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ONSOZ

Giiniimiizde hizla artan rekabet ortaminda, iilkelerin daha saglam adimlar ile ilerlemesi i¢in
insansiz teknolojiler {lizerine yagunlasarak askeri ve sivil bir¢ok alanda kullanilan bu
teknolojileri gelistmeye gayret etmeleri gerkmektedir. Tiirkiye’de de insansiz araglar iizerine
caligmalar yiiriitilmektedir ancak insansiz deniz araclari iizerine ¢alismalar hala gelistirilme
asamasindadir. Bu tez calismasi ile dogrusal regresyon denklemleri ve patent analizi ile
teknoloji aglarinin olusturulmasi amaciyla insansiz deniz araci teknolojileri iizerine bir
uygulama yapilarak literatiirde yer alan calismalara katki saglamayi, gelecekte yer alacak

caligmlara ivme kazandirmay1 amaglanmaistir.

Oncelikle istedigim tez konusunda ¢alismami destekleyen ve ¢alismalarimda yardimei olan
tez danigmanim Sayin Yard. Dog¢. Dr. Mustata Kemal YILMAZ’a, ¢calismam boyunca maddi
ve manevi hi¢ bir destegini esirgemeyen sevgili esime, egitim hayatim boyunca hep giizel

dileklerde bulunan sevgili babam, annem ve kardeslerime sonsuz tesekkiirlerimi sunarim.
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OZET

Bu tez calismasinda, Insansiz Deniz Araci Teknolojileri (IDAT), patent bilgisi
kullanilarak incelenmistir. Ik olarak, bu teknolojiler ile ilgili patentlerin elde edilebilmesi
icin anahtar kelimeler belirlenmistir. Anahtar kelimelerin belirlenmesinde, hem uzman
gorisili, hem ilgili alandaki bilimsel yaymlar hem de bu teknolojiler ile ilgili olan patentler
incelenmistir. IDAT’i tammlamakta kullanilabilecek ¢ok sayida dogrudan ilintili anahtar
kelimeler belirlenmistir. Literatlirde patent analizi ¢aligmalarinda yaygin olarak kullanilan
USPTO (United States Patent and Trademark Office) veritabanindan ilgili patentler elde
edilmistir. Patentlere hizli erismek ve elde edilen patentleri analiz etmek amaciyla
“AcclaimIP” adli patent arastirma ve analiz yazilimi kullanilmistir. IDAT nin teknolojik
hayat dongiistinde bulundugu evreyi tespit etmek amaciyla S-egrisi ¢izilmistir. S-egrisinden
hareketle teknolojinin biiyiime evresinde oldugu tespit edilmistir. Bdylece, IDAT’in yatirim
yapilabiliecek bir teknoloji alan1 oldugu belirlenmistir. Yatirim yapilabilinirligi bilgisini
biraz daha gelistirerek, “Ilgili alandaki hangi alt teknolojilere yatirim yapilmalidir?”
sorusunu soran girisimcilere, teknoloji Treticilerine ve bu alanda ¢alisma yapan
aragtirmacilara onemli bilgiler sunmak amaciyla basit dogrusal regresyon analizleri
yapilmistir. Elde edilen patentlerin ait olduklar1 IPC (International Patent Classification)
kodlarindan hareketle basit dogrusal regresyon analizleri SPSS (Statistical Package for the
Social Sciences) yazilimi kullanilarak ytriitiilmiistiir. Regresyon denklemlerinden hareketle
teknolojierin ait olduklar1 kodu ifade eden IPC kodlar1 arasindaki iligkiler ortaya
cikarilmistir. Bu analiz sonuglarini, okuyucunun daha iyi anlamasii saglamak amaciyla
“Gephi” adl1 sosyal ag analiz yazilimi kullanilarak IDAT nin teknoloji ag1 ve IPC kodlarinin
stratejik teknoloji kod ag1 olusturulmustur. IDAT’in son yillarda gelismekte olan bir
teknoloji oldugu calisma kapsaminda bulunmustur. Elde edilen sonuglarin iilkemizin
inovasyon tabanli kalkinmasma destek olacak yatirimlarin yonlendirilmesine katki

saglayacagi degerlendirilmektedir.

Anahtar Kelimeler: Insansiz deniz araci, Patent analizi, S-egrisi, Dogrusal

regresyon analizi, Teknoloji ag1

Vi



ABSTRACT

In this thesis, unmanned vessel technologies (UVTs) are examined by the use of patent
analysis. At the begining of this study, the keywords related to the UVTs are determined to
retrieve patent documents from the patent database. Expert opinion, publications and patents
are used to determine the keywords in this thesis. All patent documents are retrieved from
the USPTO (United States Patent and Trademark Office), which is extensively used for
patent research in the literature. Free trial version of a patent research and anaalysis
software, namely AcclaimIP software, is also used for the analysis. S-curve is drawn to
determine the current technology stage. It is concluded that the UVT is at the growth stage
of its technology life cycle. Therefore, it is an acceptable technology for investment.Simple
lineer regression analysis is then performed in this study to find the answer to the question
of which sub-technology related to UVTs should be selected for investment? The SPSS
(Statistical Package for the Social Sciences) is used for the simple lineer regression
analysis.The relations among the IPC (International PAtent Classification) codes related to
the UVTs are found through the simple lineer regression analysis. A social network analysis
software, namely Gephi, is also used to draw technology network for the UVTs as well as
strategic technology code networks for the IPC codes. The results of this thesis show that
the UVTs is an emerging technology and can be invested in the near future. It is expect that
the results obtanied from this thesis will contribute to the orientation of the investment

planning for decision makers and investors to construct innovation-based country in Turkey.

Keywords: Unmanned vessel technologies, Patent analysis, S-curve, Lineer

regression analysis, Technology network
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1. GIRIS
1.1 Tezin Amaci

Insansiz deniz araglar1 birgok alanda kullanilan son zamanlarin gozdebir teknolojisi olarak
degerlendirilmektedir. Bu alan ile ilgili Tiirk¢e yazilan ¢ok az sayida ¢alisma oldugu igin
insansiz deniz aracinin hangi teknolojiler ile biiyiidiigii, gelistigi ve inovasyon alaninda da
nasil ilerleyebileceginin bilinmesi gerekir. Bu calisma, Insansiz Deniz Araglar
Teknolojileri(IDAT) ile ilgili gelisiminin analiz edilmesi amaciyla hazirlanmistir.“Bilim ve
teknoloji politikalarinmin temelini, teknoloji ongoriisii ¢alismalart ile saptanan gelecege
vonelik sistemli yaklasimlar olusturmaktadir” (Giingor ve Celiktag, 2013:196). Bu tezin,
konu ile ilgili arastirmacilara, yerli ve yabanci yatirnmcilara énemli bilgiler sunmasi ve
iilkemize deger katacak teknolojilerin tasarlanmasina katki saglamasi beklenmektedir.
Yakin gelecekte insansiz sistemlerin giinlik yasamin bir¢ok alaninda kullanilmasi
beklenmektedir. Bu calisma ile sistemli yaklasimlar dogrultusunda gelistirilen IDAT
arastirmalaria katki yapilarak teknolojilerin yonetilmesi ve {iniversite sanayi isbirliginin
artarak 1ilerledigi inovasyon odakli calismalara farkli yaklasgimlar sunulmasi da
amaglanmistir. Calismada kullanilan patent verilerinin analizi sayesinde patent artiginin
oldugu sektore yonelen bilingli yatirimcilarin kurdugu isletmeler daha da giiclii olacaktir.
Soyle ki, isletmeler yenilik¢i olarak taninarak kendini segen miisterilerine genis iiriin
yelpazesi sunacak, karmni artirarak daha fazla yaratici orgiitsel ortamlar kuracaktir (Tung,

2008:9).
1.2 Patentler

“Patentler, bulus sahiplerinin gelistirdikleri teknolojileri bir siire i¢in “liretme,
kullanma, satma veya ithal etme” hakkini saglayan belgelerdir’ (Dereli ve Durmusoglu 207:
29). Belirli bir siire hakki koruyan patent lilkemizdeki mevzuat geregi yirmi yil koruma
saglamaktadir. Patent alinan bulusun 6zelligi teknigin bilinen durumunu agmis, sanayiye
uygulanabilir ve yeni olmasidir (551 Sayili Patent Haklarinin Korunmas1 Hakkinda KHK,

madde 5, 7). Patent adini alan belgeler ile fikir, orijinal tasarim, tiretim gibi bircok gelistirilen



buluslar1 koruma altina alarak fikir sahibinin her tiirlii kullanma hakkini sakli tutar (Eren ve
Kilig, 2016: 191).

Tiikiyede, Tiirk Patent Enstitiisii (TPE) literatiirde kiiclik patent olarak bilinen faydali
model belgesi de vermektedir. Faydali model; bir probleme yeni bir teknik ¢6ziim getiren
bulus olarak tanimlanmaktadir (Sinai Miilkiyet Kanun Tasarisi, madde 2§). Faydali model
bagvurular enstitii tarafindan incelenmedigi i¢in belge alinan bulusun yeni olmadig: ispat
edilirse mahkeme karari ile bulus belgesi iptal edilebilmektedir (Baspinar, 2009: 7). Bunun
yani sira bulus niteligi tasimayan dolayisiyla patenti alinamayan konularda vardir. Bu

konular KHK nin 6. Maddesinde asagidaki gibi ifade edilmistir.

a. Kesifler, bilimsel teoriler, matematik metotlart;

b. Zihni, ticari ve oyun faaliyetlerine iliskin plan, usul ve kurallar;

c. Edebiyat ve sanat eserleri, bilim eserleri, estetik niteligi olan yaratmalar,
bilgisayar yazilimlari;

d. Bilginin derlenmesi, diizenlenmesi, sunulmasi ve iletilmesi ile ilgili teknik
yonii bulunmayan usuller;

e. Insan veya hayvan viicuduna uygulanacak cerrahi ve tedavi usulleri ile insan,

hayvan viicudu ile ilgili teshis.

Yukaridaki maddelere ek olarak; konusu kamu diizenine veya genel ahlaka aykiri
olan buluslar ile bitki veya hayvan tiirleri veya énemli 6l¢lide biyolojik esaslara dayanan

bitki veya hayvan yetistirilmesi usulleri hakkinda patent verilemez.

Literatiirde yapilan aragtirmalar patentlerin iilkelerin gelismisligini gdsteren, biiyiik
oranda referans olarak kabul edilen belgeler oldugunugostermektedir(Tung,2008:1).
PRatentler, AR-GE (Arastirma ve Gelistirme) faaliyetlerinin en 6nemli ¢iktilaridir(Can,
2013:9). Patentler inovasyonun 6nemli bir bileseni ve tetikleyen bir faktorii olarak kabul
edilebilir. Inovasyon ise ekonomik biiyiimenin, artan istihdamin ve yasam kalitesinin
anahtar1 olarak goriilmekte ve sirketlerin yasam dongiisiinii degistirmektedir (Ecevit Sat1 ve
Isik, 2011: 540). Literatiirde, patent bilgisi kullanilarak gelistirilen Yaratic1 Problem C6zme
Teorisi (TRIZ) organizasyonlarda inovayon yapmayr saglayan bir arag olarak
kullanilmaktadir. Altuntas ve digerleri (2017) yaptiklar1 ¢aligmada, havacilik sektoriinde
bakim kolaylig1 i¢in TRIZ kullanarak yaratict uygulamalar yapmislardir.



[lk patent alim anlasmasiingiltere’deki 1623 Tekeller Yasas1 ve ilk uluslararas: patent
antlagsmas1 ise 1883 Paris Sozlesmesidir. Yapilan antlagmalar icerisinde 1994 TRIPS
(Ticaretle Baglantili Fikri Miilkiyet Haklar1) antlagsmas kiiresel patent rejim yolunu acarak

biitiin diinyada fikri miilkiyeti giiven altina almay1 hedef alan bir anlagsmadir (Basak, 2016).

