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Icindekiler

1. Proje Ozeti (Proje Tanim)

Havuz ya da denizlerde insanlar yiizerken bogulma vakalar1 yasanmaktadir. Her ne kadar bu
problemin dniine ge¢mek i¢in yiizme alanlarinda cankurtaranlar bulundurulsa da gérevlendirilen
cankurtanlarin bogulma vakasini gérmesi ve ulagmasi zaman almaktadir. Bu nedenle bu vakalar
¢ogu zaman Oliimle sonuglanmaktadir. Ayni zamanda afrika ve ortadogudan Ulkemiz denizleri
iizerinden avrupaya dogru kagak go¢menleri tastyan deniz botlarinin yasadig1 kazalar sonucunda
bir ¢cok 6liim vakas1 yasanmaktadir. Probleme ¢6ziim bulmak i¢in literatiir taramasi yapilmis ve
uzaktan kontrol edilebilen bir cankurtaran robot/ cankurtaran balik gibi 6gelere rastlanmamistir.
Ayn1 zamanda dogada hizl yiizebilen ve hidrodinamik kabiliyeti iyi olan canlilar incelenmistir.
Kopek baligi ile siyah marlin baliginin hizlarinin 130 km/h siirate ulasmas1 dikkat cekici
olmustur. Hem cankurtaran robot yapilmasi ve yapilacak cankurtaran robotun yapisinin
tasarlanirken baliklarin yapisindan( suda hizli hareket edebilecek yapida) faydalanmasi uygun
goriilmiistiir. Can kurtaran tekne robot yapiminda Arduino karti ve motor siiriicii karti
kullanilmistir ilerleyen asamalarda deneyap kartlar1 kullamilip yerli ve millilik 6n plana
cikarilacaktir.. Ag¢ik kaynak kodlama yapilarak bir adet DC motor, 2 adet servo motor
kullanilmistir. DC motor robotun ileri-geri hareketini saglarken, servo motorlardan bir tanesi
robotun saga ve sola doniislerini gergeklestirmektedir. Denizde bogulma tehlikesi yasayan bireye
miidahele etmek i¢in ise diger servo motora bagl yayli kollar yapilmistir. Servo motora bagl bir
uzun kolun ileri-geri hareketi ile o kola yay ile baglanan ve ¢ember seklinde kapanan iki kol
bulunmaktadir. Bu sekilde bogulmakta olan bireye robot yaklasarak servo motora bagh kolun
acilmasi bireyi yakalamasi ve kolun ¢ekildiginde yay etkisi ile bireyi yukarida tutmasi, zarar
vermeden sarmasi saglanmistir. Yapilan ilk prototip deneme asamasinda oldugundan kizil 6tesi
kumanda ile kontrol edilmistir. Asil cankurtaran robotun kontroliiniinse uzak mesafelerde
Kontrol isleminin yapilmasi i¢in radyo alici-verici sisteminin kullanilmasi gerekecektir. Yapilan
calisabilir prototipin resmi Sekil 1°de gosterilmistir.




Sekil 1. Cankurtaran robot resmi



2. Problem/Sorun:

Yizme yerlerinde karsilasilan bogulma vakalarinda bogulmakta olan bireye hizli
ulagilamamasit ¢ogu zaman bu vakalarin istenmeyen sekilde sonu¢lanmasmna neden
olmaktadir. Diinya saglik orgiitiiniin hazirladig1, suda bogulmalarin kiiresel raporuna gore, yilda
ortalama 372 bin kisi bogularak hayatin1 kaybetmektedir. Bu bogulma vakalarmin énemli bir
kismi ge¢ miidahaleden kaynaklanirken, bir kismida ise miidahale sirasinda miidahale eden
kisinin bogulmasiyla da sonu¢lanmaktadir (Orhan ve Turgut, 2018). Dolayisiyla bogulma
vakalar1 kiiresel Olgekte, biliyiik bir halk sagligi sorunu olarak karsimiza ¢ikmaktadir (World
Health Organization 2014). Bogulma vakalarinda kurtaricinin hizli miidahale etmesi kritik 6nem
tasimaktadir. Eger kurtarma ve ilk yardim ge¢ olursa, bu gecikmis miidahale, daha ileri tedaviler
basladiginda bile, elde edilen hipoksik yaralanmalari telafi edemez (Szpilman et al. 2009). Bir
¢ok deniz ve havuzda cankurtaranlar gérevlendirilmesine ragmen istatistikler incelendiginde
yetersiz kalindig1 goriilmektedir. Bu sorunun 6niine ge¢mek i¢in suyun icinde hizli hareket
edebilecek, uzaktan yonlendirilebilecek ve bogulmakta olan bireyi fazla zarar gérmeden
kurtarabilecek robotlarin tasarlanmasmin etkili olacag1 diisiiniilmiistiir. Teknolojinin suda
bogulmalara karsi kullanilmasmin da tlkemiz turizmi i¢in O6nemli katkilar getirecegi

diisiiniilmektedir.
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Sekil 2. Inografik kurtarma (https://www.memurlar.net/haber/110620/kurtarmaya-
calisirken-oldurmeyelim-suda-bogulana-nasil-mudahale-edilir.html)

