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1.Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Tiirkiye sahip oldugu tektonik, sismik, topografik ve iklimsel yapisi geregi dogal
afetlerle siklikla kars1 karsiya kalan bir tilke. Su baskini, sel, ¢1g, heyelan, yangin ama
en onemlisi deprem...Ulkemiz depremlerde insan kaybi acisindan diinyada iigiincii,
etkilenen insan sayist agisindan sekizinci sirada. Ortalama olarak her yil biiyiikligi 5
ile 6 arasinda degisen en az bir deprem yasanmakta. Bu veriler dogrultusunda
tamamiyla kendi istegi dogrultusunda dayanisma ve yardimlasma amaciyla bireysel
cikarlarin1 gozetmeksizin hi¢bir maddi beklentisi olmadan sadece topluma faydali
olmak arzusuyla fiziksel giiciinii, zamanini, bilgi birikimini, yetenegini, ve deneyimini
kullanarak afet ve acil durum Oncesinde, sirasinda ve sonrasinda toplum hizmeti
caligmalarina katki saglamak insanogluna faydali ve umut verebilecek bir ¢oziim
bulmak i¢in ¢aligmalarimizi yiiriittiiglimiiz ve 2021 yilinda katildigimiz TEKNOFEST
yarismasinda finalist olan her yoniiyle gelismeye agik projemiz Kimyasal Dedektorlii
Enkaz Arama Robotu’nu ; karbonfiber gévde ve haritalama sistemi ile gelistirerek bu
yil da afetlerin getirecegi maddi ve manevi zararlari en aza indirmeyi, toplumu afet ve
acil durumlara kars1 daha direngli hale getirmeyi amacliyoruz. Sistem, arama kurtarma
timlerinde yer alan kdpeklerin kokusunu alamadigi; kurtarma timlerinin géremedigi
detaylari, enkazdaki yarali magdurlarin stresleri dogrultusunda asir1 salgiladiklar
aseton ve karbondioksit kimyasal bilesenlerini tespit etmek, yasam tiggenini bulmak,
afet bolgesinin haritasin1 ¢ikarmak tizere tasarlanmistir. Bu, kurtarma ekiplerinin
hayatini ¢ok daha az riske atmamiza ve ¢ok daha fazla kurbani canli kurtarmamiza izin
verecektir. Robotik yazilimlarla, kamera ve hareket sensorleriyle,aseton ve
karbondioksit algilayan kimyasaldedektorlerledonatilan ve yiiksek manevra
kabiliyetine sahip iizerinde ¢alistiimiz driimcek bacakli robot sistemi, yerin altina ya
da gocik altina girmeden mevcut senaryolar1 kullanarak elektromanyetik dalgalarla
canlimin yer tespitini yapip olast konuma giderek sensorleri calistirip veriyi
dogrulamak iizere tasarlanmistir. Bir can kurtarmanin degeri ve dneminin bilinciyle
hareket ettigimiz bu projede nihai amacimiz can kayiplarini en aza indirmektir.

2. Problem Durumunun Tanimlanmasi
Jeolojik, meteorolojik ve topografik yapisi nedeniyle Tiirkiye, siklikla doga kaynakli
afetlere maruz kalan bir cografyada konumlanmigtir. 1980 — 2017 yillar1 arasinda
meydana gelen afetler incelendiginde, can kaybi bakimindan Tiirkiye’de bir milyon
kisi basina yilda ortalama 6-25 kisinin doga kaynakli afetler nedeniyle hayatim
kaybettigi goriilmektedir.

Type of Incident Province/Region Date Loss of Life Injury
1§ Dismesi (Avalanch Giineydogu Anadolu (14 Olay - incidents ) 1992 328 53
1§ Diismesi ¢Avaloniche) Dogu ve Guneydogu Anadolu (31 Olay - incidents) 1993 135 55
Deprem (Earthquake) Erzincan 13 Mart (March) 1992 653 3.850
Camur Akmas: (Mudislide) Isparta (Senirkent) 13 Temmuz (July) 1995 T4 46
Deprem (Earthquake) Afyon (Dinar) 1 Ekim (October) 1995 94 240
Su Baskini (Flood) tzmir 4 Kasim (Novernber) 1995 63 117
Deprem (Earthquake) Corum/Amasya 14 Agustos (August) 1996 5} 5
Su Baskini (Flood) Bat Karadeniz 21 Mayis (May) 1998 10 47
Deprem (Earthquake) Adana (Ceyhan) 27 Haziran (June) 1998 145 1.600
Deprem (Earthquake) lzmit Kérfezi - Bay 17 Agustos (August) 1999 17.480 43.953
Deprem (Earthquake) Duzce 12 Kasim (Ve ber) 1999 763 4.948

