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1. Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Ulkemizde ve diinyada gerceklesen deprem olaylar1 ve cesitli sebeplerle yikilan binalar
diistiniildigiinde, gocik altinda kalan insanlara bazen saatler bazen de giinler sonra ulasilmaktadir.
Enkaz kaldirma is ve islemlerinin zorlugu bu siirelerde oldukga etkili olmaktadir. Bu iglemler sirasinda
enkaz altinda olmas1 muhtemel canlilara zarar verme endisesi siireci bir hayli uzatmaktadir. Saniyelerin
bile énemli oldugu bu operasyonlar esnasinda felaketzedelerin yerlerinin ve saglik durumlarinin
Ogrenilmesi hayati éneme sahiptir. Giinliimiizde bu bilgileri edinmek i¢in kizil6tesi, ultrason gibi
teknolojik ¢oziimlerden biiyiik 6l¢iide yararlanilmaktadir. Ancak bunlardan elde edilen bilgiler de sinirlt
kalmaktadir. Enkaz altina insanlarin veya kurtarma kopeklerinin gonderilmesi hem mekanin darligi
acisindan sorun olmakta hem de ¢ok biiyiik tehlike igermektedir. Okul takimimiz tarafindan bu soruna
¢0zim bulmak i¢in ve enkaz altindaki canlilara daha kisa siirede ulagmak i¢in insanlarin giremeyecegi
kadar kiigiik alanlarda ilerleyebilen, cesitli hareket yeteneklerine sahip olan ve kamera, mikrofon,
hoparlor gibi iletisim araglarini biinyesinde bulunduran bir mikro robotu tasarlama fikri ortaya
¢ikarilmistir. Canlilara ulasmadaki zaman kaybini azaltmak icin enkaz alanina en ok 7cm x 7 cm x 7
cm gibi kiicuk boyutlara sahip olan ve tstiindeki mini kamera sayesinde giivenli bdlgeden izlenip kontrol
edilebilen bu mikro robot enkaz altina génderilebilecektir. insanlarin giremeyecegi kadar Kuglk
bosluklara tasarlanan robot giris yapacak ve enkaz altindaki canlilarla mikrofon ve hoparlor yardimiyla
iletisim kurulmaya calisilacaktir. Ayrica hareket sirasinda kullanilan kamera sayesinde depremzede
hakkinda gorsel bilgiler de elde edilecektir. Robotun bazi akrobatik 6zelliklere sahip olmasi
planlanmaktadir. Ornegin enkaz icinde diiserek veya yuvarlanarak ters dénmesi durumunda bu haliyle
de ilerleyebilir olacaktir. Gorsel 1°de 3 boyutlu ¢izim programinda ¢izimi yapilan robotumuzun genel
gOriiniimil verilmistir.

--

Gorsel 1: Robotun dig gériiniimii

Robotun genel hatt1 gorseldeki gibi olmakla birlikte, gérev bilesenlerinin yerlesimi ve akrobatik
Ozelliklerin gereksinimi g6z oniinde bulundurularak tasarima son hali verilecektir.



2. Problem Durumunun Tanimlanmasi:

Diinyada ve iilkemizde dogal afet veya insan hatasi gibi nedenlerle pek ¢ok bina yikilmakta
veya gocmektedir. Bu enkaz durumlarinda en biiyiik tehdit can kayiplar ve yaralanmalardir.
Olay sonrasi yapilmasi gereken islerin en zor olanlar1 gogiik altindaki canlilarin yerinin tespit
edilmesi, onlara ulagma, saglik durumlar1 hakkinda bilgi edinme ve iletisim kurmadir. Enkazin
tagidig1 risk nedeniyle olay yerine personel ve yardime1 hayvanlar gibi canlilarin génderilmesi
ya imkansiz olmakta ya da ¢ok uzun zaman alan arastirmalar ve guvenlik dnlemleri sonucu
gerceklesmektedir. Gogiik altinda canli olup olmadigini tarayan kizildtesi ve ultrason gibi
teknolojik cihazlar olmakla birlikte bunlar genellikle pahali olmakta ve uzman gorevliler
tarafindan kullanilmaktadir. Bu yiizden her kurtarma ekibinin bu cihazlara erisimi yoktur. Ote
yandan bu tip ¢ozlimler gociik altindaki kisilerle iletisim kuramamaktadir. Diisiik biitcelerle
elde edilebilecek teknolojiyle, amator kurtarma ekiplerinin bile kolay ve hizli bir sekilde
kullanabilecegi gerecler, diger klasik kurtarma unsurlariyla birlikte ¢oziim gesitliligi
sunmalidir. En kiicliik zaman diliminin bile olduk¢a hayati éneme sahip oldugu bu gibi
durumlarda var olan tiim imkanlarin kullanilmasi kurtarma isleminin basarisina ¢ok biiyiik katki
saglayacaktir.

