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1. Proje Özeti / Proje Tanımı 

      Projede deprem gibi acil bir durumda, hayati belirtileri olan yaralıların bulunması ve hızlı 
bir şekilde kurtarılması kurtarma ana robot ve ana robotun karnından çıkan minik robot temel 
öncelliktir. Bu amaçla, kurtarma robotlarına etkilenen binalara girmek ve yaralıları bulduktan 
sonra kurtarma ekibine hayati ve çevresel sinyaller göndermekle görev verilecek. 

      Bu robot depremden başka savaş mayını ve diğer patlayıcıları bulup etkisiz haline değiştirip 
başka yere taşıyabilir. 

 

Günlük hayatımızda, insanların tehlikeli ve zararlı koşullarda olması nedeniyle, 
insanların bu tehlikeli durumlarla karşılaşma olasılığını en az seviyeye düşürmek için uygun 
olanaklara ve verimliliğe sahip yeni bir platform oluşturduk. Bu yüzden bir robot vasıtasıyla bu 
görev yapılırsa kurtaran insanlar ve hatta kurtarma köpeklerin tehlikeli durumla girmemesine 
önemli alternatiftir. İnsanların tehlikeli deprem sonrası enkaz altında maruz kalmasını önlemek, 
benzer tehlikeli ve riskli işlerde çalışmakta olan kişilere yardımcı olmak bu robotun tasarlanıp 
ve üretilmesinin en önemli nedenlerinden biridir.  

Bu robotun birçok özelliği bulunmaktadır; akülerin şarja ihtiyaç duymadan solar merkezi 
şarj sistemi, insan müdahalesi olmadan yiyecek içecek, acil durumlarda ilaç verip, oksijen, 
kontrollü izleme ve tüm aletler ve kullar monitörlü olarak çalışması gibi birçok özelliğe sahip 
olacaktır. 

(Bu robotu yaparken mümkün olduğunca hazır aksesuar ve parça kullanmıyoruz) 

 

      Tasarlayacağımız bu robot, özellikle deprem enkazlarındaki arama kurtarma çalışmalarına 
yardımcı olacak. Canlıya ulaşma ve iletişim kurmada, canlıya yiyecek ve su temininde, enkazın 
haritalandırılmasında, olası çıkış̧ yollarının ve artçıların tespitinde kullanılmasını planlıyoruz. 
Bu yönleriyle tüm insanlığa hizmet edecek robotumuzun arama kurtarma ekipmanlarının baş 
kahramanlarından olacağını söyleyebiliriz. 
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1.1. Robotun İlk Tasarım Şemaları 

 

  

 
 

Şekil (1) Robotun gövde ve kol tasarımları 

										SolidWorks’ta robotun ilk tasarımını yaptık, ardından diğer parçaların tasarımını ve 
ekipmanların yerleşimini yapacağız. (Gövde,	hareket	sistemi,	şarj	sistemi,	yiyecek	ve	içecek	deposu,	
ilaç	verme	sistemi,	kamera	sistemi,	mini	robot	sistemi	ve	kolları) 

1.2. Kinematiği Dinamiği Sistemler 

Bu Projede, problemin kinematik olarak incelenmesinden ve yol tasarım yöntemi ve 
formülasyonunun sunulmasından sonra, amaç fonksiyonu ve kısıtları içeren optimizasyon 
problemi sunulmaktadır. Optimizasyon problemi çözüldükten sonra, bir kurtarma robotu için 
iki sayısal örnek analiz edilip simüle edilmekte ve ardından grafik ve analitik sonuçlar 
sunulmaktadır. Bu robotu tasarlamak ve gerekli ekipmanları seçmek için düzenli ve doğru 
hesaplama yapmamız gerekmektedir. Bu nedenle, yaklaşık ya da tahmini olmayacaktır, ancak 
sonuç odaklı olarak doğru bir şekilde hesaplanacak ve tasarlanacaktır. Bundan dolayı bu 
hesaplamalar sıralı olarak yapılmakta ve gerektiğinde yeniden hesaplanabilmektedir. Robot 
3'ten fazla tekerleğe sahip olmasından dolayı ve her türlü zeminde hareket edebilecek şekilde 
dizayn edilmesi gerektiğinden, robotun dengesini sağlamak için tekerlekler için robot şasisinde 
yaylı ve esnek bir sistem kullanacağız. Çamurda daha iyi hareket edebilmesi için kum 
tekerlekleri ekleyerek stabilizeyi arttırır ve engellerin geçişini kolaylaştırır, bu tip robotların 
hareket etme şekli tankların hareket mekanizmasına benzemektedir. 
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Şekil (2) Kum tekerlekleri 

