TEKNOFEST ISTANBUL

HAVACILIK, UZAY VE TEKNOLOJI FESTIVALI

TURIZM TEKNOLOJILERI YARISMASI
PROJE DETAY RAPORU

PROJE ADI: THE SECRET SPHERE
TAKIM ADI: SEASPHERE
BASVURU ID: #347226

SEASPHERE



o AN U N

Icindekiler

Proje EKibi/Proje Ozeti (Proje TANIMI).......cccceeeeueerressesessessesesssssssssssssssssesssssssssssssessessasens 3
AlZOritma Ve TaSAITM..cueeiiiisricssricssnnisssanissssnisssssesssssesssssesssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssss 5
SiStem MIMATISie.ccceciieiisicsiiisinisinssiiisiissniiseissnisssissssssssssensssessssssssssssssssssssssssssssssassssssssass 7
Hayata Gegirilebilirlik / UygulanabilirliK.........cccovvueiiciisericcsssneicssssnnrecsssnssecssssssssssssnssees 10
YenilKCilK / OZGHNIUK.....ceverrererereresseresesesessesessssssessesesssssssssesesssessssessssssesssssssssssessssssesesse 12
Bir Soruna / Thtiyaca COziim UIetmesi......ceeueeeeeeererereesesessesessssessssesessssessssessssssesessasesense 13
SWOT ANALIZIucccoreiiniiniiiniineiininsiinsneisennssissessssiesessssesssessssssssessssssssessssssssassssssssassssssssssss 15



1. Proje Ekibi/Proje Ozeti (Proje Tanimi)

SeaSphere

\

Sekil-1: SeaSphere Proje Ekibi

Ekibimizin gorev dagilimi yukarida belirtildigi sekildedir. Sorun arastirmasi ve kaynak
taramas1 Kaptan ile Uye-1 tarafindan gerceklestirilmistir. Algoritmalar ve sistem mimarisi Kaptan
tarafindan olusturulmustur. 3B modellemeler Uye-2, logo ve sema tasarimlar1 Uye-1 tarafindan
tasarlanmustir. Modelin test edilmesi Uye-2 tarafindan gerceklestirilmistir. Gerekli fon ve izinler
danigman tarafindan saglanmistir. Elde edilen veriler ekip iiyelerince degerlendirilmis ve rapor
tamamlanmustir.

Projemizde ise, insanlarin denize olan meraklarini gidermeyi amagliyoruz. Bu amag
dogrultusunda tasarladigimiz kiire insanlarin giivenli ve ucuz bir sekilde denizin altina girmelerini
ve orada gezintiye ¢ikmalarini saglayacaktir. Ayn1 zamanda tasarladigimiz kiire sayesinde turistik
bolgelerde otel gibi isletmelerin diisiik biitce ve masraflarla ciddi gelir kaynaklari olusturmay1
planliyoruz. Bu sayede hem miisteri profilimizi olusturan turistleri hem de isletmeciler olan otel
sahiplerini memnun etmeyi hedefliyoruz. Kiiremizin sahip oldugu PING360-SONAR-R2-RP sonar
cihaz1 sistemi sayesinde koy ve falezlerde kullanilabilir olmasi, onu bu bolgelerde arastirmalar i¢in
de kullanilabilir kiliyor.

Raporda projede kullanilacak olan algoritmalardan, projemizin sistem mimarisinden,
hayata gegirilebilir yonlerinden, yenilik¢i ve 6zglin taraflarindan, ¢6zlim iirettigi ihtiyagtan, SWOT
analizinden; akis semalari, SolidWorks c¢izimleri ve web kaynakli gorseller kullanarak
bahsedilmistir.



e Tasarim

Sekil-2: Kiire Tasarimi

e Yazilim

Aracimizin tasarimi sekildeki gibi olup iki
adet cam kiire, dis kisimda 1 adet pervane ve
iki adet kanatgik, iist kisimda 1 adet
denizaltilarda kullanilan vanali kapi, kiirenin
alt kisminda ise suyun igeri girip disari
¢ikmasini saglayan kapakc¢ik ve sonar sistemi
bulunur. I¢ kiirenin icinde iki adet koltuk ve
kontrol paneli bulunur. ki kiire aras1 i¢i bos
baglant1 parcalar1 ve bu baglant1 parcalarinin
icinde hava tanklar1 bulunur. Ayrica iki kiire
aras1 kapake¢igin etrafinda PA23-501 hava
kompresorii bulunur.

