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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  
Ülkemizde ve dünyada gerçekleşen deprem olayları ve çeşitli sebeplerle yıkılan binalar 

düşünüldüğünde, göçük altında kalan insanlara bazen saatler bazen de günler sonra ulaşılmaktadır. 

Enkaz kaldırma iş ve işlemlerinin zorluğu bu sürelerde oldukça etkili olmaktadır. Bu işlemler sırasında 

enkaz altında olması muhtemel canlılara zarar verme endişesi süreci bir hayli uzatmaktadır. Saniyelerin 

bile önemli olduğu bu operasyonlar esnasında felaketzedelerin yerlerinin ve sağlık durumlarının 

öğrenilmesi hayati öneme sahiptir. Günümüzde bu bilgileri edinmek için kızılötesi, ultrason gibi 

teknolojik çözümlerden büyük ölçüde yararlanılmaktadır. Ancak bunlardan elde edilen bilgiler de sınırlı 

kalmaktadır. Enkaz altına insanların veya kurtarma köpeklerinin gönderilmesi hem mekanın darlığı 

açısından sorun olmakta hem de çok büyük tehlike içermektedir. Okul takımımız tarafından bu soruna 

çözüm bulmak için ve enkaz altındaki canlılara daha kısa sürede ulaşmak için insanların giremeyeceği 

kadar küçük alanlarda ilerleyebilen, çeşitli hareket yeteneklerine sahip olan ve kamera, mikrofon, 

hoparlör gibi iletişim araçlarını bünyesinde bulunduran bir mikro robotu tasarlama fikri ortaya 

çıkarılmıştır. Canlılara ulaşmadaki zaman kaybını azaltmak için enkaz alanına en çok 7 cm x 7 cm x 7 

cm gibi küçük boyutlara sahip olan ve üstündeki mini kamera sayesinde güvenli bölgeden izlenip kontrol 

edilebilen bu mikro robot enkaz altına gönderilebilecektir. İnsanların giremeyeceği kadar küçük 

boşluklara tasarlanan robot giriş yapacak ve enkaz altındaki canlılarla mikrofon ve hoparlör yardımıyla 

iletişim kurulmaya çalışılacaktır. Ayrıca hareket sırasında kullanılan kamera sayesinde depremzede 

hakkında görsel bilgiler de elde edilecektir. Robotun bazı akrobatik özelliklere sahip olması 

planlanmaktadır. Örneğin enkaz içinde düşerek veya yuvarlanarak ters dönmesi durumunda bu haliyle 

de ilerleyebilir olacaktır. Görsel 1’de 3 boyutlu çizim programında çizimi yapılan robotumuzun genel 

görünümü verilmiştir. 

  

  

Görsel 1: Robotun dış görünümü 

 

Robotun genel hattı görseldeki gibi olmakla birlikte, görev bileşenlerinin yerleşimi ve akrobatik 

özelliklerin gereksinimi göz önünde bulundurularak tasarıma son hali verilecektir. 
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2. Problem Durumunun Tanımlanması: 

Dünyada ve ülkemizde doğal afet veya insan hatası gibi nedenlerle pek çok bina yıkılmakta 

veya göçmektedir. Bu enkaz durumlarında en büyük tehdit can kayıpları ve yaralanmalardır. 

Olay sonrası yapılması gereken işlerin en zor olanları göçük altındaki canlıların yerinin tespit 

edilmesi, onlara ulaşma, sağlık durumları hakkında bilgi edinme ve iletişim kurmadır. Enkazın 

taşıdığı risk nedeniyle olay yerine personel ve yardımcı hayvanlar gibi canlıların gönderilmesi 

ya imkânsız olmakta ya da çok uzun zaman alan araştırmalar ve güvenlik önlemleri sonucu 

gerçekleşmektedir. Göçük altında canlı olup olmadığını tarayan kızılötesi ve ultrason gibi 

teknolojik cihazlar olmakla birlikte bunlar genellikle pahalı olmakta ve uzman görevliler 

