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1. Proje Ozeti/ Proje Tanim

Projede deprem gibi acil bir durumda, hayati belirtileri olan yaralilarin bulunmasi ve hizli
bir sekilde kurtarilmasi kurtarma ana robot ve ana robotun karnindan ¢ikan minik robot temel
oncelliktir. Bu amagla, kurtarma robotlarina etkilenen binalara girmek ve yaralilar1 bulduktan
sonra kurtarma ekibine hayati ve gevresel sinyaller gondermekle gorev verilecek.

Bu robot depremden bagka savas mayini ve diger patlayicilar1 bulup etkisiz haline degistirip
bagka yere tasiyabilir.

Gilinliik hayatimizda, insanlarin tehlikeli ve zararli kosullarda olmasi nedeniyle,
insanlarin bu tehlikeli durumlarla karsilagma olasiligini en az seviyeye diisiirmek icin uygun
olanaklara ve verimlilige sahip yeni bir platform olusturduk. Bu yiizden bir robot vasitasiyla bu
gorev yapilirsa kurtaran insanlar ve hatta kurtarma kopeklerin tehlikeli durumla girmemesine
onemli alternatiftir. Insanlarin tehlikeli deprem sonrasi enkaz altinda maruz kalmasini 6nlemek,
benzer tehlikeli ve riskli islerde ¢alismakta olan kisilere yardimci olmak bu robotun tasarlanip
ve iiretilmesinin en 6nemli nedenlerinden biridir.

Bu robotun bir¢ok 6zelligi bulunmaktadir; akiilerin sarja ihtiya¢ duymadan solar merkezi
sarj sistemi, insan miidahalesi olmadan yiyecek igecek, acil durumlarda ila¢ verip, oksijen,
kontrollii izleme ve tiim aletler ve kullar monitdrlii olarak ¢aligmasi gibi birgok 6zellige sahip
olacaktir.

(Bu robotu yaparken miimkiin oldugunca hazir aksesuar ve parga kullanmiyoruz)

Tasarlayacagimiz bu robot, 6zellikle deprem enkazlarindaki arama kurtarma ¢aligmalarina
yardimci olacak. Canliya ulagma ve iletisim kurmada, canliya yiyecek ve su temininde, enkazin
haritalandirilmasinda, olasi ¢ikig yollarinin ve art¢ilarin tespitinde kullanilmasini planliyoruz.
Bu yonleriyle tiim insanliga hizmet edecek robotumuzun arama kurtarma ekipmanlarinin bas
kahramanlarindan olacagini sdyleyebiliriz.



1.1. Robotun flk Tasarim Semalar

Sekil (1) Robotun gévde ve kol tasarimlari

SolidWorks’ta robotun ilk tasarimini yaptik, ardindan diger pargalarin tasarimini ve
ekipmanlarin yerlesimini yapacagiz. (Gévde, hareket sistemi, sarj sistemi, yiyecek ve icecek deposu,
ilag verme sistemi, kamera sistemi, mini robot sistemi ve kollari)

1.2. Kinematigi Dinamigi Sistemler

Bu Projede, problemin kinematik olarak incelenmesinden ve yol tasarim ydntemi ve
formiilasyonunun sunulmasindan sonra, amag¢ fonksiyonu ve kisitlart igeren optimizasyon
problemi sunulmaktadir. Optimizasyon problemi ¢oziildiikten sonra, bir kurtarma robotu i¢in
iki sayisal ornek analiz edilip simiile edilmekte ve ardindan grafik ve analitik sonuclar
sunulmaktadir. Bu robotu tasarlamak ve gerekli ekipmanlar1 segmek i¢in diizenli ve dogru
hesaplama yapmamiz gerekmektedir. Bu nedenle, yaklasik ya da tahmini olmayacaktir, ancak
sonu¢ odakli olarak dogru bir sekilde hesaplanacak ve tasarlanacaktir. Bundan dolay1 bu
hesaplamalar sirali olarak yapilmakta ve gerektiginde yeniden hesaplanabilmektedir. Robot
3'ten fazla tekerlege sahip olmasindan dolay1 ve her tiirlii zeminde hareket edebilecek sekilde
dizayn edilmesi gerektiginden, robotun dengesini saglamak i¢in tekerlekler i¢in robot sasisinde
yayli ve esnek bir sistem kullanacagiz. Camurda daha iyi hareket edebilmesi icin kum
tekerlekleri ekleyerek stabilizeyi arttirir ve engellerin gecisini kolaylastirir, bu tip robotlarin
hareket etme sekli tanklarin hareket mekanizmasina benzemektedir.