o Aracimizda kullanilmasi planlanan elektronik parcalarin ( SKU-SEN0257 su basing
sensorii, PING360-SONAR-R2-RP sonar cihazi sistemi, NEO-6M GPS modiili,
LORA SX1276 haberlesme modiili) kontrolleri Arduino Mega kart1 ile
saglanacaktir. Sahilde bulunacak komuta merkezi ile iletisim ise LORA SX1276
modiilii ile saglanacaktir. Bu sayede giivenlik en iist seviyede tutulacaktir.

e Montaj

Sekil-3: Kiire Tasarimi

Cam kiireler, kisa metal baglant1 parcalar1 ile
birbirine baglanir. Pervane sistemi ise dis
kiireyi gecerek i¢ kiire ile baglant1 kurar.
Aymi sekilde st kisimdaki vanali kapi i¢
kiire ile baglanti kurar. Alt kisimdaki
kapakg¢ik ve sonar sistemi ise dig kiire
tizerine yerlestirili. Baglanti pargalarin
arasindaki hava tanklari i¢ kiire iginden takip
cikarilabilir sekilde monte edilir. Ust
kisimdaki vanali kapinin etrafinda i¢ kiire ile
dis kiire arasina sabit bir sekilde monte
edilmis PA23-501 hava kompresorii sistemi
bulunur.



2. Algoritma ve Tasarim
Projemizde kullanilan hareket ve gilivenlik basliklar1 altinda 6 farkli algoritma vardir.
Bunlardan 3 tanesi hareket (1 tanesi dikey 2 tanesi yatay), 3 tanesi ise giivenlik algoritmasidir.

Sikigan havayi
kompresor ile birak
Kapakegidn ag.

1: Agadi yonde hareket et

02 Su iginde sabit kal
-1: Yukan ydnde hareket et

Kompresdni durdur.

% = llerleme yoni Kapakcigi kapat.

Kompresdr ile havay
sikighir.
Kapakgidi ac.

Sekil-4: Dikey Hareket Algoritmasi

Dikey hareketi saglamasi i¢in 1 adet PA23-501 hava kompresorii ve 1 adet kapakgik
kullanmay1 planhiyoruz. Kiiremizin suya dalmasi gerektiginde (senaryo 1) kapakcik agilacak.
Ardindan kompresor devreye girecek ve safra tankini dolduran havayi sikistirarak suyun tanka
acilan kapakciktan dolmasini saglayacak. Kiirenin ylizeye ¢ikmasi gerektiginde ise (senaryo -1)
kapakcik agilacak ve kompresdrde sikisan hava birakilarak suyun kapakgiktan tahliyesi
saglanacak. Suyun tahliyesi esnasinda olusacak olan itme kuvveti kiirenin yilizeye g¢ikmasini
saglayacak.

Pervaneleri saat
yoniinde dondar.

1: Saat yonunde donme
0: Sabil konum
-1: Saat yoniinin tersine donme

1: lleri yonde hareket
0: Sabit konumda kalma
-1: Geri ydnde hareket

Kanatgikian sola
dogru déndir:

Sekil-5: Yatay Hareket Algoritmalari

Yatay hareketleri kontrol etmesi i¢in Ward-Leonard sisteme sahip bir DC motor, bir
pervane sistemi ve bir adet de konsol kullanmay1 planliyoruz. ileri geri hareketleri kontrol etmek
icin pervanelerin doniis yonii degistirilecek. Sag-sol doniislerinde ise kanatcik acilart degistirilerek
farkli yonlere hareket saglanacak.



x = SKU-SEN025T
basing degeri (kPa)

Sikigan havayi
ompresor ile birak.
Kapagidi ag.

Pervaneleri ters
yonde déndir

Sekil-6: Giivenlik Algoritmasi 1 - 2

Giivenlik algoritmalarindan ilki maruz kalinan basinca karsi olusturulan algoritma. Bu
algoritma SKU-SEN0257 su basin¢ sensdriinden gelen degeri degerlendirip giivenlik smir1 olan
250 kPa basinct gectigi takdirde kiirenin acil durum moduna gegmesini saglayacak ve bu sayede
kiirenin gilivenli bir sekilde yiizeye ¢ikmasina sebep olacaktir. Bir diger giivenlik algoritmasinda
ise PING360-SONAR-R2-RP sonar cihazi sisteminden degerler okunacak ve herhangi bir yonde
30 m’den daha yakin oldugu zaman ayni sekilde acil durum moduna gegecek ve kiire giivenli bir
sekilde yiizeye ¢ikacak.

