DOKUZ EYLUL UNIVERSITESI
MUHENDISLIK FAKULTESI

MAKINA MUHENDISLIiGi BOLUMU

Wiikendistile Egitiminde 50. gl

Bitirme Projeleri Ozetler Kitapgidi
2017 — 2018 Bahar Yariyih
Dokuz Eyliil Universitesi

Miihendislik Fakiiltesi
Makina Miihendisligi Bolimii



ONsSOz

Mezuniyet agsamasina gelmis muahendis adayi 6grencilerimiz “Makina Muhendisi”
olarak mezun olabilmek icin Bitirme Projesi hazirlayarak projelerini yilsonunda s6zlU
olarak sunmakta ve poster olarak sergilemektedirler.

DEU Makina Mihendisligi Boéliminde, 7. yariyilda kayitlanilan “MAK4099
Aragtirma Projesi” ile 8. yariyilda kayitlanilan “MAK4098 Bitirme Projesi” derslerinin
2017-2018 Guz yariyilindan itibaren iki dénemi kapsayan tasarim/imalat projeleri
olarak yurutulmesi karari alinmig ve ilk uygulamasi basaril bir sekilde yapilmistir.

Arastirma/Bitirme Projeleri (ABP), 6grenci gruplar tarafindan gergeklestirilecek
olup farkli anabilim dallarindan olugan danigman 6gretim uye/uyeleri tarafindan vyil
boyu izlenerek, konuyla ilgili uzman &égretim Uyelerinden olusan bir juri tarafindan
nihai proje ¢iktilari ikinci yariyll sonunda degerlendiriimektedir.

Belirli gereksinimleri karsilayacak bir sistemin, surecin, makinanin, cihazin,
tesisatin veya Urlnun tasarlanmasi; yapilabilirlik, ekonomiklik, ¢evre sorunlari, etik,
saglk, guvenlik, ulusal ve/veya uluslararasi standartlar vb. gibi gercekgi kisitlar ve
kosullar dikkate alinarak, tasarim yontemlerinin uygulanmasi amaclanmaktadir. Bu
dogrultuda, Arastirma/Bitirme Projesi (ABP) uygulamasi ile 6grencilere,

» Matematik, fen ve muhendislik bilgilerini uygulama becerisi,

> Istenen gereksinimleri karsilayacak bicimde MEKANIK/ISIL bir sitemi, parcayi
ya da sureci tasarlama becerisi,

» Disiplinler arasi takimlarda galisabilme becerisi,

> Makina Mihendisligi MEKANIK/ISIL problemlerini tanimlama, formiile etme ve
¢c6zme becerisi,

» Mesleki ve etik sorumluluk bilinci,

A\

Etkin iletisim kurma becerisi,

» Makina Muhendisligi uygulamalari icin gerekli olan teknikleri, yetenekleri ve
modern araglari kullanma becerisi,

kazandirilmasi hedeflenmektedir.

Bitirme Projeleri sergisi etkinligi sayesinde, ogrencilerimiz yaptiklari galismalari
diger ogrencilere, akademik personele ve diger paydaslarimiza aktarma olanagi
bulmaktadir.

2017-2018 Ogretim Yili Bahar Yariyil Bitirme Projesi sergisine galigmalari ile katki
koyan 6grencilerimizi kutlar, meslek hayatlarinda basari ve mutluluklar dilerim. Bu
surecte emegdi gecen akademik ve idari personelimize, destek olan kisi ve kurumlara
ve ABP Komisyonu uyelerine tesekkur eder, sevgi ve saygilarimi sunarim.

Prof. Dr. Ramazan KARAKUZU
Makina Muhendisligi Bolum Bagkani
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GUNES ENERJILI YARIS ARABASI BATARYA KUTUSUNUN ISIL

KONTROL SISTEMININ TASARIMI VE IMALATI
ABP-17G-01

Acar CELIK - Hiiseyin COBAN - Mert BESTAYV - Sinan GOCMEN

Damsmanlar: Prof. Dr. Aytun¢c EREK - Dr. Ogr. Uyesi Aytac GOREN -
Dr. Ogr. Uyesi Mehmet Akif EZAN

Teknolojinin gelismesi ile birlikte elektronik cihazlarin ve bataryalarin boyutlar1 kiigiiliirken giic
gereksinimleri de artmaktadir. Elektronik cihazlar tarafindan yayilan 1sinin sistem performansini
olumsuz etkilememesi veya batarya dmriinde olumsuz etkiler yaratmamasi i¢in atik 1sinin sistemden
uzaklastirilmasi ve bu sayede enerji tasarrufu elde edilmesi gerekmektedir. Karsit olarak, ¢cok diisiik
batarya sicakliklar1 ise bataryanin sarj ¢evriminde olumsuz etkilere yol agmaktadir. Bu nedenle, farkli
tipte batarya hiicrelerinin ve batarya paketlerinin 1s1l kontrolii, giin gectikge daha 6nemli bir konuma
gelmektedir.

Bu calismada, Dokuz Eyliil Universitesi SOLARIS giines enerjili yaris arabasmin batarya
haznesinin 1s1l kontrol sisteminin ve genel tasarimlarinin iyilestirilmesi ve tasarlanip tretilmesi
amacglanmigtir. Bu amagla, 6ncelikle batarya paketi i¢in pasif 1s1l kontrol sistemleri incelenecektir.
Incelenen sistemlerin simiilasyonlar1, sonlu hacimler ydntemiyle ANSYS- FLUENT hesaplamali
akigkanlar dinamigi (HAD) paket programu ile gerceklestirilecektir. Elektriksel sistemler ile termal
sistemler Dbiitiinlesik olarak incelenip modellenecektir. Elde edilen bulgular dogrultusunda farkli
diizenlemelerle optimizasyon yapilip 1s1l kontrol sisteminin etkinliginin artirllmasi ve iiniform bir
sicaklik dagiliminin elde edilmesi saglanabilecektir. Yapilan simiilasyonlarin 1s1ginda uygun sisteme
karar verilip, sistemin tiretimi ve denemeleri gergeklestirilecektir. Calisma sonunda SOLARIS giines
enerjili yarig arabasi igin daha verimli ve yeni nesil bir batarya haznesi tasarlanip iiretmek
hedeflenmektedir.

Anahtar Kelimeler: HAD; FDM; SOLARIS; batarya hiicreleri




DOKUM KALIBI SOGUTMA KANALI TASARIMI VE iMALATI
ABP-17G-02

Deniz TIMUR - Hasan Furkan SIMSEK - ibrahim SENER
Bekir YILDIRIM - Berk DEMIRIZ

Damismanlar: Prof. Dr. Aytun¢ EREK - Do¢. Dr. Yusuf ARMAN -
Dr. Ogr. Uyesi M. Akif EZAN

