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Yazilm Muhendisi - Gergek zamanl gértintl isleme, bilgisayarl gor(

ve otonom sistemler.

2021'den bu yana savunma sanayiinde gémuli goérinti isleme hatlari, hedef tespit-
takip algoritmalari ve operator araytzleri gelistiriyorum.
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GENEL

BAKIS

Ne yapiyorum

Mekatronik miihendisligi temeli Gzerine yazilim gelistiriyorum. Uzmanlik alanim gercek

zamanl gorinttii isleme ve bu islemenin géomiilii donanimda calisir hale getirilmesi: tespit

ve takip algoritmalari, veri seti hazirlama ve model egitimi, operatdr araytzleri, ve bunlarin

NVIDIA Jetson gibi sinirl kaynakl platformlara taginmasi.

PORTFOLYO IGERIGI
@1 - OTONOM IHA GORUNTU ISLEME

RoboNation SUAS 2026 - Yazilm Takim Lideri
YOLOv11 - ROS 2 - Jetson - TensorRT

03 - GCOK SATICILI PAZARYERI
(MUDITA)

Freelance - Tam yigin
Django - Next.js - PostgreSQL - Docker

05 SAVUNMA SANAYII DENEYIMI

Digitest - Wupsoft
Gizlilik geregi sanitize edilmis anlatim

CALISTIGIM TEKNOLOJILER

Python C++ C# MATLAB OpenCV
CUDA C OpenMP ROS 2 NVIDIA Jetson
Next.js PostgreSQL Redis Docker

SERDAR ANIL DEMIRBAS - PROJE PORTFOLYOSU

YOLOv11i

Raspberry Pi

TCP/UDP/UART

ByteTrack

02 SPOR SAHASI VIDEO ANALIZI

Freelance - Fransa merkezli girigsim
YOLO - ByteTrack - Olay tespiti - Otomatik kurgu

©4 - YARIS SIMULATORU PLATFORMU

Urtin sahibi - Caligan prototip
AC servo - GomUli kontrol - ESP32 telemetri

06 ERKEN DONEM PROJELER

Endustriyel robot - Otonom drone - Elektrikli arag
Lisans dénemi mihendislik caligmalari

PyTozch Albumentations TensoxRT

ESP32 Qt Creator Unity Django
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PROJE 01

Otonom IHA Gériintii isleme ve Gérev Yazilimi

ROL KURUM DONEM EKIP YARISMA
Yazilm Takim Lideri Atim UAV 2025 - Devam 5 kisilik yazihm ekibi RoboNation SUAS 2026

-
KA-FA1500 - takimin yarigma ig¢in gelistirdigi insansiz hava araci
PROBLEM BENIM SORUMLULUGUM
RoboNation SUAS, insansiz hava aracinin 20-40 metre — Hedef tespiti/siniflandirma, otonom navigasyon ve
irtifadan otonom ucarak sahadaki hedefleri tespit gorev planlama yazilim mimarisini kurmak

etmesini, siniflandirmasini ve géreve goére aksiyon — 5 kigilik yaziim ekibini yénetmek

almasini istiyor. Zorluk surada: bu irtifada hedefler

goruntide yalnizca 80-120 piksel; Gstelik tespit, sinirl = ViR O C it il

glic bltgesine sahip gémiilii bir bilgisayarda gergek belirlemek
zamana yakin ¢alismak zorunda. — Teknik Tasarim Raporu (TDR) ve sartnameye uygun

