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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  
Yangın, maddenin ısı ve oksijenle birleşmesi sonucu oluşan yanma reaksiyonlarının neden 

olduğu doğal afettir. (Wikipedia) Yangınların kontrol altına alınabilmesi için itfaiye ekiplerinin 

yanı sıra bina içerisinde söndürücü ekipmanlara da ihtiyaç duyulmuştur. Burada amaç yangına 

mümkün olan en kısa sürede müdahale imkanı sağlamaktır. Olası yangın nedenleri arasında yeterli 

seviyede yangını önleme tedbirlerinin alınmaması, bilgisizlik, ihmal, kazalar, sabotaj, sıçrama ve 

doğa olayları sayılabilir. Yangın söndürme için soğutarak söndürme ve havayı keserek söndürme 

yöntemleri kullanılmaktadır. (Çeri, H. (2020)) 

 Yangın söndürmelerde yangın 

tipine bağlı olarak farklılıklar oluşsa da 

genelde yangının kaynağına müdahale 

esas alınmaktadır. Bu sebeple yangına 

müdahale eden ekipler öncelikli olarak 

yanan maddeleri hedef alarak soğutma-

söndürme işlemi yapmaktadırlar. Büyük 

yangınlarda itfaiye ekipleri yangının 

durumuna göre itfaiye araçlarını uygun 

şekilde konumlandırıp, hortumlarıyla 

yangınlara müdahale etmektedir. Bazı 

yangınlarda alevler o kadar çok 

yükselmektedir ki itfaiye ekiplerinin 

yangının merkezine müdahalesinden 

önce bu yükselen alevleri kontrol altına 

almak durumundadır. (Uysal, B. (2019)) 

Bazen de yangının kaynağına erişim alevlerin yanı sıra yoğun duman, patlama tehlikesi, 

çökme tehlikesi gibi durumlar oluşmaktadır. Bu durumlarda itfaiye ekiplerinin can güvenliği 

tehlikeye girebilmektedir.  

Projemizde yangın kaynağına müdahale edebilmek için yangın söndürme ekibinin can 

güvenliğini tehlikeye atmadan uzaktan müdahale imkanı verecek otonom bir sistem 

tasarlanacaktır. Otonom sistemde uzaktan kontrol edilerek ileri-geri, sağa- sola hareket edebilen 

bir araç tasarlanacaktır. Bu araç üzerinde yer alan kamera sayesinde ortam görüntülemesi 

sağlanacak, kamera görüntü açısının dışında olan engelleri fark edebilmek için de engel tanıma 

sensörleri araç üzerine konumlandırılacaktır. Ayrıca sistem içerisinde su motoru ve bu motora 

bağlı olarak ta tazyikli su sıkabilen bir tabanca düzeneği yerleştirilecektir. Tabanca sistemini 

istenilen yöne çevirebilmek için de yine servo motorlarla iki eksenli olarak hareket edebilen 

uzaktan kontrol edilebilen bir sistem eklenecektir. Burada otonom aracımızın ihtiyaç duyacağı 

söndürücü madde (su, köpük, ya da kimyasallar) kesintisinin asgari düzeyde olması için dışarıdan 

bir hortum bağlantısı sağlanacaktır. Bu sayede dışardaki tankerle aracımız arasında bağlantı 

sağlanarak söndürücü maddenin söndürme sırasında kesintisinin önüne geçilmiş olacaktır.  

Girilmesi tehlikeli yangın alanına müdahale robotumuz ile yangın mağduru kişiler başta 

olmak üzere, cansiparane çalışan itfaiye ekiplerimiz hedef kitlemiz arasındadır. Projemizin nihai 

hedefi ise girilmesi tehlikeli yangın alanlarına uzaktan kontol edilebilen otonom sistem 

tasarlayarak yangının  kaynağına ya da kolay tutuşabilen eşyaların yangının büyümesine engel 

olacak şekilde önlem alınması olacaktır. (TOPTAŞ, M. (2021)) 

Ön Değerlendirme Raporunda siz değerli jüri üyelerimizin yapmış olduğu değerlendirmeler 

neticesinde 92,5 puan ile değerlendirilmiştir. Bu durum projemize olan inancımızı arttırmış 

Şekil 1 Yüksek alevler nedeniyle yangın kaynağına 

erişemem sorunu 
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projemizi daha da nitelikli yapma arzumuzu arttırmıştır. Değerlendirici hakemlerimize 

teşekkürlerimizi ve saygılarımızı sunarız.  

