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1. Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Dogum oncesi, dogum sirasi ve dogum sonrast donemde herhangi bir nedene bagl
olarak iskelet (kemik), kas ve sinir sistemindeki bozukluklar sonucu, bedensel yeteneklerini
cesitli derecelerde kaybetme, toplumsal yasama uyum saglama ve giinlik yasamdaki
gereksinimlerini karsilamada giigliik ¢ekme, bu nedenlerle bireylerin korunma, bakim,
rehabilitasyon, damismanlik ve destek hizmetlerine ihtiya¢ duymasia yol acan
durumlara bedensel engel denir. (Edremit Belediyesi)

Bedensel engelleri nedeni ile saglikli kisilerden farklilagsan ve
egitim hizmetlerinden geregince yararlanamayan bu bireylerde |
bilissel, psiko sosyal ve duyusal gereksinimlerin yani sira hareket ve
fonksiyonel yeteneklerin gelistirilmesi de biyiik 6nem tasimaktadir.
(Edremit Belediyesi)

Cesitli nedenlerle kaba ve ince motor gelisim becerileri olumsuz
yonde etkilenmis bu kisilerin kendilerinden beklenen fonksiyonel
hareket ve Dbecerileri yerine getirmeleri degisik derecelerde
kisitlanmistir. Bu kisitlanmalar yasam tarzinin bozulmas: ve giinliik
yasantida karsilagilan giicliikkler, iizlintl, kizginlik, engellenme ve

korkuyu da beraberinde getirmektedir (ERGUDEN, 2008)

Sekill: Ogrencimiz Musa

Ozel gereksinimli bireyler akademik, sosyal ve mesleki hayatlarinda bir ¢ok zorlukla
karsilagirlar. Bedensel engelli bireylerin okul, is ve sosyal hayatlarindaki yasam kalitelerinin
iyilesmesine destek olmayi, engellilik konusunda toplumsal bilincin ve duyarliligin
olusturulmasint saglamay1 hedefleyen “Sihirli ayakkabilar”
projesini gelistirdik. Bu ayakkabilar ile boy kisalig1 yasayan,
boyunun yetersiz kaldig1 yerlerde boyunun uzamasini saglayan
ayakkabilar 1ile ihtiyaglarinin karsilanmasi saglanacaktir.
Kisinin boyunun yetismedigi yerlerde ayakkabinin altindaki
mekanizma sayesinde boyu 15-20 cm ye kadar uzayacak,
ulagsmakta zorlandig1 yerlere kolaylikla ulasabilecektir. Hem
de bu sayede topluma katilamama siireci olarak tanimlanan
sosyal digslanma kavrami ortadan kalkacak, fiziksel ortamlara
uyum saglama siirecini Stres yasamadan, utanmadan ve
toplumsal uyumsuzluga sebep olmadan katilim saglanacaktir.

Sekil 2: Ayakkabinin 3D ¢izimi

2. Problem Durumunun Tanimlanmasi:

Tiirkiye’de yasayan engelli vatandas sayisi1 yaklasik olarak 8.5 milyonun Gzerindedir.
Mimari yap1 ve diizenlemeler, engellilerin yasantilarini istedikleri gibi siirdiirmelerinde
yetersiz kalmaktadir. Is ve okul yasantilarini olumsuz etkileyen en belirgin faktorlerin engelli
oluglar1 ve fiziksel ¢evre kosullar1 oldugu anlasilmistir. Gegmisten giiniimiize toplumun ve
sistemin engelliye yaklasimina bakildiginda, engelli bireylerin bir ¢ok alanda, bir ¢ok farkli



bicimde sosyal bir diglanma yasadiklar1 goriilmektedir. Topluma katilamama siireci olarak
tanimlanan sosyal dislanma kavrami kapsaminda, engelsiz bir toplum i¢in tasarlanan fiziksel
cevre kosullar1 engelli bireylerin yasantilarinda Oncelikli bir sorun teskil etmektedir.
(ERGUDEN, 2008)

