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   1.Proje Özeti (Proje Tanımı)  

Türkiye sahip olduğu tektonik, sismik, topografik ve iklimsel yapısı gereği doğal 

afetlerle sıklıkla karşı karşıya kalan bir ülke. Su baskını, sel, çığ, heyelan, yangın ama 

en önemlisi deprem…Ülkemiz depremlerde insan kaybı açısından dünyada üçüncü, 

etkilenen insan sayısı açısından sekizinci sırada. Ortalama olarak her yıl büyüklüğü 5 

ile 6 arasında değişen en az bir deprem yaşanmakta. Bu veriler doğrultusunda 

tamamıyla kendi isteği doğrultusunda dayanışma ve yardımlaşma amacıyla bireysel 

çıkarlarını gözetmeksizin hiçbir maddi beklentisi olmadan sadece topluma faydalı 

olmak arzusuyla fiziksel gücünü, zamanını, bilgi birikimini, yeteneğini, ve deneyimini 

kullanarak afet ve acil durum öncesinde, sırasında ve sonrasında toplum hizmeti 

çalışmalarına katkı sağlamak insanoğluna faydalı ve umut verebilecek bir çözüm 

bulmak için çalışmalarımızı yürüttüğümüz ve 2021 yılında  katıldığımız TEKNOFEST 

yarışmasında finalist olan her yönüyle gelişmeye açık projemiz Kimyasal Dedektörlü 

Enkaz Arama Robotu’nu ; karbonfiber gövde ve haritalama sistemi ile geliştirerek bu 

yıl da afetlerin getireceği maddi ve manevi zararları en aza indirmeyi, toplumu afet ve 

acil durumlara karşı daha dirençli hale getirmeyi amaçlıyoruz. Sistem, arama kurtarma 

timlerinde yer alan köpeklerin kokusunu alamadığı; kurtarma timlerinin göremediği 

detayları, enkazdaki yaralı mağdurların stresleri doğrultusunda aşırı salgıladıkları 

aseton ve karbondioksit kimyasal bileşenlerini tespit etmek, yaşam üçgenini bulmak, 

afet bölgesinin haritasını çıkarmak üzere tasarlanmıştır. Bu, kurtarma ekiplerinin 

hayatını çok daha az riske atmamıza ve çok daha fazla kurbanı canlı kurtarmamıza izin 

verecektir. Robotik yazılımlarla, kamera ve hareket sensörleriyle,aseton ve  

karbondioksit algılayan kimyasaldedektörlerledonatılan ve yüksek manevra 

kabiliyetine sahip üzerinde çalıştığımız örümcek bacaklı robot sistemi, yerin altına ya 

da göçük altına girmeden mevcut senaryoları kullanarak elektromanyetik dalgalarla 

canlının yer tespitini yapıp olası konuma giderek sensörleri çalıştırıp veriyi 

doğrulamak üzere tasarlanmıştır. Bir can kurtarmanın değeri ve öneminin bilinciyle 

hareket ettiğimiz bu projede nihai amacımız can kayıplarını en aza indirmektir. 

   

2. Problem Durumunun Tanımlanması 

Jeolojik, meteorolojik ve topoğrafik yapısı nedeniyle Türkiye, sıklıkla doğa kaynaklı 

afetlere maruz kalan bir coğrafyada konumlanmıştır. 1980 – 2017 yılları arasında 

meydana gelen afetler incelendiğinde, can kaybı bakımından Türkiye’de bir milyon 

kişi başına yılda ortalama 6-25 kişinin doğa kaynaklı afetler nedeniyle hayatını 

kaybettiği görülmektedir. 