Patentlerin konu dagilimimi ve igerigini ayirt etmek icin ulusal patent ofisleri
siiflandirmalar yaparak analize uygun hale getirmistir. Literatiirde kullanilabilecek farkli
patent siniflandirma sistemleri ve farkli veri tabanlart mevcuttur. Ornegin Amerika Birlesik
Devletleri'nde (ABD) USPC, Avrupa’da ECLA, Japonya’da FI ve FI-term gibi
siniflandirma sistemleri vardir. Bu ¢alismada ABD patent ofisinin gelistirdigi USPTO veri
taban1 patent verileri kullanilarak IPC kodlari ile analiz yapilmistir. IPC bolim siiflarinin

anlam1 Tablo 1°de verilmistir.

Tablo 1: IPC Boliim Siniflarinin Anlam

IPC BOLUM A 4 IPCBOLUM - <
SINIFI Boliim Bashg SINIFI Boliim Bashg
BOLUM A Insan Thtiyaglari BOLUM E Sabit yapilar; insaat
Islemlerin : .
BOLUM B uygulanmas; BOLUM F Makine Mihendislig;
Aydinlatma
Tasima
BOLUM C Kimya; Metaliirji | BOLUM G Fizik
BOLUM D Tekstil; Kagit BOLUM H Elektrik

Kaynak : TPE, http://www.tpe.gov.tr/TurkPatentEnstitusu/commonContent/PClassification

IPC, Uluslararas1 Patent Siniflandirmasi tiim teknoloji alanin1 8 bdliime ayirmistir.
Teknolojileri tanimlayan her kod hiyerarsik bir yapiya sahiptir.

“Bolim> Alt bolim> Smif> Alt simif> Ana grup> Alt grup” seklinde kodlara
anlamlar yiiklenmistir. Tablo 2°de hiyerarsik yap1 ayrintili gosterilmistir. Kodlamalar bolim,
boliimiin yanina siif, sinifi takip eden say1r sembolii, bu sayiy1 takip eden biiyiik harf ile
siralanarak anlamlar yiiklenir. Ornegin boliim A Insan ihtiyaglarini ifade eder. AO1 Tarim,
ormancilik, hayvancilik, avcilik, balikgilik alt boliimii ifade eder. AO1B Tarim veya
ormancilikta toprak isleme; Zirai makine veya alet pargalar1 veya aksesuarlaridir. Buraya
kadar alt sinifi ifade eden bu yapida ana ve alt grup olarak ifade edilen sinif indeksleri takibi

ile detaylandirilir. Asagidaki tabloda farkli bir kodun 6rnek gdsterimi vardir. Ayrintili bilgi



icin Tiirk Patent Enstitiisliniin web sitesine (http://www.tpe.gov.tr) veya WIPO (Diinya Fikri
Miilkiyet Orgiitii- www.wipo.int/) bakilabilir.

Tablo 2: IPC Sembolleri ve A¢iklamalar

Siiflandirma Seviyesi | Kodlama Aciklama

Bolim E Sabit Insaatlar

Alt-bolim EO Yapi

Sinif EO1 Yol, Demiryolu veya Koprii Yapimi
Alt stmf EO1D Kopriiler

Koprii ayaklar1 arasindaki agikligi tagiyici

Ana Grup EOID 2/00 yapinin en kesiti ile tanimlanan kopriiler

Alt Grup EOID 2/02 | Kiris tipinde olan

Kaynak: (Bagpinar, 2008: 14)
1.3 Insansiz Deniz Araci Teknolojileri (IDAT)

Kiiresel diinyanin etkin rekabete dayanarak ilerlemesi ile iilkeler neredeyse biitiin
teknolojilerde insansizlagsma egilimi i¢ine girmislerdir. Arastirmalar neticesinde goriiliiyor
ki sivil ve savunma alanda hizla yayilan insansiz robotlar, otonom kullanilan makineler,
iilkelerin gelismislik seviyesinin vitrini olarak kabul edilmektedir. IDAT 1 yayginlasmas1
tilkeler aras1 bu alandaki rekabetin de gostergesidir. Rekabet¢i ortamin varlifi AR-GE
caligmalarini hizlandirmakta ve teknolojiler hizla yenilenmekte boylece pazar unsurlar1 da
degistirerek inovasyon kaynakli siirdiiriilebilir verimlilik artis1 saglamaktadir (Zerenler ve
digerleri, 2007: 656). Hizla gelisen IDAT’lar insan giiciiniin sinirli kaldig1 noktalarda
ozellikle tercih edilmektedir. Insan hayatinin riske girebilecegi islerde, is saglig1 ve
giivenligini korumak amaciyla da bu teknolojiler giivenli bir sekilde kullanilmaktadir.
Ayrica, insansiz teknolojiler 6zellikle savunma sanayiinin ihtiyaglar1 dogrultusunda hizla
gelisen teknolojilerdendir. IDAT ilk olarak savunma maksadiyla kullanilmistir (Ramos ve
Abreu, 2011: 239). Bu teknolojilerin gelisiminin incelenmesi olduk¢a 6nemlidir. Dogru bir
teknoloji yonetimi ile igletmelerin teknolojik degisimlere ayak uydurabilmesi ve rekabette
Ustiinliigiini stirdiiriilebilir sekilde saglayabilmesi miimkiin olabilmektedir (Karadal ve

Tiirk, 2008: 60)



Kiiresel diinyada iilkelerin stratejik planlari dogrultusundaki adimlar1 genel
siyasetleri kadar degerli ve ayrim yapilamayacagi bir konudur (Demir ve Yilmaz, 2010: 71).
”Stratejik planlama olmaksizin orgiitlerin stirdiiriilebilir rekabet iistiinliigii saglamasi soz
konusu degildir” (Demir ve Yilmaz, 2010: 70). Ulkelerin stratejik planlar1 gergevesinde
robotik sistemler hizla yayilmaktadir. Siirdiiriilebilir rekabet istiinliigii saglamak i¢in her
alanda planli adimlar ile gelisen insansiz teknolojinin gelisiminin degerlendirilmesi ve
izlenmesi ¢ok onemlidir. IDAT’ 1n en biiyiik avantajinin insansiz robotik bir sistem olmas1

bir¢cok alanda rahatlikla kullanimini saglamaktadir.

Ege (2013) yaptig1 calismada insansiz deniz araglarinin, gerek suiistii gerekse sualti
cesitleri ile onemli bir alan olduguna vurgu yaparak insanin yerine getirmesi ¢ok zor
gorevleri yerine getirmesi sebebiyle iilkelerin gelistirmekte yaristigi bir teknoloji dali
olduguna dikkat c¢ekmistir. En Onemli gorevlerinden bazilari, maynhi alanlarin
temizlenmesi, korsan denizciler hakkinda bilgi vermesi, canli hayatini tehlikeye sokan
zahirli gaz bulunan deniz alt1 bolgelerinde kullanilmasi seklinde ifade etmektedir. Ege
(2013) ayn1 zamanda Amerika‘nin 2017°de kullanmay1 amacladigi bir suiistii bir mayin
temizleme araci gelistirdigini ayrica c¢alismanin yapildigi dénem izlenemeyen denizalti

araclarinin yakin zamanda izlenecek teknoloji tiretilecegi bilgisini vermektedir.

Canli ve digerleri (2015) insansiz deniz alt1 araglarinin kablo kontrolli “ROV
(Remote Operating Vehicle)” ve kablosuz-otonom “AUV (Atonomus Underwater Vehicle)”
olarak iki farkli grubu olduguna vurgu yapmislardir. Bu araglarin farkli kullanim
alanlarindan bahsederek insansiz deniz araglarinin siniflandirmislardir. Insansiz deniz
araclarini tireten diinyadaki sayili iilkelerden birininde Tiirkiye oldugunu, iilkemizde yapilan

farkli kurumlarin bu alandaki ¢alismalarini anlatmislardir.

Yildir (2015) insansizlagsan endiistriyel alandaki insansizlasmanin 6nemi iizerinde
durmustur. Kullanilan bir makinenin bilgisayar islemcisi baglantis1 yapacagi gorevin
yiiklenmesi ile artik o makinenin insansiz makine haline geldigini ifade etmistir. Insansiz
makinelerin sivil, endiistriyel, askeri alandaki kullanim alanlarindan bahsederek, iistlin ve
zayif yonlerini aciklamustir. Insansiz arac¢ cesitleri ve oOzellikleri iizerine bir ¢alisma

yapmigtir.

Giiniimiize kadar IDAT ile ilgili farkli teknoloji araglar1 gelistirilmistir. Kablo
kontrollii uzaktan kumandali araglar (Remote Operating Vehicle-ROV) bu teknolojilerden
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en bilinenlerinden biridir. Diinya’nin ii¢te ikisinin sular ile kapli olmasina ragmen sualtinin,
yerylizii aragtirmalari kadar aragtirllamamasi nedeniyle ROV’lar iiretilmeye baslanmistir
(Okutan, 2008: 1). ROV’lar kablo kontrollii olmasi sebebiyle bagl oldugu aracin etrafinda
diisiik hizla dolasabilen, kutu seklinde bir arag¢ olarak kullanilabilmektedir (Kyriakopoulos
ve Savvas, 2006: 114). ROV’lar kamera kontrollii izleme ve 6l¢iim alma amacli mikro
olabilecegi gibi sensdr (ivmedlger, basing algilayic, sicaklik algilayict vb.) ve robot kollar
yardimiyla makro boyutlarda karmasik bir sistem olarak da kullanilmaktadir (Canli ve

digerleri, 2015: 44).

Sekil 1’de Dogus {iniversitesi tarafindan finanse edilen ornek bir IDAT

goriilmektedir. Sekil 2° de ise bir ROV araci 6rnegi gosterilmistir.

Sekil 1: Dogus Insansiz Deniz Araci

E

——
— —
e —

Kaynak: Dagl ve digerleri, 2013:576



Sekil 2: Bir ROV Ornegi

f450, -.-

LaT T R

Kablo kontrollii olmasinin getirdigi dezavantajlar nedeniyle ROV lara alternatif ya
da bir iist teknolojisi diyebilecegimiz AUV (Atonomus Underwater Vehicle) iiretilmistir.
Kablosuz ¢aligabilen otonom sualti araglart AUV ler yiiksek hizda hareket edebilen, gii¢
kaynag1 (pil) ile sinirh siire caligsabilen ve ROV’lara gore daha fazla otonomiye sahip
araclardir (Kyriakopoulos ve Savvas 2006: 114). AUV, 100 metreden 6000 metre
derinliklerde kullanilabilen, yaygin olarak petrol aramalarina yonelik olan sualtimi
haritalayabilen, askeri ve bilimsel ¢alismalarda kullanilan otonom araglardir(http:/www.tr-

teknoloji.com.tr/auv-nedir ).

Sekil 3’te ornek bir AUV verilmistir. Sekil 4’de ise farkli 6zelliklere sahip ve
alternatif enerji kaynagi olan giines enerjisi kaynagina bagli olarak ¢alisan sualt1 deniz araci
gosterilmektedir. Tiirk tasarimi olan ve petrol endiistrisinde kullanilan bir AUV araci da
Sekil 5°te verilmistir. Sekillerdeki farkli 6l¢ii ve ¢alisma sistemlerine sahip olan AUV ’lerden
anlasilacagi iizere, AUV’ler ¢ok kritik amaclar1 gerceklestirebilecek 6zelliktedirler. Hem
petrol arama gibi ¢ok stratejik amaglar icin kullanilabilen IDAT’lar ayn1 zamanda savunma

alaninda da kullanilabilen yiiksek katma degerli teknolojilerdendir. Bu nedenle, IDAT lerin
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gelisiminin incelenmesi ve bu teknolojiler ile ilgili potansiyel teknolojilerle olan iligkisinin

degerlendirilmesi 6nemli bir konudur.

