2016 yih TUBITAK 2209 a ve 2209 b Ogrenci projeleri (Kabul edilen Projeler)

Proje 1
2209 a Projesi

Proje Adi : Sakarya Universitesi Kampiis Giivenliginin Kontrolii Amacli Otonom Ucus
Yapabilen Cok Rotorlu Insansiz Hava Araci Tasarim Ve Imalati

Proje Tematik Alani: Makine Teknolojileri
Proje Yiiriitiiciisit : Direncan BOYRAZ

Damsmanlar : Dog.Dr. Yilmaz UYAROGLU
Yrd.Do¢.Dr. Yiiksel KORKMAZ
Yrd.Dog.Dr. Osman 1YIBILGIN

Proje Ozeti . Yaygin bir kullanim alanina sahip olan, kompakt yapidaki insansiz hava
araclarinin (IHA) gelistirilmesi konusundaki arastirmalar giin gegtikge artmaktadir. Kullanim alanlarinin
genislemesi, iHA’lara gosterilen ilgiyi de arttirmaktadir. iHA’lar, kumanda yardimiyla yada otonom
olarak kontrol edilebilen, insanlar tarafindan gerceklestirildiginde, zor olan, tehlikeli olan ve
gerceklestirilmesi uzun zaman olan gorevleri, kisa slirede ve tehlikesiz bir sekilde gerceklestirmeye
imkan saglayan araglardir. iHA’lar sabit kanatli ve déner kanatli olmak tizere iki farkl yapiya sahiptir.
Her iki yapinin da birbirine gére avantaj ve dezavantajlari vardir. iHA’lar arasinda ¢ok rotorlu déner
kanat yapisina sahip olanlar, dikey inis-kalkis yapabilme, askida kalabilme, yliksek hareket ve manevra
kabiliyeti gibi avantajlari sebebiyle giinden giine daha popiiler hale gelmektedir. Cok rotorlu iHA’lar
endistrinin bircok kolunda, askeri uygulamalarda ve sivil yasamda her gecen giin daha ¢ok kullanim
alani bulmaktadir. Bu sistemlerin daha kiclk boyutlu olanlari, 6zellikle sivil uygulamalar ve hobi
faaliyetleri nedeniyle IHA kullaniminin daha hizli artis gésterecegi tahmin edilmektedir.

IHA’larin tasarimi ve Uretimi konusu disiplinler arasi calisma gerektiren, éncelikli arastirma alanlari
arasinda yer alan glincel arastirma konularindandir. Projede otonom ucus yapabilen, faydali yik tasima
kapasitesi arttirilmis, Universite glivenligini takip amaciyla anhk goriintii aktarabilen, fonksiyonel bir
insansiz hava araci tasarimi ve imalati amaglanmaktadir. Proje kapsaminda tasarimi ve Uretimi
gerceklestirilecek iHA, herhangi bir kumandaya ihtiyag duymadan, sadece GPS verilerini isleyerek
otonom ugus yapabilecektir. IHA, sayisal gériintii isleme teknolojisi ile pilota ihtiyac duymadan hedefe
kilitlenerek rotasini belirleyecek, kendi kendini yonetebilecektir. Faydali ylik kapasitesini arttirabilmek
amaciyla farkli yapida pervaneler tasarlanacaktir. ANSYS-Fluent yazilimi kullanilarak pervanelerin
aerodinamik analiz sonuglari degerlendirilerek devir sayisi ve itme kuvveti optimizasyonu yapilacaktir.
Analizler sonucunda elde edilen verilen dogrultusunda, en uygun sonucu veren 3 pervane modeli tespit
edilerek lretimi, Gniversitemiz biinyesinde gelistirilmis olan 3D yazici ile gerceklestirilecektir. Uretimi
tamamlanan modeller, kaldirma kuvveti, aerodinamik ve mekanik testlere tabii tutulacaktir. Elde
edilen sonuglar, Ansys yazillmindan elde edilen sonuglarla karsilastirilarak analiz sonuglarinin
dogrulugu teyit edilecektir. En uygun sonucu veren model projede kullanilacaktir.