Sekil (2) Kum tekerlekleri

Asamalarinda oldugumuzu diisiiniirsek, bu agamada Hesaplamalar1 yapiyoruz, motorlari
seciyoruz ve motorlarin hareketini ve performansim test ediyoruz. Uygun hiz konusunda
yapilan arastirmalara gore robotun hizi 1 saniyede sifirdan 0,1 m/s 'ye ulasacak sekilde bir
robot tasarlamay1 hedefliyoruz. En koétii kosullarda (¢amurlu zemin) tiim ekipmanlar1 ve dolu
deposu ile robotun yaklasik agirligi 50 kg olarak diistiniilmiistiir. Robotun agirligina ve zemin
kosullaria gore en uygun tekerlek boyutu kum kayisli pnomatik tekerlektir.

Motor Torku :

r (tekerlek yarigapt) = 13 cm m = 50 kg
F (4 tekerlege uygulanan kuvvet)=m xa=50 x 0.1 =5 N
Boylece her bir tekerlek tizerindeki kuvvet 4/5=0.8

T (Her motorun sahip olmasi gereken tork) =F X r=0.8 x 13 =10.4 N.m

Hizlanma :

Egimli ylizeyde hizlanma= Sin (egimli yiizey agis1) x (g) yer¢ekimi ivmesi

Egimli ylizeyde hizlanma = Sin (30) X 10=15

Motor se¢imi :

Motor devir sayis1 x motor torku > IvmexHiz x kiitle/n2
Hiz= 0.1 m/s
Egimli ylizeyde hizlanma =5

kiitle = 50 k =500 N



Sekil (3) Govde ve robot tahrik sistemi yapma adimlari



1.3.Yazihm Ac¢iklamasi ve Robot Zekasi

Framework platformunda uygulanip yazilacaktir. Robot yazilimini ger¢ek zamanli olarak
tasarlamak ve uygulamak icin girisimlerde bulunulmustur. Bu sayede robot ayni anda birden
fazla islemi gerceklestirebilmektedir. Ornegin robot ayni anda tiim motorlar1 farkli hizlarda
siirebilmekte ve ayni anda tiim girislerden ve sensorlerden aldigi bilgileri isleyebilmekte ve es
zamanli olarak kumanda ile iletisimi siirdiirebilmektedir.

Kontrol boliimii ile robot arasindaki iletisim protokolii Baglanti Ydnelimli olarak
tasarlanmistir, boylece kontrol boliimii ile baglantinin kesilmesi durumunda robot hemen fark
eder ve yedekleme sistemi ile iletisim kurmaya calismak, islemleri otomatik olarak
gergeklestirmek ve gerekli onlemleri alir. Son olarak baglantiyr keser ve tiim iglemleri
tamamlar ve yeniden baglanana kadar tamamen durur.

Robot yazilimimi Real-time olarak uygulamaya ve gelistirmeye c¢alisilmistir. Bu sayede
robot ayn1 anda birkag islemi gerceklestirebilmektedir. Ornegin robot ayn1 anda tiim motorlar
farkli hizlarda siirebilmekte ve tiim girislerden ve sensorlerden aldig1 bilgileri e zamanl olarak
isleyebilmektedir. Gerektiginde alarmlar olusturur ve ayn1 zamanda kontrol boliimii ile iletigimi
siirdiiriir. Bu amaca ulasmak icin mikrodenetleyici iizerindeki donanim olanaklarini
olabildigince verimli kullanmaya ¢alistik. Diger durumlarda, zamanlayicilar ve ana isleme
boliimii, zamanlama algoritmalar: kullanilarak gorevler arasinda paylasilmistir.