Deprem (Earthquake) Afyon (Sultandagi) 3 Subat (February) 2002 42 327
Deprem (Earthquake) Bingol 1 Mayis (May) 2003 177 520



Su anda, olagan bir arama kurtarma ekibi yaklagik 10 kisiden olusmaktadir. Her
takimda kopekler, bir saglik gorevlisi, bir miihendis ve belirli ekipmanlar kullanarak
bir kurbani bulup ¢ikarmak i¢in ¢esitli uzmanlar bulunur. Mevcut ekipmanlar arasinda
kameralar ve ¢esitli dinleme cihazlart bulunmaktadir. Genellikle video kameralar
herhangi bir kurban kanitin1 aramak i¢in bosluklara ve deliklere yerlestirilebilen bir
cubuk gibi baz1 cihazlara monte edilen arama kameralar1 olarak kullanilir. Delikler ve
bosluklar insan gecisi i¢in ¢ok dar olabilir. Hareket halinde olan veya kurtarici
cagrilarina tepki vermeye calisan bir kisiyi dinleyebilen son derece hassas mikrofonlar
ve dinleme cihazlar1 da kullanilmaktadir. Bu toplam arama faaliyetleri bir binay1
aramak icin cok zaman alabilir. Ukemizde kullanilan sistemlerin, sismik cihazlarn
enkaz altindaki depremzedeye ulasmada; enkaz alaninin ozellikleri, ortamdaki ses
kirliligi vb. bircok durumdan etkilenmesi depremzedeye ulasmay1 zorlagtirmaktadir.
Cok hassasiyet gerektiren arama faaliyetlerinde mevcut yontemler yaniltici verilerle
zaman kaybi yasatabilir. Kurtarma operasyonlarindaki ilk ve birincil gorevler, durumu
degerlendirmek magdurlarin koordinasyonunu belirlemek ve onlarla ilk temasi
kurmaktir. Bunu yapmak insan kurtaricilar1 i¢cin hem ¢ok zor hem de ¢ok
risklidirDeprem gibi dogal afetler yerlesim alanlarinin yogun oldugu sehirleri
etkilediginde miidahale siireci hizli ve etkili olmalidir. Bir kurtarma operasyonunda
kurtarma ekibi ig¢in en biiyilk endige, Ozellikle ekip iiyeleri ig¢in herkesin
giivenligidir.Coken binalar genellikle dengesiz ve dinamiktir. Art¢1 soklarla takip
edilebilecek ikinci sismik hareket, daha fazla ¢okiisii baslatabilir. Bu problemler
teknolojinin bize sundugu imkanlar dogrultusunda bizleri yeni ¢dziim yollar1 aramaya
tesvik ediyor. O halde, afet ortaminda insan hayatini kurtaran kurtarma makineleri
veya robotlar1 gelistirilmeli ve saglanmalidir. Tiim bu arama calismalarimi tek bir
robot, {izerine yerlestirilen modiiller ile yer tespiti yapip mevcut bilgileri en hizli ve
dogru sekilde gorevlilere aktarabilirse en kisa siirede canliya ulasabilmemizi saglar.
Bu arama kurtarma ¢aligmalari i¢in bir doniim noktasi olur.

3.CozUim
COzum Onerimiz; bir deprem olmasi durumunda ilk olarak arama robotlar
gonderilecek ve magdurlarin tespitinden sorumlu olacak. Bu robotlarin temel amaci
enkazda daha ileri gitmek afet bolgesinin haritasini ¢ikarmak kurbanlar1 ve yasam
bosluklarin1 bulmaktir. Arama robotlarinda haritalama ve arama igin sensorler
bulunur. Robotlar bagimsiz olarak kurtaricilara islevsel bilgiler saglar 6te yandan
verilerin dogrulugunu ve ¢ikarimlarini degerlendirecek bir insan her zaman olmalidir.
Kiiciik son derece hareketli bir robot ekipmanin ve kdpeklerin algilayamayacagi bir
moloz yigimindaki delikleri, yasam {iiggenlerini daha kolay arayabilir. Bir robot,
dengesiz bir yap1 altinda kolayca arama yapabilir ve ekip liyeleri, robottan daha
giivenli bir mesafeden veri toplayabilir. Bu projemizde, deprem operasyonlari icin
kurtarma robotu tasarlanmigtir. Acil miidahale ekipleri enkaz altindaki magdurlar
kurtarmak icin kendi hayatlari i¢in risk aldigindan, hayat kurtarmak icin robotlar
kullanilabilir. Robot tiplerinden ise enkaz alani diisliniildiigiinde en kullanisli tasarim
bizim de projemizde kullanmis oldugumuz hayvanlardan ilham alarak tasarladigimiz
ortimecek bacakli robot tasarimidir. Tekerlekli bir robotun kurtarma operasyonlarinda



