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OZET

Giliniimiiz diinyasinda giin gegmeden birgok yenilikler gerceklesmekte, her yeni iiretilen iiriin kendinden 6ncekini

golgede birakarak yoluna devam etmektedir.

Bu projede, kamera yardimiyla alinacak goriintiiniin islenmesi ile kaza yapmis olan arag tespit edilecek ve acil
servise bilgi aktarimi yapilacaktir. Bu sayede erken uyari-miidahale gerceklestirilmis olacaktir. Boylece de can

kaybini en diisiik seviyede tutmak ve insan hayatinin 6nemini en {ist seviyeye ¢ikarmak amaglanmustir.

Kaza tespit sistemi bir adet giines paneli, bir adet akii ve kameradan olugmaktadir. Sistemin kontrolii raspberry pi
3 ve hazirladigimiz arayiliz programi ile yapilmaktadir. Ara yiliz programi Microsoft Visual Studio programi

programi lizerinde, Visual Basic dilinde yazilmig ve kameradan alinan goriintiiniin islenmesi saglanmistir.

Anahtar kelimeler: Microsoft Visual Studio, Visual Basic, Giines paneli, Akii, Raspberry Pi 3, Kaza Tespit

Sistemi



ABSTRACT

In today's world, many innovations are taking place before the day, and every new product is going on its way by
leaving itself in the shade.

In this project, the accidental vehicle will be detected and the emergency service information will be transmitted
by processing the images taken by a camera. Early warning intervention will be done at this point. Thus, it is aimed
to keep the loss of life at the lowest level and bring the importance of human life to the highest level.

The accident detection system consists of one solar panel, one battery and a camera. The system is controlled by
Paspberry Pi 3 and the interface program that we have prepared. The interface program is written in Microsoft
Visual Studio program by using Visual Basic language and images from the camera are processed bu interface
program.

Key words: Microsoft Visual Studio, Visual Basic, Solar Panel, Battery, Raspberry pi 3, Accident Detection
System
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ONSOZ

Hazirlanilan bu projede Ilk olarak ilgili alan ve ¢alismanin amacindan bahsedilmis olup

konunun 6nemi 6zetlenmistir.

Daha sonra, Nigde Omer HalisdemirUniversitesi tez yazim kurallar1 dikkate almarak, giris,
literatiir taramasi ve biitge hesab1 gibi kisimlar detaylica agiklanmistir. Projede kullanilan tim

yazilim kodlar1 Ek halinde bu belgenin sonuna eklenmistir.

Daha sonra yapilacak gelistirme c¢alismalari igin detayli bir agiklayici belge oldugu
kanaatindeyiz.

Xi



BOLUM 1

1.1 Giris ve Teorik Cerceve

Tasarlanan sistemin semas1 Sekil 1.1 de verilmistir. Sistemin esasi; otoyola kurulacak

kameralar ag1 sayesinde kazalarin tespit edilebilmesidir.
Sistemi olusturan temel elmanlar Sekil 1.1 den de goriilecegi lizere;

e Kamera
e Giines paneli-akii

e Islemci

Unitelerinden olusmaktadir. “Kaza tespitini” saglayacak ana fikir ise; sistemin calisma
algoritmasi 33 milisaniyede bir kameradan alinan anlik ardisik iki goriintii arasinda,
kullanicinin belirledigi gilivenlik bolgelerinde meydana gelen siradisi hareketleri algilamak
esasina dayanmaktadir. Kiyaslama algoritmasi 33 milisaniye farkla alinan ardisik
gortntiilerdeki, belirlenen piksellerde kirmizi, mavi, yesil renk yogunluklarini hesaplayip
ardigik goriintiiler arasinda her bir pikseldeki renk yogunlugu farkina bakmaktadir. Béylece ki

ardisik goriintli arasinda fark olup olmadigi kararin1 vermektedir.

Kameralar otoyolda 6zellikle, kaza riski olan bolgelere yerlestirilecektir.

Sekil 1.1 Tasarlanan Sistemin Semasi



e Projede kullanilan kamera kizil 6tesi olup, geceleri de goriintiiyii en hassas bigimde
almaktadir.

e Sistem giines paneliyle gevrilmistir. Bu sayede giin boyu alinan giines enerjisi elektrik
enerjisine ¢evrilmis olup yaptigimiz sistemin elektrik enerjisi tamamen karsilanmastir.
Ayrica gilines panellerine bagladigimiz akii sayesinde bu elde etmis oldugumuz elektrik
enerjisinin kullanilmayan fazla kismi akiiye depolanarak giines yokken elektrik akiiden
karsilanmaktadir.

e Kullandigimiz islemci kameradan 33 milisaniyede bir alinan iki ardigik goriintiiyii
karsilagtirarak alinan goriintiilerdeki arag, siirekli olarak duruyorsa veya kaza yapmissa
bunu tehlike olarak algilayip 112 acil servise sinyal yollayacaktir. Bu karsilagtirma
Visual basic programiyla gergeklestirilecek yazilim ile yapilacaktir.

e Olusturulan sistemin konumu belirli olup, 112 acile yollanacak olan sinyalde direkt

olarak yer tespiti saglanacaktir.

1.2 Calismanin Amaci

Projenin amaci; licra koselerde, kimsenin siklikla ge¢medigi yerlerde kazayir bildirecek
kimsenin olmadigi durumlarda veya en sik kazalarin meydana geldigi yerlerde, bu kazalarin
algilanip acil servise bildirilmesi ve bu sayede insan hayatina verilen 6nemin en iist seviyelere

cikarilmasi, can kaybinin ise en alt seviyelere indirilmesidir.



1.3 Calismanin Onemi

Giiniimiizde her ne kadar teknoloji siirekli olarak gelisse de ufak bir dikkatsizlik insan

hayatinda ciddi tehlikelere yol agmakta ve maalesef ki can kayiplarina sebebiyet

vermektedir. Tablo 1.1°de goriildiigii lizere gliniimiize kadar trafik kazalarinda birgok

insan hayatin1 kaybetmistir. Bu proje sayesinde trafik kazalarinin erken tespiti ve

miidahalesi saglanarak can kayiplarinin en aza indirilmesi amaglanmaistir.