Sekil 3: Bir AUV Ornegi

Kaynak: Wynn ve digerleri, 2014: 452

Sekil 4: Giines enerjisi ile calisan AUV

Kaynak: Blidberg, 2011:6



Sekil 5: Bir Tiirk Tasarimi, Petrol Endiistrisinde Kullanilan AUV Araci

Kaynak: http://www.tr-teknoloji.com.tr/auv-nedir

IDAT"nkullanim alanlar1 Canli ve digerleri (2015: 45)nin g¢aligmasindan
yararlanilarak yazar tarafindan Tablo 3’deki gibi olusturulmustur. Tablo 3’de bulunan son 9
kullanim alan1 askeri ve endiistriyel kullanim alanlar ile ilgili iken ilk 24 adet kullanimi

alant sivil kullanimlar ile ilgilidir.



Tablo 3: IDAT’in Kullamim Alanlari

No Kullanim Alan

1 Arama, kurtarma

2 Sualt1 boru ve kablo désenmesi ve kontrolleri

3 Koprii aya 1 kontrolleri

4 Su alti durum farkindaligini saglama

5 Su alt1 insaat ve bakim/onarim

6 Su alt1 6rnek toplama

7 Batik kurtarmak

8 Sualt1 naas ve delil ¢ikartma

9 Cevresel aragtirmalar, ¢evre kirliligi

10 Osinografik arastirmalar, biyogesitlilik ¢aligsmalari

11 Batik objelerin arastirilmasi gemi, batiklar, ugaklar vb.
12 Sualt1 gii¢ istasyonlari, hidroelektrik ve niikleer santraller
13 Su rezervuarlari, baraj kapaklari ve su setleri incelemeleri
14 Su alt1 boru hatt1 kaynak incelenmesi

15 Balik, yenge¢ ve su yiizeyi aragtirmalari

16 Zebra midyeleri ve temizlenmesi

17 Arkeoloji ¢alismalari

18 Sualt1 haritalama ve dogrulama

19 Belgesel ¢ekimi

20 Su parklari

21 Korozyon ve katodik ol¢timler

22 Sualt1 olay yeri inceleme

23 Gemi teknesi, pervanesi ve yonlendirme ekipmani incelemesi
24 Dalgi¢ gozlemleme ve destek elemani olarak gorev icrasi
25 Manipiilator sistemleri

26 Sualt1 kesif ve gozetleme

27 Liman ve kritik alan glivenligi

28 Mayin tani

29 Teshis ve imha

30 Anti denizalt1 harbi

31 Filo eskortu

32 Denizalt1 kurtarma

33 Batik caligmalari
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Tiirkiye’de de siirdiiriilebilir rekabet {istlinliigiiniin ¢ok Onemli oldugu rekabet
ortaminda IDAT ile ilgili hem devlet kurumlari hem de 06zel sirketler ¢aligmalar
yapmaktadir. Karaca ve Karip (2011) iilkemizde insansiz deniz ara¢larinin gelistirildigini,
ASELSAN’da insansiz deniz araglarina kendi kendine karar verme yetenegi kazandirma
calismalari yapildigina vurgu yapmistir. Ayrica ASELSAN calismalarini insansiz deniz alti
ve deniz iistii olarak iki koldan ¢aligma yiiriittiiklerini ifade etmistir. ASELSAN 2010 yilinda
caligmalarina basladig1 “Ahtapot” isimli AUV c¢alismalar1 ve “Dalgi¢” isimli insansiz sualti
araci gelistirerek onemli gelismelere imza atmaktadir (Canli ve digerleri, 2015: 73). Orta
Dogu Teknik Universitesi'nin gelistirdigi Cok Amagli Ulusal Insansiz Sualti Araci
(ULISAR) projesinde, biri yiizeyde gemiyle haberlesen, digeri sualtinda fiberoptikkabloyla
ylizeydeki gemi ile haberlesmeyi saglayabilen iki arag¢ tasarlanmistir (Yakut ve digerleri,
2015: 344). Bu calismalarin yani sira Izmir Yiiksek Teknoloji Enstitiisii, Kocaeli
Universitesi, Istanbul Teknik Univeristesi, TUBITAK, GATE Elektronik Sirketi ve diger
sitketlerin caligmalar ile lilkemizde giderek yayginlasan bir alan olmaktadir (Canli ve

digerleri, 2015: 65-74).

Kiiresellesen diinyada insansiz denizalti teknolojisinin 6nemi daha da artmaktadir.
Insansiz sistemlerin dénemi iilkemizde de her gegen giin artmaktadir (Koyuncu, 2006).
Kiiresellesmenin 6nemli etkisi ile {ilkelerin kendi i¢indeki rekabetini uluslar arasi boyuta
tasinmaktadir (Zerenler ve digerleri, 2007: 656). Insansiz araglarin kullanimi farkli alanlarda
kullanilmakta, is saghigi ve gilivenligini korunmakta, insan hayatina verilen 6nemi ile
hayatimizin en degerli varli§i olan zaman kavramindan da tasarruf saglamakta ve gelisen
teknolojilere de biiyiik uyum saglamaktadir (Dogru ve digerleri, 2013).

Ulkemizin 2023 vizyonunda diinyanin en biiyiikk 10 ekonomisinden biri olma
hedefini gergeklestirebilmesi i¢in inovasyon ve AR-GE odakli ¢alismalar ¢ok onemlidir
(Bilim, Sanayi ve Teknoloji Bakalig1 aylik yayin organi, 2015:1). Bu ¢alismada, AR-GE ve
inovasyon odakli kalkinmaya destek olacagi diisiiniilen bir caligma yiiriitiilmiistiir.
Calismada patent verileri kullanilarak yiiksek katma degerli bir teknoloji olan IDAT’leri

analiz edilmistir.
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2. LITERATUR ARASTIRMASI

Bu boliimde, tez kapsamui ile ilgili literatiirde yiiriitiilen ¢alismalarin 6zeti iki alt
boliimde verilmistir. ilk boliim insansiz deniz araglari ile ilgili literatiirii, ikinci bliimde ise

patent verileri kullanilarak yiiriitiilen ¢aligmalarin genel bir degerlendirmesini verilmistir.
2.1 insansiz Deniz Araclar1

Literatiirde, insansiz araglar otomatik olarak kontrol edildigi i¢in robot olarak da
ifade edilmektedir. Kostas JveLoizou (2006) robot kavraminin ilk olarak Yunan
mitolojisinde gectigini, 1921°de ise Karel Capek tarafindan bilim kurgu hikayelerde
anlatildigina vurgu yapmaktadir. Ayrica, Kostas veLoizou (2006) calismlarinda, endiistriyel
robot i¢in ilk patentin George Devol tarafindan aldigimi belirterek robotlari

hareketlilik,konfigiirasyon ve degisik yapilarina gore siniflandirmiglardir.

Aydin ve digerleri (2007) ise sualtinda ses dalgalarinin yayilmasin arastirarak birgok
amag i¢in denizaltina indirilen uzaktan kumanda edilen sualt1 araglari tlizerine bir ¢alisma

yapmigtir.

Karatas (2012), deniz sahalarinda arama yapilirken birden ¢ok kaynak ve alicinin bir
araya gelmesi ile dagiik sualti sensor aglarinin olustugunu ifade etmektedir. Bu sensor
aglarinin optimizasyonu iizerine ¢alisma yapan Karatas (2012), sualtinda aranan hedeflerin
akustik yol ile yani cisimlere ses enerjisi gonderme yolu ile belirlenmesi {izerine ¢alisma

yapmigtir.

Kuzlu ve digerleri (2010) sualt1 araglarin, dalgi¢larin, kontrol sistemlerinin amacina
yonelik sualti haberlesmesi i¢in alict 6n yiikselte¢ tasarlamislardir. Bu tasarim sayesinde

sualti ile daha 1yi1 bir iletisim hedeflenmesi i¢in ¢alismalar yapmistir.

Gl ve Leblebicioglu (2011) otonom sualt1 aract i¢in bir matematiksel modeli ve
denetim modeli tasarlayarak bazi algoritmalar kullanmis ve sualti aracini gelistirerek test

benzetimleri ile dogrulamislardir.
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Okutan (2008), insansiz deniz alti araci 6zellikleri ve ¢esitlerinden bahsederek
Insansiz deniz alt1 teknolojiler ile ilgili matematiksel modelleri kurmustur. Temelde sualt:
aracina etkiyen kuvvetleri (siirtinme, eksukiitle, hidrostatik, kontrol, itki) dinamik modellere

ekleyerek literatiirde bulunan bir sualt1 aracinin parametrelerinin benzetimini yapmustir.

Istyel (2007), insansiz sualti araglarinin dogrusal olmayan hareketler gostermesine
karsin araca olabilecek bozucu etkiler g6z oniine alinarak matematiksel model kurmus ve

farkli algoritmalar ile bozucu etkilerin parametre 6l¢iim ve tahminlerini yapmistir.

Aydin (2012) endiistrideki kuruluslarin gelir saglamasi, verimi optimum seviyeye
getirebilmesi, kuruluslarin en az hata ile zaman tasarrufu saglamanin nasil miimkiin
olacagina deginmektedir. Aragtirmasinda, otomatik yonlendirilmeli araglar {izerine ¢aligma
yapmis ve endiistri kuruluslarinin is sagligi ve giivenligi icin insansiz araglari tercih

ettiklerini vurgulamistir.

Uney (2012) insansiz sualti araglari i¢in matematiksel model kurmus, basit bir

tasarim yapmis ve aracin hata toleranslarini incelemistir.

Ulker (2014) seri iiretim i¢in en uygun insansiz sualt1 arac1 tasarmminin segilmesi
amaciyla farkli karar verme metotlarini birlestirmistir. Ik olarak bulanik AHP Buckley
teknigini, daha sonraki ¢aligma asamalarinda Chang’in bulantk AHP Extenet Analysis
teknigi ve Chen’in bulanik fuzzy TOPSIS teknigi birlestirerek bir ¢alisma yapmuistir.
Calismada yeni pratik bir karar verme araci olusturmustur. Verilerini sayisallagtirarak bir
insansiz sualt1 arag iiretim firmasina uygulamistir. Asamali olarak uygulanan ¢alismanin ilk
asamada karar vericilerin analizi sonucu en 6nemli karar vericinin elektrik miihendisi oldugu
sonucuna varmistir, elektrik miithendisinin ¢aligmadan ¢ikarilmasiyla gemi insa miihendisi
en 6nemli karar verici olmustur. Ikinci asamasinda karar vericiler 10 adet agirlik,
iiretilebilirlik gibi kriterleri degerlendirmistir. Uciincii asamada ise alternatif karar vericiler

kriterleri degerlendirmistir ve dramatik farkliliklar olusmadig1 sonucuna varmistir.

Bostan (2015) ¢alismasinda, insansiz araglarda ki haberlesme i¢in her insansiz arag
tireticinin farkli protokolleri kullandigini bununda bir sorun oldugunu ifade etmistir. Bu

iletisim sorununa ortak bir protokol kullanilarak ¢6ziim iiretilebilecegine vurgu yapmustir.

Yakut ve digerleri (2015) derinlik ve yon denetim testleri yapmak i¢in bir sualt1 araci

tasarlayarak deney yapmislardir. Deneyde, uzaktan kumandali veya otonom olarak g¢alisan
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su alt1 araglarinin belirli bir agiya yonelmeleri, belirli bir derinlige inmeleri gibi temel

dinamik hareketleri yaparken sualt1 akintilar1 gibi bozucu etkiye karsi tepkileri incelenmistir.