Dokiim sektoriinde kalite artirllmaya ve maliyet azaltilmaya ¢alisiimaktadir. Bu durum, hatalarin
en aza indirgenmesiyle saglanabilmektedir. En 6nemli hatalardan biri de yerel porozitelerdir. Yerel
poroziteler, dogru yonlendirilemeyen sogutma sonucunda ortaya c¢ikmaktadir. Uygun sogutma
sisteminin tasarimiyla yerel porozite hatalari en aza indirgenebilmektedir. Sogutma sisteminin énemli
parametreleri; sogutma kanallarinin konumu ve aktif olma siireleridir. Genel bir yaklagim olarak bu
parametrelere deneme yanilma yoluyla karar verilmektedir. Bu durum zaman ve maliyet kaybini
ortaya cikarmaktadir. Bu calismada, sogutma sisteminin dogru bir sekilde tasarlanabilmesi igin
belirlenen bir kalip geometrisi iizerinde farkli yerlesimlere sahip hava sogutmali 1s1 transferi prosesinin
bilgisayar ortaminda modellenmesi ve simiilasyonu yapilmistir. Eriyik igerisindeki kompleks 1s1/akis
probleminin modellenmesi yerine faz degisimli 1s1 iletimi goz Oniine almmigtir. Olusturulan
matematiksel model ANSYS-FLUENT paket programinda zamana bagli ¢6ziimlenmistir. Farkli 1sil
sinir kosullar igin zamana bagh sicaklik ve katilagma yiizdesi degisimleri elde edilerek farkli tip
sogutma senaryolarinin yerel 1sil diizensizliklere ve poroz yapi olusumlarina etkileri irdelenmistir.
Matematiksel model, yapilan deneyler ile dogrulanmistir. Boylece hatalarin meydana gelebilecegi
bolgeler belirlenmistir. Hata olusabilecek bu bolgelere sogutma uygulanmalidir. Sogutma kanallarinin
parametreleri, jet capi, kalip ve kanal arasindaki mesafe, delikler arasindaki mesafe ve giris basincidir.
Bu parametrelere bagli olarak optimum tasarim yapilmistir.

Anahtar Kelimeler: Faz degisimi; sogutma; sayisal modelleme




ISI VE SES YALITIM MALZEMELERI iCIN POROZITE OLCUM

CIHAZI TASARIMI VE iMALATI
ABP-17G-03

Tugrul Can CETIN - Ahmet Yasir AKYOL - Kadir YASAR
Damsmanlar: Doc. Dr. Abdullah SECGIN - Dog. Dr. Alpaslan TURGUT

Calismadaki amag; 1s1 ve ses yalitiminda ¢ok onemli bir rol oynayan porozite ve tortuozite
Ol¢iimiinii saglamaktir. Bunun i¢in ultrasonik sensor ile dlglim yontemi secilmistir. Bu projede diger
yontemlerin kisaca agiklanmasini ve ultrasonik yontemle sinyal jeneratorii ve osiloskop kullanilarak
Olciimiin yapilma bicimi bulunmaktadir. Ayrica numune tutucu olarak {i¢ eksenli calisan

mekanizmanin tasarimini ve montajini ayrintilarryla bulunmaktadir.

Anahtar Kelimeler: Porozite; tortuozite




DARBE EMICi/YONLENDIRIiCi ON TAMPON TASARIMI
ABP-17G-04

Serkan DAL - Siilleyman METIN - Mahmut GENC - Siileyman Kaan BALCI -
Ahmet ISIK

Damismanlar: Doc. Dr. Abdullah SECGIN - Prof. Dr. A. Saide SARIGUL -
Prof. Dr. Binnur GOREN KIRAL

Glnilimiizde binek araglardan agir ticari vasitalara kadar tampon vazgecilmez bir sistemdir. Ciinkii
carpisma aninda agiga ¢ikan enerjiyi absorbe etme goreviyle yiikiimlidiirler. Tamponlar ¢arpigma
kutusu ve tampon kirisinden olusan basit yapilardir. Carpigsma esnasinda ilk darbeyi alan parca tampon
kirigi olup aldig1 enerjiyi ¢arpisma kutularina iletir. Bu kutular ¢arpisma esnasinda deforme olarak
enerji yutumu/séniimii meydana gelir.

Bu projede, carpigsma sonucu meydana gelen enerjinin darbe emici ve yonlendirici bir tampon
mekanizmasi ile ara¢ kabini icerisine aktarilmadan yonlendirilmesi iizerine ¢alisilmistir. Yeni bir
tasarim yapilmadan 6nce mevcut tampon sistemleri sanal ortama aktarilarak analizleri yapilmistir.
Yapilan analizler sonucunda mevcut sistemin eksiklikleri dogrultusunda yeni bir mekanizma
tasarlanmigtir. Tlm tasarimlar SolidWorks program kullanilarak yapilmistir ve analizler i¢in de
SolidWorks programi kullanilmistir. Bunun yaninda tasarlanan son yapinin bir prototipi lretilerek
basit bir carpisma test diizeneginde deneyleri gergeklestirilmistir. Elde edilen deneysel sonuglar,
carpisma anindaki Olgiilen ivme degerlerinin tasarlanan tampon sisteminin basariyla calistigini
gostermistir.

Anahtar Kelimeler: Tampon; darbe emici; darbe yonlendirici; kaza




KOMPAKT BIR MANYETIiK AKISKAN MANIPULATORU TASARIMI

VE IMALATI
ABP-17G-05

Ayberk Salim MAYIL - Giirkan KARADURMUS - ismail YILDIZ -
Mert Can SEMERCIOGLU - Rahime ALSANGUR

Danismanlar: Dog. Dr. Alpaslan TURGUT - Prof. Dr. Zeki KIRAL

Proje kapsaminda bir manyetik akiskanin kare kesitli bir kanal boyunca miknatislar tarafindan
iretilen manyetik alan etkisiyle temassiz olarak bir yerden bir yere tasinmasi amaglanmustir.

Bu siirecte birgok 6n model tasarlanmis ve imal edilmis olup, bu 6n modellerle doért farkli frekans
degerinde (43 dev/dak, 60 dev/dak, 75 dev/dak, 90 dev/dak) deneyler yapilmis ve bu deneyler
sonucunda en verimli sistem ile gergek iiretime gegilmistir. Sistem iki adet rotor, iki adet adim motor,
bir adet kare kesitli kanal, sekiz adet miknatis, bir adet altlik, bir adet mikrokontrolcii ve gerekli
makine elemanlarindan olugsmaktadir. Sistem analiz programinda modellenmis, manyetik alan dagilim
ve kanal igindeki akis hiz1 i¢in analizler gerceklestirilmistir.

Deneyler ve sayisal ¢alismalar sonucunda manyetik akiskanin mini kanal i¢erisinde manyetik alan
etkisiyle hareket edebildigi goriilmiistiir. Ek olarak sistemin ¢aligma frekansinin akis hizina etki ettigi,
ideal caligma degerlerinin 60 dev/dak ve 75 dev/dak hizlar1 oldugu gézlemlenmistir.

Anahtar Kelimeler: Manyetik akigkan; manyetik alan; mini kanal.




KIRIK KOLLARIN IYILESTIRILMESI iCiN 3D YAZICI iLE KiSIYE

OZEL YENI NESIL ATEL TASARIMI VE URETIiMIi
ABP-17G-06

2014485101- Begiim Fihan ONLU
2013485082 - Ahmet TUMER
2011485058 - Mevliit PEHLIVAN

Danismanlar
Dr. Ogr. Uyesi Fatih KAHRAMAN
Prof. Dr. Zeki KIRAL

Geleneksel al¢min dezavantajlarin ortadan kaldiracak yeni nesil atel tasarlanmaktadir.

Kisiye 6zel olmas1 igin 3D tarayici yardimiyla hastanin kirik kolu taranir. Bdylece tamamen
hastanin kol yapisina uygun bir tasarim yapilabilmektedir. Taramadan kaydedilen 3 boyutlu
goriintii gesitli programlar yardimiyla modellenerek tasarim olusturulur ve ardindan 3 boyutlu
yaziciyla iiretilir. Ayrica kirik bolgeye diisiik frekansli ultrasonik dalgalar gonderilir ve

iyilesme siirecini kisaltilir.