2. Problem Durumunun Tanımlanması: 
Kapalı mesken yangınlarına müdahale edebilmek için yangının kaynağına erişim önem arz 

etmektedir. Yangın esnasında yangının meydana getirdiği alev, duman, sıcaklık etkisi, patlama 

riski, ortamda çökme ya da nesnelerin devrilme riski bulunmaktadır. Bu riskler durumunda 

yangının merkezine erişim tehlikeli boyutlara ulaşmaktadır. Bu nedenle öncelikli olarak alevlerin 

söndürülmesi, duman etkisinden korunacak tedbir alınması, sıcaklık etkisine karşı soğutma 

çalışmaları, çökme ya da devrilme durumlarına karşı destek sistemlerinin sağlanması 

gerekmektedir. Bu da yangının kaynağına müdahalede gecikmeye neden olmaktadır.  

Öte yandan alınan tüm tedbirlere rağmen yangının kaynağına erişmek çoğu zaman yangına 

müdahale eden kişinin can güvenliğini tehlikeye düşürmektedir.  

Bazen girilmesi sıkıntılı olan yangının olduğu münhal alanda canlı olup olmadığı da 

kontrol edilmesi gereken bir durumdur. Sadece içeride birilerinin var olduğundan emin 

olunamadığı için o alana girmek durumunda kalan itfaiye ekipleri bulunmaktadır. Bu durumda 

itfaiye ekiplerinin can güvenliğini tehlikeye atabilmektedir. Bu durumda yangın bölgesinde içeride 

canlı olup olmadığını tespit edebilecek insansız otonom araçlara ihtiyaç duyulmaktadır. Bu 

doğrultuda projemizde öne çıkan problem durumları şunlardır; 

 Yangınlara müdahale eden ekiplerin girilmesi tehlikeli alanlarda yangına müdahalesinde 

can güvenliği nasıl sağlanır? 

 Yangının kaynağına erişimi zorlaştıran unsurlar göz önüne alındığında yangın kaynağını 

söndürme ve soğutma süresi nasıl kısaltılabilir? 

 Girilmesi tehlikeli alanlara yangın alanında olması muhtemel canlı bireyin ya da 

hayvanların görevlilerin can güvenliğini tehlikeye atmadan tespit edilmesi nasıl mümkün 

olabilir? 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Şekil 2 Yoğun duman ve patlama riski nedeniyle yangın alanına 

girmek tehlikeli olmaktadır 
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3. Çözüm  
Yangına müdahalede yangın tipine bağlı olarak çeşitli yöntem ve teknikler ortaya çıkmıştır. 

Yanıcı maddenin türüne bağlı olarak ta değişen bu yöntemlerde amaç yangını mümkün olan en 

kısa sürede kontrol altına almaktır. Bununla birlikte yangın anında patlama, çökme, dumandan 

zehirlenme, yüksek alev seviyesinden etkilenme vs durumları oluşmakta ve müdahaleyi zora 

sokmaktır. Ayrıca yangın alanında olası canlıların mahsur kalması ihtimali de bulunmaktadır. 

Yangın söndürme ekipleri yangına müdahale etmek ya da canlıları kurtarmak için yangının 

kaynağının olduğu yere, dumanların – alevlerin arasına girmek durumunda kalmaktadır.  

Tüm bu sorunlara karşı girilmesi tehlikeli yangın alanına müdahale edebilecek uzaktan 

kontrolü mümkün, görüntüleme ve engel tanıma özelliğine sahip otonom bir sistem tasarlanabilir. 

Ayrıca bu otonom sistemin üzerine monte edilebilecek söndürme tertibatı ile yine uzaktan 

yönlendirilebilir motorlar sayesinde yangının kaynağını soğutma ya da söndürme çalışması 

yapılabilir.  

Otonom sistem yangın alanında örneğin mesken yangınlarında odalar arasında rahatlıkla 

hareket edebilecek ebatlarda olmalıdır. Ayrıca hareket etmesini engelleyebilecek nesnelere karşı 

(yıkıntı ya da herhangi bir eşya) engeli fark edebilecek sensörler barındırmalıdır. Bunun için güçlü 

manevra kabiliyetine sahip süspansiyonlu teker sistemleri kullanılabilir.  

