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OZET

Beyin dalgalar1 giiniimiizde tipta ve mihendislik uygulamalarinda yayginca kullaniimaktadir.
Ulkemizde ise tipta sik¢a kullanilmakla birlikte uygulama gelistirilmesine dair miihendislik ¢alismalar
nispeten daha azdir.

Calismamizda, felgli hastalarin hayatin1 kolaylagtirmak igin, elektroensefalogram (EEG) sensoriiyle
algilanacak beyin dalgalarinin islenerek uygun kontrol sinyallerine doniistiiriilmesi ve boylece bir
elektrikli tekerlekli sandalyeyi hareket ettirmek-durdurmak amaglanmustir.

Calismamizin sonucunda beyin dalgalar1t EEG sensorii vasitasiyla algilanmis ve kontrol kartryla
haberlestirilmesini saglanmistir. Kontrol karti olarak maliyeti diigiik bir kart kullanilmistir. Sinyalin
islenmesi ve uygun komutlar {iretecek kodlama yapilmigtir. Boylece de elektrik motorlu tekerlekli
sandalyenin harekete baslamasi ve durdurulmasi islemleri beyin dalgalari ile gergeklestirilmistir.

Anahtar kelimeler: EEG sensorii, beyin dalgalari, kontrol, hasta, tekerlekli sandalye
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BOLUM 1

1.1  Giris ve Teorik Cerceve

Bu projede, felgli hastalar i¢in beyin dalgalariyla kontrol edilebilen bir ara¢ tasarlamak amaglanmistir.

Projede beyin dalgalarim algilayan sensér (EEG) yardimiyla imal edecegimiz aracin kontrolil
saglanmistir. Ayrica arag¢ herhangi bir refakatci tarafindan akilli telefon ile kontrol edilmistir.

EEG sensorii yardimiyla aracin kontrolii saglanmasi sonucunda felgli hastalarin disaridan bir yardim

almadan ulagim ihtiyaglarini giderebilmeleri i¢in bir aracin {iretilmesi saglanmustir.

Projenin genel ¢alisma semasi Sekil 1.1 de verilmistir.

EEG sensorii

Kontrol karti

Alinan sinyaller @8
—

Kontrol bilgileri

. Bluetooth alici

Kontrol bilgileri

Bluetooth

kontrol
arayiizii

Sekil 1-1. Projenin tasarlanan semasi



Projemizi olusturan sistem;

EEG sensori

Kontrol kart1

Bluetooth modiilii

Arac icin elektrik motorlari
Motor siiriicii kartlar
Bataryalardan

alt birimlerinden ve;

Elektrikli sandalyenin temini

EEG sensoriiniin belirlenmesi

Arac¢ motorlariin belirlenmesi

Motor siiriicii kartlarinin belirlenmesi

EEG sensor sinyallerinin islenmesi

Bluetooth haberlesmesinin saglanmasi

EEG sensorii ile kontrol kartinin haberlestirilmesi
Tiim sistemin entegrasyonu

asamalarindan olusmustur.

1.2 Beyin Dalgalar1 ve Ozellikleri

Beyin dalgalart ilk olarak 1875 yilinda ingiliz fizik¢i Richard Caton’un beyindeki ritmin ¢ikardig
elektrik akiminin varligini kesfetmesiyle ortaya ¢ikmistir. Daha sonra Alman bilim adami Hans Berger
1924 yilinda kendi yapmis oldugu siradan bir radyo cihaziyla beynin elektriksel aktivasyonunu kagida
kaydetmeyi bagsarmustir.

Insan beyninin dogasinda dért temel zihin durumu yani dort farkli gesit beyin dalgasi vardir. Bunlar
Beta, Alfa, Teta ve Delta dalgalaridir. Kisinin bulundugu biling durumuna goére farklilik gostermekle

birlikte frekans araliklar1 da Tablo 1.1 de goriildiigii gibi O ile 30 Hertz arasinda degismektedir.

Tablo 1-1. Beyin dalgalarinin frekans araliklari

Beyin Dalgasi Frekans Arahg (Hz)
Delta 0-4

Teta 4-8

Alfa 8-12

Beta 13-30

Delta dalgalar1 kisi derin uyku durumundayken iiretilirler. Tamamuiyla bilingsizlik durumudur ve beyin

fonksiyonlarinin en yavas bi¢cimde isledigi haldir.



Teta dalgalar1 derin meditasyon durumunda olusur. Kisi bu durumdayken derin diisiincelere

dalmaktadir ve ne uyku halindedir ne de uyanik haldedir.

Alfa dalgalar1 rahatlik, gevseme, farkindalik ve meditasyon durumlarinda iiretilirler. Kisi bu bandta bir

beyin dalgasi iiretiyorsa huzurlu ve sakinlik hissi yasadigi anlamina gelmektedir.

Beta dalgalar1 ise beynin aktif oldugu diisiinme, konsantre olabilme, dikkatli olma durumlarinda

airetilirler. Giinliik hayatta cogunlukla tiretilen dalga beta dalgalaridir.

Beta

13-30 cps

Tamamen agik ve uyanik zihin,
Aktf digunme, sorun gozme,
gONloK hayat...

Alfa

812 cps

Rahat ve gevsemis, hafif Hipnoz
hali, Yaratici bilingalt aktivitesi,
Ginduz doso hali

Teta

4-7 cps

Cok derin gevgeme, derin Hipnoz
hali. Derin béingalti aktivitesi
Uyku ile uyanmikhik arasi...

Delta

5-3 cps
Derin uyku, Dig dunyadan
soyutlanmig ve bilingsiz,
uyku hali, Bedenin yenenme
A - zaman. Hionoz hali dedil.

Sekil 1-2. Beyin dalgalart genlik ve frekanslar1 (Hz) [1]

Yukaridaki grafikte cps ( cycles per second) olarak verilen birim bir saniyede atilan tur sayisini ifade

etmektedir ve grafikte goriilen beyin dalgalarinin periyodik olmadig1 agik¢a goriilmektedir.

Beyin dalgalarini  6lgmek icin kullanilan sensére EEG (Elektroensefalogram) sensorii adi

verilmektedir.

Projede hazir olarak satilan tasmabilir ve bluetooth 4.0 ile baglanti kurabilen “Neurosky Mindwave
Mobile” marka EEG sensorii kullanilmistir. Bu sensor igerisinde barindirdigi elektrotlar sayesinde

beyin dalgalarindaki elektriksel degisimleri algilayarak bluetooth vasitasiyla bagli oldu birime verileri

aktarmaktadir.



1.3 CALISMANIN AMACI

Bu calismada beyin dalgalar1 ve akilli telefon ile bir aracin dengeli bir sekilde kontrol edilmesi
amaglanmaktadir. Bu vesileyle beyin dalgalartyla kontrol edilebilen ara¢ ile felgli hastalarin
hayatlarinin biraz olsun kolaylastirilmast ve topluma geri kazandirilmalar1 adina bir adim atilmasi

amaglanmistir.

Beyin dalga sensorii sayesinde herhangi bir hareket gerekmeden tamamen diisiince giicli vasitasiyla
herhangi bir bluetooth baglantisi olan arag ile etkilesim kurmak mimkiindiir. Bir elektrikli tekerlekli

sandalye bu amagla kullanilmistir.

1.4  Proje icin Planlanan is Paketleri ve Ger¢eklesme Diizeyleri

Proje icin planlanan is paketleri Tablo 1 de gosterilmistir.
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1.5 Literatiir Ozeti

Projemiz temelde, EEG sensorii ve Bluetooth haberlesmesi esasli bir kontrol i¢erdiginden dolayi, bu

konular ile ilgili giincel literatiir asagida 6zetlenmistir.

Zhang vd. (2016) diistik maliyetli, giyilebilir elektroensefalografik (EEG) sensorleri kullanarak arag
stiriiciilerinin yolda uyumasinin tespitine dayali ara¢ hizi kontrolii i¢in bir ara¢ etkin glivenlik modeli
sunmuslardir. Onerdikleri sistem ii¢ ana asamadan olusmaktadir. Bunlar Kablosuz takilabilir EEG
sensoriinden veri toplama, siiriicii uyuma durumunu algilama ve ara¢ hizi kontrol stratejisi ve beyin-
bilgisayar arabirimi (BCI) sistemidir. Sonu¢ olarak, ciddi bir ¢arpigmadan ve trafik kazalarindan

kaginmak i¢in otomatik frenlemeyi kontrol eden yeni bir arag¢ hizi kontrol stratejisi sunmuslardir [2].

Shukla (2016), beyin dalgalari ve goz kirpmalar1 kullanilarak kas zayifligi olan insanlar igin bir
yardimer tekerlekli sandalyeyi kontrol etmek i¢in diisitk maliyetli bir teknik sunmustur. Teknik
uzmana ihtiya¢ duymadan laboratuvar ortaminda NeuroSky Brainwave Mobile (EEG sensorii)

yardimiyla kuru elektrot kullanarak ¢alismalarini yapmustir [3].

Bright vd. (2016) miyoelektrik protezler kullanmiglardir. EEG tabanli beyin kontrollii protez kolu
Neurosky Mindwave kulakliginin yardimiyla parmaklarin iki ana hareketini (esneklik ve uzatma) elde

etmek igin Brain Computter Interface (BCI) kullanarak gelistirmislerdir [4].

Sinha ve Kanthi (2016) elektrikli tekerlekli sandalye ile insan beyni arasinda BCI sistemi (beyin-
bilgisayar araylizii) gelistirmesi ile ilgilenmislerdir. Tasimnabilir bir Neurosky Mindwave kulaklikli
EEG cihazi beyinden sinyal almak igin kullanilmaktadir. Microcontroller (MCU) ve beyin sinyalleri
ile birlikte kullanicinin beyin aktivitelerini, gbéz kirpmalarinin frekansini isleyerek tekerlekli

sandalyenin hareketini kolaylagtirmiglardir [5].

Stephygraph vd. (2015) hareket yeteneginden muzdarip kisilerin beyin-bilgisayar araylizii (BCI)
temelli fiziksel cihazlarla etkilesime girmesi i¢in EEG tabanli mobil robot uygulamast yapmistir. Bir
mobil robot arastirmasi yapilmis ve EEG sinyallerini neurosky zihin dalgasi sensorii ile invaziv
olmayan (viicuda herhangi bir zarar vermeyen) bir sekilde elde etmistir. Sinyallerin dogru ayirt
edilebilmesi i¢in dalgalarin analizini yapip karsilastirmis ve hareket siniflar1 elde etmistir. Bu sayede
insan makine arayiizii kurulumu daha dogru olup kullanici komutuna gore mobil robot hareketini

saglamiglardir [6].

Lida ve Horie (2016) EEG tabanli bilgisayar arabirimleri kullanan teknikler gelistirmislerdir.
Bilgisayar arabirimlerine ek olarak akilli cam teknolojisi gelistirmislerdir. Onceki ¢alismalar;, EEG
kaydedici, akilli cam ve bir mikrobilgisayar igermektedir. Bu sistemi kullanarak, bir kullanici
odaklandiginda gii¢ tekerlekli sandalyeyi diiz ileriye dogru hareket ettirir, kullanici odaklanmay1

biraktiginda ise durur ve kullanici basini saga veya sola egdiginde sirasiyla saga veya sola doner.
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Boynun egilmesi akilli camdaki ivme sensorleri tarafindan tespit edilmistir. Bu ¢alismada, kullanici
odaklanmasini artirmak igin akilli cam tizerindeki B / a oranimin gorsel geri bildirimini gosteren yeni
bir kontrol sistemi dnermislerdir. Deney sonucunda ise sistemin belirli odaklanma durumlarinda 8 / o

orani i¢in basarili bir sekilde ¢alistigini ve indiikledigini gostermektedir [7].

Priyan vd. (2015) Elektroensefalogram (EEG) ve ¢ift goz kirpma verileriyle konsantrasyon haritasini
cizerek kullanicilar tarafindan kontrol edilebilen robotik bir tekerlekli sandalye gelistirmislerdir.
MATLABO tabanli esnek grafiksel kullanici arabirimi ile hareket etmek i¢in uygun segimleri 3 saniye
kadar bir siireyle resim veya harf olarak yakip sondiirmiislerdir. Bu sayede kullanicinin az zihinsel
gayret sarf etmesi saglanmistir. Ultrasonik sensor tabanli engel Onleme sistemi kullanarak da
kullanilmayan yol tariflerini kaldirarak giivenli navigasyon giizergahi olusturmuslardir. Bu sayede ¢ok

yiiksek bir dogrulukla, kolayca istenilen yere erisimin olmasini saglamiglardir [8].

Kasim vd. (2017) protez elin, fel¢li hastalarin giinliik gorevlerini yerine getirmesini saglayan bir arag
oldugunu diistinmiislerdir. Protez eli kontrol etmek i¢in gelismis teknolojilere sahip Beyin-Bilgisayar
Arayiizii bulunmaktadir. Genellikle, invazif olmayan (viicuda herhangi bir zarar vermeden), ucuz
techizat, iyi ¢Oziiniirliik, kullanim kolaylig1, tasmabilirlik ve implantasyon olmamasi nedeniyle
bilgisayar arayiizli arastirmacilarinin hakimiyeti altindadir. EEG sinyalleri, saglikli kisilerden EEG
kulaklik kullanilarak kafa derisi {izerindeki belirli noktalardaki elektrotlardan algilanan beyin dalgalari
araciligryla kaydedilmistir. Bu cihaz solunum, konusma, kalp atis1 ve cok daha fazlasi gibi
fonksiyonlar iceren beyin dalgalarin1 yakalayabilmektedir. Bu makale, bu teknolojinin gelismekte
oldugunu gostermektedir. EEG kulaklik seti kullanilarak bir protez elini kontrol etmek, invaziv
olmayan (viicuda herhangi bir zarar vermeyen) bir yaklasim i¢in kavramsal bir tasarim sunulmus ve
Lab VIEWO programi kullanilarak tasarlanmistir. Bu proje, sinyal imalatlarini kullanarak kontrol
edilen, maliyeti diigiik protez ellerin uygulanmasi igin tasarlanmistir. Bu cihaz, basit Graphical User
Interface (GUI) kullanarak sinirli iletisim yetenegine sahip felgli olan kisiler tarafindan kullanilabilir
ve kontrol edilebilirdir [9].

Varalakshmi ve Kaja Mohideen (2015) akilli ev uygulamasi i¢in sanal bir g¢evreye bagl
Elektroensafalogram (EEG) tabanli beyin-bilgisayar arabirimi olan Brain Computer Interface (BCI)
sistemi kullanmislardir. Bu projede beyin dalgasi sensoriinii kullanarak beyinden elde edilen sinyaller
ele alimmistir. EEG sensorii tarafindan alinan sinyalleri kablosuz olarak kontrol tinitesine aktarip veri
paketlerine doniistirmiislerdir. Elde edilen sinyal goz kirpma odaklanma gibi duyularla farklilik
gostermis ve kisi goz kirpmayla uygun bir cihazi segebilmistir. Dolayisiyla BCI tabanli bu projenin

fiziksel hareket yapamayan kisiler i¢in son derece yararli olmasini saglamisglardir [10].