 
 

 



 

Şu anda, olağan bir arama kurtarma ekibi yaklaşık 10 kişiden oluşmaktadır. Her 

takımda köpekler, bir sağlık görevlisi, bir mühendis ve belirli ekipmanlar kullanarak 

bir kurbanı bulup çıkarmak için çeşitli uzmanlar bulunur. Mevcut ekipmanlar arasında 

kameralar ve çeşitli dinleme cihazları bulunmaktadır. Genellikle video kameralar 

herhangi bir kurban kanıtını aramak için boşluklara ve deliklere yerleştirilebilen bir 

çubuk gibi bazı cihazlara monte edilen arama kameraları olarak kullanılır. Delikler ve 

boşluklar insan geçişi için çok dar olabilir.  Hareket halinde olan veya kurtarıcı 

çağrılarına tepki vermeye çalışan bir kişiyi dinleyebilen son derece hassas mikrofonlar 

ve dinleme cihazları da kullanılmaktadır. Bu toplam arama faaliyetleri bir binayı 

aramak için çok zaman alabilir. Ükemizde kullanılan sistemlerin, sismik cihazların 

enkaz altındaki depremzedeye ulaşmada; enkaz alanının özellikleri, ortamdaki ses 

kirliliği vb. birçok durumdan etkilenmesi depremzedeye ulaşmayı zorlaştırmaktadır. 

Çok hassasiyet gerektiren arama faaliyetlerinde mevcut yöntemler yanıltıcı verilerle 

zaman kaybı yaşatabilir. Kurtarma operasyonlarındaki ilk ve birincil görevler, durumu 

değerlendirmek mağdurların koordinasyonunu belirlemek ve onlarla ilk teması 

kurmaktır. Bunu yapmak insan kurtarıcıları için hem çok zor hem de çok 

risklidirDeprem gibi doğal afetler yerleşim alanlarının yoğun olduğu şehirleri 

etkilediğinde müdahale süreci hızlı ve etkili olmalıdır. Bir kurtarma operasyonunda 

kurtarma ekibi için en büyük endişe, özellikle ekip üyeleri için herkesin 

güvenliğidir.Çöken binalar genellikle dengesiz ve dinamiktir. Artçı şoklarla takip 

edilebilecek ikinci sismik hareket, daha fazla çöküşü başlatabilir. Bu problemler 

teknolojinin bize sunduğu imkanlar doğrultusunda bizleri  yeni çözüm yolları aramaya 

teşvik ediyor. O halde, afet ortamında insan hayatını kurtaran kurtarma makineleri 

veya robotları geliştirilmeli ve sağlanmalıdır. Tüm bu arama çalışmalarını tek bir 

robot, üzerine yerleştirilen modüller ile yer tespiti yapıp mevcut bilgileri en hızlı ve 

doğru şekilde görevlilere aktarabilirse en kısa sürede canlıya ulaşabilmemizi sağlar. 

Bu arama kurtarma çalışmaları için bir dönüm noktası olur.  

 

3.Çözüm  

Çözüm önerimiz; bir deprem olması durumunda ilk olarak arama robotları 

gönderilecek ve mağdurların tespitinden sorumlu olacak. Bu robotların temel amacı 

enkazda daha ileri gitmek afet bölgesinin haritasını çıkarmak kurbanları ve yaşam 

boşluklarını bulmaktır. Arama robotlarında haritalama ve arama için sensörler 

bulunur. Robotlar bağımsız olarak kurtarıcılara işlevsel bilgiler sağlar öte yandan 

verilerin doğruluğunu ve çıkarımlarını değerlendirecek bir insan her zaman olmalıdır. 

Küçük son derece hareketli bir robot ekipmanın ve köpeklerin algılayamayacağı bir 

moloz yığınındaki delikleri, yaşam üçgenlerini daha kolay arayabilir. Bir robot, 

dengesiz bir yapı altında kolayca arama yapabilir ve ekip üyeleri, robottan daha 

güvenli bir mesafeden veri toplayabilir. Bu projemizde, deprem operasyonları için 

kurtarma robotu tasarlanmıştır. Acil müdahale ekipleri enkaz altındaki mağdurları 

kurtarmak için kendi hayatları için risk aldığından, hayat kurtarmak için robotlar 

kullanılabilir. Robot tiplerinden ise enkaz alanı düşünüldüğünde en kullanışlı tasarım 

bizim de projemizde kullanmış olduğumuz hayvanlardan ilham alarak tasarladığımız 

örümcek bacaklı robot tasarımıdır. Tekerlekli bir robotun kurtarma operasyonlarında 



 

rahatlıkla kullanılamamasının nedeni robotun daha az yeteneği olmasıdır. Bir tekerlek 

yarıçapından daha büyük bir engeli geçemeyeceği için engelleri aşamaz.  

