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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  

      “Yerküre kendi iç dinamikleri ile birçok yer içi kaynaklı doğal döngünün ev sahibidir. 

Depremlerde bu doğal döngünün bir sonucu olan yer hareketleridir.” (Yolcu vd, 2020:71). 

Türkiye dünyanın aktif deprem kuşaklarından biri olan Alp-Himalaya deprem kuşağı 

üzerindedir. Yüz ölçümünün % 42’si birinci derece deprem bölgesinde yer alan ülkemizde 

yıkıcı depremler sıkça görülmektedir. Gölcük, Düzce ve Van depremleri gibi yaşadığımız 

büyük depremler bize arama kurtarma faaliyetlerinin ne derece önemli olduğunu acı bir 

şekilde göstermiştir. Bütün arama kurtarma aktivitelerinin ilk amacı mümkün olan en kısa 

sürede kaza bölgesinin tespit edilmesi ve kazazedeleri ilk yardım alabilecekleri en yakın 

sağlık kuruluşuna nakillerinin sağlanmasıdır (Açıkgöz, 2004: 23). Çünkü ilk 24 saat hayati 

öneme sahiptir (Leblebici, 2004:96). Canlı olarak kurtarılanların %80’ine bu zaman zarfında 

ulaşılmıştır.  

Bu proje ile göçük altında kalan afetzedelere en kısa sürede ulaşabilmek için esnek, 

görevlilerin rahatça kullanabilmesi için ergonomik bir robot tasarladık 

 

 
Tasarladığımız robotun prototip görünümü 

 

   
Daka yılanının gövde malzemesini tasarlarken kalıp oluşturularak modellenme 

gerçekleştirildi. Bu kalıplar 3 boyutlu yazıcılardan çıkarıldı. Robotun gövdesini hareket  

ettirebilmek için servo motorlar kullanıldı. Ön değerlendirme raporunda motorları kontrol 

etmek için arduino kartı tercih edeceğimizi belirtmiştik fakat onun yerine daha fazla donanıma 

sahip milli ve yerli bir ürün olan DENEYAP kartı tercih edildi. Kamera olarak Kızılötesi 

Kamera kullanıldı. Kızılötesi kamerayı tercih etmemizin sebebi kameranın çöküntü ve enkaz 

altında toz ve dumandan  etkilenmemesidir. Ortamın karanlık olabileceğini düşünerek daha iyi 

görüntü alabilmek için led kullanıldı. Ulaştığımız afetzede ile iletişimi robot üzerindeki 

mikrofon sensörü yardımıyla yapılması  hedeflendi. Afetzedenin bizi fark etmemesi durumunda 

sesli uyarım sistemi olan buzzer çalıştırıldı. Robota, ortamda canlı yaşamına uygun oksijen 

olup olmadığını ölçebilmek için karbondioksit sensörü eklendi. Bu şartlarda ulaştığımız 

afetzedenin konum bilgisini saptayabilmek için  GPS kullanıldı. Yazılımı Arduino IDE ve 

Python üzerinden yapıldı. 
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2. Problem Durumunun Tanımlanması: 

            Depremden hemen sonra yaşamını yitirmeyen, ancak enkaz altında kalan kişilerin 

yaşamını sürdürebilmeleri en kısa sürede kurtarılmasına bağlıdır. Kurtarma süresi uzadıkça, 

bu kişilerin hayatta kalma şansları azalır.  

             1999 Gölcük ve Düzce depremlerinde enkaz altında kalan insan sayısı 56 bin kişidir. 

Bunun %20’si (11.000 kişi) kendi çabaları ile ilk bir iki günde kurtulmuş, yalnızca binde 5’i 

(250 kişi) daha sonra yetişen uzman kurtarma kümelerince kurtarılmıştır (Ercan, 2001:192). 

            Arama kurtarma operasyonlarının asıl amacı hayat kurtarmaktır. Bu nedenle arama 

kurtarma faaliyetlerine bütün imkanlar kullanılarak en kısa sürede başlanmalıdır (Açıkgöz, 

2004: 23). Arama kurtarmanın hemen başlayabilmesi için enkaz altında kalan kişinin yerinin 

tespit edilmesi gerekir. Maalesef her deprem sonrası kulaklarımızda bir cümle çınlar: “SESİM 

GELİYOR MU?” Oysa belki enkazda bizim sesimizi duyan, fakat sesini bize duyuramayan 

birileri vardır. Bu projede geliştireceğimiz robot, esnek yapısı ile en dar yerlerden geçecek, 

kızılötesi kamera sensörü ile afetzedelerin varlığını tespit edecek ve GPS ile arama kurtarma 

ekibine konum bildirecektir. 

