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PROJE KONUSUNUN AMACi

v/ Bu projede, ilk olarak sinirlar D‘“ﬁ“‘fﬂl‘ﬂ
belirlenmis iki boyutlu bir alana yine
iki boyutlu nesnelerin minimum alan Sabit Yitkseklik
kaplayacak sekilde optimum olarak
verlestirilmesi amaclanmistir.

K : T
Sabit Genislik

Bu amac icin literatir taramasi yapilacak ve bir optimizasyon yontemi secilerek, sinirlari
belirlenmis bir kagit Gzerine, boyutlari birbirinden farkl iki boyutlu nesnelerin yerlesim islemi
gerceklestirilecektir. Secilen optimizasyon yonteminin basarisi bosta kalan alanlarin ytzdelik
mertebesi Uzerinden hesaplanacak ve literatlir karsilastirmasi yapilacaktir. Bu islem icin
benchmark olarak literatlirde verilen veri kiimelerinden bir tanesi kullanilacaktir.



PROJE KONUSUNUN AMACi

v Bu projede ikinci olarak, tc¢
eksen hareket yetenegine
sahip bir robotik tasarim

yapilacaktir.

| Bu robotik tasarim ile sinirlandiriimis alana yerlestirilen nesnelerin kesim veya

paketleme islemi vyapilacaktir (kesim veya paketleme isleminin mekaniksel
zorluklarindan ve is glvenligi sorunlarindan dolayr sadece belirlenmis alan

icerisine 2D nesnelerin cizimi 3 eksenli robot tarafindan yapilacaktir).



PROJE KONUSUNUN KAPSAMI VE MINIMUM GIKTILAR

Projenin adimlari ve minimum ciktilar asagida listelenmistir.

Optimizasyon islemi icin literatlrdeki yontemlerin incelenmesi.

Secilen optimizasyon yonteminin yaziliminin gerceklestirilmesi
Optimizasyon vyaziliminin basariminin  benchmark’lar ile testlerinin
gerceklestirilmesi ve basarim oraninin tespit edilmesi.

Uc eksenli robotun mekanik tasariminin yapiimasi.

Uc eksenli robotun elektronik donaniminin gerceklestirilmesi

Uc eksenli robot ile belirlenmis alana 2D nesnelerin cizimi islemini
gerceklestirecek sekilde gomuliu sistem yazilimin gerceklestirilmesi.
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BONUS CIKTILAR

Etiketlerin dortgen bicimi haricinde, daire veya kismi dairesel bicimli olarak
belirlenmesi.

Literaturdeki optimizasyon yontemlerinin iyilestirilecek sekilde yeni
optimizasyon yaklasimlari Gzerinde ugrasilmasi.

Bu projede belirlenen robotik islem icin 6zgln bir tasarim
gerceklestirilmesi.

Etiket kesimi veya paket vyerlesimi isleminin fiziksel olarak
gerceklestirilmesinden sonra goruntlu isleme teknikleri ile islemin
basarisinin tespiti.
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PROJE DEGERLENDIRMESI

Literatlr arastirmasinin detayli olarak gerceklestirme durumu
Secilen optimizasyon yonteminin yaziliminin gerceklestirilmesi

v' Optimizasyon islemi ile elde edilen basarimin literatliir karsilastirmasinin
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yapilmasi

Uc eksenli robot icin mekanik, elektronik donanim ve gémull sistem
yazilim tasarim kabiliyeti

Cozum yontemleri ve uygulanabilirligi, verimliligi

Farkhlik olusturabilecek ¢c6zim yéntemleri

Ekibin projede ortak paylasimi, planlama

Projenin yonetim plani ve sonuc raporu

Projenin proje pazarinda sunumu



PROJE DONEM TAKVIMI

FYK'da CDTP konusu belirlenmesi.

Donem Oncesi

Dekanlik ve FYK

CDTP konusunun Boliim web sayfalarindan ilani ve bilgilendirme 2. hafta Dekanlik ve Bolim
toplantisinin yapilmasi. Baskanhiklari

CDTP dersinin gruplarinin (6-7 6grenciden olusan takimlar) 2. hafta Dekanlik ve Bolim
olusturulmasi ve gruplara danisman atanmasi. OBS lizerinden Baskanliklari
gruplar olusturulacaktir.

Tanisma toplantisi diizenleme. Danisman, grup 6grencilerini bir 3. hafta Danisman

araya getirecek ve donem icindeki ¢calisma takvimini olusturacaktir.

CDTP Yonetim Planinin hazirlanmasi ve danismana teslimi 6. Hafta Takim

CDTP proje sonug¢ raporunun hazirlanmasi ve danismana sunum 14. Hafta Takim

CDTP proje pazarina katilim. Tum gruplarin ve tim ogrencilerin Final haftasi Takim

katilimi zorunludur.

Proje pazarinda ayni zamanda CDTP proje yarismasi yapilacaktir. Final haftasi Takim




CDTP UYGULAMA ESASLARI VE RAPOR SABLONLARI

v' Bolum internet sayfalarinda CDTP dersine ait uygulama esaslari, rapor
sablonlari, CDTP takvimi ve gerekli duyurular yapilacaktir.

v’ Cok Disiplinli Tasarim Projesi Uygulama Esaslari, YTU’nin kalite yonetimi
kapsaminda belge numarali olarak yayinli durumdadir. Dokiiman No: DD-
063; Revizyon Tarihi: 23.09.20109.

v' Cok Disiplinli Tasarim Projesi Yonetim Plani da ayni sekilde FR-1558
dokiiman numarasi ile yayinli durumdadir.

v' Cok Disiplinli Tasarim Projesi Sonu¢ Raporu’na ait sablon da FR-1557
dokiiman numarasi ile yayinli durumdadir.



