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Calismada i¢ boyama yonteminin Android tabanl isletim
sistemine sahip mobil cihazlarda kullanilabilir hale
getirilmesi icin gelistirilmistir. Baslangic asamasinda sadece

eski resimlerin diizenlenmesi icin disuniilmustir. Giniimuzde

ise bu yontem bozulmus resimlerin onarilmasi, goriintii
olcekleme islemleri, fotograflardaki lekelerin giderilmesi,
video goriintillerinde istenmeyen logo ve bozulmalarin

giderilmesi, sayisal video iletiminde ortaya ¢citkmasi muhtemel
veri kayiplarindan kaynaklanan bozulmalarin giderilmesi gibi

sayisiz uygulamada cok yaygin olarak kullaniimaktadir.

Fotograflar ge¢cmisimizle bugiiniimiiz arasinda bir bag bir
koprudur. Sevinclerimiz, tiziintiilerimiz, gezip gordiigiimiiz
yerler kisacasi tiim anilarimiz fotograflarla
olumsuzlestirilmeye calisilir. Sayisal ic boyama; goruntiiniin
istenmeyen bir bolumuniin bu bolium disinda kalan gorunti
bolgesinden saglanilan uygun degerler ile doldurularak yeni
bir goruntiunin elde edilmesi islemdir. Eski film ve
resimlerdeki bozukluklan duzeltmek, onarmak veya kalitesini
daha da iyi bir hale getirmek icin uygulanan alternatif
yontemler vardir. Bu islemlerde suzgecler kullanilarak piksel
degerleri uizerinden islemler yapilmaktadir. Fakat resim veya
videonun bir boliimunun kayip olmasi eldeki verinin dogru
olarak diizeltilememesine neden olur.

Ilk asama Android programlama ve resimlerin iizerinde
islemler yapip maske olusturma asamalari Android kismi
olusturmaktadir. Ikinci asama ise goriintii isleme iizerine
islemlerdir. Android programlamada ekranda el hareketleri
ve bu hareketlerin dogru olarak olusturulup maske
olusturulmasi ve bu maskenin resim uizerinde nasil
olceklendirilecegi hakkinda calismalar yapilmistir. Goriintii
isleme kisminda ise goriuntiniin alinip islenmesi ve ic
boyama yonteminin Android platforma tasinmasinin
asamalarnini gerceklenmistir. Kod, yapi ve algoritma sentezi
seklinde gelismistir.
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Bir resmi almak ve uizerinde degisiklik yapmak istiyorsak
bunu bir image view lizerine atmaliyiz. Boylelikle resmimizle
oynayabiliriz. Fakat resmi alirken cok dikkat edilmesi gereken
noktalar vardir. Ozellikle inpainting veya sorf gibi islemler
yapilacaksa piksel degerleri burda islemimizi dogru
yapmamiz icin hayati degerler tasiyabilir.

Imageview secerken
birden fazla alternatifi
olmasi burda islemleri
zorlastiran kisimdir. Center,
crop fitXY gibi degerlerin
hepsi isimizi goriir, fakat
resim Uzerinde cizim
yapilacak ve ¢izim
maskeleme islemi
yapilacaksa donusin
isleminde kullanilan
matrix yapisi kullaniimak
zorundayiz. Iimageview ve
resim ust uste gelmezse
burda istedigimiz yeri
isaretleyemedigimiz gibi
yanhis sonuclar elde ederiz.

Inpainting islemi kenar
. belirleme, yayinim, memory
allocation, laplace kenar
belirleme islemleri ve
yayinim islemlerinden
%4 olusmaktadir. Bu islemlerde
251 her renk kanali ayn ayni
. 4 % bellek uzayina atilmakta ve
(&% = laplace kenar belirleme
i - yontemi ile kenarlar
belirlenmektedir. Kenar
'+ belirleme resimi bozmamak
| amaayla yapilmasi gereken
~ /  birislemdir. Yatay ve dikey
. tiirevlenmede islemler
* silizgec olarak
~ kullaniimaktadr.

PECERLENPIRME VE SONUT

Yapmis oldugum calismada goruntillerde var olan bozukluklarin giderilmesi icin bir icboyama yonteminin Android mobil
platforma tasinmasini gerceklestirdim. Android iizerinde SD kart islemleri, ekrana serbest bir sekilde maske cizme
yontemleri ve goruntu uzerinde RGB renk kanallarina ayirma islemini uygulamis oldum. Dinamik olarak alinan resimler
yine dinamik olarak islenmekte ve kaydedilmekte. Maske secimi tamamen kullaniciya birakilmakta ve bu ozelligi ile
ozgur bir kullanim alani sunmaktadir. Her turli projeye rahatlikla adapte edilebilir olmasi ayrica ilgilendigim kisimdr.




CIZGI IZLEYEN VE ENGEL ALGILAYAN ROBOT
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Robotlar artik glinumiizde bircok alanda
kullaniimaktadir.Birgok insan mobhil robotlar gelistirmekte
ve ozelliklede cizgi izleyen yarigmalarina katiimaktadirlar.
Bir cizgi izleyen robot yapmak icin programlama, dijital ve
analog elektronik, siirticiiler ve robotik alanlarinda bilgiye
sahip olmak gerekmektedir.

