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1. Proje Ozeti (Proje Tanim)

Yangin, maddenin 1s1 ve oksijenle birlesmesi sonucu olusan yanma reaksiyonlarinin neden
oldugu dogal afettir. (Wikipedia) Yanginlarin kontrol altina alinabilmesi igin itfaiye ekiplerinin
yani sira bina igerisinde sondiiriicii ekipmanlara da ihtiya¢ duyulmustur. Burada amag¢ yangina
miimkiin olan en kisa siirede miidahale imkan1 saglamaktir. Olas1 yangin nedenleri arasinda yeterli
seviyede yangini 6nleme tedbirlerinin alinmamasi, bilgisizlik, ihmal, kazalar, sabotaj, sigrama ve
doga olaylar1 sayilabilir. Yangin sondiirme i¢in sogutarak sondiirme ve havayi keserek sondiirme
yontemleri kullanilmaktadir. (Ceri, H. (2020))

Yangin sondiirmelerde yangin
tipine bagl olarak farkliliklar olussa da
genelde yanginin kaynagma miidahale
esas alinmaktadir. Bu sebeple yangina
miidahale eden ekipler oncelikli olarak
yanan maddeleri hedef alarak sogutma-
sondiirme islemi yapmaktadirlar. Biiyiik
yanginlarda itfaiye ekipleri yanginin
durumuna gore itfaiye araglarini uygun
sekilde konumlandirip, hortumlariyla
yanginlara miidahale etmektedir. Bazi
yanginlarda alevler o kadar ¢ok . \
yiikselmektedir ki itfaiye ekiplerinin Sekil 1 Yiiksek alevler nedeniyle yangin kaynagina
yangmin  merkezine  miidahalesinden erisemem sorunu
once bu yiikselen alevleri kontrol altina
almak durumundadir. (Uysal, B. (2019))

Bazen de yangimin kaynagina erigim alevlerin yani sira yogun duman, patlama tehlikesi,
cokme tehlikesi gibi durumlar olugmaktadir. Bu durumlarda itfaiye ekiplerinin can gilivenligi
tehlikeye girebilmektedir.

Projemizde yangin kaynagina miidahale edebilmek igin yangin sondiirme ekibinin can
giivenligini tehlikeye atmadan uzaktan miidahale imkani verecek otonom bir sistem
tasarlanacaktir. Otonom sistemde uzaktan kontrol edilerek ileri-geri, saga- sola hareket edebilen
bir ara¢ tasarlanacaktir. Bu ara¢ lizerinde yer alan kamera sayesinde ortam goriintiilemesi

saglanacak, kamera goriintii agisinin disinda olan engelleri fark edebilmek i¢cin de engel tanima
sensorleri arag lizerine konumlandirilacaktir. Ayrica sistem igerisinde su motoru ve bu motora
bagl olarak ta tazyikli su sikabilen bir tabanca diizenegi yerlestirilecektir. Tabanca sistemini
istenilen yone cevirebilmek icin de yine servo motorlarla iki eksenli olarak hareket edebilen
uzaktan kontrol edilebilen bir sistem eklenecektir. Burada otonom aracimizin ihtiya¢ duyacagi
sondiiriicii madde (su, koplik, ya da kimyasallar) kesintisinin asgari diizeyde olmasi i¢in digaridan
bir hortum baglantis1 saglanacaktir. Bu sayede disardaki tankerle aracimiz arasinda baglanti
saglanarak sondiiriicii maddenin sondiirme sirasinda kesintisinin oniine ge¢ilmis olacaktir.

Girilmesi tehlikeli yangin alanina miidahale robotumuz ile yangin magduru kisiler bagsta
olmak iizere, cansiparane ¢alisan itfaiye ekiplerimiz hedef kitlemiz arasindadir. Projemizin nihai
hedefi ise girilmesi tehlikeli yangin alanlarina uzaktan kontol edilebilen otonom sistem
tasarlayarak yanginin kaynagma ya da kolay tutusabilen esyalarin yanginin biiylimesine engel
olacak sekilde 6nlem alinmasi olacaktir. (TOPTAS, M. (2021))

On Degerlendirme Raporunda siz degerli jiiri {iyelerimizin yapmis oldugu degerlendirmeler
neticesinde 92,5 puan ile degerlendirilmistir. Bu durum projemize olan inancimizi arttirmis



projemizi daha da nitelikli yapma arzumuzu arttirmistir. Degerlendirici hakemlerimize
tesekkiirlerimizi ve saygilarimizi sunariz.