Peki boy kisalig1 engeli olan bireylerin giinliik hayatta boylarin1 uzatmak miimkiin
m0? Bedensel engelli bireylerin ( boy kisalig1) normal hayatlarin1 devam ettirirken yasadigi
zorluklar1 agarak normal bir birey gibi hayatina devam edebilmesi i¢in uzayabilir ayakkabi
tasarladik. Bu projeyi okulumuzdaki 6grencimiz Musa ile gelistirdik. Musa okulda siraya
otururken rahat oturamamaktadir, lavabo da ellerini yikarken lavaboya uzanamamaktadir,
lambay1 acarken diigmeye boyu yetismemektedir, merdivenlerden gikarken basamaklara ayagi
yetismemektedir, tahtayr kullanirken tahtaya yetismemektedir, kapiy1 acarken kapi koluna
uzanamamaktadir ancak bu ayakkabi ile boyunun biraz daha uzamasini saglayip ihtiyaclarinin
karsilanmasina yardimei olmaya galistik. Kisinin kolunda bulunan bileklikte a¢ kapa tusu
bulunmaktadir. A¢ tusuna bastiginda ayakkabinin altindaki mekanizma agilacak ve kisinin
boyu uzayacaktir. Kapa tusuna bastiginda mekanizma kapanacak kisi normal hayatina devam
edecektir.

Ayrica Musa’ nin bu dezavantajli durumunu ortadan kaldiran bu ayakkabi daha fazla
sosyallesmesine de imkan saglamis olacaktir . Musa gibi boy kisaligi yasayan diger 6zel
gereksinimli bireylerinde ihtiyaglarinin karsilanmasina yardimci olabilecek bir ayakkabidir.
Ayrica Toplumdaki diger bireylerin 6zel gereksinime ihtiyact olan ¢ocuklar1 kabullenmeleri
ve onlarla birlikte zaman gegirmelerine de olanak saglamis olacaktir.

Sekil 3: Yasanilan Problemler




3. Cb6zum
BASLA
Projemizin tasarimi tamamen Ogrencilerimize aittir.
Boy kisaligi problemi olan bireyler istedikleri yerlere l
uzanabilmek i¢in boyunu 15 cm ye kadar uzatabilecektir.

Projemizin problem durumlarindan yola ¢ikarak bu m
FEaR)

sorunlarin agilabilmesi i¢in deneyap Kkart ile diigme [ EAVIR]
kontrolii saglanan mekanizma c¢alisacak ve kisinin boyu
uzayip kisalacaktir. Servo motorlar yardimiyla mekanizma
calisacaktir. Bileklik yardimiyla Uzaktan komuta
edilebilecektir. Ayakkabinin altindaki ¢arkli lift agikken
lizerinde  yiirliyebilecek  ve  islerini  kolaylikla
gerceklestirebilecektir. Ayakkabi hafif oldugu iginde
ayakkabiyla her yerde rahatlikla dolasabilecektir. Birey bu
ayakkabiy1 evde iste okulda her yerde giivenli bir sekilde
kullanabilecektir.

BILEKLIKTEN AC _
KOMUTU VERILDI Mi?

Bu uygulama, engelli insanlarin yasamlarini
kolaylastirmakta ve bu insanlar1 baskalarina muhta¢ kilan
diizenlemelerden bagimsiz kilmaktadir. Ozel gereksinimli -
bireyler farkliliklarindan dolay1 kendilerini dislanmis

hissetmektedir. ~ Sihirli  ayakkabilar sayesinde bu R A e VT

farkhiliklar ~ ortadan  kaldirilmis  olup  bireyin
sosyallesmesine ve kendini iyi hissetmesine olanak l
saglayacaktir.

BITIR

Sekil 4: Sihirli Ayakkabilar Kontrol Algoritmasi

4. Yontem

Tasarim yapilirken daha Once yapilmis olup olmadigr arastirildi. Bir benzeri
bulunmadig1 tespit edildi. Oncelikle Tinkercad isimli programdan 3 boyutlu tasarimini yaptik.
3d yaziciy1 kullanabilmek i¢in bu programi kullandik.

