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1. Proje Ozeti (Proje Tanumi)
Tiirkiye’de 400.000’e yakin ve diinya genelinde 57 milyonun iizerinde birey baslica

travma (~ %54), diyabet (~ %26) ve vaskiiler hastaliklar (~ %10) gibi sebeplerden kaynakli
olarak uzuv kayb1 yasamaktadir [ 1]. Bu bireylerin tedavi edilebilmesi i¢in ise yiiksek mobiliteye
sahip, ergonomik ve kolay ulagilabilir protez iirlinlere ihtiya¢ duyulmasina ragmen mevcut
piyasada tiim bu 6zellikleri bir arada karsilayan bir protez iiriin bulunmamaktadir. Bu proje
kapsaminda herhangi bir sebepten kaynakli olarak transradial seviye ampiitasyon gegirmis
bireylerin problemlerine ¢dziim olacak myoelektrik kontollii bir protez kol gelistirilecektir.
Uretilecek protezin mekanik tasarimlari, devre karti ve tiim yazilimlari yerli ve milli imkanlar
kullanilarak Biomanus ekibi tarafindan gergeklestirilecektir.

Amputasyon ile sonuclanan travmalarin en biiyiik sebebi %36.2 oranla diismeye
baglidir [2]. Boylesi bir durumda kullanicilara yardimi en hizli ve efektif yoldan ulastirmak
gerekir. Bunun i¢in proje kapsaminda fretilecek proteze elektronik bir sistem entegre
edilecektir. Bu sisteme gore kullanicinin diismesi, kaza gecirmesi gibi durumlarda protez bu
durumu otomatik olarak algilayarak Biomanus ekibi tarafindan gelistirilen bir mobil uygulama
aracilifiyla acil durumdaki kullanicinin konum, nabiz ve kimlik bilgilerini i¢eren bir kisa mesaji
kullanicin 6nceden belirledigi kisilere gonderecektir. Bu sistem sayesinde kullanicilarin protezi
kullanirken kendilerini daha giivende hissetmesi ve olas1 bir durumda kullanicilara yardimi en
hizl1 ve efektif yoldan ulagtirmak amaclanmaktadir.

2. Problem Durumunun Tanimlanmasi:
Amputasyonun Psikososyal Boyutu

Bireyin farkli alanlarda yasadigi kayip diisiiniildiiginde amputasyonu, psikolojik bir
travma olarak nitelendirmek kaginilmazdir. Travma, ¢cocuklarin ve yetigkinlerin yagamlarini alt
ist ederek onlar belirsizlik, tehlike, sevdiklerini kaybetme ve c¢aresizlik duygusu ile karsi
karstya birakir. Kisinin kendine ve ¢evresine olan giivenini sarsarak onun psikolojik ve sosyal



biitlinliiglinii bozan bir durumdur. Amputasyon yalnizca organ kaybiyla sinirli kalmayarak
beden imgesi, islev, is ve iligskilerde de kayip anlamina gelmektedir [3].

Bu durumun sonucunda da egitim-6gretimde ve is hayatinda ampute bireyler sosyal

varliklarin koruyamamaktadirlar. TUIK tarafindan yapilan arastirma sonuglari gosteriyor ki;
1. Tirkiye’de yasayan ampute bireylerin %74’ herhangi bir iste ¢aligmamaktadir [4].
2. s sahibi olmayan ampute bireylerin %41°i engellerinin “Calisamayacak diizeyde agir”

oldugunu diisiinmektedir [4].

3. Tirkiye’de yasayan ampute bireylerin %70,2’si ilkokul seviyesinin {izerinde bir egitim

gormemistir [4].

TUIK tarafindan yapilan arastirmalarin sonuclarindaki bu oranlar tolere edilemeyecek
diizeyde yiiksektir. Bu noktada problemin ¢oziimii i¢in kullanimi kolay, mobilitesi yiiksek ve
kozmetik agidan realistik goriiniimlii protez triinlerin kullanicilarin rahatlikla ulasabilecegi
maliyetlerde iretilip kullanicilara ulastirilmasi gerekmektedir. Bununla da kalinmayip
hastalarin en biiyiilk korkularindan biri olan amputasyonun, dolayisiyla travmanin tekrar
yasanmamasi i¢in 6nlem alinmasi gerekir.

Hareket Kabiliyeti ve Konfor

Cesitli sebeplerden &tiirii protez kullanamayan veya kullanmamay1 tercih eden iist
ekstremite ampute bireyler giinlilk hayatlarinda hemen her iste kaybettikleri uzuvlarinin
eksikligini hissetmekte ve en basit gorevleri dahi yerine getirememektedirler.