tarafından kullanılmaktadır. Bu yüzden her kurtarma ekibinin bu cihazlara erişimi yoktur. Öte 

yandan bu tip çözümler göçük altındaki kişilerle iletişim kuramamaktadır. Düşük bütçelerle 

elde edilebilecek teknolojiyle, amatör kurtarma ekiplerinin bile kolay ve hızlı bir şekilde 

kullanabileceği gereçler, diğer klasik kurtarma unsurlarıyla birlikte çözüm çeşitliliği 

sunmalıdır. En küçük zaman diliminin bile oldukça hayati öneme sahip olduğu bu gibi 

durumlarda var olan tüm imkanların kullanılması kurtarma işleminin başarısına çok büyük katkı 

sağlayacaktır.  

3. Çözüm  

Konya Lisesi Teknofest Takımı Gazi`Disasters önceki bölümde ifade edilen probleme çözüm 

geliştirmek üzere bir deprem robotu tasarlayıp hayata geçirme fikrini ortaya çıkarmıştır. Buna 

göre robotumuz enkaz alanında geçebileceği büyüklükte bir açıklığa konulacak ve enkaz içine 

yönlendirilecektir. Projenin önündeki en büyük problem, robotumuzun geçebileceği en az 7 cm 

eninde ve 7 cm yüksekliğinde bir açıklık bulmaktır. Bu problem projemizin mekânsal sınırını 

oluşturmaktadır. Yönlendirme işlemi enkaz dışındaki güvenli bir alandan kablosuz olarak 

sağlanacaktır. Paletli tekerleri ve alt üst simetrik tasarımıyla pek çok engelden geçebileceği 

beklenmektedir. Örneğin herhangi bir nedenle devrilme gibi bir sorunla karşılaşıldığında bu 

tasarımı sayesinde yoluna devam edebilecektir.  

Robot üzerinde mikrofon, hoparlör gibi iletişim aygıtları ve kamera, sıcaklık ve nem sensörü, 

oksijen sensörü, gaz sensörü gibi veri toplama aygıtları bulunacaktır. Mikro robot bünyesindeki 

mikrofon ortam dinlemesinde ve enkaz altında kalan kişinin sesinin aktarılmasında 

kullanılabilecektir. Hoparlör sayesinde enkaz dışındaki konuşmalar felaketzedeye 

aktarılabilecektir. Robot üzerinde bulunan kameradan aktarılan anlık görüntüler hem robotun 

robotun yönlendirilmesinde hem ortam hakkında bilgi toplanmasında hem de varsa erişilen 

canlı hakkında görsel bilgi edinilmesinde kullanılacaktır. Diğer kurulu sensörler sayesinde 

bulunulan ortamdaki sıcaklık ve oksijen miktarı hakkında bilgi alınabilecek, bölgede zehirli gaz 

olup olmadığı öğrenilebilecektir. Tüm bu bilgiler sayesinde kurtarma ekiplerine ilave bilgiler 

aktarılarak zaman kazanılması sağlanacak ve kurtarma operasyonu için uygulanacak stratejiye 

yardımcı olacaktır. Genel olarak mikro robotumuzun aşağıdaki görevleri yapması 

hedeflenmektedir; 
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Maliyetin düşürülmesi açısından yönlendirme, görüntü ve ses aktarımı mevcut akıllı telefonlar 

üzerinden yapılacaktır. Bu sayede uzaktan kumanda, ekran, hoparlör ve mikrofon için ayrıca 

maliyet olmayacaktır. Maliyetteki bu düşüş ile neredeyse her kurtarma ekibine bu robotun seri 

üretim versiyonları rahatlıkla ulaştırılabilecektir. 

 

4. Yöntem 

Gövde:  

Robotumuz Görsel 1’de verilen şekilde imal edilip, 7 cm eninde, 7 cm boyunda ve 7 cm 

yüksekliğinde olacaktır. Gövdenin kasası, motor güç aktarma parçaları, gerekli olan dişliler 3 

ve bağlantı parçaları 3 boyutlu yazıcı ile bastırılacaktır. Kasanın iç kısmı elektronik ve mekanik 

donanımı barındıracak şekilde dizayn edilecektir. Kasanın iki yanında bulunan paletlerde ise 1 

cm genişliğinde lastik materyal kullanılacaktır.  