Tablo 1.1 2006- 2015 Yillar1 Arasindaki Trafik Kazasi istatistikleri

[Tiirkiye Istatistik Kurumu, “Karayolu Trafik Kaza Istatistikleri”,

http://www.tuik.gov.tr/PreHaberBultenleri.do?id=18510]

Oliimlii Maddi Olii Sayis1
Toplam Yarah
Yil Kaza Savisi Yaralanmah | Hasarh Kaza Savisi
y Kaza Sayisi Sayisi Toplam nga Kaza y
Yerinde | Sonrasi
2006 728 755 96 128 632 627 4633 4 633 - 169 080
2007 825 561 106 994 718 567 5007 5007 - 189 057
2008 950 120 104 212 845 908 4236 4 236 - 184 468
2009 1053 346 111121 942 225 4324 4324 - 201 380
2010 1106 201 116 804 989 397 4 045 4 045 - 211 496
2011 1228 928 131 845 1097 083 3835 3835 - 238 074
2012 1296 634 153 552 1143 082 3750 3750 - 268 079
2013 1207 354 161 306 1046 048 3685 3685 - 274 829
2014 1199 010 168 512 1030 498 3524 3524 - 285 059
2015 1313 359 183 011 1130 348 7530 3831 3699 304 421




1.4 Projenin Gerceklesme Diizeyi

Projemizin kurulumu laboratuvar ortaminda yapilmistir. Denemeler ilk olarak
laboratuvarda deney diizenegi olusturulup oyuncak arabalarla kaza tespiti yapilarak
saglanmistir. Oyuncak arabalarla olan deney basarili olup daha sonraki denemeler

otoyol tizerinde kontrollii sartlar altinda basariyla gerceklestirilmistir.
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Proje icin planlanan is paketleri ve ig-zaman ¢izelgesi Tablo 1.2° de verilmistir. Planlanan is paketleri herhangi bir aksaklik olmaksizin basari

ile gergeklestirilmistir. Tablo 1.2” de verilen is-zaman g¢izelgesinde de goriildiigii izere projenin hayata ge¢mesi i¢in ilk adimlara Eyliil-2016

itibariyle baglanmugtir.

Malzeme temini literatiir taramasi bagladiktan 15 giin kadar sonra baglamis ve Aralik ayminda son bulmasi planlanmistir ancak projedeki bazi

problemler ( yazilimsal hatalar ) sebebiyle malzeme alim1 Haziran-2017 tarihine kadar devam etmistir. Malzeme teminin baglamasiyla birlikte

sistemin kurulumu gercgeklestirilmistir. Ayn1 zamanda rapor hazirliklar1 da baslamis ve sistemin denemeleri bitene kadar devam etmistir. Kaza

tespit sisteminin montaji tamamen bittikten hemen sonra deneme asamasina geg¢ilmistir ve denemelerden olumlu sonug alinarak sistem tamamen

hayata gegmistir. Proje siireci, Haziran-2017 ayinda yapilan sunum ile son bulmustur.



BOLUM 2

2.1 Literatiir Ozeti

Yapilan literatiir taramasindan; mevcut calismalarin ya akilli telefon sensorleri
sayesinde ya da arag {lizerinde mevcut kamera ve bilgisayar kullanildig:
gozlemlenmistir. Buradan yola ¢ikarak, yapay gérme tekniklerinin uygulamasi esasl

bu caligmay1 yaptik.

Guido ve arkadaglar1 (2014) tasit takibindeki kaza oranini azaltmak iizere glivenlik
analizi yapmistir. Arag filolarindaki birbirini takip eden araglarin takiplerini Vissim
yazilimi sayesinde genetik algoritma esasli yapmuslardir. Trafikteki araglarin birbirleri
ile etkilesimi modelini olusturmuslardir [1]. Kansiz (2013) bir kaza sirasinda erken
teshis sansi kazandiracak ve oOliimciil yaralanma riskini azaltacak bir telefon
uygulamasi gelistirmistir [2]. Hu ve arkadaglar1 (2004) 3D model tabanli arag takibi
kullanarak kaza tahmini yapmak i¢in bir olasilik modeli onermislerdir. Hareket
yorlingeleri de dahil olmak iizere alinan veri ile 3D model tabanli ara¢ takibi
yapmuslardir [3]. Sadeky ve arkadaslar1 (2010) gergek zamanl kaza tespiti i¢in akis
egrisindeki degisim histogrami ile otomatik olarak kaza tanimlamasiin yapilmasi
onermislerdir [4]. Matsushita ve arkadaglar1 (2002) hem zamana bagli hem mekéna
bagli Markov rastgele alan1 kaynak gostererek, kavsaklardaki trafik goriintiileri igin
bir uygulama algoritmasi gelistirmislerdir [5]. White ve arkadaslar1 (2011) Iphone los
ve Google Android tabanli akilli telefonlarin tiim sensorleri, web, ag baglanti
ozellikleri kullanilarak alinan ivme ve akustik veriler kullanilarak otomatik olarak
fotograflar, GPS koordinatlari, VOIP iletisim kanallar1 yardimiyla algilanan ve kazay1
kayit altina alan bir uygulama yapmislardir [6]. Calafate ve arkadaslar1 (2011) On
Board Diagnostics (OBD-Il ) Android tabanli ara¢ izleyen bir uygulama
tasarlamiglardir [7]. Lagassey (2008) ara¢ kaza tespiti, kaydedilmesi ve raporlanmasi
icin transdiiktor kullanarak, bolgedeki ses ¢ikiglarini alip akustik dalgalanmalarla kaza
yer tespiti yapmustir [8]. Ki ve Lee (2007) kavsaklardaki trafik kazalarini raporlamak
i¢in grafik tabanli bir kaza tespit algoritmasi1 dnermislerdir [9]. Mackey ve arkadaglari

(2000) bir veya daha fazla kamerayi aracin etrafina yerlestirerek kaza aninda gerekli



verilerin ara¢ tarafindan otomatik olarak gonderilip bu verilere kablosuz baglant1 ile

internet tizerinden ulasilabilen bir sistem yapmuslardir [10].



BOLUM 3

3.1 Arayiiz Program

Sistemin tim kodlar1 Microsoft Visual Studio programinda yazilmistir. Microsoft
Visual Basic dilinde yazilan kodlar EK 1 de verilmistir. Sekil 3.1 de ise hazirlanan

arayliz programi tanitilmistur.

Arayiiz programi;

e Kamera se¢imi ve goriintii alma
e Alinan goriintii lizerinde kaza tespit yapilmasi
e Kaza tespiti durumunda kaza sahnesinin fotografinin kaydedilmesi ve SMS ile

bilgilendirme

modiillerinden olusmaktadir.

3.1.1 Kameradan Goriintii Alma

Program ilk a¢ildiginda Raspberry Pi sistemine takili ka¢ adet kamera var ise
listeleyerek kullanicinin istedigi kameray: se¢gmesine olanak tanimaktadir. Kamera
gorlintlisiiniin arayliz formuna aktarilabilmesi i¢in Aforge Kiitliphanesi ve Aforge
fonksiyonlart kullanilmigtir. Bu kiitiiphane ve fonksiyonlar yardimiyla takilan harici
kameradan istenilen ¢oziiniirliikte goriintii alinmasi saglanmistir. Kamera sec¢imi
kullanictya bagli olup kamera ve ¢oOziiniirlik secimi kamerayi se¢ butonu ile

caligmaktadir.