1.4.Elektronik (islemci)

PIC18F97J60 mikro Piyasadaki giiglii mikrodenetleyicilerden biri olan bu
mikrodenetleyici,  giiriiltilye karst oldukga yiiksek bir dirence sahiptir ve tim
mikrodenetleyicilerin ortak 06zelliklerine ek olarak, Ethernet, EPWM, EUSART vb. destegi
gibi benzersiz 6zellikler igerir. Bu mikrodenetleyicinin kullanimi, Ethernet protokoliinii bir
iletisim protokolii olarak kullanmay1 kolaylastirir, ayrica 35MHz saat hizi, 70 GPIO pini, 2
serisi USART ve SPI, 3 PWM modiilii, 5 zamanlayici, 16 analog giris ve ... Bu robot yapiminda
tiim ihtiyaglart bu islemci ile karsilamayr miimkiin kilmigtir. Robotun yaraliy1 NIST
standartlarina gore tanimlamasi gereken hayati belirtiler, yarali viicut 1sis1, CO2 solunumu
gibi kimyasal belirtiler, uzuvlarin hareketi, yardim i¢in ses veya yarali yarali i¢in genel viicut
sekli (diger belirtilerde yoktur) vardir.

Sekil (4) Robotun Driver Elektronik kismi Robotun sensorlar karti
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Tiim sensorlerin ¢iktis1 uygun bir iligki ile robot kontrol panosuna girilir ve bunun
tizerinden kodlama ve smiflandirmadan sonra robot lokal kontroloriin ilgili kismina
veya telekomiinikasyon {initesi araciligiyla operatdriin islem ve kontrol {initesine génderilir.

Sekil (5) Robotun 1w monitér kablosuz sistem

Belirli bir zamanda robot tarafindan alinan yolu gdstermek icin, belirli bir sabit
engelin varliginda ilk konumdan son konuma hareket siiresi boyunca robot kompozisyonunun
cesitli goriintimleri goriintiilenir.

Iki sabit silindirik bariyerin varhginda mobil robot seti tarafindan iiretilen simiilasyon
sonuglarini ve optimal yolu gostermektedir.

O -
4 I\A / . Robot P.8
: 7z

3557 15 1T 05 0 05 1 152
X (m)

Sekil (6) Simiilasyon sonuglar ve iki engelin varliginda optimal yol

PIC18F97]J60 mikrodenetleyicinin kullanilmasi, robot kontrol bdliimiinden veri
gondermek ve almak i¢cin TCP/IP protokolii kullanilarak Ethernet protokoliiniin uygulanmasina
izin verir. Veri gondermek ve almak i¢in belirtilen protokolleri kullanin Robot, ortam
giirliltiisine karst en fazla direnci gosterebilir Ciinkii bu protokoller, hata tespiti ve
diizeltilmesi icin eksiksiz ve uygun bir mekanizmaya sahiptir. Ayrica kameralar tarafindan
ayn1 protokoliin kullanilmasi nedeniyle, ¢esitli verilerin gonderilmesi ve alinmasi i¢in farkl
mekanizmalar uygulamaya gerek yoktur. BTS7810 siiriiciisii, 40 amper ve 55 volta
dayanabilmesi, kiigiik ve uygun boyutlara sahip olmasi nedeniyle robot motorlarini siirmek igin
kullanilir. L.298 siiriiciisii, motorlarin gii¢ tiikketimine uygun goriinen kol da dahil olmak iizere
diger motorlar1 stirmek i¢in kullanilir.