Cizgi izleyen
rohotlar cok pratik
uygulamalardir.
Ornegin lojistik
uygulamalarinda
siklikla
kullaniimaktadir.
Yollar heyaz zemin
lizerine cizilen
siyah cizgi ile ya da zeminin altinda bulunan elektrikli
kablolar veya manyetik alanlarla belirlenmektedir.Bu proje
ile sensorler ile dis diinyadan alinan veriler 1s1ginda
hareket eden hir robot tasarimi yapiimistir. Bu proje ile
projede kullanilacak motor seciminin onemi, bir rohot nasil
hareket ettirilir, dis dinyadan alina veriler sensorler
araciligiyla nasil yorumlanir gibi konularda arastirmalarda
bulunulmustur.

KONU DETAYLARI

Calismamiz yazilim ve donanim olarak iki kisimda yapildi.
Donaniminiz her ne kadar guzel ve hizl olsada o donanimi asil
guiclii hale getiren kesinlikle yazihmidir. Gizgi izleyen projelerde
pid mantigi ¢cok kullanilan bir yontemdir 3 temel hesaplama so0z
konusudur.

Bunlar;

P-Faktorii (Kp) - Oransal etkisini artirmak veya azaltmak i¢in
kullanilan hir sahit deger.

I-Faktorii (Ki) - integral etkisini artirmak veya azaltmak icin
kullanilan hir sahit deger.

D-Faktoru (Kd) - Turev etkisini artirmak veya azaltmak i¢in
kullanilan hir sabit deger.

Pic olarak 182550 kullandik. Ik olarak power butonuna
basildiginda voltaj regiilatoru picin calismasi icin gerekli olan 5
volt degerini pice gonderiyor. Pic calismaya basladigi anda QTR
sensorlerinden veri bekliyor. Beklenen verileri arabayi1 sag sol
yaparak okutuyoruz. Bu iglem siyahin ve heyazin yogunlugunu
belirlemek icin kullanilacak. Giinkii 1sik altinda veya farkl
ortamlarda farklh yogunlukta yansimalar olusacaktir. Sistem
,alinan veriler degerlendirildikten sonra bhir maximum ve minimum
deger secilerek hu degerlere gore pici programlarken kullandigim
ortalama degere yaklagmaya ¢alisacaktir . Sag ve sola donme
islemi bu mantikla ¢caligmaktadir. Bu veriler okunduktan sonra pic
motorlari benim belirledigim tork giictinde dondiirmeye
balsayacaktir. Bu asamada pice zarar vermemek ve istenen
degerin motora verilmesi icin L293D motor surticuisii kullandik.
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Yolun dogru olarak helirlenmesi, hangi hiz araliginda en
yiuksek verimin alinabilecegi ayrica gelistirilmesi gereken
konular arasinda yer alir. Bunun gercek diinyada

kullanimi ve hangi probleme cozim getirebilecegi ayrica
dusuniilmelidir. Intiyac goriliurse tamamen hayal giiciine
dayali olarak gelistirilebilir olmasi bu projenin onemini
belirtmektedir.Dogru ekipmanlarin hir araya getirilmesi
uzerinde durulmasi gereken bir en onemli sorundur. Burada
dogru ekipmanlar kullaniimadigi zaman istenen sonuc
alinamayabilir. Hatta kullanilan devre elemanlari zarar
gorehilir. Bu proje gelisim agamasinda hircok devre
elemani kullaniimis ve bu devre elemanlari ile iligi
saptamalarda bulunulmustur. Bu devre elemanlarin eksileri
artilari yorumlanmig, neden projeye uygun olmadiklari
belirlenmeye calisiimig ve en iyi sonu¢ alinahilecek
elemanlar ozenle secilmeye ve projeye adapte edilmeye
calisiimistir.

Pid,

Robot hareketleri,
Donanimin secilmesi
asamasinda gerekli olan
kriterler,

Sensorlerden verinin
okunmasi ve
yorumlanmasi,

Baski devre islemleri,
Motor stirucu devreler,
Pic programlama,

Yolun tanimlanmasi ve yorumlanmasi islemleri yapiimistir.

DEGERLENDIRME VE SONUGC

Uzun siiren parca secimi ve haski islemlerinden sonra
hircok devre elemani ve sistemin kullanimi ile ilgili
kazanim elde ettik. Yeni sistemleri deneme firsati bulduk.
Bir devre icin gerekli elemanlar, devrenin kurulmasi ve
korunmasi icin gerekli islemler hakkinda kazanim elde
ettik. Bu kazanimlarimizla bircok projeyi anlama kabiliyeti
elde etmis olduk.

Projemizde pic ile duz cizgi izleyen hir araba yapildi.Pid
sisteminin elektronik elemanlara nasil adepte edilmesi
gerektigi hakkinda ¢alismalarda bulunduk. Gergek
anlamda donanimin temelleri ogrenildi. Bir sonraki
asama olarak siyah ve heyaz zit kavramlar yerine acik
siyah ve koyu siyah iizerinde gidecek sekilde bu proje
gelistirilebilir.
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