takim web sitesi

0,904 0,691 ~15.000 Eyl 2026

MAP50Q MAP50-95 EGITIM GORUNTUSU TULSA, OKLAHOMA

@1 - OTONOM IHA GORUNTU ISLEME 03



PROJE 01 TEKNIK DERINLIK

20-40 m irtifadan hedef tespiti

Egitilen YOLOv1iim modelinin dogrulama ¢iktilara: farkli irtifa,

zemin ve 1sik kosullarinda gliven skorlariyla birlikte

0,904

MAP50

0,691

MAP50-95

1 - VERI HAZIRLAMA

Ham 4K drone goérintdlerini YOLO'nun sabit girdi
boyutuna indirmek i¢in %40 ortlismeli 1280%1280
karolara bdlen bir hat tasarladim. Ortiisme kritik: hedef
bir karo sinirina denk geldiginde en az bir karoda tam
goérinmesini garantiliyor. Train/validation ayrimini gériinti
bazinda yaptim: ayni sahnenin karolari ikiye boélinlrse
model sizintiyla 6grenir ve validation metrigi yalan sdyler.

01 - GORUNTU ISLEME HATTI

~15.000 33

EGITIM GORUNTUSU YAKINSAMA EPOCH'U

2 - SINIF DENGELEME

Ham veride siniflar dengesizdi. Cevrimdigi augmentation
ile sinif bazh ¢arpan uyguladim: az érnekli sinifa 8x, ¢ok
ornekliye 3x. Béylece ~2.100 ham gérintiden ~15.000
goruntdlik, 1:1,2 oranl dengeli bir egitim seti ¢ikti. Renk
augmentasyonunu bilingli olarak bu adimda degil
egitimde biraktim: iki katmanda birden uygulanirsa cift

augmentation olur.
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PROJE 01 TEKNIK DERINLIK

Veri setinden gomidilu ¢ikarima

& Dataset

#
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3 - EGITIM

YOLOv11lm Uzerinde transfer 6grenme. Model 33.
epoch'ta yakinsadi, erken durdurma 48'de devreye girdi:
yani veri tavanina ulasildi, daha fazla epoch degil daha
cesitli veri gerekiyor. Bu teshisi ¢ikardiktan sonra 13
maddelik bir iyilestirme plani hazirladim: ¢éztnurlik
artinmi, farkl irtifa ve 1sik kosullarindan veri toplama,

kismi 6rtllme augmentasyonu.

4 . GOMULU DAGITIM

Model NVIDIA Jetson lizerinde TensorRT FP16 ile gercek
zamanl calisacak sekilde konumlandirildi. Burada egitim
ve export ¢6zUnurliginin esitlenmesi gerekiyor; farkl

birakilirsa model sahada beklenmedik davraniyor.

YOLOviim Albumentations PyTorch TensorRT

Jetson OpenCV ROS 2




PROJE ©1 - SISTEM

Aviyonik ve hesaplama mimarisi

Jetson Orin NX Cube Orange+ SIYI A8 Mini T-Motor U7

YAZILIM MIMARISI KARARI

Goruntl isleme ile ugus kontroltini ayri islemcilere bdldik: ugus kontrolctisti yalnizca ugusa odaklaniyor,
companion computer gorinti islemeyi Ustleniyor, ikisi arasindaki iletisim ROS 2 Gzerinden ylriyor. Bu ayrim,
goruntl isleme yuku arttiginda ucus guivenliginin etkilenmemesini sagliyor: otonom sistemlerde en kritik tasarim

kararlarindan biri.




PROJE ©1 - SAHA

Ucus testleri ve proje dokiimantasyonu

EK GCIKTILAR [r——

Yazilim isinin yaninda takimin Teknik Tasarim Raporu'nu ve ‘@'
yarigma sartnamesinin web sitesine dair gereksinimlerini
karsilayan takim sitesini hazirladim. Site, tasarimi Framer'da
kurulduktan sonra kendi koduna tagindi; 51 sayfa, 28 teknik
blog yazisi ve bes teknik belge igeriyor.