Ucus kontrol sistemi icin acik kaynak kodlari sayesinde gelistirmeye uygun bir platform olan Arduino
kullanilacak, GPS ve telemetri alici-verici modaiilleri icin kodlar derlenerek kontrolére gémilecektir.
Otonom ucus sirasinda karsilasilabilecek engellerin asilabilmesi amaciyla ara¢ sonar ve ultasonic
sensorler ile donatilacaktir. Kullanilacak olan sensor ve elektronik modiiller igin baski devre kartlari
Uretilecektir.



Proje Gorselleri

Sakarya Universitesi insansiz hava araci proje danismanlari



2209 b Projesi (Sanayi destegi olan projeler)

Proje 1

Proje Adi : Robotik Kus (Insansiz Hava Araci) Tasarimi ve imalati

Proje Tematik Alani: Makine Teknolojileri

Proje Yiiriitiiciisii | Emrecan MAKARAC

Arastirmaci : Usame SIMSEK

Damismanlar - Yrd.Do¢.Dr. Yiiksel KORKMAZ
Yrd.Dog.Dr. Osman [YIBILGIN

Projeye Destek veren Kurum : Arvasis Bilisim ve Danisman San. Tic. A.S
Sanayi Damismam  : Ismail Hakki Cedimoglu

Proje Ozeti . Giig sistemi kendi i¢inde olan, faydali yiik tagiyabilen otomatik olarak uzaktan
kontrol edilerek ugurulan pilotsuz hava araglarina insansiz hava araci denir[1]. Gilinlimiizde havacilik
alaninda gelisim gosteren insansiz Hava Arag'lar1 daha cok askeri alanda kullanilmakta olup sivil
havacilikta da kullanim imkanlar1 her gegen giin artmaktadir.

Giliniimiizde, klasik ugaklarin tasarim oOzelliklerine ve gorliniimiine sahip insansiz hava araglar
kullanilmaktadir. Klasik ucaklar ise kuslardan ilham alinarak tasarlanmigtir. Kuslar iizerinde yapilan
arastirmalar dogrultusunda giiniimiizdeki klasik ugaklarin tasarimi yapilmasi ve gelistirilmesi miimkiin
olmustur. Klasik ucaklarin ve helikopterlerin kalkis ve iniglerindeki sinirlandirilmalari, kamufle
Ozelliginin saglanamamasi ve sesleri nedeniyle, kuslardan ilham alinarak tasarlanan Robotik Kus
tasarimlar1 bu 6zellikleri karsilayacak seviyededir. Bu 6zelliklerdeki IHA larin yerine, kuslardan alian
ilhamla gelistirilen Ornithopter’lerin kullanilmasi, daha iyi kamufle olabilen, ugak ya da helikopter gibi
hava araglarina gore daha verimli ve daha sessiz ucabilen, inig ve kalkis sinirlandirilmast olmayan
sistemler elde edilmesini saglayacaktir.

Ornithopter tipi insansiz hava aracinin kuslarin aerodinamik yapisindan ve ugus esnasinda uyguladiklar
kendilerine 6zgii tekniklerden yararlanarak tasarimi yapilacaktir. Bu arag diger insansiz hava araglarina
gore daha {istiin manevra Ozelligine sahiptir. Manevra kabiliyetlerinin yiiksek olmasi nedeniyle
kuslardan ilham aliarak tasarlanan insansiz hava araglar1 diger insansiz hava araglarina gore daha iistiin
kilmaktadir.

Tasarlayacagimiz Robotik Kusun(ornithopterin) birgok kullanim yeri olacaktir. Reklam filmleri,
konserlerin canli ¢ekimleri, turistik faaliyetler, hareket alaninin kesif ve gozetlenmesinde, trafik
kontrolii gibi alanlarda kullanilacaktir.

