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ONSOZ

Bu tez calismasinda, goriintii isleme yardimi ile hareketli nesne algilatilmigs ve seri
haberlesme saglanarak algilanan hareketin sinyallerine gore motorlara hareket verilmis ve
nesne takibi saglanmistir.

Eskiden insan giiciiyle gerg¢eklesen bir ¢ok olgunun yerini artik teknolojik mekanizmalar
almigtir. Glinlimiizde hizla ilerleyen teknloji ile birlikte olduk¢a Onem arz eden silah ve
savunma sanayiside biiylik bir gelisme gostermektedir.Toplumlar savunma sanayisini
gelistirirken insaninin en az zararla kurtulmasin1 amaglayarak insansiz hava araglari,isik-
ses tespit cihazlari,hareket tespit cihazi,hareketli nesne takip cihazi vb. insan giiciine gerek
kalmadan caligabilen bir ¢ok mekanizmayi liretmis gelistirmis ve hizla gelistirmektedir.
Calisgmamizda insan yiizii tespiti ve tespit edilen yliziin lazer ile takibi {iizerinde
calisiimastir.

Oncelikle tez konusunu segerken bizim sadece teoride degil uygulama konusundada
gelismemizi saglayan , is hayatimizda fazlasiyla isimize yarayacak olan goriintii isleme ve
seri haberlesme hakkinda arastirma yapmamiza, bigi edinmemize vesile olan Tez
Danigmanimiz Yrd. Dog¢.Dr.Cihan MIZRAK Hocamiza gostermis oldugu ilgi ve
emeklerinden dolay1 ¢ok tesekkiir ederiz.

Egitim hayatimiz boyunca yanimizda olan maddi manevi higcbir destegi bizlerden
esirgemeyen ailelerimize, proje yapiminda bize fikir veren, kaynak paylasiminda yardimc1

olan tiim arkadaglarimiza tesekkiirii borg biliriz.
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OZET

Caligmamizda goriintli isleme (OpenCV) ile insan yiizli tespiti yapildi ve tespit edilen
yiizlin koordinatlar1 belirlendi, alinan degerler Arduino mikroislemci karta seri haberlesme
yoluyla aktarildi. Arduino’ya gelen bilgiye gore yine Arduino’ya bagli olan servo
motorlarin hareket etmesi saglandi.Servo motorlarin uglarina yerlestirilen lazerler

sayesinde hareketli nesnenin hareket yonii belirlendi ve konum takibi gergeklestirildi.



1.GIRIS

1.1 Tezin Amaci:

Tezin oncelikli amaci bizim igin Universite hayatimiz boyunca ogrendigimiz teorik
bilgilerin bir kismimi uygulamaya dokmek,arastirma yapma yetenegi kazanmak
oldu.Yazilim ,mekanik ve elektronik kisimlarin1 ayr1 ary1 inceleyerek gerekli montajlari
yaparak ortaya ¢ikarmak istedigimiz projeye nasil ulagacagimizi adim adim 6grenmis
olduk.

‘Yiiz Takip Sistemi’ adli projemizin amact disaridan alinan goriintiiler ile hareket halinde
olan bir insan yiizii algilanirsa bu yiizii kare i¢ine alarak konumunu ve hareket yoniinii
takip etmektir.

Bu proje dahada gelistirilerek iilkelerin sinir bolgelerinde veya disaridan tehlike gelme
ihtimaline kargi korunmasi gereken yerlere yerlestirilerek Savunma Sanayiinde giivenlik
sistemi olarak kullanilabilir.Motorlarin uglarina hafif silahlar yerlestirilerek yok denilecek
kadar az olan yanilma payr ve insan giiciine hi¢ gerek kalmadan tehlikeyi ortadan
kaldirarak diigman yok edilebilir yani proje gelistirilirse insan hayati i¢in 6nemli bir gorevi

ustlenebilir.