2. Problem Durumunun Tanimlanmasi:

Kapali mesken yanginlarina miidahale edebilmek i¢in yanginin kaynagina erisim 6nem arz
etmektedir. Yangin esnasinda yanginin meydana getirdigi alev, duman, sicaklik etkisi, patlama
riski, ortamda ¢okme ya da nesnelerin devrilme riski bulunmaktadir. Bu riskler durumunda
yanginin merkezine erigim tehlikeli boyutlara ulasmaktadir. Bu nedenle dncelikli olarak alevlerin
sondiiriilmesi, duman etkisinden korunacak tedbir alinmasi, sicaklik etkisine karsi sogutma
caligmalari, ¢6kme ya da devrilme durumlarina karst destek sistemlerinin saglanmasi
gerekmektedir. Bu da yanginin kaynagina miidahalede gecikmeye neden olmaktadir.

Ote yandan alinan tiim tedbirlere ragmen yangimin kaynagina erismek ¢ogu zaman yangina
miidahale eden kisinin can giivenligini tehlikeye diisiirmektedir.

Bazen girilmesi sikintili olan yangmin oldugu miinhal alanda canli olup olmadigi da
kontrol edilmesi gereken bir durumdur. Sadece igeride birilerinin var oldugundan emin
olunamadig: i¢in o alana girmek durumunda kalan itfaiye ekipleri bulunmaktadir. Bu durumda
itfaiye ekiplerinin can giivenligini tehlikeye atabilmektedir. Bu durumda yangin bdlgesinde igeride
canlt olup olmadigini tespit edebilecek insansiz otonom araglara ihtiya¢ duyulmaktadir. Bu
dogrultuda projemizde 6ne ¢ikan problem durumlari sunlardir;

e Yanginlara miidahale eden ekiplerin girilmesi tehlikeli alanlarda yangina miidahalesinde
can giivenligi nasil saglanir?

e Yanginin kaynagina erisimi zorlastiran unsurlar géz oniine alindiginda yangin kaynagini
sondiirme ve sogutma siiresi nasil kisaltilabilir?

e Girilmesi tehlikeli alanlara yangin alaninda olmast muhtemel canli bireyin ya da
hayvanlarin gorevlilerin can gilivenligini tehlikeye atmadan tespit edilmesi nasil miimkiin
olabilir?

Sekil 2 Yogun duman ve patlama riski nedeniyle yangin alanina
girmek tehlikeli olmaktadir



Sekil 3 Yangin merkezine miidahale edemeyen itfaiyeciler bina disindan sondiirme ve
sogutma yapmaya calismaktadirlar

3. Coziim

Yangina miidahalede yangin tipine bagl olarak cesitli yontem ve teknikler ortaya ¢ikmuigtir.
Yanict maddenin tiiriine bagli olarak ta degisen bu yontemlerde amag¢ yangini miimkiin olan en
kisa siirede kontrol altina almaktir. Bununla birlikte yangin aninda patlama, ¢okme, dumandan
zehirlenme, yiiksek alev seviyesinden etkilenme vs durumlart olusmakta ve miidahaleyi zora
sokmaktir. Ayrica yangin alaninda olast canlilarin mahsur kalmasi ihtimali de bulunmaktadir.
Yangin sondiirme ekipleri yangina miidahale etmek ya da canlilar1 kurtarmak i¢in yanginin
kaynaginin oldugu yere, dumanlarin — alevlerin arasina girmek durumunda kalmaktadir.

Tiim bu sorunlara karsi girilmesi tehlikeli yangin alanina miidahale edebilecek uzaktan
kontrolii miimkiin, goriintiileme ve engel tanima 6zelligine sahip otonom bir sistem tasarlanabilir.
Ayrica bu otonom sistemin lizerine monte edilebilecek sondiirme tertibati ile yine uzaktan
yonlendirilebilir motorlar sayesinde yanginin kaynagmi sogutma ya da sondiirme g¢aligmasi
yapilabilir.

Otonom sistem yangin alaninda 6rnegin mesken yanginlarinda odalar arasinda rahatlikla
hareket edebilecek ebatlarda olmalidir. Ayrica hareket etmesini engelleyebilecek nesnelere karsi
(yikint1 ya da herhangi bir esya) engeli fark edebilecek sensorler barindirmalidir. Bunun i¢in giiglii
manevra kabiliyetine sahip siispansiyonlu teker sistemleri kullanilabilir.