3. Cozim

Konya Lisesi Teknofest Takimi1 Gazi Disasters énceki boliimde ifade edilen probleme ¢6ziim
gelistirmek tlizere bir deprem robotu tasarlayip hayata ge¢irme fikrini ortaya ¢ikarmistir. Buna
gore robotumuz enkaz alaninda gegebilecegi biiytikliikte bir agikliga konulacak ve enkaz igine
yonlendirilecektir. Projenin 6niindeki en biiyiik problem, robotumuzun gegebilecegi en az 7 cm
eninde ve 7 cm yiiksekliginde bir aciklik bulmaktir. Bu problem projemizin mekansal siirini
olusturmaktadir. Yonlendirme islemi enkaz disindaki giivenli bir alandan kablosuz olarak
saglanacaktir. Paletli tekerleri ve alt iist simetrik tasarimiyla pek cok engelden gegebilecegi
beklenmektedir. Ornegin herhangi bir nedenle devrilme gibi bir sorunla karsilasildiginda bu
tasarimi sayesinde yoluna devam edebilecektir.

Robot tzerinde mikrofon, hoparlor gibi iletisim aygitlar1 ve kamera, sicaklik ve nem sensord,
oksijen sensorii, gaz sensorii gibi veri toplama aygitlar: bulunacaktir. Mikro robot blnyesindeki
mikrofon ortam dinlemesinde ve enkaz altinda kalan kisinin sesinin aktarilmasinda
kullanilabilecektir. Hoparlor sayesinde enkaz disindaki konusmalar felaketzedeye
aktarilabilecektir. Robot {izerinde bulunan kameradan aktarilan anlik goriintiiler hem robotun
robotun ydnlendirilmesinde hem ortam hakkinda bilgi toplanmasinda hem de varsa erisilen
canli hakkinda gorsel bilgi edinilmesinde kullanilacaktir. Diger kurulu sensorler sayesinde
bulunulan ortamdaki sicaklik ve oksijen miktart hakkinda bilgi alinabilecek, bolgede zehirli gaz
olup olmadigi 6grenilebilecektir. Tim bu bilgiler sayesinde kurtarma ekiplerine ilave bilgiler
aktarilarak zaman kazanilmasi saglanacak ve kurtarma operasyonu igin uygulanacak stratejiye
yardimec1r olacaktir. Genel olarak mikro robotumuzun asagidaki gorevleri yapmasi
hedeflenmektedir;



 Kablosuz yonlendirme

 Kablosuz goriintii aktarimi

* Ses gonderme ve alma

* Sicaklik ve nem degerlerini 6lgme ve iletme

* Oksijen ve zehirli gaz 6lcimi yapma ve iletme

Maliyetin diisiiriilmesi agisindan yonlendirme, goriintii ve ses aktarimi mevcut akilh telefonlar
iizerinden yapilacaktir. Bu sayede uzaktan kumanda, ekran, hoparloér ve mikrofon i¢in ayrica
maliyet olmayacaktir. Maliyetteki bu diisiis ile neredeyse her kurtarma ekibine bu robotun seri
iiretim versiyonlari rahatlikla ulastirilabilecektir.