2.TEZ YAPIMINDA KULLANILAN MALZEMELER

1-Arduino
2-Servo Motor (2adet)
3-Jumper Kablolar

4-L azer

Kullanilan Programlar:
-Visual Studio
-Arduino IDE



2.1.Arduino:

Arduino, iizerinde Atmel mikrokontroliirleri bulunun agik kaynak kodlu donanimdir.
Yazilim bilgilerinin yanisira, tasarim bilgileri de kulanicinin hizmetine sunulmustur. PCB
baski devreleri, devre semalari, yerlesim planlar1 ve iizerindeki programlanabilir
elemanlarin kodlar biitiin detaylar1 ile kullanicinin kullanimina rahatca ulasabilecegi bir
sekilde acilmistir. Kullanici isterse hazir olarak alabilecegi gibi, aynisini kendisi de
gerceklestirebilir. Arduino gelistirme karti iizerindeki mikrokontroliir (AtmegaXX)
Arduino programlama dili ile programlanir ve bu program Processing tabanli Arduino
Yazilim Gelistirme Ortami (IDE) yardimu ile karta yiiklenir. Yazilim Gelistirme Ortami
(IDE) internet iizerinden iicretsiz olarak bilgisayara indirilebilir. Programlama i¢in temel C
dili kullanilir. Arduino’yu 6n plana ¢ekaran en 6nemli 6zelligi yaziliminin kolay ve sade
olmasidir. Ayrica kullaniciga uygulama gerceklestirmesi igin diger g¢evre birimleriyle
(kristal, giic kaynagi, programlama cihazi) ugrasmama imkani sunar. Programlama
cihazina ihtiyag duymamasinin nedeni; {iriin, bootloader programi mikrodenetleyicinin
icine atilmis sekilde gelmektedir. Arduino’nun en giicli Ozelliklerinden biri de
genisletilebilir bir kiitiiphane sistemine sahip olmasidir. Bu kiitiiphaneler sayesinde bir¢ok
islem ve cevrebirimi haberlesmesi kolaylikla gerceklestirilebilir. Ayrica yeni
cevrebirimleri i¢in yazilan kiitiiphaneler kolaylikla entegre edilebilir. Biitiin bunlar1 goz
oniinde bulundur-dugumuzda ¢ok ileri bir yazilimer olmadan bir ¢ok uygulamay1 Arduino
kullanarak gerceklestirebilmek miimkiin olur. Gergeklestirilmesi istenen projenin
ozelligine gore Arduino’nun bir¢ok c¢esidi bulunmaktadir. Ayrica bu kartlara uygun sekilde
tasarlanmis shield (katman) olarak adlandirilmis kullanim kolayligi saglayan ek
donanimlar da {ireticinin hizmetine sunulmustur. (Bluetooth, Wireless, Ethernet, Motor

stirtici katmanlar1 vs.).



Arduino Kullanim Avantajlar

-Arduino, bir Onylikleyiciye (bootloader) sahip oldugundan USB port baglantisi ile
mikroiglemciye program yiikleyebilir. Bu sayede mikroislemcilerdeki c¢ikarilip
takilmalardan kaynaklanan bacak kirtlmalari riski ortadan kalkar.

-Arduino programlamasi diger programlamalara gore kolaydir.

-Diger platformlarla karsilastirildiginda daha ucuzdur.

-Basit ve agik programlama ortami sayesinde kolay bir yazilim ortami saglar.

2.2.Arduino Uno

Arduino ailesi i¢inde yapilacak projeye, kullanima ve istege gore cesitli Arduino kartlari
vardir. Bunlar; Arduino Uno, Arduino Mega 2560, Arduino Pro, Arduino Leonardo,
Arduino Fio, Arduino Mega ADK, Arduino Nano vs. gibi isimlendirilmis performanslari,
ozellikleri, islemcileri ve kabiliyetleri farkli kartlardir. Arduino Uno R3 karti {izerinde 8
bitlik Atmega328 islemcisi, 14 digital giris- ¢ikis (Input- Output) pini, bunlardan 6 tanesi
PWM cikis1 olarak kullanilabilmektedir, ayrica 6 analog giris pini bulunmaktadir. Ayrica
16 Mhz kristal osilator, USB baglantisi, regiile edilmis 5V, ICSP baslig1 ve reset butonu
bulunmaktadir. Calismasi icin gerekli giicii USB baglantisi ile PC’den veya 7-12 Volt’luk
DA gii¢ kaynagindan saglar. Besleme gerilimi igin alt ve ist sinirlar 6-20 V olarak
belirlenmistir. Giris ¢ikis pini basina akim 40 mA dir. Kart {izerinde regiile edilmis 3.3 V
¢ikist da bulunmaktadir ve 3.3 V icin ¢ikis akimi 50 mA’dir. FLASH Hafiza 32KB, SRAM
2 KB, EEPROM 1KB olarak hafiza biiyiikliikleri de belirtilmistir. Ayrica; harici bir gii¢

kaynagi kullanilacagi zaman Arduino kart1 iizerindeki VIN pininden giris yapilabilir.