Bu ayarlar kurulum esnasinda bir sefere mahsus yapilmakta, daha sonra ise sistem
kendi kendine ¢alisabilmektedir. Uzak masaiistii baglantisi ile sistem istenildigi zaman

tekrar ayarlanabilmektedir.
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Sekil 3.1. Hazirlanan Ara Yiiz Progranm



3.1.2 Goriintii Uzerinde Riskli Bolgenin Isaretlenmesi

Kamera se¢imi yapildiktan sonra goriintii picturebox1 de real time video stream olarak
goriintiilenmektedir. Goriintii alimi bagladiktan sonra asil iglemin yapilacagi PB1 adli
pictureboxa anlik goriintii aktarilmaktadir. PB1 objesi (Sekil 3.1 iizerinde “taranan
alanlar” oku ile gosterilmistir), lizerinde goriintii isleme yapilan kutudur. Kameradan
her 1/33 saniyede alinan goriintii islenmektedir. Bu siire kullanici tarafindan 1/1000sn
ye kadar secilebilmektedir. Sekil 3.2 de goriintli diizlemi goriilmektedir. Koordinat

eksen takimi, karenin sol {ist kosesini baglangic (0,0) kabul edecek sekilde

gosterilmistir.
(0,0) X ekseni Orta Refilj
i | e— Goriintii karesi
y ekseniyf | I <I— Yaya kaldirnmi
Yol (sol serit) — =1 Yol (sad serit)
Yaya kaldinms | I [
g 1 llq 'LJ[ ﬁ
L i
[

Sekil 3.2 Islenecek Olan Gériintiiniin Boliimleri

“Kaza tespitini” saglayacak ana fikir ise; ardisik karelerin kiyaslanarak kare igerisinde
stirekli olarak bekleme yapmakta olan unsur(lar)un tespiti ve/veya bekleme yapmakta
olan unsurun ilk alinan goriintiisiiyle son alinan goriintiisiiniin incelenip kiyaslanarak
kazali olup olmadiklarimin ve konumlarinin belirlenebilmesidir. S$ekil 3.3 ten
anlasilacagi lizere orta refiij, sag-sol banketler riskli bolge olarak isaretlenmektedir.
Cilinkii eger bir kaza durumu yoksa yolun sag ve sol seritleri daima diizgiin bir trafik
akisi igerisinde olacaktir. Bir kaza durumunda ise trafik tikanmakta ve orta refiij ve

banketlerde duragan nesneler olusmaktadir. Boylesi bir olagan dis1 durumun olugmasi
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bir alarm ihtimalini g6z 6niinde bulundurarak sahnenin fotografini ¢ekip durumu cagri

merkezine bildirmektedir.

1

Taranan bolgeler

Sekil 3.3 Islenecek Olan Riskli Bélgeler

Ancak Sekil 3.3 te verilen sahne, kameranin otoyolun tam orta noktasina ve {ist
tarafina, tepeden bakacak sekilde yerlestirilmesi durumunu gostermektedir. Ancak her
yol sart1 bu sekilde degildir ya da kullanici kameranin oryantasyonunu, degisik
sekillerde ayarlamak isteyebilir. Bu gibi durumlarda perspektif etkisinden dolayi,
yolun serit ¢izgileri, kaldirim taslarinin olusturdugu ¢izgiler ufka dogru gittikge
birlesiyorlarmiscasina egimli hale gelmektedir. Bu gibi durumlar igin de, kullanicinin
taranacak bolgeyi sinirlayan gizgileri ayarlamaya olanak saglamasi igin Sekil 3.4 te
gorlilece8i lizere ayarlanabilen tahditler olusturulmustur. Bu islemler arayiiz
programinda PB1 adli goriintii penceresi iizerinde bulunan kularin koordinat

degerlerini degistirmek ile miimkiin olabilmektedir.
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Sekil 3.4 Egimli Baglantilarda Perspektif Nedeni ile Uftka Dogru Gittikge Egimli

Olacak Yol Cizgilerine Gore Ayarlanabilen Tarama Cizgileri

Kaza tespit sistemi algoritmasi Kaza tespiti baslat butonu ile aktive edilmektedir. Bu
butona basilinca kameradan anlik olarak alinan goriintii PB1 adindaki pictureboxta
islenekte, herhangi bir kaza algilanmas1 durumunda siipheli bolge goriintii {izerinde

dikdortgen icine alinmaktadir.

3.1.3 Kaza Aninda Goériintiiniin Kaydedilmesi

Kullanici tarafindan belirlenen bolgelerde kaza tespiti yapilirsa, kaza aninin delili i¢in
kullanilmas1 gerekir diislincesiyle kazanin yapildigi an goriintii olarak veritabanina
otomatik olarak kaydedilmektedir. Ayrica kullanici isterse siipheli gordiigii anlari
kendisi de Sekil 3.5 te goriildigii gibi “Kaydet” butonu ile manuel olarak veritabanina
kaydedebilmektedir.
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Select Camera Device
(Kameray Seg)

Detection
(Kaza Tespitini Baslat)

SAVE(KAYDET)

Sekil 3.5 Manual Olarak Goriintii Kaydetme Butonu

‘ Activate Accident

3.1.4 Hassasiyet Ayarlama

Aradisik goriintiilerin kiyaslanmasi1 asamasinda iki ardisik gorilintiiniin arasindaki
kirmizi, mavi ve yesil renklerinin yogunluklar1 arasindaki farkin belli bir esik degerine
gore karsilatirilmasi gerekmektedir. Bu ayar “hassasiyet ayar1” adimi verdigimiz
textbox ile yapilmaktadir (Sekil 3.6). Say1 degeri kiiciikse daha hassas karsilagtirma

islemi yapilir.
hassasiyet 20

Sekil 3.6 Hassasiyet Ayar Butonu

3.1.5 SMS Modiilii

Kaza algilandiginda, algilanan kazay1 gerekli yerlere bildirmek i¢in 4 adet sinyal (sms)
gonderme algoritmasi programa dahil edilmistir. 4 farkli yontemle SMS iletilmesini

garantilemek amaglanmustir.

Birinci algoritma, online olarak bir internet sitesi vasitasiyla istenilen numaralara

algilanan kaza durumunu kullanici girisi ile iletmek i¢in yazilmistir.

Ikinci algoritma, harici olarak sisteme eklenen GSM modem kullanilarak SMS iletimi

i¢in yazilmistir.
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Uciincii algoritma, Visual Basic dili igin 6zel gelistirilmis olan Textmagicrest
kiitliphanesi kullanilarak yazilima eklenen Textmagicrest fonksiyonlar1 ile SMS api

uygulamasinin kullanimai ile saglanmustir.

Dordiincii algoritma, temeli yine SMS api uygulamasina dayanan Tiirk bir sirketin
saglamis oldugu online olarak kullanilan 6zel bir algoritma ile saglanmigtir. Burada
birden fazla SMS’i, birden fazla aliciya ulastirmak igin visual basic i¢in 6zel olarak

yazilan algoritma kullanilmistir.