3. CO0zim

Bogulmakta olan kisilerin kurtarilmasinda erken ve hizli miidahale 6nem
tagidigindan robotlarin hizli ve kontrol edilebilme 6zelliklerinden yararlanilmasi ile s6z
konusu problemin ¢ozliimiinde etkili olacagi diisiiniilmiistiir. Uzaktan kumanda ile
yonetilebilecek ya da otonom olarak ¢alisabilecek bir robot bogulmakta olan bireye hizlica
ulasacak ve erken miidahale edecektir. Coziime ulasirken su igerisinde hizli yiizebilen
baliklardan da esinlenmistir. Cankurtaran robotun tasariminda siyah marlin balig1 ile kpek
baligindan esinlenmistir. Su yiizeyindeki hareket i¢in siyah kopek baligindan, hizli ilerlemesi
icin de baliklarin yapisindan esinlenerek tasarim yapilmaya galisilmigtir. Hareket, uzaktan
yonetilebilirlik, fonksiyonellik gibi 6zellikleri karsilamas1 nedeniyle arduino kart1 ile motor
stirticti kart kullanilmigtir. Prototip agsamasinda kisa mesafelerde ¢alisildigindan ve ekonomik
oldugundan kizil G6tesi kumanda ile kontrol edilmistir. Arduino iizerine DC motor ile
kumanda sistemi 5V gerilim ile desteklenirken bunun yani sira motor siiriicii kart icin 9 V
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gerilim ile ilave destek saglanmistir. DC motor robotun ileri geri hareketini saglarken; birinci
servo motor saga ve sola doniisleri, diger servo motor ise cankurtaran kollar1 kontrol
etmektedir. Tasarima ait fotograf Sekil 1’de gosterilmistir.

Yontem

Proje arduino tabanli olarak yapilmistir ve agik kaynak kod yazim yodntemi ile
gerceklestirilmistir. Can kurtaran tekne hizi analog olarak kontrol edilebilir ve DC motorun
hiz1 yonetilebilir sekilde kodlama yapilmistir. Kizil 6tesi kumandanin daha kullanisl olmasi
nedeniyle prototipte kizil 6tesi kumanda kullanilmistir. Fakat kizilotesinin 10 m {izerindeki
mesafelerde yetersiz kalmasi nedeniyle asil tasarimda uzak mesafelerde de kontrol
edilebilmesi i¢in radyo frekansi ile kontrol edilmesi saglanacaktir. Tasarimlar bir 3B
modelleme programi olan Blender kullanilarak gerceklestirilmis ve 3B yazicilar araciligiyla
iiretilmistir. Kod yazimida arduino forumlarindan yararlanilmistir. Yararlananan forumlar
kaynakcada gosterilmistir. Can kurtaran tekne oldukca stabil ve sistemi oldukca basittir.
Detaylar Coziim basliginda agiklanmustir.

Sekil 3. Tasarima ait baz1 kodlar

Prototip ilk olarak normal tekne seklinde tasarlandiktan sonra hizi test edilmistir.
Ardindan siyah marlin balig1 ve kdpek balig1 seklinde tasarimlar yapilmaya c¢alisilmis olup
desteklendikten sonra, cankurtaran tekne prototipinin 1 metre mesafeyi tekne sekline gore 2
saniye daha kisa siirede aldig1 goriilmiistiir. Can kurtaran tekne robotun fotografi Sekil 1°de
gosterilmistir.

Yenilikci (inovatif) Yonii

Konu ile ilgili yapilan literatiir taramasinda bogulma vakalarina karsi can kurtaran
robot/balik gibi tasarima rastlanmamistir. Bu agidan diisiiniildiiglinde piyasada bu tasarimin
bir benzerinin olmadigi sdylenebilir. Cankurtaran balik robotun biyomimikri ile arduino
kullanilarak robotik kodlama ydntemleri ile tasarlanmasi ise sorun ¢éziimiinde 6zgilin bir
nitelik olarak gosterilebilir. Siyah marlin balig1 ile kpek balig1 gibi canlilardan esinlenerek
tasarlanmasi, uzaktan kumanda ile yonetilebilirlik ve vakalara hizli ulasmasi bir yenilik
olarak karsimiza ¢ikmaktadir. Bu baglamda bogulma vakalarinda bogulmakta olan bireye
hizli ulagsmanin 6nemi, tasarimin faydalilig1 agisindan 6nem tasimaktadir.



