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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  
Doğal afetlerin içerisinde özellikle jeolojik yıkımlar olarak geçen deprem, erozyon, 

göçük gibi felaketler ülkemizin yer yapısından dolayı ne yazık ki karşı karşıya olduğu en 

büyük problemlerdendir. Doğal afetlerin içerisinde de sonuçları itibariyle en yıkıcı olan 

muhakkak ki depremlerdir (Afet ve Acil Durum Yönetimi Başkanlığı, 2011). AFAD’ın ve 

diğer yardım kuruluşlarının da belirttiği gibi afet öncesi önlem kadar afet sonrası yapılan, 

literatürde “müdahale” olarak tanımlanan zaman dilimi de oldukça önemlidir. Bu zaman 

dilimlerinde enkaz altındakilere ulaşmak için 72 saat özelliklede ilk 24 saat çok kritiktir 

(AFAD, 2011). Daha önce meydana gelen afet olaylarından elde edilen veriler ve deneyimler 

ölümlerin %50’den fazlasının afetin oluşumunu takip eden ilk birkaç saat içinde meydana 

geldiğini göstermektedir.  Bu da şunu gösterir ki; ilk 24 saat sonrası afetzedelerin hayatta 

olma oranı %50 azalmaktadır (Yılmaz ve Yıldırım, 2020).  

 

Afet sonrası kurtarma çalışmalarına etkili zaman diliminde başlayabilmek için en 

önemli adım enkaz altında hayat belirtisi tespit edebilmektir. Kazazedenin yerinin tespiti ne 

kadar çabuk yapılırsa kurtarma ekiplerinin onlara ulaşma ve çıkarma süreci de o kadar erken 

olur. Daha önce tasarlanmış enkaz altı canlı arama sistemleri incelendiğinde, dinleme (sismik 

ve akustik) ve görüntülü (rescue cam) arama cihazları, robotlar ve yapılan ar-ge çalışmaları ile 

geliştirilen farklı teknik aletleri üzerine kurulu oldukları tespit edilmiştir (Yılmaz ve Yıldırım, 

2020). Görüntüleme sistemleri için enkaz altına düzlemsel bir oyukla ulaşılması gerekirken 

dinleme sistemlerinde insanların ses çıkartabilecek durumda, bilinçleri yerinde veya 

uzuvlarını bir şekilde hareket ettiriyor olabilmeleri gerekmektedir. Bu da var olan sistemlerin 

olumsuz yanlarını oluşturmaktadır. Fakat afetzedenin bilinci yerinde olmasa, uzuvlarını 

hareket ettiremiyor olsa bile vücut sıcaklığı belirli aralıklarda seyretmekte ve CO2 salınımı 

devam etmektedir.   

 

Proje kapsamında tasarlanması planlanan enkaz altı canlı arama sistemi ile otonom 

sisteme sahip enkaz altında hareket edebilen, vücut sıcaklığı ve ortamdaki CO2 yoğunluğuna 

göre canlı tespiti yapan bir araç tasarlanacaktır. Aracın uzaktan kontrolü sağlanarak karşısına 

çıkan engelleri engel tanıma sensörüyle zarar görmeden tespiti yapılıp sağa sola hareketi 

sağlanabilecektir. Üzerindeki kamerayla ortamın görülmesi planlanırken kızılötesi sıcaklık ve 

CO2 sensörleriyle ortamdaki canlının vücut ısıları saptanıp, salmış oldukları CO2 miktarı 

ölçülmeye çalışılacaktır.  Bu şekilde en kısa sürede enkaz altındakilerin yeri tespit edilerek 

kurtarma çalışmalarına başlanabilecektir. Bu durumda projenin hedef kitlesini afet sonrası 

enkaz altı aramalarını yapan arama kurtarma ekipleri oluştururken, nihai hedef kitlesini de 

afeti yaşayan ve enkaz altında bir insan eli, bir nefes, bir ses bekleyen bütün afetzedeler 

oluşturmaktadır. 