Kucukyildiz vd. (2017) 6ziirli ve / veya yash insanlar igin sensor tabanli bir beyin bilgisayar
arayiizliniin tasarimini 6nermislerdir. Bu tasarim tekerlekli sandalye, yiiksek gii¢lii motor kontrol karti,

Kinect kamera, Elektromiyografi (EMG), Elektroensefalogram (EEG) sensorlerinden ve bir
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bilgisayardan olugmaktadir. Kinect kamera ile kizil Gtesi (IR) kamerasi, tekerlekli sandalyenin
etrafindaki engelleri algilamak i¢in 6zel bir goriintii isleme algoritmasi ile islenmektedir. Dort farkli el
hareketi: Robotik tekerlekli sandalyenin EMG tabanli kontrolii i¢in yumruk, serbest birakma, el
sallayarak saga sola dogru hareket ettirilir. EEG tabanli kontrol, gelistirilmis robotik tekerlekli
sandalye i¢in alternatif bir kontroldr olarak benimsenmistir. Gergek zamanli EEG verilerini almak igin
kablosuz 14 kanalli EEG sensorii (Emotiv Epoch) kullanilir. Ug farkl1 bilissel gérevleri vardir. Bunlar
sistemin EEG tabanli kontroliinde rahatlama, matematik problemi ¢6zme, metin okuma olarak
tanimlanir. Deneyler sirasinda, tiim denekler el hareketleri ile robotik tekerlekli sandalyeyi kontrol
edebildi ve onceden belirlenmis bir rota izleyebildi. Robotik tekerlekli sandalyenin EEG temelli
kontrolii sonuglar1 kullanici deneyimine gore degismekle birlikte umut verici oldugunu sdylemislerdir
[11].

Yukarida yapilan izahatlardan anlasilacagi lizere beyin dalgasi ile kontrol konusunda, pek ¢ok
caligmalar mevcuttur. Biz de bu calismamizda elektrikli tekerlekli sandalyenin, beyin dalgalarindan
biri olan beta dalgasinin siddetine gére ara¢ motorlarinin hiz kontroliinii yaparak, felgli hastalar igin
maliyeti diisiik ve yerli kodlamaya sahip, mevcut tekerlekli sandalyelere uyum sorunu olmayan, hasta
refakatgisinin de miidahale edebilmesi i¢in cep telefonlarma yiiklenen mobil Bluetooth (BT)

uygulamalar ile de ayni zamanda kontrol edilebilmesi miimkiin olan bir uygulama gerceklestirmis
olduk.



BOLUM 2

2.1  Sistem Tasarimlar:1 ve Analizler

2.1.1 Tasarim 1

Aracin motorlarina gelecek yiik ve tasima kapasitesi hakkinda bir fikir elde edebilmek igin Sekil 2.1
de verilen bir 6n tasarim gergeklestirilmis ve analizler bu tasarim kullanilarak yapilmistir. Yapilan arag

On tasarimi Sekil 2.1 de verilmistir.

Sekil 2-1. Ara¢ 6n tasarimi

Yik uygulayip olusacak deformasyon ve gerilme degerleri gorebilmek icin ve bu yiik degerinde
yapinin ne kadarlik emniyet katsayisina sahip olacagmi belirlemek icin statik yapisal analiz
yapilmigtir. Tasarim igin ¢elik malzemesi kullanilmis olup mekanik 6zellikleri Tablo 2.1 de

verilmektedir.



Tablo 2-1. Kullanilan malzeme 6zellikleri

Adi Yapisal celik
Yogunluk 7850 kg/m®
Elastiklik modiilii 2.10" Pa
Akma siniri 307 MPa
Poisan orani 0,3

2.1.2 Statik Analiz

Uygulanan yiik degeri olarak 80 kg agirligindaki bir kisiyi temsil etmek tizere 800 N kuvvet olarak,
aracin sandalyesinin oturak kismina Sekil 2.2 deki gibi uygulanmistir. Tasarmmin meshli goriintiisi
Sekil 2.3 de, sonugta olusan deformasyon degeri Sekil 2.4 de, gerilme degerleri Sekil 2.5 de ve
emniyet katsayisi1 degerleri Sekil 2.6 da gosterilmektedir.

Toplam deformasyonun 0.018mm oldugu ve bu hali ile makul sinirlar igerisinde kaldig
anlagilmaktadir. Zira gerilme sonucuna bakildiginda da maksimum 12.2 MPa olan maksimum
gerilmenin, malzemenin dayanim sinir1 olan 307 MPa degerinden ¢ok ¢ok diisiik oldugu sonucu da bu
durumu desteklemektedir. Bu hali ile yapinin bu yiiklemeye karsi 307/12,2=25 kat emniyetli oldugu
anlagilmaktadir. Zaten Emniyet katsayisi grafiginde de bu durum goriilmektedir. Grafikte yapinin
tamamu i¢in en az 15 kat emniyet oldugu sonucu ortaya ¢ikmaktadir. 15 degeri analiz programinin baz

aldig1 emniyet iist sinir degeridir 15 ten daha emniyetli halleri gostermemektedir.

Sekil 2-2. Uygulanan yiik-degeri (N) ve uygulama yeri
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430,00

Sekil 2-3. Yapinin meshlendikten sonraki ag§ modeli

A: Static Structural
Total Deformation
Type: Total Deformation
Unit: mm

Time: 1

30.10.2017 18:12

0,016002
— 0,014001
— 0,012001
— 0,010001
— 0,0080008
— 0,0060006
[ 00040004

! 0,018002 Max

. V\\
. 00(mm]l z)\x

Sekil 2-4. Yiikleme neticesinde olugsan deformasyon degerleri (mm)
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12,255 Max
i 1000

4 9,532

81703
6,8086

5 4160 = z/l\
| 40852 ] X

42,7234

Sekil 2-5. Yiikleme neticesinde olusan gerilme degerleri (MPa)

Sekil 2-6. Bu yiikleme durumunda yapiin emniyet katsayisi

2.1.3 Modal Analiz

On tasarimin dinamik davranisi hakkinda bilgi sahibi olabilmek igin modal analiz yapilmistir. Béylece
aracin dogal frekansi, frekans sekli elde edilmistir. Sekil 2.7, 2.8, 2.9, 2.10, 2.11, 2.12 goriildiigii tizere

alt1 farkli mod sekli ve modal frekans degerleri elde edilmistir.

Esasinda elde edilen serbest titresim degerleri sayesinde yapiya uygulanmakta olan yiikiin tekrarl
olmas1 halinde, hangi tekrar sayisindan sonra problemlerin baslayacag: bilgisi 6nceden elde edilmis
olmaktadir. Bu sayede gereken tasarim-malzeme-sinir sartt degisiklikleri 6nceden yapilarak titresim

frekansininim degistirilmesi saglanabilmektedir.
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Sekil 2-12. Altinct mod sekli (mm)

Bu analiz sonuglar1 zorlanmis titresim analizinde kullanilacaktir. Boylece rezonans durumlarinda
gerilme ve deformasyon degerlerinin uygun olup-olmadiklari 6nceden elde edilmis olacaktir. Modal
analiz sonuglarina gore, yapinin ilk {i¢ adet serbest titresim frekansi sira ile; 9,5265 Hz, 22,571 Hz ve

37,133 Hz’dir. Genellikle ilk frekans tasarimda ilk frekans degeri ele alinmaktadir.
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2.1.4 RIijit Dinamik Analiz

Beyin dalgalariyla hareket ettirilmek istenen araci tahrik etmek icin DC elektrik motorlar:
kullanilacaktir. Motorlarin hareketi aracin tekerlerine iletmesinin Sekil 2.13 de goriildiigii gibi disli,
mil ve rulmanlarla saglanmasi planlanmigtir. Bu aktarim organlar1 sayesinde motor miline egme, ve
eksenel yiikler gelmeyecek ve motor safti sadece tork iletimi gergeklestirecektir. Bu sayede de saft ve

rulman gibi baglant1 elemanlar1 daha uzun 6miirlii olacaktir.

i+, DISLILER

> MiL

"5 ELEKTRIK
MOTORU

RULMANLAR

Sekil 2-13. Aktarim organlarinin aragta konumlandirilmasinin diisiinildiigi yerler

Diistiniilen bu sistemde aract hareket ettirecek olan motorlarin tork degerleri ve giicti 6nemli bir rol
oynamaktadir. Bu sebepten dolayr uygun olan motoru segebilmek icin ANSYS analiz programinda

araca rijit dinamik analiz uygulayarak gerekli olan tork degerlerini 6grenmek amaglanmistir.

Rijit dinamik analizde tekerlek ve yer arasina “point on curve” tipinde bir baglant1 uygulanmustir.
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2.1.5 “Point on Curve” baglantilar

Araca gerekli yiikler uygulayip belirli bir ivme kazandirarak tekerler e iletilecek torku belirleyebilmek

icin rijit dinamik analiz modiiliiniin point on curve jointi kullanildi. Adim adim su sekilde uygulands,

1-Oncelikle Sekil 2.14 de goriildiigii gibi point on curve joint komutu body-body olarak eklendi.

|®| Project
B (@] Model (A4)
l‘,@ Geometry
J,‘!; Coordinate Systems
EI ----- Connections
El ..... Joints

‘/@\ Point On Curve - Solid To Solid

..... .,. Transuent (A5)

Sekil 2-14. Point on curve joint komutunun eklendigi boliim

2-Secilen komutun reference (tekerin hareket edecegi yiizey) bolimiindeki scope (tekerin zeminde

ilerleyecegi egri) secenegi Sekil 2.15 de oldugu gibi segildi.

[=I| Definition
Connection Type Body-Body ey Eas |
Type Point On Curve §P
" -—-

Suppressed No -—-
Rotations Fix All
[=| Reference
Scoping Method Geometry Selection
Applied By Remote Attachment
Apply Cancel
Body
Coordinate System [ Reference Coordinate System | v

Sekil 2-15. Tekerin zemin lizerinde hareket edecegi glizergah.

3-Koordinat sistemi Sekil 2.16°da goriildiigii gibi X-hareket yonii, Z-tekerlerin donme ekseni olarak

secilen scope ¢izgisine yerlestirildi.
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Details of "Point On Curve - Solid To Solid"

Suppressed No
Rotations Fix All
[=I| Reference
Scoping Method Geometry Selection
Applied By Remote Attachment
Scope 1 Edge
Body
d e Apply Cancel
Curve Orientation Surface | 1 Face
=1 Mobile
Scoping Method | Geometry Selection v

Sekil 2-16. Reference koordinat sisteminin yerlestirildigi konum

4-Curve Orientation Surface (Egriyi yonlendirme ylizeyi) olarak Sekil 2.17 de okla gésterilen zeminin

tekerin dis yiizeyi ile ¢cakisik olan kismu secildi.

Scoping Method Geometry Selection
Applied By Remote Attachment
Scope 1 Edge

Body

Coordinate System Reference Coordinate System

Apply I Cancel q 4
I=/l Mobile gl e N B s,

Scoping Method Geometry Selection
Applied By Remote Attachment
Scope 2 Edges

Sekil 2-17. Egri yonlendirme yiizeyinin se¢ildigi yilizeyin goriintimi

5-Mobil bolimiindeki scope segenegi de Sekil 2.18 de goriildigii tizere referance bolimiindeki

Secilmis olan scope egrisiyle tekerin dis ylizeyinin ¢akistigi kisim segildi.

Scoping Method Geometry Selection

Applied By Remote Attachment

Scope 1 Edge

Body said

Coordinate System Reference Coordinate System

Curve Orientation Surface | 1 Face

=/l Mobile

Scoping Method Geometry Selection |

Applied By Remote Attachment /
Apply Canatf®

Body

Sekil 2-18. Mobil boliimiindeki scope segenegi igin segilen kisim
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6-Mobil boliimiiniin koordinat sistemi ise Sekil 2.19 da goriildugii gibi tekerin tam merkezine, yine

(referance boliimiiyle ayni olmasi gerekiyor) X-hareket yoniinde, y-donme ekseninde olacak sekilde

konumlandirildi.

Coordinate System Reference Coordinate System
Curve Orientation Surface | 1 Face
=]/ Mobile
Scoping Method Geometry Selection
Applied By Remote Attachment
Scope 2 Edges
Body
Apply Cancel
Initial Position Override
Stops

Sekil 2-19. Mobil olarak belirlenen kisim i¢in koordinat sisteminin yerlestirildigi konum

NOT: intial Position (baslangic konumu) segenegi override (gecersiz kil) yapilmalidir. Aksi takdirde
Unchanged (degistirilmemis) olarak yapilirsa reference ve mobil koordinat sistemlerinin cakisik

oldugu varsayilir. Sekil 2.20 de goriildiigi iizere cakisiklik s6z konusu degildir.

Sekil 2-20. Referance ve mobil koordinat sistemlerinin konumlari

Bu adimlar sirasiyla biitiin tekerlere uygulandi. Bu adimlar sonrasinda tekerlerin mile baglantilari,
milin rulmanlara baglantilari da “revolute” tipinde baglantilar ile kuruldu. Ciinkii zikredilen bu

pargalar birbirlerine gore doner eklem iligkisi mevcut.
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2.2 Bir Engelli Aracinda Olmasi Gereken Ozellikler

Engelli kisilerin araglar1 kisinin araci en rahat ve kullanigh bir sekilde kullanabilmesi i¢in tasarlanmasi
gerekmektedir. ilk arag tasariminda bu kriterler dikkate alimmadigindan dolay: farkli bir tasarim daha
gelistirilmis olup, aracta olmasi gereken dnemli 6zellikler ikinci tasarima eklenmistir. Ornegin engelli
aracinin baska bir tagitla taginabilmesi i¢in Sekil 2.21 de goriildiigli iizere katlanir 6zellikte olmasi

istenir ki boylece fazla yer kaplamamalidir.

Sekil 2.21 Aracin katlanabilmesini saglayan mekanizma

Engelli kisi aract egimli bir yolda kullanirken, aracin geriye dogru devrilmemesi i¢in Sekil 2.22 de

goriilen arka destek tekerlerinin olmasi gereklidir.
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Sekil 2.22 Aracin arka kisminda konumlandirilan destek tekerleri

Aragta kullanilan motorlarda Sekil 2.23 deki gibi manyetik frenlerin olmasi gerekmektedir. Manyetik
frenler direk olarak motor iizerinde ve motorun miline baglidir. Motorlara hareket verildigi anda
manyetik frenler 12V ile tahrik edilerek igerisinde bulunan disk manyetik alanin etkisiyle serbest
kalarak milin hareket etmesini saglar. Aksi halde ise motor milini sabit tutarak frenleme yapmasini
saglar. Bu sebeple egimli bir yerde hareketsiz konumdayken kisinin giivenligi a¢isindan arag

bulundugu yerde sabit kalabilmelidir.

Sekil 2-23. Manyetik fren
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Arac1 kullanacak olan kisinin uygun konumlanmasi géz éniinde bulundurularak koltugun sirt kismimin

Sekil 2.24 deki gibi ayarlanabilir olmasi1 gerekmektedir.

Sekil 2-24. Arag koltugunun sirt boliimiinii ayarlama kismi

Ayni sekilde kiginin bulundugu konuma uyumlulugu ve konforu agisindan kolluklarinda Sekil 2.25 de
goriildiigli gibi boy ayarlarinin yapilabilmesi gerekmektedir.

o Y

Sekil 2-25. Boy ayar yapilabilen kolluklar
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Aracin manevra kabiliyetinin yiiksek olabilmesi i¢in 0n tarafta Sekil 2.26 daki gibi oynak tekerlerin
kullanilmas1 gerekmektedir.

Sekil 2-26. Oynak teker

Arag katlanabilir 6zellikte oldugu i¢in arka kisimda bulunan akiilerin muhafaza kab1 Sekil 2.27 de
gortldigi gibi ¢ikarilabilir olmasi gerekmektedir. Ayrica herhangi bir kaza durumunda bataryalarin

yerlerinden savrulmamalari igin elastik 6zellikte baglanti kusaklari kullanmak gerekmektedir.