6. Uygulanabilirlik

Yapilan protototipin testlerde basarili olmasi, projenin gercek hayata uyarlanmasi
noktasinda dnemli bir engelin ¢ikmayacagi konusunda ipucu vermektedir. Projenin gergek
hayata uyarlanmasinda, tasarimin boyutlar1 arttirilir, DC motorun yani sira sServo motorlar
icin de ek elektrsiksel gii¢ saglanir. Kumanda kontroli ise kizilotesi yerine radyo frekansi
ile kontrol edilerek gergeklestirilir. Kumanda ile kontrol sayesinde cankurtaran kulesindeki
bir bireyin goriis alani igindeki tiim vakalara cankurtaran tekne robotun ulasmasimni
saglayacak sekilde olacaktir. Bu agidan disiiniildiiglinde {riiniin ticari bir {irline
dontstiiriilmesinde teknik bir engel bulunmamaktadir. Karsilasilabilecek riskler bogulma
vakalarinin goriis alan1 disinda olmasi nedeniyle o vakalarm tanimlanamamasi ve ilk
yardimin ulastirilamamasi olarak gosterilebilir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Projenin prototipinde arduino uno (100 TL), motor suruci kart, (30 TL), 1 Adet 3.7
V DC motor (10 TL) , 2 adet 3V servo motor (30 TL), 1 adet kiz1l 6tesi kumanda seti (15 TL
), 9V pil (10TL) kullanilmistir. Hareket mili disindaki gévde ve hareket aktarma aksaminin
tamami Blender ile tasarlanarak 3B yazicidan elde edilmistir. 3B baskilarin flament maliyeti
eklendiginde prototipin toplam maliyeti 280-300 TL olmaktadir. Prototipin amaca uygun
olarak kullanilmasi1 seklinde yapilacak tasarimda ise istenen o6zellikteki donanimlarin
internet lizerinde satiglariin olmamasi, saticilarin sadece satin alma teklifi seklinde fiyat
bildirmesi nedeniyle maliyet tam olarak hesaplanamamustir. Fakat DC motor, servo motorlar,
kumanda sistemi degiseceginden bu donanimlarin yaklasik maliyetinin 15 Bin TL civarinda
olacag1 diisiiniilmektedir. Piyasada benzer proje bulunmadigindan fiyat karsilastirmasi
yapilmamustir.

Projenizin en az maliyetle uygulanabilir olma durumu hakkinda bilgi verilmelidir.
projeler varsa piyasadaki diger projelerle birlikte maliyet karsilastirmasi yapilmalidir.
Proje ¢alisma takvimi asagidaki gibi olmustur.

eTakimin kurulmasi
OCAK | *Problemin tanimlanmasi

*Problem hakkinda arastirma ve literatir taramasi
SUBAT

*Problem icin 6nerilen ¢oziimlerin yapilmasi, gizim taslaklarinin tartisiimasi
MART

eProje taslaginin olusturulmasi ve 6n degerlendirme raporunun yazilmasi, 3B
Nisan | modelleme konusunda deneyimlerin arttiriimasi

*3B modelleme calismalari ve 3B baskilarin alinmasi, montajlarin yapilmasi, testlerin
MAyis | yapiimasi

v eTestlere bagl iyilestirmelerin ve bazi degisikliklerin tartisiimasi, yapilmasi
HAZIRAN




8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullamcilar):

e Yiizmekte ya da ylizmeyi 6grenmekte olan, bogulma riski tastyan tiim bireyler,

e Yasanabilecek gemi, vapur kazalar1 sirasinda yolculara hizli ve ¢ok sayida miidahalenin
yapilmasi kapsaminda (gemi ve vapur yolculari)

e Kagak gocmenler ( kazalarm tespit edilmesi durumunda)

e Ayni zamanda denizi kirleten biiyiik 6l¢ekli ¢oplerin toplatilmasinda da kullanilabilir

9. Riskler

Bogulma vakalarmim goriis alan1 disinda olmasi nedeniyle o vakalarin tanimlanamamasi ve ilk
yardimin ulastirilamamasi olumsuz olarak etkileyecek bir risk niteligi tasimaktadir. Ayni
zamanda kumandanin hizli tepki vermemesi, uzun mesafelerde kontroliin zorlagmasi, bogulma
vakasmim suyun altinda gerceklesmesi de karsilasilabilecek olumsuz durum olarak
gosterilebilir. Bu kapsamda yapilacak ¢éziimlerde cankurtaran balik robota normal kamera ile
kiz1l 6tesi kamera entegre edilmesi risklerin hacmini azaltacaktir. Kizil 6tesi kamera ile vakanin
suyun alt kisminda ve goriilemeyecek nitelikte olmas1 durumunda tespiti daha kolay olacaktir.
Normal kamera ise bogulmakta olan bireye miidahaleyi kolaylastiracaktir. Ayni zamanda normal
kamera ile birlikte ultrasonik sensor kullanimi ile en dogru a1 ile miidahale yapilabilir. Risk
olasiliklar1 Sekil 4’te g6sterilmistir.
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Sekil 4. Risk olasiliklar1
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