1.5. Goriintiileme izleme Sistemi Ve Gériintii Isleme

Genel olarak, akilli bir kurtarma sistemi tasarlamak ve insa etmek i¢in ¢esitli yollar
bulunmaktadir. Bunlar; operator kontrol sistemi, akilli goriintii isleme sistemi, ¢cevresel bilgileri
iceren akilli sistem ve lazer tarayici sistemi olarak yapilmaktadir.Bunlarin goriintiileri asagida
verilmistir.Robotun navigasyon ve hareket sistemi, robot {izerine kurulan kameralar tarafindan
goriintii isleme teknolojisi kullanilarak ve igerik tahsis yazilimi yardimiyla yapilmaktadir, ayni
zamanda rotay1 kolaylikla tespit ederek manevralarini gerceklestirmektedir.Kontrol pargasi ile
robot arasindaki iletisim protokolii Baglant1 Odakli olarak tasarlanmistir. Béylece robot kontrol
boliimii ile baglantis1 kesilmesi durumunda yedek sistemi yardima ile iletisim kurmaya calisir,
islemleri otomatik olarak gerceklestirmek ve son olarak baglantiyr kesip tim islemleri
tamamlamak ve tekrar baglanana kadar robot tiim bu iglemleri aninda fark eder ve gerekli
onlemleri saglar.

Sekil (7) Kameralarla goriintii igleme sistemi

2. Problem / Sorun

Problem, ¢6ziim, yontem, yenilik¢i yon, uygulanabilirlik, zaman planlamasi, hedef kitlesi
ve riskler hepsini tekrardan gondeririz. Deprem aninda ekip gruplar eksik olabilir ve yetersiz
insan giicii olmayabilir bu yiizden bizim insan ve kurtarici kopekler disinda ekstra yardimer ve
kurtarict ekiplere ihtiyacimiz tiim gegtigimiz yillarda afetlerde goriinmiistiir. Bu yardimda
yaral1 bayilmis ve enkaz altinda olan insanlara ve vatandaslara yardim edebilmemiz ¢ok 6nemli
bir konudur. Bu yiizden bazi durumlarda ve tahlikeli anlarda kurtaricit kdpekler ve insanlar
elinden bile bir is gelemiyor ve yangin patlayact maddeler gaz yetersiz oksijen olmadigi igin
arama kurtarma ¢ok uzun siirebilir bundan dolay1 enkaz altindaki insanlar ve canlilar i¢in yemek
su oksijen ilag akilli telefon vs yasamin1i devam etirmemiz yetistirebilmemiz ve igin
tasarladigimiz robot bu gorevlerin tamamini en kisa siire i¢inde yerine getirebilir. Robotun agir
olmasi nedini inkaz altindaki yaralilar1 kurtarabilmesi i¢in gii¢lii hidrolik giice ihtiyaci vardir
bu nednden dolay1 eger robotumuz hafif olursa bu gorevini yapabilmesi miimkiin degildir ve
agirliklar1 (taglar1 betonlar1) kaldiramaz. Ayrica bizim tasarladigimiz ana robot diginda bir
tanede minik 1.5 kg agirlikta minik robotumuz bulunmaktadir ve bunun goérevi ana robotun
giremedigi yerlere kolaylikla girmesi ve ana robotumuza yardim etmesidir.



3. Coziim

Projemiz, ¢ogunlukla deprem sonrasindaki arama kurtarma caligsmalarin1 hizlandirmaya
yonelik gelistirildi. Afet sonraki 48 saat en 6nemli zaman dilimidir. Bu siire i¢erisinde deprem
bolgelerinde sikca artgilar goriilmektedir. Geceleri goriislin azlig1 gibi sorunlarla ¢calismalarin
verimi oldukca diismektedir. Ayrica canlinin tespitinden enkazdan ¢ikarilmasina kadar gegen
stire igerisinde canliya su, yiyecek vb. ihtiyaglarin ulastirilmasi ve ilk saglik kontrollerinin
yapilmasi olduk¢a zordur. Bu gibi durumlar tasarladigimiz robotumuzla asabilir, ¢aligmalari
biiyiik 6l¢iide hizlandirabiliriz. Robotumuzun sahip oldugu ¢esitli sensorler yardimiyla enkaz
altindaki canlilar tespit edilebilecek, enkaz haritas1 olusturulup olas1 ¢ikislar bulunabilecek yol
istiindekindeki parcalar1 kaldirarak ve sahip oldugu biiylik fenerle canliya ulagsmayi
kolaylagtiracaktir.