Yılan tipi robotların kontrolü zordur ve yük/vücut ağırlık oranları paletli tip robotlara 

göre daha küçüktür. Bu tip robotların diğer dezavantajları, enerji kaynağı, hız ve 

elektronik bileşenler, sensörler ve devreler için alan eksikliğidir. Çalışmalarımızı 

yürüttüğümüz projemizde her yöne hareket edebilen ayaklara sahip manevra yeteneği 

yüksek, engelleri rahatlıkla aşabilen, hafif, sensörler için yeterince alana sahip 

kimyasal dedektörlü enkaz arama robotu ilk ve şimdiye kadarki benzersiz sistemi 

temsil ediyor. Çünkü robotun her arazi koşulunda hareket kabiliyetine sahip olması 

gerekiyor. Yapılan bilimsel çalışmalar göstermiştir ki, enkaz altında kalan sıkışmış 

depremzede çok yoğun stres altında kalır. Verdiği nefes artan stresle orantılı olarak 

aseton ve karbondioksit gibi birçok kimyasal bileşenle doludur. Projemizde robota 

entegre edilen aseton karbondioksit sensörleri canlıdan salgılanan kimyasal bileşen 

kalıntılarını ölçerek arama alanı etrafındaki herhangi bir kurbanı bulacaktır. Kurtarma 

operasyonları için robotlar, molozlara daha iyi nüfuz edebilmek için küçük olmalı ve 

mahsur kalan insanlara veya binanın dengesiz kısımlarına çok fazla baskı 

uygulamamak için hafif olmalıdır. Robotun yapımında kullanılacak tüm eşyalar ucuz 

ve kolay imal edilebilir olmalıdır. Sonuç olarak robotumuzun tüm parçalarını 3D 

yazıcı ile kendimiz üretiyoruz. Robotumuz minimum insan müdahalesine ihtiyaç 

duyacak şekilde tasarlanmıştır. Tüm robotlar hafif ve yüksek güce sahip olmak için 

lipo pilleri kullanırlar kimyasal dedektörlü enkaz arama robotu da lipo pil 

kullanacaktır. Kimyasal bileşenleri algılayabilen kimyasal dedektörler ile donatılmış 

robotla kurtarma ekipleri sensörlerden gelen bu ipuçlarını değerlendirerek mağdurların 

nasıl kurtarılabileceğine karar verecek.  Hafif ve dayanıklı olmasını sağlayan karbon 

fiber gövdeye sahip, uzaktan kumanda ile kontrol edilebilen donanıma paralel bir 

yazılıma sahip  robotenkaz altına girmeden mevcut senaryoları kullanarak 

elektromanyetik dalgalarla canlının yer tespitini yapabilen ortamın yapısal 

özelliklerinden minimum düzeyde etkilenen, olası ortamda kimyasal dedektörler 

yardımıyla veri doğrulayabilecektir. HUSKYLENS Pro Yapay Zekalı Görüntü İşleme 

Sensörü ve  gerçek zamanlı video kamera  ve diğer duyusal veriler göndererek hareket 

verileri alınacak ve hızlı bilgi akışı sağlayan robot enkaz altına girdikten sonra ise 

afetin meydana geldiği ortamda canlının konumunu en kısa sürede tespit edebilecek ve 

kurtarma çalışmaları o bölgede yoğunlaştırılabilecek.  

 

Kriterler Değerler    

Ağırlık 3-4 kg Manevra kabiliyeti Yüksek  

Hız ~2-4 m/dk Enerji gerekliliği Var 

Boyutlar 35x17x25cm  Ters düşüş Var 

Hacim kapasitesi 335cm³ Motor sayısı 18 

Ağırlık kapasitesi 2-3 kg Arıza dayanıklılığı %75 

Vücut esnekliği %82 Programlama kolaylığı Orta  

Maksimum eğim %62 Üretim kolaylığı Orta  

Tırmanmak  Var    



 

4.Yöntem 

 

Geçen yıl TEKNOFEST finaline derece ile katıldığımız robotumuzun gerçek alan analizleri 

yapılmış ve gerçeğe yakın senaryolar oluşturarak enkaz ortamındaki yetersizlikleri tespit 

edilmiştir.  