TDR 28 teknik yaza 51 sayfa atilimuav.com




PROJE 02

Spor Sahas! Video Analizi

ROL MUSTERI DONEM
Freelance gelistirici Fransa merkezli spor teknolojisi girigimi 2026 - Devam

GOL! @ 0.6s

Gol ani otomatik tespit edildi ve zaman damgasiyla isaretlendi: sistem ¢iktisindan bir kare

PROBLEM ¢cOzZUM

Hali saha igletmeleri maglari tek sabit genis agi kamerayla Tek kameradan oyuncu ve top tespiti, kalici kimlikli takip,

kaydediyor. Oyuncularin istedigi ise saatlerce ham kayit top yériingesinden olay cikarimi ve olaylarin etrafindan

degil, kendi goliniin 15 saniyelik klibi. Bunu insan eliyle otomatik klip kesimi yapan ugtan uca bir hat. Cikti:

kurgulamak 6lgeklenmiyor. isaretlenmis mag videosu, olay bazli klipler ve birlesik
highlight reel.

1 3 H.264

KAMERA - SABIT GENIS ACI GIKTI TURU - VIDEO, KLIP, REEL TARAYICI UYUMLU KODLAMA

YOLO ByteTrack OpenCV PyTorch supervision scikit-learn ffmpeg Streamlit

@2 - SPOR SAHASI VIDEO ANALIZI 08



PROJE ©2 - TEKNIK DERINLIK

Tespit, takip ve olay cikarimi

Forma renginden KMeans ile takaim siniflandirma

HAT

— Tespit: YOLO (Ultralytics) ile oyuncu ve top
— Takip: ByteTrack ile kalici oyuncu kimlikleri

— Olay: Top yértingesindeki ani hiz artigindan sut/gol
aday

— Kurgu: Olay etrafindan klip kesimi + birlesik reel
— Cikti: ffmpeg ile tarayici uyumlu H.264

— Arayiiz: Streamlit ile sunulabilir demo

02 - TEKNIK DERINLIK

A

Top yoringesi izleme: kare arasi konum baglantisi

MUHENDISLIK NOTU

Ornek videolar elde/gimbalde cekildigi igin kale bdlgesi
kalibrasyonu yapilamadi; bu ytizden olaylar "gol” yerine
sut adayi sezgiseliyle isaretleniyor. Olay tespiti fonksiyonu
kale bélgesi parametresi kabul edecek sekilde yazild::
prodiksiyondaki sabit kamera kurulumunda ayni kod tam
gol tespitine doéntstyor. Siniri bastan tanimlamak,

sonradan mimariyi degistirmekten ucuz.

YOLO ByteTrack OpenCV PyTozch

supervision scikit-learn ffmpeg Streamlit
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PROJE 03

Cok Saticill E-Ticaret Pazaryeri

ROL DONEM
2026

KAPSAM OLGCEK

Freelance - Tam yigin Backend + Frontend + Dagitim 10 alan modiili - 36 commit

Alici, satici ve platform arasinda para akigl olan bir pazaryeri. Bu tlr sistemlerde en pahali hata para
hatasidir: bu ytizden mimari kararlarin cogu dogruluk ve denetlenebilirlik etrafinda verildi. Misteri gizliligi

geregi araylz gorselleri paylasiimamaktadir; anlatim mimari diizeydedir. Sistem, talep halinde yiiz yiize

gorismede gosterilebilir.
DORT KRITIK KARAR

GCOK SATICILI PIVOT

Alicinin tek 6demesi, satici bazli alt sipariglere
otomatik bélinlyor. Her satici yalnizca kendi
siparisini gériyor; kargo, iade ve hakedis bu alt
siparis lzerinden yurlyor. Tek siparis modeliyle

baglanirsa bu ayrim sonradan eklenemiyor.

ODEME SAGLAYICI SOYUTLAMASI

Odeme mantigi Adapter Pattern ile view
katmanindan tamamen ayrildi. Saglayici
degistiginde is mantigina dokunulmuyor. Senkron
dogrulamalar gift harcama kilidiyle, asenkron
webhook'lar idempotency kilidiyle korunuyor:
tarayici kapansa bile 6deme durumu tutarl kalyor.