Çözüme konu olan otomasyon sistemde olması gereken bir başka özellik görüntüleme ve 

bu görüntüyü uzaktaki kullanıncaya aktarabilme durumu olmalıdır. Bu sayede yangın alnında hem 

yangın kaynağını tespit etmede hem de yangın alanında olası canlı tespitinde bu görüntüleme 

özelliğinden faydalanılabilir. Aynı zamanda görüntüleme sistemi sayesinde robot önünde olan 

engellerin fark edilmesi ve uygun şekilde yönlendirilmesi imkanı da olacaktır.  

Otomasyon sistemin bir başka özelliği ise yangının türüne bağlı olarak söndürücü maddeyi 

yangın kaynağına doğru püskürtme sistemi olmalıdır. Yanıcı maddenin türüne bağlı olarak 

söndürücü madde de farklılık göstermektedir. Örneğin petrol ürünleri ve yağ gibi sıvı yanıcı 

maddelere müdahale ederken kimyasal tozlar kullanılırken, tahta, mobilya gibi günlük kullanımlık 

eşyaların olası yangınını söndürmede su kullanılmaktadır. Otomasyon sistem üzerinde bu 

söndürücü maddeleri belli bir haznede depolanarak üzerinde tanınması sağlanabileceği gibi daha 

Şekil 3 Yangın merkezine müdahale edemeyen itfaiyeciler bina dışından söndürme ve 

soğutma yapmaya çalışmaktadırlar 
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Şekil 5 Püskürtme Sitemi Yönlendirme ve Çalıştırma Algoritması 

çok söndürücüye ihtiyaç duyulması ihtimaline karşı yangın alanına gelmiş itfaiye araçlarıyla 

hortum bağlantısı da sağlanabilecektir.  Bu hortum sisteminin aracın hareketini engellememesi için 

kullanıcıların uygun uzunlukta tutması gerekecektir. Söndürme sisteminde uzaktan kontrol 

edilebilen motorlar sayesinde söndürücü madde püskürten tabancanın yönlendirilmesi mümkün 

olmalıdır. Bu sayede yangının kaynağını hedef alarak etkili bir söndürme yapmak mümkün 

olacaktır. 

Ortamın karanlık olması ihtimaline karşı otomasyon sistem üzerinde aydınlatıcı 

projektörlere ihtiyaç vardır. Bu projektörler görüntüleme için yerleştirilen kameranın görüş 

açısıyla aynı doğrultuyu aydınlatabilmesi için yine uzaktan yönlendirici sistemlere ihtiyaç vardır.   

Sistem üzerinde pek çok elektronik devre bulunacağından bunlarında ortam sıcaklığından 

en az düzeyde etkilenmesi için uygun şekilde ısı yalıtımı yapılmasına ihtiyaç vardır. Yine sistemin 

ihtiyaç duyacağı enerji şarj edilebilir bataryalarla sağlanmalıdır. Böylelikle sistemin enerji ihtiyacı 

karşılanarak kullanımının sürekliliği sağlanabilir.  
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Şekil 4 Hareket ve Görüntüleme 

Sistemi Algoritması 
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4. Yöntem 

Prototipimiz hareket sistemi, görüntüleme sistemi, engel tespit sistemi, söndürme sistemi ve 

kumanda sistemi olmak üzere beş bileşenden oluşmaktadır.  

 

4.1. Hareket Sistemi:  
Projemizde özellikle mesken 

yangınları dikkate alınarak ebatları oda 

kapılarından girebilecek büyüklükte 

ergonomik bir tasarım yapılması 

planlanmaktadır. Bununla birlikte bu 

tasarımın hareket sistemi için DC 

Motorlardan oluşmuş süspansiyonlu bir 

teker sistemi planlanmaktadır. Bu sayede 

tekerleklerin önüne gelebilecek engellere 

karşı daha dirençli sistem sarsıntılarına 

karşı yeterli mukavemet gücüne sahip bir 

hareket düzeneği oluşturulabilecektir.  

Ayrıca sistemin uzaktan 

yönlendirmesini sağlamak için 

prototipimizde bluetooth kablosuz haberleşme teknolojisi kullanılacaktır. Hareket sisteminin 

kontrolünde mikro işlemci devre kartı olarak DENEYAP KART kullanılması planlanmaktadır. Bu 

kart T3 Vakfı mühendislerince geliştirilmiş, muadili yabancı menşeili kartlara göre dahili pek çok 

özelliği içinde barındıran yerli ve milli devre kartıdır.  