Sikagan havayl
kompresor ile birak.
Kapakcigi ac.
Pervane motorunu

kapat

NRF905 haberlegme
modilini devreye sok.

1: Hata Var
{r Hata Yok

Sekil-7: Giivenlik Algoritmasi 3

Bu giivenlik algoritmasi sayesinde ariza veren herhangi bir par¢a oldugunda o pargadan
hata kodu (6rnek olarak algoritmada 1 degeri verilmistir) olusturulacak. Ardindan kiirenin bu
par¢anin durumuna gore yiizeye ¢ikarilmasini saglayacak. Kompresor, kapakcik gibi parcalarda
hata alinmasi1 durumunda ise LORA SX1276 iletisim modiilii devreye girecek ve bu sayede
ylizeydeki iletisim merkezindeki insanlarin kiirenin durumundan haberdar olmasi saglanacak.
Bdyle bir durumda en kisa siirede kiirenin su yiizeyine ¢ikmasi saglanacak.



3. Sistem Mimarisi

Projemizi hayata gegirirken bir adet fir¢asiz motor, li¢ adet servo motor, bir adet
PING360-SONAR-R2-RP sonar cihaz sistemi, bir adet PA23-501 hava kompresorii, bir adet CO-
yikayici, 6 adet 10 L hava tanki, bir adet NEO-6M GPS modiilii, bir adet LORA SX1276
haberlesme modiilii ve bir adet SKU-SENO0257 su basing sensoriine ihtiya¢ duyulmaktadir.
Kiiremizin suya dalig1 sirasinda servo motorlart ile kapake¢ik agilacak. Ardindan safra tankinin
icinde bulunan kompresor devreye girecek ve icerideki havanin sikistiritlip depo edilmesini
saglayacak. Olusan bosluga ise kapakgiktan su dolacak. Bu sayede kiirenin yogunlugu, suyun
yogunlugunu gececek ve su altina dalis gerceklesecek. Yatay hareket ise kiirenin igerisindeki bir
konsol ile kontrol edilecek. Konsoldan gelen degerler Sekil-3’teki algoritmalarin yardimi ile
yorumlanacak ve fircasiz motor ile pervane sistemine komutlar verilecek. Bu komutlar ile yatay
hareket saglanacak. Kiirenin indigi derinlikte SKU-SENO0257 su basing sensoriinde gelen basing
degeri 250 kPa’in {lizerine ¢ikmasi durumunda devreye Sekil-4’te bulunan “Giivenlik Algoritmasi
17 girecek. Kullanilmasi planlanan HardShield 50 cami, 50 psi (~340 kPa) basinca dayanikli
olarak iilkemizde {iiretilmektedir. Kiirenin inilmesi planlanan 30 m derinlikte yaklasik 236 kPa
basinca maruz kalacagi da goz oOniine alindigr zaman 250 kPa basing smir1 giivenli bir deger
olmaktadir. Kullanacagimiz PING360-SONAR-R2-RP sonar cihazi sistemi sayesinde herhangi bir
yonde 30 m’den az yakinlikta bir cisim fark edildiginde motor “Giivenlik Algoritmasi 2”’de de
belirtildigi gibi kiireyi korumaya alacaktir. Giivenlik algoritmalart ile birlikte LORA SX1276
devreye girerek yiizeydeki komuta merkezi ile temas kurup NEO-6M GPS modiilii ile konumunu
gonderecek ve bu sekilde kiiremiz riskli kazalardan korunmus olacaktir. igerideki insanlarn
solunum sikintist ¢gekmemesi adina bir adet CO: yikayici ve hava tanklar1 kullanacagiz. CO-
yikayici, insanlarin irettigi CO:’1 arindirirken hava tanklar1 insanlarin ihtiya¢ duydugu O:’i
saglayacak. Bu sayede kiirenin i¢inde rahat bir solunum ortami olusturulacak.
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Sekil-8: Devre Elektronik Semasi-1
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Sekil-9: Devre Elektrik Semasi-2



Dikey Hareket
Algoritmasi
(deger=1)

Kure
yuzeyede
mi?