Deprem sonrast enkaz altinda canli insanlarin %30'min normal halde bulunmayan
yerlerde ve tehlikeli noktalarda uzun zamandan sonra cansiz bulunup yardimsiz kaliyorlar Bu
yuzden en Onemli olan kurtarma robotu olabilir ¢iinkii tehlikeli noktalara yardimci insanlar
giremez ve kurtarma kiipeler enkaz altindaki insanlara su ve ilag veremez bu yiizden mekanize
bir donanim sistemine robot olarak kullanilabilen, g¢alisma kosullarina dayanikli bir
yardimcidir.

4. Yontem

Kurtarma robotlarinin tasarim ve yapimindaki en biiyiik sorunlardan biri, robotlarin
diizensiz, dengesiz ve ongoriilemez ¢aligsma ortamidir, bu nedenle yliksek giivenilirlige sahip
bir kontrol sistemi ve g¢evre ile yiiksek uyumluluga sahip mekanik bir sistem olusturarak
optimum bir robot olusturulabilir. Istenen davranis1 elde etmek i¢in parametrelerinin ¢alismasi
ve optimizasyonu, mekanik sistem, donanim ve yazilim asamalarini inceleyecegiz. Robotun
yazilimi i¢in PIC18F97J60 Mikrodenetleyicisi kullanilacak olup robotun mekanik sistemi {i¢
ana boliimden olusur:

On Baglant1: Robotun (ana gévdeye bagli) dniine monte edilir ve robotun engelleri asmasina
yardimci olur. Ana Govde: Robotun ve elektronik bilesenlerin tagiyicisinin ana pargast olup,
insanlarin ve kameralarin konum tespitini ve tanimlanmasini saglayacaktir.

Istenen davranisi elde etmek icin parametrelerinin ¢alismasi ve optimizasyonu, mekanik
sistem, donanim ve yazilim asamalarini1 inceleyecegiz. Robotun yazilimi i¢in PIC18F97J60
Mikrodenetleyicisi kullanilacak olup robotun mekanik sistemi ii¢ ana boliimden olusur:

On Baglanti: Robotun (ana govdeye bagli) 6niine monte edilir ve robotun engelleri
asmasina yardimci olur.

Paralel Mekanizma: Bu bdliim dengeyi korumak ve yola uyum saglama yetenegini
arttirmak i¢in ana govdenin her iki tarafinda iki mekanizma igerir.
Ana Govde: Robotun ve elektronik bilesenlerin tasiyicisinin ana pargasi olup, agaglart ve
kameralarin konum tespitini ve tanimlanmasini saglayacaktir.
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4.1. Cihaz Uretim Teknigi

Bu robotun en Onemli performanslarindan biri olan donanim sistemi ile yazilim

sisteminin birlegsmesidir. Bu ylizden enkaz altinda yardima ihtiya¢ duyulan yerlerde endiistriyel

ve yarl otomatik yardim yapabilmektedir. Robotun tiim tasarim parcalart ve kullanilan

malzemeler hakkinda bilgiler asagida verilmistir.