Yukaridaki calismalarin yaninda, insansiz deniz araglar ile ilgili olarak manevra
kabiliyeti (Healey ve Lienard,1993), kontrol sistemi ve tasarimi, testi ve kontorlii (Caccia ve
Veruggio, 2000; Budiyono, 2009), ve bulanik mantik kullanimi (Ishaque ve digerleri,
2010;Geder ve digerleri, 2008; Guo ve digerleri, 2003; Bessa ve digerleri, 2010) ile ilgili

caligmalar ylriitilmiistiir.

Bunlara ek olarak, insansiz deniz araglari ile ilgili olarak yol planlamasi (Wang ve
digerleri, 2000), ariza tespiti (Alessandri ve digerleri, 1999), optimizasyon (Alam ve
digerleri, 2012; Faruq ve digerleri, 2011) gii¢ sistemi (Cai ve digerleri, 2010), gii¢ kaynaklar1
(Hasvold ve digerleri, 2006; Hasvold ve digerleri, 1999), tanimlama, navigasyon ve denetim
sorunu (Caccia ve digerleri, 1998), elektrokimyasal enerji kaynaklar1 (Hasvold ve
Sterkersen 2001), otomotik nesne takibi (Marks ve digerleri, 1993), modern kontrol
yaklasimlar1 ve yapay zeka uygulamlar1 (Craven ve digerleri, 1998)konularinda ¢alismalar

literatiirde yuriitiilmiistiir.

Yapilan literatiir taramasindananlasilacagi gibi, insansiz deniz araglar1 {lizerine
yiiriitiilen ¢aligmalar daha ¢ok insansiz deniz araglarin teknik 6zellikleri ile ilgili boyutlar
genel olarak incelemektedirler. Calismalarin ¢ok ©6nemli bir boliimii IDAT lerin

gelistirilmesi yoniindedir.
2.2 Patent Analizleri

Literatiirde patent analizlerinin teknoloji gelisiminin izlenmesi ve degerlendirilmesi
ile ilgili olarak yogun c¢alismalara rastlanmstir.Dereli ve Durmusoglu (2007) yaptiklari
caligmada iilkemizde 1980 ile 2007 arasinda tekstil alaninda yapilan patent bagvurularini
degerlendirerek alinan patentlerin ¢cogunun AB {ilkelerine ait olduklarini ifade etmekte,
tilkemizdeise encok alinan patentin kimya ve metaliirji alaninda bulundugunu belirtmekte
ve Japonya’nin 23 saniyede bir patent almasina kiyasla iilkemizin patent faaliyetleri

konusunda ¢ok gelismedigini ifade etmektedirler.

Bagpinar (2008) Tiirk Patent Enstitiisiinde uzmanlik tezinde Tiirk imalat sanayinde
patent bagvurulari ile ilgili ¢calisma yapmustir. 1980-2007 yillarina ait patent verilerini, 1996-

2007 yillarina ait faydali model verileri {izerine patent sektorel uyum tablosu hazirlamistir.
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Patent ile ilgili detayli bilgi vererek elde ettigi veriler ile inovasyon performans analizi
yapmistir.Bagpinar (2009) diger bir ¢alismasinda, inovasyon agisindan insaat sektoriindeki
patentleri analiz etmistir. Bu ¢alismasinda insaat sektoriinde alinan patent siniflarini tek tek

ele alarak iilkelere gore dagilimini gorsellestirmistir.

Kapucu (2013) yaptig1 ¢aligmada tasarim miihendislerininkarsilagabilecegi patent
kapsamini agma tasarimi, patent ihlali ve yenilik¢i problem ¢dzmenin biitiinlestirildigi bir
tasarim algoritmasi onermistir. Bu yontem ile {iriiniin gili¢lii yonleri ile zayif yonlerini ayirt
edilmesini saglamaya calismistir. Firmalarin mevcut durumlarimi daha ileri asamaya
cekmeleri i¢in patent analizini ihmal etmeden daha az harcama ile durum iyilestirmesi

yapabileceklerini dne stirmiistiir.

Bagpinar (2008) patent alimu, iilkelerin gelismislik diizeyi ile dogru orantili olduguna
vurgu yapmistir. Bozkurt (2014) ise Fikri ve Sinai Miilkiyet Haklarinin 6nemli unsuru
patent alimi, bulus, inovasyon aktiviteleri, arastirma gelistirme faaliyetlerinin 6nemli
gostergesi olarak goriildiigli ancak dezavantaji olarak IPC kodlamanin sektorel bir
siiflandirmay1 igermedigini ifade etmekte ve patent verilerinin smiflandirilmasinda
kullanilan smiflandirma tiirleri hakkinda teknik bilgiler sunmaktadir. Ayirca, Bozkurt
(2014)yaptig1 calismada sektorel simiflandirma sisteminin gerekliligi {izerinde onemle
durarak OTAF (The Office of Technology Assessment and Forecast), YTC (Yale
Technology Concordance), SIC (Standard Industrial Classification) Standart Sanayi
Siiflandirmasina, MERIT (Maastricht Economic Research Institute on Innovation and
Technology), ISIC (International Standard Industrial Classification) OECD Teknoloji
Siniflandirmasi (OTC)- teknoloji siniflamasinin literatiir caligsmalarina olan katkilari tizerine

bir ¢aligma yapmastir.

Karakas ve Adak (2015) Tiirkiye’de AR-GEcaligmalarint incelemislerdir.
Tiirkiye’nin son on yillik AR-GE harcamalarini, AR-GE yogunlugunu, sektorlerin AR-GE
harcamalarindan aldigi payr TUBITAK verileri ile analizi ederek veri kiimelenmesi
yapmustir. Tiirk Patent Enstitiisii verilerini analiz ederek yillik patent bagvurular ile yillik

tiretim rakamlar1 arasindaki iligkiyi de incelemislerdir.

Eren ve Kili¢ (2016) firmalarda yaptiklar1 aragtirmalar ile patent ve faydali model
korumasinin etkililigine yonelik degerlendirilmelerini ve korumaya verdikleri Onemi

ampirik olarak incelemistirler. AR-GE harcamalari, finansal destekleri, pazar biiyiikligi ile
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farkl tiirde isbirlikleri ve bilgi kaynakalar1 degiskenlerinin patent/faydali modelin 6nemine
yonelik firma degerlendirmeleri iizerindeki etkileri inceleyerek SPSS 19 paket programini
yardimi ile analizler yapmistirlar. Hipotez testlerini imalat sanayi sektorii igin test
etmistirler. Firmalarin pazardaki istiinliiklerinin AR-GE ¢alismalarina verdikleri 6nem,
iniversite sanayi isbirliginin kullanilmasi gibi degiskenler ile agiklamislardir. SPSS paket
programini kullanarak firmalarin patent ve faydali modele verdikleri énem derecesini

arastirmislardir.

Yiiriitiilen bu caligmalarla birlikte patent verileri ile ¢esitli yontemler kullanilarak
yapilan ¢alismalar da bulunmaktadir. Bunlar arasinda, Altuntas ve Dereli (2016) ise patent
verilerini kullanarak savunma sanayiinde teknoloji gelisimi ile ilgili olarak mithimmat ve
tahrip teknolojileri iizerine bir uygulama yapmistir. Altuntas ve digerleri (2015a) agirlikli
iliskilendirme kurallar1 ile patent verilerini kullanarak veritabani teorisi ve uygulamalari ile
ilgili caligma yiriitmiislerdir. Altuntas ve digerleri (2015b) yaptiklar1 bir diger ¢alismada,
teknoloji basarisini patent verilerini ve condorcent adli bir metodu kullanarak tahmin eden
bir yaklagim sunmuslardir. Altuntas ve Dereli (2015) DEMATEL adli method ve patent atif
sayilarim1 kullanarak yaptigi calismada telekominikasyon ile ilgili yatirnm projelerini
onceliklendirmis ve degerlendirmistir. Jun (2015) yaptig1 calismada, BMW firmasi
tarafindan alinan patentleri kullanarak regresyon analizi yapmis ve teknoloji agim
olusturmustur. Jun ve digerleri (2012) iliskilendirme kurallari, zaman serisi analizi ve k-
ortalama algoritmasini patent verileri ile birlikte kullanarak, Bioteknolojiler iizerine bir

uygulama gerceklestirmistir.

Diger caligmalarda S-egrilerini patent verilerini kullanarak ¢izen c¢aligmalar da
bulunmaktadir. Ranaei ve digerleri (2014) yaptiklar1 calismada, diisiikk emisyonlu arag
teknolojilerin gelisimini patent verilerini kullanarak tahmin etmislerdir. Trappey ve digerleri
(2011)ise 1389 patent verilerisinden haraketle olusturdugu S-egrileri ile RFID (Radio
Frequency Identification) teknolojilerinin gelisimini tahmin etmistir. Ernst (2003) patent
verilerinin stratejik teknoloji yonetimi amaciyla kullanilabilecegini gostermistir. Metin
madenciligi yaklagimi ile patent verilerinin analizi de literatiirde siklikla yiiriitiilen
caligmalar arasindadir (Fattori ve digerleri, 2003; Yoon ve Park, 2004; Tseng ve digerleri,
2007; Yanhong ve Runhua, 2007; Feng ve Fuhai, 2012; Jun, 2013; Han ve Sohn, 2015).
Abbas ve digerleri (2014) ise patent verileri ile literatiirde yapilan ¢aligmalar1 derleyerek
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cesitli yaklagimlar acisindan siniflandirmistir. Patent verileri literatiirde teknoloji tahmini,

degerlendirmesi ve dnceliklendirilmesi i¢in yliriitiilmektedir.

Patent verileri kullanilarak yapilan ¢alismalar incelendiginde, bu tezde ele alindigi
sekli ile IDAT ile ilgili IPC stratejik teknoloji kod aglarmi olusturan bir calismaya
rastlanilmamistir. Bunun sebebi, literatiirde patent analizi yaparak IDAT’larin incelendigi

bir ¢aligma yiirtiilmemis olabilir veya ¢ok nadir olarak ¢alisilan bir konu olabilir.
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3. UYGULAMA

Bu boliimde, insansiz deniz araglar1 teknolojileri (IDAT) ile ilgili yapilan patent
analizleri ve uygulanan dogrusal regresyon denklemlerinin sonug¢larinin kullanilarak elde

edilen teknoloji aglar1 verilmistir.
3.1 Uygulama Adimlar

Insansiz deniz araglar ile ilgili teknolojiler IPC kodlari ile siniflandirilarak bu alanla
iliskili teknoloji tasarimi yapmak isteyen arastirmacilara, sivil ve savunma alaninda degisik
caligmalar yapacak olan arastirmacilara, teknoloji yoneticilerine, 6nemli bilgilerin
sunulacag1 diisiiniilmektedir. Bu alanla ilgili Tiirk¢e yazinda sinirli sayida c¢alisma
bulundugundan aragtirma sonuclarmin literatiire O6nemli katkilar saglayacagi
beklenilmektedir.