Yatay

Hareket

Givenlik

Algoritmasi 2

Guvenlik

Algoritmasi 1

Algoritmasi
1-2

y > 250

y =
SKU-SEN0257
degeri

Dikey Hareket

Algoritmasi

(deger = -1)

Sekil-10: Sistem Mimarisi
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4. Hayata Gegirilebilirlik/Uygulanabilirlik

Denizaltilar suyun i¢ine batmada Arsimet’in suyun kaldirma kuvveti prensibini kullanir.
Yogunlugu sudan kiiciik olan cisimler ylizerken biiyiilk olan cisimler batar. Bu prensibin
uygulanmasinda denizaltilarda safra tanki sistemi kullanilir. Safra tanklar1 kapaklar ve vanalarin
acilip kapatilmasiyla suyla ya da havayla doldurularak denizaltinin yogunlugu ayarlanir. Denizalt
suyun istiindeyken safra tanklari, hava ve bir miktar da suyla doludur. Bu durumda denizaltinin
yogunlugu suyun yogunlugundan az olur. Boylece denizalti su iistiinde bir gemi gibi ylizebilir.
Denizaltinin suya dalmasi istendiginde safra tanklarinin altinda ve iistiinde bulunan kapaklar agilir.
Alt kapaklardan tanklara su dolarken kompresor devreye girer ve hava, kompresor ile sikistirilarak
depo edilir. Tanklar suyla dolduk¢a denizaltinin yogunlugu artar. Bu yogunluk suyun
yogunlugundan fazla oldugunda da denizalt1 batar. Tekrar yukari ¢ikmak istendiginde kompresor
sikistirdig1 havayr serbest birakir. Ayni anda kapaklar agilarak havanin yardimi ile suyun disari
¢ikmasi saglanir.

Havalandirma
———

Basinch
Bolge

Basingli
Bolge

Basingh
Bolge

- T iceridexi yiiksek
basingli hava, safra .
tankina pompalanir Yizeye cikmig

denizalti

Basingl |:>
Bolge

Basingl
Bolge

Sekil-11: Safra Tankl1 Denizalt1 Sistemi

Havanin safra tanki iginde ayarlanmasinda ise kompresorler kullanilir. Kompresorler bir
vakum, bir motor, bir pompa ve bir tank kullanir. dncelikle vakum ile hava sikistirilir. Ardindan
sikigtirilan hava pompa ve motor yardimi ile tankin alabilecegi maksimum hava miktar1 dolana
kadar tanka hava doldurulur. Bu sayede hava kompresor ile sikistirilmig olur. Hava tekrar
birakilmak istendiginde ise motor kapaklar1 agilir ve bu sayede hava tekrar ortama birakilmis olur.
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Jenerator Alan

Sargisi
1
Motor Alan
DC Jeneratér Sargisi DC Motor
(Kontrollii)
N [ % v
{ o < { \X______
\ L
¢
AC Motor
(Surds)
Redresor
Kontrol
/-—-—-‘ Potansiyometresi
Transformator

Sekil-12: Ward-Leonard Sistemi

Yatay harekette kullanilacak olan Dizel - AC elektrik motoru - jeneratér - batarya - DC
elektrik motoru diizenegi, Ward-Leonard sistemini temel alir. Ward-Leonard sistemi en ¢ok hiz
kontrol sistemlerinde kullanilir. Bizim kullanmay1 planladigimiz sistem ise Ward-Leonard
sisteminin bir tiirtidiir. Bu sistemin kullanilma sebebi denizin i¢inde yakit kullaniminin kisith ve
riskli olmasidir. Bu sebepten yakit (dizel) su ylizeyinde yakilir, jenerator ile depolanir, ardindan
suyun altinda bataryadan elektrik DC motoruna aktarilir. Bu sayede hareket saglanir.

CO: yikayici, temel olarak su adimlarla ¢aligir:

Kirlenen hava CO: yikayiciya gonderilir.
Kirli hava bir iyon degisim recinesine ulasir ve mevcut CO: molekiillerini
cekerek onlar diger gazlardan izole eder.

e Bu sayede hava temizlenir ve yikayici par¢ada kalan CO: molekiilleri ise
nemli hava ile birlikte disar atilir.