ALTYAPI

Medya ytiklemeleri sunucu diskini hic gérmeden boto3 ile
Cloudflare R2'ye (S3 uyumlu) akitiliyor; bdylece uygulama
durumsuz kaliyor ve yatay 6lgeklenebiliyor. Dagitim
Docker Compose ile alti servis Uizerinden yuruyor, strekli

entegrasyon GitHub Actions'ta.

GIFT KAYITLI DEFTER

Satici hakedisi tek bir bakiye alaninda tutulmuyor.
Her hareket ayri bir satir: basarili 6deme CREDIT,
iptal edilen lojistik otomatik DEBIT yaziyor. Bakiye
her seferinde toplanarak hesaplaniyor, higcbir
zaman Uzerine yazilmiyor: muhasebenin ylzyillik

yéntemi, denetlenebilirligi tcretsiz getiriyor.

TEK SEMALI API

Ozel bir DRF renderer ve exception handler ile her
yanit: 200 de olsa 500 de olsa: ayni JSON
semasinda donlyor: success / data / error.
Frontend'in yanit seklini tahmin etmesi gereken

hicbir durum kalmiyor.

YIGIN
Django 5 DRF PostgreSQL Redis Celery
Django Channels Next.js TypeScript
Tailwind NextAuth Docker Nginx

Cloudflare R2 GitHub Actions

10 6

ALAN MODULU DOCKER SERVISI

03 - GCOK SATICILI PAZARYERI

p 1

AYRI REPO -
ARAYUZ

API + TEK API YANIT SEMASI
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PROJE 04

Yarig Simulatorti Hareket Platformu

ROL DURUM MIMARI

Uriin sahibi ve geligtirici Caligan prototip

Platform CAD tasaraimi: koltuk, direksiyon, ekran ve
sasi yerlesimi

Rod-end (iist)

omm baglantis1 - mafsal
Gikis mili

dikey itme / ceknme
Ball nut

déniisi kuvvete gevirir

Ballscrew (SFU1605)
doner > lineer hareket

Aliminyum profil
gévde / iskele
Lineer yatak / POM
endime - yan yik tasir

FK12 + kaplin
eksenel yatak + baglant

Servo motor 750 W
tahrik gici - “"kas"

O Rod-end (alt) — sase baglantisy

Aktlatdér kesiti: dénme hareketinin lineer itmeye gevrilmesi

MUHENDISLIK KARARI

3DOF ve 4DOF mimarilerini karsilagtirip agirhlk merkezi
farkindalikli tork hesaplarini ¢ikardim; strici agirhd ve
koltuk konumu tork ihtiyacini dogrudan belirledigi igin bu

hesap konfiglirasyon se¢iminin tamamini yénlendirdi.

04 - YARIS SIMULATORU PLATFORMU

3DOF / 4DOF

TAHRIK
750 W AC servo - 50:1

Kaynakli ¢elik sasi: imalat agsamasi

AKTUATOR TASARIMI

Her aktlator, servo motorun dénme hareketini
SFU1605 ballscrew ile lineer itme ve cekmeye
ceviriyor. Yan ytkleri lineer yatak ve POM burclar
tagiyor; motor FK12 eksenel yatak ve kaplin tizerinden
baglaniyor. Ust ve alt rod-end mafsallari platform ile
sasi arasindaki aci degisimini serbest birakiyor: aksi
halde ballscrew egilme ytikiine maruz kalip dSmrini
hizla tiketirdi.

SFU1605 750 W AC servo 50:1 planet

AASD-15A Thanos AMC

GECIKME PROBLEMI

Hareket platformlarinda algilanan kalite dogrudan
gecikmeye bagli. PC Gzerinden gegen telemetri zincirini
kaldirmak icin ESP32 + UDP tabanl bagimsiz telemetri
mimarisi gelistirdim; komut yolundan bir katman ¢ikararak

gecikmeyi distrddm.
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PROJE 05

Savunma Sanayii Deneyimi

GIzLILIK NOTU

kullanilan teknoloji diizeyindedir.