Ilk asamada, IDAT ile ilgili alinan tiim patent verileri elde edilmistir. Patent
verilerinden hareketle basit dogrusal regresyon denklemler kurulmustur. Daha sonra,
patentlerin IPC kodlarikullanilarak teknoloji aglar1 ortaya c¢ikarilmistir. Bu tezin
yiriitilmesinde kullanilan temel adimlarin 6zeti Sekil 6’da verilmistir. Uygulamada

kullanilan bu adimlar asagida aciklanmistir.
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ADIM 1: insansiz Deniz Araglari —————N Patent Arastirmas! _

Teknolojisi ile ilgili Anahtar Kelimelerin

Belirlenmesi ::ﬂ Uzman Gorusl

ADIM 2: Patent Veritabanin Segilmesi ::ﬂ USPTO veritabani ‘

ADIM 3:Patentlerin Elde Edilmesi —[>‘ AcclaimlP yazilimi ‘

. . :H S-egrisi
ADIM 4: Verilerin Duzenlenmesi ve -
Analiz ::w Lineer regresyon denklemleri

ADIM 5: Teknoloji iligki Haritasinin | Siosyall e Vel e
QiZHmeSi | D Gorsellestirme

ADIM 6: Sonug ve Degerlendirme

Sekil 6: Calismanin Akis Semasi

ADIM 1: IDAT ile ilgili anahtar kelimeler belirlenmistir. Bu asamada ilk olarak
literatiir taramasi ve patent arastirmasi yapilmis ve en sik kullanilan kelimeler not edilmistir.
Ardindan uzman goriisiine bagvurulmustur. Yiiksek lisans diizeyinde egitim goren, patent
aragtirmasi egitimi almig ve savunma sanayiinde calisan 5 uzmana goriisme yoluyla
belirlenen anahtar kelimeler teyid ettirilmis ve onlarin goriisleri dogrultusunda gerekli
diizeltemeler yapilarak, patent arastirmasinda kullanilacak olan anahtar kelimeler

netlestirilmistir.
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ADIM 2: Patent verilerini elde etmek amacina yonelik uygun patent veri taban
arastirilmistir. Literatiirde Tiirk Patent Ensititlisii( TPE), Espacenet, Japon Patent Ofisi (JPO)
ve USPTO (United States Patent and Trademark Oficce) gibi patent veritabanlarmin
arastirmalarda kullanildig1 tespit edilmistir. Patent arastirmasi yapan c¢alismalarda, ¢ok
sayida patent verisini igermesi dolayist ile USPTO’nun patent veritabani yaygin sekilde
kullanilmaktadir (6rn. Altuntas ve digerleri, 2015a; Altuntas ve digerleri, 2015b). Bu tezde
de USPTO’nun bu avantaji nedeniyle, ¢ok sayida patent verisine ulagmak amaciyla
USPTO’nun patent arama araytizii kullanilmistir.

Arastirmada kullanilan anahtar kelimeler patentlerin 6zet kisminda arastirilmistir. Bu
anahtar kelimeler Tablo 4’de verilmistir.

ADIM 3: Patent verilerinin, dogrudan USPTO’nun patent arama arayiizii
kullanilarak elde edilmesi oldukg¢a fazla almaktadir. Bu nedenle, USPTO’dan patent
verilerini otomotik sekilde bilgisayar ortamina indirmek igin 6zel bir program olan
AcclaimIP adli program kullanilmistir. Bu program sayesinde birden fazla patent arama
veritabani kullanilarak birden fazla arama kriteri ile ilgilenilen teknoloji ile ilgili olarak
patent verileri rahatlikla elde edilebilir. Ayrica bu program sayesinde, binlerce patent verisi
ile ilgili olarak, her patentin basim yil1, aldig1 atif say1si, bulunan “claim” sayisi, icerdigi IPC
kod sayist gibi bir¢cok bilgi Excel ortaminda elde edilebilmekte ve patent verilerinin
derlenmesine izin vermektedir. Bu sayede, patent verileri kullanilarak ¢esitli yontemlerin
uygulanmas1 miimkiin olabilmektedir.

ADIM 4: Patent verileri, Microsoft Excel 2013 ortaminda bu ¢alismada kullanilacak
olan S-egrisi ve dogrusal regresyon analizini yapilabilecek formata getirmek i¢in gerekli
diizenlemeler yapilmistir. IDAT icin teknoloji hayat dongiisiinii belirlemek ve mevcut
durumda IDAT’nin yatirim yapilabilirligini ortaya koymak amaciyla birikimli patent verileri
ile S-egrisi ¢izilmistir. S-egrisi sayesinde, IDAT lerinin yatirim yapilabiliecek bir teknoloji
olup olmadig1 belirlenmistir. Boylece, yatirimcilara ve karar vericilere IDAT ile ilgili
mevcut pazarda talep olup olmadig1 konusunda bir fikir verilmesi de amaglanmistir. Daha
sonra ise IDAT nin ilgili olabilecegi teknoloji siniflarin1 belirlemek ve bdylece teknoloji
aglarin1 olusturmak amaciyla dogrusal regresyon analizi yapilmistir. Dogrusal regresyon
analizleri SPSS 21 ortaminda yapilmistir. Elde edilen analiz sonuglarindan hareketle hangi

teknoloji siiflar1 arasindaki iligkilerin daha kuvvetli oldugu da belirlenmistir.
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Tablo 4: Calismada Kullanilan Anahtar Kelimeler

No | Unmanned submarine No | Intelligent submarine

1 remotely piloted submarine 35 | unmanned submarine system
2 unmanned undersea 36 | intelligent undersea vehicle
3 remotely piloted undersea 37 | unmanned undersea system
4 unmanned underwater 38 | intelligent underwater vehicle
5 remotely piloted underwater 39 | unmanned underwater system
6 unmanned u boat 40 | intelligent u boat

7 remotely piloted u boat 41 | unmanned marine

8 intelligent marine 42 | remotely piloted marine

9 unmanned surface 43 | intelligent surface

10 | remotely piloted surface 44 | unmanned naval patrol

11 | intelligent naval patrol 45 | remotely piloted naval patrol
12 | unmanned sub-hunter 46 | intelligent sub-hunter

13 | remotely piloted sub-hunter 47 | unmanned subhunter

14 | intelligent subhunter 48 | remotely piloted subhunter
15 | unmanned navy boat 49 | intelligent navy boat

16 | remotely piloted navy boat 50 | unmanned boat

17 | intelligent boat 51 | remotely piloted boat

18 | unmanned water 52 | intelligent water

19 | remotely piloted water 53 | autonomous submarine

20 | autonomous undersea 54 | autonomous underwater

21 | autonomous u boat 55 | autonomous u-boat

22 | autonomous marine 56 | autonomous surface

23 | autonomous naval patrol 57 | autonomous sub-hunter

24 | autonomous subhunter 58 | autonomous navy boat

25 | autonomous boat 59 | autonomous water

26 | remotely operated underwater vehicle | 60 | underwater drone

27 | remotely operated submarine 61 | remotely operated undersea
28 | remotely operated underwater 62 | remotely operated u boat

29 | remotely operated u-boat 63 | remotely operated marine

30 | remotely operated surface 64 | remotely operated naval patrol
31 | remotely operated sub-hunter 65 | remotely operated subhunter
32 | remotely operated navy boat 66 | remotely operated boat

33 | remotely operated water 67 | UUV

34 | UAV 68 | ROV
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ADIM 5: Adim 4’de yiiriitiilen S-egrisi ¢calismast ve dogrusal regresyon sonuglari
kullanilarak bu adimda elde edilen sonuglari daha ayrintili gérebilmek ve ¢alismay1 daha
anlagilir hale getirmek i¢in sosyal network analiz programi olan Gephi 0.9.1adli program
kullanilmistir. Elde edilen sonuglarmn kullanilarak IDAT ile ilgili ile teknoloji ag1 cizilerek
gorsellestirilmesi Gephi 0.9.1 adli program sayesinde miimkiin olmustur. Cizilen teknoloji
ag1 sayesinde literatiirdeki 6nemli bir boslugun dolduruldugu diistiniilmektedir. Jun (2015)
caligmasinda IPC  kodlar1  arasindaki  iligkileri  teknoloji  ag1  kullanilarak
gorselestirilebiliecegini yonelik bir uygulama yiirtitmiistiir.

ADIM 6: Bu adimda ise uygulama sonucu elde edilen teknoloji aglar1 ve sonuglar

kullanilarak degerlendirmeler yapilmis ve dnerilerde bulunulmustur.

3.2 S-egrisi ile IDAT’1n incelenmesi

S-egrisinin igin dncelikle patent verilerinin elde edilmesi gerekmektedir. Insansiz
Deniz Araglar1 Teknolojisinin patent verilerine ulagabilmek icin “AcclaimIP” adli patent
arastirma ve analiz yazilimi 21 Haziran 2016’da kullanilmistir. Bu yazilimin kullanilma
sebebi 98 milyon kiiresel patent verileri ile siirekli kendini yenileyen aktif bir yazilim
olmasidir. Ayn1 anda bir ¢ok anahtar kelime ile ilgili patent verilerine, kronolojisine, ne
kadar atif aldig1 bilgisine, genel patent igeriklerine, patent iiriin parcalar1 6zellikleri ve
gorsellerine ulagsma imkani1 sagladigi i¢in bu yazilim tercih edilmistir. Yazilimda diinyadaki
bircok iilkeye ait patent veri tabanlarinda arastirma yapilabiliyor olmasina ragmen, bu
calismada sadece Amerika’da bulunan USPTO (United States Patent and Trademark

Oficce,http://www.uspto.gov/) verileri kullanilmistir.

Bu yazilim i¢in &ncelikle IDAT ile ilgili makalelerden, internet taramasindan anahtar
kelimeler arastirilmistir. Belirlenen anahtar kelimeler kullanilarakyazilimdaarama
yapilmistir. Bir patentin 6zet kisminda bu anahtar kelime veya kelimeler var ise ¢alismaya
dahil edilmistir.

Yaziliminda anahtar kelimelerle c¢alisma yiriitiilerek Uluslararas1  Patent
Siiflandirmasi (IPC- International Patent Classification) bilgilerinin patent kronolojisi,
hangi patentin ne kadar atif aldig1, en ¢ok alinan patent sinifinin kodlar1 belirlenmistir. Bu
patent verileri daha sonra SPSS programi kullanilarak regresyon analizleri yapilmistir.

AcclaimIP uygulamas1 sonucunda IDAT ile iliskili patent dokiimanlari elde edilmistir. 21
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Haziran 2016 tarihli yapilan arastirma sonucu 612 patent elde edlmistir.612 patentin
ortalama atif sayis1; 15.08 dir. ilgili patentlerin on yillik ortalama biiyiimesi ise % 21.62’dir.

IDAT ile ilgili patentlerin ait olduklari IPC kodlarinin birli (Béliim), iiglii (Smnif) ve
dortlii (Alt Sinif) siniflariin yiizdelik dilimleri ile ilgili bilgiler de elde edilmistir. Sekil 7,
ana kodlar agisindan IPC kodlarinin boliim isimleri ve ylizdelik degerlerini gostermektedir.
Sekil 7°den anlasilacagi gibi B siifina ait olan patentler %51.8 degeri ile en fazla patentin
ait oldugu ICP kodudur. Daha sonra G simifina ait olan patent yiizdesi %35.95 degeri ile
ikinci siradadir. E, F, H, C ve A sinifina ait patent sayilari ise géreceli olarak daha azdir. Bu
sekilde dikkat edilirse, tiim siniflara ait yiizde degerlierin toplam1 %1000’ agmaktadir.
Bunun sebebi bir patentin ait olabiliecegi IPC kodunun birden fazla olmasindan

kaynaklanmaktadir.

Sekil 7: IDAT 1le Ilgili Tiim Patent Kod Béliimlerinin Yiizdeleri

60,00%
51,80%

50.00%
40,00% 35.95%
30.00%
18.79%
0, 9
20,00% 15.03%
11.60%
10,00%
0.82% 0.65%
0.00%
B G E F H C A

Bu caligmada IPC kodlar1 ile yapilan analizler sonucu teknoloji aglari ¢izilmistir. Bu

aglardan elde edilen IDAT’lar ile ilintili IPC kodlamalarinin boliim bashigi ve agiklamasi

Tablo 5’te verilmistir.
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Tablo 5: IDAT ile ilgili IPC Kodlar1 Ve Aciklamalari

IPC kod boliimii Aciklama
B Sinifi Islemlerin uygulanmasi; tasima
G Smifi Fizik
E Smifi Sabit yapilar; insaat
F Sinifi Makine Miihendisligi; Aydinlatma
H Smifi Elektrik
C Smifi Kimya; Metaliirji
A Smifi Insan Ihtiyaclari

Sekil 8’de IDAT ile ilgili teknoloji smiflarmin (ilk {i¢ kod) kodlar1 ve bunlarin
yiizdelik degerleri gosterilmistir. Sekil 9°da ise IDAT ile ilgili tiim patent kod alt siniflar1 ve
yiizdelik degerleri verilmistir. Bir patent birden fazla IPC koduna sahip olabilmektedir. Bu
sebeple, IDAT ile ilgili patent siniflarmin (Sekil 8) ve alt simiflarmin (Sekil 9) yiizdelik
dilimlerinin toplami %100’ gegmektedir.