 

Ön değerlendirme raporunda siz değerli jüri üyelerimizin yapmış olduğu 

değerlendirmeler neticesinde çözüm ürettiği sorun/ihtiyaç başlığında tama yakın bir puan 

alarak ne kadar elzem bir proje olduğu fikrine inancı arttırmış, uygulanabilir hale getirme 

arzusunu tetiklemiştir.  
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Şekil 1: Enkaz altından afetzede kurtarma anı 

 

2. Problem Durumunun Tanımlanması: 
 Tabi afetler öncesinde alınabilecek önleyici tedbirler kadar afet sonrası kurtarma 

tedbirleri de hayati derece de önemlidir. Özellikle afet sonrası “altın saatler” olarak 

nitelendirilen ilk 72 saat, yaralılara ulaşma ve enkaz altından canlı kurtarma yöntemlerinin ve 

teknolojilerinin geliştirilmesini zorunlu kılmaktadır. Müdahale olarak adlandırılan bu süreçte 

afetten sonraki ilk 24 saatte içinde yapılan kurtarmalar sonrasında yaralılar ve mahsur kalan 

mağdurlar %80 yaşama şansına sahip olurlar (Ural, 2015).  

 Mevcut enkaz altı canlı arama sistemleri incelendiğinde; dinleme ve görüntüleme 

üzerine kurulu olduğu görülürken çalışmalarda eğitimli hayvanlardan da destek alındığı 

gözlemlenmiştir. Özellikle var olan cihazlar enkaz altındakilerin çıkarttığı vurma sesleri, 

tırnaklarıyla kazıma sesleri ya da çıkarttıkları seslerin dinlenerek görüntülenmesi üzerine 

tasarlanmıştır. Bu durumda afetzedelerin bilinçlerinin yerinde olması, vurma seslerini 

çıkarabilmeleri için mutlaka bir uzuvlarını kullanıyor olabilmeleri ve aynı zamanda dış 

ortamında oldukça sessiz olması gerekmektedir. Ama kişi bilinçsiz şekilde, çok sıkışmış ve 

ses çıkaramayacak durumdaysa bu cihazların hepsi devre dışı kalmaktadır. Görüntülemede ise 

cihazın ilerleyebilmesi için enkaz altında düzlemsel bir boşluğun olması gerekmektedir. Bu da 

göçük için oldukça zor bir koşuldur. Mevcut arama sistemlerindeki bir diğer problem otonom 

hareket eden bir sisteme sahip olmamalarıdır. Bu sistemin olmayışı da zaten sıkışık olan 

enkaz altında oldukça sınırlayıcı bir ulaşıma neden olmaktadır.   

 Göçük altında canlı olup olmadığının tespiti oldukça önemlidir. Bazen ekipler 

saatlerce canlının bulunmadığı bir yerde sadece küçük bir ihtimal peşinden giderek arama 

yapmaktadır. Bu da oldukça hayati bir zaman diliminin kaybı anlamına gelmektedir. Bütün bu 

olumsuzluklar düşünüldüğünde tasarlanacak otonom cihaz göçük altındaki boşluklardan 

ilerleyerek en yakındaki canlıyı tespit edecektir. Bu bağlamda proje de öne çıkan problemler 

şu şekildedir; 
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➢ Afetler sonrası enkaz altı canlının yeri en kısa zamanda nasıl tespit edilir? 

➢ Enkaz altında tespit edilen canlının yeri arama kurtarma ekiplerine nasıl 

bildirilir? 

➢ Enkaz altında arama kurtarma ekiplerinin giremediği yerlere ulaşım nasıl 

sağlanır?  

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Şekil 2: Enkazın altında canlı olup olmadığını dinleyerek anlamaya çalışan arama kurtarma 

ekibi görseli 

 

3. Çözüm  
Afet sonrası enkaz altına müdahalede farklı yol ve yöntemler kullanılmaktadır. Sesle, 

hayvanla, görüntüleme cihazlarıyla bütün yöntemlerde amaç enkaz altındaki canlıya en kısa 

sürede ulaşmaktır. Bunların yanı sıra göçük altı tespit edilse bile ulaşım sorunu, enkazın tekrar 

hareketlenmesi, yanlış sinyal alınarak yanlış yere müdahale sonucu canlının hayatını 

kaybetmesi gibi olumsuz şekilde sonuçlanabilmektedir. Ayrıca enkaz altındaki canlı bilinçsiz 

durumdaysa bu tekniklerin çoğu ne yazık ki devre dışı kalmaktadır.  

Bütün bu olumsuzluklar düşünüldüğünde enkaz altındaki boşluklardan giriş yapabilecek 

küçük çaplı, uzaktan kontrol edilebilecek canlı tespit aracı tasarlanacaktır (Sorun-1 çözüm).  

Bu otonom sistemle; en yakında bulunan canlının vücut sıcaklığı ve ortama saldığı CO2 

gazı miktarları görüntüleme sistemleri aracılığıyla arama kurtarma ekiplerine iletilecektir 

(Sorun-2 çözüm).  

Tasarım göçük altındaki küçük boşluklarda rahatlıkla hareket edebilecek ebatlarda 

olmalıdır. Ayrıca hareketini yönlendirebilmek adına önündeki engelleri tespit edebilecek 

sensörler olacaktır. Bütün bunları yapabilecek güçlü bir manevra sistemine sahip 

süspansiyonlu teker sistemleri kullanılabilir. Ortamın karanlık olma ihtimaline karşı otonom 

sistem üzerinde görüntüleme cihazlarına paralel aydınlatıcı projektörler kullanılacaktır. Bütün 

bu özellikler robotun daha kolay hareket etmesini sağlayacaktır. Robotun hareket 

edemeyeceği bir durum olduğu varsayıldığında ise; kurtarma ekipleri tarafından açılan küçük 
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oyuklardan tasarlanan otonom robot enkaz altına gönderilebilecektir (Sorun-3 çözüm). Sistem 

üzerinde yakındaki canlının vücut sıcaklığını ölçebilecek kızılötesi sıcaklık sensörü ve 

canlının ortama saldığı CO2 oranını tespit edebilecek CO2 sensörü eklenecektir. Aracın 

üzerine eklenen sensörleri enkaz altında korumak için ise aracın ölçümlerini engellemeyen 

portatif elekli bir metal kalkan tasarlanabilir. Sistemin ihtiyaç duyacağı enerji şarj edilebilir 

bataryalarla sağlanmalıdır. Böylelikle sistemin enerji ihtiyacı karşılanarak kullanımın 

sürekliliği sağlanabilecektir. Sistem altında süspansiyon tekerleklerin, üzerinde kamera ve 

sensörlerin bulunduğu elektronik bir robotik yapıdadır.  

 

 
Şekil 3: Enkazda oluşan deliklerin darlığını ve ulaşımın zorluğunu gösteren bir görsel 
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Şekil 4: Hareket, görüntüleme, engel tanıma ve canlı arama sistemi algoritması 
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4. Yöntem 

 

Şekil 5: Tasarlanacak Robotta bulunması beklenen özellikler 

 

Prototipin tasarımında Tinkercad programı ile sistemin mekanik olarak çalışmasını 

sağlayan ve elektronik parçalarını bir arada tutabilen 3 boyutlu modelleme yöntemi 

kullanılmıştır. Robot; hareket sistemi, görüntüleme sistemi, kumanda sistemi, canlı tespit 

sistemi, engel tanıma sistemi olmak üzere 5 ana bölümden oluşmaktadır.  

 

4.1. Hareket Sistemi 
Projede amaç enkaz altına 

girebilecek ebatlarda ve 

ergonomiye sahip bir araç 

tasarlayabilmektir. Bunun içinde 

en önemli adımlardan birisi araca 

rahat hareket kabiliyeti 

kazandırabilmektir. Tasarım 

hareketi için her bir tekerleğinde 

ayrı DC motorları olan 

süspansiyonlu teker sistemi 

kullanılacaktır. Bu da aracın 

engellerin üzerini rahatlıkla aşarak 
Şekil 6: Süspansiyon sistemine sahip teker sistemi 
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enkazın altında hareket etmesini sağlayacaktır. Kullanılacak tekerlek sistemine bileşik bir üst 

kep mevcuttur. Bu da elektronik akşamların göçük altında korunmasında tasarıma yardımcı 

olacaktır.  

Hareket sisteminin uzaktan yönlendirmesini sağlamak için prototipimizde bluetooth 

kablosuz haberleşme teknolojisi kullanılacaktır. Hareket sisteminin kontrolünde mikro işlemci 

devre kartı olarak DENEYAP KART kullanılması planlanmaktadır. Bu kart T3 Vakfı 

mühendislerince geliştirilmiş, muadili yabancı menşeili kartlara göre dahili pek çok özelliği 

içinde barındıran yerli ve milli devre kartıdır. DENEYAP KART içerisinde bulunan bluetooth 

bağlantısı ile kumanda devresinden komut alabilecektir. Hareket sisteminde DC motorların 

kontrolü için L298N Motor Sürücü kartı kullanılması gerekecektir.  

 

4.2. Görüntüleme Sistemi 
Görüntüleme sistemi için DENEYAP 

KART kamera kullanılması planlanmaktadır. 

DENEYAP KART kamerasının istenilen alana 

çevrilmesi için kamera sistemine dönme hareketi 

verecek olan servo motor kullanılacaktır. Servo 

motorlar yine DENEYAP KART bağlantısı ile 

kontrol edilecektir. Böylece uzaktan kumanda 

devresi üzerinde bulunacak kamera kontrol 

joystiği ile 360 derece sağa-sola ve yukarı aşağı 

dönme hareketi yapabilecektir. kamera 

devresinin yerleştiği platforma kameranın görüşünü aydınlatmak amaçlı LED lambalar 

yerleştirilecek ki göçük altında görüntülenmek istenen alandan daha net görüntüler almak 

mümkün olacaktır. Görüntüler kumanda paneline yerleştirilecek ekran üzerinden anlık olarak 

takip edilebilecektir. Görüntüleme sistemi sayesinde gerek direk canlının görüntülenmesi 

gerek engellerin boyutları ve oyukların büyüklükleri daha net algılanabilecektir. Bu da direk 

canlı görünmese bile yaklaşıldığı sürece sensörler aracılığıyla algılanmasını kolaylaştıracaktır.  

 

4.3. Canlı Tespit Sistemi 
Bu sistemde enkaz altında 

canlı olup olmadığını tespiti 

sağlayan Kızılötesi Sıcaklık sensörü 

ve CO2 sensörü bulunacaktır. CO2 

sensörüyle enkaz içi karbondioksit 

miktarı sürekli ölçülerek uygulama 

paneli üzerinde hazırlanan 

göstergelere ppm cinsinden 

aktarılacaktır. Bu şekilde enkaz 

altında bulunan bilinci açık veya 

kapalı canlıların ortama saldığı gaz miktarının artışına bağlı olarak yerlerinin tespiti 

yapılacaktır. Daha önce yapılan çalışmalara göre; dış ortam havasında bulunan CO2, çevre 

özelliklerine göre 330 ile 500 ppm arasında değişmektedir. Dolayısıyla iç ortamda CO2’in 

Şekil 8: CO2 ve Sıcaklık Sensörleri 

Şekil  7 : İki eksenli dönme imkanı 

veren kamera platformu 
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olmaması mümkün değildir (Bulut, 2011). Sistemdeki Kızılötesi sıcaklık sensörü sayesinde 

yakın mesafedeki sıcaklık ölçümlerine göre canlı vücut sıcaklığı aralıklarında olup olmadığı 

belirlenerek canlının yeri tespit edilmeye çalışılacaktır. Normal bir insanın sıcaklık değerleri 

36.5 ile 37.5 arasındadır. Fakat farklı durumlarda vücut sıcaklığı 42 0C ile 25 0C arasında 

değişebilmektedir. Bu durumların altında ve üstünde genel olarak ölüm durumu görülmektedir 

(Kaya, 2019). MLX90614 Kızılötesi Sıcaklık sensörü ile bu aralıklara göre uygulama 

paneline bilgilendirme verilecektir. Ayrıca bu sensör ortam sıcaklığını ölçmekle birlikte 

ortamdaki canlının hareketini de algılayabilecektir. Hareket sistemi üzerindeki platforma 

yerleştirilen sensörlerin koruyucu kalkanı ise platformun üzerinde bulunan hali hazırdaki kep 

olacaktır. Bu yeterli olmadığı durumda 3D yazıcıda hazırlanan elekli bir kalkan 

kullanılacaktır.   

 

4.4. Engel Tanıma Sistemi 
Bu sistemde amaç kameranın görüş alanında 

olmayan çöküntüleri algılayarak kullanıcıyı 

uyarmasıdır. Böylece kullanıcı robot önünde yer alan 

engelleri fark ederek aracı görüntüleme sistemiyle 

birlikte daha kolay yönlendirebilecektir. Engel 

tanıma sistemi için HCSR04 mesafe sensörü 

kullanılması planlanmaktadır. Bu sensör 10 Cm ile 4 

metre arasında olan engelleri algılayabilecek 

kapasitededir. Kodlamada bu mesafe 50 cm 

içerisindeki engelleri algılayacak şekilde 

düzenlenecektir.  

 

4.5. Kumanda sistemi 
Tasarım üzerinde yer alan hareket sistemini ve görüntüleme sistemini uzaktan kontrol 

etmek için kullanılan kumanda sisteminde bluetooth üzerinden bağlantı yapabilen mobil 

uygulama bluetooth Rc Car aplikasyonuna yer verilecektir. Bu uygulama ile aracın sağa- sola 

dönüşleri, ileri – geri hareketleri ve ayrıca kamera sisteminin sağa-sola 180 derece dönüşü, 

yukarı-aşağı 150 derecelik açılarla dönüş imkânı bulunacaktır. Ayrıca uygulama üzerine Canlı 

tespit sisteminin içerisinde bulunan 

CO2 sensöründeki ayarlanan 

potansiyometre seviyesine göre uyarı 

göstergesi eklenecektir. Uygulama 

haricinde görüntü aktarımı için de 

DENEYAP kartın Wİ-Fİ üzerinden 

bağlantısı yapılarak IP adresi 

üzerinden görüntü aktarımı 

sağlanacaktır. Robot üzerinde 

bulunan HC-SR04 ultrasonic mesafe 

sensörüyle algılanan engellerin 

uzaklık bilgileri uygulama paneli 

Şekil 9:  HC-SR04 Ultrasonik 

Mesafe Sensörü 

Şekil 10: Bluetooth RC Car uygulaması ile 

yönlendirmenin yanı sora buton özelliği de 

bulunmaktadır. 
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üzerinde belirtilecektir ve böylece kullanıcının duruma göre hareket etmesi sağlanacaktır.  

 

 
Şekil 11: Otonom Araç Sistemi Devre Şeması 

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü  
 

Afetlerde ki özellikle depremlerde enkaz altındaki afetzedeleri tespit etmek için ses 

dinleme, kameralı uzaktan kontrol edilebilen sistemler ya da hayvanlar kullanılmaktadır. Bu 

durumda cihazlar enkaz altındaki oyuklardan içeri hareket ederek canlı olup olmadığını tespit 

etmeye çalışmaktadır. Dinleme tabanlı sismig arama sistemleri daha çok enkazın üstünden 

sessiz bir ortama sağlandığı koşulda net sonuç verirken canlının da bilinçli olması 

gerekmektedir. Görüntüleme sistemleri ise girdikleri oyuklardan sınırlı mesafelere kadar 

ulaşım sağlayabilmektedirler.  

 

Mevcut araçlar incelendiğinde tasarlanacak robotun öne çıkan yenilikçi yönleri şunlardır; 

• Enkaz altındaki canlıların olası bulunma yerlerini tespiti kolaylaştıran ortamdaki biriken 

CO2 miktarını ölçen CO2 sensörünün kullanılması 

• Boyutları küçük, süspansiyon tekerlekli uzaktan kontrollü hareket edebilecek  

• Enkaz altında yakın bir yerde var olan canlının vücut sıcaklığını gösteren MH-Z14 CO2 

Karbondioksit sensörünün kullanılması 

• Yerli ve Milli malzemelerden üretimi, Projemizde T3 Vakfı mühendislerince geliştirilmiş 

DENEYAPKART mikro işlemci devre kartı kullanılacaktır.  

• Özgün kodlama, görüntü ve veri aktarımı sistemlerinin yanı sıra otonom hareket verecek 

sistem için kendi kodlarımızı yazarak özgün bir yazılım oluşturulacak.  
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6. Uygulanabilirlik  
 Proje fikrinin hayata nasıl geçirileceği ve mevcut şartlar altında projenin ticari bir 

ürüne dönüştürülebilir olup olmadığı hakkında bilgi verilmelidir. Uygulanabilir olduğunda 

risk analizi yapılarak, mevcut risklerin neler olduğu da belirtilmelidir. (Risk analizi 9.bölümde 

detaylandırılabilir.) 

Ülkemiz bulunduğu coğrafya ve jeolojik yapısı itibari ile deprem, zelzele, toprak 

kayması, göçük gibi doğal afet tehlikeleri ile karşı karşıyadır. Bu nedenle tabi afetler 

öncesinde alınabilecek önleyici tedbirler kadar afet sonrası kurtarma tedbirleri de hayati 

derece de önemlidir. Çünkü yapılan araştırmalar afetzedelerin %50’sinin deprem sonrası 

birkaç saat içinde enkaz altında hayatını kaybettiği tespit edilmiştir (3). Ne yazık ki enkazda 

çok katlı binaların üst üste çökmesinden oluşan bir yapı olabilmektedir ve enkaz altındaki 

oyuklar-delikler o kadar küçük ki insan ulaşımına çok da imkân vermemektedir. Ayrıca 

devam eden artçı depremlerden dolayı enkazın bir süre hareketli hali de ulaşımı tehlikeli hale 

getirmektedir. 

Projemizle birlikte girilmesi çok mümkün olmayan enkazdaki oyuklara müdahale 

imkânı verecek bir sistem tasarlanacaktır. Bu sayede hem arama kurtarma ekiplerinin işleri 

kolaylaştırılacak, hem de enkaz altındaki canlılara kritik saat olarak adlandırılan zaman 

diliminde ulaşım sağlanabilecektir. Proje maliyeti uygulanabilir seviyede olduğundan ticari 

bir ürüne dönüşmesi beklenmektedir.   

  

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 
Prototip olarak hazırlanacak ürün için 3.519 TL lik bir bütçeye ihtiyaç vardır. Projenin 

yapımı için gerekli demirbaş ürünler kendi imkânlarımızla sağlanacaktır. Projemizde ihtiyaç 

duyulan malzemeler ve maliyetleri Tablo 1 de verilmiştir. 

 

Tablo 1 Malzeme listesi ve Tahmini Maliyet 

S.NO MALZEME ADI ADET BİRİM FİYAT Toplam Fiyat 

1 FİLAMENT 1 ₺190 ₺190,00 

2 DENEYAP KART SETİ 2 ₺428,00 ₺856,00 

3 Jumper Kablo 3 ₺17,00 ₺51,00 

4 DC Motor 6 ₺20,00 ₺120,00 

5 L298N Motor Sürücü Kartı 2 ₺37,00 ₺74,00 

6 Step Motor 2 ₺32 ₺64,00 

7 3.7 V 1S Lipo Batarya-Pil 1500 mAh 25C 2 ₺186,00 ₺372,00 

8 Joystick Modül 1 ₺58,00 ₺58,00 

9 Araç Platformu 1 ₺300,00 ₺300,00 

10 SG90 RC Mini (9gr) Servo Motor 2 ₺38,00 ₺76,00 

11 Power Led Prolight Beyaz 3W 1 ₺10,00 ₺10,00 

12 MH-Z19 Kızılötesi karbondioksit sensörü 1 ₺698,00 ₺698,00 

13 HC-SR04 Ultrasonik mesafe sensörü 2 ₺26,00 ₺52,00 

14 Ayarlanabilir Voltaj Yükseltici Kart - MT3608 1 ₺15,00 ₺15,00 

15 Orta Boy Breadboard 1 ₺20,00 ₺20,00 

16 Soldex 0.75 mm 200 g Lehim Teli (%60 SN / %40 Pb) 1 ₺205,00 ₺205,00 
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17 3S Li-Po Pil 2 ₺205,00 ₺410,00 

TOPLAM ₺3.571,00 

  

 Projemizde kullanılacak olan yerli ve milli imkanlarla üretilmiş DENEYAPKART seti 

içerisinde bulunan kamera ile görüntüleme sistemi oluşturulacaktır. Diğer sistemler için 

kullanılacak malzemeler ise minimum maliyette tutulmaya çalışılmıştır.  

Tablo 2 Detaylı Zaman Takvimi Çizelgesi  
AŞAMA YAPILACAK İŞ TARİH SÜRE  

Ön 

Değerlendirme 

Raporu 

Aşaması 

Proje fikri oluşturma geliştirme, 

araştırma, alanyazın taraması, karar 

verme, rapor oluşturma süreçleri 

Ocak 2022- Mart 2022 3 Ay 

 

Proje Detay 

Raporu 

Aşaması 

Ön değerlendirme rapor sonucunun 

değerlendirilmesi, literatür tarama, 

uzman görüşmeleri, proje detay 

raporu yazımı 

Mart 2022-Nisan 2022 2 Ay 

 
ARAŞTIRMA 

VE 

RAPORLAMA 

Literatür tarama, uzman görüşmeleri 
16 Mayıs 2022-10 

Haziran 2022 

24 

gün 

 