4, Yontem

Govde:

Robotumuz Gdérsel 1°de verilen sekilde imal edilip, 7 cm eninde, 7 cm boyunda ve 7 cm
yiiksekliginde olacaktir. Govdenin kasasi, motor giic aktarma pargalari, gerekli olan disliler 3
ve baglanti pargalar1 3 boyutlu yazici ile bastirilacaktir. Kasanin i¢ kismi elektronik ve mekanik
donanimi barindiracak sekilde dizayn edilecektir. Kasanin iki yaninda bulunan paletlerde ise 1
cm genisliginde lastik materyal kullanilacaktir.

Donanim:

Enkaz alt1 gibi kapal1 alanlarda kablosuz ag ¢ekim giicii oldukc¢a zayiflayacagindan ses aktarimi
icin FM bolgede yaym yapan alici-verici devresi tercih edilip robota entegre edilecektir.
Calismamizda kullanilacak temel donanim bilesenleri sunlardir:

i.  Arduino Nano Kkart

ii.  Sicaklik ve nem sensorii

iii.  Oksijen, karbonmonoksit, azot senséri modul

iv. ESP32-CAM WiFi Bluetooth Gelistirme Kart1 (OV2640 Kamera moduli ile birlikte)

v.  motor slricu

vi. 433MHz HC12 Kablosuz seri port modl

vii. Mikrofon ve hoparl6r

viii. Enkaz disindan robotu kontrol etmek i¢in android uyumlu herhangi bir akill telefon



Calismada kullanilacak devre bilesenlerinin baglanti semas1 Gorsel 2°deki gibi olacaktir.

Gorsel 2: Robot elektroniginin baglanti semast

Yazihm:

Calismamizin yazilimi Arduino IDE ile yapilacaktir. Sensorlerden toplanan veriler ve kamera
moduliinden elde edilen goruntiler wifi modull ile yayinlanacaktir. Gelistirilecek mobil
uygulama ile akilli telefon veya tablet ile veriler incelenecek, kamera goriintiisii sayesinde de
robot hareket ettirilecektir.

5. Yenilikci (Inovatif) Yonii

Caligmamizin en yenilik¢i yonii tasidigi ekipman ve gévdesi bakimindan olduk¢a ucuz biitgeye
iiretilen robotun kolaylikla gézden c¢ikarilabilir olmasidir. Bu yoniiyle projemiz ilerleyen
asamalarda birbiriyle haberlesen ¢ok sayida es robot ile daha fazla kapsama alani
kazandirabilecektir. Takimimizin yapay zeka uygulamalarini ve esler arasi haberlesme
prosediirlerini kavramalarinin ardindan buldugu aciklikta kendi kendine ilerleyebilen, dis
ortama veri aktarabilmek i¢in birbirlerinin kapsama alanlarini1 kullanan, kolayca vazgecilebilen,
diisiik maliyetli bir robot siiriisii projesi iizerinde ¢alismasi hedeflenmektedir. Giinlimiizde
enkaz alaninda kullanilan aygitlar genellikle enkaz iistiinde ¢alismaktadir. Hemen her gorev
icin ayr1 ve maliyeti oldukca yiiksek aygitlar kullanilmaktadir. Bu durum bu aygitlara ulagmay1
zorlastirmakta ve her bir aygit icin Ozel egitilmis personel kullanmaktadir. Ancak
gelistirdigimiz proje ile herhangi bir egitimi olmayan kisiler bile uzaktan kumandal
oyuncaklar1 yonlendirir gibi robotu kullanabilecektir. Ustelik goriintii, ses, ortam degetleri gibi
degerli bilgileri tek bir ara¢ iizerinden kolayca gergeklestirebilecektir.

6. Uygulanabilirlik

Projede gelistirilen ¢oziimler i¢in kullanilacak donanim piyasa rahatlikla bulunmaktadir. Takim
olarak bunlar i¢in yapilacak is ve islemler yazilimdan ibarettir. Diger taraftan tasarimi
kendimize ait olan ve iiretilmesi gereken kisim ise esas donanimi tagiyacak ve hareket 6zelligi



kazandirilacak govde bilesenidir. Ancak mevcut olan 3 boyut baski teknolojisi ile bunu
gerceklestirmek oldukca uygulanabilir durumdadir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Projemizin tahmini prototip maliyeti 2275 Tiirk Lirasidir. Gaz sensoriiniin proje tizerinde biyik
bir mali yiik getirdigi gorulmektedir. Ancak verdigi degerli bilgiler agisindan bu modiiliin
onemli oldugu aciktir.