Projemiz servo motor, deneyap kart, yay, aliminyum levha, bluetooth modulinden
olugsmaktadir. Hazir olarak alinmis olan ayakkabisinin alt kism1 ortadan ikiye ayrilarak alt
tarafina servo motor, yaylar ve deneyap kart monte edilmistir. Ayrica taban kismina
yerlestirilmis olan deneyap kart mikroislemci, bluetooth yardimiyla bireyin kolundaki
bilekligi algilayarak agma kapama islemini gergeklestirecektir. Boyunun uzamasini saglayan
ayakkabimizin altina hareketli bir mekanizma yerlestirilecektir. Sistem i¢in mikro islemcili
devre kart1 olarak Deneyap Kart kullanilacaktir. Deneyap Kart in dahili bluetooth teknolojisi



sayesinde bileklikle kontrolu mimkiin olacaktir. Ayakkabiya yiikselip alcalma kabiliyeti
verilebilecektir. Servo motorlar yardimiyla aliminyum kutu levhaler en fazla 45 derecelik
aciyla yiikselerek 15 cm ye kadar yiikselebilir.

Deneyap kart ile yiikselmek istediginde bileklikteki tusa basarak ayakkabilarindaki
yiikseltme mekanizmasint calistirir. Dene-yap kart ayakkabida bulunan Servo motorlar
yardimiyla topuklari tutan tirnagi hareket ettirerek topuklarin agilmasini saglar bu da bireyin
istenilen oranda yiikselmesine yardimci olur. Boyu geri diislirmek istediginde de baska bir
motor topuklart kapatir. Daha 6nce tirnagi acan motor geri tirnagi kapatir. Agilabilir topuk
sistemi yaylar1 kapatip acacak servo motor ile bu islemi gerceklestirecegiz. Deneyap karti ile
bluetooth baglantisiyla baglanacak bir bileklik ile kullanicinin komutu dogrultusunda agilip
kapanacaktir.

Aliminyum U
Profil

Glgli Servo Motor

Pil

Deneyap Kart Aliminyum Kutu
Profil

Sekil 5: Devre Elemanlarmin Ayakkabi Uzerindeki Konumu



5. Yenilikci (Inovatif) Yonti

Bu projenin hikayesi farklidir. Bu proje okulumuzdaki 6grencimiz Musa Durmus’un
ihtiyaclan tizerine gelistirilmistir. 20 kg agirliginda 90 cm uzunlugunda olan Musa’nin
boyunun kisa olmasi nedeniyle bir ¢ok yere uzanmakta sorun yasamaktadir. Boyle bir
ayakkabinin bagka bir yerde iiretimi yoktur. Projenin DENEYAP KART ile yapilacak olmasi
bir diger yenilik¢i yoniidiir. DENEYAP KART T3 Vakfi miihendislerince gelistirilmis yerli
ve milli imkanlarla gelistirilen bir mikro islemcili devre kartidir. DENEYAP KART muadili
birgok yabanci meseili kartlara gore daha {istiin kabiliyetlere sahiptir. Ornegin projemizde
ihtiya¢ duyacagimiz bluetooth baglantist i¢in arduino gibi kartlarda ekstra modiiller
gerekirken bizim projemizde bu islev deneyap kartin entegre devreleri sayesinde dogrudan
yapilacaktir.

Sekil 6: Devre Baglant1 Semasi
6. Uygulanabilirlik

Sihirli ayakkabilar hayata gecirilebilir ve ticari bir {irline doniistiiriilebilir bir projedir.
Kisinin rahatca hareket edebilmesi, kolay kullanilabilirligi ve hafifligi en biiyiik
avantajlarindan birkagidir. Karmagsik ve pahali bilesenler igermemesi ayakkabinin Uretimini
kolaylastirmaktadir. Bu sebeple gerek dretim maliyeti yonlinden, gerekse tek bir arag
kullanimi, giinliik yasaminm1 idame ettirirken zorlandigi isleri kolaylastirma gibi ¢iktilari
diisiiniildiiglinde sihirli ayakkabilar uygulanabilir bir proje oldugu 6n goriilmektedir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi
Projemizin gercek hayatta uygulanabilir maliyeti 3000 TL civarindadir. Ancak

Prototip icin ihtiyag duyulan malzemeler ve piyasa degerleri asagidaki tabloda
verilmistir.