Bu problemlerin ¢dziimii i¢in yabanci menseli bir ¢ok firma gelismis protez iiriinler
iiretmektedir ancak yapilan arastirmalar sonucunda orta sinif bir ailenin karsilayabilecegi fiyat
bandindaki protez iiriinlerin tamamina yakinin 2 eksenli hareket kabiliyetine sahip ve mekanik
kontrollii oldugu goriilmiistiir. Bu ozellikler biyolojik insan kolunun sahip oldugu hareket
kabiliyetinin oldukga altinda olmakla birlikte kullanicilarin yalnizca ¢ok kisitli gérevleri yerine
getirebilmelerine olanak vermektedir. Ayn1 zamanda bu iirlinlerin giyilebilmesi icin bir¢ok
farkli adim, kayis ve/veya apart kullanilmasi gerekmektedir. Bu durum da protezlerin
kullanimini zor ve konforsuz kilmaktadir.

Protez Uriin Maliyetleri

Piyasadaki 4 eksenli myoelektrik protezlerin baslangi¢ fiyat1 95.000 TRY, 2 eksenli
myoelektrik protezlerin baslangic fiyati ise 85.000 TRY bandindadir [5]. Bu fiyatlar orta seviye
gelire sahip bir ailenin karsilamakta olduk¢a zorlanacagi meblaglardir. Bu konuda SGK
tarafindan birgok protez i¢in sabit bir tutar 6denmesine ragmen {reticilerin uyguladig: fiyat
politikalar1 sebebiyle bircok kullanici, desteklere ragmen protezlere erisememektedir.

3. Coziim

]g;elirlenen sorunlara iligkin getirilen ¢6ziim ii¢ ana kisimdan olugmaktadir. Protezlerin
kullaniminin konforsuz ve diisiik hareket kabiliyetine sahip olmasi probleminin ¢6ziimii igin
protez kol 4 eksenli olacak sekilde tasarlanmistir. Biyolojik bir insan kolundaki tiim oynar
eklemlerin mekanik hareketleri mimik edilmis ve buna uygun bir tasarim gelistirilmistir. Bu
tasarimda insan kolunun yiizeysel yapisina uygun modellemeler yapilmigtir. Uretimin son
asamasinda protezin deri benzeri bir kilif ile kaplanmasi ve bu yolla proteze realistik bir
goriiniim saglanmas1 amaglanmaktadir. Kolun takilip ¢ikarilmasi ise dirsek bolgesine yakin tek
bir kayis aracilig1 ile saglanilabilecek sekilde gelistirilmistir. Bu yolla protezin kullanimi
ergonomik hale getirilebilecektir.



Protezin kontrolii i¢in EMG modiilii, servo motorlar, motor siiriici ve mikro
kontrolciiden olusan bir sistem gelistirilmigtir. EMG modiillerinden alinan veriler islenerek
protezin myoelektrik kontrolii saglanacaktir. Boylelikle kullanicilar karmagik mekanik kontrol
mekanizmalarin1 6grenmek zorunda kalmadan yalnizca diisiince kontrolii ile protezi kontrol
edebilir ve kullanabilir hale geleceklerdir. Kullanicilarin giinliik hayatlarinda kendilerini daha
giivende hissedebilmeleri i¢in ise protez kontrol mekanizmasina PCB ile entegre sekilde bir
sistem daha gelistirilmistir. Sarsint1 sensorii, GPS modiilii, nabiz sensorii, LCD ekran, bluetooth
sensOrii ve mobil app kullanilarak gelistirilen sistemde kullanici herhangi bir diisme veya kaza
durumu igerisindeyken kullanicinin nabiz ve gps verilerini kisinin mobil uygulama iizerinden
onceden belirlemis oldugu tiglincii taraflar ile bir kisa mesaj aracilifi ile paylagilmasi
saglanacaktir. Buna ek olarak olay yerinde olan saglik elemanlart ile kullanicilara ilk miidahele
icin gerekli en kritik bilgilerin LCD ekran araciligi ile ulasilabilir olmasi saglanacaktir.

Bu ¢oziimlerin uygulanabilmesi igin gerekli tiim materyaller en yeterli ve ekonomik
olacak sekilde segilmistir. Uretilecek protezin 3B baski yontemi ile elde edilmesiyle projenin
iiretim maaliyeti 4500 TRY'ye cekilebilmistir. Bu yolla piyasadaki ayn1 segmentteki protezlere
kiyasla fiyatta %4000’in lizerinde iyilestirme yapilmistir.

