TL ile desteklenen proje,
seminer konumu olusturmaktadir. Seminer iceriginde; bobrek tasi ve prostat hakkinda bilgi



verilecek, tedavi yontemleri detaylandirilacaktir. Projedeki arastirma gruplari ve konulari,
hidrodinamik kavitasyon olusturma ve uygulanmasi, projenin robotik kisminda gelinen nokta ve
projenin son tarihi olan Kasim 2016’ya kadar neler yapilacagi hakkinda bilgi verilecektir.

6 PIEZOELEKTRIK EYLEYICILER 11:30-12:00

CANSU SAHBAZ

Piezoelektrik malzemeler nedir, eyleyici olarak nasil ve neden kullanilir gibi temel sorulari
cevaplamayi, kullanildigi temel 6rnekleri vermeyi ve son olarak piezoelektrik eyleyici kullanilarak
gerceklestirilmis bir uygulamayi detaylandirmayi planliyorum.

7 ELEKTROKARDIYOGRAFININ TEMELLERI VE CALISMA PRENSIBI  13:30-14:00

MEHMET ISCAN

Elektrokardiyografi (EKG) kalp kasinin ve sinirsel iletiminin elektriksel aktivitesinin olcilmesi
olarak tanimlanmaktadir. Elektrokardiyografi, biyolojik tabanli bir elektrik 6lciim sistemi oldugu
icin su ana kadar elektrokardiyografinin gelisimi ve iyilestirilmesi icin pek cok calisma yapilmistir.
Bu calismada elektrokardiyografinin ¢alisma mekanizmasi ve elektriksel olarak anlamlandiriimasi
aciklanmaktadir. Oncelikle canli hiicrelerin elektriksel aktiviteleri hakkinda fikir verilecektir.
Ardindan canli hiicrelerin elektriksel aktivitelerinin dlgimleriile ilgili bilgiler verilecek, ve hiicresel
mekanizmalarin elektriksel aktivitelerinden biri olarak EKG sinyal tirli agiklanacaktir. EKG
sinyalinin standardizasyon islemleri hakkinda bilgiler verilecek ve giiniimiize kadar yapilmis bazi
teorik modeller acgiklanacaktir. En son olarak glinimiizde kullanilan EKG sistemleriden bazilari
incelenecek ve bu sistemlerin ¢alisma mekanizmasi agiklanacaktir.

8 DENIZ DALGALARINDAN ELEKTRIK ENERJISI URETILMESI 14:00-14:30

DURSUN EVRIM KESER

Sirddrilebilir enerji Gretim alanlarindan ve konumuz olan denizlerden bahsedilecektir. Denizden
enerji elde etme yontemleri anlatilacak, su anda hali hazirda kullaniliyor olan enerji Gretim
yontemlerinden ve verimliliklerinden bahsedilecektir. Piyasada ki sistemlerin lzerine alternatif
olacak ¢6ziimimiuizden bahsedilecektir.