rahatlikla kullanilamamasinin nedeni robotun daha az yetenegi olmasidir. Bir tekerlek
yaricapindan daha biiyiik bir engeli gecemeyecegi i¢in engelleri asamaz.

Yilan tipi robotlarin kontrolii zordur ve yiik/viicut agirlik oranlari paletli tip robotlara
gore daha kiigiiktiir. Bu tip robotlarin diger dezavantajlari, enerji kaynagi, hiz ve
elektronik bilesenler, sensorler ve devreler i¢in alan eksikligidir. Calismalarimizi
ylriittiiglimiiz projemizde her yone hareket edebilen ayaklara sahip manevra yetenegi
yiksek, engelleri rahatlikla asabilen, hafif, sensdrler i¢in yeterince alana sahip
kimyasal dedektdrlii enkaz arama robotu ilk ve simdiye kadarki benzersiz sistemi
temsil ediyor. Ciinkii robotun her arazi kosulunda hareket kabiliyetine sahip olmasi
gerekiyor. Yapilan bilimsel calismalar gostermistir ki, enkaz altinda kalan sikigmig
depremzede ¢ok yogun stres altinda kalir. Verdigi nefes artan stresle orantili olarak
aseton ve karbondioksit gibi birgok kimyasal bilesenle doludur. Projemizde robota
entegre edilen aseton karbondioksit sensorleri canlidan salgilanan kimyasal bilesen
kalintilarin1 6lgerek arama alani etrafindaki herhangi bir kurbani bulacaktir. Kurtarma
operasyonlar1 i¢in robotlar, molozlara daha iy1 niifuz edebilmek icin kii¢iik olmali ve
mahsur kalan insanlara veya binanin dengesiz kisimlarina ¢ok fazla baski
uygulamamak i¢in hafif olmalidir. Robotun yapiminda kullanilacak tiim esyalar ucuz
ve kolay imal edilebilir olmalidir. Sonu¢ olarak robotumuzun tiim pargalarim1 3D
yazici ile kendimiz Oretiyoruz. Robotumuz minimum insan mudahalesine ihtiyag
duyacak sekilde tasarlanmistir. Tiim robotlar hafif ve yiliksek gilice sahip olmak icin
lipo pilleri kullanirlar kimyasal dedektorlii enkaz arama robotu da lipo pil
kullanacaktir. Kimyasal bilesenleri algilayabilen kimyasal dedektorler ile donatilmis
robotla kurtarma ekipleri sensorlerden gelen bu ipuglarini degerlendirerek magdurlarin
nasil kurtarilabilecegine karar verecek. Hafif ve dayanikli olmasini saglayan karbon
fiber govdeye sahip, uzaktan kumanda ile kontrol edilebilen donanima paralel bir
yazilima sahip  robotenkaz altina girmeden mevcut senaryolar1 kullanarak
elektromanyetik dalgalarla canlimin yer tespitini yapabilen ortamin yapisal
Ozelliklerinden minimum dizeyde etkilenen, olasi ortamda kimyasal dedektorler
yardimiyla veri dogrulayabilecektir. HUSKYLENS Pro Yapay Zekali Goriintii Isleme
Sensoru ve gercek zamanh video kamera ve diger duyusal veriler gondererek hareket
verileri almmacak ve hizli bilgi akisi saglayan robot enkaz altina girdikten sonra ise
afetin meydana geldigi ortamda canlinin konumunu en kisa siirede tespit edebilecek ve
kurtarma ¢aligmalar1 o bolgede yogunlastirilabilecek.

