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1. Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Engellilik bireylerin duyularmin hareketlerinin ya da islevlerinin kisitlanmasi1 demektir.
Bireyler i¢in tanimlanan birgok tiirii bulunmaktadir. Engellilik tiirlerinden bir tanesi fiziksel
yonden kisitlanmadir. Fiziksel engelliler yasadiklari ev ya da sosyal ortamda bazi sorunlarla
karsilagmaktadir. Bunlardan bir tanesi yiiksekte ve uzanamadiklari yerlerdeki geregleri almakta
zorlanmalar1 ya da yardima ihtiya¢ duymalaridir. Amacimiz tekerlekli sandalye kullananlar
basta olmak tizere fiziksel engelli bireylerin yiiksekte veya uzanamadiklari yerde bulunan
esyalar1 almada zorluk yasama problemlerine ¢oziim saglamaktir. Bu sebeple Gorsel 1.’de
goriildiigli gibi uzanilamayan yerlerdeki geregleri almayr kolaylastiran teknolojik el
tasarlanmustr.

Gorsel 1. Teknolojik Tasarimli El

Teknolojik tasarimli el sisteminin tasariminda; kavrayici el i¢in yanmaz eldiven kullanilmastir.
Eldivenin i¢i pamukla doldurularak yumusaklastirilmistir. Bu sayede kavrama o6zelligi
arttirtlmistir. Sistemin gévdesinde hafif olmasindan dolay ince tahta ¢ubuk kullanilmistir. Elin
kavrama islemini gerceklestirecek olan elektronik sistem igin 3D ortamda kutu tasarlanmaistir.
Tasarim i¢in Tinkercad programi kullanilmistir.

Teknolojik tasarimli el sisteminin yaziliminda; mblock blok kodlama yazilimi kullanilmistir.
Hazirlanan elektronik devreler bilgisayar ortaminda kodlanmuistir.

Teknolojik tasarimli el sisteminin montajinda; elektronik malzeme olarak 1 adet arduino uno
mikro denetleyici karti, 1 adet mini breadboard, 1 adet servo motor,1 adet potansiyometre ve
yeteri kadar jumper kablo kullanilmistir. Malzemeler 6nce Fritzing programinda sanal ortamda
tasarlanmigtir. Daha sonra 3D olarak tasarlanan kutu igerisine yerlestirilerek tahta gubuk, el ve
eli kavrayacak ip ile birlestirilmis ve iirlin haline getirilmistir.

Projemizin nihai faydalanicilar1 6zelikle tekerlekli sandalye kullanan fiziksel engeli bireylerdir.
Calismamiz bireylerin uzanamadiklar1 gerecleri kolaylikla almalarii saglayacaktir. Bu hedef
kitlesi toplumdaki engelsiz yasama destek olmak amaciyla belirlenmistir.

Ar-Ge calismasi olarak fiziksel engelli bireyler ve sosyal yasam ortamlarinda karsilastiklar
problemler arastirilarak, fiziksel engelli bireylerin uzanilamayan yerlerdeki gerecleri almasin
saglayan teknolojik tasarimli el gelistirilmistir. Tasarlanan teknolojik el saha taramasi ile
denenerek sonuglandirilmis ve iiriin haline doniistiiriilmiistiir.