GSM modem sms online sms
port number | coma vI | Portu Ekle | £
numara MBS-J
IEE] Gonder
Givenlik Kodu
| Gander | | enile J
Sekil 3.7 Gsm Modem Ile Sms Atma Sekil 3.8 Online Olarak Sms Atma

3.2 Sistemin Gerekli Gii¢ Hesabi

Sistemde gii¢c ¢ceken elemanlar Kizilotesi Kamera + Raspberry pi olup toplam gii¢
tikketimi 10 watt dir. Nigde ilinin en az glines gorme siiresi 3.9 saattir. 21 Aralik en
uzun gece olup karanlik siiresi 14.1 saattir. Dolayisiyla sistem gii¢ hesab1 Tablo 3.1 ve
Tablo 3.2 de goriildiigii lizere, gece i¢in 14.1 saat giindiiz i¢in 9.9 saat ¢alisacak sekilde

hesaplanmastir.
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Tablo 3.1 Malzemelerin Harcayacaklari Enerji Hesab1

Enerji Kamera Raspberry Pi
(6 Watt) (4 Watt)
Gece Enerji Gereksinimi | 14.1 saat*6W=84.6 Wh 14.1 saat*4W=56.4 Wh
(14.1 saat)
Giindiiz Enerji | 9.9 saat*3W=29.7 Wh 9.9 saat*4W=39.6 Wh
Gereksinimi (9.9 saat)
Toplam 114.3 Wh 96 Wh
Genel Toplam 210.3 Wh

Tablo 3.2 Sistemin Gii¢ Hesab1

Sistemin enerjisini karsilayacak giines

paneli minimum gii¢ hesabi

210.3 Wh/3.9 h=53.92 W

Sistemin enerjisini depolayacak akii

minimum akim hesabi

210.3 Wh/12 V=17.525 Ah*PF (Power

Factor )
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3.3 Raspberry Icin 32 Gb ik SD Karta Windows 10 Kurulumu

Ras berr?' o & Be——

Ode B 85.6mm x 56mm x 21mm / Ports
0 Pi A g
W

4
Extended \\ 458
Broadcom " /. LAN Port
BCM2837 64bit
Quad Core CPU
at 1.2GHz,
1GB RAM
3.5mm 4-role
On Board Co&n og% e Video
and Audio
al'tfg}ooth 4'1 Output Jack
MicroSD CSl Camera Port
Card Slot

Full Size HDMI
Micro USB Power Input. Video Output
Upgraded switched

wer source that can

andle up to 2.5 Amps

DSI Display Port

Sekil 3.9 Raspberry Pi 3

Sekil 3.9[11] te bir Raspberry Pi 3 tanitilmastir. Sekil 3.10 da ise kendi sitesinde, ¢esitli
isletim sistemleri igin ticretsiz bulunan indirme linkleri gdsterilmistir. Buradan
anlasilacagi tizere Raspberry Pi 3 ile uyumlu olan tek Windows esasli isletim

sisteminin “Windows 10 iot core” olarak adlandirilmaktadir.

Downloads-Windows 10T iizerinde bulunan Get Windows 10 lot Core Insider
Preview baglantisina tiklayarak, Windows 10 Iot Core Insider Preview igindeki
Select the edition segenegi altindaki Windows 10 IoT Core Insider Preview-Build
15051 (yoksa en son ¢ikani ) segip Confirm diyerek Select to device kismina
Raspberry PI secip Download Now butonuna basarak indiriyoruz. Tabi indirme
islemi yapabilmemiz icin Oncelikle Windows mail hesabimiza giris yaparak

indirmemiz bekleniyor.
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@ Govenli | https://www.raspberrypi.org/downloads/

@ DOWNLOADS COMMUNITY EDUCATION

DOWNLOADS

Raspbian is the Foundation's official supported Operating System. Download it
here, or use NOOBS, cur easy installer for Raspbian and more

NOOBS RASPBIAN

THIRD PARTY OPERATING SYSTEM IMAGES

Third party images are also available:

oEoe

UBUNTU MATE SNAFPY UBUNTU CORE WINDOWS 10 10T CORE 0SMC

[P AAN AN NNV o AN,

£
i
:

Sekil 3.10 Raspberry Pi Resmi Sitesinde Indirilebilecek Isletim Sistemleri

Indirdigimiz, Windows10_InsiderPreview loTCore_RPi_ARM32_en-us_15051.

iso seklinde ya da benzer isme sahip olan dosyamizi agip, icerisinde *.msi uzantih

windows yiikleme dosyasini ¢alistirarak isleme baglayabiliriz.
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Windows 10 IOT Core Insider Preview

Download Windows 10 loT Core Insider Preview to get started developing for Internet

Refer back to Windows on Devices for additional downloads and developer tools.

Select the editio

Windows 10 loT Core
Select edition "
Windows 10 loT Core Insider Preview - Build 15051

Windows 10 loT Core Insider Preview - Build 15043

‘Windows 10 loT Core Insider Preview - Buil Vj

Sekil 3.11 Windows Yiikleme Dosyasi
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3.3.1 Dashboard Kurulumu

Downloads-Windows 10T sayfasinda bu seferde Get Windows 10 loT Core
Dashboard baglantisina tiklayarak Dashboard indiriyoruz. Insider ve Dashboard ayni
Windows 10 cihazda kurulmalidir ¢iinkii sadece Windows 10 cihazlarda

calismaktadir.

[7] loT Dashboard

My devices

Discover the internet «

% Set up a new device

@ Connect to Azure

T
i< Try some samples

Rapidly prototype and build your Windows loT solutions on a varie
Windows 10 gives you powerful tools that let you develop fast and

To set up a device, all you need to do is download and install Wind:

Set up a new device

Sekil 3.12 10T Dashboard Penceresi 1

19



[ 0T Qasrdowd

& Mydeces Set up a new device

R supeomerie First, let's get Windows 10 loT Core on your device.

O Conructto Anre Device type ¥ Wi-Fi Network Connection

Raspberry Pi2&3 . A e

IZ Toysome samples
05 Buid Onily 24 Ghz Vif) networks that have aveady
Windows Inaider Preview . been connected to will appear in this list

Sagn n as 2 Wndows Insder,

Drive

E 1400 [FNK TECH USB CARD READERL *
Device name

minwinge

New Adminstsator password

e

Confirm Agmanistrator password

R spa

1 accept the softwate hicense tems

@ senp Download and instal

Sekil 3.13 10T Dashboard Penceresi 2

3.3.2 Windows loT Kurulumu

Windows 10 isletim sistemi yiiklii bir cihaza Windows 10 lot Core Dashboard ve
Windows 10 Insider Preview 10T Core siirtimlerini kurmaliyiz.

Yiikleme sonrasinda Windows 10 10T Core Dashboard agilacaktir. 16 ve {iistii sd
kartinizi cihaza Sd Kart Okuyucu ile takip ¢ikan ekrandan Setup a new device
sekmesinden Raspberry Pi 2&3’ii secip sd kartin konumunu, admin sifremizi secip
internet iizerinden sd karta kurulumu gergeklestirebiliriz.