DENEYAP KART içerisinde bulunan bluetooth bağlantısı ile kumanda devresi ile komut 

alabilecektir. Böylece hareket sistemini ileri-geri, sağa-sola 

yönlerde hareket ettirmek mümkün olabilecektir. Hareket 

sisteminde DC motorların kontrolü için L298N Motor Sürücü 

kartı kullanılması gerekecektir.  

4.2. Görüntüleme Sistemi:  
Bu sistemi için DENEYAP KART Kamera kullanılması 

planlanmaktadır. DENEYAP KART kamerasının istenilen alana 

çevrilmesi için kamera sistemine dönme hareketi verecek olan 

servo motor kullanılacaktır. Servo motorlar yine DENEYAP 

KART bağlantısı ile kontrol edilecektir. Böylece uzaktan 

kumanda devresi üzerinde bulunacak kamera kontrol joystiği ile 

sağa-sola ve yukarı aşağı dönme hareketi yapabilecektir. Aynı 

Şekil 6 Otonom Sistemde bulunması gereken özellikler 

Şekil 7 Süspansiyon sistemine sahip teker sistemi 

Şekil 8 İki eksenli dönme imkanı 

veren kamera platformu 

Şekil 9 HC-SR04 Ultrasonik Mesafe 

Sensörü 
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Şekil 10 Söndürme Sistemi 3D Çizimi 

zamanda kamera devresinin yerleştiği platforma kamera ile aydınlatma amaçlı LED lambalar 

yerleştirilecektir. Böylece görüntülenmek istenen alandan daha net görüntüler almak mümkün 

olacaktır. Görüntüler kumanda paneline yerleştirilecek ekran üzerinden anlık olarak takip 

edilebilecektir. Görüntüleme sistemi sayesinde yangının kaynağını gözetme ve yangın ortamında 

canlı tespiti yapmak mümkün olacaktır.  

4.3. Engel Tespit Sitemi:  
Bu sistemle amaç kameranın görüş alanında olmayan yıkıntı ya da eşyaların algılanarak 

kullanıcıyı uyarmasıdır. Bu sayede kullanıcı robot önünde yer alan engeeri fark ederek aracı daha 

kolay yönlendirebilecektir. Engel tanıma sistemi için HCSR04 mesafe sensörü  kullanılması 

planlanmaktadır. Bu sensör 10 Cm ile 4 metre arasında olan engelleri algılayabilecek 

kapasitededir. Kodlamada bu mesafe 50 cm içerisindeki engelleri algılayacak şekilde 

düzenlenecektir.  

4.4. Söndürme Sitemi:  
Bu sistem yangına 

müdahalede bulunmak için 

ihtiyaç duyulan tazyikli su 

tabancası, servo motor ve su 

motorundan oluşmaktadır. 

Görüntüleme sistemine 

benzer bir platform ile iki 

eksenli hareket sağlanarak 

tazyikli su tabancasını yangın 

kaynağını hedef alacak 

şekilde konumlandırmak 

mümkün olacaktır. Böylece 

uygun konumlandırma 

yapıldıktan sonra uzaktan 

kontrol paneli ile su püskürtme işlemi yapılabilecektir. Tazyikli su tabancası 3D yazıcı ile 

prototipe uygun şekilde tasarlanacak olup hortum bağlantısı ile prototip içerisinde bulunan su 

haznesine bağlanacaktır. Su haznesi yine 3D yazıcı ile prototipe uygun şekilde basılacaktır. Hazne 

içerisinde su tazyikini artırabilecek su motoru yerleştirilecektir. Su motoru DENEYAP KART ile 

bağlantılı L298N Motor sürücü kartına bağlı olacak ve uzaktan kumanda devresi üzerinde yer alan 

düğme ile tetiklenecektir. Bu sayede kullanıcı yangın kaynağını hedef alarak su motorunu 

çalıştıracak, dilerse su motoru çalışırken tazyikli su tabancasını yönlendirme yapabilecektir.  

4.5. Kumanda Sistemi:  
Prototip üzerinde yer alan hareket 

sistemini, görüntüleme sistemini ve söndürme 

sistemini uzaktan kontrol etmek için kullanılan 

kumanda sisteminde bluetooth üzerinden 

bağlantı yapılabilen mobil uygulama Bluetooth 

RC Car aplikasyonuna yer verilecektir. Bu 

uygulama aracın sağa sola dönme, ileri geri 

hareket, kamera ve söndürme sistemi 

platformunu sağa-sola 180 derece, yukarı-aşağı 

150 derecelik açılarla dönme imkânı 

bulunacaktır. Ayrıca uygulama haricinde 

görüntü aktarımı için de DENEYAP KARTın 

Wİ-Fİ üzerinden bağlantısı yapılarak İP adresi 

üzerinden görüntü aktarımı sağlanacaktır. 