Motorlarin 6zellikleri | kol motorlari Hiz NominalVoltaj | NominalAkim Disli orani
hareket motorlari | kol motorlari | 16.66 RPM 1.92 A 1=60 (Motor 1000 RPM)
kol motorlari kol motorlari 10 RPM I5A 1=30 (Motor 300 RPM)

Tablo (1) Motorlarin 6zellikleri

Toplam agirlik

50Kg

Uzunluk genislik Yiikseklik

79 cm-64cm-47cm

Minimum hiz 0.1 m/s

Kollar maksimum agisal hiz 37 rpm

Kaymali yatak sayis1 28

Toplam parga sayist 658

Gig tiiketimi (bosta/ tipik/ maks) 15/200/800 W
Akii dayaniklilig1 (bosta/ normal/ agir yiik) 2Giin / 120 / 60 dak
Maksimum hiz (diiz/dis) 0.8/0.6/-m/s

Sarj cihaz1 gli¢ destegi seti

1,200W (100-240V AC)

Pilleri sarj etme siiresi

(80%/ 100%) 90 / 120 min

Tablo (2) Robotun temel 6zellikler

e Veri ve gorlintilleme almak ve gondermek i¢in yiiksek giiclii bir alici-verici.

e Robotun etrafindaki sesleri almak i¢in gii¢lii bir mikrofon.

e Kontrol panosunu giiclendirecek roleler, giic devreleri, antenler gibi elektrikli kisimlar.

e Kameralardan birinin dort yonlii doniisii i¢in 2 servo motor

e Tamamen karanlikta aydinlatma sistemi

e igne kolu (Acil ilag)




e Tahrik sistemi: ileri geri donme kabiliyetine sahip dort tekerlek, 1 disli kutusu ve 4 giiglii
motora sahiptir, ayn1 zamanda hiz degistirme, tasima ve ¢gekme yetenegi bulunmaktadir.

e Robot yapist: Demir, Dokme demir, Kuru plastik, Sert Teflon, Fiberglas, Aliiminyum,
Cam, Bakir ve 6zel ahsap’tan olusmaktadir.

e Ana tahrik: 1500 rpm hiza sahip motorlar.
e Robot govde malzemesi: Sert aliminyumlu ve demir.
e Robotun ¢alisma ve operasyon sirasinda faydali manevrasi: 7 saat

e FElektronik ve mekanik yapi: Dahili gli¢ kaynagi (pil), 2 adet 12 kanalli kumanda ve
joystick.

e Kullanilan kameralar: Gelismis kameralara yiikseltilebilir 4 adet normal gece goriis
ozelligine sahip kamera.

e Sistem sogutmasi i¢in 2 adet 12 volt fan
e Sudeposu:4 litreye kadar dolabilir

e Robot otomatik kontrol sistemi: Robotu yonlendirmede, ¢evredeki verileri almakta ve
robotun yolunu agmada dort adet sensor

e Robot elektrik yonii: Robotun kontrol ve manevra komutlari i¢in standart kablolama ile
birlikte tiim elektronik ve elektrik devreleri bu kutunun i¢indedir.

4.2.Robotun Tahrik Sistemine Sahip Ana Govdesi

Robotu manevra sirasinda hareket ettirmek ve heterojen kosullarda robotun dinamik
dengesini korumak i¢in tasarlanmis ve insa edilmis olup, robotun ana sasesinin dort tekerlegi
de motorlar ve disli kutular1 yardimiyla robotun hareketini gergeklestirmektedir.

Minik Robot

Minik robotumuzun boyutlart 6 cm * 9cm ve tahmini agirlhigi 1.5 kg olacak sekilde
tasarlanacaktir. Bu robot ana robotumuzun gévdesine 6zel bir yerde saklanacak sekilde ve buna
bagli 5 metre unzunlukta kablo vasitasi ile ana robotumuza baglanacaktir. Minik robotumuzda
kamera sistemi vs 0zellikler bulunmaktadir.