4., Yontem
Mekanik Tasarim ve 3B Modelleme

Prototip i¢in Oncelikle insan anatomisi arastirilmistir. Parmaklar ve koldaki kaslarin,
sinirlerin ¢alisma prensibi goz dniine alinarak yeni ve 6zgiin bir tasarim gelistirilmistir. Protezin
iretimi i¢in 3B yazicilar ile c¢alisilacagindan, kullanilacak malzeme arastirilmis ve
malzemelerin yazici ile uyumlulugu, insan sagligina etkileri, mukavemet analizi degerleri
karsilagtirilmasinin ardindan misir nisastast ve seker kamisindan {retilen organik ve
biyouyumlu bir termoplastik olan PLA+ filamenti proje i¢in uygun goriilmiistiir.

Parmaklarin bagimsiz hareket kabiliyetinin saglanabilmesi amaciyla her bir parmagin
tek parg¢a olmasi yerine parmaklar eklemlerden ayrilabilen 4 ayri parga olarak tasarlanmistir.
Dassault Systémes Solidworks programi kullanilarak, parmak bogumlar1 ve eklem yerlerinin
taslak cizimleri olusturulmus ve gorsellestirme asamasina gegilmistir. Taslak ¢izimlerin
tamamlanmasinin ardindan sanal ortamda test etmek ve iiretim asamasina gegebilmek adina
Dassault Systemes Solidworks ve Autodesk Fusion 360 yazilimlari kullanilarak 3B sanal
prototipleme islemine baglanmistir. Parmak tasarimlari tamamlandiktan sonra olasi tasarim
hatalarinin ve uyusmazliklarin gozlenebilmesi icin 3B yazicilar kullanilarak modellerin
iiretimine baslanmis olunup basim siiresince parmaklarin yerlestirilecegi el kisminin tasarimlari
yapilmig ve iiretime hazir hale getirilmistir. Validasyon siirecinde Abaqus programi
kullanilarak gerekli testler yapilacaktir.

Ozellikle avug ici kismu, serbest bigimli yiizey modelleme teknigi kullanilarak Fusion
360 uygulamasi araciligiyla tasarlanmis olup ele gergek¢i bir goriiniim kazandirilmistir.
Kullanilacak elektronik cihaz ve modiillerin sanal testleri yapildiktan sonra modiillerin kol
icerisindeki optimum konumlarina karar verilmis ve 2B ¢izimleri yapilmistir. Fikir agamasinin
ardindan kol, 3B olarak modellenmeye baslanmis ve iiretime, sonrasinda test etmeye hazir hale
getirilmistir.



Elektronik Tasarim ve Yazilimlar

Amputasyon sonrasinda ampute edilen kaslar kasilma 6zelliklerini yitirmezler. Kisi
herhangi bir hareket yapmak istediginde beyin, ampute edilen uzvun orada olmadigini
algilayamaz ve sinyal iiretmeye devam eder. Bu duruma literatiirde Fantom Uzuv Sendromu
denir [6]. Projede de bu durumun getirdigi avantajdan faydalanilacak ve ameliyat sonrasi
korunan kaslarda olusan elektriksel sinyaller islenerek protezin kontrolii saglanacaktir.

Insan kolunda 3 ana sinir bulunur. Bunlar median, ulnar ve radial sinirlerdir. EMG
elektotlarindan optimal verilerin alinabilmesi ve hareketin daha kolay tespit edilebilmesi igin
bu 3 sinirin inerve ettigi kaslardan sirasiyla flexor carpi radialis, flexor carpi ulnaris ve extensor
digitorum iizerinde gerceklesen elektriksel sinyaller takip edilecek ve islenecektir.

Bu sinyallerin takibini yapabilmek i¢in 3 adet EMG elektrodu kullanilacaktir. Projede
ampute bireyin kaslarinda olusan elektriksel farklar siirekli olarak takip edilerek sinyalin
kuvveti, hangi kasta meydana geldigi gibi etmenler incelenecek ve 3 farkli elektrottan alinan
sinyaller ATmega328P mikrokontrolcii araciligiyla islenip yorumlanarak kullanicinin
gerceklestirmek istedigi hareket tespit edilecektir.