(Coziime konu olan otomasyon sistemde olmas1 gereken bir baska 6zellik goriintiileme ve
bu goriintiiyii uzaktaki kullanincaya aktarabilme durumu olmalidir. Bu sayede yangin alninda hem
yangin kaynagimi tespit etmede hem de yangin alaninda olasi canli tespitinde bu goriintiileme
ozelliginden faydalanilabilir. Ayn1 zamanda goriintiileme sistemi sayesinde robot Oniinde olan
engellerin fark edilmesi ve uygun sekilde yonlendirilmesi imkani da olacaktir.

Otomasyon sistemin bir baska 6zelligi ise yanginin tiirtine bagl olarak sondiiriicii maddeyi
yangin kaynagina dogru piiskiirtme sistemi olmalidir. Yanic1 maddenin tiirline bagli olarak
sondiiriicii madde de farklilik gdstermektedir. Ornegin petrol iiriinleri ve yag gibi sivi yanici
maddelere miidahale ederken kimyasal tozlar kullanilirken, tahta, mobilya gibi giinliik kullanimlik
esyalarin olast yangimini sondiirmede su kullanilmaktadir. Otomasyon sistem {izerinde bu
sondiiriicii maddeleri belli bir haznede depolanarak iizerinde taninmasi saglanabilecegi gibi daha



cok sondiirliciiye ihtiya¢ duyulmasi ihtimaline karsi yangin alanina gelmis itfaiye araglariyla
hortum baglantist da saglanabilecektir. Bu hortum sisteminin aracin hareketini engellememesi igin
kullanicilarin uygun uzunlukta tutmas: gerekecektir. Sondiirme sisteminde uzaktan kontrol
edilebilen motorlar sayesinde sondiirlicii madde piiskiirten tabancanin yonlendirilmesi miimkiin
olmalidir. Bu sayede yangmin kaynagini hedef alarak etkili bir sondiirme yapmak miimkiin
olacaktir.

Ortamin karanlik olmasi ihtimaline karsi otomasyon sistem iizerinde aydinlatici
projektorlere ihtiya¢ vardir. Bu projektorler goriintiileme icin yerlestirilen kameranin goriis
acistyla ayni1 dogrultuyu aydinlatabilmesi i¢in yine uzaktan yonlendirici sistemlere ihtiyag¢ vardir.

Sistem tizerinde pek c¢ok elektronik devre bulunacagindan bunlarinda ortam sicakligindan
en az diizeyde etkilenmesi i¢in uygun sekilde 1s1 yalitimi yapilmasina ihtiya¢ vardir. Yine sistemin
ihtiya¢ duyacagi enerji sarj edilebilir bataryalarla saglanmalidir. Boylelikle sistemin enerji ihtiyact
karsilanarak kullaniminin stirekliligi saglanabilir.

BASLA
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Sekil 5 Piiskiirtme Sitemi Yonlendirme ve Calistirma Algoritmasi




4. Yontem

Tazyikli su tabancasi
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Sekil 6 Otonom Sistemde bulunmasi gereken ozellikler

Prototipimiz hareket sistemi, goriintiileme sistemi, engel tespit sistemi, sondiirme sistemi ve
kumanda sistemi olmak tizere bes bilesenden olusmaktadir.

4.1. Hareket Sistemi:

Projemizde  ozellikle = mesken
yanginlar1 dikkate alinarak ebatlar1 oda
kapilarindan  girebilecek  biiyiikliikte
ergonomik  bir  tasarim  yapilmasi
planlanmaktadir. Bununla birlikte bu
tasarimin  hareket sistemi i¢in  DC
Motorlardan olusmus siispansiyonlu bir
teker sistemi planlanmaktadir. Bu sayede
tekerleklerin Oniine gelebilecek engellere
karst daha direngli sistem sarsintilarina
kars1 yeterli mukavemet giiciine sahip bir
hareket diizenegi olusturulabilecektir.

Ayrica sistemin uzaktan Sekil 7 Siispansiyon sistemine sahip teker sistemi
yonlendirmesini saglamak igin
prototipimizde bluetooth kablosuz haberlesme teknolojisi kullanilacaktir. Hareket sisteminin
kontroliinde mikro islemci devre karti1 olarak DENEY AP KART kullanilmas1 planlanmaktadir. Bu
kart T3 Vakfi miithendislerince gelistirilmis, muadili yabanci menseili kartlara gore dahili pek ¢ok
ozelligi icinde barindiran yerli ve milli devre kartidir.

DENEYAP KART igerisinde bulunan bluetooth baglantisi ile kumanda devresi ile komut

alabilecektir. Boylece hareket sistemini ileri-geri, saga-sola
yonlerde hareket ettirmek miimkiin olabilecektir. Hareket
sisteminde DC motorlarin kontroli i¢cin L298N Motor Siiriicii

kart1 kullanilmas1 gerekecektir.