 
 

Geçtiğimiz sene katıldığımız projede kullanılan ve patenti alınan robotu görüntü işleme ve 

hareket kabiliyeti konusunda geliştirerek karbonfiber bir gövdeye sahip olan otonom bir robot 

düşündük. Karbonfiber kullanmamızın sebebi ise daha dayanıklı ve hafif olmasıdır. Bu 

otonom robotumuz rasberry pi ve arduıno uno kartları ile sorunları en aza indirgeyerek 

senkronize bir şekilde çalışır. Bu robotumuz çeşitli sensörler yardımıyla enkaz altının 

haritalanması, rasberry kartı ile görüntü ve ses  işleme, biyotaklit yöntemiyle hareket 

kabiliyeti yüksek örümcek bacaklı, hexapod otonom bir robottur.İçinde bulunan lidar 

haritalama sistemi ve yapay zeka modulu olan huskylens birlikte çalışıp görüntü işleyerek 

çevrenin haritalanmasını yapar. Bileşen sayısı fazla olduğu için devrede gerilim ve akım 

kazancı sağlayabileceğimiz transistörler kullandık.  Kullandığımız aseton sensörü canlının 

keşfinde büyük bir rol oynar. Tasarladığımız bu sistem canlılara daha hızlı ulaşıp, afet 

yerindeki görevlilere anlık durum bildirir.  



 

4.1. Alt Bileşenler 

 Gaz Dedektörleri 
- Aseton ve Karbondioksit algılayan gaz dedektörleriarduino 
uyumlugaz dedektörleridir. MQ135 CO2 gazını, MQ138 asetonu 
algılayan gazsensörleridir. Bu iki sensörü bir araya getirerek co2 ve 
asetonu aynıanda algılayabilen bir sistem tasarladık 

 

Bluetooth Kartı  
- Bluetooth 2.4 ve 2.485GHz aktarım bandı üzerinde radyo dalgaları 

ile çalışır. Oldukça düşük bir güçle çalışan Bluetooth, uzun bir pil 

ömrü sağlar. Bluetooth cihazları, kullanıcıyı 50 metre uzaklığa dek 

bir alandaki diğer ürünlere bağlamaya yarayan bir çipe sahiptir. 

 Huskylens 

- Kullanımı kolay bir yapay zeka modülüdür. 

 - Yüz tanıma, nesne izleme, nesne tanıma, çizgi izleme, renk tanıma 

ve etiket (QR kodu) tanıma gibi birden çok işlevle donatılmıştır. 

 

 LidarSensörü 

- Üzerindeki çeşitli kzılötesisensörler yardımıyla çevresimndeki 

nesnelerin ve cisimlerin 3D haritalanmasını çıkarabilmektedir. Ve 

böylelikle çevre hakkında daha kapsamlı bilgi edinilebilir. 

 

 

 

Transistör  

- Transistör veya geçirgeç girişine uygulanan sinyali yükselterek 

gerilim ve akım kazancı sağlayan, gerektiğinde anahtarlama elemanı 

olarak kullanılan yarı iletken bir elektronik devre elemanıdır. 

 Rasberry Pi 4  

-  Üzerinde mikro işlemci, RAM, GPIO pinleri ve bir bilgisayar için 

tüm özellikleri içeren bir tek kart bilgisayarıdır. 

 -  Gücünü 32 bit ArmCortes M0+ tabanlı RP2040 işlemciden alan 

Rasberry Pi 133mHz hızındadır. 

-  26 adet GPIO, 3 adet pin, 2 tane I2C, 2 tane SPI portu ve dahili bir 

sıcaklık sensörü bulunmaktadır. 

 
 HC-SR501 Hareket Sensörü 

- PIR sensörleri, bir ortamda oluşan canlı hareketini algılamak için 

kullanılan sensörlerdir.BusensörlerRasberry, Arduıno başta olmak 

üzere mikrodenetleyici platformu ile beraber kullanılabilir modüldür.  

 
 



 

4.2. Bacak Yapısı 

6 bacaklı bir örümceğin yürüyüş mekanizmasını çözümleyerek ilham aldığımız bu robot 

tasarımında çok bacaklı yürüyen mekanizmaların incelenmesi ve yürüyüş düzenin 

çıkarılmasıyla işe başladık. Robotumuzun her bacağında 3 aktif eklem bulunmakta böylece 

lokasyonu sağlayan bacaklardaki 18 eklemin tamamı etkin bir kombinasyon sağlamaktadır. 