2. Problem Durumunun Tanimlanmasi:

Problem Ciimlesi:
e Fiziksel engelli bireylerin uzanamadiklar gerecleri almalarini saglamak icin teknolojik bir
el tasarlanabilir mi?
e Tasarlanabilir ise servo motor ve potansiyometre yardimiyla elin hareketi saglanabilir mi?
Engellilik, bir hasar veya sakatlik sonucunda, bireyin yas, cinsiyet, sosyal ve kiiltiire] durumuna
gore kendinden yapmasi beklenen aktiviteleri 6nleyen ve sinirlayan olumsuz durumdur (Girgin
ve Balci, 2015). Fiziksel engelli birey, organlarindan birindeki (ya da birkagindaki) gelisimsel
farklilik nedeniyle toplumun genelini olusturan bireyler ile esit kosullarda olamayan, ancak
gerekli sosyal, psikolojik ve fiziksel gereklilikler saglandiginda toplumu olusturan diger tiim
bireylerle esit kosullarda olabilecek bireyler olarak ele alinmaktadir (Aykara ve Celik, 2012).
Ulkemizde fiziksel engelli (tekerlekli sandalye kullanicilar1) bireylerin gevre ve konut
alanlarindaki yanlis veya tek yonlili tasarimlardan dolayr hareket ozglirliigiiniin ¢cok smirl
oldugu veya hi¢ olmadigi sdylenebilir (Cinar ve Erdem, 2008). Engelli bireyler sadece is ve
sosyal yasantisinda engellerle karsilasmamakta ev ortaminda da mimari engeller onun i¢in
biliyiik sorun olabilmekte, giinlik yasamlarindaki Ozgiirliiklerini olumsuz ydnde
etkileyebilmektedir. Bunun sonucu olarak, uygun olmayan ortamda engellilerin diisiikk olan
fiziksel yetenekleri sinirlanmakta, engelli eve ve aileye bagimli bir birey haline gelmektedir
(Cmar ,Arslan ve Merig, 2015).
Yapilan bir aragtirmada fiziksel engelli kadinlarin, yardim aldiklar1 faaliyetlerden “Yiiksekte
olan  Gereglerin  Alinmasi” durumunda %30 oraninda  zorlandiklarimi  ifade
etmislerdir(Miilayim, 207).
Fiziksel engelli bireylerin ev ortaminda/yasam alanlarinda karsilastiklari bircok problem
bulunmaktadir. Ozellikle tekerlekli sandalye kullananlar igin yiiksekte olan gereglerin
alinamamasi1 Gorsel 2.”de goriildiigii gibi bir problemdir.

Gorsel 2. Uzanilamayan Yerlerdeki Gereglerin Alinamamasi Problemi

Giintimiiz ev mimarileri erisilebilirlik ve kapsayiciliktan uzak, saglikli bireylerin yasayabilecegi
sekilde insa edilmektedir. Tekerlekli sandalye kullanan bireylerin yiiksekteki geregleri almalart
icin yasam alanlar1 onlarin bu problemlerine uygun olarak sonradan tasarlanabilmektedir. Bu
coziim yliksek maliyet gerektirmektedir. Ayrica engelli bireylerle ayni evi paylasan diger
bireyler i¢in bu tasarim sorunlara yol agmaktadir. Diger bir ¢6zlim olan robot kollar yiiksekteki
geregleri alabilecek sekilde tasarlanip kullanilacaksa yine cok maliyetli olmaktadir. Yiiksekteki
ve uzanilamayan yerlerdeki gerecleri almak i¢in maliyetsiz ve kolay kullanimli el tasarlanabilir.



3. Coziim

Coziim Algoritmast:

1. Fiziksel engelli bireylerin uzanamadiklar1 geregleri almalarini saglamak i¢in teknolojik bir el
tasarlanabilir.

2.Tasarlanan elin kavrama hareketi potansiyometre yardimi ile saglanabilir.

3.Teknolojik tasarimli el basta tekerlekli sandalye kullanan bireyler olmak iizere fiziksel engelli
bireyler tarafindan evlerde kullanilabilir.

4.Teknolojik tasarimi el fiziksel engelli bireylerin tek baslarima ve yardim almadan is
yapabilmelerine imkan saglayabilir.

Fiziksel engelli bireylerden 6zellikle tekerlekli sandalye kullananlarin uzanamadiklar1 geregleri
alamamalar1 problemine ¢o6ziim olarak teknolojik tasarimli robotik el tasarlanacaktir.
Tasarlanan elin hareketi servo motor ve potansiyometre yardimi ile saglanacaktir. Kisi
potansiyometreyi kullanarak elin gereci kavramasini saglayacaktir. Servo motor ise ip yardimi
ile parmaklarin agilip kapanma yani gereci kavrama hareketini gergeklestirmede kullanilacaktir.
Teknolojik elin tasarim yapilirken kavrama 6zelligi kolay olan yapay bir el hazirlanarak bir
tahta gubugun en ucuna takilacaktir. Cubugun diger ucuna da potansiyometre ve servo motor
yerlestirilerek kavrama hareketi yaptirilacaktir.