Kumanda sisteminin bir diğer özelliği ise 

söndürme tertibatının yangın kaynağını hedef 

Şekil 11 Bluetooth RC Car uygulaması ile 

yönlendirmenin yanı sora buton özelliği de 

bulunmaktadır. 
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alarak söndürme işleminin yapılması sağlanacaktır. Bunun için uygulama üzerine bir buton 

ataması yapılacak ve butona basıldığında söndürme sistemi üzerindeki su motoru su püskürtmeye 

başlayacaktır. Ayrıca yine kumanda paneli üzerinde robot üzerinde bulunan HC-SR04 ultrasonic 

mesafe sensörüyle algılanan engellerde sesli uyarı vermesi sağlanacaktır.  

Aracımız 3 katmanlı olacaktır. En altta hareket sistemi, orta katmanda su haznesi, üst 

katmanda devre bileşenleri ve batarya sistemi yer alacaktır.  

Sistemin enerji ve söndürücü ihtiyacını karşılayabilmek için mobil sistemler düşünülmüştür 

Li-Po pil kullanılarak hem hareket motorları, hem de döndürme motorlarının  enerjisi için 11.7 V 

3S türünde, DENEYAP KART ve ultrasonic mesafe sensörü için ise 3.7 V 1.S Li-Po pil 

kullanılması planlanmaktadır.  

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 
 Yangın söndürme araç gereçleri yangının yeri ve yanıcı maddenin tipine göre değişiklik 

göstermektedir. Projemiz genel olarak kapalı meskenlerdeki yangınlarda özellikle girilmesi 

tehlikeli durumlara karşı uzaktan yangına müdahaleyi amaçlamaktadır. İtfaiyeciler yangına 

müdahale sırasında ortam dumanından etkilenmemek için oksijen tüpleri kullanmakta, yüksek 

sıcaklıktan etkilenmemek için koruyucu kıyafetler giymektedir. Bununla birlikte son teknolojilerle 

birlikte farklı materyallerinde ortaya çıktığı görülmektedir. 

 Çinli drone üreticisi EHang, yüksek binalarda meydana gelen yangınlarla baş edebilmek 

için Ehang 216F isimli pilotsuz bir hava aracı geliştirdi ve ilk defa 2021 yılında görücüye çıkardı. 

Özellikle yüksek binalardaki yangına müdahaleyi hedefleyen drone, mesken içerisinde 

kullanılabilecek durumda değildir.  

2020 yılında Kansas merkezli Textron tarafından üretilen Thermite RS3, ABD'de 

hizmete giren ilk robotik itfaiye aracı olma özelliği taşıyor. Bu araçta itfaiye araçlarının yaptığı 

işleri daha az personel ile daha etkili yangına müdahaleyi hedefliyor olsa da boyutları mesken 

içinde kullanılması açısından uygun değildir.  

2019 yılında alevlere teslim olan Notre Dame Katedrali'nde, büyük bir facianın önüne 

geçildi. Alevler ve çökme riski nedeniyle içeriye giremeyen itfaiye erleri, Colossus isimli bir 

yangın söndürme robotundan yardım aldı. Ancak robotun katedralin geniş kapılarından hareket 

Şekil 12  Devre Şeması 
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etmesi mümkünken normal meskenlerdeki koridor ve k-oda kapılarından geçişi mümkün 

görülmemektedir.  

Mevcut robotik çözümler incelendiğinde projemizin öne çıkan yenilikçi yönleri şunlardır; 

 Mesken yangınları için boyutları daha küçük kullanışlı ve ergonomik tasarım 

 Uzaktan kontrol esnasında anlık görüntü aktarımı 

 Yerli ve Milli malzemelerden üretimi, Projemizde T3 Vakfı mühendislerince geliştirilmiş 

DENEYAPKART mikro işlemci devre kartı kullanılacaktır.  

 Özgün kodlama, görüntü ve veri aktarımı sistemlerinin yanı sıra otonom hareket verecek sistem 

için kendi kodlarımızı yazarak özgün bir yazılım oluşturacağız.  