              Projemizin ilk aşamasında kurtarma faaliyetlerinin nasıl yapıldığını öğrenmek için 

AFAD’a bir ziyaret gerçekleştirildi. Görevliler bize yöntemi ve ekipmanları tanıttı. Ekiplerin 

arama kurtarma faaliyetlerinde en çok kullandıkları cihaz Delsar Yaşam Dedektörü… Bu 

cihaz enkazda mahsur kalmış canlı kurbanları bulmak ve yerini tespit etmek için kullanılan 

sismik/akustik bir dinleme cihazıdır. Taşınması ağır, kurulumu oldukça zor olan bu cihazın 

afetzedeyi tespit edebilmesi için kişinin ses ve gürültü çıkarması gerekiyor. Eğer baygın veya 

hareket edemez konumda ise bu cihaz işe yaramıyor. Bu durumda devreye mikroskobik 

görüntüleme cihazı giriyor. Eğer görevliler orada bir canlı olabileceği hissine kapılırlarsa ( 

bilimsel bir ölçüm yok) bu cihazı kullanıyorlar. Önce delici-kırıcı bir aletle enkazda bir delik 

açılıyor ve cihaz buradan içeriye yollanıyor. Cihaz üzerindeki kamera görüntüyü LCD ekrana 

yansıtıyor. Fakat bu cihaz kablolu olduğundan mesafesi çok kısa. Kablo boyu yaklaşık 3 

metre, kameranın görüş alanı da 1 metrekaredir. Bu nedenle görevlilerin bu cihazı 

kullanabilmeleri için tonlarca ağırlıkta yıkıntının içine girmeleri gerekiyor. Onlar yıkıntıda 

iken olan bir artçı deprem enkazın tekrar hareketlenmesine ve kurtarma ekiplerinin 

hayatlarının tehlikeye girmesine sebep oluyor. Ayrıca mikroskobik görüntüleme ile buldukları 

kişilerin yaşayıp yaşamadığını tespit edemiyorlar. (M.Soysal, S. Sönmezışık AFAD arama 

kurtarma teknisyeni kişisel iletişim. Mayıs 2022) . 

 

                                              
    Delsar Yaşam Dedektörü                       Takım Kaptanımız Delsar Cihazı  ile dinleme yaptı. 
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        Mikroskobik Görüntüleme Cihazı                                    LCD görüntüleme  

     

(Fotoğraflar AFAT ziyaretimiz sırasında çekilmiştir.) 

 

3. Çözüm  

             Afet yönetimi döngüsünde yer alan beş aşama; zarar azaltma, önleme, hazırlık, 

müdahale ve iyileştirmedir. Müdahale aşaması; afetin meydana gelmesiyle birlikte, arama ve 

kurtarma çalışmaları, ilk yardım ve tıbbi müdahale, gıda temini, güvenlik, geçici barınma, 

afetzedelere verilen psikolojik ve sosyal destek hizmetleri, mal ve çevre koruma gibi 

faaliyetleri kapsamaktadır. (Yılmaz vd,2020:197)  

            Bu robot ile müdahale safhasında diğer araçların yerine getiremediği çözümler 

üretilmek istenmektedir. Çünkü arama kurtarmada başarı sağlanmazsa, ilk yardım, tıbbi 

müdahale, gıda temini gibi sonraki faaliyetlerinin hiçbir anlamı kalmaz.   

            Yazımızın 2. Bölümünde AFAD görevlilerin arama kurtarma çalışmalarında yaşadığı 

zorluklardan bahsetmiştik. Şimdi onları maddeler halinde inceleyip çözüm yollarımızı 

belirtelim. 

1- Sismik/akustik dinleme çok değerlidir fakat yeterli değildir. Afetzedenin baygın 

olması, sıkıştığı için tepki verememesi bu cihazları etkisiz kılar.  