Gorsel 3. Geregleri Almay1 Kolaylastiran Teknolojik Tasarimli El 3D Taslak Cizimi

Teknolojik tasarimli el Gorsel 3.’de goriildiigii gibi 3D taslak olarak cizilmistir. Teknolojik el
¢Oziim sisteminin alt bilesenleri soyledir;

e Uzanmay saglayan uzun gubuk,

e Elektronik devrelerin ve sistemin bulundugu teknoloji kutusu,

e Gereci kavrayacak olan yapay el,

¢ Elin agilmasini ve kapanmasini saglayan iptir.

(Cozlim siirecinin blok semas1 Gorsel 4.’de goriildiigii gibidir. Fiziksel engelli birey teknolojik
tasariml1 el ile almak istedigi yiikseklikte ya da uzanamayacagi bir yerde bulunan gerecin
yanina yaklasir. Daha sonra potansiyometreyi ¢cevirerek servo motor yardimi ile ipin gerilmesini
ve elin gereci kavramasini saglar. Boylece birey kavranan nesneyi kendine yaklastirir ve alir.
Problem ¢o6ziilmiis olur.
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Gorsel 4. Coziim Sisteminin Caligmasinin Blok Semasi

Insan psikolojisi olduk¢a &nemli bir kavramdir. Engelsiz yasama destek olmak icin
hazirladigimiz projemiz gereglerin, esyalarin fiziksel engellilerin tek baslarina almalarini
kolaylastirarak onlarin yardimsiz olarak bu islemi yapabilmelerini sagladigi i¢in psikolojik ve
sosyal olarak gelisimlerine katki saglayacaktir. Bireyler yardimsiz is yapabilmenin
mutlulugunu yasayacaklardir. Caligmamiz topluma insanlik yararina katki saglayacak ve
engelsiz yasam katma deger kazandiracaktir. Teknolojik tasarimli el herkesin kullanabilecegi
kapsayici bir projedir.

4. Yontem

Projemizde verilerin toplanmasi ve analizi i¢in bilimsel arastirma yontemlerinden saha taramasi
yontemi kullanilmistir.

Materyaller ve veri toplama araglar olarak;

e Tinkercad: Prototipinde kullanilan malzemelerin 3D olarak ¢izim yazilimi,

e 3D Yazici: Prototipte kullanilan malzemelerin 3D ¢ikt1 almak igin kullanilan yazici,
e Mblock: Projenin elektronik devre tasariminin programlanmasi/kodlanmasi yazilimi,
e Fritzing: Elektronik devre tasarimi gelistirme programi,

e Arduino Uno: Sensorler igin kodlanabilir mikro denetleyici kart,

e Servo Motor:180 derece donebilen hareketli motor,

e Potansiyometre: Disardan miidahale ile degeri degisen direng,

e Pil: Kimyasal enerjiyi depolayan ve elektrik enerjisine doniistiiren aygit,

e Jumper Kablo: Elektronik malzemeleri birbirine baglayan kablo kullanilmistr.
Kullanilan elektronik malzemeler Tablo 1.’de goriildiigi gibidir.

Arduino UNO Servo Motor Potansiyometre Kablo Pil
Tablo 1. Elektronik Malzemeler

Tinkercad programi 3D tasarimin pratik ve kolay olmasindan dolayi, Fritzing programi
elektronik devreyi gercege en yakin tasarladigi i¢in, mblock programi elektronik devrenin blok
kodlama ile kolaylikla olarak kodlanabildiginden dolayi tercih edilmistir.