Bu yorumlamanin ardindan parmaklara bagli olan servo motorlarin hareketin
gerceklesmesi i¢in gerekli hiz ve acida donmesi saglanacaktir. Servolarin doniisii her bir
parmagin farkli acilarda kapanmasmi veya acilmasini saglayacak ve cok kisa siirede
gerceklesecek tiim bu asamalarin neticesinde kullanici, istedigi herhangi bir hareketi
gerceklestirebilecek ve normal sartlarda gergeklestirmekte zorlandigi birgok gorevi yerine
getirebilecektir.

Herhangi bir diisme, kaza vb. durumun tespit edilebilmesi i¢in projede sarsinti sensorii
kullanilacaktir. Sarsint1 sensorii siddetli bir sarsint1 gerceklestiginde bir sinyal iiretmektedir. Bu
sinyalin mikrokontrolcii tarafindan alinmasi acil bir durum olarak algilanacaktir. Bu durumda
ilk olarak kullanicinin telefonu bir uyar sesi ¢ikaracak ve 2 dakika i¢inde acil durum bilgisinin
ilgili kisilere iletilecegine dair bir uyar1 gosterecektir. 2 dakika i¢inde uyar1 mesaji dikkate
alimmaz ve iptal edilmez ise PCB’ye dahil edilmis olan GPS sensoriinden konum verileri ile
nab1z sensoriinden nabiz bilgisi mikrokontrolcii tarafindan alinacak ve HCOS bluetooth modiilii
araciligr ile kullanicinin telefonuna yiiklii olan mobil uygulamaya bu veriler iletilecektir.
Protezden veri girigi alan mobil uygulama derhal aldig: veriler ile bir kisa mesaj olusturacak ve
kullanicinin uygulamay: ilk yiiklediginde belirledigi telefon numaralarina kisa mesajt
gonderecektir.

Tim bu elektronik sistemler ve modiiller 6n kol igerisine monte edilecektir. Her
parcanin montaji saglanacak, testler yapilacak ve gerekli durumlarda revizyonlar yapilarak
Eyliil 2022 tarihinden 6nce proje tamamlanacaktir.

5. Yenilik¢i (Inovatif) Yonii

Proje kapsaminda {iretilecek protez, kozmetik protez {irlinlerinin aksine hareket
kabiliyeti yiliksek bir iiriin olarak 6n plana ¢ikmaktadir. Klasik sistem kol protezleri, tek parca
halindedir ve parcalarina ayrilamaz. Bunun aksine projede iiretilecek olan protezde parca
degisimini kolaylastirmak ve ekonomiklestirmek amaciyla, her bir eklem noktasi ve kol boliimii
demonte edilebilecek sekilde tasarlanmistir. Tasarimiyla protezin ergonomik bir kullanim
saglamasi ve realistik goriiniimiiyle de kullanicinin goriintiiye dair duyacagi kayginin en aza
indirgenmesi amac¢lanmaktadir.



Icinde barmdirdig elektronik modiiller ile sistem, nesnelerin interneti mantigryla
modernlestirilmistir. Bir akilli cihaz gibi, kullanicinin ivedilikli durumlara gerekli olan hayati
bilgilerini kontrol edilebilmesini saglayan sensérler ile donatilmustir. igerisine eklenen GPS
sensoril ile herhangi bir kaza veya acil durum aninda kullanicinin anlik konumunun kullanict
tarafindan onceden belirlenmis bir {igiincii taraf kisiye iletilmesi ve kisinin bilgilendirilmesi
saglanmaktadir. Buna ek olarak kola monte edilecek LCD ekran ile dahili bir akill1 bileklik gibi,
kisinin adi-soyad1 ve yasina dair bilgileri, konum bilgileri, dnceden kaydedilen tibbi kimlik
bilgileri, tirtintin kullanim siiresi, elektronik komponentlerin bakim siireleri, yenileme i¢in kalan
tarihler yansitilabilecek, gerekli oldugu durumlarda kullanici veya bir saglik personeli
tarafindan bilgilerin erisilir olmas1 saglanacaktir.

6. Uygulanabilirlik
Uretilecek protez myoelektrik prensip ile calisacagindan kullanicilarina kolay bir

kullanim imkan1 sunmaktadir. Bagimsiz bes parmak hareketine ek kol rotasyonu saglayabilen
protez, yiiksek mobiliteye sahiptir ve kolay ve orta seviye bircok gorevi yerine getirebilmeye
olanak tanir. Sahip oldugu realistik goriiniimii ile kolayca fark edilemez ve kullanicin toplum
icinde kendini daha rahat ve uyumlu hissetmesini saglar. Buna ek olarak protezde bulunan acil
durum sistemi travma ile sonuglanabilecek kazalara kars1 kullaniciy1 giivende tutar. Boylelikle
hastalarin kaygilarini tetikleyebilecek olaylar karsisinda kendilerini daha rahat hissetmelerini
saglar. Uriiniin diisik maliyeti dolayisiyla kolay ulasilabilir olusu projenin hayata
gegirilebilirligini arttiran etmenlerdir.