Bacakların gövde üzerindeki dağılımı ve gövde şekli gerçek bir örümceğe oldukça 

benzemektedir. Tasarım belirlenen 3 ilke üzerine şekillenmiştir;  

- 6 adet aynı bacak ve her bacak için 3 serbestlik derecesi 

- Enine boyuna simetri 

- Koordinasyonlu çalışma   

 
 

Fotoğraftan da anlaşılacağı gibi kendi imkanlarımızla 3d yazıcıda baskısını aldığımız 3 

serbestlik derecesine sahip bacak robotun 3 boyutta serbestçe pozisyon almasını sağlar. Bir 

omuz eklemi bütün bacağı ileri veya geri hareket ettirebilirken, 2. eklem ise bacağın  geri 

kalanının yukarı aşağı hareket ettirebilmektedir. 2. omuz eklemi sayesinde duruş ve yürüyüş 

anı kontrol edilebilirken motor hareketi sayesinde 90 dereceye kadar çevirebilme imkanı 

sağlar. Robotumuzun sistem analizleri göz önüne alındığında istenilen yörüngede hareket 

edebileceği söylenebilir.  

4.3. Komut Şeması  

 
 



 

 

4.4. Gövde Tasarımı  

 

 

Karbonfiber malzemeden yapılmıştır. Esnek 

ve hafiftir.  Maksimum yarıçapı 13 cm. 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.5. Devre Şeması  

 

 

 
 

 

 5. Yenilikçi(İnovatif) Yönü 
 

Robotumuzun öncelikleri kullanılan dedektörleri ve çeşitli algılayıcıları enkaz altına taşıyacak 

tek bir otonom sistem üzerine biyotaklit yöntemi ile örümcek bacaklı robot tasarlayarak enkaz 

altından dedektörler aracığıyla elde edilen bilgileri en kısa sürede kablosuz bağlantı 

sağlayarak  bize ulaştırması projemizin en yenilikçi yönüdür.Örümcek bacak kullanmaya 

geçmemizin sebebi geçen seneki teknofest projemiz olan paletli robotumuzdan 

deneyimlediğimiz enkaz alanındaki eğimin fazla olduğu kısımlardaki devrilmelere karşı bir 

önlem için daha kompakt bir tasarım yapmayı hedefleyerek kullanıcı kolaylığı ve maksimum 

verim için bu tasarıma geçtik. Dünyada tüm sensörlerin ayrı ayrı robotlarda yer alan örnekleri 

mevcut fakat bizim projemizin yenilikçi yönü yer altından bize bilgi verebilecek tüm 

modülleri tek bir sisteme entegre ederek optimum düzeyde bilgi akışı olmasını sağladık. 



 

Kullandığımız lidarsensör aracılığı ile enkaz alanının bir haritasını çıkararak kullanıcı için bir 

bakış açısı oluşturmak istiyoruz.Ayrıca dışardan gözlemlenemeyen bir ortamla ilgili görüntü, 

ses ve kimyasal bileşenlerle ilgili veri aktarımı yapan, 4 yönden de yüksek ses ile görüntü 

alabilen kamera ve mikrofonlarla en net şekilde depremzedenin yerini tespit etmesi, sismik 

dalgalar eşliğinde aktif olan sıradan enkaz arama robotlarından farklı olarak yaşayan canlıya 

dair daha hızlı ve pratik olarak yaşam bulgusu tespit edilebilen aseton ve karbondioksit gibi 

gaz sensörleriyle bir arada donatılan projemizin kullanılabileceği alanların oldukça geniş 

olması ve seri üretimi halinde maliyetinin düşmesi ile birçok birimin ilgisini çekecektir.  