Projenin arastirilmasindan tiretimine kadar olan yontem asamalarinin kurgu algoritmast;

1. Problem tespit edildi.

2. Fiziksel engelli bireylerin yiiksekteki gerecleri almada zorlanma problemleri konusunda
literatiir taramasi yapildi.

3. Cozlim onerisi algoritmasi ve ¢oziim sisteminin blok semasi (Gorsel 4) hazirlandi.

4. Prototipteki 3D malzemeler Tinkercad programinda gizilerek 3D ¢ikt1 alind1 (Gorsel 5).

Gorsel 5. Elektronik Kutu 3D Cizimleri

5. Elektronik malzemeler ve kullanilacak sensorler temin edildi.
6. Fritzing programinda devre tasarlandi ve tasarlanan devreye gore elektronik malzemeler
baglantilar1 yapilarak teknoloji kutusuna yerlestirildi (Gorsel 6).

PRV s

Gorsel 6. Sensor Sisteminin Elektronik Devre Tasarimi

7. Yazilim algoritmasi hazirlandi1 (Gorsel 7).

Eret Elin Kavrama
Vel | Servo Motoru Hareketi

Dandar

Potansiyometre
Veri Gonderdi Mi?

__b

Gorsel 7. Yazilim Algoritmasi




8. Mblock yazilimi ve yazilim algoritmasi ile birlikte sistemin kodlamasi yapildi (Gorsel 8).

Pot: Degisken

o W AQ: Potansiyometre Girig Pini
2 :Servo Motor Pini

Potansiyometrenin ayarlanmasiyla
Pot degiskeni igerinde okunan AQ
pinindeki deger servo motora
aktarilarak kavrama gergeklesir.

Gorsel 8. Yazilimin Kodlar1 ve Agiklamasi

9. Yapay el, cubuk ve elektronik kutu ip ile birlestirildi ve montaj tamamlandi. (Gorsel 9).

Gorsel 9. Teknolojik Elin Montajlanmasi

10. Coziim 6nerisinin gegerliligini sinamak igin elektronik sistem test edildi.
11. Projenin veri analiziyle denenmis halinin iiretime hazir prototipi tim alt bilesenleri
birlestirilerek son hali hazirlandi1 (Gorsel 1).

Sonuglarin yorumlanmast;

e Teknolojik tasarimli elde kullanilan ip esnedigi i¢in degistirilmistir.

e FEldivenin pamuk yardimi ile kavrama 6zeligi arttirilmistir.

e Kavrayici elin dengede durmasi icin altina fazladan tahta kesit eklenmistir.
Gereglerin denenerek alinmasi probleminin teknolojik el ile deneme sonug analizi Tablo 2.” de
goriildigi gibi soyledir;

1.Deneme 2. Deneme 3. Deneme 4.Deneme 5.Deneme

Zaman 20 Saniye 30 Saniye 15 Saniye 10 Saniye 5 Saniye
Tutabilme Basarisiz Basaril Basarili Basarili Basarili
Gereci Alma Basarisiz Basarisiz Basarili Basarili Basarili
Problem Coziildii Hayir Hayir Evet Evet Evet

Tablo 2. Sonuglarin Analizi



5. Yenilikei (Inovatif) Yonii

Projemiz ile birlikte fiziksel engelli bireylerin uzanamadiklar1 yerlerdeki gerecleri almalarini
saglamak i¢in ilk defa yerli teknolojik el tasarlanmigtir. Uzun bir ¢ubuga eklenen yapay elin
teknoloji ile birlestirilmesi sonucunda inovatif bir iiriin tasarlanmistir. Tasarlanan teknolojik el
Ozgiin bir calismadir. Projemiz yerli ve 6zgiin bir projedir.

Calismamizin yerli ve 6zgiinliigiinii ortaya ¢ikaran unsurlart;

e Hazirlanan yapay ele servo motor ve potansiyometre eklenerek teknolojik bir ele

dontstiiriilmesi,

¢ Robot kol yerine uzun el tasarimi kullanilmasi,

e Uriiniin fiziksel engelli bireylerin 6zel olarak kullanimina sunulmasidir.