6. Uygulanabilirlik  

 Yangınlar ülkemizde ve dünyada sıklıkla yaşanan afetlerdir. Maalesef çeşitli nedenlerle oluşan 

bu yangınlarda can ve mal kayıpları yaşanmaktadır. Yangına müdahale esnasında yaşanan 

problemler arasında yangın alanında canlı bulunması riski, patlama, çökme, yıkılma riski ve 

yangından dolayı çıkan gaz ve dumandan etkilenme riski bulunmaktadır. İtfaiye ekipleri canlarını 

hiçe sayarak bu alanlara girmekte ve yangına müdahale etmeye çalışmaktadırlar. Projemizle 

birlikte girilmesi tehlikeli olan yangın alanlarında uzaktan müdahale imkânı verecek bir robotik 

sistem tasarlanacaktır. Bu sayede hem itfaiyecilerin can güvenliği tehlikeye atılmayacak hem de 

yangının kaynağına doğrudan yapılan müdahale ile yangının kontrolü saha çabuk sağlanmış 

olacaktır. Proje maliyeti uygulanabilir seviyede olduğundan ticari bir ürüne dönüşmesi 

beklenmektedir.  

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 
Projemizin gerçek hayat uygulaması için ihtiyaç duyulan tahmini maliyet 10 bin TL 

civarıdır. Ancak prototip olarak hazırlayacağımız ürünümüzde 2840 Tl lik bir bütçeye ihtiyaç 

vardır. Projenin yapımı için gerekli demirbaş ürünler kendi imkânlarımızla sağlanacaktır. 

Projemizde ihtiyaç duyulan malzemeler ve maliyetleri Tablo 1 de verilmiştir.  

Tablo 1 Malzeme listesi ve Tahmini Maliyet 

S.NO MALZEME ADI ADET BİRİM FİYAT Toplam Fiyat 

1 FİLAMENT 1 ₺190 ₺190,00 

2 DENEYAP KART SETİ 2 ₺428,00 ₺856,00 

3 Jumper Kablo 3 ₺17,00 ₺51,00 

4 DC Motor 4 ₺20,00 ₺80,00 

5 L298N Motor Sürücü Kartı 3 ₺37,00 ₺111,00 

6 Step Motor 2 ₺32 ₺64,00 

7 1S Li-Po Pil 2 ₺130,00 ₺260,00 

8 Joystick Modül 1 ₺58,00 ₺58,00 

Şekil 13 Yangına Müdahale Amaçlı Yapılmış Robotik Çözümler 
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9 Araç Platformu 1 ₺300,00 ₺300,00 

10 SG90 RC Mini (9gr) Servo Motor 2 ₺38,00 ₺76,00 

11 HC-SR 04 Ultrasonik Mesafe Sensörü 1 ₺25,00 ₺25,00 

12 Power Led Prolight Beyaz 3W 1 ₺10,00 ₺10,00 

13 Mini Dalgıç Su Pompası 6V 120 Litre/Saat 2 ₺24,50 ₺49,00 

14 Karbonmonoksit ve Yanıcı Gaz Sensör Kartı - MQ-9 1 ₺45,00 ₺45,00 

15 Ayarlanabilir Voltaj Yükseltici 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 - Kırmızı 2 ₺7,50 ₺15,00 

19 3S Li-Po Pil 2 ₺205,00 ₺410,00 

TOPLAM ₺2.840,00 
Projemizde kullanılacak olan yerli ve milli imkanlarla üretilmiş DENEYAPKART seti içerisinde 

bulunan kamera ile görüntüleme sistemi oluşturulacaktır. Ayrıca hareket, görüntüleme, söndürme 

ve engel tanıma sistemleri için ilgili malzeme listesi minimal seviyede tutulmuştur.  

Tablo 2 Detaylı Zaman Takvimi Çizelgesi 

AŞAMA YAPILACAK İŞ TARİH SÜRE 

Ön 
Değerlendirme 
Raporu Aşaması 

Proje fikri oluşturma geliştirme, 
araştırma, alanyazın taraması, karar 
verme, rapor oluşturma süreçleri 

Ocak 2022- Mart 2022 3 Ay 

Proje Detay 
Raporu Aşaması 

Ön değerlendirme rapor sonucunun 
değerlendirilmesi, literatür tarama, 
uzman görüşmeleri, proje detay raporu 
yazımı 