4.2. Goriintiileme Sistemi:

Bu sistemi i¢cin DENEYAP KART Kamera kullanilmasi
planlanmaktadir. DENEYAP KART kamerasinin istenilen alana
cevrilmesi i¢in kamera sistemine donme hareketi verecek olan
servo motor kullanilacaktir. Servo motorlar yine DENEYAP
KART baglantis1 ile kontrol edilecektir. Bodylece uzaktan
kumanda devresi tizerinde bulunacak kamera kontrol joystigi ile
saga-sola ve yukar1 asagi donme hareketi yapabilecektir. Ayn

Sekil 9 HC-SR04 Ultrasonik Mesafe
‘Sensorii



zamanda kamera devresinin yerlestigi platforma kamera ile aydinlatma amacli LED lambalar
yerlestirilecektir. Boylece goriintiilenmek istenen alandan daha net goriintiiler almak miimkiin
olacaktir. Gorlintiller kumanda paneline yerlestirilecek ekran {izerinden anlik olarak takip
edilebilecektir. Goriintiileme sistemi sayesinde yanginin kaynagini gbzetme ve yangin ortaminda
canli tespiti yapmak miimkiin olacaktir.

4.3. Engel Tespit Sitemi:
Bu sistemle ama¢ kameranin goriis alaninda olmayan yikinti ya da esyalarin algilanarak
kullaniciy1r uyarmasidir. Bu sayede kullanici robot 6nilinde yer alan engeeri fark ederek araci daha
kolay yonlendirebilecektir. Engel tanima sistemi i¢in HCSR04 mesafe sensorii  kullanilmasi
planlanmaktadir. Bu sensor 10 Cm ile 4 metre arasinda olan engelleri algilayabilecek
kapasitededir. Kodlamada bu mesafe 50 cm igerisindeki engelleri algilayacak sekilde
diizenlenecektir.
4.4, Sondiirme Sitemi:
Bu sistem yangina
miidahalede bulunmak i¢in
ihtiyag duyulan tazyikli su
tabancasi, servo motor ve su
motorundan olusmaktadir.

Piiskiirtme Ucu

Gortintiileme sistemine

i i iKi Servo Motora Bagh
benzer. bir platform ile iki N e
eksenli hareket saglanarak ) e

tazyikli su tabancasini yangin
kaynagint  hedef  alacak

sekilde konumlandirmak
miimkiin olacaktir. Boylece
uygun Konuii i Sekil 10 Sondiirme Sistemi 3D Cizimi

yapildiktan sonra uzaktan

kontrol paneli ile su piiskiirtme islemi yapilabilecektir. Tazyikli su tabancasi 3D yazici ile
prototipe uygun sekilde tasarlanacak olup hortum baglantisi ile prototip igerisinde bulunan su
haznesine baglanacaktir. Su haznesi yine 3D yazici ile prototipe uygun sekilde basilacaktir. Hazne
icerisinde su tazyikini artirabilecek su motoru yerlestirilecektir. Su motoru DENEYAP KART ile
baglantili L298N Motor siiriicii kartina bagli olacak ve uzaktan kumanda devresi lizerinde yer alan
diigme ile tetiklenecektir. Bu sayede kullanici yangmm kaynagini hedef alarak su motorunu
caligtiracak, dilerse su motoru c¢alisirken tazyikli su tabancasini yonlendirme yapabilecektir.

4.5.  Kumanda Sistemi:

Prototip iizerinde yer alan hareket
sistemini, gorlintliileme sistemini ve sondiirme
sistemini uzaktan kontrol etmek igin kullanilan
kumanda sisteminde bluetooth {izerinden
baglant1 yapilabilen mobil uygulama Bluetooth
RC Car aplikasyonuna yer verilecektir. Bu
uygulama aracin saga sola donme, ileri geri
hareket, kamera ve soOndirme sistemi
platformunu saga-sola 180 derece, yukari-asagi
150 derecelik agilarla  donme  imkani
bulunacaktir. Ayrica uygulama haricinde
goriintli aktarimi icin de DENEYAP KARTin
WI-FI iizerinden baglantis1 yapilarak IP adresi
iizerinden goriintli aktarimi saglanacaktir.
Kumanda sisteminin bir diger o6zelligi ise
sondiirme tertibatinin yangin kaynagini hedef

Sekil 11 Bluetooth RC Car uygulamasi ile
yonlendirmenin yani sora buton ozelligi de
bulunmaktadir.



alarak sondiirme isleminin yapilmasi saglanacaktir. Bunun i¢in uygulama iizerine bir buton
atamasi yapilacak ve butona basildiginda sondiirme sistemi lizerindeki su motoru su piiskiirtmeye
baslayacaktir. Ayrica yine kumanda paneli iizerinde robot tizerinde bulunan HC-SR04 ultrasonic
mesafe sensoriiyle algilanan engellerde sesli uyar1 vermesi saglanacaktir.