Fiziksel engelli bireylerin tek baslarina yiliksekteki ya da uzanamadiklar1 yerlerdeki esyalari
alabilmesi i¢in teknolojik el tasarimi1 konusunda daha 6nce yapilmis bir ¢calismaya, tez makale
ve bilimsel yayma rastlanilmamistir. Ozgiin ve yerli projemizin patent bagvurusu icin
caligmalara baglanmistir.

Piyasada benzer bulunmamaktadir fakat hali hazirda robotik kol ¢alismalart mevcut olmakla
birlikte, uzanilamayan yiiksekteki gerecleri almak igin tasarlanan robot kol ¢aligmasi
bulunmamaktadir. Robotik kol ¢alismalar: genellikle eklem yeri hareketine yonelik ve oldukca
maliyetli her bireyin erisemeyecegi tirlinlerdir. Benzer sistemlerin karsilagtirilmasi Tablo 3. de
goriildiigli gibi soyledir;

Teknolojik Tasarimh E1 Robot Kol Uygun Ev Tasarimi
Maliyet ++ - :
Portatiflik + + ]
Uzun Omiirliiliik + + ++
Kapsayicihk ++ ¥ -
Erisilebilirlik + | -
Kullanim Kolayhg: +++ + ++

Tablo 3. Uriin ve Sistemlerin Piyasa Karsilagtirmasi

Calismamizin yenilik¢i yonleri;

e llk kez uzanilamayan ve yiiksekteki geregleri almak icin teknolojik el gelistirilmesi,

e Sisteminin ¢alisma ve yazilim algoritmasinin 6zgiinligi,

e Siradan cubuk-ip-yapay el tasariminin maliyetsiz olarak teknoloji ile birlestirilmesidir.
Teknolojik elin elektronik kutusu 6zgiin olarak tasarlanip, Tinkercad programinda 3D yazicidan
cikt1 alacak sekilde hazirlanmistir. Cizimler denenerek iiretime uygun hale getirilmistir.
Yazilim i¢in hazirlanan algoritma tasarimimiz 6zgiindiir. Elektronik devrelerin kodlanmasi bu
algoritmaya gore yapilmistir.

6. Uygulanabilirlik

Proje fikrimiz 6zellikle tekerlekli sandalye kullanan fiziksel engelli bireylerin yiiksekteki ve
uzanamadiklart yerdeki gerecleri tek baslarina almada zorlanmalari probleminden ortaya
cikmistir. Bireylerin bu problemini ¢dzmek amaci ile uzun g¢ubuklu teknolojik tasarimli



kavrayici el tasarlanmistir. Teknolojik el sayesinde bireyler yardimsiz olarak uzanamadiklari
istedikleri geregleri alabileceklerdir.
Projemizin uygulanabilirlik agisindan {istiin yonleri;

e Fiziksel engelli bireylere 0zel hazirlanmasinin yaninda ev ortaminda her bireyin

kullanabilecek olmasinda dolay1 kapsayici olmast,

e Yenilik¢i ve 6zgiin olmasi,

e Maliyetinden dolay1 erisilebilir olmasi1 ve yayginlastirilabilir olmasi,

e ilk kez uzun teknolojik el tasarimimin yapilmast,

e Patentlenerek iiriin haline doniistiiriilebilir olmasidir.
Projemiz ticari bir iiriin haline doniistiigiinde tiim fiziksel engelli bireylerin evlerinde
kullanilacaktir. Ayrica kamu binalarinda ve ofislerde yiiksek arsiv raflari i¢in, eczanelerde iist
raflardaki ilaglart almak icin, marketlerde iist raflardaki yiyecekleri almak igin, evlerde
cocuklarin ulasamayacag yerlere konulan geregleri almak igin ideal bir teknolojik eldir. Uriin
patenti alindiktan sonra ¢ubuk boliimii uzayip kisalabilir olarak yeniden gelistirilecektir.
Calismamiz yayginlastirilarak milli teknoloji hamlesine destek olacaktir.