Anahtar kelimeler: Algt; atel; 3D yazici; 3D tarayici




OTONOM SERA ILACLAMA ROBOTU SR-M3-V1 ENTEGRE

TASARIMI
ABP-17G-09

Tolga APAYDIN - Erhan KAYGISIZ - Giirkan USTUNDAG - Ahmet Mert SAKAR -
Utku OYMAK - Kemal ONCUL

Damsmanlar: Prof. Dr. Hira KARAGULLE - Dr. Ogr. Uyesi Sahin Yavuz -
Dr. Ogr. Uyesi Yavuz SENOL

Seralarda ilaglama manuel veya otomatik mobil araglarla yapilabilmektedir. Otomatik c¢alisan
mobil araglar ‘robot’; manuel olanlar ise ‘arag¢’ olarak adlandirilmaktadir. Bu ¢alismada otonom sera
ilaclama robotunun entegre tasarimi yapilacaktir.

Insansiz ilaglama robotlar1 seralarda 50 m uzunlugunda sira hatlarinda ilerleyebilmekte ve bitkileri
ilaglayarak baslama konumuna otomatik geri donebilmektedir. Giiniimiizde her alanda oldugu gibi bu
alanda da robotlasmaya yonelinmistir. Ilaglama sirasinda kullanilan kimyasallar insan sagligini kotii

etkilemesi buna etken olan sebeplerden birisidir.

Anahtar Kelimeler: Sera ilaglama; robot




CiZGI TAKIiP EDEN MOBIL RESTORAN SERVIS TOPLAMA

ROBOTUNUN TASARIMI, KONTROLU VE URETIMI
ABP-17G-10

Enes MERMER - Mustafa OZKARA - Burak GUNGUL - Sinan KARAMAN
Damismanlar: Dog. Dr. Levent MALGACA - Dr. Ogr. Uyesi Murat AKDAG -
Prof. Dr. Mine DEMIRSOY

Mobil robotlar lojistikte, tasinacak olan maddeleri sorunsuz olarak ileten, insan giicii kullanimini en
aza indiren giivenilir teknolojileri ile yer almaktadir.

Bitirme tezi kapsaminda ¢izgi izleyen mobil robot teknolojisi iizerinde arastirmalar yapilmistir. Bu
arastirmalar sonucu Dokuz Eyliil Universitesi sosyal tesisler yemekhanesinde servis elemanlarina
yardime1 olmasi amaciyla yemek servislerini toplayan, ¢izgi izleyen bir mobil robot tasarlanmustir.

Bu c¢aligsma kapsaminda ¢ift motor ile tahrik edilen mobil servis toplama robotunun tasarim, analiz,
iretim ve kontrolii gergeklestirilmistir. Ana boyutlar yaklasik 680x630x1510 mm boyutlarindadir ve
10 tepsi tagima kapasitesi olup ¢elik malzemeden tiretilmistir. Mobil servis toplama robotu, 2 adet DC
motorla (250W/24V) tahrik edilip giicii 2 es akiiniin (12V/75Ah) seri baglanmasiyla saglanmaktadir.

Mobil servis toplama robotu PLC kontrolliidiir. Cizgi takibi 4 adet manyetik indiiktif sensorlerle
yapilmistir. Manyetik bir bant yardimiyla bulagikhane ve yemek yenilen boliimde belirlenen bir rota
iizerinde hareket etme, igaretlenen durak noktalarinda durup yiiklemeye izin verme ve ayrica servis
elemanini takip etme yetenegine sahiptir.

Tasarim ve analiz agsamalarinda Solidworks, PLC programlamada WPLSoft program
kullanilmigtir. Motor ve akii hesabinda ise Matlab programlarindan yararlanilmistir.

Mobil servis toplama robotunun en 6nemli 6zelliklerinden biri de fonksiyonel olmasidir. Tepsi
tasima gorevi goren {ist boliim sokiiliip takilabilir sekilde tasarlanmugtir. Ust boliimiin tasarimi
degistirilerek endiistride farkli amaclara hizmet edebilir.

Anahtar Kelimeler: Mobil robot; ¢izgi izleyen robot; servis toplama araci; yemekhane servis

sistemleri
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OTOMATIK DENGELEYICi PLATFORM TASARIMI, URETIMI VE

KONTROLU
ABP-17G-11

Aytug Kagan DURGUNLU - Serhat AKBABA - Volkan GUNAY -
Hakan Hiiseyin KANT

Damismanlar: Dog. Dr. Levent MALGACA - Dr. Ogr. Uyesi Murat AKDAG -
Prof. Dr. Mine DEMIRSOY

Otomatik dengeleyici platformlar iistiindeki platformu belirlenen bir diizleme siirekli paralel bir
sekilde tutmayr amaglayan sistemlerdir. Bu platformlar; hassas objelerin taginmasi, yiiksek
hassasiyetlerde konumlandirma, savunma sanayi iiriinlerinde hassas hedefleme, sinema ve televizyon
sektoriinde kullanilan kameralarda net ve sarsintisiz ¢ekim gibi is tamimlarina sahiplerdir. Bu
calismada da bu tip bir stabilizatér tasarimi, {iretimi ve kontrolii amaglanmistir. Tasarimi yapilan
otomatik dengeleyicinin statik, kinematik ve frekans analizlerinin yapilmasiyla iiretimi, daha sonra da
yazilimla beraber kontrolii yapilmasi hedeflenmistir.

Bu tezde projenin tasarim, analiz, liretim ve kontrol gibi asamalarinin tiimii iki baglik altinda
incelenecektir. Bunlardan ilki; 2 adet mikro DC motor, 1 adet DC motor striiciisii, 1 adet Arduino kart
ve 1 adet egim sensorii igeren el tipi stabilizatordiir. Bu tip dengeleyicinin tasarimi, daha sonra da
analizi SolidWorks programiyla gergeklestirilmistir ve hafif olmasi i¢in DHP HM resin malzemeden
iiretimi yapilmstir. Arduino IDE programiyla da iki eksen kontrolii yapilarak el tipi stabilizator projesi
tamamlanmustir. ikinci ¢alisma olan endiistriyel tip stabilizatdriin asamalar1 da el tipi stabilizatorle es
zamanl olarak yiiriitiilmiistiir. Bu tip dengeleyicide 1 adet iki eksenli egim sensorii ile ag¢1 bilgisi
aligverisinde bulunan 1 adet Siemens S7 1200 PLC bulunmaktadir. Bu kontrolcii Profinet haberlesme
protokoliine sahip 2 adet kumanda/siiriiciiyle haberleserek 2 adet milli tip step motorlu lineer aktiiatorii
tahrik etmektedir. Bu tahrikle beraber bozucu girdilere iki eksende cevap verilmesiyle iist platformun
yere paralel durmasi saglanmistir. Bozucu girdiler manuel olarak kubbesel bir yapiyla iiretilmektedir.
Bu tip stabilizatoriin de tasarimi ve analizi SolidWorks programinda gergeklestirilmistir. Uretimde St-
37 ve alliminyum malzemeler kullamlmistir. Kontrol ve yazilim agamalarinda ise Siemens’in TIA
Portal v14 programiyla ¢alisilmistir. Bu tezin amaci, bir yiizeye gore acisal egim dengelemesi yapan
bir platformun hareket kontrolii caligmalarina mekatronik ve otomatik olarak gelistirilen bu ¢6ziim
metodunu sunmaktir.