Kriterler Degerler

Agirhk 3-4 kg Manevra kabiliyeti Yiuksek
Hiz ~2-4 m/dk Enerji gerekliligi Var
Boyutlar 35x17x25cm Ters diisiis Var
Hacim kapasitesi | 335cm3 Motor sayisi 18
Agirhik kapasitesi | 2-3 kg Ariza dayamkhihg %75
Viicut esnekligi %82 Programlama kolayhg | Orta
Maksimum egim | %62 Uretim kolayhig Orta
Tirmanmak Var




4.YOntem

Gegen yil TEKNOFEST finaline derece ile katildigimiz robotumuzun gercek alan analizleri
yapilmis ve gercege yakin senaryolar olusturarak enkaz ortamindaki yetersizlikleri tespit
edilmistir.

Gegtigimiz sene katildigimiz projede kullanilan ve patenti alinan robotu goriintii isleme ve
hareket kabiliyeti konusunda gelistirerek karbonfiber bir gévdeye sahip olan otonom bir robot
diisiindiik. Karbonfiber kullanmamizin sebebi ise daha dayanikli ve hafif olmasidir. Bu
otonom robotumuz rasberry pi ve arduino uno kartlari ile sorunlart en aza indirgeyerek
senkronize bir sekilde ¢alisir. Bu robotumuz gesitli sensorler yardimiyla enkaz altinin
haritalanmasi, rasberry karti ile goriintii ve ses isleme, biyotaklit yontemiyle hareket
kabiliyeti yiiksek driimcek bacakli, hexapod otonom bir robottur.I¢inde bulunan lidar
haritalama sistemi ve yapay zeka modulu olan huskylens birlikte ¢alisip goriintii isleyerek
cevrenin haritalanmasini yapar. Bilesen sayis1 fazla oldugu icin devrede gerilim ve akim
kazanci saglayabilecegimiz transistorler kullandik. Kullandigimiz aseton sensorii canlinin
kesfinde biiyiik bir rol oynar. Tasarladigimiz bu sistem canlilara daha hizli ulasip, afet
yerindeki gorevlilere anlik durum bildirir.



4.1. Alt Bilesenler

Gaz Dedektorleri

- Aseton ve Karbondioksit algilayan gaz dedektérleriarduino
uyumlugaz dedektérleridir. MQ135 CO2 gazini, MQ138 asetonu
algilayan gazsensorleridir. Bu iki sensori bir araya getirerek co2 ve
asetonu aynianda algilayabilen bir sistem tasarladik

Bluetooth Karti

- Bluetooth 2.4 ve 2.485GHz aktarim band tizerinde radyo dalgalari
ile galisir. Oldukga diisiik bir giigle ¢alisan Bluetooth, uzun bir pil
omrii saglar. Bluetooth cihazlari, kullaniciy1 50 metre uzakliga dek
bir alandaki diger tirlinlere baglamaya yarayan bir ¢ipe sahiptir.

Huskylens

- Kullanim1 kolay bir yapay zeka modiiliidiir.

- Yiiz tanima, nesne izleme, nesne tanima, ¢izgi izleme, renk tanima
ve etiket (QR kodu) tanima gibi birden ¢ok islevle donatilmistir.

LidarSensort

- Uzerindeki gesitli kzil6tesisensérler yardimiyla ¢evresimndeki
nesnelerin ve cisimlerin 3D haritalanmasini ¢ikarabilmektedir. Ve
boylelikle ¢cevre hakkinda daha kapsamli bilgi edinilebilir.

Transistor

- TransistOr veya gecirge¢ girisine uygulanan sinyali ylikselterek
gerilim ve akim kazanci saglayan, gerektiginde anahtarlama elemant
olarak kullanilan yart iletken bir elektronik devre elemanidir.

Rasberry Pi 4

- Uzerinde mikro islemci, RAM, GPIO pinleri ve bir bilgisayar icin
tiim Ozellikleri igceren bir tek kart bilgisayaridir.

- Giiciinii 32 bit ArmCortes MO+ tabanli RP2040 islemciden alan
Rasberry Pi 133mHz hizindadir.

- 26 adet GPIO, 3 adet pin, 2 tane 12C, 2 tane SPI portu ve dahili bir
sicaklik sensorii bulunmaktadir.