Bu bélimdeki caligmalar gizlilik yikimliliglne tabidir. Misteri ve Griin adlari, performans parametreleri, ekran

goruntlleri ve test verileri bilingli olarak yer almamaktadir; anlatim yalnizca ¢éziilen mihendislik problemi ve

Teknik detaylar, gizlilik ylkimliliklerinin izin verdigi élclide yiiz ylize gériismede aktarilabilir ve gosterilebilir.

Yazili veya dijital paylasim i¢in ilgili kurumlardan izin alinmasi gerekir.

GERCEK ZAMANLI HEDEF TESPIT VE TAKIP SISTEMI
Digitest Savunma ve Havacilik - 2021-2024 - 6-10 kisilik yazilim ekibi

Savunma sanayii musterisi i¢in gergek zamanh gérintd
isleme tabanli hedef tespit ve takip yazilimi gelistirdim.
Tespit tarafi C++, takip tarafi Python ile yazildi. Gergek
zamanl goruntt Uzerine veriye dayall sembol cizdirme
(overlay) ve operatér aray(izini Qt Creator/C++ ile

geligtirdim.

C++ Python CUDA C OpenMP Qt Creator

Gergek zamanli igleme gereksinimini kargilamak igin C++
multithreading, CUDA C ve OpenMP ile paralel isleme
hatlari kurdum. Tim hat NVIDIA Jetson gémuli
platformlar tizerinde galigacak sekilde entegre edildi; veri
aligverisi TCP, UDP ve UART protokolleri (izerinden

yGritald.

NVIDIA Jetson TCP/UDP/UART Multithreading

KARMA GERGEKLIK SIMULASYON VE GORSELLESTIRME

Wupsoft Savunma & Havacilik - 2024 - Devam

Unity C# ve Oculus ile savunma sanayiine yonelik VR/AR
karma gergeklik uygulamalari gelistiriyorum. Savunma
sanayii fuarinda sergilenmek Gzere bir karma gerceklik

tanitim uygulamasi gelistirdim.

YUKSEK LISANS TEZI

05 - SAVUNMA SANAYII DENEYIMI

TUBITAK destekli bir dis balistik similasyon projesinde
MATLAB ile simiilasyon modellemesi ve XR ortaminda
blylk veri gorsellestirmesi gelistiriyorum. Ayrica 6-20
gelistiriciye XR/VR gelistirme egitimi verdim.

Unity C# MATLAB Oculus VR/AR Simllasyon modelleme Veri gérsellestirme

Sanal gerceklik ile biyosibernetik déngii kullanarak kullanici stres dl¢limii ve adaptif uygulama: Atilim Universitesi,
Yazilim Muhendisligi (Tezli), tez dénemi. Kullanicidan alinan biyosinyallere gére sanal gergeklik ortaminin kendini

uyarladigi kapali déngti bir sistem. Simtilasyon ve egitim sistemlerinde dogrudan karsiligi olan bir konu.

12



PROJE 06

GOoruntu i§leme ile XOX Oynayabilen Endustriyel Robot

ROL KURUM DONEM

Yazilm birimi Lisans bitirme projesi 2021-2022

EKIP
4 Kigi

Robot, gérintid islemeyle okudugu tahta durumuna gére hamlesini yapiyor

vor.o
6775.0

14766.5

Kutlanses tnpot:
Rabot Harekete Gegtyor

KAYBETTINIZ

Robot Baglantiss Kurulmaya Caligsliyor...

i +Toplamek igin T'ye basin
% o I Packages O Pydon Conssle.
poun WT000 O prodiems Somvy Bremes B #ython Fackage
o
- m B 4
| __
/‘---n

Goruntlu isleme c¢iktisi: kameradan okunan tahta matrisi ve
robot hamle karari

aksiyona gevirmek.