Mart 2022-Nisan 2022 2 Ay 

ARAŞTIRMA VE 
RAPORLAMA 

Literatür tarama, uzman görüşmeleri 
16 Mayıs 2022-10 

Haziran 2022 
24 gün 

Proje detay raporunun hazırlanması 

TASARIM 

3D model eskiz çalışmaları 
5 Temmuz 2022 

3 gün 
7 Temmuz 2022 

Malzeme alımı 7 Temmuz 2022 
3 gün 

Devre parçalarının temini 10 Temmuz 2022 

ÜRETİM 

Yangın söndürme robotu Araç Platformu 
Tasarımı 

17 Temmuz 2022 
7 gün 

25 Temmuz 2022 

Sistem devrelerinin kurulması 
25 Temmuz 2022 

3 gün 
27 Temmuz 2022 

Sistem yazılımının oluşturulması 
27 Temmuz 2022 

6 gün 
1 Ağustos 2022 

TEST 

Sistem yazılımının test edilmesi 
1 Ağustos 2022 

3 gün 
3 Ağustos 2022 

Sistem yazılımının iyileştirilmesi 
3 Ağustos 2022 

7 gün 
9 Ağustos 2022 

Sunum provaları 
9 Ağustos 2022 

3 gün 
11 Ağustos 2022 

FİNAL Final Sergisi / RİZE 12-14 Ağustos 2022 3 gün 

BÜYÜK FİNAL Final Sunumu / SAMSUN 
30 Ağustos 2022- 

5 gün 
4.Eyl.22 

 

Projenin Tamamlanması için Gereken Toplam Süre 
30 

GÜN 



12 

 

Projemizin detaylı zaman çizelgesi Tablo 2 de verilmiştir. Projenin tasarım-üretim ve test 

aşamaları için 30 günlük bir süre öngörülmektedir.  

 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar):  

Projemizin hedef kitlesinde başta yangına müdahale ekipleri olmak üzere, yangından 

etkilenebilecek kişiler de yer almaktadır. Yangına müdahale için girilmesi tehlike arz eden yangın 

alanına girmek durumunda kalan itfaiye ekiplerinin uzaktan yangına müdahalesini mümkün 

kılacak olan sistemimiz sayesinde can güvenlikleri sağlanmış olacaktır. Öte yandan yangın 

esnasında içeride mahsur kalmış bireylerin tespit edilmesini mümkün kılan sistemimiz sayesinde 

yangına maruz kalan birey ya da hayvanların kurtarılması için tespit edici rol üstlenecektir.  

9. Riskler 
      

Projemizde öngörebildiğimiz riskler şu şekilde belirlenmiştir; 

 Aracın engelle karşılaşması, sistem üzerinde yer alacak olan engel tanıyıcı sistem ve 

kamera sayesinde araç engeli aşabilecek tekerlek sistemiyle uzaktan 

yönlendirilebilecektir. 

 Söndürme haznesinde su kalmaması: bu haznenin yangın bölgesinin içindeyken 

haznesinde su bulunmaması durumuna karşı olay yerine gelen itfaiye tankerleri ile 

bağlantı sağlayacak bir hortum bağlantı yeri oluşturulacaktır. Bu sayede eğer daha çok 

söndürücü gerektiren bir olay ise hazneye hortum bağlanarak söndürücü maddenin 

devamlılığı sağlanabilecektir.  

 Devrilme riski; her ne kadar aracımızın teker bölümünde süspansiyon sistemi olsa da bazı 

durumlarda aracın devrilmesi ihtimali mevcuttur. Bunun için tasarımda mümkün olan 

devrilmeyi azaltıcı en ideal tasarım oluşturulmaya çalışılacaktır.  

Bunların haricinde zaman ve maliyet yönünden oluşan risklerin kapsam ve kaliteye olan 

etkisi risk-etki olasılık tablosu ile Tablo 3 te verilmiştir.  