Sekil 2-27. Cikarilabilir akii kab1
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Aracin engelli kisi disinda el ile iteklenerek te bir refakatci tarafindan hareket ettirebilmesi i¢in
istendiginde motorun disli kutusundaki aktarim dislisinin kavramasini devre disi birakabilmek ve

istendiginde tekrar kavramay1 saglamak igin Sekil 2.28 deki gibi bir kol bulunmasi gerekmektedir.

Sekil 2-28. Aktarim dislisini devre dis1 birakmak i¢in kullanilan kol

Bu bahsedilen 6zelliklerin uygulanabilmesi agisindan ikinci bir tasarim olusturulmustur.

2.3 Tasarim 2

Ikinci tasarimin goriiniimii Sekil 2.29 da verilmistir. ilk tasarimin eksikliklerinden dolay1 ikinci
tasarim uygulanmistir. Bu tasarima da ilk aragta oldugu gibi belirli bir yiik uygulayip olusan
deformasyon ve gerilme degerlerini gérebilmek adina, yapiin ne kadarlik emniyet katsayisina sahip
olacagini belirlemek icin ANSYS© analiz programi kullanilarak statik yapisal analizi yapilmistir.

Statik yapisal analiz i¢in ayn1 malzeme (¢elik) kullanilmistir.
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Ayarlanabilir sirtlik

Boy ayari Cikarilabilir akii muhafaza kabi
yapilabilen o

Aktarim dislisini devre dis1 birakan kol
kolluklar

Arka destek tekeri

Manyetik frenli DC motorlar

—> Oynak teker

Sekil 2.29 ikinci aracin tasarimi

2.3.1 Statik Yapisal Analiz

Uygulanan yiik degeri olarak 80 kg agirligindaki bir kisiyi temsil etmek {izere 800 N kuvvet degeri,
aracin sandalyesinin oturak kismina Sekil 2.30 deki gibi uygulanmistir. Tasarimin meshli goriintiisii
Sekil 2.31 da goriildiigi tizere elde edilen deformasyon degeri Sekil 2.32 de, gerilme degerleri Sekil
2.33 de ve emniyet katsayisi degerleri Sekil 2.34 da gosterilmektedir.

Toplam deformasyonun 0.034mm oldugu ve bu hali ile makul sinirlar igerisinde kaldig
anlagilmaktadir. Zira gerilme sonucuna bakildiginda da maksimum 12.7 MPa olan maksimum
gerilmenin, malzemenin dayanim sinir1 olan 307 MPa degerinden ¢ok ¢ok diisiik oldugu sonucu da bu
durumu desteklemektedir. Bu hali ile yapinin bu yiiklemeye kars1 307/12,7=24 kat emniyetli oldugu
anlasilmaktadir. Zaten Emniyet katsayis1 grafiginde de bu durum goriilmektedir. Grafikte yapinin
tamami i¢in en az 15 kat emniyet oldugu sonucu ortaya ¢ikmaktadir. 15 degeri analiz programinin baz

aldig1 emniyet iist sinir degeridir 15 ten daha emniyetli halleri gostermemektedir.
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Sekil 2.30 Araca uygulanan kuvvetin konumu
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Sekil 2.31 Aracin mesh uygulanmig goriintiisii
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Sekil 2.32 Deformasyon degeri (mm)
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Sekil 2.33 Uygulanan yiik altinda olusan gerilme degeri (MPa)
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Sekil 2.34 Aracin uygulanan yiik altindaki emniyet katsayisi

2.3.2 Modal Analiz

Tasarlanan aracin yapisinin dogal frekansini, soniim degerlerini ve deformasyon miktarini 6lgmek igin
modal analiz uygulamasi yapilmistir. Elde edilen degerler sirasiyla Sekil 2.35, 2.36, 2.37, 2.38, 2.39 ve

2.40 da goriildigi tizere alt1 farkli kuvvet (mod) uygulanarak elde edilmistir.

Esasinda elde edilen serbest titresim degerleri sayesinde yapiya uygulanmakta olan yiikiin tekrarli
olmasi halinde, hangi tekrar sayisindan sonra problemlerin baslayacagi bilgisi dnceden elde edilmis
olmaktadir. Bu sayede gereken tasarim-malzeme-siir sart1 degisiklikleri 6nceden yapilarak titresim

frekansininim degistirilmesi saglanabilmektedir.
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Sekil 2.37. Ugiincii mod sekli (mm)
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Sekil 2.38. Dordiincii mod sekli (mm)
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Sekil 2.39. Besinci mod sekli (mm)
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Sekil 2.40. Altinct mod sekli (mm)

Modal analiz sonuglar1 zorlanmis titresim analizinde kullanilacaktir. Bdylece rezonans durumlarinda
gerilme ve deformasyon degerlerinin uygun olup-olmadiklar1 6nceden elde edilmis olacaktir. Modal
analiz sonuglarina gére, yapinin ilk ii¢ adet serbest titresim frekansi sira ile; 14.655 Hz, 18,31 Hz ve
24,758 Hz’dir. Genellikle ilk frekans tasarimda ilk frekans degeri ele alinmaktadir. Tasarim
degisikliginin yapinin dogal frekanslarini degistirmis oldugu, artik yiiksek degerlerde rezonansa

girebilecegi sonucu ¢ikartilabilmektedir.
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2.4  Sistemin imalati

Siirecin bu kisminda amag, Sekil 2.41 da goriilen DC motorlara kontrol kartindan gelen veriler
yardimiyla hiz kontrolii yaptirarak araci hareket ettirmek ve gerekli olan ekipmanlar1 araca entegre
etmektir. Bu amagla hurdaliklarda bulunan pargalar temin edilmis ve tizerlerinde izah ettigimiz tasarim

degisiklikleri uygulanip bakim ve montajlari gergeklestirilmistir.

Sekil. 2-41. DC motorlar

Bunun i¢in 6ncelikle motorlara kontrol kartindan gelen verilerle hareket verebilmek i¢in motor siiriicii
kart se¢imi yapildi. Herbiri bir arka tekerlegi tahrik etmek iizere toplam iki adet DC motor mevcuttur.

Motorlarin her birinin gii¢ degeri 450 W oldugu i¢in ve 24V degerinde akii kullanacagimizdan dolay1

her bir motorun ¢ekecegi nominal akim, I=% = % = 18,75 A = 20 A olacaktir. Iki adet motor i¢in

40 A gerekmektedir. Herhangi bir zorlama durumunda bu degerin daha iizerinde gii¢ ¢ekmek
gerekebilecegi icin, 24V, 60A degerinde siirme yapabilen ve 6zellikle kontrol kartindan gelecek PWM
sinyalini destekleyen (hiz ayar1 yapilabilen) Sekil 2.42 de goriilen siiriicii kartlari satin alindi. Her Kart,
PWM sinyalini desteklemekle birlikte ayrica potansiyometre ile de hiz kontrolii yapilabilmesine
miisaade etmektedir. Ancak proje kapsaminda potansiyometre ile hiz kontrolii yapilmamis, PWM

sinyalleri ile hiz kontrolii yapilmistir.
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Sekil 2-42. Satin alinan DC motor stiriiciileri

Siiriiciilerin PWM sinyalinin desteklemesi sayesinde, kisinin dikkat seviyesi degeri EEG sensoriinden
0-100 arasinda bir 6l¢eklenerek gemektedir. Gelen bu sinyal hazirladigimiz kontrol yazilimi igerisinde
okunarak 0-255 arasinda olgeklendirilmistir. Boylece de her bir dikkat seviyesi degeri, lineer olarak 0-
255 c¢oziiniirlikte motorlarin hiz kademesi olarak eslestirilerek hiz kontroliiniin yapilabilmesi
saglanmistir. Yazilim igerisinde dikkat seviyelerindeki bozulmalardan sistemi korumak i¢in ¢alisma ve
durma degerlerine alt ve ist sinir belirlenmistir. Motorlar 0-255 birim arasinda hiz degerleri
alabilmektedir. Sensorden gelen deger kullanilan kodda ondalikli dilimlere boliinmiistiir ve dikkat
seviyesi 40 birimin {izerindeyken elektrik motorlarma gonderilen hiz degeri 60 PWM olarak
belirlenmistir. Dikkat seviyesi 100 birim oldugunda ise hiz degeri 80 PWM olarak belirlenmistir.
Motorlara gereken giicii saglayabilmek igin Sekil 2.43 de gosterilen iki adet 12V 60A degerinde akii
satin alind1 ve 24V kadar gerilim elde edebilmek i¢in akiiler seri baglanarak motor siiriicli kartlarina

baglantist yapildi.

Sekil 2-43. 12V 60A akii
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Kontrol kartinin3 nolu pini, motor 1 siiriiclisiine ve 5 nolu pini ise motor 2 siiriicii kartina Sekil 2.44 de
gosterildigi gibi baglanmis ve ilaveten biitliin cihazlarin toprak (GND) baglantilari ortak olarak
yapilmustir.

Toprak (GND)
Baglantisi

Sekil 2-44. Baglantis1 yapilan siirticli kart1

Baglantilar1 tamamlanan sistemin gortinimii Sekil 2.45 de verilmistir.

Sekil 2-45. Sistemin montaj sonrasi goriinimii (minder ve tutamak montajlanmamis hal)
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2.5 Sistemin Montajinda Karsilasilan Problemler

1-) Siriicii kartlarindan birinin PWM sinyali algilamasi digerine gore farkli oldugundan dolay1
motorlarin donme hizlarinda farkliliklar olusmustur. Bu da ileri hareket yerine saga sola yalpali bir
ilerleme seklinde kendini gdstermistir. Siirtisiin ileri dogru stabil olmasi i¢in her iki motorunda analok
kontol eilmesine karar verildi ve dijital-analog ¢evirici (DAC) tasarlanarak Sekil 2.46 da goriildugi
gibi sisteme baglantisi gergeklestirildi. DAC kullanildiginda da, yine kontrol kartinin PWN e¢ikiglari ile

tetikleme saglanmustir.

10kQ
pin9/10 o WVJ_ o DAC out 0 ... 5V

100nF

Sekil 2-46. a) DAC 1n sisteme baglantisi ~ b) DAC devre semasi

2-) Motor siiriicii kartlarina PWM sinyali 6nce 3 ve 4 nolu pinlerden saglaniyordu. Fakat bu durumda
3 nolu pine bagli olan motor siiriicii ile hiz kontrolii saglanirken 4 numarali pine bagli olan motor
stiriiclide hiz kontrolii yapilamiyordu. 4 nolu pin baglantisinda, sadece dikkat seviyesi belli bir degerin
tizerindeyken motor ancak calisiyor ve o degerin altina indiginde motor duruyordu. Bunun sebebinin
ise kontrol kartinin 3, 5, 6, 9, 10, 11 numarali pinleri, PWM sinyali verirken diger pinlerin dijital lojik
1 ve 0 vermesinden dolay1r kaynaklandigi tespit edilerek 4 numarali pin yerine 5 numarali pin

kullanild.
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BOLUM 3

3.1 EEG (elektroensefalografi) Sensorii ile Kontrol Kartinin Haberlestirilmesi

Projenin ilerleyen sathasinda araci beyin dalgalariyla hareket ettirmek i¢in EEG sensoriinden alinan
verileri segilen kontrol karti olan “Arduino UNO” ile haberlestirme ¢alismasi yapildi. Bunun i¢in EEG
sensoriiyle kontrol kartini birbiriyle haberlestirmek i¢in Arduino(c) ile uyumlu bir bluetooth modiili
olan HC-05 modiilii kullanildi.

3.2  EEG (elektroensefalografi) Sensorii

Sekil 3-1. Satin alinan bluetooth 4.0 uyumlu EEG sensorii [12]

Sensoriin belli bagh 6zellikleri;

e Bluetooth 4.0 uyumlu olmast

e 1 adet AAA 1.5v pil ile galistyor olmasi,

e Dikkati, sakinligi ve géz kirpma gibi eylemleri algilayabiliyor olmasi
e 7m baglanti menziline sahip olmasi
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3.3

Bluetooth Modiilii

Kullanilacak olan modiil Sekil 3.2 de goriilen “HC-05" olarak tercih edildi. Sebebi ise bu modiiliin
hem diger modiillerle (OR: HC-06), hem aymi cinsten modiillerle iletisim kurabilmesidir. Yani

hem master hem slave durumunda calisabilmektedir.

Master modu: Modiil master modda ise disardaki diger bluetooth cihazina direk olarak baglanti

yapilmasina olanak saglar.

Slave modu: Bluetooth modiilii bu modda ise sadece disaridan bir baglant1 yapilabilir.

Sekil 3-2. HC-05 bluetooth modiilii

HC-05, iizerinde bulunan buton sayesinde kolay bir sekilde konfigiire edilebilmektedir. Konfigiire
moduna almak i¢in tek yapilmasi gereken beslemesinin yapilacagi esnada iizerindeki butona basili
tutmaktir. Modiiliin tizerindeki led 3 saniye yanip 3 saniye soniik kaliyorsa basarili bir sekilde

konfigiirasyon moduna ge¢mis demektir.

TXD ayag1 veri gonderme, RXD ayagi veri alma, GND toprak ve VCC gerilim verilen (3.3v-5v)
ayaklardir.

Modiiliin fabrikasyon c¢ikis ismi “HC-05", parolast “1234” ve baud rate (veri gonderim hizi)
“9600” seklindedir.
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3.4 EEG Sensorii ile Bluetooth Modiiliiniin Baglanmasi ve Kullanilan Kodlar

EEG sensorii ile bluetooth modiiliinii baglamadan 6nce modiiliin diizgiin ¢alisip ¢alismadigin1 anlamak

amaciyla Sekil 3.3 deki sistem semasinda goriildiigii gibi basit bir devre kurulumu yapildu.

Sistem Sekil 3.3 deki gibi kurulup kod kontrol kartina yiiklendiginde bluetooth modiiliine akilli telefon
vasitasiyla baglanip telefona yiiklenen Sekil 3.4 de goriilen bir led yakip sondiirme programiyla
devredeki ledin yakilip sondiiriilmesi gergeklestirilmistir. Bu islem devreningalistigini teyit etmek {izer

yapilmis olup, LED kontrolii sonrasinda motor kontrolleri yapilmistir.

Sekil 3-3. Sistem semasi

Sistemi kurduktan sonra ekler bolimiindeki kodu Arduino IDE© programinda derleyerek Arduino
uno© kontrol kartina yiikleme islemi gerceklestirildi. (EK 1)

Tanimlanan datanin 5 oldugunda ledin yanmasi ve 6 oldugunda ledin sonmesi saglanmistir. Sekil 3.4
te ekran goriintiisii verilen bluetooth LED yakip sondiirme programinin 5 ile 6 verisinin “led 3”

diigmesinden saglanabiliyor olmasindan dolayidir.
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Arduino Code And Circuit
p— ——

Number and Character

About The Program

Sekil 3-4. Akilli telefondaki led yakip sondiirme programi

Bu sekilde kurgulanan sistem sayesinde ledin yanmasi gerekirken islem basarisiz oldu. Gerekli
ugraglar sonucunda sikintinin sistem kurulumunda kullanilan kablolardan birinin islevini yitirmis

olmasindan kaynaklandigi tespit edildi ve kablo degistirildi.

Daha sonra sistem tekrar c¢alismadi bu sefer ki hatanin yazilmis olan koddaki “if(data==5’)" ve
“if(data=="6")" kisimlarindaki tek tirnak kullanilmasi gereken yerlere ¢ift tirnak kullanildigindan

dolay1 kaynaklandig1 goriilmiis oldu ve hata diizeltildi.