Uygulanabilir oldugundaki riskleri;

e Teknolojik elin sadece kavrayabilecegi gerecleri alabilecek olmast,

e Agir malzemeleri tasimada zorlanacag,

e Uzun siire kullanimlarda ilk baslarda kolda agrilara sebep olabilecegidir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Projemizin elektronik malzemelerinin tahmini biit¢esi Tablo 4.’ de goriildiigi gibi klon arduino
uno ile hesaplandiginda 115 TL olarak hesaplanmistir. Fiyatlar 3 adet farkli firma ticretlerinin
arastirtlmasi ile hesaplanmigtir. Klon/Orijinal fiyat ayarlamasi sadece arduino uno’ da
bulunmaktadir. Maliyet agisindan uygun olmasi, kodlanmasi ve sensorlerin ¢alistirilmasinda
ayn1 etkiyi gostermesinden dolayi projemizde orijinal arduino uno yerine klon arduino uno
kullanilmustir.

Malzeme Adi Miktar (Adet) Uygun Tahmini Alternatif Fiyat Harcama

Fiyat Ortalamasi Donemi
Arduino Uno 1 90 (Klon) 350 (Orijinal) Nisan
Servo Motor 1 15 25 Nisan
Potansiyometre 1 4 10 Nisan
Direng 1 1 5 Nisan
Jumper Kablo Yeteri Kadar 5 10 Nisan
Toplam 115TL 390 TL

Tablo 4. Elektronik Malzeme Maliyet Tablosu

Piyasada benzer bir iiriin bulunmamaktadir. Caligmamiz alaninda ilk proje olma 6zelligine
sahip oldugu diisliniilmektedir. Tiirk Patent ve Marka Kurumu detayli iiriin arastirmasi
yapilmistir. Ayni problemi ¢6zmek i¢in kullanilabilecek iiriin ve tasarim bulunmaktadir.



Uriiniin 115 TL elektronik maliyeti olmakla birlikte; toplam maliyeti Tablo 5.’de gériildiigii
gibi 160 TL olarak hesaplanmustir.

Elektronik Malzeme 3D Parcalar Yapay EI  Cubuk ve Ip Toplam Maliyet
115TL 20TL 15TL 10 TL 160 TL
Tablo5. Uriin Maliyet Tablosu

Piyasada bulunan tiriinlerden robot kollarin biiytik ¢apli ve gere¢ almada kullanilacak olanlarin
maliyeti 5000 TL’den baslamaktadir. Calismamiz uygun maliyeti ile Tablo 6.” da goriildiigii
gibi uygulanabilirligi yiiksek bir projedir. Ayrica bir evi tekerlekli sandalyede yasan bireye gore
yeniden tasarlamak hesaplamalarimiza gore en az 20.000 TL maliyet gerektirmektedir.

Teknolojik Tasarimh E1 Robot Kol Uygun Ev Tasarimi
Maliyet 160 TL 5.000 TL 20.000 TL

Tablo 6. Uriin ve Sistemlerin Maliyet Karsilastirmas:

Proje zaman g¢izelgesi Tablo 7. ‘de goriildiigii gibi tasarim siirecinden itibaren hazirlanmistir.
Veri analizi yapilabilmesi ve prototip hazirlanmasi i¢in malzemeler Mart ayinda arastirilmaya
baglanarak Nisan ayi igerisinde temin edilmistir. 3D pargalar Mart ayinda tasarlanmaya
baslanarak Nisan ayina kadar tamamlanmis ve elektronik malzemelerle birlestirilerek kodlama
stirecine gecilmistir. Mayis ve Haziran ayinda iiriin kodlanarak iiretim asamasina gegilmistir.