Aşamalarında olduğumuzu düşünürsek, bu aşamada Hesaplamaları yapıyoruz, motorları 
seçiyoruz ve motorların hareketini ve performansını test ediyoruz. Uygun hız konusunda 
yapılan araştırmalara göre robotun hızı 1 saniyede sıfırdan 0,1 m/s 'ye  ulaşacak şekilde bir 
robot tasarlamayı hedefliyoruz. En kötü koşullarda (çamurlu zemin) tüm ekipmanları ve dolu 
deposu ile robotun yaklaşık ağırlığı 50 kg olarak düşünülmüştür. Robotun ağırlığına ve zemin 
koşullarına göre en uygun tekerlek boyutu kum kayışlı pnömatik tekerlektir. 

Motor Torku :  
m = 50 kg                                                13 cm  =(tekerlek yarıçapı) r 

F (4 tekerleğe uygulanan kuvvet) = m × a = 50 × 0.1 = 5 N 

0.8 =5  /Böylece her bir tekerlek üzerindeki kuvvet    4  

T (Her motorun sahip olması gereken tork) = F × r =0.8 × 13 = 10.4 N.m  

                         

Hızlanma : 

Eğimli yüzeyde hızlanma= Sin (eğimli yüzey açısı) × (g) yerçekimi ivmesi 

5  =10 Sin (30) ×   =Eğimli yüzeyde hızlanma  

 

Motor seçimi :  

   π2/kütle ×Hız ×İvme  ≥Motor devir sayısı × motor torku   

m/s  0.1   =Hız 

5 =  Eğimli yüzeyde hızlanma 

N 500   =k  50   =kütle 



	

6	
	
	

	

 
 

 

 
 

Şekil (3) Gövde ve robot tahrik sistemi yapma adımları 
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1.3.Yazılım Açıklaması ve Robot Zekası 

Robot mikrodenetleyicisi için yazılan kontrol yazılımı C programlama dili ve Net 
Framework platformunda uygulanıp yazılacaktır. Robot yazılımını gerçek zamanlı olarak 
tasarlamak ve uygulamak için girişimlerde bulunulmuştur. Bu sayede robot aynı anda birden 
fazla işlemi gerçekleştirebilmektedir. Örneğin robot aynı anda tüm motorları farklı hızlarda 
sürebilmekte ve aynı anda tüm girişlerden ve sensörlerden aldığı bilgileri işleyebilmekte ve eş 
zamanlı olarak kumanda ile iletişimi sürdürebilmektedir. 

Kontrol bölümü ile robot arasındaki iletişim protokolü Bağlantı Yönelimli olarak 
tasarlanmıştır, böylece kontrol bölümü ile bağlantının kesilmesi durumunda robot hemen fark 
eder ve yedekleme sistemi ile iletişim kurmaya çalışmak, işlemleri otomatik olarak 
gerçekleştirmek ve gerekli önlemleri alır. Son olarak bağlantıyı keser ve tüm işlemleri 
tamamlar ve yeniden bağlanana kadar tamamen durur. 

Robot yazılımını Real-time olarak uygulamaya ve geliştirmeye çalışılmıştır. Bu sayede 
robot aynı anda birkaç işlemi gerçekleştirebilmektedir. Örneğin robot aynı anda tüm motorları 
farklı hızlarda sürebilmekte ve tüm girişlerden ve sensörlerden aldığı bilgileri eş zamanlı olarak 
işleyebilmektedir. Gerektiğinde alarmlar oluşturur ve aynı zamanda kontrol bölümü ile iletişimi 
sürdürür. Bu amaca ulaşmak için mikrodenetleyici üzerindeki donanım olanaklarını 
olabildiğince verimli kullanmaya çalıştık. Diğer durumlarda, zamanlayıcılar ve ana işleme 
bölümü, zamanlama algoritmaları kullanılarak görevler arasında paylaşılmıştır. 

1.4.Elektronik (İşlemci) 

PIC18F97J60 mikro Piyasadaki güçlü mikrodenetleyicilerden biri olan bu 
mikrodenetleyici, gürültüye karşı oldukça yüksek bir dirence sahiptir ve tüm 
mikrodenetleyicilerin ortak özelliklerine ek olarak, Ethernet, EPWM, EUSART vb. desteği 
gibi benzersiz özellikler içerir. