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1.  Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Dogal afetlerin igerisinde Ozellikle jeolojik yikimlar olarak gecen deprem, erozyon,
gociik gibi felaketler iilkemizin yer yapisindan dolay1r ne yazik ki karsi karsiya oldugu en
bliyiik problemlerdendir. Dogal afetlerin igerisinde de sonuglar1 itibariyle en yikici olan
muhakkak ki depremlerdir (Afet ve Acil Durum Yonetimi Baskanligi, 2011). AFAD’in ve
diger yardim kuruluslarinin da belirttigi gibi afet oncesi 6nlem kadar afet sonrasi yapilan,
literatiirde “miidahale” olarak tanimlanan zaman dilimi de oldukc¢a Onemlidir. Bu zaman
dilimlerinde enkaz altindakilere ulagsmak icin 72 saat ozelliklede ilk 24 saat ¢ok kritiktir
(AFAD, 2011). Daha 6nce meydana gelen afet olaylarindan elde edilen veriler ve deneyimler
Olimlerin %50’den fazlasinin afetin olusumunu takip eden ilk birka¢ saat icinde meydana
geldigini gostermektedir. Bu da sunu gosterir ki; ilk 24 saat sonrasi afetzedelerin hayatta
olma oran1 %50 azalmaktadir (Yilmaz ve Yildirim, 2020).

Afet sonrasi kurtarma calismalarina etkili zaman diliminde baslayabilmek i¢in en
o6nemli adim enkaz altinda hayat belirtisi tespit edebilmektir. Kazazedenin yerinin tespiti ne
kadar ¢abuk yapilirsa kurtarma ekiplerinin onlara ulagsma ve ¢ikarma siireci de o kadar erken
olur. Daha dnce tasarlanmis enkaz alti canli arama sistemleri incelendiginde, dinleme (sismik
ve akustik) ve goriintiilii (rescue cam) arama cihazlari, robotlar ve yapilan ar-ge ¢alismalari ile
gelistirilen farkli teknik aletleri tizerine kurulu olduklar tespit edilmistir (Y1ilmaz ve Yildirim,
2020). Goriintiileme sistemleri i¢in enkaz altina diizlemsel bir oyukla ulasilmasi gerekirken
dinleme sistemlerinde insanlarin ses ¢ikartabilecek durumda, bilingleri yerinde veya
uzuvlarini bir sekilde hareket ettiriyor olabilmeleri gerekmektedir. Bu da var olan sistemlerin
olumsuz yanlarmi olusturmaktadir. Fakat afetzedenin bilinci yerinde olmasa, uzuvlarini
hareket ettiremiyor olsa bile viicut sicakligr belirli araliklarda seyretmekte ve CO2 salinimi
devam etmektedir.

Proje kapsaminda tasarlanmasi planlanan enkaz alti canli arama sistemi ile otonom
sisteme sahip enkaz altinda hareket edebilen, viicut sicakligi ve ortamdaki CO2 yogunluguna
gore canli tespiti yapan bir arag tasarlanacaktir. Aracin uzaktan kontrolii saglanarak karsisina
cikan engelleri engel tanima sensoriiyle zarar gormeden tespiti yapilip saga sola hareketi
saglanabilecektir. Uzerindeki kamerayla ortamin goriilmesi planlanirken kizildtesi sicaklik ve
CO: sensorleriyle ortamdaki canlinin viicut 1silar1 saptanip, salmis olduklart CO2 miktari
Olclilmeye c¢alisilacaktir. Bu sekilde en kisa siirede enkaz altindakilerin yeri tespit edilerek
kurtarma ¢alismalarina baslanabilecektir. Bu durumda projenin hedef kitlesini afet sonrasi
enkaz alt1 aramalarin1 yapan arama kurtarma ekipleri olustururken, nihai hedef kitlesini de
afeti yasayan ve enkaz altinda bir insan eli, bir nefes, bir ses bekleyen biitiin afetzedeler
olusturmaktadir.

On degerlendirme raporunda siz degerli jiiri iiyelerimizin yapmis oldugu
degerlendirmeler neticesinde ¢oziim irettigi sorun/ihtiya¢ baslifinda tama yakin bir puan
alarak ne kadar elzem bir proje oldugu fikrine inanci arttirmis, uygulanabilir hale getirme
arzusunu tetiklemistir.



Sekil 1: Enkaz altindan afetzede kurtarma ani

2. Problem Durumunun Tanimlanmasi:

Tabi afetler oncesinde alinabilecek Onleyici tedbirler kadar afet sonrasi kurtarma
tedbirleri de hayati derece de onemlidir. Ozellikle afet sonrasi “altin saatler” olarak
nitelendirilen ilk 72 saat, yaralilara ulasma ve enkaz altindan canli kurtarma yontemlerinin ve
teknolojilerinin gelistirilmesini zorunlu kilmaktadir. Miidahale olarak adlandirilan bu siirecte
afetten sonraki ilk 24 saatte i¢inde yapilan kurtarmalar sonrasinda yaralilar ve mahsur kalan
magdurlar %80 yasama sansina sahip olurlar (Ural, 2015).

Mevcut enkaz alti canli arama sistemleri incelendiginde; dinleme ve goriintiileme
tizerine kurulu oldugu goriilirken caligmalarda egitimli hayvanlardan da destek alindigi
gozlemlenmistir. Ozellikle var olan cihazlar enkaz altindakilerin cikarttig1 vurma sesleri,
tirnaklariyla kazima sesleri ya da ¢ikarttiklar1 seslerin dinlenerek goriintiilenmesi {izerine
tasarlanmistir. Bu durumda afetzedelerin bilinglerinin yerinde olmasi, vurma seslerini
¢ikarabilmeleri i¢in mutlaka bir uzuvlarimi kullaniyor olabilmeleri ve ayni zamanda dis
ortaminda oldukga sessiz olmasi gerekmektedir. Ama kisi bilingsiz sekilde, ¢cok sikigsmis ve
ses ¢cikaramayacak durumdaysa bu cihazlarin hepsi devre dis1 kalmaktadir. Gorlintiilemede ise
cihazin ilerleyebilmesi i¢in enkaz altinda diizlemsel bir boslugun olmasi1 gerekmektedir. Bu da
gociik i¢in oldukea zor bir kosuldur. Mevcut arama sistemlerindeki bir diger problem otonom
hareket eden bir sisteme sahip olmamalaridir. Bu sistemin olmayisi da zaten sikisik olan
enkaz altinda oldukga sinirlayici bir ulasima neden olmaktadir.

Gogiik altinda canli olup olmadiginin tespiti olduk¢a Onemlidir. Bazen ekipler
saatlerce canlinin bulunmadig: bir yerde sadece kiiciik bir ihtimal pesinden giderek arama
yapmaktadir. Bu da oldukga hayati bir zaman diliminin kayb1 anlamina gelmektedir. Biitiin bu
olumsuzluklar diisiiniildiiginde tasarlanacak otonom cihaz gog¢iik altindaki bosluklardan
ilerleyerek en yakindaki canliy1 tespit edecektir. Bu baglamda proje de 6ne ¢ikan problemler
su sekildedir;



» Afetler sonrasi enkaz alt1 canlinin yeri en kisa zamanda nasil tespit edilir?

» Enkaz altinda tespit edilen canlinin yeri arama kurtarma ekiplerine nasil
bildirilir?

» Enkaz altinda arama kurtarma ekiplerinin giremedigi yerlere ulagim nasil
saglanir?

Sekil 2: Enkazin altinda canli olup olmadiginmi1 dinleyerek anlamaya calisan arama kurtarma
ekibi gorseli

3. Coziim

Afet sonrasi enkaz altina miidahalede farkli yol ve yontemler kullanilmaktadir. Sesle,
hayvanla, goriintiileme cihazlariyla biitiin yontemlerde amag¢ enkaz altindaki canliya en kisa
stirede ulasmaktir. Bunlarin yani sira gogiik alt1 tespit edilse bile ulasim sorunu, enkazin tekrar
hareketlenmesi, yanlis sinyal alinarak yanlis yere miidahale sonucu canlinin hayatim
kaybetmesi gibi olumsuz sekilde sonuc¢lanabilmektedir. Ayrica enkaz altindaki canli bilingsiz
durumdaysa bu tekniklerin ¢ogu ne yazik ki devre dis1 kalmaktadir.

Biitiin bu olumsuzluklar diisliniildiiglinde enkaz altindaki bosluklardan giris yapabilecek
kiiglik ¢apli, uzaktan kontrol edilebilecek canli tespit araci tasarlanacaktir (Sorun-1 ¢6ziim).

Bu otonom sistemle; en yakinda bulunan canlinin viicut sicakligi ve ortama saldigi CO2
gaz1 miktarlar1 goriintiileme sistemleri araciligiyla arama kurtarma ekiplerine iletilecektir
(Sorun-2 ¢oziim).

Tasarim gociik altindaki kiiglik bosluklarda rahatlikla hareket edebilecek ebatlarda
olmalidir. Ayrica hareketini yOnlendirebilmek adina oOniindeki engelleri tespit edebilecek
sensorler olacaktir. Biitiin bunlar1 yapabilecek gliglii bir manevra sistemine sahip
siispansiyonlu teker sistemleri kullanilabilir. Ortamin karanlik olma ihtimaline karsi otonom
sistem tizerinde goriintiileme cihazlarina paralel aydinlatici projektorler kullanilacaktir. Biitlin
bu Ozellikler robotun daha kolay hareket etmesini saglayacaktir. Robotun hareket
edemeyecegi bir durum oldugu varsayildiginda ise; kurtarma ekipleri tarafindan acilan kiigiik



oyuklardan tasarlanan otonom robot enkaz altina gonderilebilecektir (Sorun-3 ¢oziim). Sistem
tizerinde yakindaki canlinin viicut sicakligini dlgebilecek kizilotesi sicaklik sensorii ve
canlinin ortama saldigi CO2 oranim tespit edebilecek CO2 sensorii eklenecektir. Aracin
tizerine eklenen sensorleri enkaz altinda korumak igin ise aracin 6lgiimlerini engellemeyen
portatif elekli bir metal kalkan tasarlanabilir. Sistemin ihtiya¢ duyacagi enerji sarj edilebilir
bataryalarla saglanmalidir. Bdylelikle sistemin enerji ihtiyact karsilanarak kullanimin
stirekliligi saglanabilecektir. Sistem altinda siispansiyon tekerleklerin, lizerinde kamera ve
sensorlerin bulundugu elektronik bir robotik yapidadir.

Sekil 3: Enkazda olusan deliklerin darligini ve ulasimin zorlugunu gosteren bir gorsel
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Sekil 4: Hareket, goriintiileme, engel tanima ve canli arama sistemi algoritmast
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Sekil 5: Tasarlanacak Robotta bulunmasi beklenen 6zellikler

Prototipin tasariminda Tinkercad programi ile sistemin mekanik olarak caligmasini
saglayan ve elektronik pargalarmi bir arada tutabilen 3 boyutlu modelleme yontemi
kullanilmigtir. Robot; hareket sistemi, goriintiileme sistemi, kumanda sistemi, canli tespit
sistemi, engel tanima sistemi olmak {izere 5 ana boliimden olugsmaktadir.

4.1. Hareket Sistemi

Projede amag¢ enkaz altina
girebilecek ebatlarda ve
ergonomiye sahip bir arag
tasarlayabilmektir. Bunun i¢inde
en 6nemli adimlardan birisi araca
rahat hareket kabiliyeti
kazandirabilmektir. Tasarim
hareketi icin her bir tekerleginde
ayri DC motorlari olan
siispansiyonlu ~ teker  sistemi
kullanilacaktir. Bu da aracin
engellerin iizerini rahatlikla asarak

Sekil 6: Siispansiyon sistemine sahip teker sistemi



enkazin altinda hareket etmesini saglayacaktir. Kullanilacak tekerlek sistemine bilesik bir {ist
kep mevcuttur. Bu da elektronik aksamlarin gogiik altinda korunmasinda tasarima yardimci
olacaktir.

Hareket sisteminin uzaktan yonlendirmesini saglamak ig¢in prototipimizde bluetooth
kablosuz haberlesme teknolojisi kullanilacaktir. Hareket sisteminin kontroliinde mikro islemci
devre karti olarak DENEYAP KART kullanilmasit planlanmaktadir. Bu kart T3 Vakfi
miithendislerince gelistirilmis, muadili yabanci menseili kartlara gore dahili pek ¢ok 6zelligi
icinde barindiran yerli ve milli devre kartidir. DENEY AP KART igerisinde bulunan bluetooth
baglantisi ile kumanda devresinden komut alabilecektir. Hareket sisteminde DC motorlarin
kontrolii i¢cin L298N Motor Siiriicii kart1 kullanilmas1 gerekecektir.

4.2. Goriintiileme Sistemi
Goriintiileme sistemi icin  DENEYAP
KART kamera kullanilmasi planlanmaktadir.
DENEYAP KART kamerasinin istenilen alana
cevrilmesi i¢in kamera sistemine donme hareketi
verecek olan servo motor kullanilacaktir. Servo
motorlar yine DENEYAP KART baglantist ile
kontrol edilecektir. BOylece uzaktan kumanda
devresi lizerinde bulunacak kamera kontrol

Sekil 7 : 1ki eksenli donme imkani

joystigi ile 360 derece saga-sola ve yukari asagi veren kamera platformu

donme  hareketi  yapabilecektir.  kamera
devresinin yerlestigi platforma kameranin goriisiinii aydinlatmak amagli LED lambalar
yerlestirilecek ki gdgilik altinda goriintiilenmek istenen alandan daha net goriintiiler almak
miimkiin olacaktir. Goriintiiler kumanda paneline yerlestirilecek ekran iizerinden anlik olarak
takip edilebilecektir. Goriintilleme sistemi sayesinde gerek direk canlinin goriintiilenmesi
gerek engellerin boyutlar1 ve oyuklarin biiyiikliikleri daha net algilanabilecektir. Bu da direk
canl1 goriinmese bile yaklagildigi siirece sensorler araciligiyla algilanmasini kolaylastiracaktir.

4.3. Canh Tespit Sistemi

Bu sistemde enkaz altinda
canli olup olmadigin1 tespiti ) Nl
saglayan Kizilotesi Sicaklik sensorii "
ve CO2 sensorii bulunacaktir. CO>
sensoriiyle enkaz ici karbondioksit el
miktar1 siirekli olgiilerek uygulama il
paneli iizerinde hazirlanan
gostergelere ppm cinsinden
aktarilacaktir. Bu sekilde enkaz | Sekil 8: CO2 ve Sicaklik Sensorleri
altinda bulunan bilinci agik veya

kapali canlilarin ortama saldigi gaz miktariin artisina bagli olarak yerlerinin tespiti
yapilacaktir. Daha 6nce yapilan ¢alismalara gére; dis ortam havasinda bulunan CO2, gevre
ozelliklerine gore 330 ile 500 ppm arasinda degismektedir. Dolayisiyla i¢ ortamda CO2’in
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olmamasi1 miimkiin degildir (Bulut, 2011). Sistemdeki Kizil6tesi sicaklik sensorii sayesinde
yakin mesafedeki sicaklik Ol¢iimlerine gore canli viicut sicakligi araliklarinda olup olmadig:
belirlenerek canlinin yeri tespit edilmeye ¢alisilacaktir. Normal bir insanin sicaklik degerleri
36.5 ile 37.5 arasindadir. Fakat farkli durumlarda viicut sicakligi 42 °C ile 25 °C arasinda
degisebilmektedir. Bu durumlarin altinda ve iistiinde genel olarak 6liim durumu goriilmektedir
(Kaya, 2019). MLX90614 Kizilotesi Sicaklik sensorii ile bu araliklara gore uygulama
paneline bilgilendirme verilecektir. Ayrica bu sensor ortam sicakligimi 6lgmekle birlikte
ortamdaki canlinin hareketini de algilayabilecektir. Hareket sistemi iizerindeki platforma
yerlestirilen sensorlerin koruyucu kalkani ise platformun iizerinde bulunan hali hazirdaki kep
olacaktir. Bu yeterli olmadigi durumda 3D vyazicida hazirlanan elekli bir kalkan
kullanilacaktir.

4.4. Engel Tanima Sistemi

Bu sistemde amag¢ kameranin goriis alaninda
olmayan  ¢okintiileri  algilayarak  kullaniciy1
uyarmasidir. Bdylece kullanici robot 6niinde yer alan
engelleri fark ederek araci goriintilleme sistemiyle
birlikte daha kolay yonlendirebilecektir. Engel
tanima sistemi icin HCSR04 mesafe sensorii
kullanilmasi planlanmaktadir. Bu sensér 10 Cm ile 4

metre arasinda olan engelleri algilayabilecek i _
kapasitededir. Kodlamada bu mesafe 50 cm Sekil 91 HC-SR04 Ultrasonik
L . . . Mesafe Sensorii

igerisindeki engelleri algilayacak sekilde

diizenlenecektir.

4.5. Kumanda sistemi

Tasarim iizerinde yer alan hareket sistemini ve goriintiileme sistemini uzaktan kontrol
etmek icin kullanilan kumanda sisteminde bluetooth iizerinden baglanti yapabilen mobil
uygulama bluetooth Rc Car aplikasyonuna yer verilecektir. Bu uygulama ile aracin saga- sola
doniisleri, ileri — geri hareketleri ve ayrica kamera sisteminin saga-sola 180 derece doniisii,
yukari-agag1 150 derecelik agilarla doniis imkani bulunacaktir. Ayrica uygulama iizerine Canli
tespit sisteminin igerisinde bulunan
CO2 sensoriindeki ayarlanan
potansiyometre seviyesine gore uyari
gostergesi  eklenecektir. Uygulama
haricinde goriintii aktarimi i¢in de
DENEYAP kartin WI-FI iizerinden
baglantist  yapilarak IP  adresi
tizerinden goriintii aktarimi
saglanacaktir. Robot  iizerinde
bulunan HC-SR04 ultrasonic mesafe
sensOriiyle  algilanan  engellerin

- ) o -
»' p o .

Sekil 10: Bluetooth RC Car uygulamasi ile

yonlendirmenin yanmi sora buton ozelligi de
uzaklik bilgileri uygulama paneli pylunmaktadir.
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tizerinde belirtilecektir ve bdylece kullanicinin duruma gore hareket etmesi saglanacaktir.

AL€ Yywooil +
1-090-208.3
0Z89/ 05¥€093 *

Sekil 11: Otonom Arag Sistemi Devre Semasi
5.  Yenilik¢i (Inovatif) Yonii

Afetlerde ki ozellikle depremlerde enkaz altindaki afetzedeleri tespit etmek icin ses
dinleme, kamerali uzaktan kontrol edilebilen sistemler ya da hayvanlar kullanilmaktadir. Bu
durumda cihazlar enkaz altindaki oyuklardan igeri hareket ederek canli olup olmadigini tespit
etmeye ¢alismaktadir. Dinleme tabanli sismig arama sistemleri daha ¢ok enkazin iistiinden
sessiz bir ortama saglandigi kosulda net sonu¢ verirtken canlinin da bilingli olmasi
gerekmektedir. Goriintiileme sistemleri ise girdikleri oyuklardan sinirli mesafelere kadar
ulagim saglayabilmektedirler.

Mevcut araglar incelendiginde tasarlanacak robotun 6ne ¢ikan yenilik¢i yonleri sunlardir;
Enkaz altindaki canlilarin olasi bulunma yerlerini tespiti kolaylastiran ortamdaki biriken
CO2 miktarimi 6lgen CO2 sensoriiniin kullanilmasi
Boyutlari kiiciik, siispansiyon tekerlekli uzaktan kontrollii hareket edebilecek
Enkaz altinda yakin bir yerde var olan canlinin viicut sicakligini gosteren MH-Z14 CO2
Karbondioksit sensoriiniin kullanilmasi
Yerli ve Milli malzemelerden iiretimi, Projemizde T3 Vakfi miihendislerince gelistirilmis
DENEYAPKART mikro islemci devre kart1 kullanilacaktir.

Ozgiin kodlama, goriintii ve veri aktarimi sistemlerinin yan1 sira otonom hareket verecek
sistem i¢in kendi kodlarimizi yazarak 6zgiin bir yazilim olusturulacak.
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6.  Uygulanabilirlik

Proje fikrinin hayata nasil gegirilecegi ve mevcut sartlar altinda projenin ticari bir
tirline doniistirilebilir olup olmadigi hakkinda bilgi verilmelidir. Uygulanabilir oldugunda
risk analizi yapilarak, mevcut risklerin neler oldugu da belirtilmelidir. (Risk analizi 9.boliimde
detaylandirilabilir.)

Ulkemiz bulundugu cografya ve jeolojik yapisi itibari ile deprem, zelzele, toprak
kaymasi, gogiik gibi dogal afet tehlikeleri ile karsi karsiyadir. Bu nedenle tabi afetler
oncesinde almabilecek Onleyici tedbirler kadar afet sonrasi kurtarma tedbirleri de hayati
derece de onemlidir. Ciinkii yapilan aragtirmalar afetzedelerin %50’sinin deprem sonrasi
birkag saat iginde enkaz altinda hayatin1 kaybettigi tespit edilmistir (3). Ne yazik ki enkazda
cok katli binalarin iist iiste ¢okmesinden olusan bir yapi olabilmektedir ve enkaz altindaki
oyuklar-delikler o kadar kiigiik ki insan ulasimma ¢ok da imkan vermemektedir. Ayrica
devam eden art¢c1 depremlerden dolay1 enkazin bir siire hareketli hali de ulasimi tehlikeli hale
getirmektedir.

Projemizle birlikte girilmesi ¢ok miimkiin olmayan enkazdaki oyuklara miidahale
imkan1 verecek bir sistem tasarlanacaktir. Bu sayede hem arama kurtarma ekiplerinin isleri
kolaylastirilacak, hem de enkaz altindaki canlilara kritik saat olarak adlandirilan zaman
diliminde ulasim saglanabilecektir. Proje maliyeti uygulanabilir seviyede oldugundan ticari
bir iiriine donlismesi beklenmektedir.

/. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Prototip olarak hazirlanacak iirtin i¢in 3.519 TL lik bir biit¢eye ihtiya¢ vardir. Projenin
yapimu i¢in gerekli demirbag tiriinler kendi imkéanlarimizla saglanacaktir. Projemizde ihtiyag
duyulan malzemeler ve maliyetleri Tablo 1 de verilmistir.

Tablo 1 Malzeme listesi ve Tahmini Maliyet

S.NO MALZEME ADI ADET BIRIM FIYAT | Toplam Fiyat
1 FILAMENT 1 £190 £190,00
2 DENEYAP KART SETI 2 £428,00 £856,00
3 Jumper Kablo 3 £17,00 51,00
4 DC Motor 6 £20,00 £120,00
5 L298N Motor Siiriict Karti 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 Modill 1 £58,00 £58,00
9 Arag 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 Kizilétesi karbondioksit sensori 1 698,00 698,00
13 HC-SR04 Ultrasonik mesafe sensori 2 £26,00 52,00
14 Ayarlanabilir Voltaj Yikseltici 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




13

17 3S Li-Po Pil 2 £205,00 ‘ £410,00

TOPLAM £3.571,00

Projemizde kullanilacak olan yerli ve milli imkanlarla iiretilmis DENEY APKART seti
icerisinde bulunan kamera ile goriintiileme sistemi olusturulacaktir. Diger sistemler igin
kullanilacak malzemeler ise minimum maliyette tutulmaya ¢alisilmistir.

Tablo 2 Detaylh Zaman Takvimi Cizelgesi

ASAMA YAPILACAK i$ TARIH SURE
On o -
. . Proje fikri olusturma gelistirme,
Degerlendirme
R arastirma, alanyazin taramasi, karar Ocak 2022- Mart 2022 3 Ay
aporu
P verme, rapor olusturma surecleri
Asamasi
. On degerlendirme rapor sonucunun
Proje Detay . V. 4 .
degerlendirilmesi, literatlir tarama, ?
Raporu A . g Mart 2022-Nisan 2022 2 Ay
uzman gortismeleri, proje detay
Asamasi
raporu yazimi
ARASTIRMA | Li U ori leri
SVE iteratir tarama, uzman gorismeleri 16 Mayis 2022-10 94
i Haziran 2022 un
RAPORLAMA Proje detay raporunun hazirlanmasi g
. 5 Temmuz 2022 .
3D model eskiz ¢calismalari 3 gilin
7 Temmuz 2022
TASARIM
Malzeme alimi 7 Temmuz 2022 n
an
Devre pargalarinin temini 10 Temmuz 2022 2
Enkaz alti canli arama sistemi robot 17 Temmuz 2022 .
an
platformu tasarimi 25 Temmuz 2022 g
. : . 4. 25 Temmuz 2022 .
URETIM Sistem devrelerinin kurulmasi 3 glin
27 Temmuz 2022
] 27 Temmuz 2022 g
Sistem yaziliminin olusturulmasi . 6 glin
1 Agustos 2022
| J ) 1 Agustos 2022 .
Sistem yaziliminin test edilmesi - 3 glin
3 Agustos 2022
| L . 3 Agustos 2022 .
TEST Sistem yaziliminin iyilestirilmesi - 7 glin
9 Agustos 2022
9 Agustos 2022 .
Sunum provalari - 3 giln
11 Agustos 2022
FINAL Final Sergisi / RiZE 12-14 Agustos 2022 3 giin
L . 30 Agustos 2022- i
BUYUK FINAL | Final Sunumu / SAMSUN 5gin
4.Eyl.22
_ - . 30
Projenin Tamamlanmasi icin Gereken Toplam Siire GUN
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8.  Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar):

Tasarimin ilk siradaki hedef kitlesi dogal afet bolgesinde afetzedelere ulagsmaya calisan
miidahale ekibi olusturmaktadir. Bu miidahale ekibi igerinde profesyonel arama kurtarma
ekipleri, devlet kurumlar1 ve afet sonrasi goniilliller olabilir. Ayrica robotun kontrol
mekanizmasinin kolay kullanimi ve akilli telefona goriintli aktarimi sayesinde ortamdaki diger
insanlarin rahatlikla kullanimina imkan saglamaktadir. Projenin nihai faydalanicilar1 ise bina
goemeleri, depremler, toprak kaymalari, maden ocaklarindaki go¢me ve ¢okmeler sonrasinda
enkaz altinda kalan insanlar olacaktir.

9. Riskler

Projenin yapimi esnasinda ¢ikabilecek yazilim, mekanik ve donanimsal risklerin analizi
yapilmistir. Projeyi olumsuz anlamda etkileyebilecek bu riskler Tablo 3’de bulunan olasilik
ve etki skalasinda verilmistir.

Tablo 3 Proje Hedeflerinde Riskin Etki Skalasi
Proje Hedefi | Cok Dusuk /.05 | Dusuk /.10 | Orta /.20 Yiksek / .40 Cok yuiksek /.80
vaioh Gorinmeyen maliyet<3928 | 3928<Maliyet<4285 |4285<Maliyet<6120 [ Maliyet >6427
aliye )
liyet art
" (TL) (TL) (TL) (TL)
Takvi Gorinmeyen Zaman<33 33<zaman<36 36<zaman<42 Zaman>42
akvim
zaman artisl (Gin) (Gun) (Gan) (Gun)
Kapsamin s
L, . | Kapsam azaltmasi | Proje sonu
Kapsam duslist | minor Kapsamin major : o,
Kapsam = A . proje  ekibi icin | ciktis
zor fark edilir alanlar alanlari etkilenir )
W kabul edilemez yararsizdir
etkilenir
Sadece ) N . )
) . A Kalite azaltmasi igin | Kalite azaltmasi | Proje sonu
) Kalite  duslsi | talepkar & I wrass
Kalite N ekibi onayi [ proje  ekibi icin|¢iktisi
zor fark edilir uygulamalar - )
e i gerekebilir kabul edilemez yararsizdir.
etkilendi

Yukarida verilen risklerin disinda, cihazin suyla temasi ve ortamda CO2 salinimi yapan

baska kagaklarin olmasi gibi risklerde mevcuttur. CO2 veya sicaklik sensorlerinin suyla
temas1 sonrast saglikli degerler ortaya ¢ikmayabilir. Bu durumda goriintiileme sisteminin
verilerine bakilabilir. Enkaz bolgesinde CO2 yayan bir madde varsa degerler bunun farkinda
olarak degerlendirilebilir.
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