Bu diizenlemelerden sonra kurulan sistem sorunsuz ¢alismaya basladi. Anlasildi ki bluetooth modiilii

sorunsuz bir sekilde ¢aligmaktadir.

Bu teyidden sonra ki islemimiz EEG sensoériiyle bluetooth modiiliinii haberlestirmek olmustur. Bunun
icin Oncelikle bluetooth modiiliinde belli basl ayarlamalar yapilmasi gerekmektedir. Ayarlamalar

yapabilmek i¢in bluetooth modiilii Sekil 3.5 da oldugu gibi Arduino(c) ya baglandi.
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Sekil 3-5. Bluetooth modiiliiniin konfigiirasyonu i¢in kurulan sistem

Sisteme voltaj vermeden once bluetooth modiiliinlin {izerindeki butona basili tutmak gerekmektedir.
Basili tutarken gii¢ verildiginde modiiliin iizerindeki 1sik tiger saniyelik araliklarla yanip soniiyorsa

konfigiirasyon modunda oldugu anlamina gelmektedir.

Sonra IDE ye ekler boliimiinde bulunan kod derletilip Arduino(c) ya yiiklenmesi gergeklestirildi. (EK
2)

Yiikleme tamamlandiktan sonra seri port ekranini agilarak AT komutlar1 génderimi yapildi.

AT komutlar1 modiiliin isim, sifre, veri aktarim hiz1 (baud rate), master-slave, MAC adresi gibi

degisikliklerinin yapilabilmesi i¢in kullanilan komutlardir.

Oncelikle seri port ekranina AT yazip gonderildiginde “ok” cevabi alindi. Bu konfigiirasyon igin hazir

oldugu anlamina gelmektedir. Daha sonra sirasiyla;

AT+PSWD=0000 =» EEG sensoriiniin kullandigi sifre “0000” oldugu i¢in modiil de bu sekilde

ayarlandi.

AT+UART=57600,0,0 =» EEG sensorii ile haberlesebilmesi igin gerekli olan veri aktarim hizi(baud
rate) degistirildi.

AT+BIND= AOE6F8F7B665 =» EEG sensoriiniin MAC adresi bu komut sayesinde modiile eklendi.
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AT+CMODE=0 =» modiiliin sadece EEG sensoriine baglanmasi i¢in bu 0 yapildu.
AT+ROLE=1 =» modiil master moduna alindi. (ROLE=0 olursa slave moda ayarlanir)
AT+INQM=1,9,48 = Erisim sorgulama modu

AT+IAC=9e8b33 =» bilgi erisim kodu

Komutlarint gondererek bluetooth modiliiniin EEG sensoriine baglanabilmesi i¢in gerekli olan

diizenlemeler yapilmis oldu.

Gonderilen her komutun dogru olarak kaydedildigini Sekil 3.6 de goriildiigli lizere komutu

gonderdikten sonra gelen “ok” yaniti ile anlamis oluyoruz.

€ com11 - O X

| || Gonder

Enter AT commands:
OK

+PSWD: 0000

OK
+UART:57€00,0,0
OK
+BIND:ale€:£3:£7b665
OK

+CMOD: 0

OK

+ROLE:1

OK

+INQM:1,9,48

OK

+IAC:9e8b33

OK

Otomatik Kaydirma jrl\!LﬁvVe CR ile birlikte. rv:‘ 9600 baud v | Clear output"

Sekil 3-6. Seri porta yazilan konfiglirasyon komutlar1 ve gelen “ok” yanit1 ile onaylanmas1

Ayrica EEG sensoriiniin MAC adresini 0grenebilmek i¢in sensoriin bilgisayara bir kere baglanmis
olmas1 gerekmektedir. Sensorii algilayan bilgisayarda aygitlar ve yazicilar kisminda sensor Sekil 3.7

da oldugu gibi goriintiilenir.
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2.4G Wireless DiscSoft Virtual GM 5 Plus d MindWave
Mouse SCSI CdRom Mobile
Device
7 Yazicilar (7)
Canon MP230 Fax HP Deskjet 1030 Microsoft Print Microsoft XPS OneNote 2010 Samsung
series 1410 series to PDF Document Writer Uygulamasina ML-1670 Series

Gonder (USB003)

7 Belirtilmemis (1)

USB-SERIAL
CH340 (COM11)

Sekil 3-7. Bilgisayara tanimlanan sensoriin aygitlar ve yazicilar kismindaki goriiniimii

Buradan sensoriin simgesinin tizerine sag tik ile 6zellikler secildiginde MAC adresi Sekil 3.8 daki gibi

goriintiilenecektir.

R, MindWave Mobile Ozellikleri X

Genel Donanm Hizmetler Bluetooth

& |MindWave Mobile

Ayat Bilgisi

Uretici: Kullanilamiyor

Model: Bluetooth Cevre Ayati
Model numaras:  Kullanlamiyor
Kategoriler: Bluetooth kulaklk
Tagyicr: Bluetooth

Web sayfas:: Kullarlamiyor

Sorun Giderme Bilgileri

Baglant:: Standart

Son baglant:: Kullarilamiyor

Seri numarasi: Kullarulamiyor

MAC adresi: sty

Benzersiz TEEEEEE > MAC adresi
tammlayici:

IP adresi: Kuliandamiyor

I Tamam H iptal I Uygula

Sekil 3-8. Sensoriin MAC adresinin goriintiilendigi kistm
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Bluetooth modiiliiniin konfigilirasyon isleminden sonra EEG sensorii sisteme Sekil 3.9 de goriildigi

gibi eklendi.

Sensoriin dikkati 6lgen datalart kullanildi ve dikkat seviyesini dl¢ebilmek adina sisteme 6 adet led
eklendi.

NOT: Normalde kullanilan kodun 10 adet ledle baglanti islemi bulunmaktadir. Fakat elimizde yeterli
led bulunmadigindan dolay1 6 adet led kullanildi.

Sekil 3-9. Dikkat seviyesini ledleri yakarak 6l¢ebilmek i¢in kurulan sistem

Sistemin ¢aligmasi igin gereken kod ekler bolimiinde verilmistir. (EK 3)

Kod derletilip kontrol kartina yiiklendi. Daha sonra modiil haberlesme moduna alindi ve sensor
baglandi. Sensor baglandiginda modiiliin iizerindeki led birer saniye araliklarla seri bir sekilde iki kez

yanip sonmeye basladi ve sensdriin sisteme baglanmis oldugu anlasilmis oldu.

Sisteme baglanan sensor bas kismina yerlestirildi ve kurulmus olan devredeki ledlerin yanmasiyla

dikkat seviyesinin siddeti gézlemlenmis oldu.

Bu asamadan sonra sira dikkat seviyesinin siddetine gore tasarlanan araci hareket ettirecek motorlarin
hiz kontroliinii yapabilmek i¢in kullanilan kodda birka¢ degisiklik yapmakta. Degisiklik yapilan kodun

tamamu da ekler boliimiinde verilmistir. (EK 4)

Yapilan bu degisiklik sonrasinda sensorii kafasina yerlestiren kisinin dikkat seviyesine gdre motor

milinin doniis hizinin degisiyor oldugunu gérmiis olduk.
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3.5 Bluetooth Modiilii ve EEG Sensorii Haberlestirilmesinde Yasanilan Problemler

1-) ik etapta bluetooth modiiliiniin konfigiirasyonu esnasinda sensériin = MAC  adresi
“a0:e6:18:17:b6:65” seklinde yazildiginda seri port ekraninda “ERROR(0)” hata yaniti alindi. Bu
sorun MAC adresini “A0E6,F8,F7B665” seklinde seri port ekranina yazdirilarak giderilmis oldu.

2-) EEG sensoriiniin bluetooth modiiliine baglanmasinda bir sikint1 yagsandi. Bunun sebebinin ise EEG
sensoriiniin  bluetooth parolasinin “0000” iken HC-05 bluetooth modiiliiniin parolasiin “1234”
olmasindan kaynaklandig1 fark edildi ve bluetooth modiiliiniin parolas1 “0000” olarak degistirildiginde

bu sorun da ortadan kaldirildi.
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BOLUM 4

4.1 Biitce ve Gerekgesi
Proje kapsaminda proje igin gerekli malzemeler satin alinmigtir. Satin alinan iiriinler ve fiyatlar1 Tablo

4.1 de belirtilmistir.

Tablo 4-1. Biitge plam (TUKETIME YONELIK MAL VE MALZEME ALIMLARI)

FiRMA ADI | FATURA TARIHI | EATURA NO | HARCAMA TUTARI
LABARATUVAR SARF MALZEMESI ALIMLARI

nopark 08.01.2018 A-052542 704,0116
Robotistan 22-02-2018 RBT2018000010161 84,9954
Robotistan 29-04-2018 RBT2018000027109 134,402
INT-EL Direng.net 01-06-2018 DRN2018000000000 209,4264
Ermisler Oto Lastik 09-06-2018 3 300
Ermisler Oto Lastik 09-06-2018 2 100
ATOLYE SARF MALZEMESI ALIMLARI

Robotistan | 19-03-2018 | RBT2018000017436 | 572.1466
ELEKTRIK ELEKTRONIK SARF MALZEMESI ALIMLARI
Robotistan 22-02-2018 RBT2018000010165 20.1308
Robotistan 06-03-2018 RBT2018000013543 451114
INT-EL Direnc.net 01-06-2018 DRN2018000000000 150,332
Infotek Elektronik 14-12-2017 A 028186 130,9918
INT-EL Direnc.net 13-06-2018 DRN2018000000000 20,532
ULASIM

nopark 08.01.2018 A-052542 4,897
Robotistan 22-02-2018 RBT2018000010161 6,49
Robotistan 22-02-2018 RBT2018000010165 6,49
Robotistan 06-03-2018 RBT2018000013543 6,49
Robotistan 29-04-2018 RBT2018000027109 6,49
Siiha 06-04-2018 A 633897 80

Siiha 19-06-2018 A 0521970 75

Birlik Terminal 15-04-2018 B 0511756 80
Kamil Kog 06-07-2018 4791008F 48

Liiks Eregli 06-07-2018 A 253582 45

PTT 29-06-2017 AP05194258923 9
INT-EL Direng.net 13-06-2018 DRN2018000000000 5,0032
Sevcan Nakliyat 03-08-2018 A 10116 377,6
KIRTASIYE

Cagatay Kirtasive 29-06-2018 A 1670 50,15
Cagatay Kirtasiye 10-09-2018 A 1673 155

TOPLAM 3427,69

Yapilan harcamalarin, desteklenen kismindan (destek miktar1 3354,89 TL) asan miktarlari (72,8 TL),

tarafimizca karsilanmistir.

Yapilan biitiin bu harcamalarin faturalari- figleri-belgeleri EK-5 te verilmistir.
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BOLUM 5

5.1 Bulgular ve Tartisma

Projede kullanilan NeuroSky Mindwave Mobile© EEG (Elektroensefalogram) sensorii tarafindan
algilanan beyin dalgalarini kullanarak elektrikli tekerlekli sandalyenin hareketinin kolaylastirilmasi ve
yon kontroliiniin saglanabilmesi adina bir deney ger¢eklestirildi. Bu deney sensdrii kafasina yerlestiren
kisinin igerisinden “ileri” komutunu soyleyerek diisiincesini sekillendirdiginde olusan beyin dalga
grafiklerini goézlemlemektir. Yazilan kod sayesinde beyin dalgalar1 0 ile 100 birim arasinda dikkat
seviyesine gore degerlere atanmisti ve bu deger Arduino IDE(C) programinda seri port ekraninda
gorilintiilenmekteydi. Ayni1 programda bu kez seri c¢izici 6zelligi kullanilarak kisi kafasina sensorii
yerlestirip icerisinden “ileri” komutunu siirekli sdylediginde ve diistindiigiinde algilanan beyin
dalgasinin grafiksel olarak goriintiilenmesi saglandi. Bu sekilde amaglanan, deneyi ayni sekilde ii¢
defa tekrarladiktan sonra olusan grafikler karsilagtirildiginda iic denemede de belirli deger araliginda
bir grafik elde edilmesi durumunda aracin ileri hareketi bu deger araligina atanip bu sekilde hareketini
saglamakti. Ayn1 bu sekilde aracin yon kontroliinii saglamak i¢in de “sag” ve “sol” komutlarini

kullanarak elde edilen deger araligi yon komutlart olarak atanacakti.

Sirastyla Sekil 5.1 ve Sekil 5.2 de goriilen grafikler kisinin icerisinden siirekli olarak “ileri” kelimesini
sOylemesiyle ve diisiinmesiyle elde edilen birinci, ikinci ve li¢lincii denemelerdir. Grafiklerde goriilen
kirmiz1 renkteki grafik algilanan beyin dalgasinin 0 ile 100 birim araliginda degisen degeridir. Mavi
renkte goriinen grafik algilanan beyin dalgasinin kalitesinin kotiiliik seviyesidir. Yesil renkte goriinen
grafik ise beyin dalgasi verisinin hemen bir dnce gelen veri ile arasinda gecen zamani gostermektedir

ve birimi milisaniyedir.
Grafiklerde her farkli sinyal, farkli bir renk ile gosterilmigtir. Renk kodlarinin anlamlart asagidaki
gibidir:

u Beyin dalgasinin kalite kotiligi (0-200)
u Algilanan beyin dalgas1 (%)

™ Alinan veriler arasindaki zaman fark: (ms)

46



Beyin dalgasi (%)

1200.0 T EEE
R . st b ot Veri toplama hiz1 (set degeri 1000 ms)
900.0 T
£00.0
300.0 e 1 5
Bu kisimda sensoriin kisiyle olan baglantisi
A,/\AN\/\"\/\/\/\/’ ! kesilmistir.
\
0.0 t t t : Zaman (sn.)
0 100 200 200 400 500
Sekil 5-1. “ileri” komutu kullanilarak elde edilen ilk denemenin grafigi
Beyin dalgas1 (%) Beyin dalgas1 (%)
300.0 300.0
/J\M/ \
0.0 t - 0.0 - t Zaman (sn.)
0 100 Zaman (sn.) 0 100

Sekil 5-2. “ileri” komutu kullanilarak elde edilen ikinci ve {igiincii denemenin grafigi

Elde edilen bu grafikler karsilagtirildiginda anlagiliyor ki ii¢ farkli denemede de elde edilen sonuglar
farklilik gostermektedir. Yani bu sekilde yapilan uygulamanin beyin dalgalarinin olusumunda farklilik

olusturmadigr sonucu elde edilmistir.

Daha sonra ayni deney bu sefer “ileri” komutu sesli olarak siirekli telaffuz edilerek gergeklestirildi ve

elde edilen grafikler Sekil 5.3 te gosterilmistir.

Beyin dalgas1 (%) Beyin dalgasi (%)
300.0 T 300.0 —+
MW"#’ M z _
0.0 t 0.0 '\__A i aman (sn.)
0 100  Zaman (sn.) 0 100
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Beyin dalgas1 (%)

300.0

\N’\/\N \‘w\\f”/}f,’-\f‘/‘\[j’ Zaman (sn.)
o 100

0.0

Sekil 5-3. “ileri” komutunun sesli olarak siirekli telaffuz edilmesiyle olusan deneylerin

grafigi

Sesli olarak “ileri” denmesiyle gerceklestirilen ikinci deneyin de grafikleri karsilastirildiginda yine

birbirleri arasinda bir uyumun olmadigi, sonuglarin farkli oldugu goriilmiistiir.