Anahtar Kelimeler: Dengeleyici platform; otomasyon; hareket kontrolii.






STIRLING MOTORU TASARIMI VE iIMALATI
ABP-17G-12

Canberk SONMEZ - Kadir KURT - Mehmet Fatih SANTIRCI - Selim YILMAZ -
Yigit 0ZSOY

Damismanlar: Prof. Dr. Mehmet ZOR - Dr. Ogr. Uyesi Mehmet Akif EZAN -
Dr. Ogr. Uyesi Okan OZDEMIR

Giliniimiizde, kirlenme, kiiresel 1sinma, fosilli enerji rezervlerinin azalmasi, enerjiye olan talebin
artmasi v.b. gibi nedenler, yenilenebilir ve alternatif enerjileri ise doniistiirecek makineler lizerindeki
calismalari arttirmigtir. Bir ¢ok alternatif ve yenilenebilir enerji kaynagini kullanabilecek &zellige
sahip, agik ve kapali sistem ¢aligabilen gelisme siirecindeki motorlardan biri Stirling Motoru’dur.Bu
tezde tek yer degistirme pistonlu, iki silindir aras1 90 derece V (alfa) tipi bir Stirling motorunun
analizi, tasarimi ve prototip motorun imalati yapilmistir. Bu ¢alismada is goren akigkan olarak hava
kullanilmistir. Motor, 1sitici ve sogutucu pistonlarin {izerine ilave edilen yer degistirme
pistonu(displacer) ile sabit dis silindirlerden olusmaktadir.Tezde yapilan analizler sonucunda, 750 D/d
lik devir kabulu yapildiginda ¢ikan net gii¢c 45,473 Watt iken ortaya cikan gercek giic 4,5473 Watt
bulunmustur.

Anahtar Kelimeler: Stirling Motor; V Tipi; tek yer degistirme pistonu; tasarim; performans.




STIRLING MOTORU TAHRIKLI TENCERE KARISTIRICISI

TASARIMI VE IMALATI
ABP-17G-13

Burak AKDEMIR - Hasan ERSOY - Siileyman AKCAY - Aygiinveli CANDAN -
Berker Akin SEVINC

Damismanlar: Prof. Dr. Mehmet ZOR - Dog¢. Dr. Yusuf ARMAN -
Dr. Ogr. Uyesi Mehmet Akif EZAN

Bu c¢alismada Stirling motoru ile tahrik edilen bir karigtiricinin mekanik prensiplerine ve verim
acisindan kullamlabilirligine deginilmistir. ilk olarak gecmisten giiniimiize sicak hava motorlari
iizerine yapilan calismalara yer verilmistir. Sicak hava motorunun {istiinliikleri ve olumsuz yanlar
anlatilmig ve buna paralel olarak uygulama alanlari belirtilmistir. Sicak hava motorunun temel
prensipleri tamitilmistir. Sicak hava motorlarinin mekanik diizenlemelerine gore siniflandirmasi
yapilmig ve farkli motor tiplerine gore galisma prensibi lizerinde durulmustur. Tasarim agamasinda,
tasarim unsurlar belirtilmis ve tasarimda karsilagilan problemler ve bu sorunlari gidermeye yonelik
¢Oziim yontemlerine yer verilmistir.

Genel anlamda karistirict tanklar; iki veya daha fazla malzemeden meydana gelen bir bilesimi
hazirlamak igin gazlar, sivilar veya katilarin birbiri ile karigtirildigi kapali kaplardir. Karistirma
kapsamina giren alanlarda ¢ok sayida ve degisik tipte cihazlar kullanilmaktadir. Karistiricinin mekanik
doniis hareketini saglamak igin elektrik enerjisine ihtiya¢ vardir. Bu ¢alismada elektrik enerjisi yerine
Stirling motorunun sikistirma prensibi geregince mekanik enerji kullanilmistir. Karistiricinin tasarimi
bu mekanik giicli iletebilecek sekilde yapilmis ve gerekli malzemeler bu prensibe hizmet etmek
amacina uygun sekilde konumlandirilmistir.

Anahtar Kelimeler: Stirling motoru; karistiric: tasarimu; giic




PUZZLE TiPi OTOMATIK OTOPARK PROJESIi TASARIMI VE
OLCEKLIi PROTOTIPININ URETIMI
ABP-17G-15

Arda DIRECIKLI - Koray CAN - Oguzhan SAHIN
Damsmanlar: Dr. Ogr. Uyesi Melih BELEVI - Dr. Ogr. Uyesi Aytagc GOREN

Endiistri ve bilim ¢aginin gelismesi ile insanlarin ge¢miste liiks olarak tanimladiklar1 bazi ara¢ ve
techizatlar1 kullanmasi, giiniimiizde ihtiya¢ neredeyse zorunluluk haline gelmistir. Bunlarin icerisinde
kullanim1 en hizli artan otomobil olup iilkemizde sayilari, 2000 yilinda 4.600.000 adet iken 2016
yilinda yaklasik 4 kat artigla 14.907.000 e ulasmustir.

Ancak teknoloji, gelisimi ile ortaya ¢ikan olumlu sonuglarin yani sira birtakim olumsuzluklar
da beraberinde getirmistir. Otomobil kullaniminin ve tilkemizdeki ara¢ sayisinin artmasi ile birlikte
park yeri ihtiyaci da biiyiikk bir problem olarak karsimiza g¢gikmaktadir.. T.C. Cevre ve Sehircilik
Bakanligi tarafindan 1 Haziran 2018 tarihi itibariyle yiiriirliige konulan otopark yonetmeligi
kapsaminda eski yonetmelikte yer alan her {i¢ daireye bir otopark alan1 zorunlulugu, her daireye bir
otopark alani ayrilmasi seklinde revize edilmistir. Boylece toplu konutlarin, aligveris merkezlerinin,
plazalarin, hastanelerin vb. biiyiik otopark ihtiyacina sahip yapilarin kendilerine ait bir otopark alani
bulundurmas1 yasal zorunluluk haline gelmistir. Thtiya¢ fazlasi otopark alani ayrilmasi ise vergi
indirimleri ile tesvik edilmektedir. Ara¢ sayisinin tahmin edilenin iizerinde artigi, sehirlerin alt
yapilariin bu gelisime uyum saglayamamasi nedenleriyle geleneksel otopark tiirleri ile problemin
iistesinden gelmenin miimkiin olmayacagi anlasilmistir. Bunun iizerine ingaat firmalar1 ve sanayiciler
sektorde yenilikler yaratacak arastirmalar yaparak geleneksel otopark sistemlerinin verimini arttiran
uygulamalar gelistirmislerdir.