Tablo 1: Malzeme Listesi ve Maliyet Tablosu

S.No | MALZEME ADI ADET BIRIM TOPLAM
FIYAT FIYAT

1. DENEYAP KART 2 £318 £636

2. SERVO MOTOR 2 £410 £820

3. JUMPER KABLO 2 SET £16 £32

4, 1S Li-Po Pil 2 £115 £230

5. FILAMENT (1kg) 2 £115 £230
(1.75mm)

6. 1100 mAh pil 4 £25 £100

7. YAY P £10 £20

8. ALUMINYUM U 4 £52 £208
PROFIL

9. ALUMINYUM KUTU | 4 £90 £360
PROFIL

10. AYAKKABI 1 £100 £100

TOPLAM | £2800

Malzeme tercihlerimiz miimkiin oldugunca yerli segenekler ilizerinden yapilmistir.
Burada amacimiz Milli Teknoloji Hamlesi yolunda yerlilik orani yiiksek iiriinler ortaya
koymaktir. Prototip igin ihtiyag duyulan yayli sistem kullanarak saglanacaktir. Prototipin
enerji ihtiyact i¢in iki farkli Li-Po Pil gerekmektedir. 1S Li-Po pil ile devrenin ihtiyag
duydugu enerji karsilanirken, 3 S lipo Pil ile DC motorlar1 besleyen motor siiriicii karta enerji
verilmesi planlanmistir. Boylece Sistemin yeter seviye de enerji kullanimi saglanmig
olacaktir. Ayrica li-Po pillerin sarj 6zelligi bulundugundan pilin bitmesi durumunda sarj
edilerek kullanim devam edebilecektir.

Uzaktan kumanda i¢in ayr1 bir sistem tasarimi yerine Deneyap Kart dahilinde olan
bluetooth 6zelligi kullanilarak bileklik {izerinden baglant1 saglanacaktir. Bu sayede ayica bir
uzaktan kumanda devresi maliyeti de olusmamis olacaktir
Tablo 2: Detayli Zaman Cizelgesi

ASAMA YAPILACAK IS TARIH SURE
On Proje fikri olusturma gelistirme, 3AY
Degerlendirme arastirma, alan yazin taramasi, karar Ocak 2022-Mart

Raporu Asamas1 | verme, rapor olusturma siirecleri 2022

Proje Detay On degerlendirme rapor sonucunun Mart  2022-Nisan | 2 ay
Raporu degerlendirilmesi, literatiir tarama, 2022




Asamast uzman goriismeleri, proje detay raporu
yazimi
ARASTIRMA Literatiir tarama, uzman goriigmeleri 15 Nisan 2022-9 | 24 gin
VE Proje detay raporunun hazirlanmasi May1s 2022
RAPORLAMA
TASARIM 3D model eskiz ¢aligmalari 12 Haziran 2022- 3 gin
15.Haz.22
Malzeme alimi1 15 Haz-18 | 3 glin
Devre pargalarinin temini Haz.2022
URETIM AYAKKABI sistemine uygun 18 Haziran 2022- 7 glin
taban tasarim 25.Haz.22
Sistem devrelerinin kurulmast 25 Haziran 2022- 3 gun
28.Haz.22
Sistem yaziliminin olusturulmasi 28 Haziran 2022- 9 gin
7.Tem.22
TEST Sistem yaziliminin test edilmesi 7 Temmuz 2022- 8 gun
15.Tem.22
Sistem yaziliminin iyilestirilmesi 15 Temmuz 2022- | 7 gun
22.Tem.22
Sunum provalari 22 Temmuz 2022- | 7 gln
29.Tem.22
FINAL Final Sergisi / TRABZON 05-07 Agustos 2022 | 3 giin
BUYUK FINAL | Final Sunumu / SAMSUN 30 Agustos 2022- | 5 glin
4.Eyl.22
Projenin Tamamlanmasi i¢in Gereken Toplam Siire 30 gln

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar):