2.2.1Uno Kartinin Pinleri ve Fonksiyonlari

14 digital pinlerinin her biri pinmode( ), digitalRead( ), digitalWrite( ) fonksiyonlar ile
giris ¢ikis pini olarak kullanilabilirler. Biitlin pinler ¢ikista SV saglar. Pinlerin her biri en
fazla 40mA akim iletir yada ¢eker ve dahili 20-50 kOhm dirence sahiptirler. Bazi pinlerin

6zel kullanim fonksiyonlar1 vardir. Bunlar:

-Seri Iletisim: Kart iizerinde seri iletisim igin 6zel pinler belirlenmistir. Bunlar 0 (RX) ve
1 (TX) numaral1 pinlerdir. Seri iletisim de 0 numarali pin alic1 (receive), 1 numarali pin ise

iletici (transmit) olarak gorev yapar.

-Harici Kesiciler (External Interrupts): 2 ve 3 numarali pinler harici kesmeyi tetiklemek
i¢in kullanilirlar.

-PWM: 3,5,6,9,10 ve 11 numarali pinler analogwrite() fonksiyonunun kullanimiyla 8 bitlik
PWM c¢ikist saglar. PWM (Pulse Width Modulation), iiretilen darbelerin (pulselerin)
genisliklerinin kontrol edilerek (veya degis-tirerek) iiretilmek istenen analog degerin elde
edilmesidir denilebilir.

-SPI: 10(SS), 11(MOSI), 12(MIS0O), 13(SCK) pinleri SPI iletisimini saglamaktadir.

-LED: 13 numarali pine kart {izerinde led baglanmistir. Digital 13 pini high (1) yapildig1
zaman led yanar, low (0) yapildig1 zaman ise led soner.

-TWI: Analog girisler olan A4 (SDA) ve A5 (SCL) pinleri ile TWI iletisimi
gerceklestirilmektedir.

-AREF: Kart tizerinde bulunan AREF pini ile analog girisler i¢in referans gerilim degeri

saglanir.

-Reset: Kart iizerindeki reset pinine 0 volt uygulandigi zaman mikrokontroliire reset
atilmaktadir. Bu islem kart iizerinde ayriyeten bulunan reset butonu ile de kolayca
yapiabilmektedir. Arduino Uno karti iizerindeki analog girisler A0, Al, A2, A3, A4, AS
olarak isimlendirilmistir. Bu girislerin her biri 10 bitliktir. Aref pini ile analog girisin
gerilim degeri degistirilebilmesine ragmen normalde 0-5 volt araliginda gerilim seviyesi

saglanir.



2.3.Servo Motor:

Motorlar,dairesel olarak hareket ederek kuvvet lireten endiistriyel cihazlardir. Motorlar
genel olarak DC Motor, AC Motor,Servo Motor ve Step Motor olmak tizere dort farkli
tirde siniflandirilir. Téim bu motor ¢esitleri yap1 olarak birbirlerine benzeseler de, 6zellik
ve ¢alisma mantiklarina gore bir birlerinden farklidirlar. Servo ve step motorlar1 gelismis
motorlar olarak gosterebiliriz.