HC-SR501 Hareket Sensort

- PIR sensorleri, bir ortamda olusan canli hareketini algilamak i¢in
kullanilan sensorlerdir.BusensorlerRasberry, Arduino basta olmak
tizere mikrodenetleyici platformu ile beraber kullanilabilir modiildiir.




4.2. Bacak Yapisi
6 bacakl1 bir 6rlimcegin yliriiylis mekanizmasini ¢oziimleyerek ilham aldigimiz bu robot

tasariminda ¢ok bacakli ylirliyen mekanizmalarin incelenmesi ve yiiriiyiis diizenin
c¢ikarilmasiyla ise basladik. Robotumuzun her bacaginda 3 aktif eklem bulunmakta boylece
lokasyonu saglayan bacaklardaki 18 eklemin tamami etkin bir kombinasyon saglamaktadir.
Bacaklarin gévde tizerindeki dagilimi ve govde sekli gergek bir driimcege oldukca
benzemektedir. Tasarim belirlenen 3 ilke iizerine sekillenmistir;

- 6 adet ayn1 bacak ve her bacak i¢in 3 serbestlik derecesi

- Enine boyuna simetri

- Koordinasyonlu ¢aligma

% QY
‘ N v,

Fotograftan da anlasilacagi gibi kendi imkanlarimizla 3d yazicida baskisini aldigimiz 3
serbestlik derecesine sahip bacak robotun 3 boyutta serbest¢e pozisyon almasini saglar. Bir
omuz eklemi biitiin bacagi ileri veya geri hareket ettirebilirken, 2. eklem ise bacagin geri
kalaninin yukari asag1 hareket ettirebilmektedir. 2. omuz eklemi sayesinde durus ve yiiriiyiis
an1 kontrol edilebilirken motor hareketi sayesinde 90 dereceye kadar ¢evirebilme imkani
saglar. Robotumuzun sistem analizleri g6z oniine alindiginda istenilen yoriingede hareket
edebilecegi sdylenebilir.

4.3. Komut Semasi

DEDEKTORLERLE
S OLCUM YAP HARITALAMA YAP

MOTORLARI MOTORLARI e .
CALISTIR DURDUR GORUNTU GONDER
KAMERAYIU HEDEF NOKTASINA
AC GIT KONUM BILDIR

DEDEKTORLERI
CALISTIR ————————————>» HAREKETET DUR




4.4. Govde Tasarimi

Karbonfiber malzemeden yapilmistir. Esnek
ve hafiftir. Maksimum yarigap1 13 cm.

4.5. Devre Semasi

‘ Li-poly Battery
11L-1LV
3000mAh

5. Yenilikci(inovatif) Yoni

Robotumuzun 6ncelikleri kullanilan dedektorleri ve gesitli algilayicilar: enkaz altina tastyacak
tek bir otonom sistem {izerine biyotaklit yontemi ile 6riimcek bacakli robot tasarlayarak enkaz
altindan dedektorler aracigiyla elde edilen bilgileri en kisa siirede kablosuz baglanti
saglayarak bize ulastirmasi projemizin en yenilikci yonidir.Orimcek bacak kullanmaya
gecmemizin sebebi gecen seneki teknofest projemiz olan paletli robotumuzdan
deneyimledigimiz enkaz alanindaki egimin fazla oldugu kisimlardaki devrilmelere karsi bir
onlem i¢in daha kompakt bir tasarim yapmay1 hedefleyerek kullanici kolayligi ve maksimum
verim i¢in bu tasarima gectik. Diinyada tiim sensorlerin ayr1 ayri1 robotlarda yer alan ornekleri
mevcut fakat bizim projemizin yenilik¢i yonii yer altindan bize bilgi verebilecek tiim
modulleri tek bir sisteme entegre ederek optimum diizeyde bilgi akisi olmasini sagladik.



Kullandigimiz lidarsensor araciligi ile enkaz alaninin bir haritasini ¢ikararak kullanici i¢in bir
bakis agis1 olusturmak istiyoruz.Ayrica disardan gézlemlenemeyen bir ortamla ilgili goriintii,
ses ve kimyasal bilesenlerle ilgili veri aktarimi yapan, 4 yonden de yiiksek ses ile goriintii
alabilen kamera ve mikrofonlarla en net sekilde depremzedenin yerini tespit etmesi, sismik
dalgalar esliginde aktif olan siradan enkaz arama robotlarindan farkli olarak yasayan canliya
dair daha hizli ve pratik olarak yasam bulgusu tespit edilebilen aseton ve karbondioksit gibi
gaz sensorleriyle bir arada donatilan projemizin kullanilabilecegi alanlarin oldukga genis
olmasi ve seri tiretimi halinde maliyetinin diismesi ile bir¢cok birimin ilgisini cekecektir.