Kurulum tamamlandiginda cihaza SD kart1 takip My Devices kismindan Windows 10

cihazimizdan kontrol edebiliriz. Network’e baglanti saglamay1 unutmamaliy1z.
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loT Dashboard

I E? My devices My dEViCES

“ Set up a new device

¢ Connect to Azure

AJ_SOﬂAPSSld_BFCABDGO .Il! onhqure device

Try some samples
minwinpc == Raspbery P

Open in Device Portal

Launch PowerShell

Launch loT Remote Client

Open network share

Copy IPv4 address

Copy IPv6 address

Copy device name

Shutdown
Restart

Send feedback

10.0.14393.0

N CC &5 A D

Sekil 3.14 My Device Komut Penceresi

My devices kismindan; cihazi kapatabilir, resetleyebilir, Web Device Portal’a
girebilir, IP adresi, hostname kopyalayabilir, Powershell’i acabilir, IoT Remote

Client’i ¢alistirabiliriz.

Cihaz1 8080 portu flizerinden web arayiiziine (Web Device Portal’a erisim

saglayabiliriz.) Birka¢ hazir 6rnegi loT Dashboard iizerinden ¢alistirabiliriz.
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Sekil 3.15 Raspberry Pi 3 Windows IOT Core Kurulum Sonrasi Ekrani
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4.1 Biitce ve Gerekcesi

BOLUM 4

Proje kapsaminda proje i¢in gerekli malzemeler satin alinmistir. Satin alinan {irtinler

ve fiyatlar1 Tablo 4.1’de belirtilmistir.

Tablo 4.1 Biitge Plan1

TUKETIME YONELIK MAL VE MALZEME ALIMLARI

Laboratuvar Sarf

Malzemesi Alimlari

Kamera hareket ekseni i¢in 2 adet servo motor 824,86TL, sistem
icin sarf malzeme 49,99 TL

Bilgisayar Sarf Malzemesi
Alimlari

Gece goriiglii dome kamera 1.445,08 TL, Kamera motoru 379,90
TL

Elektrik-Elektronik
Malzemesi Alimlari

Sarf

Elektronik Kart(ardiuno) 145.72 TL, Raspberry Pi 3: 149.86 TL,
Giines paneli 299.99 TL, Servo motor siiriicli kart1 68.51 TL, Jel
akii 428.00 TL

Baski ve Cilt Giderleri

97.95TL

Fotokopi Giderleri

49.95TL

Ulasim Giderleri(Ugak ve
yatakli tren haric)

59.95 TL TL kargo bedeli(internetten siparis verilecek tiim {iriinler
icin)

TOPLAM

3.999,76 TL
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BOLUM 5

5.1 Sonuclar

Projemizde ilk olarak Visual Studio programinda Visual Basic dili ile goriintii isleme
algoritmas1 yazildi ve denemeleri basarili bir sekilde gerceklestirildi. Daha sonra

sistemin giines paneli ve akii montaj1 yapilarak proje tamamlandi.

i S— . B
ol 4
95! Kaza Tespit Sistemi Deneme -

online sms
Aic

Messj

Guvenlik Kodu

Safety (Gavenli)

hassasiyet g [ Kazay Goster

Select Camera Device
(Kameray Seg)
Activate Nx:den
(Kaza Tespitini Basiat) Vatansms api
SAVE(KAYDET)
GSM modem sms
port number [COM3 v] Portu Ekle
numara
s Génder

Sekil 5.1 Yazilim Arayiizii
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online sms.

Alct [T Sol banket
[ Refii
[] Sag banket

Mesaj

Guvenlik Kodu

Yatay CozOnurik
Label16

Lot
Label17

hassasiyet 80 [”] Kazay Goster
Label13
Label14

(Kameray Sec)

) Label15
Select Camera Device { Button6 J

Activate Accident
Detection
(Kaza Tespitini Baglat)

SAVE(KAYDET)

GSM modem sms

port numaras! [COM3 v] Portu Ekle

numara

\ ‘ Button7 Vatansms api

mesgj Gonder

Sekil 5.2 Yazilim Arayiizii 2

Sekil 5.3 Sistemin Giines Paneli Ve Akii Montaji
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Sekil 5.4 Raspberry Pi 3 ve Kizilotesi Kamera
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5.2 ileride Yapilmasi Planlanan Calismalar

Bu proje kapsaminda hedeflenen is paketleri basar1 ile gergeklestirilmistir. Ancak
sistemin ticari hale gelebilmesi i¢in kazalarin algilama algoritmasinin daha hassas hale
getirilmesi gerekmektedir. Bu nedenle bu projenin devami niteligindeki ileriki

caligsmalarda sistemin yazilimsal olarak gelistirilmesi planlanmaktadir.

Elbette her tiirlii yol durumu igin yazilimin adaptif olmasi gerekmektedir. Bu yol
durumlarindan birisi Sekil 5.3 [12] de digeri de Sekil 5.4 [13] de goriilmektedir. Sirasi
ile bu sekiller “S” seklindeki virajli bir yolu ve bir kavsagi gostermektedir. Kivriml
yollar i¢in nonlineer bir yol ¢izgisi olusturulmasina miisaade edecek bir algoritma
gelistirilecektir. Kavsaklar i¢in ise yuvarlak sekilli kavsak gobegi i¢in elips seklinin

algoritmasi olusturulacaktir.

Sekil 5.3 “S” Seklindeki Virajli Bir Yol
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City crew was working on
street repair at the time
of incident

INCIDENT NUMBER: 156728

DATE: [11/20/2014 { S 3
(1 ) Claimant

TIME: 1452 —

—_
o\

1,\ 2 ) Insured

SCALE:|1:120

Y Witness

Sekil 5.4 Bir Kavsak I¢in Kaza Senaryosu

Son olarak ise; kaza algilamasi gergeklestikten sonra stirekli olarak bekleme yapmakta

olan unsur(larjun ara¢ olup olmadiklarinin tespiti ve/veya hasar oraninin tahmini

islemi algoritmaya katilacaktir.
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EKLER

Ek 1: Microsoft Visual Basic Ile Ana Program

Tokk o kk

Imports AForge.Video

Imports AForge.Video.DirectShow
Imports System.IO

Imports System.IO.Ports

Imports System.Threading

Imports TextmagicRest

Imports TextmagicRest.Model

Imports System.Runtime.InteropServices
Imports System.Math

Public Class Forml

Dim yataycarpan As Integer
' WebCam Defenitions
' Const WM_CAP As Short = &H400S

"Const WM_CAP_DRIVER_CONNECT As Integer = WM_CAP + 10
' Const WM_CAP_DRIVER_DISCONNECT As Integer = WM_CAP + 11
'Const WM_CAP_EDIT_COPY As Integer = WM_CAP + 30
"Const WM_CAP_SET_PREVIEW As Integer = WM_CAP + 50
"Const WM_CAP_SET_PREVIEWRATE As Integer = WM_CAP + 52
'Const WM_CAP_SET_SCALE As Integer = WM_CAP + 53
"Const WS_CHILD As Integer = &H40000000