Aracimiz 3 katmanli olacaktir. En altta hareket sistemi, orta katmanda su haznesi, iist

katmanda devre bilesenleri ve batarya sistemi yer alacaktir.

Sistemin enerji ve sondiiriicii ihtiyacini karsilayabilmek i¢cin mobil sistemler diisliniilmiistiir
Li-Po pil kullanilarak hem hareket motorlari, hem de dondiirme motorlarinin enerjisi i¢in 11.7 V
3S tiirtinde, DENEYAP KART ve ultrasonic mesafe sensorii icin ise 3.7 V 1.S Li-Po pil
kullanilmas1 planlanmaktadir.

110mAh 3.7V

6SP 061225
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Sekil 12 Devre Semasi

5. Yenilik¢i (Inovatif) Yonii

Yangin sondiirme ara¢ gerecleri yanginin yeri ve yanict maddenin tipine gore degisiklik
gostermektedir. Projemiz genel olarak kapali meskenlerdeki yanginlarda o6zellikle girilmesi
tehlikeli durumlara karsi uzaktan yangma miidahaleyi amaclamaktadir. Itfaiyeciler yangina
miidahale sirasinda ortam dumanindan etkilenmemek i¢in oksijen tiipleri kullanmakta, yiiksek
sicakliktan etkilenmemek i¢in koruyucu kiyafetler giymektedir. Bununla birlikte son teknolojilerle
birlikte farkli materyallerinde ortaya ¢iktig1 goriilmektedir.

Cinli drone iireticisi EHang, yiliksek binalarda meydana gelen yanginlarla bas edebilmek
icin Ehang 216F isimli pilotsuz bir hava araci gelistirdi ve ilk defa 2021 yilinda goriiciiye ¢ikardi.
Ozellikle yiiksek binalardaki yangina miidahaleyi hedefleyen drone, mesken igerisinde
kullanilabilecek durumda degildir.

2020 yilinda Kansas merkezli Textron tarafindan iiretilen Thermite RS3, ABD'de
hizmete giren ilk robotik itfaiye araci olma 6zelligi tasiyor. Bu aragta itfaiye araglarinin yaptigi
isleri daha az personel ile daha etkili yangina miidahaleyi hedefliyor olsa da boyutlar1 mesken
icinde kullanilmasi agisindan uygun degildir.

2019 yilinda alevlere teslim olan Notre Dame Katedrali'nde, biiyiik bir facianin Oniine
gecildi. Alevler ve ¢okme riski nedeniyle iceriye giremeyen itfaiye erleri, Colossus isimli bir
yangin sondiirme robotundan yardim aldi. Ancak robotun katedralin genis kapilarindan hareket
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etmesi miimkiinken normal meskenlerdeki koridor ve k-oda kapilarindan gegisi miimkiin
gorilmemektedir.
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Sekil 13 Yangina Miidahale Amach Yapilmis Robotik Coziimler

Mevcut robotik ¢dziimler incelendiginde projemizin 6ne ¢ikan yenilik¢i yonleri sunlardir;
e Mesken yanginlari i¢in boyutlar1 daha kiigiik kullanish ve ergonomik tasarim
e Uzaktan kontrol esnasinda anlik goriintii aktarimi
e Yerli ve Milli malzemelerden iiretimi, Projemizde T3 Vakfi miihendislerince gelistirilmis
DENEYAPKART mikro islemci devre kart1 kullanilacaktir.
e Ozgiin kodlama, goriintii ve veri aktarimi sistemlerinin yam sira otonom hareket verecek sistem
icin kendi kodlarimiz1 yazarak 6zgiin bir yazilim olusturacagiz.

6. Uygulanabilirlik

Yanginlar iilkemizde ve diinyada siklikla yasanan afetlerdir. Maalesef ¢esitli nedenlerle olusan
bu yanginlarda can ve mal kayiplar1 yasanmaktadir. Yangma miidahale esnasinda yasanan
problemler arasinda yangin alaninda canli bulunmasi riski, patlama, ¢okme, yikilma riski ve
yangindan dolay1 ¢ikan gaz ve dumandan etkilenme riski bulunmaktadir. Itfaiye ekipleri canlarini
hice sayarak bu alanlara girmekte ve yangina miidahale etmeye caligmaktadirlar. Projemizle
birlikte girilmesi tehlikeli olan yangin alanlarinda uzaktan miidahale imkani verecek bir robotik
sistem tasarlanacaktir. Bu sayede hem itfaiyecilerin can giivenligi tehlikeye atilmayacak hem de
yanginin kaynagina dogrudan yapilan miidahale ile yanginin kontrolii saha ¢abuk saglanmis
olacaktir. Proje maliyeti uygulanabilir seviyede oldugundan ticari bir {riine donlismesi
beklenmektedir.

/. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi
Projemizin gercek hayat uygulamasi i¢in ihtiyag duyulan tahmini maliyet 10 bin TL
civaridir. Ancak prototip olarak hazirlayacagimiz iiriiniimiizde 2840 TI lik bir biitgeye ihtiyag
vardir. Projenin yapimi i¢in gerekli demirbas iirlinler kendi imkanlarimizla saglanacaktir.
Projemizde ihtiya¢ duyulan malzemeler ve maliyetleri Tablo 1 de verilmistir.
Tablo 1 Malzeme listesi ve Tahmini Maliyet

S.NO MALZEME ADI ADET BIRIM FIYAT | Toplam Fiyat
1 FILAMENT 1 £190 £190,00
2 DENEYAP KART SETI 2 428,00 £856,00
3 Jumper Kablo 3 $17,00 51,00
4 DC Motor 4 £20,00 £80,00
5 L298N Motor Sirtict Karti 3 £37,00 $111,00
6 Step Motor 2 £32 64,00
7 1S Li-Po Pil 2 £130,00 £260,00
8 Joystick Modll 1 £58,00 £58,00




9 Arag Platformu 1 300,00 300,00
10 SG90 RC Mini (9gr) Servo Motor 2 £38,00 £76,00
11 HC-SR 04 Ultrasonik Mesafe Sensori 1 £25,00 $25,00
12 Power Led Prolight Beyaz 3W 1 $10,00 10,00
13 Mini Dalgi¢ Su Pompasi 6V 120 Litre/Saat 2 £24,50 £49,00
14 Karbonmonoksit ve Yanicli Gaz Sensér Karti - MQ-9 1 45,00 $45,00
15 Ayarlanabilir Voltaj Yikseltici Kart - MT3608 1 $15,00 £15,00
16 Orta Boy Breadboard 1 £20,00 $20,00
17 Soldex 0.75 mm 200 g Lehim Teli (%60 SN / %40 Pb) 1 £205,00 £205,00
18 IC184 Plastik Renkli Mantar Tip Buton - Kirmizi 2 £7,50 $15,00
19 3S Li-Po Pil 2 £205,00 £410,00
TOPLAM £2.840,00
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Projemizde kullanilacak olan yerli ve milli imkanlarla tiretilmis DENEY APKART seti igerisinde
bulunan kamera ile goriintiileme sistemi olusturulacaktir. Ayrica hareket, goriintiileme, sondiirme

ve engel tanima sistemleri i¢in ilgili malzeme listesi minimal seviyede tutulmustur.

Tablo 2 Detayh Zaman Takvimi Cizelgesi

ASAMA YAPILACAK i$ TARIH SURE
On Proje fikri olusturma gelistirme,
Degerlendirme |arastirma, alanyazin taramasi, karar Ocak 2022- Mart 2022 | 3 Ay
Raporu Asamas! | verme, rapor olusturma siiregleri
On degerlendirme rapor sonucunun
Proje Detay degerlenf:ll.r.llmesu I.|tera'.cur tarama, Mart 2022-Nisan 2022 | 2 Ay
Raporu Asamas! |uzman gorlismeleri, proje detay raporu
yazimi
ARASTIRMA VE Literatlir tarama, uzman gorismeleri 16 Mayis 2022-10 ' .
RAPORLAMA | prgje detay raporunun hazirlanmasi Haziran 2022
5 Temmuz 2022
3D model eskiz ¢alismalari 3 giin
TASARIM 7 Temmuz 2022
Malzeme alimi 7 Temmuz 2022 S
in
Devre parcalarinin temini 10 Temmuz 2022 9
Yangin séndiirme robotu Arag Platformu 17 Temmuz 2022 7 aiin
Tasarimi 25 Temmuz 2022 g
.. . 25 Temmuz 2022
URETIM Sistem devrelerinin kurulmasi 3 glin
27 Temmuz 2022
. 27 Temmuz 2022 .
Sistem yaziliminin olusturulmasi — 6 glin
1 Agustos 2022
. . _ 1 Agustos 2022 .
Sistem yaziliminin test edilmesi - 3 glin
3 Agustos 2022
. . ) 3 Agustos 2022 .
TEST Sistem yaziliminin iyilestirilmesi - 7 glin
9 Agustos 2022
9 Agustos 2022 .
Sunum provalari - 3 gln
11 Agustos 2022
FINAL Final Sergisi / RiZE 12-14 Agustos 2022 | 3 giin
R 30 Agustos 2022-
BUYUK FINAL Final Sunumu / SAMSUN & 5 gln
4.Eyl.22
30