Patent kodlamada uluslararasistandartlar1 baz alan IPC siniflandirmasinda kodlarin
hiyerarsik olarak siralandig: bilgisi Tablo 2°de gosterilmisti. Sekil 8’de goriilecegi gibi %
24,51 oranina sahip B63 sinifien sik goriinen IPC kodudur. B63: B boliimii; islemlerin
uygulanmasi 6rnegin tasima islemini icerirken B63 sinifi “gemiler ve diger ylizen tekneler;
ilgili techizat “ile iliskili teknolojileri ifade etmektedir. B63 sinifindan sonra, sirasiyla B64,
GO1, E21, G05, GO6 ve F16 kodlar1 en sik tekrar eden siniflar olmustur.

Sekil 9°de ise IDAT ile ilgili IPC alt simiflarin yiizdelik degerlerinden en yiiksek
yiizdeye sahip B64C (%16,99)oldugu goriilmektedir. B64C IPC kodundan sonra sirasiyla en
yiiksek yilizdeye sahip IPC kodlar1 E21B (%16,18), G05D(%12,91), B63G(%12,58),
B63C(%9,31), B63B(%9,15), B64D(%7,84), G015(%7,52), G01C(%7,03) ve GO6F(%5,39)
seklinde devam etmektedir. En yiiksek ilk iic IPC kodu ve aciklamalar1 Tablo 6’te

verilmistir.
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Tablo 6: En Yiiksek Yiizdeye Sahip IPC Kodlar1 ve Aciklamalar:

IPC Kodu IPC kod agiklamasi
B64C Ucaklar, helikopterler
E21B Arazi sondaji1, 6rnegin derin sondajlama; petrol, gaz, ¢oziinebilir ya da

ergitilebilir materyaller veya kaynakya da kuyulardan elde edilen
mineral camurlari.
G05D Elektrikli olmayan degiskenlerin ayarlanmasi ya da kontrolii i¢in

sistemler.
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IDAT Ile Ilgili Tiim Patent Kod Simiflar1 Ve Yiizdelik De

%9T°0 + €09

%9T0 + LT4
%9T°0 + ST4
%9T°0 + S013
%910 + €22
%9T°0 « L949
%9T°0 « z949
%910 « 6249
%910 + 6249
%910 « Lz9
%910 + zz4a
%910 + 19
%9T'0 « LYV
%910 + TOV

%EE'0 = SOH
%EE'0 = TTO
%EE'0 = szd
%EE'0 = €013
%EE0 = 929
%EE'D = sz
%EE0 = €9V
%670 = TZd
%590 = 609
%590 = €04
%S9°0 = TO04
%S9°0 = 20D
%590 = 8049
%80 = L0D
%C8'0 = %04
%C8'0 = TO9
%860 == €29
%C8'0 = TO9
%860 = €29
%YT'T == 20D
%TLE'T == OTD
%TE'T == 204
%IE'T == 9949
%IE'T == S99
Ul T C e T4
%CT Y w0986

26

Sekil 8

%T9 'Y e 2013

%8/ e TOH

%6S'E 809

%65'E Tvd

%9L'€ TOH

%9S°S vOH

%989 914

%816 909

%YT'ET S09

%8T1°9T 123

%C1'61 109
%TLCT r9og
%TS'vC €99




Sekil 9.IDAT Ile Ilgili Tiim Patent Kod Alt Simiflar1 Ve Yiizdelik Degerleri
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Sekil 10 yillara gére IDAT ile ilgili alman patent sayilarin1 gdstermektedir. Sekil
10’dan goriilecegi gibi son yillarda patent sayilarinda artis olmustur. 2015 yilinda patent
sayilar1 bir dnceki yillara gore oldukga yiikektir. 2016 yilinda ise patent sayisinda diisme
goriilmektedir. Bunun sebebi ¢alismanin 2016 yilinda yiiriitiilityor olmasindan dolayr 21
Haziran 2016 tarihinden sonra yaymlanmis patentleri icermiyor olmasindandir. Bu nedenle

2016 y1l1 i¢in patent sayilarinda bir azalmadan s6z edilemez.
Sekil 10: Yillara Gore Alinan Patent Sayilar
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Teknoloji yonetimi ile ilgili calismalar firmalarin 6nemle {izerinde durmalar1 gereken
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adimlar1 igerir. Teknoloji yonetimi literatiiriinde S-egrilerini siklikla kullanilmaktadir. S-
egrileri sayesinde teknolojinin mevcut durumu ve gelecegi ile ilgili isabetli degerlendirmeler

yapilabilmektedir.

IDAT ile ilgili teknoloji hayat dongiisiinii gosteren S-egrisi Sekil 11°de verilmistir.
S-egrisi teknolojinin dogusu, biiylimesi, olgunlagmasi ve diislis evrelerini gosterir. S-egrisi
tek boyutlu bir sekil olmasina ragmen arastirmacilara olduk¢a 6nemli bilgiler sunmaktadir.
Teknoloji arastirmacilarina 6ngérii saglayarak patenti yeniden yapilandirma, patent
gelisimine yeni yonler belirleme, bir sonraki iligkili patentlere dayanak olusturma gibi
onemli bilgiler verir. Bir teknolojinin gelecek gelisimini tahmin etmek ve bir tekenolojiye
yatinm yapilip yapilmayacagini kararlagtirmak i¢in teknoloji hayat dongiisiiniin hangi

evresinde oldugunun bilinmesine ihtiya¢ vardir (Gao ve digerleri, 2013). Bu nedenle, tezde
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teknoloji hayat dongiisiinii gosteren S-egrisi kullanilmistir. Teknoloji hayat donglisiinii ile

ilgili detayl bilgiler Taylor ve Taylor (2012) ¢aligmasindan edinilebilir.

Teknoloji hayat evreleri kisaca asagidaki gibi aciklanabilir:

1. Giris asamasi: Uriinlerin pazarla tanistig1 bu asamada kar orani diisiik olarak
baslar ve tutundurma gabalari, iiriin hakkinda bilgi verme, fiyat stratejisi uygulama ile
bliylimeye gecer (Balyemez ve digerleri 2005: 84). Bu asamada olan bir teknoloji i¢in
yatirimcilarin yatirim yapmasi tavsiye edilmez. Girigimciler, bu asamada yatirnmin basarili
olup olmayacagi konusunda emin olamazlar. Bu asamadaki bir teknolojiye yatirim yapilmasi
bu nedenle risk igerir.

2. Biiyiime asamasi: Satiglarin arttig1, kar oraninin yiikseldigi bu asamada rakip
sayis1 da artarak pazar agi genisler ve endiistride en biiylik karin elde edildigi asamadir
(Perreault ve digerleri 2013: 222). Bu asamada, teknoloji ticarilesme potansiyeli yiiksektir.

3. Olgunluk asamasi: Satiglarin, karin, rekabetin, arttig1 asama sonrasi {iriinde belli
doygunluk olusmasi ile {iriinde yenilige, yeniden yapilandirilmaya gidilmesi ile diisiise gecme
siireci miimkiin oldugu kadar ertelenmeye caligilir (Balyemez ve digerleri 2005: 84).

4. Diisiis/Gerileme asamasi: Teknolojinin hizli gelisimi ile iiriinde diisme, gerileme
asamasina gecme hizi farklilik gosterebilir (Balyemez ve digerleri 2005: 84). Baz1 iiriinler
pazardan cekilebilir, islevini yitirebilir ya da giiclii markalar {irtinde farklilagtirma galismalari
ile iirlinlin boyutu degistirilerek diisiise gegmesi geciktirebilir (Perreault ve digerleri 2013:
222).Bu asama markalarin, lireticilerin inovasyon, AR-GE ¢aklismalarina bagl olarak siireci
degisebilir. Hatta sadik miisteriler ve yeni fikir denemekte yavas olan miisteriler tarafindan da
siire¢ uzunlugu degistirilebilen bir asamadir (Perreault ve digerleri 2013: 223).

S-egrisinin ilk 3 asamasinda firmanin veya potansiyel yatirimcilarin inovasyon
yeteneginin degerlendirilmesi ve bdylece teknoloji yol haritalarin1 giincellemeleri agisindan
onemlidir. Altuntas ve digerleri (2016) Inovasyon yetenegini, inovasyonu desteklemek ve
stirdirmek maksadiyla is alaninda pazarlamadan, AR-GE, iiretimden lojistik ve insan
faktorlerine kadar ilgili kaynaklarin kullanilabilirligi olarak tanimlarken, ayni zamanda
inovasyon yeteneginin degerlendirilmesinin siiregteki belirsizlikler ve karmasiklik nedeniyle

zor olduguna vurgu yapmaktadir.
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Sekil 10: Yillara Gore Alinan Patent Sayilar
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Bu calismada elde edilen Teknoloji hayat egrisinden (Sekil 11°deki S-egrisi)
goriilecegi gibi IDAT giris asamasindan sonra biiyiime asamasina ge¢mistir. Bu teknoloji
pazarmin gelismeye, gelistirilmeye, farkli boyutlar kazanmaya ¢ok acik bir teknoloji oldugu
anlasilmaktadir. Ozellikle yeni iiriin elde etmek isteyen, bu alanda ilerlemek isteyen yeni
teknoloji {ireticilerine biiyiik katki saglayabilecektir. IDAT ile ilgili Ar-Ge faaliyetlerinin
yogun sekilde yiiriitiildiigii bir donemde oldugumuzu sdyleyebiliriz. IDAT nin teknoloji
ticarilesme potansiyeli bu asamada yiiksektir. Yapilan inovasyonlarla biiyliime evresi genis

tutulabilir.
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Sekil 11: S-Egrisi
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3.3 Dogrusal Regresyon Uygulamasi

Literatiirde IPC kodlarinin birbirini etkileme ve birbirlerinden etkilenme durumlarini
belirlemeyi amaglayan ¢alismalarda regresyon analizi yapilmistir (Orn: Jun, 2015). Bu
calismadan hareketle bu boliimde SPSS programi kullanilarak IDAT ile iliskili teknolojileri
belirlemek ve iligki giiclinii ortaya koymak amaciyla basit dogrusal regresyon analizi
yapilmistir. Béylece, IDAT lar ile ilgili alman patentlerin hangi tiir teknolojiler ile ne kadar
giiclii iligkisi ve birbirini ne derece etkileyen teknolojiler oldugunu goérebilmek miimkiin

olmustur.