 

Tablo 3 Proje Hedeflerinde Riskin Etki Skalası 

Proje 

Hedefi 

Çok Düşük / .05 Düşük / .10 

 

Orta / .20 Yüksek / .40 Çok yüksek / 

.80 

Maliyet Görünmeyen 

maliyet artışı 

maliyet<3000 

(TL) 

3000<Maliyet<3200 

(TL) 

3200<Maliyet<3800 

(TL) 

Maliyet 

>5000 

(TL) 

Takvim Görünmeyen 

zaman artışı 

Zaman<33 

(Gün) 

33<zaman<36 

(Gün) 

36<zaman<42 

(Gün) 

Zaman>42 

(Gün) 

Kapsam Kapsam düşüşü 

zor fark edilir 

Kapsamın 

minör alanları 

etkilenir 

Kapsamın majör 

alanları etkilenir 

Kapsam azaltması 

proje ekibi için 

kabul edilemez 

Proje sonu 

çıktısı 

yararsızdır 

Kalite Kalite düşüşü 

zor fark edilir 

Sadece 

talepkar 

uygulamalar 

etkilendi 

Kalite azaltması için 

ekibi onayı 

gerekebilir 

Kalite azaltması 

proje ekibi için 

kabul edilemez 

Proje sonu 

çıktısı 

yararsızdır. 
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EK: Proje Kodları 
#include <Servo.h>    //servo kütüphanesi programa 

dahil ediliyor 

Servo servo_motor;    //servo_motor isimli nesne 

oluşturuldu 

//değişkenler oluşturuluyor ve ilk değer atamaları 

yapılıyor 

int sure = 0;    

int mesafe = 0; 

int hiz=250; 

//Motor sürücü için pin tanımlamaları 

int sag_enable = 11;    // ENABLE A 11 nolu Arduino 

pinine 

int sag_ileri = 10;     // INPUT 1 

int sag_geri = 9;       // INPUT 2 

int sol_ileri = 8;      // INPUT 3 

int sol_geri = 7;       // INPUT 4 

int sol_enable = 6;     // ENABLE B 

int echo_pin = 4;       //echo_pini 4 nolu pine 

int trig_pin = 3;       //trig pini 3 nolu pine 

int alev_sensor=2;      //alev sensörü 2 nolu pine 

int role=12;            //role 12 nolu pine 

void setup(){ 

  pinMode(trig_pin, OUTPUT);    //trig pini çıkış 

yapıldı 

  pinMode(echo_pin, INPUT );    //echo pini giriş 

yapıldı 

  pinMode(sag_ileri, OUTPUT);   //pinler çıkış olarak 

tanımlandı 

  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 

giriş yapıldı 

  pinMode(role, OUTPUT);        //role pini çıkış 

yapıldı 

    digitalWrite(role,HIGH);      //ilk olarak role 

konumu pasif  

    servo_motor.attach(5);        //servo motor sinyal pini 

5 nolu pine 

  servo_motor.write(90);        //servo motor ilk açısı 90 

derece 

        Serial.begin(9600);           //seri haberleşme 

ayarları başlatıldı 

  } 

void loop(){ 

  //Mesafe ölçümü yapılıyor 

  digitalWrite(trig_pin, HIGH);          

  delayMicroseconds(10);    

  digitalWrite(trig_pin, LOW); 

  sure = pulseIn(echo_pin, HIGH); 

  mesafe = (sure / 2) / 29.1; 

  Serial.println(mesafe);       //mesafe seri port ekranına 

yazdırılıyor 

 

  //alev sensör pini okunup değer alev_durum isimli 

değişkene aktarılıyor 

  int alev_durum=digitalRead(alev_sensor);     

 

  if (mesafe < 15) {    //mesafe 15 cm den küçükse 

    //motorlar kitlenerek araç durdurulur 

    digitalWrite(sag_ileri, LOW);  

    digitalWrite(sag_geri, LOW); 

    digitalWrite(sol_ileri, LOW); 

    digitalWrite(sol_geri, LOW); 

    delay(1000); 

        // araç geriye doğru 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 araç durdurulur 

    digitalWrite(sag_ileri, LOW);  

    digitalWrite(sag_geri, LOW); 

    digitalWrite(sol_ileri, LOW); 

    digitalWrite(sol_geri, LOW); 

    delay(1000); 

        //araç sola döndürülür 

    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 eşit veya büyükse ve alev_durum değişkeni 1 ise 

    //araç 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 değişkeni 0 ise 

yangın algılanmışsa 

    //araç 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 çalışsın 

     

    for(int i=0; i<=180; i++){    //servo motor 0 dan 180 

dereceye doğru dönsün 

      servo_motor.write(i); 

      delay(10); 

    } 

    for(int i=180; i>=0; i--){  //servo motor 180 den 0 

dereceye doğru dönsün 

      servo_motor.write(i); 

      delay(10); 

    } 

    digitalWrite(role, HIGH);   //role pasif edilsin 

su motoru dursun 

    servo_motor.write(90); 

     } 

 

} 
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EK: Prototip Görseli 

 

 