Projenin Tamamlanmasi icin Gereken Toplam Siire

GUN
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Projemizin detayli zaman c¢izelgesi Tablo 2 de verilmistir. Projenin tasarim-liretim ve test
asamalar1 i¢in 30 giinliik bir siire 6ngdriilmektedir.

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar):

Projemizin hedef kitlesinde basta yangina miidahale ekipleri olmak {izere, yangindan
etkilenebilecek kisiler de yer almaktadir. Yangina miidahale igin girilmesi tehlike arz eden yangin
alanina girmek durumunda kalan itfaiye ekiplerinin uzaktan yangina miidahalesini miimkiin
kilacak olan sistemimiz sayesinde can giivenlikleri saglanmis olacaktir. Ote yandan yangin
esnasinda i¢eride mahsur kalmis bireylerin tespit edilmesini miimkiin kilan sistemimiz sayesinde
yangina maruz kalan birey ya da hayvanlarin kurtarilmasi i¢in tespit edici rol tistlenecektir.

9. Riskler

Projemizde dngorebildigimiz riskler su sekilde belirlenmistir;

Aracin engelle karsilagmasi, sistem tlzerinde yer alacak olan engel taniyici sistem ve

kamera  sayesinde ara¢ engeli asabilecek tekerlek  sistemiyle  uzaktan
yonlendirilebilecektir.

Sondiirme haznesinde su kalmamasi: bu haznenin yangin boélgesinin igindeyken
haznesinde su bulunmamasi durumuna karsi olay yerine gelen itfaiye tankerleri ile
baglant1 saglayacak bir hortum baglant1 yeri olusturulacaktir. Bu sayede eger daha ¢ok
sondiiriicii gerektiren bir olay ise hazneye hortum baglanarak sondiiriici maddenin
devamlilig1 saglanabilecektir.

Devrilme riski; her ne kadar aracimizin teker boliimiinde slispansiyon sistemi olsa da bazi
durumlarda aracin devrilmesi ihtimali mevcuttur. Bunun i¢in tasarimda miimkiin olan

devrilmeyi azaltici en ideal tasarim olusturulmaya calisilacaktir.

Bunlarin haricinde zaman ve maliyet yoniinden olusan risklerin kapsam ve kaliteye olan
etkisi risk-etki olasilik tablosu ile Tablo 3 te verilmistir.

Tablo 3 Proje Hedeflerinde Riskin Etki Skalasi
Proje Cok Diistik / .05 | Diisiik /.10 Orta/ .20 Yiksek /.40 Cok yiiksek /
Hedefi .80
Maliyet Gorlinmeyen maliyet<3000 | 3000<Maliyet<3200 | 3200<Maliyet<3800 | Maliyet
maliyet artigi (TL) (TL) (TL) >5000
(TL)
Takvim Gorlinmeyen Zaman<33 33<zaman<36 36<zaman<42 Zaman>42
zaman artigi (Gtin) (Gtin) (Gtin) (Gtin)
Kapsam | Kapsam diisiisii | Kapsamin Kapsamin major | Kapsam azaltmasi | Proje sonu
zor fark edilir mindr alanlart | alanlar etkilenir proje  ekibi igin | ¢iktist
etkilenir kabul edilemez yararsizdir
Kalite Kalite  disiisii | Sadece Kalite azaltmasi i¢in | Kalite azaltmasi | Proje sonu
zor fark edilir talepkar ekibi onay1 | proje  ekibi igin | ¢iktisi
uygulamalar | gerekebilir kabul edilemez yararsizdir.
etkilendi
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https://www.ekselyangin.com/ (Erisim Tarihi: 02.06.2022)
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EK: Proje Kodlar1
#include <Servo.h> //servo kiitiiphanesi programa
dahil ediliyor
Servo servo_motor; //servo_motor isimli nesne
olusturuldu
//degigkenler olusturuluyor ve ilk deger atamalar1
yapiliyor
int sure = 0;
int mesafe = 0;
int hiz=250;
//Motor siiriicii igin pin tanimlamalar1
int sag_enable = 11; // ENABLE A 11 nolu Arduino
pinine
intsag_ileri = 10; // INPUT 1
intsag_geri=9; /[ INPUT 2
intsol ileri=8; //INPUT 3
int sol_geri=7; /I INPUT 4
intsol_enable=6; //ENABLEB
int echo_pin =4; /lecho_pini 4 nolu pine
int trig_pin = 3; /Itrig pini 3 nolu pine
int alev_sensor=2;  //alev sensorii 2 nolu pine