6.Uygulanabilirlik

Girisimcinin en temel gorevi piyasada bir ihtiya¢ noktasi sezinlemek, yani tiiketicinin hislerini
sikintilarint sezinleyip buna ¢6ziim sunan bir iiriin/hizmet sunmaktir. Diinyada benzer 6rnegi
bulunan fakat iilkemizde benzer bir 6rnegi bulunmayan milli kaynaklarimizi kullanarak
prototipini olusturdugumuz projemiz gerekli finansal kaynaklar saglandigi siirece iilkemizin
sahip oldugu gelismis teknolojilere dahil olacaktir. Uygulamalara bakildiginda robotlar daha
cok kesif, ornek alma, 6lcim ve hasar tespiti icin kullanilmistir. Gelistirilen sistemlere
bakildiginda teknolojik gelismelerle birlikte durumun gerektigi sekilde kara, hava ve sualti
araglarinin kullanildig1 goriilmektedir. Pazari, rakipleri, is modelini taniyan veya

benzer is deneyimine sahip oldugunu disiindiigiimiiz kisilerden fikir alindi. S6z konusu
kisilerin uygulamadaki uzmanliklar1 ve hedef miisterileri, iirlinlimiiziin basarisini 6ngérmede
yardimci olacagmi disiindik. Aldigimiz geri bildirimlere gore Uriintimiiz, stratejimiz ve is
planimizda gerekli degisiklikleri yaptik. Ulkemizin acil durumlarda kullanilacak gelismis bir
teknolojiye sahip ihtiyaclarini giderecek bir arama robotuna ihtiyaci oldugu hipotezinin dogru
mu olduguna , yani tliketici gercekten de bizim bu projemize para 6demeye hazir mi oldugunu
olcimledik. Bir prototip ve sonrasinda bir MVP hazirladik bunu Teknofest’in yarigmasinda
duyurma firsat1 yakaladik ve gelen reaksiyon ve feedbacklere gore trinimizde gerekli
gelistirmeleri ve gerekli pivotlar yaptik. Gelistirdigimiz bu teknolojiyi TEKNOFEST e proje
yazarak TEKNOFEST’in projemizi hayata gec¢irmek icin bize sundugu desteklerden
faydalandik.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

MALZEMELER BiRiM FiYATI VE ADET KULLANILDIGI DONEM
MQ-138 195 TL x1 | Mayis
MQ-135 53 TL x1 | Mayis
Transistor 5 TL x5 | Haziran
Arduino Mega 400 TL x1 | Subat
Rasberry Pi 4 3300 TL x1 | Mart
HC-05 65 TL x1 | Nisan
Lidar Sensoru 970 TL x1 | Nisan
HC-SR501 Hareket Sensori 24 TL x2 | Mayis
Lipo Pil 2710 TL x1 | Mart
Rasberry Pi 4 Kamera 700 TL x1 | Mayis
MG996r Servo Motor 90 TL x18 | Mart
Servo Motor Sirlicl Devresi 140 TL x3 | Mart
12C Modiilii

Toplam maliyet 10.506 TL




Sistem Analizinin ve Tasariminin Mart
Yapilmasi

Nisan

Mayis

Haziran

Temmuz

Agustos

Eylul

Yarisma Bagvurusu

Gorev Analizi

Gorev Dagilimi

Literatiir Arastirmasi

Sistem Planlanmasi

Sistem Tasariminin Olusturulmasi

Malzeme Secimi

Yazilim Gelistirilmesi

On Degerlendirme Raporu, Proje Tanitim
Videosu Hazirlanmasi ve Teslimi

Prototip Gelistirme Kiti Hazirlanmasi

Prototip Hazirlama

Tasarim Gelistirme |

Yazilim Hata Ayiklama

Prototipteki Hatalarin Iyilestirilmesi |

Proje Detay Raporu Hazirlama

Malzeme Temini

Tasarim Ve Imalat

Verimlilik Testlerinin Yapilmasi

2022 Teknofest’e Hazirlanma

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar)
Acil durum ekipleri: Yangin, deprem ve benzeri afetlerde isyerinde bulunanlarin tahliyesini