'Const WS_VISIBLE As Integer = &H10000000

'Const SWP_NOMOVE As Short = &H2S

"Const SWP_NOSIZE As Short = 1

'Const SWP_NOZORDER As Short = &H4S

' Const HWND_BOTTOM As Short = 1

Dim kamera As VideoCaptureDevice

Dim bmp As Bitmap

'Dim iDevice As Integer = © 'Current device ID

'Dim hHwnd As Integer ' Handle to preview window

Dim RecTop, RecButtom, RecLeft, RecRight As Integer
Dim motiondet As Boolean

Private Sub Captured(sender As Object, eventArgs As NewFrameEventArgs)
bmp = DirectCast(eventArgs.Frame.Clone(), Bitmap)

On Error Resume Next
PictureBoxl.Image = DirectCast(eventArgs.Frame.Clone(), Bitmap)
PB1.Image = DirectCast(eventArgs.Frame.Clone(), Bitmap)

End Sub

Private Sub Forml_Load(ByVal sender As System.Object, ByVal e As

System.EventArgs) Handles MyBase.Load

'Labell® = PB1l.Image.Size.Height
iDevice = lstDevices.SelectedIndex
displays a list of Devices

' LoadDevicelList()

make the first Device as the default selection
1stDevices.SelectedIndex = 0
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640,

OpenPreviewWindow()
End Sub

Private Sub OpenPreviewWindow()
Dim piccapture As PictureBox = PictureBox1l
Dim iHeight As Integer = piccapture.Height
Dim iWidth As Integer = piccapture.Width

Bir Onceki gorintiiyli pictureboxta a¢ma

hHwnd = capCreateCaptureWindowA(iDevice, WS_VISIBLE Or WS_CHILD, @0, 0,

480, piccapture.Handle.ToInt32, 0)

Kamera cihazina baglanma
If SendMessage(hHwnd, WM_CAP_DRIVER_CONNECT, iDevice, ©) Then
Set the preview scale

SendMessage(hHwnd, WM_CAP_SET_SCALE, True, ©)

Set the preview rate in milliseconds

SendMessage (hHwnd, WM_CAP_SET_PREVIEWRATE, 66, ©)

Start previewing the image from the camera

SendMessage (hHwnd, WM_CAP_SET_PREVIEW, True, 0)

Resize window to fit in picturebox

SetWindowPos (hHwnd, HWND_BOTTOM, @, ©, piccapture.Width,

piccapture.Height, SWP_NOMOVE Or SWP_NOZORDER)

End If
End Sub
Private Sub LoadDevicelList()
Dim strName As String = Space(1090)
Dim strVer As String = Space(100)
Dim bReturn As Boolean
Dim x As Integer = ©
Load name of all avialable devices into the lstDevices
Do

Get Driver name and version

bReturn = capGetDriverDescriptionA(x, strName, 100, strVer, 100)

If there was a device add device name to the list
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! If bReturn Then lstDevices.Items.Add(strName.Trim)
! X +=1

' Loop Until bReturn = False

"End Sub

Private Sub SelCamDev_Click(ByVal sender As System.Object, ByVal e As
System.EventArgs) Handles SelCamDev.Click

Dim kameras As VideoCaptureDeviceForm = New VideoCaptureDeviceForm

If kameras.ShowDialog() = Windows.Forms.DialogResult.OK Then
kamera = kameras.VideoDevice
AddHandler kamera.NewFrame, New NewFrameEventHandler(AddressOf
Captured)

kamera.Start()

End If

PB1Timer.Enabled = True
'Labell6.Text = PBl.Size.Height
'Labell7.Text = PB1.Size.Width

End Sub

Private Sub ActMotDet_Click(ByVal sender As System.Object, ByVal e As
System.EventArgs) Handles ActMotDet.Click

PB2.Image = PictureBox1.Image
DoTimer.Enabled = True

End Sub

Private Sub DoTimer_Tick(ByVal sender As Object, ByVal e As
System.EventArgs) Handles DoTimer.Tick
Compare_Images()
End Sub
Private Sub MotionLabelTimer_Tick(ByVal sender As Object, ByVal e As
System.EventArgs) Handles MotionLabelTimer.Tick
Labell.Visible = False
MotionLabelTimer.Enabled = False

End Sub

Private Sub PB1_Paint(ByVal sender As Object, ByVal e As
System.Windows.Forms.PaintEventArgs) Handles PBl.Paint
Dim x, y As Integer
Dim blackPen As New Pen(Color.Black, 2)
Dim rect As New Rectangle(134, o0, 50, 238)
Dim yataycarpan As Integer

sol banket kontrolu
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If yataycarpan = @ Then yataycarpan =1
If CheckBoxl.Checked = True Then
For x = TextBox2.Text * yataycarpan To TextBox12.Text *
yataycarpan Step 5
For y = 1 To 239 * yataycarpan Step 5
e.Graphics.DrawEllipse(Pens.Red, x, y, 1, 1)
Next y
Next x

Else
End If

'refij kontrolu

If CheckBox2.Checked True Then

For x = TextBoxl.Text * yataycarpan To TextBox9.Text * yataycarpan
Step 5
For y = 1 To 239 * yataycarpan Step 5
e.Graphics.DrawEllipse(Pens.Red, x, y, 1, 1)
Next y
Next x

Else
End If

'sag banket kontroli
If CheckBox3.Checked = True Then

For x = TextBox1@.Text * yataycarpan To TextBox1l.Text *
yataycarpan Step 5
For y = 1 To 239 * yataycarpan Step 5
e.Graphics.DrawEllipse(Pens.Red, x, y, 1, 1)

Next y

Next x
Else
End If
If TextBoxl.Text = "" Then TextBoxl.Text = 134
If TextBox2.Text = "" Then TextBox2.Text = 134
If TextBox3.Text = "" Then TextBox3.Text = 134
If TextBox9.Text = "" Then TextBox9.Text = 134
If TextBox10.Text = "" Then TextBox10.Text = 134
If TextBox1ll.Text = "" Then TextBox1l.Text = 134
If TextBox12.Text = "" Then TextBox12.Text = 134
If TextBox13.Text = "" Then TextBox13.Text = 134
If TextBox1l4.Text = "" Then TextBox14.Text = 134
If TextBox15.Text = "" Then TextBox15.Text = 134
If TextBox16.Text = "" Then TextBox1l6.Text = 134
If TextBox1l7.Text = "" Then TextBox17.Text = 134

'e.Graphics.DrawRectangle(blackPen, rect)
On Error Resume Next

' rofuj linelari

Dim pointl As New Point(TextBoxl.Text, 0)
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PB1

PB1.

PB1.
0)
PB1.
°)
PB1.
0)

PB1.