Seyahat i¢in kullanacagimiz aracimiz tasarimsal olarak kiire seklinde olmasi planlanmaistir.
Bu kiire, suyun altina girip ¢ikarken denizalti sistemlerinden bildigimiz safra tanki sistemini
kullanilacaktir. Seyahat amacl yapilacak olan yatay dogrultudaki hareketi ise basit bir sistem olan
AC Motor - Jenerator - DC Motor (Ward-Leonard sistemi) ile saglanacaktir. Kiirenin, planlanilan
30 metre derinlikte maruz kalacagi basing 236 kPa (~ 35 psi) *dir. Giivenlik kosullar1 da g6z 6niine
alinarak kullanilacak camin 340 kPa (~ 50 psi) basinca dayanikli olmasi1 istenmistir. Kullanilmasi
planlanan cam yerli bir firma tarafindan iilkemizde iiretilen Hard Shield BR50. Giivenlik i¢in
kullanilacak olan su basing sensoriic SKU-SEN0257 ile de camin dayanamayacagi riskli
derinliklere ve basinglara inilmesi dnlenerek olas1 kazalarin oniine gecilecektir.
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Sekil-13: “The Secret Sphere” Onden Gériiniim

Sekilde belirtildigi lizere aracimiz i¢ ice gecmis iki kiireden olugmaktadir. Bu kiireler
baglant1 pargalar1 sayesinde birlikte tutulmaktadir. Aralarinda kalan bos hacim safra tanki olarak
kullanilacak ve suyun giris ¢ikiglari en altta belirtilen kapakgik iizerinden bir PA23-501 hava
kompresorii yardimi ile yapilacaktir. Bu sayede kiiremiz sorunsuz bir sekilde suyun derinliklerine
inebilecektir. Pervane sistemi ise bize yatay hareket imkani saglayan motor ve kanatgiklardan
olusmaktadir. En lstte yer alan kapak ile de insanlarin kiirenin i¢ine giris ve ¢ikislarinin yapilmasi
planlanmistir. Icerideki insanlarin nefes alip vermesinde ise 10 L'lik 6 adet tankta depolanan hava
ile besleme ve CO: yikayici kullanilacaktir. Tiim bu durumlar goz ontine alindiginda projemizin
hayata giivenlikle ve miimkiin olan en maliyetsiz sekilde gecirilebilir oldugu kanaatindeyiz.

. Yenilikcilik/Ozgiinliik

Sekil-14: Adrenalin Scuba Doo

Sekilde  yerli  bir  firma
tarafindan {iretilen Adrenalin Scuba
Doo gésterilmistir. Ozelligi ise 5 m
derinlige inebiliyor. Bizim
planladigimiz derinlik (30 m) goz
Oniine alindiginda bu gercekten diisiik

= bir derinlik. Denizin altinda kalabilme

siiresi de oksijen tiiptine baglt (15-20
dk) oldugu icin oldukea az. Tek kisilik
olmas1 da bizim planladigimiz modele
nazaran olumsuz bir diger tarafi.
Konfor, tasarim ve goriis acgist gibi
diger faktorler bizim projemize
nazaran geride kaliyor.
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Sekil-15: Triton 3300/3 Denizaltt Modeli

Sekilde belirtilen Triton 3300/3, bizim planladigimiz tasarimimiza olduk¢a benzemektedir.
Ancak basta maliyeti (3 milyon $) ve inebildigi derinlik (1001m) bizim amacimiz ag¢isindan
fazlasiyla abartili olmaktadir. Bu sebepten kullanilan motorlarin fazla giiclii ve camin fazla
dayanikli olmas1 gereksiz bir maliyet olarak goriilmiistiir. Bunu goz oniine alarak planladigimiz
model bu ve bunun gibi arastirma amagh kullanilan denizalti modellerinden daha ucuz ve turistik
acidan daha kullanisli olmaktadir. ~ Projemizde giivenlik acisindan kullanmay1 planladigimiz
PING360-SONAR-R2-RP sonar cihaz1 sayesinde kiiremiz koy ve falezlerde kolaylikla ve giivenle
hareket edebilecektir. Kiirenin tamaminin cam olmas1 sebebi ile 360°ye yakin bir goriis acist
saglayacagina inaniyoruz. Bu durumlar bizi diger model ve projelerden ayiran en 6nemli 6zellikler
olarak goze garpiyor.