Proje detay raporunun hazırlanması 
 

TASARIM 

3D model eskiz çalışmaları 
5 Temmuz 2022 

3 gün  
7 Temmuz 2022  

Malzeme alımı 7 Temmuz 2022 
3 gün  

Devre parçalarının temini 10 Temmuz 2022  

ÜRETİM 

Enkaz altı canlı arama sistemi robot 

platformu tasarımı 

17 Temmuz 2022 
7 gün  

25 Temmuz 2022  

Sistem devrelerinin kurulması 
25 Temmuz 2022 

3 gün  
27 Temmuz 2022  

Sistem yazılımının oluşturulması 
27 Temmuz 2022 

6 gün  
1 Ağustos 2022  

TEST 

Sistem yazılımının test edilmesi 
1 Ağustos 2022 

3 gün  
3 Ağustos 2022  

Sistem yazılımının iyileştirilmesi 
3 Ağustos 2022 

7 gün  
9 Ağustos 2022  

Sunum provaları 
9 Ağustos 2022 

3 gün  
11 Ağustos 2022  

FİNAL Final Sergisi / RİZE 12-14 Ağustos 2022 3 gün  

BÜYÜK FİNAL Final Sunumu / SAMSUN 
30 Ağustos 2022- 

5 gün  
4.Eyl.22  

 

Projenin Tamamlanması için Gereken Toplam Süre 
30 

GÜN  
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8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar):   
Tasarımın ilk sıradaki hedef kitlesi doğal afet bölgesinde afetzedelere ulaşmaya çalışan 

müdahale ekibi oluşturmaktadır. Bu müdahale ekibi içerinde profesyonel arama kurtarma 

ekipleri, devlet kurumları ve afet sonrası gönüllüler olabilir. Ayrıca robotun kontrol 

mekanizmasının kolay kullanımı ve akıllı telefona görüntü aktarımı sayesinde ortamdaki diğer 

insanların rahatlıkla kullanımına imkân sağlamaktadır. Projenin nihai faydalanıcıları ise bina 

göçmeleri, depremler, toprak kaymaları, maden ocaklarındaki göçme ve çökmeler sonrasında 

enkaz altında kalan insanlar olacaktır. 

 

9. Riskler 
Projenin yapımı esnasında çıkabilecek yazılım, mekanik ve donanımsal risklerin analizi 

yapılmıştır. Projeyi olumsuz anlamda etkileyebilecek bu riskler Tablo 3’de bulunan olasılık 

ve etki skalasında verilmiştir.  

Tablo 3 Proje Hedeflerinde Riskin Etki Skalası 

Proje Hedefi Çok Düşük / .05 Düşük / .10 Orta / .20 Yüksek / .40 Çok yüksek / .80  

 

Maliyet 
Görünmeyen 

maliyet artışı 

maliyet<3928 3928<Maliyet<4285 4285<Maliyet<6120 Maliyet >6427  

(TL) (TL) (TL) (TL)  

Takvim 
Görünmeyen 

zaman artışı 

Zaman<33 33<zaman<36 36<zaman<42 Zaman>42  

(Gün) (Gün) (Gün) (Gün)  

Kapsam 
Kapsam düşüşü 

zor fark edilir 

Kapsamın 

minör 

alanları 

etkilenir 

Kapsamın majör 

alanları etkilenir 

Kapsam azaltması 

proje ekibi için 

kabul edilemez 

Proje sonu 

çıktısı 

yararsızdır 

 

Kalite 
Kalite düşüşü 

zor fark edilir 

Sadece 

talepkar 

uygulamalar 

etkilendi 

Kalite azaltması için 

ekibi onayı 

gerekebilir 

Kalite azaltması 

proje ekibi için 

kabul edilemez 

Proje sonu 

çıktısı 

yararsızdır. 

 

      
 

 

Yukarıda verilen risklerin dışında, cihazın suyla teması ve ortamda CO2 salınımı yapan 

başka kaçakların olması gibi risklerde mevcuttur. CO2 veya sıcaklık sensörlerinin suyla 

teması sonrası sağlıklı değerler ortaya çıkmayabilir. Bu durumda görüntüleme sisteminin 

verilerine bakılabilir. Enkaz bölgesinde CO2 yayan bir madde varsa değerler bunun farkında 

olarak değerlendirilebilir.  
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