Giiniimiizde kontrol sistemleri olduk¢a yaygin olarak kullanilmaktadir. Hemen hemen her
alanda ve uygulamada bir kontrol sistemi mevcuttur. Kontrol sistemlerinin; robot sektorti,
otomativ sektorii, ugak sektorii, radarlar gibi ¢ok genis uygulama alanlar1 vardir. Servo
motorlara kontrol motorlart da denilmektedir. Ozellikle kontrol sistemlerinde c¢ikis
hareketlerini kontrol edici olarak kullanilmak tizere tasarlanilip iiretilirler. Bir servo sistem
veya servomekanizma geri beslemeli bir kontrol sistemi olup, sistemin ¢ikist mekanik
konum,ivme veya hiz olabilir. Servo sistem ile konum (veya hiz) kontrol sistemleri aynidir.
Servo sistemler giinlimiizde modern endiistride ¢ok sik olarak kullanilmaktadir.

Robot teknolojisinde en ¢ok kullanilan motor ¢esididir. Bu sistemler mekanik olabilecegi
gibi elektronik, hidrolik-pnomatik veya baska alanlarda da kullanilabilmektedir. Servo
motorlar; ¢ikis, mekaniksel konum, hiz veya ivme gibi parametrelerin kontrol edildigi,
Ozetle hareket kontrolii yapilan bir diizenektir. Servo motor igerisinde herhangi bir motor
AC, DC veya step motor bulunmaktadir. Ayrica siiriicli ve kontrol devresini de icerisinde

barindirmaktadir.

Sekil 1.Servo Motor
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Temel Prensip:
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Sekil 2. Temel Konfigiirasyon

Bir servo motorun temel konfigiirasyonu sekilde gdsterilmektedir. Bir DC motor yiliksek
rediiksiyon oranina sahip bir disli kutusunu hareket ettirir. Sondaki saft ¢ok yavas bir hizla
donerek donme ekseni lizerindeki potansiyometreyi de cevirir. Potansiyometrenin amaci
geri besleme yaparak servo motorun saftinin pozisyonun algilanmasimi saglamaktir.
Potansiyometre algilanan pozisyona karsilik gelen voltaji, voltaj karsilastiricist olarak
kullanilan opampa gonderir. Bu voltaj degerinin, saftin istenilen pozisyonunu belirleyen
girig voltaji ile karsilastirilmasi ile karsilastircinin ¢ikis voltaj1 belirlenir. Bu ¢ikis voltaji,
motor saftin1 giriste uygulanan sinyala karsilik gelen aguya uymasi i¢in gerekli yonde

hareket ettirecek giicii saglar.

Servo Motor Calismasi:

Servo motorlarin li¢ giris kablosu vardir. Bu kablolar; besleme, toprak ve veri girisidir.
Besleme gerilimi genelde 5-8 V DA bir degerdir. Bu deger servomotorun tipine, giiciine ve
istenilen O6zelliklerine goére her servomotorda farkli olabilir. Toprak ucu 0 V’dur. Veri
kablosu servo motorlar i¢in ¢ok Onemlidir. Bu u¢ servo motorun kontrol edilebilmesi
saglamaya imkan verir. Harici denetleyeciden gelen verilere gére 11 servo motor mili
istenilen konum degerine kadar doner ve bu pozisyonunu korumaya baslar. Kontrolcii kart1
ile koordine bir sekilde c¢alistirilir. Servo motorlarin hafif olmasi ve kontroliiniin basit

olmasi tercih edilme nedenidir
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Servo Motorun Genel Ozellikleri

- Diger motor tiirlerine gore daha hassastir.

- Acisal donme yontemi (yani encoder) ile ¢aligsmaktadir.

- Bir siirticii ile kontrol edilirler.

- Endiistride ¢ok yaygin bir sekilde kullanilmaktadir.
-Mikrobilgisayarlar tarafindan kolayca kontrol edilebilirler.
-Donme esnasinda olusan hata sadece adim hatasidir.

-Hiz1 programlama yoluyla ayarlanabilir.

Uygulama alanlarina 6rnek verecek olursak CNC makineler, robot kollari, endiistriyel
tagima sistemlerini 6rnek verebiliriz. Servo motorlar da ¢ikis; mekaniksel konum, hiz veya
ivme gibi parametrelerin kontrol edildigi bir diizenektir.

Servo motorlar1 DC ve AC olmak lizere iki tiirde inceleyebiliriz.