Belirtilen benzer modeller ve 6zellikleri gbz Oniine alindiginda projemiz bir¢ok agidan
yenilik¢i ve 6zgiin olmaktadir. Kullanilmasi planlanan pargalarin yerliligi de bu acidan bizi diger
model ve projelerin 6niine gegirmektedir.

. Bir Soruna/Ihtiyaca Coziim Uretmesi

Projemizde ele aldigimiz ihtiyag, insanlarin ytlizyillardir denizlere duydugu merak. Denizin
altinda ne oldugu, orada yasanip yasanmayacagi gibi yiizyillardir sorulan sorularin bir nebze olsun
cevabini insanlara “tim ¢iplakligr ile” gostermeyi hedefliyoruz. Denizin altinda aslinda nasil bir
evren var, o evrende insanin yeri var mi? Bunu insanlar kendi gozleriyle gorsiin istiyoruz. Bunu
yaparken eglenmeleri de isin tatli kismini olusturuyor.

Bu hedef ugruna tasarladigimiz aracimiz ise bir denizalt1 gibi ¢alisacak olan “The Secret
Sphere” (Sir Kiiresi). Neredeyse tamami cam ile kapli olacagi i¢in insanlar suyun altinda kendileri
ylziiyormus gibi hissedecek ve bu sayede sorularinin cevaplarini ¢iplak gozleriyle arayabilecekler.
Firgasiz motor ve pervaneler yardimi ile yapilan yatay hareket sayesinde insanlarin denizin altinda
rahat bir gezintiye ¢ikmalarini saglayacagiz.
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Vanali Kapi

Kompresor Baglanti Pargasi

Safra Tanki

Kapakgik Sonar Cihaz

Sekil-16: “The Secret Sphere” SolidWorks ¢izimi

Kiiremiz 50 psi basinca dayanikli camdan iiretilecektir. Kullanilacak olan algoritmalar ile
SKU-SEN0257 su basing sensorii ve LORA SX1276 iletisim modiilii sayesinde kiirenin giivenligi
en lst seviyede tutulacaktir. Akdeniz gibi turistik denizlerin sakinligi de bizim i¢in bir avantaj.
Uretimi esnasinda kiiremize her tiirlii dayaniklilik testi yapilacaktir. Kiiremiz i¢ ige iki kiire,
aralarindaki safra tankindan, bu bolgedeki PA23-501 hava kompresoriinden, bir fir¢asiz motordan,
bir kapakgeiktan, iki kanat¢ik ve bir pervaneden olusmaktadir. Kiire -basglik 4°te de belirtildigi gibi-
safra tanki, kompresdr ve kapakeigi kullanarak dikey hareketi; fircasiz motor, kanatgiklar ve
pervaneleri kullanarak yatay hareketi saglayacaktir. Kiiremizin tiim bu durumlar géz Oniine
alindiginda gergek hayatta ¢alisacagini diislinliyoruz.

Kiiremiz; 1 adet ATmega2560 islemcisine sahip Arduino Mega, 1 adet 60 V girise sahip 7
kv saniyede 2.5 devir yapabilen BRDC motor, 1 adet 0.5 metre yaricapinda suda paslanmayan
pervane, 1 adet 300 metre derinlige dayanabilir 50 metre menzile PING360-SONAR-R2-RP
model sonar, 1 adet 12 bar basinca kadar sikistirabilen 500 litre kapasiteye sahip 7.5 Hp motor
giictine sahip 330 kg agirliginda PA23-501 model hava kompresorii, 1 adet 500 L kapasiteye sahip
Setkom hava tanki, 1 adet 5V ¢ikisli 232.06 psi basinca kadar 6l¢ebilen SKU-SEN0257 model
basing sensorii, 6 adet St 37.2 Karbon Celik 10 bar basingta ¢alisabilen 10 L hava tanki, 2 adet 50
psi basinca dayanikli 2m ve 2.3m ¢apli cam kiire ve 2 adet 5 yila kadar dayanikli 2200VA, 120V
SRT2200XLA batarya kullanilarak 30 m derinlige inebilen 3000 N itkiye sahip 1.5 m/s* yatay
ivme ile hareket edebilen jeneratoér sayesinde bataryada depoladigi enerji ile hareket edebilen
yogunlugunu suya gore ayarlayabilen iki kisi kapasiteli 1.5 ton agirliginda, 33.5 m® i¢ hacim ve 51
m® dis hacme sahip sonar sistemi sayesinde koy ve falezlerde aktif bir sekilde ¢alisabilen bir su alt1
aractir.
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7. SWOT Analizi
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8. Kaynakc¢a
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Karadeniz Teknik Universitesi, Siirmene Deniz Bilimleri Fakiiltesi, Gemi Insaati ve
Gemi Makineleri Miihendisligi, Savas Gemileri Tasarimi Ders Notlar1 - Dr.Emre
PESMAN