Proje Agustos 2022 tarihine kadar bitirilebilecektir, yeterince test gerceklestirilecek ve
projeye son hali verilecektir. Verifikasyon&Validasyon asamasina gecildiginde bahsi gegen
tiim testler arac1 bir kurum tarafindan yapilacak ve gerekli sertifikasyonlar gergeklestirilecektir.
Protezin proje bazli iiretimleri ise Ekim 2021°den sonra kisisel Olgiilerle rahatlikla
gerceklestirilebilir durumdadir. Protezin tiim ekanik tasarimlari ve mekanik isleyisi ile devre
kart1 tasarimlar1 gergeklestirilen patent taramasinin ardindan ekibimiz tarafindan sifirdan
yapilmis oldugundan patente dayali bir problem olmadan tiretimi yapilabilecektir.

Projeye dair maddi kaynaklarin bulunmasmin ardindan gelecek modellerde protezin
daha dayanikli ve daha profesyonel kompozit malzemeler ile {iretilmesi ve 6n kolda bulunan
dijital servo motorlar yerine eklem bolgelerine mikro servo motorlarin yerlestirilmesi
planlanmaktadir. Boylelikle yeni versiyonlarda agirliktan ve alandan tasarruf edilecek olunup
protezin daha sessiz ¢alisabilmesi saglanabilecektir.

Yapilacak gelistirmelere bagl olarak maliyet yiikseltecektir ancak bu maliyet artisinin
son kullanicilara yansitilmamast i¢in ilgili bakanliklar ile yapilan anlagsmalarin maddi anlamda
iyilestirilebilmesi i¢in gerekli siirecler ekibimiz tarafindan yiiriitiilecektir.

Cesitli kategorilerdeki protez liriinlerin satiglart Saglik Giivenlik Kurumu tarafindan
maddi agidan desteklenmektedir. Gelistirilen proje de SGK ile yapilacak anlagmalar neticesinde
desteklenebilir ve ticarilestirilebilir. Proje, ilgili birimler ile anlasmalarin saglanmasinin
ardindan devlet destegiyle birlikte kullanicilar ile bulusturulabilecektir.



7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi
Uriiniin 3B modeli ve devre kart1 Biomanus ekibi tarafindan tasarlanmis oldugundan bu

tasarimlar i¢in ek telif, patent ilicretleri 6denmemistir. 3B baskida kullanilan filamentler ise Ege
Universitesi biinyesinde bulunan atdlyeden temin edilmistir. Alinan kararlar neticesinde
projenin maliyetleri minimum seviyeye ¢ekilebilmistir

Tablo 1. Is ve Zaman Y&netimi (Subat 2022°den itibaren planlanmustir)

IP |, Kimler Tarafindan | AYLAR
is Paketlerinin Adi ve Tammi| -\ “aramaan
— Gerceklestirilecegi

1 Proje Yonetimi Onur Cem Sahin

Onur Cem Sahin

2 Malzeme Analizi ve Tedarigi
°F Bora Bozmaoglu

3 Devre Kart1 Tasarimi Onur Cem Sahin
. . Tarik Kaya
4 Mobil A 1 .
obil App Gelistirme Zeyrien Gani
. Enes Bitigen
5 Mekanik Tasarim Melih Abur

] Bora Bozmaoglu

6 Robotik Yazilim Onur Cem Sahin
i Enes Bitigen

7 Elektronik Entegrasyon Bora Bozmaoglu
. . Enes Bitigen
8 Mekanik Montaj Melih Abur
9 Stabilite, Kontrol ve Giivenlik Tiim Takim

Testleri

Tablo 2. Kullanilacak Malzemeler ve Tahmini Biitce

MALZEMELER Adet Birim Fiyat1 (TL) Toplam (TL)

SW420 Sarsint1 Sensorii 1 48,95 48,95
MG90D Servo Motor 6 47,36 284,16
Nabiz Sensorii 1 44,28 44 28
5110 LCD Ekran Modili 1 49,36 49,36
NEO6MV2 GPS Modiili 1 90,49 90,49
HCO05 Bluetooth Sensorii 1 73,16 73,16
11.1V 3S Lipo Batarya 1 357,03 357,03
ATmega328P 1 122,58 122,58