Fakat “ileri” komutunun sesli/sessiz s6ylenmesi deneyleri karsilastirildiginda; sessiz deneyde, sinyal

seviyesinin siddetinin dalgalanmalarin da daha az oldugu gézlemlenmistir.

5.2  Sonugclar

Bu ¢alisma ile bir EEG (Elektroensefalogram) sensorii kullanilarak elektrikli tekerlekli sandalyenin
hareket ettirilmesi saglanmistir. Kullandigimiz EEG sensorii beyin dalgalarindan beta dalgalarini
olgme ve dikkat seviyesine gore 0-100 birim arasinda bir deger gondermektedir. Bluetooth haberlesme
kabiliyeti ile Arduino© Uno kontrol kartina HCO05 BT modiilii sayesinde seri baglanti
gerceklestirilmistir. EEG  sensoriinden aliman degerler, elektrik motorlarinin  analog olarak
stirilmesinde kullanilmistir. Motorlar 0-255 birim arasinda hiz degerleri alabilmektedir. Sensérden
gelen deger kullanilan kodda ondalikli dilimlere boliinmistir ve dikkat seviyesi 40 birimin
iizerindeyken elektrik motorlarina gonderilen hiz degeri 60 PWM olarak belirlenmistir. Dikkat
seviyesi 100 birim oldugunda ise hiz degeri 80 PWM olarak belirlenmistir. Motor siiriiciileri farkli
model oldugundan ayni degerde motor hizlari farklilik gostermektedir. Bu sebeple motor hizlarinin
arasindaki fark dlgiilerek diigiik hizda donen motora gonderilen komut 1.46 katsayisiyla carpilmistir.
Nihai olarak sistemin goriiniimii Fotograf 5.1 de ve kullanim halimdeki goériinimii Fotograf 5.2 de

verilmistir.
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Fotograf 5.1. Sistemin nihai hali

Fotograf 5.2. Sistemin kullanim halindeki goriintimii
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5.3 lleride Yapilmasi Planlananlar

Ulastigimiz seviye ve eksiklikler bir arada diisiintildiigiinde ileriye yonelik asagidaki gelistirme

caligmalarinin yapilmasi hedeflenmektedir:

e Suanda yon kontrolii yapilamamakta sadece hiz konrolii yapilmaktadir. Yon kontrolii igin
ilave ozelliklere sahip bir baska EEG (Elektroensefalogram) sensorii veya goz hareketlerini
algilayan EOG (Elektrookiilografi) sensorleri kullanilarak yon kontroliiniin yapilmasi
hedeflenmektedir.

e Acil durdurma icin mesafe sensorii eklenerek, engel ile karsilasilmasi halinde acil frenleme
saglanacaktir. Frenleme icin magnetik diskli frenler kullanilacaktir.

e Kol hareketine sahip hastalarda el hareketleri EMG (Elektromiyografi) sensorleri ile

algilanarak, ilerleme-durma-y6n-hiz kontrolleri eklenecektir.
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Bu proje kapsaminda yapilan calisma 15?/07/2017 tarihinde NIGDE OMER HALISDEMIR
UNIVERSITESI MUHENDISLIK FAKULTESI MEKATRONIK MUHENDISLIGI BOLUMU’nde
BITIRME TEZI olarak sunulmustur. Bitirme Tezi calismas1 Mekatronik Miihendisligi Béliimii’nde
Bitirme Tezi olarak oy birligi ile kabul edilmistir.
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TESEKKUR

Bu c¢alismayr “TUBITAK 2209-B Sanayi Odakh Lisans Bitirme Tezi Destekleme Programi”
kapsaminda destekleyen Tiirkiye Bilimsel ve Teknolojik Arastirma Kurumuna, sanayi danigsmanimiz
SKY Robot Teknolojileri Sanayi Ticaret Ltd. Sti’ ne, hi¢bir yardimini esirgemeyen degerli danigman
hocam, Doktor Ogretim Uyesi Ilyas KACAR’a her zaman oldugu gibi projemde de maddi ve manevi
destegini benden esirgemeyen sevgili aileme, proje yiiriitiimiinde yardim eden Ibrahim KUTVAL’a,
fikir destegi veren Halil Bahadir AKYILDIZ’a, deneme ¢aligmalarinda yardimini esirgemeyen
Tunahan YADIGAROGLU ve Sercan VURAL ’a tesekkiirii bir borg bilirim.

MEVLUT ANIL ATASOGLU
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EKLER

EK 1: Led uygulamasinin kodu

EK 2: Konfigiirasyon i¢in gerekli olan kod

EK 3: Ledleri yakarak dikkat seviyesini 6grenmek i¢in kullanilan kod
EK 4: Motor siirmek i¢in degisiklik yapilan kod

EK 5: Malzeme alim bedellerini gosterir faturalar

EK 1: Led Uygulamasimin Kodu

int data; //data olarak bir tamsayl tanimladik

int led=13; //yakilacak olan ledi tanimladik

void setup() {

pinMode (led,OUTPUT); // ledin baglandig:r pin(l3. pin) ve bu pinin ¢ikig olarak belirlenmesi
Serial.b=gin(9600);// veri gdderim hizi belirlendi

void. loop() {

if(Serial.availabla()) //

{
int data = Serial.r=ad()’
delay(100);
if (data=="5") //eger tanimlanan data 5 ise
digitalWrite(led,HIGH); // ledi vak
if (data=="¢" //eder data € ise
digitalWrite(led,LOW); //ledi séndir
delay(100);
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EK 2: Konfigiirasyon icin Gerekli Olan Kod

#include <SoftwareSerial.h>

SoftwareSerial mySerial (10, 11); // RX, TX //10. ve 1ll. pini RX ve TX portu olarak tanimladik

void setup() {

Serial.b=gin(9600);

pinMode (9, 0UTPUT) ; digitalWrite (9,HIGH);

Serial.println("Enter AT commands:"); //seri port ekranini AT komutlari gdndermek icin hazirladik

mySerial.begin(38400);

veid loop()

if (mySerial.availabls())

Serial.write (mySerial.r=ad()):;

if (Serial.available())

mySerial.write (Serial.rsad()):
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EK 3: Ledleri Yakarak Dikkat Seviyesini Ogrenmek icin Kullamlan Kod

$define LED 13
#¢defins BAUDRATE 57600
$¢define DEBUGOUTPUT 0

#$define GREENLED1
$define GREENLED2
#$defin= GREENLED3
$defin= YELLOWLEDI1
$define YELLOWLED2
$¢define YELLOWLED3
$define YELLOWLED4
#¢define REDLED1
#$define REDLED2
$define REDLED3

W0 ) e W

[
(S ==

#$defins powercontrol 10

// checksum variables

byte generatedChecksum = 0;
byte checksum = 0;

int payloadLength = 0;
byte payloadData[64] =
byte poorQuality = 0;
byte attention = 0;
byte meditation = 0;

{0}:

// system variables
long lastReceivedPacket = 0;
boolean bigPacket = false;
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void setup()

pinMode (GREENLED1, OUTPUT):;
pinMode (GREENLED2, OUTPUT);
pinMode (GREENLED3, OUTPUT);
pinMode (YELLOWLED1, OUTPUT);
pinMode (YELLOWLED2, COUTPUT):;
pinMode (YELLOWLED3, OUTPUT);
pinMode (YELLOWLED4, OUTPUT);
pinMode (REDLED1, OUTPUT);
pinMode (REDLED2, OUTPUT);
pinMode (REDLED3, OUTPUT);

pinMode (LED, OUTPUT);
Serial.begin (BAUDRATE) ; // USB

LILETETLLEEETL AT LRI iirsry
// Read data from Serial UART //
LILEEEEELEEEETEELI i iireiiir s
byte ReadOneByte()

int ByteRead;
while ({Serial.availakble()):
ByteRead = Serial.read():

#if DEBUGOUTPUT

Serial.print((char)ByteRead); // echo the same byte out the USB serial (for debug purposes)

$endif

return ByteRead;

LEETLEERrei Ly
//MARIN LOOPB//
LIHTLErrriel!
void loop()

// Look for sync bytes
if (ReadOneByte() == 170)

{

if (ReadOneByte() == 170)

{

payloadlength = ReadCneByte():

if (payloadlength > 169) //Payload length can not be greater than 169
return;

generatedChecksum = 0;

for(int i = 0; i < payloadLength; i++)

{

payloadData[i] = ReadOneByte(): //Read payvlcad intoc memory

generatedChecksum += payloadDatal[i];

}

checksum = ReadOneByte(): //Read checksum byte from stream
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generatedChecksum = 255 - generatedChecksum;

if (checksum == generatedChecksum)

{

poorQuality = 200;
attention = 0;
meditation = 0;

for(int 1 = 0; i < payloadLength; i++)
{ 1/
switch (payloadDatal[i])
{
case 2:
i+
poorQuality = payloadData[i];
bigPacket = trus;
break;
case 4:
i++;
attention = payloadData[i];
break;
case 5:
i++;
meditation = payloadData([i];
break;
case 0x30:
3 =:3i%+33
break;
case 0x83:

//Take one's compliment

Parse the paylocad

of generated checksum
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=71 47253
break;
default:
break;
} // switch
} // for loop

#if !'DEBUGOUTPUT
[/ *¥*% Add your code here **%

if (bigPacket)
{
if(poorQuality == 0)
digitalWrite (LED, HIGH):
else
digitalWrite (LED, LOW);

Serial.print ("PoorQuality: ");

Serial.print (poorQuality, DEC);

Serial.print (" Attention: ");
Serial.print(attention, DEC);

Serial.print (" Time since last packet: ");
Serial.print(millis() - lastReceiwvedPacket, DEC);
lastReceivedPacket = millis();
Serial.print("\n");

switch(attention / 10)

{

case 0:
digitalWrite (GREENLED1, HIGH):
digitalWrite (GREENLED2, LOW):
digitalWrite (GREENLED3, LOCW);
digitalWrite (YELLOWLED1, LOW):;
digitalWrite (YELLOWLED2, LOW):
digitalWrite (YELLOWLED3, LOW);
digitalWrite (YELLOWLED4, LOW);
digitalWrite (REDLED1, LOW);
digitalWrite (REDLED2, LOW);
digitalWrite (REDLED3, LOW);
break;

case 1:
digitalWrite (GREENLED1, HIGH);
digitalWrite (GREENLED2, HIGH);
digitalWrite (GREENLED3, LOW):
digitalWrice (YELLOWLED1, LOCW);
digitalWrite (YELLOWLED2, LOW):
digitalWrite (YELLOWLED3, LOW);
digitalWrite (YELLOWLED4, LOW);
digitalWrite (REDLED1, LOW):
digitalWrite (REDLED2, LOW);
digital¥Write (REDLED3, LCW);
break;

case 2:
digitalWrite (GREENLED1, HIGH):;
digitalWrite (GREENLED2, HIGH):;
digitalWrite (GREENLED3, HIGH);



digitalWrite (YELLOWLEDl1, LOW):
digitalWrice (YELLOWLED2, LOW);
digitalWrite (YELLOWLED3, LOW);
digitalWrite (YELLOWLED4, LOW);
digitalWrite (REDLED1, LCW);
digitalWrite (REDLED2, LOW);
digitalWrice (REDLED3, LCW);
break;
case 3:
digitalWrice (GREENLED1, HIGH);
digitalWrite (GREENLED2, HIGH);
digitalWrite (GREENLED3, HIGH):
digitalWrice (YELLOWLED1, HIGH):;
digitalWrite (YELLOWLED2, LCW):;
digitalWrite (YELLOWLED3, LOW):;
digitalWrite (YELLOWLED4, LOW):;
digitalWrite (REDLED1, LOW):
digitalWrite (REDLED2, LOW):;
digitalWrite (REDLED3, LOW);
break;
case 4:

digitalWrice (GREENLED1, HIGH);
digitalWrice (GREENLED2, HIGH):;
digitalWrice (GREENLED3, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED1, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED2, HIGH):;
digitalWrite (YELLOWLED3, LOW);
digitalWrite (YELLOWLED4, LOW);
digitalWrice (REDLED1, LOW);

digitalWrite (REDLED2, LOW);
digitalWrite (REDLED3, LOW):
break;

case 5:
digitalWrice (GREENLEDl, HIGH):
digitalvWrite (GREENLED2, HIGH):
digitalWrite (GREENLED3, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLEDl, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED2, HIGH):
digitalWrite (YELLOWLED3, HIGH):;
digitalWrite (YELLOWLED4, LOW);
digitalWrite (REDLED1, LCW);
digitalWrite (REDLED2, LOW):
digital¥Write (REDLED3, LOW):;
break;

case 6:
digitalWrite (GREENLED1, HIGH);
digitalWrite (GREENLED2, HIGH):;
digitalWrite (GREENLED3, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLEDl, HIGH):;
digitalWricte (YELLOWLED2, HIGH);
digital¥Write (YELLOWLED3, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED4, HIGH);
digitalWrite (REDLED1, LOW):;
digitalWrite (REDLED2, LOW);
digitalWrite (REDLED3, LOW);
break;

case 7:
digitalWrite (GREENLED1, HIGH):



digitalWrite (GREENLED2, HIGH):;
digitalWrite (GREENLED3, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLEDl, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED2, HIGH):;
digitalWrite (YELLOWLED3, HIGH):;
digitalWrite (YELLOWLED4, HIGH);
digitalWrite (REDLED1, HIGH);
digitalWrite (REDLED2, LOW);
digitalWrite (REDLED3, LOW);
break;

case 8:
digitalWrite (GREENLED1, HIGH):;
digitalWrite (GREENLED2, HIGH):;
digitalWrite (GREENLED3, HIGH):;
digitalWrice (YELLOWLED1, HIGH):;
digitalWrite (YELLOWLED2, HIGH):
digitalWrite (YELLOWLED3, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED4, HIGH):;
digitalWrite (REDLED1, HIGH):
digitalWrite (REDLED2, HIGH);
digitalWrite (REDLED3, LOW);
break;

case 9:
digitalWrite (GREENLED1, HIGH):
digitalWrite (GREENLED2, HIGH):;
digitalWrite (GREENLED3, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED1, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED2, HIGH):;
digitalWrite (YELLOWLED3, HIGH):;

digitalWrite (YELLOWLED4, HIGH);
digitalWrite (REDLED1, HIGH);
digitalWrite (REDLED2, HIGH);
digitalWrite (REDLED3, HIGH);
break;

case 10:
digitalWrite (GREENLED1, HIGH);
digitalWrite (GREENLED2, HIGH);
digitalWrite (GREENLED3, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLEDl, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED2, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED3, HIGH);
digitalWrite (YELLOWLED4, HIGH);
digitalWrite (REDLED1, HIGH);
digitalWrice (REDLED2, HIGH):;
digitalWrite (REDLED3, HIGH);
break;

¢endif
bigPacket = false;
}
else {
// Checksum Error
} // end if else for checksum
} // end if read 0xAR byte
I} // end if read OxAR byte
}



EK 4: Motor Siirmek icin Degisiklik Yapilan Kod

$¢define LED 13
$¢define BAUDRATE 57600
$define DEBUGOUTPUT O

$¢define motorl 3
$¢define motor2 S

#¢define powercontrol 10

// checksum variables

byte generatedChecksum = 0; //olugturulan saglama toplami
byte checksum = 0; //saglama

int payloadLength = 0; //¥uk uzunludu

bvte payloadData[64] = {0}; //yik verisini yukley

byte poorQuality = 0; //kdta kalite

byte attention = 0;

byvte meditation = 0;

// system variables
long lastReceivedPacket = 0; //scn alinan paket

boolean bigPacket = false; //buyuk paket

LIPS AT EF AT AP Erirres
// Microprocessor Setup //
LTI EAT I TTET AT iiiriers
void setup()