Tablo 1: Tahmini Maliyet

No |[Malzeme Ad1 Birim Fiyat (TL)|Miktar (TL) |Tutar (TL)

1 |Arduino Nano (Klon) 165 1 175

2 |DHTI11 Sicaklik ve nem sensorii 35 1 35

3 MIC"S-"4514 (")I.<'sijen, karbonmonoksit, azot 580 1 580
sensort moduld

4 ESP32-CAM WiFi Blu?t?(?th ijel.istirme Kart1 180 1 180
(OV2640 Kamera modli ile birlikte)

5 |6V 6000 Rpm Karbon Fir¢ali Dc Motor 220 1 220

6 |L293D Motor Siiriicii Kart1 45 1 45

7 |433MHz HC12 Kablosuz seri port modiil 140 2 280

8 [8R 3W hoparlor 55 2 110

9 |3D bask1 500 1 500

10 |Baglant1 kablolar1 ve pil 150 1 150

TOPLAM 2275

Projemizin yiiriitilmesinde zaman yoOnetiminin asagidaki tablodaki gibi olmasi gibi
planlanmistir.

Tablo 2: Proje Zaman Planlamasi

IS Mart | Nisan | Mayis | Haziran | Temmuz

Problemin Belirlenmesi

Gelistirilen ¢oziimlerin derlenmesi

Gorev dagilimi

Donanim ihtiyacinin tespiti

Yazilim ihtiyacinin tespiti

Is Akis takviminin olusturulmasi

Modelin eskizlerinin hazirlanmasi

Temel kodlarin yazilmasi

Bilesenlerin modellenmesi ve similasyonu
Bilesenlerin masa {istiinde kurulmasi, isletmesi
Govdenin ¢izimi ve Uretimi

Modelin birlestirilmesi

Test ve sorun giderme iglemleri




8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullamcilar):

Projemizin hedef kitlesi AFAD, itfaiye gibi enkaz veya gociik altindan canli kurtarma gibi
gorevleri yerine getiren gorevlilerdir. Projemizin temelini bu ekiplere uygun maliyetli
elektronik ¢coziimlerle destek olmak olusturmaktadir.

9. Riskler

Projemizde ortaya c¢ikmasi muhtemel olan riskli durumlari temsil etmek iizere asagidaki
olasilik-etki matrisi kullanilmistir.

Tablo 3: Olasilik x Etki matrisi (3 X 3)

. OLASILIK
OLASILIK X ETKi
, , AZ NORMAL COK
(RISK DERECESI)
1 2 3
AZ 1 1 2 3
o
E NORMAL | 2 2 4
= COK |3 3

Yesil: Risksiz, Sar1: Az riskli, Kirmizi: Cok riskli

Tablo 4: Risk planlamasi

RiSK O/E/R B PLANI
0:1
Sensor arizalari E:2 Farkl1 yedek sensorler ile ¢alisilabilir.
R:2
0:1 Sistemin enerjisi kesilerek yeniden
Yazilim kaynakli cakisma benzeri E 3 devreye alinabilir. Varsa yazilim
problemler ' sorunlari iyilestirilip gerekli
R:3 giincellemeler yapilabilir.
0:2

Arag iginde yedek gig¢ Unitesi
Batarya tikenmesi E:2 bulundurulabilir. Pil enerji seviyesi
R 4 stirekli izlenmelidir.

0:2 Kablosuz baglant1 kesintisi

Kablosuz baglant1 kayiplari E:3 durumunda robotun gittigi rota
R 6 iizerinden geri gelmesi saglanabilir.

O: Olasilik, E: Etki, R: Risk derecesi