Isin Tamim Mart Nisan Mayis Haziran Temmuz

3D Tasarimi Sureci

Malzeme Temin Sireci

Sistemin Uretilmesi Siireci

Uriiniin Patentlenmesi

Tablo 7. Proje Zaman Cizelgesi

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar):

Arastirmalarimiza gore Tiirkiye’de hanelerin yiizde 5’ inde engelli bireyler bulunmaktadir. Bu
bireylerin de yiizde 65,7’si fiziksel engelli bireylerden olugsmaktadir. Projemizin hedef kitlesi
fiziksel engelli bireyler olmak iizere 6zelikle bu bireylerden tekerlekli sandalye kullananlardir.
Bu hedef kitlesinin secilmesinin sebebi toplumdaki &6zel gereksinimli bireylere fayda
saglayabilmek icindir. Calismamizin hedef kitlesine saglayacagi fayda; engelli bireylerin
uzanilamayan ve yiiksek yerlerdeki gerecleri almalarin1 kolaylastirarak bireysel yasamlarina
destek olmaktir. Proje bireylere ayrica psikolojik ve sosyolojik destek saglayacaktir.

9. Riskler

Calismamizda risk analizi ayrintili olarak yapilmis olup;




10

Tespit edilen riskler, gerceklesme olasiliklar1 ve etkileri Tablo 8. ‘de goriildiigii gibi olasilik/etki

matrisi yontemi ile hazirlanmstir. ((ENRSEN, Orta Riskli, [SEKIRISKE)

Tespit Edilen Riskler Olasihik Etki Risk
Diisik Orta Yiiksek Diisiik Orta Yiiksek

Elektronik Boliime Su Gitmesi
Potansiyometre/Servo Arizasi -
Pil Bitmesi ] ] N
Tutucu Ipin Kopmasi —- r

Kavrayici Elin Hasar Gormesi
Kutu ve Cubugun Kirilmasi

Tablo 8. Risk Planlamasi

Projemizi hayata gegirirken ortaya ¢ikacak problemlere yonelik alinacak olan tedbirler ve bu
dogrultuda hazirlanan ¢6ztiim 6nerileri Tablo 9.’ da goriildiigii gibi B plani olarak hazirlanmistir.

Proje Hayata Gecirilirken Ortaya Almnacak Tedbirler / Coziim Onerileri
Cikacak Problemler (B Plam)

Projenin Zamaninda Tamamlanamamast ~ Zaman Planlamasinin Go6zden Gegirilmesi /
Yeniden Planlanmast

3D Yazicinin Bozulmasindan Dolayt 3D Yazict Temini/ Yeniden Tasarim ve Cikti
Tasarimin Tamamlanamamasi

Kodlamalardaki =~ Hatalardan = Dolay1 Kodlar, Algoritma ve Programm Gdzden
Yazilimin Tamamlanamamasi Gegirilmesi / Yeniden Kodlanmasi, Yeni
Algoritma Tasarimi ve Program Kullanilmasi

Tablo 9. Proje Hayata Gegirilirken Ortaya Cikacak Problemler / C6ziim Onerileri

Projemizin zaman planlamasina bagli risk durumu Tablo 10.” da goriildiigii gibi hazirlanmistir.

Isin Tanim Olciitii (%) Onemi (%) Olasihk Etkisi Risk
Literatlir Taramasi / Riskleri %100 %10 Diisiik  Diisiik B
Malzeme Temini / Riskleri %100 %20 Orta Orta

Yazilimin Kodlanmasi / Riskleri %100 %35 Orta - l
Veri Analizi/ Riskleri %100 %35 Orta Yiiksek

Tablo 10. Zaman Planlamasina Bagli Risk Analizi

Projemizde biitge planlamasina bagli risk analizi Tablo 11.” de goriildiigii gibi hazirlanmustir.

Biitce risk tespitleri Olasihk  Etki Risk
Tespit Edilen Fiyatlarin Degismesi / Riskleri Orta Orta

Beklenmedik Giderlerin Ortaya Cikmasi/ Riskleri Diisik  Yiiksek |

Tablo 11. Biitge Planlamasina Bagli Risk Analizi
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Ek Gorsel 2

AT e AR AN
R | I \v'_‘l,,"v

:
\ \
| N
4
\
b