Then

Dim point2 As New
Dim point3 As New
Dim point4 As New
'sag banket line

Dim point5 As New
Dim point6 As New
Dim point7 As New
Dim point8 As New
'sol banket line

Dim point9 As New

.Graphics.DrawlLin
.Graphics.DrawlLin
.Graphics.DrawlLin
.Graphics.DrawlLin
.Graphics.DrawlLin
.Graphics.DrawlLin

™ ® ®®Mm®MM® M

Point(TextBox14.Text, PBl.Height)
Point(TextBox9.Text, )
Point(TextBox15.Text, PB1l.Height)

Point(TextBox2.Text, 0)
Point(TextBox3.Text, PBl.Height)
Point(TextBox12.Text, )
Point(TextBox13.Text, PBl.Height)

Point(TextBox10.Text, )
Dim point1@ As New Point(TextBox16.Text, PBl.Height)
Dim point1l As New Point(TextBox1l.Text, ©)
Dim point12 As New Point(TextBox17.Text, PBl.Height)

e(blackPen, pointl, point2)
e(blackPen, point3, point4)
e(blackPen, point5, point6)
e(blackPen, point7, point8)
e(blackPen, point9, pointie)
e(blackPen, pointll, pointi12)

TextBoxl.Location = New Point(PBl.Location.X + Val(TextBox1l.Text), ©)

TextBox14.Location

.Height)

TextBox9.Location
TextBox15.Location

Height)

TextBox2.Location
TextBox3.Location

Height)

TextBox12.Location

TextBox13.Location

Height)

TextBox10.Location

TextBox16.Location

Height)

TextBox11l.Location

TextBox17.Location

Height)

If Labell.Visible

e.Graphics.DrawRectangle(Pens.White, RecLeft, RecTop, RecRight -

= New Point(PBl.Location.X + Val(TextBoxl4.Text),

= New Point(PBl.Location.X + Val(TextBox9.Text), 0)

= New Point(PBl.Location.X + Val(TextBox15.Text),

= New Point(PB1

= New Point(PB1.
= New Point(PB1.
= New Point(PB1.
= New Point(PB1.

= New Point(PB1.

= True And RecYes.CheckState = CheckState.Checked

RecLeft, RecButtom - RecTop)

e.Graphics.DrawRectangle(Pens.White, RecLeft + 1, RecTop + 1,

.Location.X + Val(TextBox12.Text),

RecRight - RecLeft + 1, RecButtom - RecTop + 1)

e.Graphics.DrawRectangle(Pens.White, RecLeft - 1, RecTop - 1,

RecRight - RecLeft - 1, RecButtom - RecTop - 1)

End If

Location.X + Val(TextBox13.Text),
Location.X + Val(TextBox10.Text),
Location.X + Val(TextBox16.Text),
Location.X + Val(TextBox11l.Text),

Location.X + Val(TextBox17.Text),

New Point(PBl.Location.X + Val(TextBox2.Text), 0)
New Point(PBl.Location.X + Val(TextBox3.Text),
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End Sub
' ardisik gorunti kiyaslama
Private Sub Compare_Images()

Dim c1, c2 As System.Drawing.Color

Dim x, y, sen_delta, basla, bitis As Integer

Dim dG, dB, dR, c1G, c1B, c1R, c2G, c2B, c2R As Integer
Dim solbanket, sagbanket, refuj As Boolean

On Error Resume Next
RecButtom = ©

RecRight = ©

RecTop = PictureBox1l.Height
RecLeft = PictureBox1l.Width

Labell6.Text = PBl.Image.Size.Width
Labell7.Text PB1l.Image.Size.Height
yataycarpan = Int(PB1l.Image.Size.Width / 320)

'sol banket kontrolii
If CheckBoxl.Checked = True Then
For x = TextBox2.Text * yataycarpan To TextBox12.Text *
yataycarpan Step 5
For y = 1 To 239 * yataycarpan Step 5
' getting pixel color (R,G,B) from both PictureBoxes at
the same X,Y
' ** both PictureBoxes must be 319x239 !l **
cl = CType(PB1.Image, Bitmap).GetPixel(x, y)
c2 = CType(PB2.Image, Bitmap).GetPixel(x, y)

' calculating colors Delta between two PictureBoxes (at
the same X,Y)

' immitating ABS function. for some odd reason using ABS
causes overflow

'Delta R
If c1.R >= c2.R Then dR = Abs(cl.R - c2.R)
'Delta G
If c1.G >= c2.G Then dR = Abs(cl.G - c2.G)
' Delta B

If c1.B >= c2.B Then dR

Abs(cl.B - c2.B)

sen_delta = TextBox6.Text ' <-- adjust sensitivity here
(low = more sensitive ; high = less sensitive)

'check if color Delta between two PictureBoxes (at the
same X,Y) crossed the "threshold"
If dR > sen_delta Or dG > sen_delta Or dB > sen_delta Then

If x < RecLeft Then RecLeft = x
If x > RecRight Then RecRight =
If y < RecTop Then RecTop =y

If y > RecButtom Then RecButtom =y

X

' MOTION DETECTED

Labell.Visible = True
Label2.Visible False
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this timer is only to show the Label "Motion" for
few milliseconds otherwise it will not show
MotionLabelTimer.Enabled = True

'if MOTION DETECTED then match PB2 to PB1
PB2.Image = PBl.Image
PB2.Image.Save(".\refuj kazasi.jpg")
' there is no reason to continue checking all the rest
of the pixels for "change"
' its enough that one pixel is changed inorder to
declear Motion "Detection"
Exit Sub

Else
' MOTION NOT DETECTED
Labell.Visible = False
Label2.Visible = True

NoMotionTimer.Enabled = True
End If

Next y
Next x
Else
End If

'refij kontroli
If CheckBox2.Checked = True Then

For x = TextBox1l.Text * yataycarpan To TextBox9.Text * yataycarpan
Step 5
For y = 1 To 239 * yataycarpan Step 5

' getting pixel color (R,G,B) from both PictureBoxes at
the same X,Y

' ** both PictureBoxes must be 319x239 !IIIl]l **

cl = CType(PB1.Image, Bitmap).GetPixel(x, y)

c2 = CType(PB2.Image, Bitmap).GetPixel(x, y)

' calculating colors Delta between two PictureBoxes (at
the same X,Y)

immitating ABS function. for some odd reason using ABS
causes overflow

'Delta R
If c1.R >= c2.R Then dR = Abs(cl.R - c2.R)
'Delta G
If c1.G >= c2.G Then dR = Abs(cl.G - c2.G)
' Delta B

If c1.B >= c2.B Then dR = Abs(cl.B - c2.B)

sen_delta = TextBox6.Text ' <-- adjust sensitivity here
(low = more sensitive ; high = less sensitive)
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'check if color Delta between two PictureBoxes (at the
same X,Y) crossed the "threshold"
If dR > sen_delta Or dG > sen_delta Or dB > sen_delta Then

If x < RecLeft Then ReclLeft = x
If x > RecRight Then RecRight =
If y < RecTop Then RecTop =y

If y > RecButtom Then RecButtom =y

X

' MOTION DETECTED

Labell.Visible
Label2.Visible

True
False

' this timer is only to show the Label "Motion" for
few milliseconds otherwise it will not show
MotionLabelTimer.Enabled = True

'if MOTION DETECTED then match PB2 to PB1
PB2.Image = PBl.Image
PB2.Image.Save(".\refuj kazasi.jpg")

' there is no reason to continue checking all the rest
of the pixels for "change"