Literatiirde IPC kodlarinin kullanilarak yiiriitiildiigii ¢alismalar, IPC kodunun alt kod
siiflar dikkate alinarak (ilk dort hanesini kapsayan kod) yapilmaktadir (Jun ve digerleri,
(2012); Altuntas ve digerleri(2015a); Altuntas ve digerleri(2015b)). Sekil 9’dan goriilecegi
gibi toplam IPC kodunun alt kod simiflariin sayist 50°dir. Ancak, burada 50*49=
2450(50°’nin ikili permiitasyonu) adet dogrusal regresyon denkleminin bulunmasi
gerekmektedir. Caligmada, en sik tekrar eden 20 IPC kodu iizerinden analiz yapmanin daha
anlamli oldugu degerlendirilmistir. Ciinkii sik tekrar etmeyen IPC kodlariin p-degeri
0,05’in iistiinde ve R? degerleri ise 0,5 degerinin altinda ¢ikacagindan anlamsiz denklemler
elde edilecektir. Park ve digerleri (2015) yaptiklar1 ¢calismada en sik tekrar eden 10 IPC
kodunu kullanarak analiz yapmislardir. Dolayisi ile calismada, sik tekrar eden ilk 20 IPC
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kodundan hareketle 20*19 =380 adet dogrusal regresyon denklemi kurulmustur. Yapilan
analiz sonucunda %95 giiven diizeyinde, dogrusal regresyon denklemlerinin p-degeri 0,05
ten biiyiik olanlar ¢ikarildigindan toplam 183 regresyon denklemi istatistiksel olarak anlamli
ctkmis ve degerlendirmeye alimmistir. Geriye kalan regresyon denklemlerinin istatistiksel
olarak anlamli bulunmadigindan analizden ¢ikarilmistir. Burada, IPC kod sayisinin ikili
perrmiitasyonu kadar denklem kurulmus ve bir IPC kodunun hem etkileyen(bagimsiz
degisken) hem de etkilenen (bagimli degisken) olmasi durumlar ele alinarak, sosyal network
yazilimi (Gephi) sayesinde yonledirilmis oklar kullanilmistir. Yonlendirilmis oklar
sayesinde tezin amaci dogrultusunda IPC kodlar arasindaki iliskilerin detaylar1 ortaya
cikarilabilmistir. Degiskenler arasindaki iligkilerin varligi korelasyon analiz yapilarak
belirlenir. Korelayon analizinden elde edilen korelasyon katsayisi (r) degiskenler arasindaki
iliskilerin varlig1 konusunda bilgi verir ve bu iliskinin yoniinii(negatif/pozitif) bilmemize
yarar. Bu ¢alismada, korelasyon katsayisinin karesinden hareketle bagimli degiskendeki
degiskenligin bagimsiz degisken tarafindan agiklanma giici zayif olan denklemlerin

belirlenmesinde kullanilmistir.

183 adet dogrusal regresyon denkleminden ise R*degeri (determinasyon katsayisi)
0,50 den biiyiik olan regresyon denkelemleri dikkate alindigindan anlamli ve iligkisi yliksek
63 adet denklem calisma kapsaminda degerlendrilmistir. R?> degeri aciklanan varyans
degerini gosterir ve bagimsiz degiskenden bagimli degiskeni tahmin etmekte kullanilabilme
basarisin1 gosterir (Nagelkerke, 1991). Aralarinda R? degerin 0,50 iizerinde iliski degeri
olan IPC kodlarmin bagimsiz deger katsayisi(bi) kullanilarak teknolojik iliski ag1
cikarilmistir. 11k olarak, 2450 olan denklem sayis1 380 adet denkleme indirgenmistir. Bu
denklemlerden ise istatistiksel olarak anlamli olmayan ve bagimli degiskeni agilama giicii
zayip olan denklemler dikkate alinmamaistir. Sonucta ¢alismada 63 adet denklem kullanilmis
ve bunlarm parametreleri ise Tablo 7°de verilmistir. Tablo 7°den gériilecegi iizere, R? degeri
0,8’in iizerinde olan 11,12,13, 32, 40, 41 ve 42 nolu regresyon denklemlerini olusturan
bagimli ve bagimsiz degiskenler ile saglanabilmektedir. R? degerinin 0,8’in iizerinde olmas1
ise korelasyon katsayisinin en az 0.895 civarinda oldugu anlamina gelir. Bu nedenle 11, 12,
13, 32, 40, 41 ve 42 nolu regresyon denklemleride kullanilan degiskenler arasinda yiiksek
korelasyon bulunmakta ve bu teknolojiler arasinda gii¢lii ve anlamli bir iliski oldugunu

bulunmaktadir.
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Tablo 7: Dogrusal Regresyonda Kullanilan Denklem Sonuclar

No Bagimh degisken  Bagimsiz degisken b1 R? p-degeri
1 B63G GO01S 0,708 0,593 0,000
2 B63G GO5D 0,398 0,517 0,000
3 B64C GO1S 2,028 0,736 0,000
4 B64C GO5D 1,154 0,659 0,000
5 B64C GO08G 4,655 0,628 0,000
6 B64C E21B 1,116 0,574 0,000
7 B64C H04W 2,575 0,571 0,000
8 B64C B64F 3,331 0,558 0,000
9 B64C GO6F 3,687 0,537 0,000
10 B64C Go01C 3,006 0,522 0,000
11 B64D B64C 0,370 0,882 0,000
12 B64D GO0SD 0,506 0,816 0,000
13 B64D G08G 2,110 0,809 0,000
14 B64D HO04W 1,193 0,788 0,000
15 B64D G01S 0,810 0,756 0,000
16 B64D GOG6F 1,520 0,587 0,000
17 B64D G01C 1,251 0,582 0,000
18 B64D E21B 0,429 0,545 0,000
19 B64D B64F 1,294 0,542 0,000
20 B64F GO6F 0,958 0,720 0,000
21 B64F B64C 0,167 0,558 0,000
22 B64F B64D 0,419 0,542 0,000
23 B64F GOIC 0,677 0,527 0,000
24 E21B B64C 0,514 0,574 0,000
25 E21B B64D 1,271 0,545 0,000
26 E21B GO01S 1,159 0,522 0,000
27 G01C GO05D 0,269 0,621 0,000
28 GO01C B64D 0,465 0,582 0,000
29 GO01C GO08G 1,059 0,562 0,000
30 G01C B64F 0,778 0,527 0,000
31 GO01C B64C 0,173 0,522 0,000
32 GO01S GO05D 0,542 0,813 0,000
33 GO01S B64D 0,932 0,756 0,000
34 GO01S B64C 0,363 0,736 0,000
35 GO01S G08G 2,053 0,682 0,000
36 GO1S H04W 1,148 0,634 0,000
37 GO1S B63G 0,837 0,593 0,000
38 GO1S GO6F 1,581 0,552 0,000
39 GO1S E21B 0,450 0,522 0,000
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Tablo 7: Dogrusal Regresyonda Kullanilan Denklem Sonuclar: (Devam)

No Bagimh degisken  Bagimsiz degisken b1 R? p-degeri
40 G05D G08G 3,900 0,892 0,000
41 GO05D H04W 2,223 0,861 0,000
42 GO05D B64D 1,611 0,816 0,000
43 G05D Go1S 1,499 0,813 0,000
44 G05D GO6F 2,910 0,677 0,000
45 G05D B64C 0,570 0,659 0,000
46 G05D G01C 2,304 0,621 0,000
47 G05D B63G 1,299 0,517 0,000
48 GOG6F B64F 0,752 0,720 0,000
49 GO6F G05D 0,232 0,677 0,000
50 GO6F B64D 0,386 0,587 0,000
52 GO6F B64C 0,145 0,537 0,000
53 G08G HO04W 0,560 0,933 0,000
54 G08G G05D 0,228 0,892 0,000
55 G08G B64D 0,393 0,830 0,000
56 G08G GO01S 0,332 0,682 0,000
57 G08G B64C 0,134 0,628 0,000
58 G08G G01C 0,531 0,562 0,000
59 H04W G08G 1,665 0,933 0,000
60 H04W G05D 0,387 0,861 0,000
61 H04W B64D 0,661 0,788 0,000
62 HO04W GO1S 0,552 0,634 0,000
63 HO04W B64C 0,221 0,571 0,000
3.4 Teknoloji Aglan

Calismanin bu boliimiinde sosyal ag analizi yazilimi kullanilarak teknoloji baritalar
olusturulmustur. Sosyal ag analizi yazilimimin biinyesinde barindirdigi algoritmalar bu
calismada kullanilmamistir. Bu yazilimin kullanim amaci sadece dogrusal regresyon
denklemleri ile elde edilen anlamli denklemlerin gorselestirilerek teknoloji siiflar
arasindaki iligkilerin okuyucular tarafindan daha net analasilmasini kolaylastirmaktir.
Literatiirde bir¢ok sosyal ag analizi gelistirilmis olmasina ragmen tez kapsaminda “Gephi
0.9.1” adli sosyal ag analizi yazilimi teknoloji aglarini olusturmak amaciyla kullanilmistir.
Sekil 12 kullanilan “Gephi” adli sosyal ag analizi yazilimmin kullanic1 arayiiziinii

gostermektedir.
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Sekil 12: Gephi Arayiizii
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Sosyal ag analizleri ile iig tiir iliski ag1 olusturulabilir: (1) tiim iliski ag1, (2) karsilikli
yoneledirilmis iliskileragi ve (3) stratejik kod agi. Bu ag tiirleri ile ilgili bilgiler asagida

sunulmustur.

1-Tiim iliski Ag1: Analizi yapilan IPC Kodlarinin biitlinlinii gosteren bir haritadir.
Iki kod arasindaki bu baglanti saat yéniindeki ¢izginin baslangi¢ noktas1 bagimsiz degiskeni
bitisi ise bagimli gosterir. Cizginin (baglanti) kalinliklar1 ise iki kod arasindaki etkileme
giiclinii gosterir ve bagimsiz deger katsayisi(b1)’na gore degisir. Birbirleri ile iligkisi fazla
olan kodlar arasindaki baglant1 kaliliklar1 daha fazla olur. Sekil 13’te, IDAT ile ilgili tiim

IPC kodlar1 arasindaki iliskileri gosteren teknoloji ag1 verilmistir.
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Sekill3: Tiim IPC kodlarinin iliski teknoloji ag1

Sekil 13°te goriilecegi gibi B64C bagimli degisken ve GO8G ise bagimsiz degisken
iken arasindaki iliski ¢izgisi oldukg¢a kalindir (Tablo 7’te iliski bu degiskenler arasindaki
bagimsiz degisken katsayisi 4,655°tir). Benzer sekilde GO5SD bagimli degisken ve GO8G ise
bagimsiz degisken iken arasindaki iliski ¢izgisi de kalindir (Tablo 7°te iliski bu degiskenler
arasindaki bagimsiz degisken katsayisi 3,90°dir). Sekil 13°te kullanilan ¢izgi renginin ise bir

anlami yoktur.

2- Karsihkh Yénlendirilmis iliskiler Ag1: IPC kodlar1 arasindaki iliskilendirmeyi
daha net okunmasini saglar. Kodlar arasindaki ok yonii bagimli degiskeni gosterir. Eger her
iki kod farkli analizlerde bagimli degisken durumunda ise karsilikli ok ve iki renk olarak

goruliir.

3- Stratejik Kod Agi: Burada IPC kodlan tek tek ele alinmistir. Her bagimli
degisken kod ile iligkili diger kodlar agida gosterildigi gibi mavi ve yesil renkler ile
renklendirilmistir. Her iki kod biri birini etkiliyorsa karsilikli ok baslar1 her iki renk ile
renklendirilir. Oklarin kalinlig1 ise aralarindaki iliskinin parametre degerine gore degisiyor.
IDAT ile ilgili 11 farkliStratejik teknoloji kod ag1 elde edilmistir. Stratejik teknoloji kod
aglar1 Sekil [14-24]’de gosterilmigtir. Stratejik teknoloji kod aglarindan teknolojiler

arasindaki iligkiler net sekilde goriilebilmektedir. Bu aglarda mavi ve yesil olamak iizere iki
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renkli iligki gosterilebilmektedir. Mavi ok, stratejik teknoloji kod ag1 ¢izilen IPC kodundan
cikan oku gosterir. Yani bu durumda, sézkonusu IPC kodu bagimsiz degisken olmaktadir.
Yesil renkli ok ise stratejik teknoloji kod ag1 ¢izilen IPC kodundan giren oku gosterir. Yani
bu durumda, s6zkonusu IPC kodu bagiml degisken olmaktadir. Bir IPC kodu hem bagimli
hem de bagimsiz degisken konumunda olabiliyorsa, ok iki renkli olmaktadir ve burumda
bagimsiz degisken katsayist (b1) daha biiyiik olan regresyon denklemindeki degiskenlerin

gosterildigi IPC kodlar arasindaki okun rengi 6n planda olur.