{

pinMode (motorPin, OUTPUT):;
pinMode (MOTOR2, OUTPUT):;

pinMode (LED, OUTPUT);
Serial.begin (BAUDRATE) ; // USB

}

LTI LTT PP AITA AP PP rirrrrys
// Read data from Serial UART //
VIS OIOIIIT IOV TI T IITITIT Y
byte ReadOneByte ()

{
int ByteRead;
while(!Serial.availakle()):
ByteRead = Serial.resad();
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#1f DEBUGOUTPUT

Serial.print((char)ByteRead); // echo the same byte out the USB serial (for debug purposes) = hata ayiklamak amaciyla USB serisini ayni baytta yineliyor
$endif

return ByteRead;

}

I
//MRIN LOOB//
I
void loop()

{
// Look for sync bytes = senkronizasyon baytlarina bak
if (ReadOneByte() == 170)
{
if (ReadOneByte() == 170)
{
payloadlength = ReadOneByte();

if(payloadlength > 169) //Payload length can not be greater than 169 = yik uzunlugu 169'dan biyik olamaz
return;

generatedChecksum = 0;

for(int i = 0; i < payloadLength; i++)

{

payloadData[i] = ReadOneByte(); //Read payload into memory = hafizadaki yikii oku

generatedChecksum += payloadData[i];

}

checksum = ReadOneByte(); //Read checksum byte from stream
generatedChecksum = 255 - generatedChecksum; //Take one's compliment of generated checksum = olugturulan sadlama toplamini iyilestir

if(checksum == generatedChecksum)
{

poorQuality = 200;

attention = 0;

meditation = 0;

for(int i = 0; i < payloadLength; i++)
{ // Parse the payload = yiki ayrigtir
switch (payloadDatal[i])
{
case 2:
i++;
poorQuality = payloadDatal[i]:
bigPacket = true;
break;
case 4:
it++;
attention = payloadData([i]:
break;
case 5:
it++;
meditation = payloadData[i]:
break;
case 0x30:
i=1+3;
break;
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case 0x83:
1= 1+ 25;
break;
default:
break;
} // switch
} // for loop

#if !DEBUGOUTPUT
// **¥* Add your code here **%

if (bigPacket)
{
if (poorQuality == 0)
digitalWrite (LED, HIGH);
else
digitalWrite (LED, LOW):;

Serial.print("Beyin dalgasi kalite kdtdlugu: ");
Serial.print (poorQuality, DEC);

Serial.print (" Dikkat seviyesi: ");
Serial.print(attention,DEC);

Serial.print (" Time since last packet: ");
Serial.print(millis() - lastReceivedPacket, DEC);
lastReceivedPacket = millis();
Serial.print("\n");

Serial.print("Motor Hiz Parametresi:"):

Serial.print(2.55kattention,DEC):

Serial.print("\n");

switch(attention / 10)

{

case 0:
analogWrite (motorl, 255);
analogWrice (motor2, 0);
break;

case 1:
analogWrites (motorl, 255);
analogWrice (motor2, 0):
break;

case 2:

analogWrite (motorl, 255);
analogWrite (motor2, 0);
break;

case 3:

analogWrite (motorl, 255);
analogWrite (motor2, 0);
break;

case 4:

analogWrite (motorl, 255-60);
analogWrite (motor2, 1.46%*60);
break;

case 5:

analogWrite (motorl, 255-60);
analogWrite (motor2, 1.46%*60);



case 6:

analogWrite (motorl, 255-60);
analogWrite (motor2, 1.46%*60);
break;

case 7:

analogWrite (motorl, 255-60);
analogWrite (motor2, 1.46%60);
break;

case 8:

analogWrite (motorl, 255-60);
analogWrite (motor2, 1.46*60);
break;

case 9:

analogWrite (motorl, 255-60);
analogWrite (motor2, 1.46%60);
break;

case 10:

analogWrite (motorl, 255-80);
analogWrite (motor2, 1.46*80);
break;

$endif
bigPacket = false;
}
else {
// Checksum Error
} // end if else for checksum

} // end if read OxAA byte
} // end if read OxAA byte
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EK 5: Malzeme alim bedellerini gosterir faturalar

: Belge No:RBT2018000027109
robotistan.com g

“Tarkiye'nin Maker Marketi”

| Robotistan Elektronik Ticaret A.S.

KITELLI OSB MAH. ATATURK BLV. Fatura Tipi: SATIS

IASEYAD 2 SANAYI 108 8 BASAKSEHIR/ ISTANBUL Vergi Fatura Tarihi: 29-04-2018 00:52

|Dairesi:IKITELLI VD. Vergi Numarasi: 735 090 71 05 = s e
| Mail: info@robotistan.com Web: www.robotistan.com D?zenlenme ekl o9 0 2015
! Tel: 0850 766 0 425 - Fax: 0212 222 34 94 Diizenlenme Zamani: 00:52:36
Ticaret Sicil No:774096Mersis r:).go735090710500029 irsaliye No: 00027115
Teslimat Adresi: Meviit Anil ATASOGLU +905344200088 e-Arsiv Fatura i " et Vo
| Asagl Kayabast MahallesiAlparsian Tirkes BulvanGokkusagi 9 Irsaliye Tarihi: 29-04-2018
Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:15 ETTN: F6FA3A5B-285E-498D-9920-35B6BBDB4BCA

Fatura Adresi : Meviit Anil ATASOGLU
Asadi Kayabasi

MahallesiAlparsian Trkes BulvanGokkusadi

Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:15

e

LU A

TS2904174574
E-Posta: atasoglu.anil@gmail.com
Tel: +905344200088
i VKN: 34078702900
... DepoKodu _ UriinXodu  Acklama KDy Vepadloiresi:  B.Fivat Tmar
i P1C2 11955 30cm 40 Pin Ayrilabilen Erkek-Erkek M-M Jumper %18,00 2 Adet 4,61794176 TL 9,24 TL
Kab
P1D2 11959 40 Pin Ayrilabilen Disi-Erkek M-F Jumper Kablo- %18,00 1 Adet 3,80984256 Tl 381 TL
200
K3C 11623 Orjinal Arduino UNO R3 %18,00 1 Adet 100,86828752 TL 100,87 TL
U000 Kargo Bedeli %18,00 1 Adet 5,5000 TL 5,50 TL
Fatura Toplami 119,41 Tl
H indirim Toplam: 0,00 TL
Hesaplanan KDV(%18,00) 21,49 TL
Genel Toplam 140,92 TL
b internet Satis Bilgileri:
i : Genel Aciklamalar Gonderim Tarihi: 2018-04-29
| Kredi Karti Gonderi Tasiyan VKN: 9860008925
ki T. Is Bankasi : Génderi Tastyan Unvani: YURTICI KARGO
il Yalniz YiizKirk TL Doksanlki kurug Odeme Sekli: KREDIKARTI/BANKAKARTI
£ Bu satis internet {izerinden yapiimistir. Satis Isleminin Yapildigi Web Adresi: www.robotistan.com
i e-Arsiv izni kapsaminda olugturulmustur. Odeme Tarihi: 2018-04-29
Eksiksiz Teslim Eden Eksiksiz Teslim Alan
Adi - Soyadi Adi - Soyadi

S MGz febu fatura-muhteviyat-melve-faturanie-ibrazindan tibaran-8 gin-igiade-iteap edilmediditaldirde synen babul edilmig cawls
- Bu belgenin sevk edilen malla birlikte bulunmasi halinde ayrica sevk irsaliyesi aranmaz. Irsaliye yerine geger.
- Satis yapilan intemnet sitesi: www.robotistan.com

iade Boliimii:

Stok Kodu Mahin Cinsi Malin Miktar1  Birim Fiyat Tutar

Mali fade Edenin
Adi Soyadi
Adresi

imzasi

i
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€ INT-EL Jdifane-

INT-EL INTERNATIONAL ELEKTRONIK SANAY] VE
TICARET LIMITED SIRKETE

EMINTAS IS HANI / BASCAVUS SOK. No:3/60
34714 OSMANAGA MAH. / RIHTIM / KADIKOY/ ISTANBUL

Tel: (216) 330 8586 Fax: (216)3462835

Web Sitesi: https://www.direnc.net

E-Posta: info@int-el.net

Vergi Dairesi: KADIKOY VERGI DAIRES] MUDURLUGU
VKN: 4780059180

TICARETSICILNO: 18169-8

MERSISNO: 0478005918000013

SAYIN
- MEVLUT ANIL ATASOGLU

1 KAYABASI MAHALLESI ALPARSLAN / TURKES BULVARI
KKUSAGI SITEST

- A BLOK KAT:4 DAIRE:15 / MERKEZ/ NIGDE
E-Posta: atasoglu.anil@gmail.com

Tel: +90 5344200088

TCKN: 34078702900

|l rme No:|TR1.2
3 EARSIVFATURA
atura Tipi: SATIS
[Fatura No: DRN2018000000000
Fatura Tarihi: _ [01-06-2018
Fatura 10:58:42
Vade Tarihi: 01-06-2018

ETTN: D8A67B73-6842-4EA8-AE66-3497D9COC1 71

Hesap No: 006-64190297

about:blank

Hesap No: 443-6297513
TRO2 0006 7010 0000 0064 1902 97  TR15 0006 2000 4430 0006 2975 13

Isira R i isl KDV Diger | Mal Hizmet
iNo Mal Hizmet Adh Miktar Birim Fiyat S Tutan Oram KDV Tutan Vergiler Tutaes
Orjinal Arduino Mega 2560 R3 P
1 ENTEGRASYON 1 Adet 177,48 TU %18 31,95 TL| 177,48 TL
Mal Hizmet Toplam Tutar| 177,48 TL|
KDV(%18) 31,95 TL)
Vergiler Dahil Toplam Tutar 209,43 TL|
Odenecek Tutar, 209,43 TL|
YALNIZ IKIYUZDOKUZ TiirkLirasi KIRKUC Kurustur.
rsaliye yerine gecer.
Arsiv izni ! iletilmistir,
Banka bilgileri
Yapi Kredi Bankasi Garanti Bankasi Tiirkiye isbank ast Akbank g
Sube Adi: Kadikdy / Istanbul Sube Adi: Rihtim Kadikdy / Istanbul ~ Sube Adi: Rihtin: Kadikdy / Istanbul ~ Sube Adi: Kadikdy / Istanbul

Hesap No: 1025 2844815 Hesap No: 0020-0057025
TR89 0006 4000 )011 0252 8448 15  TRO66 0004 6000 2088 8000 0570 25

Bu elektronik fatura, Bilgitek Bilgisayar tarafindan dizayn ediimistir.

1.06.2018




INT-EL INTERNATIONAL ELEKTRONIK SANAY] VE
TICARET LIMITED SIRKETE

EMINTAS IS HANI / BASCAVUS SOK. No:3/60
34714 OSMANAGA MAH. / RIHTIM / KADIKOY/ ISTANBUL

Tel: (216) 330 8586 Fax: (216)3462835
Web Sitesi: https://www.direnc.net

E-Posta: info@int-el.net

Vergi Dairesi: KADIKOY VERGI DAIREST MUDURLUGU
VKN: 4780059180

TICARETSICILNO: 18169-8

MERSISNO: 0478005918000013

SAYIN

TRO02 0006 7010 0000 0064 1902 97

TR15 0006 2000 4430 0006 2975 13

MEVLUT ANIL ATASOSLU [6 No:[TR1.2
1 KAYABASI MAHALLESI ALPARSLAN / TURKES BULVARI [senaryo: |EARSIVFATURA
KKUSAGI SITESI IFatura Tipi: SATIS
[Fatura No: DRN2018000000000§ -
ABLOK KAT:4 DAIRE: 15 / MERKEZ/ NIGDE S AN Eauke : Fatura Tarihi: _|13-06-2018
E-Posta: atasoglu.anil@gmail.com JTEL TERNAY KT:W( IFatura 12:21:43
Tel: +90 5344200088 CVE TH L, [Vade Tarihi: 13-06-2018
TCKN: 34078702900 Z:.’;_,i R 1) w678 38
Yadhty V. N shiewe
| ETTN: 5162C761-7A13-460A-9904-77822857BC17
% 2 i KDV Diger Mal Hizmet
Mal Hizmet Adt Miktar Birim Fiyat O iitae Ot KDV Tutan Vergiler Tutar
HCOS Arduino Bluetooth Modiil aor
ENTEGRASYON 1 Adet 12,40 7Y %18 3,13 T
KARGO
2 ENTEGRASYON 1 Adet 4,24 TU| %18 0,76 TL|
Mal Hizmet Toplam Tutar 21,64 TL|
KDV(%18) 3,90 TL|
Vergiler Dahil Toplam Tutar| 25,53 TL|
<] Tutar 25,53 TU
Not:
YALNIZ YIRMIBES TiirkLirast ELLIOC Kurustur.
: rsaliye yerine geger.
Arsiv izni ortamda
Banka bilgileri
Yapi Kredi Bankasi Garanti Bankasi ] Tiirkiye Isbankasi : Akbank 3
Sube Adi: Kadikdy / Istanbul Sube Adi: Rihtim Kadikdy / Istanbul ~ Sube Adi: Rihtim Kadikdy / Istanbul ~ Sube Adi: Kadikdy / Istanbul
Hesap No: 006-64190297 Hesap No: 443-6297513 Hesap No: 10252844815 Hesap No: 0020-0057025

TR89 0006 4000 0011 0252 8448 15

TRO66 0004 6000 2088 8000 0570 25

Bu elektronik fatura, Bilgitek Bilgisayar tarafindan dizayn eddmigtir,



INT-EL INTERNATIONAL ELEKTRONIK SANAYI VE
TICARET LIMITED SIRKETE

£ INT-EL diEnc- 4714 COMANAGA AR RINTIM | KADIKOY! ISTANBLL
Tel: (216) 330 8586 Fax: (216)3462835
Web Sitesi: https://www.direnc.net
E-Posta: info@int-el.net
Vergi Dairesi: KADIKOY VERGI DAIREST MUDURLUGU
VKN: 4780059180
TICARETSICILNO: 18169-8
MERSISNO: 0478005918000013

SAYIN

. MEVLUT ANIL ATASOGLU e No:{TR1.2

emxuvasAsl MAHALLESI ALPARSLAN / TURKES BULVARI aryo: EARSIVFATURA
SAGI SITEST Ze IFatura Tipi: SATIS

Fatura No: DRN2018000000000}
[Fatura Tarihi: __[04-05-2018
Fatura 08:24:18

Vade Tarihi:  |04-05-2018

© - ABLOK KAT:4 DAIRE:15 / MERKEZ/ NIGDE
E-Posta: atasoglu.anil@gmail.com

Tel: +90 5344200088

~ TCKN: 34078702900

= ETTN: C41CDCEQ-2D04-42B5-8CEQ-8E200598C18B

[Sra Tskonto | KDV Diger | Mal Hizmet
R Mal Hizmet Adi Miktar | Birim Fiyat [5kontol Iskonto | KOV | wpy tutan | 0000 | M ian
78050V Regulator .
1| et 10 Adet 0,45 T %18 0,80 TL 447 71|
7805K Regulator
| Bt 1 Adet 8,93 7L %18 1,61 T 893TL
S| 2k Rerianic 5 Adet 0,73 %18 0,66 TU| 3,65
[ [7809cV Regutator
14| T Rev 5 Adet, 0,77 T %18 0,69 TL| 3,86 U]
51| RS2 hetiatn 5 Adet 0,537 %18 0,48 TL 2647TL
7812K Regulator
3 | [ealins 1Adetl 13807 %18 248U 13,80 TL
7824 Reglator n
| el 1 Adet 0,737 %18 013U 0737
DC10V ~ 50V - 60A Motor Hiz Kontrol
8 |Devresi 1Adet|  89,32TL %18 16,08 TL 89,32 T|
ENTEGRASYON
Mal Hizmet Toplam Tutan 127,40 TL|
Janan KDV(%18) 22,93 U]
Vergiler Dahil Toplam Tutar 150,34 TU
3] k Tutar| 150,34 TL|
YALNIZ YUZELLT TirkLirass OTUZDORT Kurustur.
iye yerine gecer.
Arsiv izni I da iletiimistir.
Banka bilgileri :
Yapi Kredi Bankasi Garanti Bankasi Tiirkiye isbankasi Akbank
Sube Adi: Kadikdy / Istanbul Sube Ad:: Rihtim Kadikoy / istanbul  Sube Adi: Rihum Kadikdy / istanbul  Sube Adu: Kadikdy / Istanbul

Hesap No: 006-64190297 Hesap No: 443-6297513 Hesap No: 1025-2844815 Hesap No: 0020-0057025
TRO2 0006 7010 0000 OUd4 190297  TR15 0006 2000 4430 0006 2075 13 TR89 0006 4000 0011 0252 8448 15  TROG6 0004 6000 2088 8000 0570 25

Bu elektronik fatura, Bilgitek Bilgisayar tarafindan dizayn edilmistir,

about:blank 4.05.2018
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» Belge No:RET2018000017436 i
robotistan.com E g :
i ]

“TOrkiye'nin Maker Marketi”

Robotistan Elektronik Ticaret A.S.