Iki donem boyunca iizerinde galistigimiz otopark park projemiz geleneksel otoparklarin yerini
almaya aday olup bilinen otopark sistemlerine gore de {istlin dzelliklere sahiptir. Puzzle tipi otomatik
otopark projesi, bilinen otomatik otopark sistemlerinden farkli olarak tiim insaat taban alanimi park
yeri olarak kullanir. Bu sayede park yeri sayisinda ciddi bir artig elde edilir. Proje konumuz olan
otomatik otopark sistemi, ¢ok katli dikey puzzle otoparklara goére yiiksekligi siirli olan ig, dis
mekanlarda kullanim acisindan daha uygundur. Park yerindeki araglar tamamen yatayda hareket ettigi
icin ytliksekligi az olan bir¢ok yapiya tek katl ya da ¢ok katli olarak uygulanabilir. Hareket sistemi
aragtirmasi esnasinda, grup iyelerinden Koray Can tarafindan tasarlanarak, patent basvurusunda
bulunulup fikri miilkiyet haklar1 koruma altina alinan “CIFT YON ZINCIRI” sayesinde, 4 yatay 4

diisey siradan olusan bir puzzle otoparkta, araglarin hareketi i¢in gerekli elektrik motoru sayist 8’e



inmektedir. Mevcut puzzle tipi otomatik otoparklardaki elektrik motoru sayisini 64 iken bu sayiy1 8’e
diisiirmeyi basararak biiyiik Olglide enerji tasarrufu, liretim ve igletme maliyeti tasarrufu saglamisg
bulunmaktayiz. Projemizdeki tasarimlar malzemelerin siirdiiriilebilirligine dikkat edilerek yapilmustir.
Yani {iretim, montaj ve isletme esnasinda gevreye verecegi zararlar géz Oniine alinip minimum
diizeyde tutulmasi amaglanmustir.

Projemizin diger baz1 avantajlarindan bahsedecek olursak;

Geleneksel otopark tesislerine kiyasla, otomatiklestirilmis park sistemleri, esdeger sayida
otomobil park etmek igin yaklasik %70 daha kiiciik alan ve ortalama olarak %50 daha kiiciik

hacim gerektirir.

Otopark i¢in ayrilmak zorunda kalan alanlardaki azalma yesil alan, oyun parki, aktivite alan

vb. sekillerde yasam standartlari yiikseltilmig bir hayat siirme imkan1 saglar.

Otopark i¢in ayrilmak zorunda kalan alanlarin %70 inin tiim kapasiteye karsilik gelmesi halinde
kalan %30 artan arag sayisina karsilik talep edilen park yeri problemini ¢6ziime kavusturur.
e Arag¢ siirliclilerinin araglari otoparka koyarken, araglarinin glivende olmasindan siiphe

duymalarini ortadan kaldirir.

Park yeri arama ve park etme esnasinda c¢evreye yayilan zararli gazlarin olmamasi, yakit
sarfiyatinin olmamasi, enerji tasarrufu saglamasi ile birlikte otomatik otoparklar ayn1 zamanda
cevrecidir.

Anahtar kelimeler: Arac sayisinin artisi ile karsilagilan problemler; otopark yasasi; geleneksel

otoparklarin dezavantajlari; otomatik otoparklarin avantajlari.




TEKSTIL URUNLERINE ETIiKET BASMA MAKINASI TASARIMI VE

IMALATI
ABP-17G-16

Aykut CELBIS - Cemil UNSAL - Deniz AKTAY - Safa ZORLU

Damsmanlar: Prof. Dr. Mine DEMIRSOY - Do¢. Dr. Levent MALGACA -
Prof. Dr. Sevil YESILPINAR

Etiket baski makinasinin eski usul kullanim yontemi giiniimiiz teknolojisine uygun olmadigindan
buna ek olarak konvansiyoneltezgahlarin kullaniminin azalmasi1 daha hassas islem ihtiyacinin artmasi
iretimde insan faktorliniin azalmasi1 ve sanayilesmenin otomasyona evrilmesiyle ve daha birgok
nedeni baridiran ihtiyaglar dogrultusunda manuel olarak yapilan etiket baski isleminin CNC tipine
ihtiya¢ duyulmustur. Eski liretim yonteminin dezavantajlarin siralayacak olursak;

Etiket baski olayinin daha oOnceki uygulamalarinda bir c¢alisanin, daha Oncesinde kesilmig
kumaslarin basina gegip tek tek kumaslara el ile etiket baski islemi uygulanmaktaydi. Bu durum hem
calisanin sagligini tehdit ediyor hem de olusabilecek hatalardan dolayr maliyet ve zaman kaybi
yasaniyor bundan dolayr giiniimiiz teknolojisine uygun iiretim amaciyla CNC Router'a ihtiyag
duyulmustur.

Anahtar Kelimeler: Etiket; etiket basma makinasi; CNC




OTOMATIK GIDA URUNU HAZIRLAMA MAKINESI TASARIMI VE

IMALATI
ABP-17G-17

Taylan CETIN - Yeliz KARADENIZ - Murat SUNA

Damismanlar: Prof. Dr. Mine DEMIRSOY - Do¢. Dr. Levent MALGACA

Projede kalabalik ortamlardaki gida hazirlama siiresini azaltarak siparis edilen yiyecegin daha az
beklenmesi amaglanmigtir. Projenin baslangicinda insan yogunlugunun yiiksek oldugu noktalarda en
fazla tercih edilen yiyecegin hangisi oldugu, bunun hangi tip restoranlarda daha fazla tercih edildigi,
siparis edilen iirliniin ne kadar siirede geldigi ve bu gida {irlinii makinasimin uygulanabilirligi lizerinde
diistiniilmiis, bu incelemelerin sonunda otomatik bir hamburger makinasi tasarimi yapilmasi karar
alinmustir.

Hamburger makinasinda hamburgerin yapisindan yola ¢ikilarak yan yana yerlestirilmis haznelerin
oldugu, haznelerin i¢indeki malzemelerden dairesel olan malzemeleri pnomatik elemanlarla tahrik
edilen bir itici tarafindan asagida calisan bir konveyor iizerine disiirildiigl, akiskan olan
malzemelerin sivi pompasindan yardim alarak yine konveyor Tlzerine sikildigi bir sistem
tasarlanmigtir. Proje zaman ve maliyet acisindan kisitli oldugu igin uygulanmasi istenilen ancak
uygulanamamig olan ¢esitli revizyon onerileri igermektedir.

Tiim hesaplamalarin ve analizlerin sonucunda iiretilen makinanin, daha Once tasarlanmis olan
hamburger yapan bir delta robot ile karsilastirildiginda hazirlama siiresi ve maliyet agisindan bu proje

i¢in iiretilen makinanin daha hizli ve ucuz oldugu kanisina varilmistir.

Anahtar Kelimeler: Otomatik gida makinasi; hamburger makinasi




URETILMIS BiR DELTA ROBOTUN REVIZYONU
ABP-17G-18

Mustafa Mert DENIZ - Necip Onur ALTINTAS - Serdal FIDAN - Serde OZTURK
Damsmanlar: Dr. Ogr. Uyesi Murat AKDAG - Dog. Dr. Yusuf ARMAN

Bu projede endiistriyel amacla bir onceki sene gelistirilen agisal delta robot, elden gecirilerek
revize edilmis ve gerekli yerlerde endiistriyel alandaki ornekleriyle yarigabilecek oOzelliklere
gelebilecek sekilde iyilestirilmesi amaglanmustir.

Hali hazirdaki robotun endiistrideki 6rnekleriyle yarisabilmesi i¢in ilk olarak hizinin arttirilmas,
calisabildigi alanin gelistirilmesi ve bu alanin bazi endiistriyel orneklere has ozellikleri gdstermesi
gerekmektedir. Bu amagla, hali hazirda elde bulunan robotun dizayninin elden gegirilmesi ve bunun
saglikli bir sekilde gerceklestirilebilmesi i¢in kinetik, kinematik ve yapisal statik analizleri alinmus,
diisiiniilen revizyonlarin yaratacagi etkilerin 6nceden degerlendirilebilmesi i¢in bilgisayar ortaminda
hazirlanan modellemesinde degisiklikler gergeklestirilmistir.