 

 6.Uygulanabilirlik  

Girişimcinin en temel görevi piyasada bir ihtiyaç noktası sezinlemek, yani tüketicinin hislerini 

sıkıntılarını sezinleyip buna çözüm sunan bir ürün/hizmet sunmaktır. Dünyada benzer örneği 

bulunan fakat ülkemizde benzer bir örneği bulunmayan  milli kaynaklarımızı kullanarak 

prototipini oluşturduğumuz projemiz gerekli finansal kaynaklar sağlandığı sürece ülkemizin 

sahip olduğu gelişmiş teknolojilere dahil olacaktır. Uygulamalara bakıldığında robotlar daha 

çok keşif, örnek alma, ölçüm ve hasar tespiti için kullanılmıştır. Geliştirilen sistemlere 

bakıldığında teknolojik gelişmelerle birlikte durumun gerektiği şekilde kara, hava ve sualtı 

araçlarının kullanıldığı görülmektedir. Pazarı, rakipleri, iş modelini tanıyan veya 

benzer iş deneyimine sahip olduğunu düşündüğümüz kişilerden fikir alındı. Söz konusu 

kişilerin uygulamadaki uzmanlıkları ve hedef müşterileri, ürünümüzün  başarısını öngörmede 

yardımcı olacağını düşündük. Aldığımız geri bildirimlere göre ürünümüz, stratejimiz ve iş 

planımızda gerekli değişiklikleri yaptık. Ülkemizin acil durumlarda kullanılacak gelişmiş bir 

teknolojiye sahip ihtiyaçlarını giderecek bir arama robotuna ihtiyacı olduğu hipotezinin doğru 

mu olduğuna , yani tüketici gerçekten de bizim bu projemize para ödemeye hazır mı olduğunu 

ölçümledik. Bir prototip ve sonrasında bir MVP hazırladık bunu Teknofest’in yarışmasında 

duyurma fırsatı yakaladık ve gelen reaksiyon ve feedbacklere göre ürünümüzde  gerekli 

geliştirmeleri ve gerekli pivotları yaptık. Geliştirdiğimiz bu teknolojiyi TEKNOFEST’e proje 

yazarak TEKNOFEST’in projemizi hayata geçirmek için bize sunduğu desteklerden 

faydalandık. 

 

                        7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

 
MALZEMELER  BİRİM FİYATI VE ADET  KULLANILDIĞI DÖNEM  

MQ-138 195 TL x1  Mayıs 

MQ-135 53 TL x1 Mayıs 

Transistör 5 TL x5 Haziran 

Arduıno Mega  400 TL x1 Şubat 

Rasberry Pi 4  3300 TL x1 Mart 

HC-05 65 TL x1 Nisan 

Lidar Sensörü 970 TL x1 Nisan  

HC-SR501 Hareket Sensörü  24 TL x2 Mayıs 

Lipo Pil  2710 TL x1 Mart 

Rasberry Pi 4 Kamera  700 TL x1 Mayıs 

MG996r Servo Motor  90 TL x18 Mart 

Servo Motor Sürücü Devresi 

I2C Modülü 

140 TL x3 Mart 

Toplam maliyet 10.506 TL  



 

Sistem Analizinin ve Tasarımının 

Yapılması 

Yarışma Başvurusu 

Görev Analizi 

Görev Dağılımı 

Literatür Araştırması 

Sistem Planlanması 

Sistem Tasarımının Oluşturulması 

Malzeme Seçimi 

Yazılım Geliştirilmesi 

Ön Değerlendirme Raporu, Proje Tanıtım 

Videosu Hazırlanması ve Teslimi 

Prototip Geliştirme Kiti Hazırlanması 

Prototip Hazırlama 

Tasarım Geliştirme 

Yazılım Hata Ayıklama 

Prototipteki Hataların İyileştirilmesi 

Proje Detay Raporu Hazırlama 

Malzeme Temini 

Tasarım ve İmalat 

Verimlilik Testlerinin Yapılması 

2022 Teknofest’e Hazırlanma 

Mart Nisan Mayıs Haziran Temmuz Ağustos Eylül 

 

                8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar)  

Acil durum ekipleri: Yangın, deprem ve benzeri afetlerde işyerinde bulunanların tahliyesini 

sağlayan, olaya ilk müdahaleyi yapan, arama-kurtarma ve söndürme işlerine katılan ve 

gerektiğinde ilk yardım uygulayan ekipleri ifade etmektedir. Projemiz acil durum ekiplerinin 

hizmetine sunulacaktır. Projemizi öncelikle afetzedelere ulaşmada ön saflarda yer alan 