IKITELLI OSB MAH. _ATATURK BLV. Fatura Tipi: SATIS i
HASEYAD 2 SANAY] 108 8 BASAKSEHIR/ ISTANBUL Vergi Fatura Tarihi: 19:03-201¢
Dairesi:IKITELLI VD. Vergi Numarasi: 735 090 71 05 ~ T s
Mail: info@robotistan.com Web: www.robotistan.com Dfuenlenme Il e tfie s !
Tel: 0850 766 0 425 - Fax: 0212 222 34 94 Diizenlenme Zamani: 22:52:13 §
Ticaret Sicil No:774096Mersis lg%:0735090710500029 irsaliye No: 00017068
Teslimat Adresi: Mevliit Anil ATASOGLU +905344200088 e-Arsiv Fatura " SR 19-03-20
Asagl Kayabasi MahallesiAlparsian Tirkes BulvanGokkusagi rs t Irsaliye Tarihi: 03-2018 .
Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:15 ETTN: BSSECCDD-37C7-42C0-A227-10EDFFBADS67

Fatura Adresi ; Mevlit Anil ATASOGLU

Asadr Kayabas!

MahallesiAlparsian Tur rGokkusadi 1
Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:1

TS1903159431
E-Posta: atc
Tel: +905.
VKN: 34078
Depo Kodu  Uriin Kodu A -  Kov_ Vepmddairesi: g.Fiyat _ Tutar 4 F
J1A6 13674 2.2&quat; Flex Sensor %18,00 3 Adet 4 i 47
B3B3 11513 Soldex 0.75 mm 500 gr Lehim Teli (%60 Sn / % %18,00 1 Adet 31,00 T
40 Pb)
287 11776 5-35V 15A Gift Motor Siiriict Kart: %18,00 2 Adet 129,32240515 T
AICS 11667 Arduino Ethernet Shield (Wiznet W5100) - Klon  %18,00 1 Adet 29,18042 1
Fatura Toplami 464,87 B L
indirim Toplami
Hesaplanan KDV(%18,00)
Genel Toplam
internet Satis Bilgileri:
Genel Aciklamalar Gonderim Tarihi: 2018-03-19
Kredi Kartt Gonderi Tasiyan VKN: 9860008925
T. Is Bankas: ; Gonderi Tagiyan Unvani: YURTIGI KARGO }
Yalniz BesYuzYetmiglki TL OnUc kurug Odeme Sekll' KREDIKARTI/BANKAKARTI i
Bu satig internet Uzerinden yapiimistir Satis Isi Yapildigi Web Adresi: wwy: robotistan.com 4
e-Arsiv izni kapsaminda olusturulmustur. Odeme Tarihi: 2018 03- 19 i
"
Eksiksiz Teslim Eden Eksiksiz Teslim Alon
Adi - Soyadi Adi - Soyad:

- Isbu fatura thtev:yatl mal ve faturanin ibrazindan itibaren 8 giin icinde itiraz ediimedigi takdirde aynen kaL\ul edilmig sayilir )
- Bu belgeni  malla birlikte bultinmas: halinde avnca sevk irsalivest aranmaz. Ircaliye yerne g=sor — — £ A
- Satig yapilan internet sitesi: www.robotistan.com

iade Boliimii:
Stok Kodu Malin Cinsi Malin Miktars  Birim Fiyat Tutar

) NS

Mali Tade Edenin
Adi Soyadi
Adresi

imzasi

R o1 0 B I ¥, sy 2



rovostancom 18

“Yirkiye'nin Maker Marketi®
Robotistan Elektronik Ticaret A.S.
IKITELLI OSB MAH. ATATURK BLV.,
HASEYAD 2 SANAYI 108 8 BASAKSEHIR/ ISTANBUL Vergi
Dairesi:IKITELLI VD. Vergi Numaras:: 735 090 71 05
Mail: info@robotistan.com Web: www.robotistan.com
Tel: 0850 766 0 425 - Fax: 0212 222 34 94
Ticaret Sicil No:774096Mersis No:0735090710500029
Teslimat Adresi: Mevliit Anil ATASOGLU +905344200088

e-Arsiv Fatura
Asag| Kayabasi MahallesiAlparslan Tiirkes BulvariGokkusagi §

Belge No:RBT2018000010165

Fatura Tipi: SATIS

Fatura Tarihi: 22-02-2018 14:41
Diizenlenme Tarihi: 22-02-2018
Diizenlenme Zamani: 14:41:31
irsaliye No: 00009373
irsaliye Tarihi: 22-02-2018

Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:15

ETTN: 9EA2A56F-DE88-46F6-B128-C68DBF26E2C6

Fatura Adresi : Mevliit Anil ATASOGLU
Asagi Kayabasi

MahallesiAlparslan Tiirkes BulvariGokkusagi

Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:15

IR

TS2202147508
E-Posta: atasoglu.anil@gmail.com
Tel: +905344200088
VKN: 34078702900
Depo Kodu  Uriin Kodu  Agiklama KDV Vepudlairesi: B.Fiyat Tutar
B2B5+USB1 13956 Arduino UNO R3 Klon - USB Kablo Hediyeli - %18,00 1 Adet 17,06085 TL 17,06 TL
(USB Ch
U000 Kargo Bedeli %18,00 1 Adet 5,5000 TL 5,50 TL
Fatura Toplami 22,56 TL
indirim Toplami 0,00 TL
Hesaplanan KDV(%18,00) 4,06 TL
Genel Toplam 26,62 TL
internet Satis Bilgileri:

Genel Agiklamalar

Gonderim Tarihi: 2018-02-22

Kredi Karti Gonderi Tasiyan VKN: 9860008925
T. Is Bankasi Gonderi Tagiyan Unvani: YURTICI KARGO
Yalniz TL kurug Odeme Sekli: KREDIKARTI/BANKAKARTI

Bu satis internet (izerinden yapilmistir.

e-Arsiv izni kapsaminda olusturulmustur.

Satis Isleminin Yapildigi Web Adresi: www.robotistan.com
Odeme Tarihi: 2018-02-22

Eksiksiz Teslim Eden
Ad - Soyadi

Eksiksiz Teslim Alan
Ad - Soyad:

- Isbu fatura muhteviyati mal ve faturanin ibrazindan itibaren 8 aiin icinde itiraz edilmedidi takdirde aynen kahul edilmis sayilir.
- Bu belgenin sevk edilen malla birlikte bulunmasi halinde ayrica sevk irsaliyesi aranmaz. Irsaliye yerine geger.

- Satis yapilan internet sitesi: www.robotistan.com

iade Béliimii:

Stok Kodu Malin Cinsi

Mali fade Edenin
Adi Soyadi
Adresi

imzasi

Malin Miktari  Birim Fiyat Tutar
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rovostancom 1

Tiarkiye'nin Maker Marketi”

Robotistan Elektronik Ticaret A.S.

IKITELLT OSB MAH. ATATURK BLV.

HASEYAD 2 SANAYI 108 8 BASAKSEHIR/ ISTANBUL Vergi
Dairesi:IKITELLI VD. Vergi Numarasi: 735 090 71 05
Mail: info@robotistan.com Web: www.robotistan.com

Tel: 0850 766 0 425 - Fax: 0212 222 34 94

Ticaret Sicil No:7740%6Mersis No:0735090710500029
Teslimat Adresi: Meviiit Aml ATASOGLU +905344200088
Asagi Kayabasi MahallesiAlparslan Tirkes BulvanGokkusag
Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:15

Belge No:RBT2018000013543

Fatura Tipi: SATIS
Fatura Tarihi:
Diizenlenme Tarihi: 06-03-2018
Diizenlenme Zamani: 02:26:49
irsaliye No: 00012950

e-Arsiv Fatura irsaliye Tarihi: 06-03-2018

06-03-2018 02:26

ETTN: A9934508-4C80-4A48-8BB2-48B8567F6A8A

Fatura Adresi : Mevliit Anil ATASOGLU
Asadi Kayabasi

MahallesiAlparsian Tiirkes BulvanGokkusad

Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:15

TS0603153219

E-Posta: atasoglu.anil@gmail.com
Tel: +905344200088
VKN: 34073702900

" Depo Kodu ~ Urin Kodu  Acikiama KDV~ VemBéwics: B.Fiyat Tutar
A4CH 12020 HCO5 Bluetooth-Serial Moddil Karti %18,00 2 Adet 19,1150 TL 38,23 TL
uooo Kargo Bedeli %18,00 1 Adet 5,5000 TL 5,50 TL
Fatura Toplanm 43,73TL
Indirim Toplami 0,00 TL
Hesaplanan KDV(%18,00) 7,87 TL
Genel Toplam 51,60 TL
internet Satis Bilgileri:
Genel Agiklamalar Gonderim Tarihi: 2018-03-06
Kredi Karti Gonderi Tagiyan VKN: 9860008925
T. Is Bankas: Gonderi Tasiyan Unvani: YURTICI KARGO
Yalniz TL kurus Odeme Sekli: KREDIKARTI/BANKAKARTI
Bu satis internet tizerinden yapilmigtir. Satis Isleminin Yapildigi Web Adresi: www.robotistan.com
e-Arsiv izni kapsaminda olusturulmustur. Odeme Tarihi: 2018-03-06
Eksiksiz Teslim Eden Eksiksiz Teslim Alan
Ad: - Soyadi Adi - Soyadi

- Isbu fatura muhteviyatt mal ve faturanin ibrazindan itibaren 8 giin iginde itiraz edilmedlgi takdirde aynen kabul edilmis sayilir.
- Bu belgenin sevk edilen malla birlikte bulunmast halinde aynca sevk irsalivesi acanmaz Trealiys yerias Joces— -

- Satig yapilan internet sitesi: www.robotistan.com

iade Boliimii:

Stok Kodu Maiin Cinsi

Malin Miktart  Birim Fiyat Tutar

Mal fade Edenin
Adi Soyadi
Adresi

imzasi

73



robotist}ah'.com E

“Tarkiye'nin akev Marketi®
Robotistan Elektronik Ticaret A.S.
IKITELLI OSB MAH. ATATURK BLV.

HASEYAD 2 SANAYI 108 8 BASAKSEHIR/ ISTANBUL Vergi
Dairesi:IKITELLI VD. Vergi Numarasi: 735 090 71 05
Mail: info@robotistan.com Web: www.robotistan.com

Tel: 0850 766 0 425 - Fax: 0212 222 34 94

Ticaret Sicil No:774096Mersis No:0735090710500029
Teslimat Adresi: Mevliit Anil ATASOGLU +905344200088
Asad Kayabasi MahallesiAlparslan Tiirkes BulvariGékkusagi

Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:15

Belge No:RBT2018000010161

Fatura Tipi: SATIS

Fatura Tarihi: 22-02-2018 14:38
Diizenlenme Tarihi: 22-02-2018
Diizenlenme Zamani: 14:38:20

irsaliye No: 00009369

e-Arsiv Fatura irsaliye Tarihi: 22-02-2018

ETTN: B91D85F6-4015-4BC3-82B3-B14C88758376

Fatura Adresi : Meviiit Anil ATASOGLU

Asadi Kayabasi
MahallesiAlparslan Tiirkes BulvarGokkusagi
Sitesi, No:16/A, A Blok, Kat:4, Daire:15

LIV

TS2202147506
E-Posta: atesogiu.anil@gr all.com
Tel: +905344200088
VKN: 34078702900
Depo Kodu  Uriin Kodu  Agiklama KDV Vepudlairesi: B.Fiyat Tutar
A1B6+USB1 11604 Arduino Mega 2560 R3 (Kion) %18,00 1 Adet 72,0347 TL 72,03 TL
U000 Kargo Bedeli %18,00 1 Adet 5,5000 TL 5,50 TL
Fatura Toplami 77,53 TL
indirim Toplami 0,00 TL
Hesaplanan KDV(%18,00) 13,96 TL
Genel Toplam 91,49 TL

Genel Agiklamalar
Kredi Karti
T. Is Bankasi
Yalniz TL kurug
Bu satis internet tizerinden yapilmigtir.

e-Arsiv izni kapsaminda olugturulmustur.

internet Satis Bilgileri:
Gonderim Tarihi: 2018-02-22
Gonderi Tasiyan VKN: 9860008925
Gonderi Tasiyan Unvani: YURTIGI KARGO
Odeme Sekli: KREDIKARTI/BANKAKARTI
Satig Isleminin Yapildigi Web Adresi: www.robotistan.com
Odeme Tarihi: 2018-02-22

Eksiksiz Teslim Eden
Adi - Soyadi

Eksiksiz Teslim Alan
Ad: - Soyadi

- Isbu fatura muhteviyat: mal ve faturanin ibrazindan itibaren 8 glin iginde itiraz edilmedigi takdirde aynen kabul edilmis sayilir.
- Bu belgenin sevk edilen malla birlikte bulunmasi halinde ayrica sevk irsaliyesi aranmaz. Irsaliye yerine geger.