saglayan, olaya ilk miidahaleyi yapan, arama-kurtarma ve sondiirme islerine katilan ve
gerektiginde ilk yardim uygulayan ekipleri ifade etmektedir. Projemiz acil durum ekiplerinin
hizmetine sunulacaktir. Projemizi Oncelikle afetzedelere ulagsmada on saflarda yer alan
AFAD, AKUT, GEA ve itfaiye ekiplerinin kullanim1 amaglanmistir. Bu ama¢ dogrultusunda
hedef kitlemizin enkaz altindaki afetzedeye en kisa siirede, kendi hayatlarini da riske atmadan
dogru veri aktarimi ile miidahale etmesi hedeflenmistir. ikincil hedef kitlemiz ise gerekli
iyilestirme ve donanim saglanmasiyla TSK, Jandarma ve Polis vb. kolluk kuvvetlerinin
kullannmina sunmaktir. Can giivenligi tehlikesi olan operasyon alanlarinda bir 6n kesifci
gorevi gorebilecek olan projemizin bu alanda katki sunabilecegini diisiinmekteyiz.

9.Riskler

Haritalama yapilamamas1 6nemli bir risk teskil eder. Bunun i¢in alinacak 6nlem robot i¢in bir
cevre haritasi olusturmak. Ve ayn1 anda hareket ederken belirlenen konuma yerlestirmektir.
Bu riskin ortadan kaldirilmasi i¢in en uygun ¢6ziim Kalman filtresi olarak adlandirilan
durum uzay1 modeliyle gosterilen bir dinamik sistemde modelin dnceki bilgileri ile giris ve
cikis bilgilerinden sistemin durumlarini tahmin edebilen filtreleme yaklagimidir



RISK GERCEKLESME | ETKISi B PLANI
OLASILIGI
Diger sistemlerle etkilesim,kisa Diisiik Cok Seri tiretime gegildigi i¢in yeni bir
devre. robot iizerinden arama c¢aligsmalarina
devam edilmeli.
Ters diisiis, ani kontrol kaybi, Diisiik Az Yukariya dogru hareket yetenegi
camurabatma/saplanma, arttirilabilir. Bacaklar diismelerden
kaynaklanan darbeleri emer.
carpma
Gii¢ kaynag yetersizligi. Diisiik Cok Yeni bir pil ile degistirilmesi.
Caligma sicakligina uyum Diisiik Az Artan sicakliga direngli hale
saglayamama getirilebilir
Kamera veya sensorlerden birinin Diisiik Orta Yeni bir kamera ve sensor modulu ile
etkisiz hale gelmesi degistirilmesi.
Her bir ayagin sirayla hareket Orta Orta Uzatilabilir ayaklar robota yiiksek
ettirilmesinden meydana gelen manevra kabiliyeti kazandirir.
robotun yavaglamasi ve Merdivenleri ¢ikarken veya inerken
yonlendirilmesinde yasanan zorluk. uzayan ayaklar ¢ok énemli rol oynar.

iS PAKETLERI

Mekanik Tasarim

Elektronik Sistem Tasarimi

Yazilim Ve Kodlama

Hatalarin Ayiklanmasi

Uretim

Sonuglarin Degerlendirilmesi

iS TANIMLARI

Dis govde tasarimindaki soyut fikirlerin 3 boyutlu ¢izim araglar
ile yapilmasi. Fonksiyon, renk, ebat, performans gibi
bilesenlerin sinirlariin belirlenmesi ve ilk baskilarin alinmas.

Elektronik bilesenlerin  belirlenmesi, devre semalarinin
olusturulmasi, devredeki problemlerin giderilmesi ve kontroller.

Elektronik devreyi c¢alistiracak komut dizisinin yazilmasi.
Phyton kullanarak olusturulmus algoritmalarin kontrolleri ve
hatalarin belirlenmesi.

Problemlerin ayristirilarak belirlenmesi ve sorunu ¢ozebilecek
yontemlerin belirlenip uygulanmasi.

Imkanlarimiz dahilinde prototipin basilmasi, devre bilesenleri
ve yazilimin senkronize calisip calismadiginin kontrollerinin
yapilmasi.

Yapilan prototip ile olusturulan farkli senaryolarda 6l¢iimlerin
yapilmasi, risk analizlerinin olusturulmast ve alinacak
onlemlerin belirlenmesi.
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