2.3.1.DC Servo Motor:

DC Servo motorun igerisinde bir adet dc motor bulunmasindan dolayr dc servo motor
ismini almigtir. Fakat dc motora ek olarak bir kontrol devresi ve ¢ikisinda mil gorevi géren
bir potansiyometre ile dc motorun milini kontrol eder.

Potansiyometre, donme momentine gore lineer bir diren¢ artisina sebep olur. Bu
ozelliginden faydalanilarak potansiyometrenin o anki diren¢ degerine gore servo motorun
anhk konumu belirlenir. Tim bu islemleri yapan kisim ise dc servo motorda kontrol
devresi olarak anilir.

Kontrol devresi, potansiyometrenin direng degerine gore servo motorun o an hangi acida
bulundugunu tespit eder. Bu goérevinin disinda servo motorun sinyal ucundan gelen bilgiye
gore gitmesi gerektigi konumu belirler. Eger servo mili sinyal ucundan gonderilen agida
ise motor calismaz. Calistyorsa da igerisindeki dc motorun ¢alismasini durdurur. Fakat
kontrol devresi motorun istenilen agida olmadigini tespit ederse dogru agiyr yakalayana
kadar motor hareket etmeye baslar. Fakat bu ¢alisma o kadar hassas isler ki istenilen ag1
yakalandig1 anda c¢ok kiiciik hata payr ile motoru durdurur. Bu islemi ise agiya
yaklasildikca dc motorun hizimi diislirerek yapar. Yani eger mil biiyiik bir uzaklik kat

12



edecekse, motor biitiin giiciiyle ¢calisacaktir Eger kiigiik bir a¢1 i¢in hareket edecekse motor
daha yavas donecektir. Buna orantisal kontrol denir ve bu kontrol potansiyometre ile
saglanmaktadir.

DC Servo Motor Calisma Prensibi

DC servo motorlar agisal olarak, -90 derece ve +90 derece arasinda olmak iizere 180
derecelik bir acida hareket edebilme kapasitesine sahiptir.Yani DC servo motor 0 ile 180
derecelik agilar1 kontrol etmek igin kullanilir. DC servo motorun, ¢ikis dislisinin mili
mekanik olarak kisitlamasi sebebiyle daha biiyiik bir a¢1 ile hareket ettirilemez.

2.3.2.AC Servo Motor:

Hareket mekanizmasi olarak, Alternatif akim elektrik motorlart ile ayni 6zelliklere sahip
olmasma ragmen AC Servo motorlar, AC motorlardan farkli olarak encoder kismina
sahiptir. Encoder yardimui ile agisal hassasiyette donme kabiliyeti kazandirilmis olur.

AC Servo Motor Ozellikleri

— AC motorlara gore kiyasla daha hassas ve uzun émiirliidiir.

— Yiiksek gii¢ gerektiren durumlarda DC Servo motor yerine kullanilir.

— Yiiksek frekans degerlerinde caligsabilecek kapasitede olanlar1t mevcuttur.
— Agisal hareket edebildiklerinden CNC kontrollii makineler i¢in uygundur.

— DC Servo motorlara gore daha diisilk moment ile ¢alisirlar.

13



2.3.3.Geri Beslemeli ve Kapah Cevrim Kontrol Sistemi:

Kontrol sistemleri iki tipte siniflandirilir. Bunlar; kapali ¢evrim kontrol sistem ve agik
cevrim kontrol sistemidir. Sistemin tipi, kontrolii istenen eleman ile kontrolii yapan eleman
arasindaki 1iligkiye bagli olarak belirlenir. Projemizde kapali ¢evrim kontrol sistemi
kullanilacaktir. Bir kontrol sisteminde giris isaretine bagli olarak bir ¢ikis isareti elde edilir.
Kapali ¢evrim kontrol sistemlerinde, bu ¢ikis isareti bir 6l¢iim mekanizmasiyla ol¢tiliir ve
veriler denetleyici (kontrolor) birimine gonderilir. Denetleyici birimi 6lgiilen bu verileri
istenen (arzu edilen) verilerle karsilastirarak fark (hata) isaretleri liretir. Boylece giris ile
¢ikis arasindaki fark belirlenir. Bundan sonra denetleyici ¢ikisindaki farka gore sistem bu
fark: sifirlayacak sekilde calismasini siirdiiriir. Her seferinde ¢ikis ile giris arasindaki fark
Olciilerek hata olup olmadigi kontrol edilir ve varsa hata sistem tarafindan kendiliginden
giderilmeye calisilir. Iste bu kontrol sistemine kapali gevrim kontrol sistemi denilir.
Sekil’de geri besleme kontrol sisteminin blok diyagrami gosterilmistir.