- Sabig yapilan internet sitesi: www.robotistan.com

iade Béliimii:

Stok Kodu Malin Cinsi

Malin Miktart  Birim Fiyat Tutar

Mali fade Edenin
Adi Soyadi
Adresi

imzasi
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SERI (A) -
, @ Ne 1670
~

Serkan OZDEMIR Diz. Tarih : 23/0.6/201.%
Nigde Ver. Da. - T.C. No: 55594405052 il Kodu 51 5 oo || AU S
A. Kayabagi Mah. Dr. Sami Yagiz Cad. Al'_séen Apt. Alti No:36/C Sevk Tarih : 29./0.6/201..8

Tel : 0 388 233 54 64 « NIGDE o = =
e-mail:cagataykirtasiye@gmail.com « Enaf Sicil No: 51-39840 [THSAL IYELI FATURA ]

Mis. V. D. :

PROTES: . MEMLET MIL BSTBS O

NMede Plaka No. :

CiNsi MIKTARI || BIRIM FiYATI TUTARI
TE2. PAWVL.E.CILT 2 S T

Yeri

Yalniz : /6//1’ 7(3[“ J'J.ffcxsl TOPLAM L\Q.l 5‘0 §1 (§ S

KD.V. % Dari |
G. TOPLAM 50,00 7Y

TESLIM EDEN, iMZA. TESLIM ALAN. iMZA

in sevk edilen malla biride =

Kuveyt Tiirk Katihm Bankast IBAN : TR50 0020 5000 0078 0066 9000 01 / Yap Kredi Bankas : IBAN TR34 0006 7010 0000 0094 4554 67

A 0GLM.. Mis. V. No. .30 3% 20BB g0
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ti Mah. Birecik Sok. Gazi ism. 1/49
Kat' 06570 Maltepe- Gankaya- ANKARA

1nopark

CONSULTANCY

INOPARK MOHENDISLIK DANISMANLIK

ENERJI EGITIM SAVUNMA lusngmumm
BILISIM MAKINA ELEKTRONIK SAN. TIC. LTO. 5TI.
Tel: +90 312430 60 30 Faks: +90 312 286 43 33

MALTEPE V.D. NO: 478053 88 68 TIC. SICIL NO: 358 835
MERSIS NO: 7761429693316442

Sayin:
MeviGt Anil ATASOGLU il Sevk Tarihi: 08.01.2018
Agagikayabas Mah ” s
Alparslan Turkes Bulv Dizenleme Saat: 08.01.2018

ALIYELI S vewwinoparkicom
NeuroSky Mobil Beyin Dalga Algilayici - (NeuroSky 1 596,62TL 59662 7L
i Mobile: Mi Mobile: 8
Starter Kit)
Kargo Bedel 415 TL 415TL
Kredi Karti
JALNG Yalniz, YediY{izSekiz Lira DoksanBir Kurug. . v 600,77TL
TESLIM EDEN TESLIM ALAN 108,14TL
708,91TL

Bu i 3 birlik aynica sevk irsallyesi aranmaz.
Fatura muhteviyatina sekiz(8) giin iginde itiraz edilmedigi takdirde kabul edilmis sayihr.
Bir ay iginde odenmeyen faturalara %S yasal faiz uygulanir.

Emtianin sevki ve nakli sirasinda olugan zarar ve ziyan misteriye aittir,

Migteriler yazili emir vermedikce sevk edilen mallar sigorta edilmez.

Banka Hesap Numaramiz: Garanti Bankasi Maltepe SubqilBAN TR39.0806 2000 1140 0006 2968 83

—
B. Yeri: Yesil Matbaa ve Ciltevi, Veysel YESIL, G.M.K.Bul. No: 77/30-31 - ANKARA ASIL
Tel : 229 02 17 Maltepe V.D.: 15463042016 A. Tar.: 20.02.2017/425 B. Yilh: 2017
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ERMISLER OTO LASTIK
CIHANGIR ERMIS
ACIGOL MAH.187.SOK N18
TEL:3111626 BOR
BOR VD:47557672700
ES.SICIL NJ:51/40573
TESEKKUR EDERIZ

09-06-2018 FIS NO:2
(SAAT: 17:45
AKU %18 +100,00

KDV #13,23
T0P #100,00

K.KARTI +100,00

ISYERT NO: 659558324  TERM.NO: SOBSVNO1
BOLOM: 1/LASMAXERM

SATIS
kkkk Kxkk kkxk 10985
R. MEVLUT ATASOGLU

0.00
# 15 BANKASI CEBIT KART #

ERMISLER OTO LASTIK
CIHANGIR ERMIS
ACIGOL MAH.187.SOK N18
TEL:3111626 BOR
BOR VD: 47557672700
ES.SICIL NO:51/40573
TESEKKUR EDERIZ

09-06-2018 FI$ NO:3
SAAT: 17:47
AKU %18  *300,00

KDV 43,76
TOP +300,00

NAKIT *300,00

EKU NO: 1 Z NO:894
M AS0000123369

S ] T -
Tarih — Saat :29/06/2017/17 00
Kabul Tsyeri : MERZIcunsHMASYA
05194258923 HABERLESIME
Gonderici :

|¥EVLUT ANIL ATRSOGLU
Tescfon :(534) 420-008°
Pos‘a

ahd o aAREAR

1T 31068
AKAY CAD 1O 6 BAKANLITL"

LR T

RREAAR

7APS- RY 7|

Ahaakn

< ]Telefu‘ HINKAYH/ R ARA ¥
$ [E-Pc E
x Oct Sek 1 Agirlik/Di *
an st maki o (5810.00 :
|Havale jnalzem" Kodu ¥
‘Ek H -metler : MalzemeUcret i 7 "
‘Gcndermcreh 9.00
| |
Toplam 9)30(9)
| Ongorulen

| Teclim Tari

1 03/07/2017

Kapsam. g
Kabul Edenin Imzas:

gore PTT A.S. sorumluiugundadir

Gonderileriniz ¢475 Sayili Posta Hiz Kanununa

Bilgiler Tarafiwmdan Kontrol Edilmist r. Iuzasi

onderici

L AR R kAT ARARKARAR K

; 7 BPoker 72 v g0 Ps

Yalein PLy

odet foyatr 2o0 7. den

400 TLge  pYeuliy Prsy

Sttt [m Ty
SO TL D ne b -

700 12 O korver %ym/?ﬁ;'
‘03 ¢ 2 OTL e -

SASP SN0
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AHMET ASLAN
Otogar : 0{246) 227 32 32 - 227 3233
Bilet Satrs Subesi: 218 88 91-218 49 96 Midiriyet: 227 31 32
ahmetashann@hotmail.com / Oda Sicil No,: 12622« Ticaret Sic No,; 10732
Yeni Otogar No. 27 - ISPARTA
Kaymakkapi V. D. T.C. Kimlik No.: 428 714 067 10

vA‘S

$ehirlerarasi Otobis i;lelmeﬂhil Seyahat
Acentaligi Turizm Tic. San. A. §.
Mersis No.: 0785 0275 3840 0010

iG HATLAR YOLCU BILETI il Kodu 32 7
DOMESTIC LINES PASSENGER TICKET & SERI: A SIRANO: 0 5 2 1 9 f G
olotCEs| ver DwARTURE TARIN / DATE n’f‘.mlw‘l KOLTUK NO/ SEAT Kov DAl DoRET / ARE
5 AHMET ASLAN V.D KAYM I
V.N: 4 s I3 AWK NO / IDENTIRCATION NUVBER PERON/PLATFORM

i Sleihh gl ksct ocsrbio ddoe b deuruconmsi Rk

Sala

-wi TS S e el

YOLCU BINI$ KARTI

KAMIL KOC OTOBUSLERI AS.

- Ad/Soyad

olzeneven / RecuLanbEZ \VLO T A\ NGtekuewe TR6RGHaH o O 7 8 7 (bl svi nomazasgicnsr stz wumsia | DUZENLEME TARIHI / DATE OF REGULATION
llt_wmmms Kaymakkagi V. D, 1.C K 3

~2018 Basim Yili 1 2018

*BAY M ANIL ATISDELU Sefer Tipi ;
| VKN/TCKN 3 Sefer No T 4390029
% Kalkis Noktas: * KONYR-0TCBAR PNR No 4L791008F
Varig Noktasi SYAL YAC-OTOGAR Bumerang Puami :
A.YetkiBelge No  : anw (i weT, Fi, 51, 11 Diizenlenme Yeri  : NpzDE-(TOGAR
Diizenlenme Tarihi : & Tegguz 2018
o Seyahat Tarihi Saat Koltuk No  Peron No
i 6 Tessuz 2018 ) 25 Pencere = Odasss Thes NAK1T
! Cuma Tutar A 48,00 TL
oo yashrabieais bz

Not:

r 4440562 JL® www kamilkoc.com.tr

e EREEN

Liks Eregli Turizm Seyahat Nakdiyat Tic. uSln A§
Tel: (0 332) 71344 66 - 713 11 01
Tol: 710 4 EllEOl]/Kor\vn

MERKEZ  von Mahalie

$ehit Turgay Usta Cad. No: 2

YOLCU TASIMA BILETi
PASSANGER TICKET

(Seri A 1) Sira No. 253582

BKN.U-NET D1 70.230

Ti: Sic. Mo, KARARIAN » Tie i No- Sa/aman iL KODU 70
Maersis No: 0609 0028 6530 0010
Ayranci Mal Mad.V.Hes. No: 609 002 8653 Yolculanmiz Koltuk Sigortas: ile Sigortalanmistir
Passenger Name Surname/ 5
Yolcu Adi Soyadi : o To/Vang Yeri: .. ., mnivs o Seat/Koltuk No :
4:’72— Rl =T el = o ~ Ba
Time/ Hareket Saat Date/ Hareket Tarihi :

Desigriatdr) Bzétieyen 1253583,

www.lukseregli.com.tr
5 Y © e Otoed Matssacih Lz 1 Sakigegrme Mo Ass

Daté! 6f¥Esuigh Iglem Tarihi :0.07 .18 20:52.02

632002 187 Avkug. T

Fare / KDV Dahil Fiyati :

444 42 42
BRI Tirkiye nin Her Yerinden

05101201713 B ik 2018

1
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{

Biletinizin hareket gunu ve saatini otobls hareketinden

en az 12 saat dnce dedistirebilirsiniz. Otobus hareket saatinde

YETKILI ACENTE / AUTHORIZED AGENT

BiRLIK TERMINAL
Yiiksel AYAZ

Tel : 0276 2156622 - 224 58 58
Kemaloz Mh. Yeni Otogar Ici B Blok No. 1/A USAK
Usak VD. T.C. No. 415790 480 86

YOLCU TASIMA BILETI

gegerii degildir. Ucreti iade ediimez.

f

DUZENLEYEN : DUZENLEME YERI

gelmeyen yolcunu

|l|mmlum Lnommmu

Her yolcunun 30.Kg'a kadar olan bagaji Ucretsiz

Latfen Bagaja verdiginiz her parga igin fis isteyiniz.
taginir fazlasi Gerete tabidir

BYen KANAAT FORM m G.BASAKCI A Yilanciodlu hﬁh"Z USAK 1& A51527 MVD TC 8775317‘35! AnTh.10.01 2014 BYII 201‘

oy YOLCU TASIMA BILET vetiili acente . .
<&\ YENI INAN Tunizlir: .n a o ‘
PETROL URON. OTOM.
(10)e) Eaina N an‘s @
Uwun Kavtncu Butvan Yeni San. Girig' 4 d
TR T 0060 26038 58 "NV D b St b G
Mimarsinan V.O. 785 027 5384 LKODU 51 SenA G 6 3 3 8 9 7

‘1 . SEHIRLENAnAar aratue
h a ISLETWECILIG! SEYAHAT
ACENTELIGI TURLTIC. SAN.

Cuma

IBRAHIM KUTVAL 17996938798 4/5/6

YOLCUNUN ADI SOYADI: NIGDE PERON: 4-5-6

ok Tp— oizoBrbhepll® 15:13:53

Kontrol Ettim (iMZA)

TEKTEN Matbaa Basin Yayin San. ve Tic. Lt $t.- Nigde V.D. 636 033 7074 Tel: 233 34 01 Murat Zeren Cad. 33/C NIGOE - S0z. Tar: 05.05 2017108 Bas. Vil 2018

'm&

[
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Bu belgenin sevk ediilen malla birfikte bulunmas! halinde aynca sevk irsaliyesi aranmaz

INFOTEK ELEKTRONIK San. ve Tic. Ltd. Sti.
Kemankes Karamustafa Pasa Mah. Yemisci Hasan Sok.
Melek Han No: 7/3 Karakdy - Beyodlu / ISTANBUL

Tel: [212] 245 85 76 - 77 Fax: [212] 245 85 77;."4 o "
Beyoglu V.D. 478 052 4344  Sicil No:77390&: -
Mersis No: 0478 0524 3440 0012 =

iRSALIYELi FATURA ﬁ
£
<

Infotek -

Elektronik

seri A, sIRANO.(J2 8186

Diizenlenme Tarihi : 14
Diizenlenme Saati
Fiili Sevk Tarihi

|
|
Toplam 1 11

1,01
K.DV. % ‘ 19,98
GARANT I IBAN 4 6 2348 99 Genel Toplam 130,99
Yalniz : ) ; :
el bty DRRINLIL T o
Teslim Eden Teslim Alan

Bu Evrak 1 Asil 3 Kopyadan Olugmakdadir.
BASIM YER|: GULFORM MATBAA (Gilten Cigerolu) Bilgisayar Siirekii Form ve Rekiam Hizmetleri Gamlik Cad. Sebboy Sk. No:18/2 Bahgelievier-IST. Tel: (0212) 555 57 40-48 Fax: (0212) 506 33 91 Kocasinan V.D. 21812289766 Anl Tar: 06.05.2015/2308 Basim Yili: 2016
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proc s

SEVCAN NAKLIYAT  ~n. FATURA

Ebu Bekir ATASOGLU Seri : A
Plaka : .3Z.ANE. 1LT ..
Carsit Mah. Gazipasa Cad. No. 563 N 10 11 G

Tel : 0 246 441 5288 - YALVAC
Cep : 0537 2209275 iL KODU 32

valvao T.C. No. 41837 QU8 1)y 4rpcp T 8 /28
sayin  IAPG, 7 halis avelsikesi rmahen

A\l Calesbesi mevet ponike mah-Bal AISGNE

Vergi Da.; Hesap No.; 3 [, 0 28702900
Cinsli Miktar FIYATI TUTARI

_ Elekbriv 326-¢0

_Texes )\t = s

_ Sandalye

/
/
/
(

Basim Yeri : Giinay Ofset Matbaa Sdleyman Ginay
€ski Sanayi Sitesi YALVAG - Yalvag TC. No. 114 144 47848 Toplam R2.00-00

Maliye Anlzgme Tarihi 1+ 12.01.2011 a”!r":. Yll‘l., :t;l; KDV. %(g g—oé
frae No R Y11 I B— G.Topl.m 37_7__04
Yoz s RaySz Yepmis Vedi 74 alds epo ——
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SERI (A)

Ne 1673
piz. Tarih : /0.2 Fra01y

CAGATAY KIRTASIVE

Serkan OZDEMIR .
Nigde Ver. Da. - T.C. No: 55594405052 il Kodu 51 5,60 o ) Al e B
A. Kayabagi Mah. Dr. Sami Yagiz Cad. Ar}éen Apt. Alti No:36/C Sevk Tarih : ......... /....../201....
Tel : 0 388 233 54 64 « NIGDE : 5 .
e-mail:cagataykirtasiye@gmail.com + Enaf Sicil No: 51-39840 [ IRSALIYELI FATURA ]

saym: T TON. 224l LB ilun Loars| |Msv.o. :

ﬂ?o vk And.. B TES 06 [ Mds. V. No. ZQ@??%Z/‘Q
VA% T8l Plaka No.
g CiNnsi MIKTARI || BIRIM FiYATI TUTARI
8| A desis ..thodRepotd st I L3587 \9(/;:"
: 7 , i
: | e
; ——
3 \ | )

A | /
S E /i
3 - /
2 . .
: . [
| [
! | [
é § //
: : i
i - i i
vanz:. 10kl bz TOPLAM /ST-00.
s : _ K.D.V. % o

G. TOPLAM /ff—&\/

Bul belgenin sevk edilen malia birkite halinx i

Kuveyt Tirk Katiim Bankasi IBAN : TR50 0020 5000 0078 0066 9000 01 / Yapi Kredi Bankasi : IBAN TR34 0006 7010 0000 0094 4554 67

O
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