Bu robotda tasarim amacimiz ana robotun giremedigi yerlere kolaylikla girebilmesi ve ana
robota yardim etmesi. Sekil 7de robotun {istiinde oturan minik robotumuz goriinmektedir.
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Sekil (8) Ana robotun iistiinde yer alan minik robot

5. Yenilik¢i (Inovatif) Yonii

Bu robot sadece nadiren depremde kullanmayacak, savas mayini ve diger patlayicilari
mekanlarda ve arazilerde bulup etkisiz haline doniistiiriip baska yere tagiyabilir.

Kurtarma robotlarin enkaz altinda dar ve yolsuz noktalarda calismamasi ve ileri
ylirlimemesi sebebiyle en dnemli yenilik ana robotumuzun iistiinde yer alan minik robottur bu
minik robot kiiciik ebatta oldugu icin dar ve kiigiik noktalarda calisip ve enkaz altindaki
insanlara yardim edib su ve gerekirse 1la¢ verebilir.

Kurtarma Robotunun Optimum Motor Ozellikleri : Diizensiz yollara uyum saglama ve
sorunsuz hareket etme yetenegi, merdivenler de dahil olmak iizere ¢esitli boyutlarda engelleri
asabilme, kaba yollarin ve engellerin geg¢isi sirasinda devrilmeye karsi direng, maksimum torku
diistik tutarken motorlarin enerji tiiketimini azaltma, robotun yoldaki problemlerden kurtulma
yetenegi ve genel olarak hareket etmeye devam etme yetenegi, istenen yolu izlemek ve
engellere carpmamak icin yiiksek manevra kabiliyeti olmasi. Robotumuz ek olarak, canlilarin
nefes veya viicut hareketleri, viicut sicakligi veya sesi gibi hayati belirtilerine dayanarak
canlilarin yerini tespit edebilir ve durumu hakkinda bilgi verebilir. Gerekli kiiglik miidahaleleri
gergeklestirerek insan veya hayvanin bayilmasina engel olabilir, bayilmigsa kendine gelmesini
saglayabilir. Enkazdan ¢ikarilana kadar su ve yiyecek gibi ihtiya¢ maddelerini ulastirabilir.
Sahip oldugu radar, 1s1 vb. sensorler yardimiyla enkaz haritalandirilmasi yapabilir ve olasi
cikislari belirleyebilir.

Proje Tiirkiye'deki bir {iniversitenin mensuplarinca gelistirilmistir. Projenin biiyiik bir
kismi, cogu bileseni, bizler tarafindan iiretilecek; miimkiin oldugunca ithal ve hazir materyalden
kacinilacaktir. Yazilimi tamamen bizler tarafindan hazirlanacaktir.
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6. Uygulanabilirlik
Projemiz ilk tasarim agamasi bittikten sonra hayata gecirilecegi miimkiindiir ve planimiz

iiniversitede teknopark olarak sirket kurup ve projemizi ticari bir {iriine doniistiirebilmek hedefi
ile yola ¢ikmaktayiz.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Projenizin tahmini biitgesi 48000 TL, detayli olarak sekilde agiklanmaistir.

ELEKTRIK ARAYUZLER
B300L 3500 TL

SENSORLER
3000 TL GOVDE

7000 TL

FILIPPER
6500 TL

KOLLAR
2000 TL
MOTORLAR
11000 TL
TEKERLER
2000 TL
HAREKET
4500 TL

TOPLAM : 48000 TL

Sekil (9) Robotun Tahmini Biitgesi

AY | Mart Nisan Mayis Haziran Temmuz Agustos
HAFTA

— 3|4|1(2|3(4(1|2(3(4|1|2|3|4|5|1(|2(3(4|1]|2|3|4
Yarigma Takvimi

Yarigma Bagvuru

On Tasarim Raporu

On Tasanim Raporu Sonuglari

Detay Tasarim Raporu Hazirlanmasi BEEEEER

Detay Tasarim Raporu Sonuglari
Yarisma

is Paketi

On Tasarim Raporu Hazirlanmasi D D D D
Detay Tasarim Raporu Hazirlanmasi D D D D [:l