2- Hangi şartlarda mikroskobik görüntüleme cihazı kullanılacağı kararı görevlilerin 

tecrübelerine bırakılmış. Bilimsel bir ölçüm yok.  

3- Mikroskobik görüntüleme cihazının kablosu çok kısa. Erişebildiği yer sınırlı. 

4- Ulaşılan afetzedenin yaşayıp-yaşamadığı tespit edilemiyor. 

 

ÇÖZÜM ÖNERİLERİ: Daka yılan robotu esnek yapısı ile  küçük bölgelere kurtarma ekipleri 

olmadan da girebilecek, kızılötesi kamera ile tespit ettiği görüntüyü ekrana yansıtabilecektir. 

Üzerindeki buzzer ile afetzedeyi uyarabilecektir. Robotta bulunan Karbondioksit(CO2) 

sensörü ortamda bulunan karbondioksit miktarını ölçerek ortamın canlı yaşamına uygun olup 

olmadığını hesaplar. 
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ÇÖZÜM ALGORİTMASI  
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4. Yöntem 

4.1. ROBOTUN ÇALIŞMA PRENSİBİ 

 

           Robot depremden sonrası arama kurtarma faaliyetleri esnasında enkaz altına bırakılır. 

Amacı göçük altında afetzede var mı, varsa hayatta mı bilgisini almaktır. Butona basıldığında 

robot  hareket etmeye başlar. Hareket esnasında kızılötesi kamera ile aldığı görüntüyü 

kumanda  üzerindeki ekrana yansıtır. Operatör canlı belirtisi gördüğünde robotu yönlendirir. 

Robot canlıya yaklaşır. Ses sensörü sayesinde canlıdan gelebilecek olası sesi operatöre aktarır. 

Eğer canlı ses vermiyorsa buzzer ile uyarır. Uyarıya tepki verilmediği  takdirde, yaşam 

belirtisinin olup olmadığını anlamak için karbondioksit sensörü çalıştırılır. Ortamdaki 

karbondioksit miktarı ölçülür. Akışın herhangi bir adımında canlı belirtisine rastlandığında  

GPS modülü sayesinde afetzedenin yeri tespit edilir. Konum operatör ile paylaşılır.. 
 

               

            4.2. PROJENİN TASARIMI 

 
             
    4.2.1. KUMANDA  

 

             Kumandanın üstünde görüntü aktarımı için ekran bulunmaktadır. Bu ekran ile robotun 

üstündeki kamera sayesinde içeride neler olduğunu görülebilir. GPS modülünden alınan 

bilginin aktarılması için de küçük bir GPS konum görüntüleme ekranı kullanılmıştır. 

Kumanda Panelinde robotun hareketi ve üzerindeki kameranın hareketi için 2 joystick 

bulunmaktadır. Robotun şarjını görebilmek için güç ledleri kullanıldı. Kumandaya robotun 

bulunduğu ortamın karbondioksit miktarını göstermesi için ekran konulmuştur. 

 

 

 
 

                                                                   Kumanda tasarımı 
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4.2.2. ROBOT  

 

              Robotun gövdesi 3 boyutlu yazıcıdan modüler bir şekilde çıkarıldı. İlk modüle 

kızılötesi kamera yerleştirildi. Kızıl ötesi kamerayla eşleşmesi için raspberry pi kullanıldı. 

Diğer modüllere deneyap kartı, sensörler ve GPS cihazı yerleştirildi. Tüm modüller arasına 

hareketi sağlayabilmek için selva motor eklendi.  

  
GPS modülü                                    Kızıl Ötesi Kamera                       Karbondioksit Sensörü 

 

 

 

4.3 YAZILIM 

Yazılım için Arduino IDE programı ile kodlar yazılmıştır. Kütüphane olarak Servo, 

I2C , TinyGPS gibi kütüphaneler koda dahil edilir. Ardından kodlar "deneyap" kartına 

yüklenmiştir. 

              Kızılötesi kamera için Python yazılımında kodlar yazılmış, Raspberry Pi ‘ye 

yüklenmiştir. 
 