AFAD, AKUT, GEA ve itfaiye ekiplerinin kullanımı amaçlanmıştır. Bu amaç doğrultusunda 

hedef kitlemizin enkaz altındaki afetzedeye en kısa sürede, kendi hayatlarını da riske atmadan 

doğru veri aktarımı ile müdahale etmesi hedeflenmiştir. İkincil hedef kitlemiz ise gerekli 

iyileştirme ve donanım sağlanmasıyla TSK, Jandarma ve Polis vb. kolluk kuvvetlerinin 

kullanımına sunmaktır. Can güvenliği tehlikesi olan operasyon alanlarında bir ön keşifçi 

görevi görebilecek olan projemizin bu alanda katkı sunabileceğini düşünmekteyiz. 

 

 

 

 

 

 

 

 

9.Riskler 

 

Haritalama yapılamaması önemli bir risk teşkil eder. Bunun için alınacak önlem robot için bir 

çevre haritası oluşturmak. Ve aynı anda hareket ederken belirlenen konuma yerleştirmektir. 

Bu riskin ortadan kaldırılması için  en uygun çözüm Kalman filtresi  olarak adlandırılan 

durum uzayı modeliyle gösterilen bir dinamik sistemde modelin önceki bilgileri ile giriş ve 

çıkış bilgilerinden sistemin durumlarını tahmin edebilen filtreleme yaklaşımıdır 



 

 

RİSK GERÇEKLEŞME 

OLASILIĞI 

ETKİSİ B PLANI 

Diğer sistemlerle etkileşim,kısa 

devre. 

Düşük Çok 

 

Seri üretime geçildiği için yeni bir 

robot üzerinden arama çalışmalarına 

devam edilmeli. 

Ters düşüş, ani kontrol kaybı, 

çamurabatma/saplanma, 

çarpma 

Düşük 

 

Az Yukarıya doğru hareket yeteneği 

arttırılabilir. Bacaklar düşmelerden 

kaynaklanan darbeleri emer. 

Güç kaynağı yetersizliği. Düşük Çok Yeni bir pil ile değiştirilmesi. 

Çalışma sıcaklığına uyum 

sağlayamama 

Düşük  Az  Artan sıcaklığa dirençli hale 

getirilebilir 

Kamera veya sensörlerden birinin 

etkisiz hale gelmesi 

Düşük  Orta  Yeni bir kamera ve sensör modülü ile 

değiştirilmesi. 

Her bir ayağın sırayla hareket 

ettirilmesinden meydana gelen 

robotun yavaşlaması ve 

yönlendirilmesinde yaşanan zorluk. 

Orta  Orta  Uzatılabilir ayaklar robota yüksek 

manevra kabiliyeti kazandırır. 

Merdivenleri çıkarken veya inerken 

uzayan ayaklar çok önemli rol oynar. 

 

İŞ PAKETLERİ  İŞ TANIMLARI  

Mekanik Tasarım Dış gövde tasarımındaki soyut fikirlerin 3 boyutlu çizim araçları 

ile yapılması. Fonksiyon, renk, ebat, performans gibi 

bileşenlerin sınırlarının belirlenmesi ve ilk baskıların alınması. 

Elektronik Sistem Tasarımı Elektronik bileşenlerin belirlenmesi, devre şemalarının 

oluşturulması, devredeki problemlerin giderilmesi ve kontroller. 

Yazılım Ve Kodlama Elektronik devreyi çalıştıracak komut dizisinin yazılması. 

Phyton kullanarak oluşturulmuş algoritmaların kontrolleri ve 

hataların belirlenmesi. 

Hataların Ayıklanması Problemlerin ayrıştırılarak belirlenmesi ve sorunu çözebilecek 

yöntemlerin belirlenip uygulanması. 

Üretim İmkanlarımız dahilinde prototipin basılması, devre bileşenleri 

ve yazılımın senkronize çalışıp çalışmadığının kontrollerinin 

yapılması. 

Sonuçların Değerlendirilmesi Yapılan prototip ile oluşturulan farklı senaryolarda ölçümlerin 

yapılması, risk analizlerinin oluşturulması ve alınacak 

önlemlerin belirlenmesi.  
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