PROJE KONUSUNUN DETAYLARI

» Stok kesme problemi (CSP) ilk olarak Gilmore ve Gomory (1961) tarafindan ortaya atilmistir [1].

» Arastirmalari ve yayinlari dogru bir sekilde siniflandirmak icin Dyckhoff (1990) kesme ve paketleme
sorunlarina yonelik bir makale yayinlamistir. Temel olarak isimlendirmede, problemin. amacindan
kaynaklanan farkhlik olmakla birlikte, problemin ¢6zim yaklasimlari ve varyantlari benzerdir. Kesme ve
paketleme problemleri, biyuk nesnelerin ve kiicik ogelerin geometrik kombinasyonlarindan olusan
desenleri tanimlar. Paketleme sorunlari durumunda buyuk nesneler bos olarak tanimlanir ve kuguk
nesnelerle doldurulmasi gerekir. Kesme problemleri, kictk parcalara kesilmesi gereken blylk nesnelerle
karakterize edilir. Cogu kesme ve paketleme probleminin amaci, kesim kaybini veya israfini en aza
indirmektir. Dyckhoff (1990), malzeme ve mekan ikiliginden kaynaklanan kesme ve paketleme sorunlari
arasindaki guclu iliskiyi vurgulamaktadir [2].

» Bu problem kesme ve paketleme endistrisinde ¢ok sayida uygulamaya sahip oldugundan uzun yillardir
genis capta arastirilmaktadir; ahsap, cam ve kumas endustrileri, gazete sayfalari, VLSI entegre devrelerde
yerlesim planlamasi vb. 2 boyutlu dikdortgen paketleme ve kesme problemi NP zor bir problem oldugu
gosterilmistir (Hochbaum ve Maass, 1985) [3].



PROJE KONUSUNUN DETAYLARI

» Bu problemin ¢6ziim amacina bagh olarak bircok farkli yaklasimi bulunmaktadir. Buna gore cesitli
makaleler ile kategorizasyon calismalari yapilmistir.

(@) Guillotine (b) Non-guillotine

Non-orth | yerlesim [4
SR ey grle S| 4] Giyotin kesmeye uygun ve uygun olmayan yerlesim [4]

Iki seviyeli ve 3 seviyeli giyotin
kesmeye gore yerlesim [4]

(8) Two-staged (b) Three-staged




PROJE KONUSUNUN DETAYLARI

Kesin iki seviyeli ve kesin
olmayan ki 'seviyeli giyotin
kesmeye gore yerlesim [4]

{a] Exact two-staged f,b:.'l Non-exact two-staged




Opep Duemion PROJE KONUSUNUN DETAYLARI
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PROJE KONUSUNUN DETAYLARI

» CDTP dersi kapsaminda test islemleri icin Hopper ve Turton tarafindan sunulan veri seti kullanilacaktir [6].
Bu veri setinde 7 sinifta 21 6rnek bulunmakta ve her problem sinifinda ise 3 6rnek vardir.

Sumf  Dikdirtgenlerin  Genislik Optimal
yiikseklik
16 veya I7 : 20

190 veya 197
» Optimizasyon isleminizin basarisini gostermek icin veri setindeki tim

siniflar ve ornekler kullanilmalidir. Tasarlayacaginiz robot ile cizim yapmak
icin sadece C1 olarak adlandirilan siniftaki veriler kullanilacaktir.

» Kaynakca [5] ile verilen calismada detayli bir inceleme gerceklestirilmis ve github’ta paylasim yapilmistir. Bu
sayfa Uzerinden ilgili veri seti indirilebilir. Ayrica Bolum sayfalarindaki bilgilendirmede de bu veri seti
paylasilacaktir.

https://oscar-oliveira.github.io/2D-Cutting-and-Packing/



PROJE KONUSUNUN DETAYLARI

» Bu optimizasyon probleminin ¢oziimi icin literatlirde cok sayida yontem onerilmistir.
Lineer ve non-lineer programlama yontemleri, sezgisel ve metasezgisel yontemler,
genetik algoritma, parcacik stirt algoritmalari ve cesitli makine 6grenmesi algoritmalari.

» Proje kapsaminda detayli literatlir arastirmasi yapildiktan sonra bu yontemlerden bir
tanesi secilecek ve secilen yonteme ait algoritma grup tarafindan secilen yazilim dili-ile

koda dokulecektir.

» Optimizasyon basarisi icin karsilastirma metriklerine literatiirden bakilabilir. Bu basarim
metriklerine gore yapilan calismanin basarisi literatirdeki calismalar ile karsilastirmali

sekilde verilecektir.



PROJE KONUSUNUN DETAYLARI

» Optimizasyon islemi sonucunda elde edilen yerlesim planinin kagida cizimi icin robotik
tasarim vyapilacaktir. Tasarlanacak robot, problemin yapisi geregi 3 eksenli olmak

zorundadir.

Maliyet durumlarini g6z ontne alarak tasarimlar 3D printerlar araciligiyla veya hazir

kesilmis parcalar kullanilarak gerceklestirilebilir. Hareket mekanizmasi icin kullanitlacak

motor secimleri CDTP gruplarina birakilmistir. Secilecek olan motora uygun olarak
elektronik donanim, kontrolor tasarimi ve elektronik sist
gerceklestirilecektir. =2
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» Elektronik donanim icin
gelistirme kartlari, kart
bilgisayarlar veya 6zgln
olarak tasarlayacaginiz
mikrodenetleyicili
donanimlar kullanilabilir.
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