Modern Deniz Sistemleri: Harp Gemileri - Sami ATALAN, sayfa: 63 - 112

OZTAS Siddik Umut, TUBITAK E-dergi Subat 2021 sayisi, TUBITAK Bilim Cocuk
Diinyanin En Pahal 10 Liiks Denizaltis1 | Paratic

Tek Kisilik denizalt: tirettiler

Pedalla calisan denizalti - Hayat Haberleri - Radikal

UMBRA 006 - Triton 3300/3 Submersible - Dive to 3300 Feet

Denizaltilarin Cahsma Prensibi - CEYREK MUHENDIS

How Do CO2 Scrubbers Work? | Atlas Scientific.

. Hava Kompresorleri Nasil Cahisir? - Atlas Copco Tiirkiye.

. Flowchart Maker & Online Diagram Software

. Gravity __Water_Pressure_SKU-SEN0257_ Sensor

. Explore our product portfolio - nordicsemi.com

. APC Smart-UPS SRT RM Battery Pack

. Insansiz Sualt1 Araclarinda (ISA) Hidrodinamik Siiriiklenme ve Kaldirma

Kuvvetlerinin Derinlik ve Hiza Bagh Degisim

Propeller - Wikipedia

Arduino Mega Nedir? Ozellikleri Nelerdir?

Uysal PA23-501 12 Bar 500 Litre 7,5 Hp Pistonlu Kompresor, Fiyati
Hava Tanki 500 Litre Fiyati - Taksit Secenekleri

Vanalar - Ayvaz - Hava Tiipii

Ping360 Scanning Imaging Sonar for Underwater ROVs

BRM HardShield - Patlamaya Ve Kursuna Dayamikli Cam


https://paratic.com/en-pahali-denizaltilar/
https://www.aa.com.tr/tr/bilim-teknoloji/tek-kisilik-denizalti-urettiler/160326
http://www.radikal.com.tr/hayat/pedalla-calisan-denizalti-1010763/
https://superyachtsalesandcharter.com/sales/umbra-006-triton-3300-submersible/
https://www.ceyrekmuhendis.com/denizaltilarin-calisma-prensibi/
https://atlas-scientific.com/blog/how-do-co2-scrubbers-work/#:~:text=A%20CO2%20scrubber%20is%20essential,either%20be%20discarded%20or%20reused
https://www.atlascopco.com/tr-tr/compressors/air-compressor-blog/hava-kompresoru-nasil-calisir#:~:text=Kompres%C3%B6r%20havay%C4%B1%20%C3%A7eker%20ve%20hacmini,Bu%20s%C3%BCrece%20g%C3%B6rev%20d%C3%B6ng%C3%BCs%C3%BC%20denir
https://app.diagrams.net/
https://wiki.dfrobot.com/Gravity__Water_Pressure_Sensor_SKU__SEN0257
https://www.nordicsemi.com/Products
https://www.bhphotovideo.com/c/product/1487827-REG/apc_srt72rmbp_smart_ups_srt_72v_2_2kva.html?srsltid=AWLEVJwsh82Wq7hfn57BF-P9TEKLRCjEpR7pUyPnKzrCA5Helq2eF639C6I
https://dergipark.org.tr/en/download/article-file/1810276
https://dergipark.org.tr/en/download/article-file/1810276
https://en.wikipedia.org/wiki/Propeller
https://www.sailteknoloji.com/blog/arduino-mega-nedir-ozellikleri-nelerdir-b26.html
https://www.hepsiburada.com/uysal-pa23-501-12-bar-500-litre-7-5-hp-pistonlu-kompresor-panolu-840-lt-dk-p-HBCV00000249JL
https://www.lastiksanayi.com/hava-tanki-500-litre
https://www.ayvazonline.com/hava-tupu-1-5
https://bluerobotics.com/store/sensors-sonars-cameras/sonar/ping360-sonar-r1-rp/
https://www.hardshieldbrm.com/patlamaya-ve-kursuna-dayanikli-cam