Calismada kullanilan IPC kodlarinin ilgili alanlar1 Tablo 8’de verilmistir.

Tablo 8: Teknoloji A1 Cizilen IDAT’lar ile ilintili IPC Béliimleri

Simf Aciklamasi

B Sinifi Islemlerin uygulanmasi; Tasima
E Smifi Sabit yapilar; insaat

G Smifi Fizik

H Sinifi Elektrik

Kaynak: www.tpe.edu.tr

Sekil 14: E21B icin Stratejik Teknoloji Kod Ag:
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Sekil 14’te goriilecegi gibi E21B i¢in verilen staratejik teknoloji kod aginda 4 farkli
IPC kodu bulunmaktadir. Bunlar; E21B, B64C, B64D ve GO1S’tir. Burada, E21B’nin
bagimiz degisken ve B64C’nin ise bagimli degisken olmasi durumunda elde edilen bagimsiz
degisken katsayisi (Tablo 7°den 1,116), E21B’nin bagimli degisken ve B64C’nin ise
bagimsiz degisken olmas1 durumunda elde edilen bagimsiz degisken katsayisindan biiyiiktiir
(Tablo 7’den 0,514). Bu ornekte, bir IPC kodu hem bagimli hem de bagimsiz degisken
konumunda bulunmaktadir. Bu nedenle, iki IPC kodu arasindaki ok iki renk almuistir.
E21B’nin bagimiz degisken ve B64C’nin ise bagimli degisken olmasi durumunda elde
edilen bagimsiz degisken katsayisi daha biiyiikk oldugunda mavi renk daha baskin
goriilmektedir. Sekil 14’den goriilecegi gibi E21B ile GO1IS kodlar1 arasinda da iligki
bulunmaktadir. Burada, E21B’nin bagimli degisken ve G01S’nin ise bagimsiz degisken
olmas1 durumunda elde edilen katsay1 (Tablo 7’den 1,159), E21B’nin bagimiz degisken ve
GO01S’nin ise bagimli degisken olmasi durumunda elde edilen bagimsiz degisken
katsayisindan daha biiyiiktiir (Tablo 7°den 0,450). Bu 6rnekte, bu IPC kodlarida hem bagimli
hem de bagimsiz degisken olmaktadir. Bu nedenle, iki IPC kodu arasindaki ok iki renk
almistir. Ancak belirtilen katsayilara bagli olarak yesil ok daha baskin goriilmektedir. Son
olarak, E21B’nin bagimli degisken ve B64D’ nin ise bagimsiz degisken olmasi durumunda
elde edilen katsayir (Tablo 7’den 1,271), E21B’nin bagimiz degisken ve B64D’nin ise
bagimli degisken olmasi durumunda elde edilen bagimsiz degisken katsayisindan daha
bliytiktiir (Tablo 7°den 0,429). Bu nedenle, bu IPC kodlarida hem bagimli hem de bagimsiz
degisken konumunda bulunmaktadir ve iki IPC kodu arasindaki ok iki renk almistir. Ancak

belirtilen katsayilara bagli olarak burada da yesil ok daha baskin goriilmektedir.
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Sekil 15: GO1S icin Stratejik Teknoloji Kod Ag1
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Sekil16: B63G icin Stratejik Teknoloji Kod Ag:
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Sekil 17: HO4W icin Stratejik Teknoloji Kod Ag:

GO08G

Sekil 18: GO8G i¢in Stratejik Teknoloji Kod Ag1

GQ1S
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Sekil 19: GO1C i¢in Stratejik Teknoloji Kod Ag1

Bg4D

SD

B64F c

8G

Sekil 20: B64F icin Stratejik Teknoloji Kod Agi
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Sekil 21: GO6F icin Stratejik Teknoloji Kod Ag1
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Sekil 22: GOSD icin Stratejik Teknoloji Kod Ag1
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Sekil 23: B64D icin Stratejik Teknoloji Kod Ag1

E2gB

Sekil 24: B64C icin Stratejik Teknoloji Kod Agi

E21B

He4W
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Calismada analiz verileri neticesinde ortaya ¢ikan IPC kodlari ile ilgili bilgiler TPE

ve WIPO’nun web sitesinden faydalanilarak yazar tarafindan Tablo 9°da verilmistir.

Tablo 9. Teknoloji Aglarinda Kullamlan IPC kodlar: ve A¢iklamalar:

IPC Aciklamasi

kodu

GO01S : Radyo yon - bulma; radyo seyir (navigasyon); radyo dalgalar1 kullanimi1
ilemesafe ya da hiz belirleme; radyo dalgalarinin yansimasi ile ya da
tekrar radyasyonun kullanimi ile yerlestirme ya da varligini tetkik etme;
diger dalgalar1 kullanan benzer diizenlemeler.

GO5SD : Elektrikli olmayan degigkenlerin ayarlanmasi ya da kontrolii i¢in
sistemler.
GO08G : Trafik kontrol sistemleri.

G01C : Navigasyon ya da muayene (Kontrol, gozetim "Surveying") ig¢in
uzakliklarin, seviyelerin, ya da sapmalarin ol¢iilmesi, jiroskobik aletler,
fotogrametri.

B64C  : Ucaklar, helikopterler.
B64F  : Yerdeki ucak gemisi giivertelerindeki tesisatlar.

B63G  : Teknelerin iizerindeki saldirt ya da savunma diizenleri, maymn
doseme,mayin tarama, denizaltilar, ugakgemiler
B64D  : Ugcaklara takilan ekipmanlar, uguk kiyafetleri, parasiitler, giic tesisleri.

E21B  : Arazi sondaji, 6rnegin derin sondajlama; petrol, gaz, ¢oziinebilir ya da
ergitilebilir materyaller veya kaynakya da kuyulardan elde edilen mineral
camurlart.

H04W : Kablosuz iletisim aglari

GO6F : Elektrik dijital data islenmesi
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SONUC ve ONERILER

Bu tez calismasinda, IDAT’leri ile ilgili patentler incelenerek, patent verileri ile
dogrusal regresyon denklemleri kurulmustur. S-egrisi kullanilarak teknolojinin yatirim
yapilabilirligi ortaya konulmustur. Daha sonra sosyal ag analizi yazilimi sayesinde teknoloji
ag1 ve stratejik teknoloji kod ag1 olusturulmustur. Boylece teknolojiler arasindaki iligkiler
detayli sekilde ortaya konulmustur. Teknoloji ag1 ve stratejik teknoloji kod ag1 sayesinde
teknolojiler arasindaki iliskilerin etkileme giici ve hem etkileyen hemde -etkilenen

teknolojiler ortaya ¢ikarilmistir.

Calismanin basinda USPTO tabanindan alinan patent verileri gerekli diizenlemeler
ile patent yiizdeleri ¢ikarilmistir. IDAT Iile ilgili tiim patent kod boliimlerinin yiizdeleri
incelendiginde en biiyiik yiizdeye sahip patent sinifinin % 51.80 ile “B sinifi” %35.95 ile “G
siif1” ve takibinde diger sinif yiizdeleri sekil 7 ile gosterilmistir. En yliksek yiizdeye sahip
olan “B boliimii; islemleri uygulama ve tagima” basligi ile tanimlanirken “B63 sinifi; gemiler
ve diger ylizen tekneler ilgili techizat” bashiginda ve “B63C; alt smifi teknelerin suya
indirilmesi, disariya alinmasi ya da kuru havuza alinmasi, suda hayat kurtarma, su altinda
yasama ya da calisma, su altindaki nesnelerin kurtarilmasi ya da aranmasi i¢in imkanlar”

baslig1 altinda yer almaktadir.

Elde edilen patent sayilarindan hareketle IDAT igin teknoloji hayat dongiisiinii
belirlemek ve varolan durumda IDAT nin yatirrm yapilabilirligini ortaya koymak amaciyla
birikimli patent verileri ile S-egrisi ¢izilmistir. S-egrisine gére IDAT 1n yatirim yapilmaya,
gelistirilmeye, Tiirkiye’nin mevcut degerlerine deger katmaya, gelisen pazardaki talep
durumunun daha da gelistirilmesine ¢ok agik bir alan oldugu sonucuna varilmistir. Daha
sonra ise IDAT nin ilgili olabilecegi teknoloji siniflarmi belirlemek ve bdylece teknoloji
aglarini olusturmak amaciyla dogrusal regresyon analizi yapilmistir. Toplamda 63 adet
istatistiksel olarak anlamli dogrusal regresyon denklemi dikkate alinmistir. Ydriitiilen
dogrusal regresyon analizlerinden elde edilen sonuglardan hareketle IDAT ile ilgili olarak
teknoloji iliski ag1 ¢izilmistir. Teknolojik iligski ag1 bize ¢ok Snemli baglantilar sunarak
teknoloji arastirmacilarina dngorii saglamaktadir. IDAT ile ilgili tiim teknolojilerin birbirleri

arasindaki iligkiler oraaya c¢ikarilmistir.
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Bu sonuclardan hareketle gelecekte, arastirmacilar detayli calismalar yaparak,
sektorel  analizler  temelinde  ¢alismalarin  yiiriitilmesinin =~ faydali  olacagi
degerlendirilmektedir. Verilen stratejik teknoloji kod haritalarinin sonuglarindan hareketle
IDAT ile ilgili tesvik politikalar1 gelistirilebilir. Bu tesvik politikalarmnin stratejik dneme
sahip olan insansiz deniz teknolojileri pazarinda iilkemizin de gelismekte olan bir iilke
konumuna gelmesinde 6nemli katkilarinin olacag: diisiiniilmektedir. Ayrica iyi bir teknoloji
yonetimi uygulamalar1 ile IDAT ve baglantili diger teknolojilerinin gelismesi ivme

kazandirilabilir.

IPC kodlama sisteminin en 6nemli dezavantaji ise ortaya ¢ikan buluslarin sektorel
analizini yapmiyor olmasidir. Literatiirde sektdrel analizi yapan bazi siniflandirma sistemleri
bulunmaktadir. Yukarida da ifade dildigi gibi gelecekte yapilacak olan g¢aligmalarda
patentlerin sektorel analizi yapilarak daha detayli calismalar yapilabilir. Ayrica patent
siniflandirmasi sonucu ¢izilen teknoloji agina ek olarak igerik analizi yapan yazilimlarda
kullanilarak farkli degerlendirmeler ve farkli ¢alismalar tilkemizin sivil ve askeri alanda

IDAT ile ilgili daha ileri basamaklara ilerlemesine katkida bulunabilir.

Regresyon analizinin Teknoloji Yonetimi biliminde kullanilmasina yonelik gercek
bir hayat 6rnegi bu tez c¢alismasinda sunulmustur. Istatistiksel tekniklerin teknoloji
analizinde kullanimina iliskin ¢aligmalarin literatiirde yayginlagsmasi beklenmektedir. Bu
baglamada, ¢oklu dogrusal regresyon, poisson regressyon, zaman serisi regresyon analizi,
veri madenciligi gibi analiz/yaklagim ve yontemlerinin teknoloji yonetiminde kullaniminin
da yayginlasacagi degerlendirilmektedir. Gelecek c¢alismalarda bu yontem ve yaklagimlarin
kullanim ile teknolojilerin incelendigi ¢calismalarin yapilmasinin literature 6nemli katkilar

sunmasi beklenmektedir.
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