Karsilastine:

E G Cikis
Hata sinyali Denetleyici

H

Gen besleme

F 3

Sekil 3.Kapali Cevrim Kontrol Sistemi
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3.TEZ YAPIMINDA KULLANILAN ARACLAR

3.1 MICROSOFT ViSUAL STUDIO:

Microsoft Visual Studio, Microsoft tarafindan gelistirilen bir tiimlesik gelistirme ortamidir
(IDE). Microsoft Windows, Windows Mobile, Windows CE, .NET Framework, .NET
Compact Framework ve Microsoft Silverlight tarafindan desteklenen tiim platformlar icin
yonetilen kod ile birlikte yerel kod ve Windows Forms uygulamalari, web siteleri, web
uygulamalar1 ve web servisleri ile birlikte konsol ve grafiksel kullanici arayiizii
uygulamalari gelistirmek i¢in kullanilir.

Visual Studio IntelliSense'in yani sira "code refactoring" destekleyen bir kod editdrii igerir.
Entegre hata ayiklayici, hem kaynak-seviyesinde hem de makine-seviyesinde galisir. Diger
yerlesik araclar, GUI uygulamalari, web tasarimcisi, sinif tasarimcist ve veritabani sema
tasarimcist yaratabilmek i¢in bir form tasarimcist icerir. Hemen hemen her islevsellik
diizeyinde dahil olmak tizere, kaynak kontrol sistemleri i¢in destek (Subversion ve Visual
SourceSafe gibi) sunan eklentileri kabul eder.

Visual Studio, degisik programlama dillerini destekler, bu da kod editérii ve hata
ayiklayicisinin neredeyse tiim programlama dillerini desteklemesini saglamaktadir. Dahili
diller C/C++ (Goérsel yoluyla C++), VB.NET (Visual Basic .NET iizerinden), C# (Visual
C# ile), veF# (Visual Studio 2010 itibariyle) igermektedir.

Mimarisi:

Visual Studio 6zilinde herhangi bir programlama dili, ¢6ziim veya araci desteklemeyerek,
bunun yerine, bir VSPackage olarak kodlanmis islevsellik saglar. Yiiklendiginde,
islevsellik, hizmet olarak kullanilabilir. IDE ti¢ hizmet vermektedir; SVsSolution, projeler
ve ¢oziimleri numaralandirma yetenegi saglar; SVsUIShell, pencereleme ve Ul islevselligi
(sekmeler, arag¢ ¢cubuklar1 ve ara¢ pencereleri dahil) saglar; ve SVsShell, VSPackages kaydi
ile ilgilenir.Dil hizmetleri ad1 verilen belirli bir VSPackage kullanarak programlama dilleri
i¢cin destek eklenmistir. Bir dil hizmeti, ¢esitli arayiizleri tanimlar, bu sekilde VSPackage
uygulamalari, ¢esitli fonksyonlara destek ekleneyebilir. Bu sekilde eklenebilir islevler,
s0zdizimi renklendirme, deyim tamamlama, ayra¢ eslesen, parametre bilgileri, liye listeleri
ve arka plan derleme hata isaretleri olarak bulunmaktadir.
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Visual Studio, yerlesik herhangi bir kaynak denetimi destegi igermez ama IDE ile entegre
etmek i¢in kaynak kontrol sistemlerine iki alternatif yol tanimlar. Kaynak Kontrolii
VSPackage kendi 6zellestirilmis kullanici arabirimini saglayabilir. Buna karsilik, standart
bir Visual Studio kullanici arayiizii ile MSSCCI (Microsoft Source Code Control Interface)
kullanarak bir kaynak denetimi eklentisi, ¢esitli kaynak denetimi islevselligini uygulamak
icin kullanilan islevler kiimesi saglar.