Donanım:  

Enkaz altı gibi kapalı alanlarda kablosuz ağ çekim gücü oldukça zayıflayacağından ses aktarımı 

için FM bölgede yayın yapan alıcı-verici devresi tercih edilip robota entegre edilecektir. 

Çalışmamızda kullanılacak temel donanım bileşenleri şunlardır: 

i. Arduino Nano kart 

ii. Sıcaklık ve nem sensörü 

iii. Oksijen, karbonmonoksit, azot sensörü modülü 

iv. ESP32-CAM WiFi Bluetooth Geliştirme Kartı (OV2640 Kamera modülü ile birlikte) 

v. motor sürücü 

vi. 433MHz HC12 Kablosuz seri port modül 

vii. Mikrofon ve hoparlör 

viii. Enkaz dışından robotu kontrol etmek için android uyumlu herhangi bir akıllı telefon 

1
• Kablosuz yönlendirme

2
• Kablosuz görüntü aktarımı

3
• Ses gönderme ve alma

4
• Sıcaklık ve nem değerlerini ölçme ve iletme

5
• Oksijen ve zehirli gaz ölçümü yapma ve iletme
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Çalışmada kullanılacak devre bileşenlerinin bağlantı şeması Görsel 2’deki gibi olacaktır. 

 
Görsel 2: Robot elektroniğinin bağlantı şeması 

 

Yazılım: 

Çalışmamızın yazılımı Arduino IDE ile yapılacaktır. Sensörlerden toplanan veriler ve kamera 

modülünden elde edilen görüntüler wifi modülü ile yayınlanacaktır. Geliştirilecek mobil 

uygulama ile akıllı telefon veya tablet ile veriler incelenecek, kamera görüntüsü sayesinde de 

robot hareket ettirilecektir. 

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Çalışmamızın en yenilikçi yönü taşıdığı ekipman ve gövdesi bakımından oldukça ucuz bütçeye 

üretilen robotun kolaylıkla gözden çıkarılabilir olmasıdır. Bu yönüyle projemiz ilerleyen 

aşamalarda birbiriyle haberleşen çok sayıda eş robot ile daha fazla kapsama alanı 

kazandırabilecektir. Takımımızın yapay zeka uygulamalarını ve eşler arası haberleşme 

prosedürlerini kavramalarının ardından bulduğu açıklıkta kendi kendine ilerleyebilen, dış 

ortama veri aktarabilmek için birbirlerinin kapsama alanlarını kullanan, kolayca vazgeçilebilen, 

düşük maliyetli bir robot sürüsü projesi üzerinde çalışması hedeflenmektedir. Günümüzde 

enkaz alanında kullanılan aygıtlar genellikle enkaz üstünde çalışmaktadır. Hemen her görev 

için ayrı ve maliyeti oldukça yüksek aygıtlar kullanılmaktadır. Bu durum bu aygıtlara ulaşmayı 

zorlaştırmakta ve her bir aygıt için özel eğitilmiş personel kullanmaktadır. Ancak 

geliştirdiğimiz proje ile herhangi bir eğitimi olmayan kişiler bile uzaktan kumandalı 

oyuncakları yönlendirir gibi robotu kullanabilecektir. Üstelik görüntü, ses, ortam değerleri gibi 

değerli bilgileri tek bir araç üzerinden kolayca gerçekleştirebilecektir. 

 

6. Uygulanabilirlik  

Projede geliştirilen çözümler için kullanılacak donanım piyasa rahatlıkla bulunmaktadır. Takım 

olarak bunlar için yapılacak iş ve işlemler yazılımdan ibarettir. Diğer taraftan tasarımı 

kendimize ait olan ve üretilmesi gereken kısım ise esas donanımı taşıyacak ve hareket özelliği 
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kazandırılacak gövde bileşenidir. Ancak mevcut olan 3 boyut baskı teknolojisi ile bunu 

gerçekleştirmek oldukça uygulanabilir durumdadır.  