' its enough that one pixel is changed inorder to
declear Motion "Detection"

Exit Sub

Else
' MOTION NOT DETECTED
Labell.Visible = False
Label2.Visible True

NoMotionTimer.Enabled = True
End If

Next y
Next x

Else
End If

'sag banket kontroli
If CheckBox3.Checked = True Then

For x = TextBox10.Text * yataycarpan To TextBox1ll.Text *
yataycarpan Step 5
For y = 1 To 239 * yataycarpan Step 5

' getting pixel color (R,G,B) from both PictureBoxes at
the same X,Y

' ** both PictureBoxes must be 319x239 !l **

cl = CType(PB1.Image, Bitmap).GetPixel(x, y)

c2 = CType(PB2.Image, Bitmap).GetPixel(x, y)
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calculating colors Delta between two PictureBoxes (at
the same X,Y)

immitating ABS function. for some odd reason using ABS
causes overflow

'Delta R
If c1.R >= c2.R Then dR = Abs(cl.R - c2.R)
'Delta G
If c1.G >= c2.G Then dR = Abs(cl.G - c2.G)
' Delta B

If c1.B >= c2.B Then dR = Abs(cl.B - c2.B)

sen_delta = TextBox6.Text ' <-- adjust sensitivity here
(low = more sensitive ; high = less sensitive)

'check if color Delta between two PictureBoxes (at the
same X,Y) crossed the "threshold"
If dR > sen_delta Or dG > sen_delta Or dB > sen_delta Then

If x < RecLeft Then ReclLeft = x
If x > RecRight Then RecRight =
If y < RecTop Then RecTop =y

If y > RecButtom Then RecButtom =y

X

' MOTION DETECTED

Labell.Visible True
Label2.Visible = False

this timer is only to show the Label "Motion" for
few milliseconds otherwise it will not show
MotionLabelTimer.Enabled = True

'if MOTION DETECTED then match PB2 to PB1
PB2.Image = PBl.Image
PB2.Image.Save(".\refuj kazasi.jpg")

' there is no reason to continue checking all the rest
of the pixels for "change"

' its enough that one pixel is changed inorder to
declear Motion "Detection"

Exit Sub

Else
' MOTION NOT DETECTED
Labell.Visible = False
Label2.Visible = True

NoMotionTimer.Enabled = True
End If
Next y
Next x
Else
End If

PB2.Image = PictureBoxl.Image
End Sub
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Private Sub NoMotionTimer_Tick(sender As Object, e As EventArgs) Handles
NoMotionTimer.Tick
Label2.Visible = False
NoMotionTimer.Enabled = False

End Sub

Private Sub TextBoxl_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox2_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox3_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox12_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChriW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox13_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox14_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox1l5_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox1l6_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox9_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
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End Sub
Private Sub TextBox1@_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox11l_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox17_KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
Private Sub TextBox4 KeyPress(sender As Object, e As KeyPressEventArgs)
If Not (Char.IsNumber(e.KeyChar) = True) And e.KeyChar <>
ChrW(Keys.Back) Then
e.Handled = True
End If
End Sub
' fotografi kullaniciya kaydetme
Private Sub Buttonl_Click(ByVal sender As System.Object, ByVal e As
System.EventArgs) Handles Buttonl.Click

' Copy image to clipboard

Get image from clipboard and convert it to a bitmap

PB2.Image = PBl.Image

Buttonl.Enabled = False

If SaveFileDialogl.ShowDialog = DialogResult.OK Then

PB2.Image.Save(SaveFileDialogl.FileName, Imaging.ImageFormat.Bmp)

End If

End Sub
' online sms atma
Private Sub Button2_Click(sender As Object, e As EventArgs) Handles
Button2.Click
Dim alici As HtmlElement =
WebBrowserl.Document.GetElementById("number")
Dim mesaj As HtmlElement =
WebBrowserl.Document.GetElementById("message")
Dim guvenlikkodu As HtmlElement =
WebBrowserl.Document.GetElementById("recaptcha_response_field")
Dim gonder As HtmlElement =
WebBrowserl.Document.GetElementById("submit")
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Dim guvenlik As HtmlElement =
WebBrowserl.Document.GetElementById("recaptcha_challenge_image")

alici.SetAttribute("value", TextBox4.Text)

mesaj.SetAttribute("value", TextBox5.Text)

guvenlikkodu.SetAttribute("value", TextBox7.Text)

gonder.InvokeMember("click")

' guvenlik.InvokeMember("Image", PictureBox2.Image)
End Sub

Private Sub Button3_Click(sender As Object, e As EventArgs) Handles

Button3.Click

WebBrowserl.Navigate("http://smsfreed4all.com/free-text-turkey.php")

End Sub

Private Sub WebBrowserl_DocumentCompleted(sender As Object, e As

WebBrowserDocumentCompletedEventArgs) Handles WebBrowserl.DocumentCompleted

On Error Resume Next
Dim nesne As Object

nesne = WebBrowserl.Document.DomDocument.body.createControlRange()

nesne.add(WebBrowserl.Document.DomDocument.Image(2))
nesne.exeCommand("Copy")
PictureBox2.Image = My.Computer.Clipboard.GetImage

End Sub
' GSM modem ile sms atma
Private Sub Forml_Load(sender As Object, e As EventArgs) Handles
MyBase.Load
Try
Dim ports As String() = SerialPort.GetPortNames
Dim port As String
For Each port In ports
ComboBox1.Items.Add(port)
Next port
ComboBox1.SelectedIndex = ©

Catch ex As Exception
MsgBox(ex.Message)
End Try

End Sub

Private Sub Button4_Click(sender As Object, e As EventArgs) Handles

Button4.Click
Try

With SerialPorti
.PortName = ComboBox1.Text
.BaudRate = 115200
.Parity = Parity.None
.StopBits = StopBits.One
.DataBits = 8
.Handshake = Handshake.RequestToSend
.DtrEnable True
.RtsEnable = True
.NewLine = vbCrLf
.Open()

End With
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Catch ex As Exception
MsgBox(ex.Message)
End Try
End Sub

Private Sub Button5_Click(sender As Object, e As EventArgs) Handles
Button5.Click

Try
If SerialPortl.IsOpen Then
With SerialPortl
Write("AT" & vbCrLf)
Write("AT+ CMGF = 1 " & vbCrLf)
Write("AT + CMGS = " & Chr(34) & TextBox8.Text & Chr(34)
& vbCrLf)

Write(RichTextBox1.Text & Chr(26))
MsgBox("basarili ")
End With
Else
MsgBox("basarisiz")
End If
Catch ex As Exception

End Try
End Sub
' textmagic api ile sms atma
Public Function SendMessage()
Dim client = New Client("test", "my-api-key")
Dim link = client.SendMessage("Hello from TextMagic API",
"054155247689")
If link.Success Then
Console.WriteLine("Message with ID {@} has been successfully
sent", link.Id)
Else
Console.WriteLine("Message was not sent due to following
exception: " + link.ClientException.Message)
End If
End Function

End Class
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