Uretim

Robotun Elektronik Ve Kontrol Sisteminin Tasarlanmasi D D D D D D
Robotun Mekanik Ve $ebeke Sisteminin Tasarlanmasi D D D D D

Testler
Robotun Mekanik Sisteminin Testleri DD

Robotun Elektronik Sisteminin Testleri D D

Robot Arazi Testleri D D D

Tablo (4) Projenin Zaman Planlamasinda
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Aksesor Brand Adet
Piller ve Pil Sarj Cihazlar SONY Li _ion AAA 60
Mikro denetleyici AT m32 1
Wi-Fi Sistemi Asus Acces Point 1
PTZ Kamera Edimax P-T 7
Kum Tekerler Kayist Chater 1
CNY70 Sensorii CNY70 2
Is1 Sensorti TR56 1
Acces Point Mikrotik 2
Motor surucusu Ozel Tasarim 4
Motor Dis Kurmas Turkiye 4
Motorlar Kurmas Turkiye 4
Filipper kol Ozel Tasarim 4
DC Motor 12 v 300 Rpm Buhler 2
Motor Mili Ozel Tasarim 4
Sarjer 6-24 v 20 A - 1
Tekerlek (Pneumatic) Lassa 4
Drive Motor 40 A - 1
P Kmera Hitech 2
R-kontrol 9 CH - 1
IAlminium L 0.5cm - I m
Ultrasonic Sensor - 6
24t012-5 A - 3
Sebeke Kablosu - 8
Motor Dc 12v 20Rpm Buhler 2
Plexi - I m
Switch on-off 20 A - 2
Kablo 2.5 - 3m
Kablo 0.5 - 3m
Sensor ptz - 1
Sensor MQ 136 - 2
Detector k612 - 1
Servo Motor MG 90S MG 90S 4
DC-DC LM 2596 LM 2596 2
1602 A LCD - 2
METAL 2SHPN Mikrotik 2
Mikrotik dual band

IAC-DC 24V -10A

Tablo (3) Robotun Aksesorlari
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8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar)

Tasarladigimiz projeni belediyeler ve itfaiye ekipleri tarafindan kullanilacagi ve insanlarin
hayatin1 kurtarmak amaci ile deprem sonrasi, yanginda, maden ¢aligmalarinda problemi
yasayan insanlar ve yaralilari en az seviyeye indirmek i¢in tasarlanmistir.

Projemiz tiim insanliga hizmet edecektir. Yakin zamanda yasadigimiz afetlerde arama
kurtarma sirasinda goérmiis oldugumuz sorunlar ve ihtiyaglar bu fikri ortaya ¢ikarmustir.
Cogunlukla arama kurtarma ekiplerince kullanilacak robotumuzun, tiim diinyada afet sonucu
can kayiplarini ve yaralanmalari azaltmasini umuyoruz.

Tam otonom robotlar s6z konusu oldugunda, kurban tespiti, yol bulma ve bilinmeyen bir
alanda kesif kritik sorunlardir. Bu yontemin bir diger avantaji, yola eklenen her bir engel ile
problem kisitlamalarinin sayisinin lineer olarak artmasi ve yol tasariminin genel yonteminin
degismemesidir.

9. Riskler

¢ Projeyi olumsuz yonde etkileyecek unsurlar asagida siralanmustir.

e Ogrenci takiminin malzeme temini icin yeterli destek ve sponsor olmamast.

e Proje tasarim siirecinde robotun tek tek parcalarini test yapmak gerektirir bu yiizden
bazen parcalar test asamasinda bozulabilir ve degistirmemiz gerekebilir.

e Seri iiretim asamasina geldigimizde gerek destek acgisindan gerek onay siirecinde
zaman kaybu olabilir.

e Proje hayata gegirilirken sonra ortaya ¢ikabilecek problemler tamamen sifir seviyede
yanisira insanlara yardim etmek i¢in ¢ok problemleri ortadan kaldirir.
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