 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Projemizin tahmini prototip maliyeti 2275 Türk Lirasıdır. Gaz sensörünün proje üzerinde büyük 

bir mali yük getirdiği görülmektedir. Ancak verdiği değerli bilgiler açısından bu modülün 

önemli olduğu açıktır. 

Tablo 1: Tahmini Maliyet 

No Malzeme Adı Birim Fiyat (TL) Miktar (TL) Tutar (TL) 

1 Arduino Nano (Klon) 165 1 175 

2 DHT11 Sıcaklık ve nem sensörü 35 1 35 

3 
MICS-4514 Oksijen, karbonmonoksit, azot 

sensörü modülü 
580 1 580 

4 
ESP32-CAM WiFi Bluetooth Geliştirme Kartı 

(OV2640 Kamera modülü ile birlikte) 
180 1 180 

5 6V 6000 Rpm Karbon Fırçalı Dc Motor 220 1 220 

6 L293D Motor Sürücü Kartı 45 1 45 

7 433MHz HC12 Kablosuz seri port modül 140 2 280 

8 8R 3W hoparlör 55 2 110 

9 3D baskı 500 1 500 

10 Bağlantı kabloları ve pil 150 1 150 

TOPLAM 2275 

 

Projemizin yürütülmesinde zaman yönetiminin aşağıdaki tablodaki gibi olması gibi 

planlanmıştır. 

Tablo 2: Proje Zaman Planlaması 

İŞ Mart Nisan Mayıs Haziran Temmuz 

Problemin Belirlenmesi      

Geliştirilen çözümlerin derlenmesi      

Görev dağılımı      

Donanım ihtiyacının tespiti      

Yazılım ihtiyacının tespiti      

İş Akış takviminin oluşturulması      

Modelin eskizlerinin hazırlanması      

Temel kodların yazılması      

Bileşenlerin modellenmesi ve simülasyonu      

Bileşenlerin masa üstünde kurulması, işletmesi      

Gövdenin çizimi ve üretimi      

Modelin birleştirilmesi      

Test ve sorun giderme işlemleri      
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8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar):  

Projemizin hedef kitlesi AFAD, itfaiye gibi enkaz veya göçük altından canlı kurtarma gibi 

görevleri yerine getiren görevlilerdir. Projemizin temelini bu ekiplere uygun maliyetli 

elektronik çözümlerle destek olmak oluşturmaktadır.  

 

9. Riskler 

Projemizde ortaya çıkması muhtemel olan riskli durumları temsil etmek üzere aşağıdaki 

olasılık-etki matrisi kullanılmıştır. 

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

OLASILIK X ETKİ 

(RİSK DERECESİ) 

OLASILIK 

AZ NORMAL ÇOK 

1 2 3 

E
T

K
İ 

AZ 1 1 2 3 

NORMAL 2 2 4 6 

ÇOK 3 3 6 9 

Yeşil: Risksiz, Sarı: Az riskli, Kırmızı: Çok riskli 

 

Tablo 4: Risk planlaması 

RİSK O/E/R B PLANI 

Sensör arızaları 

O: 1 

Farklı yedek sensörler ile çalışılabilir. E: 2 

R: 2 

Yazılım kaynaklı çakışma benzeri 

problemler 

O: 1 Sistemin enerjisi kesilerek yeniden 

devreye alınabilir. Varsa yazılım 

sorunları iyileştirilip gerekli 

güncellemeler yapılabilir. 

E: 3 

R: 3 

Batarya tükenmesi 

O: 2 
Araç içinde yedek güç ünitesi 

bulundurulabilir. Pil enerji seviyesi 

sürekli izlenmelidir. 

E: 2 

R: 4 

Kablosuz bağlantı kayıpları 

O: 2 
Kablosuz bağlantı kesintisi 

durumunda robotun gittiği rota 

üzerinden geri gelmesi sağlanabilir. 

E: 3 

R: 6 

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

 