 

                                                                                     

 

                           Deneyap Kart                                                               Raspberry pi 3 

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Projemiz, günümüz dünyasında etkin olarak deprem alanında kullanılmaya 

başlanacak olan yazılım teknolojilerini kapsamaktadır. Dünyada  canlılar göz önünde 

bulundurularak esnek robotlar tasarlanmıştır. (Yetkin vd, 2021:75) Yaptığımız 

literatür taramasında, projemize konu olan problem durumunun çözümüne yönelik 

araştırmada,    2015 yılında Tomita ve arkadaşlarının, şebeke su borularında meydana 

gelen kazaları önleyen ve boruların iç – durum kontrolünü sağlayan  sürünen bir robot 

yaptığı gözlemlendi. 
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 Bu projeden ilham alarak geliştirdiğimiz DAKA(Deprem Altında Kalanları 

Algılama) yılanı esnek robotun depremden sonra arama kurtarmada kullanılması 

hedefledik. Esnek robotta diğer projelerde kullanılan mikro-denetleyicilerden farklı 

olarak  yerli ve milli imkanlarla üretilmiş olan DENEYAP kartı kullanıldı. 

 AFAD’ın arama kurtarmada kullandığı mikroskobik görüntüleme cihazı 

sadece bir metrekarelik bir alanda etkiliydi. DAKA robotunun esnek ve hareketli 

olmasından dolayı bu alan genişletilmiştir. Bununla beraber projemizde görüntüleme 

sistemi, haberleşme sistemi ve uzaktan kontrol sistemi gibi birçok farklı sistemi bir 

arada bulundurup tek bir sistem üzerinde sunabilecek, taşınabilir ve benzerlerinin 

sahip olduğu karmaşıklıktan ziyade aynı işlevi yerine getirebilecek ve daha basit bir 

kullanımı olacaktır. 

 

6. Uygulanabilirlik  

Günümüz doğal afet sayısı ve sıklığı göz önüne alındığında, arama kurtarma 

alanındaki teknolojik ürünlere ihtiyaç giderek artmaktadır. Bu nedenle geliştireceğimiz 

yerli ve milli arama kurtarma robotu muadillerine göre düşük maliyetli, enkazın 

arasında kolayca hareket edebilen ve üzerindeki GPS modülü sayesinde afetzedelerin 

yerini tespit edebilen ayrıca mikrofon ile de kazazedeyle iletişim kurularak durumu 

öğrenilebilecek bir robottur. 

 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması  

Ürün Adet 

Birim 

Fiyat 

(TL) 

Toplam 

Fiyat(TL) Ürün   Linki 

Deneyap  kartı 1 326,86 326,86 
https://www.robotistan.com/deneyap-kart 

Raspberry pi kızıl 

ötesi kamera 

modülü V2 

1 784,11 784,11 https://www.robolinkmarket.com/raspberry-pi-
kizilotesi-kamera-modulu 

Buzzer 1 2,95 2,95 
https://www.robolinkmarket.com/buzzer 

Ses Sensörü 1 10,03 10,03 
https://www.robolinkmarket.com/ses-sensoru 

GY-NEO6MV2 

GPS Modülü 
1 120,95 120,95 https://www.robolinkmarket.com/gy-neo6mv2-

gps-modulu 

40 Pin 

Ayrılabilen Dişi-

Erkek Jumper 

Kablo-200mm 

1 13,57 13,57 https://www.robolinkmarket.com/40-pin-
ayrilabilen-disi-erkek-jumper-kablo-200mm 

https://www.robotistan.com/deneyap-kart
https://www.robolinkmarket.com/raspberry-pi-kizilotesi-kamera-modulu
https://www.robolinkmarket.com/raspberry-pi-kizilotesi-kamera-modulu
https://www.robolinkmarket.com/buzzer
https://www.robolinkmarket.com/ses-sensoru
https://www.robolinkmarket.com/gy-neo6mv2-gps-modulu
https://www.robolinkmarket.com/gy-neo6mv2-gps-modulu
https://www.robolinkmarket.com/40-pin-ayrilabilen-disi-erkek-jumper-kablo-200mm
https://www.robolinkmarket.com/40-pin-ayrilabilen-disi-erkek-jumper-kablo-200mm
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WaveShare 0.91 

inch OLED Ekran 

- 128x32 

2 140,24 280,48 https://www.robotistan.com/091-inch-oled-
ekran-128x32 

XY Joystick 

Modülü 

 