Dahil Olan Uriinler:

-Microsoft Visual C++:

Microsoft Visual C++, Microsoft'un C ve C++ derleyicisi, dil hizmetleri ve Visual Studio
IDE ile entegrasyon igin 6zel araglar iceren uygulamasidir. C modu veya C++ modunda
derlenebilir. C, kiitliphane MS-6zel eklemeleri ile ve C99 spec pargalari ile birlikte ISO C
standardin1 takip eder. C++, ANSI C++ spec ve birkag C++0x 6zelligi ile birlikte galigir.
Ayni1 zamanda, C++/CLI spec'i, yonetilen kod ve karistk-mod kodu (yerli ve yonetilen

kodun bir karisimi) yazmak i¢in destekler.

-Microsoft Visual C#:

Microsoft Visual C#, .NET Framework ile birlikte Visual Studio IDE'nin C# projelerine
destek vermesini saglayan dil servislerini hedef alan, Microsoft'un bir C# dil
uygulamasidir. Dil servislerinin, Visual Studio'nun bir pargasi olmasiyla birlikte, derleyici,

NET Framework'un ayr1 bir parcasi olarak da bulunmaktadir.

-Microsoft Visual Basic:

Microsoft Visual Basic, Microsoftun VB.NET dili, birlesmis araclar ve dil servisleri
uygulamasidir. Visual Studio .NET (2002) ile tanitildi. Microsoft, Visual Basic'it Hizh
Uygulama Gelistirme (Rapid Application Development) i¢in konumlandirdi. Visual Basic,

hem konsol uygulamalarinda hem de GUI uygulamalarinin yaziminda kullanilabilir.
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-Microsoft Visual Web Gelistirici (Microsoft Visual Web Developer):

Microsoft Visual Web Developer, ASP.NET kullanarak web siteleri, web uygulamalar1 ve
web servisleri olusturmak ic¢in kullanilir. C# ya da VB.NET dilleri kullanilabilir. Visual

Web Gelistirici kullanilarak grafiksel olarak web sayfa diizeni olusturulabilir.

3.2.Arduino IDE:

Arduino IDE kod editorii ve derleyici olarak gorev yapan, aynt zamanda derlenen programi
karta yiikleme islemini de yapabilen, her platformda galisabilen Java programlama dilinde
yazilmig bir uygulamadir.

Gelistirme ortami, sanatgilart programlamayla tanistirmak igin gelistirilmis Processing
yazilimindan yola ¢ikilarak gelistirilmistir.

Arduino’yu programlamak icin gereken arayiizli yine aymi firma tarafindan gelistirilmis,
acik kaynak kodlu, ticretsiz JAVA destekli bir uygulama ortamidir. Sekilde Arduino
mikroiglemcisini programlamak i¢in yapilmig programdan bir ekran goriintiisii
gosterilmistir. Bu ortam arayliz yazilimimin kullanimi basit ve sadedir. Programlamada
olusan hatalarin belirlenmesinde kullanilan geligsmis bir hata ayiklama sistemine sahiptir.

Ayrica da tiim Arduino kart ¢esitlerini programlama imkanina sahiptir.

€5 RAMAZAN_TAHIR_ORNEK | Arduing 1.0.4 = @ B’ |

Menii qu}_)ugu{ File Edit Sketeh Teels Help

Hizh butonlar.

RAMAZAN_TAHIR_ORNEK

int IRpin = 1: £ IR 2enzde igin analog pin -
rold setwup () {
Serial.begin(9600) ; £ serial portu baglat
Kodyazma | ||
an ' —t | [Foid loop() |
hn]ge&?] float wolts = analogRead(IRpin) *0.0048828125; 7/ (sensor deferi)™(5/1024)
float me=afe = S5Tpow(wvolets, -1.10); £ gratikten, &5 = veorik mesafe J (1
Serial .printlnimesafe); £ mesafeyi gister
delay (100} ff Glgmeler arasi beklems zamani

I -

fslem gﬁﬂtergesi-" o

—

Bildirim alam ve
hata aviklama
gistergesi

Sekil 5.Arduino Arayiizii
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4.1 Projemizde Kullandigimiz Arduino Kodlar