06 - ENDUSTRIYEL ROBOT

YAPTIGIM IS

— Kamera gorintlstinden tahta durumunu matrise
ceviren gorinti isleme hatti: Python

— Minimax agaci tabanli oyun ¢ézme algoritmasinin
tasarimi ve kodlanmasi

— Operatér araytizii: 6nce Kodular Creator ile prototip,
sonra Qt Creator ile yeniden yazim

— Robottan gelen ham verinin kullanicinin anlayacagi

dile cevrilmesi

Python Gorintl isleme Minimax Qt Creator

Android Endistriyel robot

Buglin YOLO ile yaptigim isin ilk héli bu projeydi: kameradan gelen gériintlly makinenin karar verebilecegi bir

veri yapisina ¢evirmek. Derin 6grenme yerine klasik goérinti isleme kullanildi, ama problem ayniydi: gériintiyti
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PROJE ©6 - DEVAM

Otonom Drone ve Elektrikli Arag

Aviyonik yerlesimi:

ve 13.000 mAh LiPo

ELEKTRIKLI ARAG TELEMETRI VE

AKS/ECU

TUBITAK Efficiency Challenge - Kocaeli 2021 - ilk 10

Arag Kontrol Sistemi (AKS/ECU) ve telemetri yazilimini
Python ile gelistirdim. Batarya y&netim sisteminden
gelen veriyi LoRa ile kablosuz aktarip Raspberry Pi
Gzerinden Nextion dokunmatik ekrana igledim.

Yazilimin yaninda aracin elektrik tesisatinda da gérev
aldim: motor stirlcti, elektronik bilegenler ve yerlesik

sarj birimi. Bu proje, yazilimin altindaki donanimi

okuma aliskanhigimin basladigr yer.

Python LoRa Raspberry Pi Nextion
AKS / ECU Gl¢ elektronigi
06 - OTONOM DRONE VE ELEKTRIKLI ARAC

Raspberry Pi + Navio 2, GPS anteni,

ESC'ler

OTONOM DONER KANAT DRONE

TUBITAK Uluslararasi Drone Yarigmasi - Atilim Universitesi
Robot Toplulugu - 2020-2021

Aviyonik sistemin tasarimini ve montajini yaptim;
Navio 2 ugus kontrol kartini Raspberry Pi tizerine HAT
olarak entegre ettim, telemetri ve GPS haberlesmesini

kurup otonom ugusg yetenegini sagladim.

Motor secimi, itki ve ugus stresi hesaplarini yaparak
ESC ve batarya se¢imini yaptim; gérev mekanizmasini

tasarladim ve gérev igin Python ile gérintd igsleme

gelistirdim.
Navio 2 Raspberry Pi Python Telemetri
GPS Itki hesaba

Efficiency Challenge 2021, Kocaeli: takimin yaris araci
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ILETISIM

Tesekkdirler

UZMANLIK OZETI
Gergek zamanl gorinti isleme ve bilgisayarll gori
sistemleri; bu sistemlerin gémiilti platformlarda caligir

hale getirilmesi; otonom hava araci yazilimi; veri seti
mihendisligi ve model egitimi. Mekatronik temeli

sayesinde yazilimin altindaki donanimi da okuyabiliyorum:

sensor seciminden gli¢ bltcesine, tork hesabindan

haberlesme protokoliine kadar.

SU ANDA

Wupsoft Savunma & Havacilik'ta kidemli yazilim
muhendisi olarak XR/VR ve simUlasyon projelerinde
calistyor, Atilim UAV'de yaziim takim liderligi ytrUttyor,
Atilim Universitesi'nde yaziim miihendisligi yiksek lisans

tezimi yaziyorum.

ILETISIM
serdar.anil33@gmail.com
linkedin.com/in/sanildemirbas

Ankara, Turkiye

SERDAR ANIL DEMIRBAS - PROJE PORTFOLYOSU - AGUSTOS 2026

BU DOKUMANDA
9 proje ‘- 6 bolim
Savunma caligmalari sanitize edilmistir

Sitriim: Agustos 2026

Gizlilik kapsamindaki ¢alismalar, ydkamlUliklerin izin
verdigi 6lclde ylz yiize gérigsmede gosterilebilir.
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