Bu Onizlemeler dogrultusunda dizaynda yer alan iist kolun revizyonu kapsaminda ug¢ nokta
titresimlerinin azaltilmasi i¢in mevcut kolun agirliginin azaltilmasinin yani sira kolun rijitliginin sabit
kalmas1 i¢in kompozit malzemeden iiretilmesine karar verilmistir. Bu yonde kolun prepregli sandvig
yapt olarak tasarlanmis ve vakum-inflizyon teknigiyle iiretilmistir. Ayni sekilde titresimlerin
azaltilmasi ve u¢ nokta hizinin ayni1 motorlar1 kullanilarak arttirilmasi amaciyla motor kollar ile
motorlarin arasinda bir rediiktor kullanilmasi kararlagtirllmistir. Bu motorun baglandigi flang
rediiktoriin gelmesiyle tekrardan modellenmis ve anlik statik analizleri gerceklestirilmistir. Endiistride
ki delta robotlarin genelde hareketli sistemlerle birlikte galistigi gbzlemlenmis ve bu nedenle doner
tabla tasarimi gergeklestrilmistir. Ayni sekilde bu sisteme gore hali hazirdaki kontrol programi
gelistirilmis ve doner tabla ile uyumlu hale getirilmistir.

Anahtar Kelimeler : Delta robot; revizyon; titresim; programlama; prepreg.






URETILMIS BiR LINEER DELTA ROBOTUNA 3D PRINTER

OZELLIGININ EKLENMESI
ABP-17G-19

Gokhan OZER - Sahin Ekmel KARAKAYA - Tiirker OZGUR - Mert YESILDAL

Damsmanlar: Dr. Ogr. Uyesi Murat AKDAG - Dog. Dr. Levent MALGACA -
Dog. Dr. Yusuf ARMAN

Projede endiistriyel amagla iiretilmis olan, birbirleri arasinda 120 derece ac1 araliginda yerlestirilen
kollar vasitasi ile caligmakta olan, 200 mm c¢apli 300 mm yiiksekliginde calisma hacmine sahip
dogrusal eksenli bir delta robotun revizyonu amaglanmistir. Bu robotun, hepsi bir arada sistem olarak
adlandirilan, birden fazla isi yapabilme kabiliyetine sahip bir robot haline getirilmesi ve bu kabiliyetin
240 mm ¢apli 300 mm yiiksekliginde ¢calisma hacmi olmas1 amaglanmustir.

Bu projede robotun calismasi esnasinda ortaya ¢ikan hatalarin diizeltilmesi ve yapilmakta olan
giincellemeler esnasinda karsilagilan uyumsuzluklarin  ve aksamlarin  degistirilmesi veya
giincellenmesi yapilmigtir. Dogrusal eksenli delta robota 3 boyutlu yazict 6zelliginin eklenmesi; ABS
veya PLS malzemelerden ¢ikti alinmasi saglanmistir. Bu ama¢ dogrultusunda baski alinmasi igin
gerekli olan ortam sicakliginin saglanmasi, diizgiin baski yiizeyi i¢in 1sitici tablanin tasarimi, ortam
hacminin kapatilmasi ve robotumuza uygun ekstriider secimi ve tasarimi yapilmistir. Visual Basic
programinda ara yiiz gelistirilmis olup G-Code’un okunmasi ve okuma hizinin arttirilmasi
saglanmistir. Program ara yiiziine tezgah sifirlama 6zelliginin eklenmesi, eksen sifirlama iglemi igin
(G54 eklenmesi ve 3 eksen i¢in istenilen hizda hareket kontrolii 6zelligi eklenmistir.

Revizyonu yapilan dogrusal eksenli delta robotta SolidWorks programi yardimiyla tasarimlar,
statik, anlik statik ve kinematik analizler gergeklestirilmistir. Makine miihendisligi programlarindaki
sonlu elemanlar yontemi esasiyla da ANSYS programi kullanilarak yine ayni robota ait statik ve
kinematik analizleri ger¢ceklesmistir. Calisma hacminin hesaplanmasinda ve motorlar ile ekstriiderlerin
striilmesinde  MATLAB programindan yararlanilmistir. Step motorlar1 siirmek i¢in yapilan
hesaplamalarda kullanilan MATLAB programi 3B yazic1 i¢in optimize edilmistir.

Anahtar Kelimeler: Dogrusal eksenli delta robot; 3 boyutlu yazici; mithendislik programlari;

tasarim






URETILMIS BiR MASAUSTU CNC TORNANIN REVIZYONU
ABP-17G-20

Cemal DEGIRMENCI - Eren RAHIMOGLU - Ertan BAYRAKTAR - Ogulcan GULEN -
Ogulcan YILDIRIM - Ugur TUTKUN

Damismanlar: Dr. Ogr. Uyesi Murat AKDAG - Dog. Dr. Levent MALGACA -
Prof. Dr. Ugur MALAYOGLU

Bu projede bilgisayar destekli liretim yapabilen egitim tipi masaiisti CNC torna tezgahinin
revizesi gerceklestirilmistir. Isleme hassasiyetinin gerekli degerler arasinda kalmasi igin uygun govde
tasarimi yapilmistir. Bu siiregte, tezgahin dokiim gévdeye gore yeniden tasarimi yapilmigtir. Ayrica,
fener miline doniis hareketini verebilmek i¢cin AC motor ve kayig-kasnak mekanizmasi kullanilmis ve
eksen hareketleri igin step motorlar, vidali miller ve lineer kizaklar kullanilmigtir. Hali hazirda
kullanilan pargalart miimkiin oldugunca degistirmeden kullanmak esas amacimiz olmus ve gerekli
goriilen parcalarin revizesi yapilmistir.

Tezgahin tasarimi, SolidWorks programi kullanilarak yapilmistir. Tasarim siirecinde tornalama
islemi esnasinda olusan kuvvetlerin tezgdh govdesi ve yataklar tarafindan karsilanabilecek sekilde
tasarim yapilmistir. Bu proje sonunda, alin tornalama, silindirik tornalama, konik tornalama, kanal
acma, delik delme, delik biiyiitme, pah kirma gibi islemleri yapabilen bir CNC Torna tezgahi

tasarlanmistir.

Anahtar Kelimeler: Mini CNC torna; CNC torna tasarimi; CNC torna analizi; CNC torna tiretimi




BAGIMSIZ SUSPANSIYONLU BIR 4X4 ASKERI TASITIN
DIREKSIYON MEKANIZMASININ MULTIDISIPLINER TASARIMI,

OPTIMIZASYONU VE PROTOTIP URETIiMi
ABP-17G-21

Aziz BASDEMIR - Berkcan OZDILEK - Isikk Can BASAK - ibrahim UCAR -
Mert TOPALOGLU - Perim URYAN - Semih Furkan KILIC

Damsmanlar: Dr. Ogr. Uyesi Mehmet Murat TOPAC - Prof. Dr. Zeki KIRAL

Bu proje kapsaminda giiniimiiz diinya standartlarina uygun bagimsiz siispansiyonlu bir askeri
tagitin siispansiyon geometrisiyle uyumlu c¢alisabilecek direksiyon mekanizmasi tasarlanip prototip
iretimi  yapilacaktir. Bu dogrultuda oOncelikle tasarim kriterleri belirlenip uygun ¢o6ziim
gelistirilecektir. Bu kriterlere bagli kalarak ADAMS yazilimi {izerinden ¢oklu cisim modeli kurulup
kinematik tasarim olusturulacak ve optimize edilecektir. Bu asamanin akabinde yonlendirme sirasinda
meydana gelen kuvvetler goz 6niine alinarak ANSYS yazilimu ile sonlu elemanlar analizi uygulanarak
mekanik tasarim olusturulacak ve optimize edilecektir. En son asamada piyasa arastirmasi ile birlikte
maliyet analizi yapilarak prototip iiretimi gerceklestirilecektir.