#include <Servo.h>
Servo myservo;
Servo myservol,
int pos = 0;

int pos2 = 0;

intv;

int z;

void setup() {
Serial.begin(9600);
myservo.attach(9);

myservol.attach(8);

}

void loop() {
if(Serial available())
{
pos = Serial.read();
if(pos>0)
{

myservo.write(pos);
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delay(15);

pos2 = Serial.read();

if(pos2>0)
{
myservol.write(pos2);

delay(15);

¥
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4.2 Visual Studio Kodlar1

#include <opencv\cv.h>

#include <opencv\highgui.h>

#include <opencv2\highgui\highgui.hpp>
#include <Windows.h>

#include <opencv2\objdetect\objdetect.hpp>

#include <opencv2\imgproc\imgproc.hpp>

using namespace std;

using namespace cv;

//Seri Port Haberlesmesinin yapilacagi ayarlamalar yapilandiriliyor

HANDLE hSerial = CreateFile(L"COM3", GENERIC_READ | GENERIC_WRITE, 0, 0,
OPEN_EXISTING, FILE_ATTRIBUTE_NORMAL, 0);

DWORD btslO;

char outputChars[] ="";
intv;

int z;

int x;

inty;

Mat detectFace(Mat src);

CascadeClassifier face_cascade;
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int main()

{

if (nSerial 1= INVALID_HANDLE_VALUE)

{
printf("Port acildi! \n");
DCB dcbSerialParams;
GetCommState(hSerial, &dcbSerialParams);
dcbSerialParams.BaudRate = CBR_9600;
dcbSerialParams.ByteSize = 8;
dcbSerialParams.Parity = NOPARITY;
dcbSerialParams.StopBits = ONESTOPBIT;
SetCommState(hSerial, &dcbSerialParams);

}

else

{

if (GetLastError() == ERROR_FILE_NOT_FOUND)

{

printf(""Seriport bulunamadi! \n");
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printf("Seriport yuklenirken hata olustu! \n");

ks

//Bilgisayara bagl kamerayr bulup VideoCapture cihazi olarak tammlayarak
alinan goriintiiyii ekrana aktarma iglemleri yapiliyor.

VideoCapture cap(0);

namedWindow("FaceDetect", 1);

while (1)

{

Mat frame;

cap >> frame;

frame = detectFace(frame);

imshow("FaceDetect", frame);

// Cikmak i¢in 'c’ ye basiyoruz.

if (waitKey(1) == 'c’) break;

waitKey(0);

return O;
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Mat detectFace(Mat image)

{

// OpenCV xml dosyalarindan 'haarcascade_frontalface alt.xml' yiiz dosyasini

aglyoruz.

face_cascade.load("haarcascade_frontalface_alt.xml");

// Yiizii algilamak i¢in yazilan kod boliimii
std::vector<Rect> faces;

face_cascade.detectMultiScale(image, faces, 1.2, 2, 0 |
CV_HAAR_SCALE_IMAGE, Size(15, 15));

// Yakalanan yiiziin iizerine ¢gember ¢izdirme kod boliimii

for (inti = 0; i < faces.size(); i++)

{
Point center(faces[i].x + faces[i].width*0.5, faces[i].y + faces[i].height*0.5);
x = faces[i].x;
y = faces[i].y;

ellipse(image, center, Size(faces[i].width*0.5, faces[i].height*0.5), 0, O,
360, Scalar(0, 0, 255), 2, 8, 0);

ky

// Gelen koordinat verilerini hem Console ekranina yazdirip hemde Arduino'nun

algiyacagi hale ¢evirdigimiz kod boliimii.
v=x/8;
round(v);

printf(" XPOS: %5d", x);
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printf(*" Servo 1: %5d \n", v);

z=Yy/6;
round(z);
printf(" YPOS: %5d", y);

printf(*" Servo 2: %5d \n", 2);

/I Uygun hale getirilen verileri Seri Port iizerinden Arduino'ya gonderdigimiz kod
boliimii

outputChars[0] = v;

WriteFile(hSerial, outputChars, strlen(outputChars), &btslO, NULL);

outputChars[0] = z;

WriteFile(hSerial, outputChars, strlen(outputChars), &btslO, NULL);

return image;
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