Proje kapsaminda tasarimu ve iiretimi gerceklestirilecek Robotik Kus, ¢irpan kanat tasarimu ile ugacaktir.
Bu tasarimda kuslarin 6zelliklerinin bire bir kopyalanmasi amaglandigindan tasarima baslamadan dnce
bir kus tiirii se¢ilip, sonuglarin ideal sartlara en yakin olmasi i¢in segilen kus tiirliniin baz1 6zellikleri
hesaplamalarda kullanlacaktir. Yapilan hesaplamalar sonucunda CATIA programi yardimiyla tasarimin
bilgisayar ortaminda 3 boyutlu olarak modellenmesi yapilacaktir. Sonrasinda ise yapilan 3 boyutlu
model lizerinden ANSYS-FLUENT ve XFLRS5 programi ile kanadin kritik hiicum acgilarinda ki
analizleri ve aerodinamik analizleri yapilacaktir. Yapilan analizler sonucunda Robotik Kus’ un ugmaya
bir engeli goriilmemesi halinde iiretime gegilecektir.

Uretimde modelin iskelet yapisi iiniversitemiz biinyesinde gelistirilmis olan 3D yazici ile
gergeklestirilecektir. Iskelet yapisinin iizeri karbon fiber malzeme ile kaplanacaktir.



Proje Gorselleri

Sakarya Universitesi bitirme 6grencileri ve Arvasis Bilisim ve Danisman San. Tic. A.S ile ortaklasa
Uretilen Robotik Kus Prototipi ve Proje ekibi, (a), (b), prototip, (c) Proje ekibi



Proje 2
Proje Ad1 : Aquaskipper (Su Bisikleti) Tasarimi1 Ve Prototip imalat:
Proje Tematik Alani: Makine Teknolojileri

Proje Yiiriitiiciisii  : Resit AKAR

Arastirmacilar : Biisra Ebru BULUT
Muhammet Yasir ARIGUN
Danismanlar : Yrd.Dog¢.Dr. Osman IYIBILGIN

Yrd.Dog¢.Dr. Yiksel KORKMAZ

Projeye Destek veren Kurum : ASAS Aliiminyum A.S.
Sanayi Damismam  : Birol BUYUKSIVRI

Proje Ozeti . Giiniimiizde, spor yapmak hayatin kaginilmaz bir parcasi haline gelmistir.
Spor yapmak isteyen insanlarin, spor faaliyetlerini sikilmadan ve etkili bir sekilde gergeklestirilmelerini
saglamak amaciyla yeni sistemler ve yontemler gelistirilmektedir. Degisik faaliyetlerin gelistirilmesine
yonelik artan taleplere bagli olarak, bu konuda gergeklestirilen arastirma faaliyetleri daha da hiz
kazanmustir. Insanlar saglikli kalmak, giizel goriinmek ve eglenmek amaciyla bu faaliyetlere katilmakta
ve bu alandaki sektor giinden giine biiylimeye devam etmektedir.

Son yillarda su sporlarina olan ilginin ve ¢esitliligin artmasi, bu sporun daha fazla

araglarla yapilmasina yol agnustir. Insanlar ¢ok eski caglardan beri degisik aparatlar kullanarak su
iistinde daha uzun siireler kalmay1 denemistir. Bu konudaki arasgtirmalar M.O. 500 yillarindan
baglamakta ve giiniimiize kadar uzanmaktadir. [3]

Ulkemizde kullanimi bulunmayan Aquaskipper (su bisikleti) uygulamasi, eglenceli olmakla birlikte gii¢
ve dayaniklilik gerektiren bir spor faaliyetidir. Yurtdisinda uygulanan bu spor, ozellikle, sahil
kiyilarinda ve tatil merkezlerinde tercih edilen bir uygulamadir. Aquaskipper kullanicilarinin suda
batmamalar i¢in tek yapmalar1 gereken, ziplamaktir ve bu sayede saatte 17 mil hiza ¢ikan yurtdis
kaynakli 6rnekler bulunmaktadir.