Anahtar Kelimeler: Ackermann prensibi; ¢oklu cisim dinamigi; optimizasyon; deneysel tasarim;

sonlu elemanlar analizi




ELEKTRIK TAHRIK DESTEKLI BEBEK ARABASI TASARIMI VE

PROTOTIP URETIMI
ABP-17G-22

Yunus AYDIN - Mustafa GULER - Samet KATRE - Alper iYIDOGAN
Damsmanlar: Prof. Dr. Nusret Sefa KURALAY - Dr. Ogr. Uyesi Aytac GOREN

Glinlimiizde annelerin de is hayatina girmesiyle bebek bakimini biiyilkanne ve biiyiikbabalar
iistlenmeye baslamistir. Bebek ile bir yerden bir yere giderken yokuslu veya bozuk zeminli yol sartlar
ve yolun uzun olmasi bebek arabasi kullanimini zorlastiran ve kisileri yoran bir durumdur. Bu projede
amaglanan, bu zorluklara karsin bebek arabasinin elektrik motoruyla tahrikini saglamak ve kullanimim
kolaylastirmaktir. Zorlu yol kosullarina ya da uzun siire kullanimina ragmen bebek arabasini siiren
kisilere daha konforlu ve yorucu olmayan bir yolculuk saglanmaya ¢alisiimistir.

Anahtarlar Kelimeler: Bebek arabasi; elektrik tahrikli bebek arabasi; konforlu bebek arabasi




TAM OTOMATIK DONER KESME MAKINASI TASARIMI VE

PROTOTIP URETIMI
ABP-17G-23

Musa Osman OKYAR - Eray TANRIVERIR - Tolga AYTAC - Mertcan CIFTCI
Damsmanlar: Prof. Dr. Nusret Sefa KURALAY - Dr. Ogr. Uyesi Aytac GOREN

Doner sektoriinde, gerek endiistriyel gerek kiiclik isletmelerde klasik yontemle iiretim yapmak
zordur. Endiistride ayda tonlarca iiretim yapan tesisler acisindan otomasyon sistemi, gerekli hijyenin
saglanmasi ve maliyet agisindan zorunlu hale gelmektedir.

Bu proje, gida sektoriinde faaliyet gosteren kiiciik isletmeler ve endiistriyel {iretim tesislerinde
kirmizi veya beyaz etten meydana getirilen donerin otomatik pisirilmesi ve kesiminin yapilmasi
amaciyla tasarlananbir doner kesme makinasinin tasarim ve imalati ile ilgilidir.

Anahtar Kelimeler: Doner; endiistri; otomasyon




YAKIT PIiLLI HIBRIiT ELEKTRIKLi ARAC TASARIMI VE PROTOTIP
URETIMI
ABP-17G-24

Baris CIFTETELLI - Bugra KILIC - Caglar CATAKOGLU - Gokberk OZCANHAN - Ozer
OZTURK - Serdar Umut KANAT

Damsmanlar: Prof. Dr. Nusret Sefa KURALAY - Dog. Dr. Can Ozgiir COLPAN -
Dr. Ogr. Uyesi Aytac GOREN

Otomotivde benzin, mazot gibi fosil yakitlarin kullanilmasiyla disar1 atilan zararli gazlar, g¢evre
kirliligini 6nemli oranda arttirmaktadir. Bu durum alternatif enerji sistemlerinin ara¢ teknolojisi
iizerine uygulanmasi ihtiyacin1 dogurmustur. Bu dogrultuda otomotiv sektoriiniin, gelistirilmis en yeni
iiriinii olan hibrit araglar ortaya ¢ikmistir.

Projemizde yakit pilli hibrit elektrikli arag tasarlanmis ve prototipi olusturulmustur. Calismanin
birinci bolimiinde; yakat pilleri, elektriksel otomasyon ve dinamometreler hakkinda literatiir taramasi
yapilmustir. ikinci boliimde ise; proton gegirgen membranli yakit pilinin iiretimi, bilgisayar ortaminda
aracin kontrolii ve test edilmesi i¢in kullanilan dl¢lim cihazlari, elde edilen verilerin aktarildigi arayiiz
ve sasi dinamometresi {iretimi gergeklestirilmistir. Uretilen parcalar bir araya getirilerek prototip arag
olusturulmustur. Elde edilen sonuglar yapilan arastirmalar ile karsilagtirilmig ve yorumlanmaistir.

Anahtar Kelimeler: Hibrit arag, proton gecirgen membranli yakit pili, elektriksel otomasyon, sasi

dinamometresi




GUNES ENERJILI KURUTUCU TASARIMI
ABP-17G-26

Goksun KARAMAN - Miijde KIRIM - Zeki Meri¢c AKBAS
Damismanlar: Prof. Dr. Serhan KUCUKA - Prof. Dr. Meltem Evren TOYGAR

Glnes Enerjili Kurutucu Tasarimi projemizde tarimsal iirlinlerin parabolik gilines yansiticinin
oldugu bir hava kanali ile en kisa siirede ve 6zgiin bir sekilde kurutulmasi amaglanmigtir. Projemiz
ciftci bazinda bir proje olmakla beraber elde edilen verime baglh olarak endiistriyel bazda da
uygulanabilecek bir projedir.

Gilnes enerjili kurutucu tasarimimizda dikdortgen kesitli bir hava kanali tasarlanmigtir. Bu hava
kanalinda alman taze havanin isitilmasi gergeklestirilmistir. Isinan hava kurutucu odasinda gida
driinlerinin  i¢indeki nemi alarak kurutmayi gerceklestirmistir. Kurutulacak gida {iriinlerinin
karakteristikleri kullanilacak hava debisi, kurutma sicakligi ve kurutma sonucunda istenen nem
miktarini etkilemektedir. Bu sebeple kurutucu tasariminda kurutulmasi istenen iiriiniin karakteristikleri
literatiir taramalar1 ve arastirma kapsaminda hazirlanan test diizeneginde yapilan deney sonuglariyla
elde edilmistir. Bu kapsamda tasarimimizda kullanilan domates meyvesinin %80 neme sahip oldugu
ve kurutma sonunda %15 nem miktarinin beklendigi kabul edilmistir.

Gilines enerjili kurutucu tasarimi projemizde giines 1sinlarindan daha verimli bir sekilde
faydalanmak ve 1sitma giiciiniin artmasini saglamak igin reflektér gorevinde anodize aliiminyum
parlak parabolik tabakalar kullanilmigtir. Bu sayede en verimli yansitma ve optik ayar saglanmistir. Bu

projemizi diger tasarimlardan 6zgiin kilmaktadir.

Anahtar Kelimeler: Giines enerjisi; kurutma; nem




TRiPTERON ROBOT TASARIMI VE IMALATI - |
ABP-17G-28

Ali Thsan CABUK - Emre KARAHAN - Kasim KARATAS - Mehmet Ali ONGAN -
Mehmet Emirhan OZCAN - Muhammed Fatih KIRBAS - Sefa Melih KASIKCIOGLU

Damismanlar: Prof. Dr. Zeki KIRAL - Prof. Dr. Binnur GOREN KIRAL -
Prof. Dr. Hasan OZTURK

Tripteron 3 serbestlik dereceli paralel mekanizmadir. Tripteron robot kol standart robot kollara
oranla eklemli yapisindan dolayr kismi olarak hareket kisitli olsa da, hizli harekete izin veren
robotlardir. Biitiin eksenlerde lineer olarak harekete izin veren bu mekanizma kinematik olarak
kartezyen robotlara benzerdir. Bu projede tripteron robotun tasarimi, maliyet analizi ve kinematik
analizi yapilmig, sigma profiller ve standart makine elemanlar1 kullanilarak {iretimi
gergeklestirilmistir. Arduino ile kontrol edilen step motorlar araciligiyla robot istenilen hareketi

gerceklestirmistir.