Tiim diinyada oldugu gibi, iilkemizde de engelli bireyler toplumun 6nemli bir boliimiinii
olusturmaktadir. Son rakamlar, iilkemizde 8,5 milyona yakin engelli vatandasimiz oldugunu
gostermektedir. Bu da demektir ki; Tirkiye’de yaklagik her 9 kisiden biri kisitlayict
engellilige sahiptir. Toplumun, bdylesi yliksek bir oranda i¢inde barimdirdigi bu bireylerimiz
de, elbette tiim diger bireylerle esit haklara sahip olmalidirlar. Projemiz bedensel engellilerden
dogustan boy kisaligi bulunan bireylere hitap etmektedir. Dogumsal kisaligi, ciiceligi olan
bireylerde bu tiriinii rahatlikla kullanabilir.

9. Riskler

Projemizi olumsuz yonde etkileyebilecek durumlar su sekilde belirlenmistir:

e Projemizdeki en 6nemli risk kisinin ylikselme esnasinda diismesidir. Dengesini iyi
saglamas1 gerekmektedir. Diger risklerden biri de aliiminyum levhanin zamanla
asinmasi sonucu sistemin zarar gérmesidir. Ayakkabi ¢ok fazla yipratilacak sekilde
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kullanilmamalidir. Bu durum sisteme zarar verebilir.

* Ayakkabinin enerji ihtiyacinin saglanmasi: Gergek hayat uyarlamasinda engelli birey
ayakkabimin kullanilmadigr zamanlarda sarj edilmesi gerekmektedir. Olasi sarj bitmesi
durumuna kars1 sistem {izerinde sarj seviyesini gosteren bilgilendirici ekran kurulabilir.
Prototip iginse Li-Po pillerin yedekli olarak kullanimi saglanarak goésterim sirasinda enerji
devamliligi saglanacaktir. Sistemimiz haftalik olarak test edilmeli ve sistem calisip
calismadig1 kontrol edilmelidir. Haftada bir kere pili yenilenebilir veya sarj edilmelidir.

» Ayakkabi Kullanma Yetersizlikleri: Ayakkabinin etkin bir sekilde kullaniminin
saglanabilmesi, olumsuz durumlarin azaltilmasi i¢in bir rehabilitasyon siirecine ihtiya¢ vardir.
Engelli birey ayakkabiy1 kullanirken hangi 6zellikleri oldugunu, nasil kullanim saglayacagi
bilgisini isin uzmanindan gorerek ve deneyimleyerek 6grenmelidir.

Projemizde maliyet ve takvim yoniinden 6n goriilen olasilik risk etki skalasi Tablo 3 te
verilmistir. Tabloya gore maliyet ve takvim olarak yasanabilecek yiizde 10-20-40-80 gibi
artislarda projenin kalite ve kapsaminda ne gibi degisimlerin yapilacagi belirlenmistir.

Tablo 3 Proje Hedeflerinde Riskin Etki Skalasi

Proje Cok Diistik /.05 | Diisiik /.10 Orta/ .20 Yiiksek /.40 Cok yiksek /
Hedefi .80
Maliyet Gorlinmeyen maliyet<3080 | 3080<Maliyet<3360 | 3360<Maliyet<3920 | Maliyet
maliyet artigi (TL) (TL) (TL) >5040(TL)
Takvim Goriinmeyen Zaman<33 33<zaman<36 36<zaman<42 Zaman>42
zaman artisl (Glin) (Glin) (Gln) (Gln)
Kapsam Kapsam diisiisii | Kapsamin Kapsamin major | Kapsam azaltmasi | Proje sonu
zor fark edilir minér alanlar | alanlar etkilenir proje ekibi igin | ¢iktist
etkilenir kabul edilemez yararsizdir
Kalite Kalite  diistisii | Sadece Kalite azaltmasi i¢in | Kalite azaltmas1 | Proje sonu
zor fark edilir talepkar ekibi onayi | proje  ekibi igin | ¢iktist
uygulamalar | gerekebilir kabul edilemez yararsizdir.
etkilendi
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10. Kaynaklar