2 10,03 20,06 
https://www.gittigidiyor.com/video-oyun-

konsol/ps4-oyun-kolu-joystick-kablosuz-wireless-
playstation 

ROBİZ Mq-135 

Hava Kalite 

Sensörü Co2 

Amonyak Sülfür 

Benzen Duman 

MQ-135 Sensor 

Modül 

1 60,00 60,00 
https://www.trendyol.com/robiz/mq-135-hava-

kalite-sensoru-co2-amonyak-sulfur-benzen-
duman 

5mm Beyaz Led - 

10 Adet 
1 4,13 4,13 https://www.robolinkmarket.com/5mm-beyaz-

led-10-adet 

15 metre esnek 

kauçuk 4×2,5 

TTR kablo 

1 35,00 525,00 
    Özeken Elektrik    

Arduino Sg90 9g 

Servo Motor 

Raspberry Pıc Sg 

90 Tower Sg-90 

Mini Servo 

SG90ServoMotor 

11 29,07 319,77 
https://www.trendyol.com/arduino/sg90-9g-

servo-motor 

800x480, rasberry  

Pi Dokunmatik 

Ekran 

 

 

1 470,80 470,80 https://www.amazon.com.tr/dp/B09375RQ39/ref 

Raspberry Pi 3 

Model B+ 

NT00001 

1 2.200 2.200 https://www.trendyol.com/raspberry-pi/3-model 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

Toplam:    5.138,71 

https://www.robotistan.com/091-inch-oled-ekran-128x32
https://www.robotistan.com/091-inch-oled-ekran-128x32
https://www.trendyol.com/robiz/mq-135-hava-kalite-sensoru-co2-amonyak-sulfur-benzen-duman
https://www.trendyol.com/robiz/mq-135-hava-kalite-sensoru-co2-amonyak-sulfur-benzen-duman
https://www.trendyol.com/robiz/mq-135-hava-kalite-sensoru-co2-amonyak-sulfur-benzen-duman
https://www.robolinkmarket.com/5mm-beyaz-led-10-adet
https://www.robolinkmarket.com/5mm-beyaz-led-10-adet
https://www.trendyol.com/arduino-x-b110167
https://www.trendyol.com/arduino/sg90-9g-servo-motor
https://www.trendyol.com/arduino/sg90-9g-servo-motor
https://www.amazon.com.tr/dp/B09375RQ39/ref
https://www.trendyol.com/raspberry-pi-x-b110933
https://www.trendyol.com/raspberry-pi/3-model
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Proje Zaman Çizelgesi 
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H
a

zi
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n
 

T
em

m
u

z A
ğ

u
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o
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Proje Konusunun Tespit Edilmesi X        

Literatür Araştırması Yapılması X X       

Proje Ön Değerlendirme Başvurusu  X X      

Ön Değerlendirme Sonuçları Açıklanması    X     

Proje Detay Raporunun Hazırlanması    X X X   

Proje Detay Raporu Sonuçları Açıklanması       X  

Malzeme Satın Alımının Yapılması       X  

Sistem Montajının Yapılması       X  

Prototipin Son Halini Alması        X 

Final Yarışması Rize        X 

Teknofest Samsun        X 

 
 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar): 

             Yüz ölçümünün % 42’si birinci derece deprem bölgesinde yer alan ülkemizde herkes 

projede üreteceğimiz robotun kurtarabileceği bireyler olabilir. Robot, deprem altında kalan 

afetzedeleri bulmayı hedeflediğinden tüm illerde AFAD ,AKUT ve Sivil Savunma 

birimlerinde görevli arama kurtarma ekiplerince kullanılabilir.  

9. Riskler 

  

Robotumuz ile 

kumanda arasındaki 

bağlantıyı sağlayan 

kablonun kopması 

Enkaz altında robotumuzun 

geçemeyeceği dar yerlerde 

sıkışıp kalması 

Enkaz oluşabilecek 

çöküntüler karşısında esnek 

robotun zarar görmesi 

Proje bütçesi 

malzemeler için yeterli 

olmayabilir 

Yıkılan molozlardan çıkan toz ve 

dumandan robotumuzdaki 

kameranın iyi bir görüntü 

aktarmaması 

Enkaz altında su bulunan bir 

ortama girmesi 

 

 

       

Operatörün robotu yanlış 

yönlendirmesi 

Robot enkaz altında 

ilerlemesi sırasında 

mekanizmayı etkileyebilecek 

temaslar 
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