EMG Modiili 3 750,98 2252,94

6 Kanal Motor Siiriicii 1 343,07 343,07
PCB Kart 10 59,34 593,4

KDV Dahil Toplam Fiyat: | 4259,42 TL




Tablo 3. Biitge Harcama D6nemleri

MALZEMELER

DONEMLER

SW420 Sarsint1 Sensori
MG90D Servo Motor

Haziran

Nabiz Sensorii
5110 LCD Ekran Modiili
NEO6MV2 GPS Modiili
HCO05 Bluetooth Sensorii

11.1V 3S Lipo Batarya

ATmega328P

EMG Modiilii

6 Kanal Motor Strtci

Temmuz

Agustos

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullamicilar):
Proje kapsaminda ulasilanacak hedef kitle her yas ve cinsiyetten periferik vaskiiler

hastaliklar, travma, enfeksiyon, timorler ve konjenital anomaliler gibi sebeplerden kaynakli

olarak iist uzuvlarindan biri veya her ikisi ampute edilmis bireylerdir.

9. Riskler
Tablo 4. Risk Analizi
i : DEGERLENDIRME
RISK OLASILIK ETKI
> PUAN SONUC
. ORTA RISK,
"o et et 4 3 5 10 | ONEMSEN
' MELI
DUSUK
Kullanilan mesajlasma e 2 f RISK,
sunucusu ¢okebilir. GOZ ARDI
EDILEBILIR
Hedeflenen miisteri sayisin ORTA RISK,
I 12 1(13anan11$a eabislgill}r, o 2 4 8 ONEMSEN
o g . MELI
ORTA RIiSK,
i soronon vt |3 3 o | ONEMSEN
S ' MELI
DUSUK
Insan kaynagi ihtiyacinin ) 3 6 RISK,
artabilir. GOZ ARDI
EDILEBILIR




Tablo 5. Risk Yonetimi

1P e
En Onemli Riskler B Plam
NO
1 Elektronik parcalarin sivilarla temas Tiim elektronik parcalar su gecirmez bir
halinde bozulabilir. bdlmede muhafaza edilecektir.
Kullanilan mesajlasma sunucusu . .
2 oy 1 ege Yedek sunucular sisteme dahil olacaktir.
cokebilir.
3 Hedeflenen miisteri sayisina Cesitli reklam ve pazarlama stratejileri
ulagilanamayabilir. gelistirilecektir.
4 Kullanilan komponentlerde tedarik Komponentlerinin yedekleri bulundurulacak
sorunlar1 yasanabilir. ve alternatif tedarik¢ilere gecilecektir.
Ekibe yeni alimlar yapilacak ve gerekli
5 Insan kaynag: ihtiyacinin artabilir. oryantasyon stirecleri en kisa siirede
gerceklestirilecektir.

Tablo 6. Olasilik-Etki Matrisi

ETKI
OLASILIK n % (O?)rta 4 (Csok
(Cok Diistik) (Diistik) Derece) (Yiksek) Yiiksek)
1 1 3 3 4 5
(Cok Diisiik) | (Anlamsiz) (Diisiik) (Diistik) (Diisiik) (Diisiik)
2 2 4 6 8 10
(Diistik) (Diistik) (Diistik) (Diistik) (Orta) (Orta)
( Oel)’ ta 3 6 9 12
Derece) (Disiik) (Distik) (Orta) (Orta)
4 4 8 12
(Yiiksek) (Diisiik) (Orta) (Orta)
5
5 10
(Cok .
Yitksek) (Diistik) (Orta)




10. Proje Ekibi

10

Adi-Soyadi Projedeki Gorevi Okul

Onur Cem Sahin Proje Yoneticisi Ege Universitesi
Bora Bozmaoglu Gomiilii Sistemler Gelistirici | Ege Universitesi
Enes Bitigen Mekanik Tasarim Uzmani Ege Universitesi
Melih Abur Mekanik Tasarim Uzmani Ege Universitesi
Tarik Kaya Yazilim Uzman Ege Universitesi
Zeynep Gani Yazilim Uzmani Ege Universitesi
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12. GORSELLER

Avug-Arka Yiiz

Bas Parmak 1 Parmak Kisim 1

Parmak Kisim 2 Parmak Kisim 3 Parmak Kisim 4

El-Arka Yiiz El-On Yiiz
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