Basih kaynaklar

e Edremit Belediyesi. (tarih yok). 5 10, 2022 tarihinde
https://www.edremit.bel.tr/engelsizsiniz/bedensel-engel-nedir-bedensel-engelli-kimdir
adresinden alind1

e EDREMIT BELEDIYESI. (tarih yok). 5 10, 2022 tarihinde
https://www.edremit.bel.tr/engelsizsiniz/bedensel-engel-nedir-bedensel-engelli-kimdir
adresinden alind1

e ERGUDEN, A. (2008). SOSYAL DISLANMA ACISINDAN BEDENSEL ENGELLI
BIREYLERIN YASANTILARININ INCELENMESI. ANKARA.

e Aykara, A. (2011). KAYNASTIRMA EGITiMI SURECINDEKI BEDENSEL ENGELLI
OGRENCILERIN SOSYAL UYUMLARINI ETKILEYENETMENLER VE OKUL
SOSYAL HiZMETI. Toplum ve Sosyal Hizmet, 22(1), 63-84.

e SUMBUL, H., & COLAK, H. (2020). Robotik Kodlama Egitim Setinin Tasarlanmasi ve
Olusturulmasi. Bilge International Journal of Science and Technology Research, 4(2), 103-
109.
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o https://sosyalsorumluluk.beun.edu.tr/projeler/engellilerle-projeler.html (Erisim
tarihi: 01.05.2022)

e https://www.bedd.org.tr/?p=haber (Erisim tarihi: 05.05.2022)

e https://www.musiad.org.tr/uploads/yayinlar/cep-kitaplari/pdf/30-
turkiye%E2%80%99de-engelli-gerceqi.pdf (Erisim tarihi: 05.05.2022)

o https://www.hidroman.com.tr/icerik/hidrolik-sistem-nedir-hidrolik-sistem-nasil-
calisir (Erisim tarihi: 08.05.2022)

o https://deneyapkart.org/ (Erisim tarihi: 08.05.2022)
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https://deneyapkart.org/

11. Ekler

EK 1: DENEYAP KART ILE BLUETOOTH KONTROL KODLARI

#include "deneyap.h™

#include "BluetoothSerial.h"

BluetoothSerial SerialBT;

const int sagileri = D15;

const int saggeri = D14;

const int solileri = D13;

const int solgeri = D12;

int deger;

void setup() {
SerialBT.begin("Robot¢u Day1");
pinMode(sagileri, OUTPUT);
pinMode(saggeri, OUTPUT);
pinMode(solileri, OUTPUT);
pinMode(solgeri, OUTPUT);

}

void loop() {
if(SerialBT.available()){

deger = SerialBT.read();

}

/***********************Heﬂ****************************/
if (deger =="F) {
digitalWrite(sagileri, 1);
digitalWrite(saggeri, 0);
digitalWrite(solileri, 1);
digitalWrite(solgeri, 0);
¥

/***********************Geri****************************/
else if (deger =="'B’) {
digitalWrite(sagileri, 0);
digitalWrite(saggeri, 1);
digitalWrite(solileri, 0);
digitalWrite(solgeri, 1);
¥

/***************************SOI*****************************/
else if (deger =="'L") {
digitalWrite(sagileri, 1);
digitalWrite(saggeri, 0);
digitalWrite(solileri, 0);
digitalWrite(solgeri, 1);
h

/***************************Sag*****************************/
else if (deger =='R") {
digitalWrite(sagileri, 0);
digitalWrite(saggeri, 1);
digitalWrite(solileri,1);
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digitalWrite(solgeri, 0);
}

/************************Stop*****************************/

else if (deger =="'S"){
digitalWrite(sagileri, 0);
digitalWrite(saggeri, 0);
digitalWrite(solileri, 0);
digitalWrite(solgeri, 0);
¥
¥

EK 2: DENEYAP KART ILE SERVO MOTOR KODLARI

#include // Servo Motor Kitliphanesi
Servo motorl; //

void setup() {

myservo.attach(9); //

¥

void loop() {

myservo.write(0); // Hangi agiya gitmesi isteniyorsa
delay(1000);

myservo.write(90);

delay(500);

myservo.write(135);

delay(500);

myservo.write(180);

delay(1500);
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Sekil 7: Proje Gorselleri
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