int role=12; /Irole 12 nolu pine
void setup(){

pinMode(trig_pin, OUTPUT); //trig pini ¢ikis
yapildi

pinMode(echo_pin, INPUT ); //echo pini giris
yapildi
pinMode(sag_ileri, OUTPUT); //pinler ¢ikis olarak
tanimlandi
pinMode(sag_geri, OUTPUT);
pinMode(sol_ileri, OUTPUT);
pinMode(sol_geri, OUTPUT);
pinMode(sag_enable, OUTPUT);
pinMode(sol_enable, OUTPUT);
pinMode(alev_sensor, INPUT); //alev_sensor pini
giris yapildi
pinMode(role, OUTPUT);
yapildi
digitalWrite(role,HIGH);  //ilk olarak role
konumu pasif
servo_motor.attach(5);

//role pini ¢ikis

/Iservo motor sinyal pini

5 nolu pine
servo_motor.write(90); //servo motor ilk acis1 90
derece
Serial.begin(9600); //seri haberlesme

ayarlar1 baslatildi

}
void loop(){

//Mesafe 6l¢iimii yapiltyor

digitalWrite(trig_pin, HIGH);

delayMicroseconds(10);

digitalWrite(trig_pin, LOW);

sure = pulseln(echo_pin, HIGH);

mesafe = (sure / 2) / 29.1;

Serial.println(mesafe);  //mesafe seri port ekranina
yazdiriliyor

//alev sensor pini okunup deger alev_durum isimli
degiskene aktariliyor
int alev_durum=digitalRead(alev_sensor);

if (mesafe < 15) { //mesafe 15 cm den kiiciikse
//motorlar kitlenerek ara¢ durdurulur
digitalWrite(sag_ileri, LOW);
digitalWrite(sag_geri, LOW);
digitalWrite(sol_ileri, LOW);
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digitalWrite(sol_geri, LOW);
delay(1000);

// arag geriye dogru hareket ettirilir
digitalWrite(sag_ileri, LOW);
digitalWrite(sag_geri, HIGH);
digitalWrite(sol_ileri, LOW);
digitalWrite(sol_geri, HIGH);
analogWrite(sag_enable, hiz);
analogWrite(sol_enable, hiz);
delay(300);

// motorlar kitlenerek ara¢ durdurulur
digitalWrite(sag_ileri, LOW);
digitalWrite(sag_geri, LOW);
digitalWrite(sol_ileri, LOW);
digitalWrite(sol_geri, LOW);
delay(1000);

//arag sola dondiirtiliir
digitalWrite(sag_ileri, HIGH);
digitalWrite(sag_geri, LOW);
digitalWrite(sol_ileri, LOW);
digitalWrite(sol_geri, HIGH);
analogWrite(sag_enable, hiz);
analogWrite(sol_enable, hiz);
delay(300);

}

if(mesafe >= 15 && alev_durum==1){ //mesafe 15

cm esit veya biiyiikse ve alev_durum degigkeni 1 ise

//arag ileri gitsin
digitalWrite(sag_ileri, HIGH);
digitalWrite(sag_geri, LOW);
digitalWrite(sol_ileri, HIGH);
digitalWrite(sol_geri, LOW);
analogWrite(sag_enable, hiz);
analogWrite(sol_enable, hiz);

}

if(alev_durum==0){ //alev_durum degiskeni O ise
yangin algilanmigsa
//arag dursun
digitalWrite(sag_ileri, LOW);
digitalWrite(sag_geri, LOW);
digitalWrite(sol_ileri, LOW);
digitalWrite(sol_geri, LOW);
delay(1000);

digitalWrite(role, LOW); //role aktif olsun ve su
motoru ¢aligsin

for(int i=0; i<=180; i++){ //servo motor 0 dan 180
dereceye dogru donsiin
servo_motor.write(i);
delay(10);

}
for(int i=180; i>=0; i--){ //servo motor 180 den 0
dereceye dogru donsiin
servo_motor.write(i);
delay(10);
}
digitalWrite(role, HIGH); //role pasif edilsin
su motoru dursun
servo_motor.write(90);

}



EK: Prototip Gorseli
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