Bu projede, aquaskipper tasarimi ve prototip imalati gerceklestirilecektir. Aquaskipper kanat yapisi
Bernoulli prensibine gére gerceklestirilecek ve kanat yilizeyinde olusan yikler tespit edilerek,
hesaplamalar yapilacaktir. Tasarimda hem analitik hesaplamalar yapilacak, hem de sonlu elemanlar
analizleri gerceklestirilecektir. Elde edilen tiim aragtirma sonuglar1 degerlendirilerek, prototip imalati
gerceklestirilecektir,



Proje Gorselleri

Sakarya Universitesi bitirme 6grencileri ve ASAS Aliminyum A.S ile ortaklasa Uretilen su bisikleti prototipi

Sakarya Universitesi bitirme 6grencileri ve ASAS Aliminyum A.S ile ortaklasa Uretilen su bisikleti projesi
(Proje Ekibi)



Proje 3

Proje Ada : Pndmatik Kasl1 Pres Tasarimi1 ve Uretimi

Proje Tematik Alani: Makine Teknolojileri

Proje Yiiriitiiciisii  : Ilker ATAKUL

Damisman : Do¢.Dr. Akin Oguz KAPTI

Projeye Destek veren Kurum : Ant Kalip Sanayi ve Ticaret A.S.
Sanayi Damismam  : Sakir ISCI

Proje Ozeti: Pnomatik kaslar; kuvvet ve hareket lireten sistemlerin daha esnek olmasi, daha sorunsuz
caligmasi, kiiciik gliclerle biiyiik kuvvetler saglayabilmesi, kullaniminin daha kolay olmasi ve
hareket/konum kontroliiniin daha hassas olmas1 gibi gereksinimleri karsilamak iizere yapilan
caligmalarin sonucunda ortaya ¢ikmis olan elemanlardir. Temel olarak; koriiklii bir biiziilme/kisalma ve
genisleme/uzama sistemi olan pndmatik kaslar, insan kasinin kasilarak kisalma ve ¢ekme kuvveti
uygulama prensibine benzer karakterde ¢aligmasindan dolay1 bu sekilde isimlendirilmistir. Pnomatik
kaslar oldukc¢a yeni sayilabilecek bir eleman grubunu olusturmaktadir. Standart pnomatik
silindirlere kiyasla sagladig1 pek cok avantajlar bulunmaktadir. Sagladig: avantajlara ve pek ¢ok
farkh alanlarda pnomatik kas uygulamasi yapilmasinin miimkiin olmasi potansiyeline ragmen,
bugiine kadar gerceklestirilmis olan uygulamalarin sayisi simirh diizeyde kalmistir.

Kullanim amaglarina, tahrik sekillerine ve uygulanan kuvvetin biiyiikliigiine gore farkli yapida presler
bulunmaktadir. Yiiksek baski kuvveti gerektiren ekstriizyon, enjeksiyon, sivama gibi uygulamalarda
hidrolik presler, yiiksek caligma hiz1 gerektiren sac-metal kaliplart gibi uygulamalarda ise mekanik-
eksantrik presler 6ne ¢ikmaktadir. Bu proje cahsmasinda, pnématik kaslar ve diger pnomatik devre
elemanlar1 kullanilarak bir presin tasarim, iiretim ve test ¢caligmalar yiiriitiilecektir. Bu presin
kuvvet yogunlugu, normal masa tipi pnomatik preslere gore daha yiiksek degerde olacaktir. Yapilan 6n
incelemede, 6 bar basingta 40 mm ¢apli bir adet pnomatik kas kullanilarak 40 kN’luk bir kuvvet elde
edilebilecegi goriilmiistiir. Proje sonunda yeni bir teknoloji alan1 olan pndmatik kaslarin farkli bir alanda
uygulamasit gergeklestirilmis olacaktir. Ayrica, sagladigi iistiin avantajlara ragmen uygulama
cesitliligi simirh diizeyde kalan pnomatik kaslarin bilinirligine ve yayginlasmasina katkida
bulununulmasi da proje hedeflerimiz arasindadir. Projede gelistirilmesi planlanan pnomatik kash
presin sematik yapisi ve kati modeli sekilde verilmistir.
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