Anahtar Kelimeler: Tripteron; paralel robot kol; tasarim; tiretim; arduino




TRiPTERON ROBOT TASARIMI VE IMALATI - |1
ABP-17G-29

Burak ALKAN - Fatih HAS - Giilsah OZDAMAR - Seyma INCE - Tolga KOCACIK -
Tugce AYDINLI

Damismanlar: Prof. Dr. Zeki KIRAL - Prof. Dr. Binnur GOREN KIRAL -
Prof. Dr. Hasan OZTURK

Tripteron robotlar giinlimiizde tut-birak ve tagima gibi gesitli sanayi uygulamalarinda kullanilan en

yaygin robotlardir. Hareket analizleri ve dizayn siire¢lerini olusturmakta bilgisayar ve miihendislik
programlart énemli rol oynamaktadir. Giintimiizde, teknolojinin gelismesi ile birlikte miithendisler
stire¢ icin gerekli olan verimli robotu iiretmek amaciyla bilgisayar programlar1 kullanarak biitiin
parametreleri analiz edebilmekte ve etkin ¢oziimler bulabilmektedir.
Bu proje kapsaminda, ii¢ serbestlik derecesine sahip bir tripteron robot tasarlanmis ve robotun tiim
parcalar1 SolidWorks programinda modellenmistir. Robotun parcalar1 dinamik analiz ile belirlenen
kosullar1 yerine getirmek i¢in uygun boyutlarda iretilmektedir. Robot, bir CNC shield ile Ardiuno
kontroldrii kullanilarak kontrol edilir. Robot 6ngoriilen bir bitis noktas1 boyunca ilerleyebilir. Boylece
isletme; isci giicli, maliyet ve zamandan biiyiik oranda tasarruf saglayacaktir.

Anahtar kelimeler: Mekanizma; robot; tripteron

N &




GUNES ENERJISI iLE CALISAN CiM BICME ROBOTU TASARIMI

VE IMALATI
ABP-17G-31

Ali Taylan SARICICEK - Cem Baris ATAY - Dogukan Yagmur DURGUN -
Duran Harun ERTAN - Muhammet Furkan NAR - Samet KARADUMAN - Tugay ATA

Damismanlar: Prof. Dr. Zeki KIRAL - Prof. Dr. Binnur GOREN KIRAL -
Prof. Dr. Hasan OZTURK

Bu proje kapsaminda gilines enerjisi ile calisan ¢im bigme robotunun tasarimi ve {iretimi
planlanmaktadir. Glines panellerinden elde edilen enerji ile 12 V’luk batarya sarj edilip bu bataryadan
robotun ihtiyag duydugu enerjiyi karsilamak amaclanmistir. Bu robotta 3 DC motor kullanilmasi
planlanmistir. 2 DC motor robotun hareketi i¢in kullanilmistir, diger DC motor ise ¢im bigme islemi
i¢cin kullanilmigtir. Bu motorlarin kontrolii i¢in ise 2 adet DC motor siiriiciisii kullanilmigtir. Robotun
genel kontrolii bluetooth baglantisi ile android igletim sistemli herhangi bir cihaz yardimi ile
gercgeklestirilecektir. Motor siiriiclisii ve bluetooth modiiliiniin kontrolii ise Arduino Mega ile

saglanacaktir.

Anahtar Kelimeler: Mobil robot; ¢im bigme; giines enerjisi




YANGIN ACIL DURUMUNA MUDAHALE DRONE’U TASARIMI
ABP-17G-33

Burak KURTTAY - Halit Ege CEYHUN - Tolga YUKSEL

Damsmanlar: Dr. Ogr. Uyesi Aytac GOREN - Dr. Ogr. Uyesi Mehmet Akif EZAN

Bu ¢aligmada, yangina miidahale edebilecek bir drone tasarimi ve iiretimi amag¢lanmistir. Tasarim
stiresince tiim parcalarin tiretilebilirligi kontrol edilmis, sonlu elemanlar paket programlar1 kullanilarak
mukavemet yoniinden yeterlilikleri sorgulanmustir. Uretimlerin bir kismu 3D yazici kullanilarak, bir
boliimii ise kompozit iiretim teknikleri ile yapilmustir. Universite biinyesinde iiretilmesi miimkiin
olmayan yapisal parcalarin yalnizca tasarimi yapilmis olup, iiretim noktasinda iireticilerden destek
almmustir. Elektronik parcalar ise gerekli secimler yapilarak satin alinmistir.

Son olarak tiim elemanlarin monte edilmesi ve droneun test edilmesi ile ¢aligma sonlandirilmigtir.

Anahtar Kelimeler: Drone; yangin; [HA




TAVAN MONTAJLI KONUMLANDIRILABILIR TIBBi EKiPMAN

ASKI SISTEMI TASARIMI VE URETIMi
ABP-17G-34

Fatih CELIK - Taha Nedim KAYA - Miimin Can DUYMAZ -
Cevdet Cem AYDINER

Damismanlar: Dr. Ogr. Uyesi Melih BELEVI - Dr. Ogr. Uyesi Murat AKDAG -
Prof. Dr. Mehmet ZOR

Bu calismada ameliyathanelerde, cerrahi aydinlatma lambalarin1 tagimakta ve konumlandirmakta
kullanilan, tavan montajli konumlandirilabilir tibbi ekipman aski sistemi tasarlanmis ve {iretilmistir.
Calismanin en O6nemli noktasi, tasarlanan ve firetilen bu sistemin kol sayismin degistirilebilir
olmasidir. iki kola sahip bir aski sistemini satin almus olan kullanici, elindeki mevcut sisteme sonradan
bir veya iki adet kol ekleme opsiyonuna sahiptir.

Bu projede bir diger 6nemli nokta ise ¢alismanin bir yerlilestirme ¢alismasi olmasidir. Uretimin
%85’1 Avrupa ilkeleri tarafindan karsilanan ve iilkemizde de Avrupa iilkelerinden ithal edilen tibbi
ekipman aski sisteminin yerli {iretimi bulunmamaktadir. Ulkemizde her yil ortalama 3000 adet tibbi
ekipman aski sistemi yurt disindan ithal edilmektedir. Calismanin yerlilestirilmesi ile tibbi ekipman
aski sisteminin iiretiminde disa bagimliliimiz1 ortadan kaldirma hedeflenmistir. Bu ekipmanin seri
imalata uyarlanmasi durumunda; yurt i¢inde iretilebilecek ve satin alinabilecek, bdylece yurt digina
doviz ¢ikisinmi azaltacak, milli ekonomiye katki saglayacaktir.

Yapilan bu ¢aligmada etik unsuru daima goz Oniinde bulundurulmustur. Arastirma, tasarim, satin
alma ve iiretim siireclerinin her birisinde etik kavramina uygun ¢alismalar yapilmistir.

Anahtar Kelimeler: Ameliyathane aski sistemi; eklenebilir aks




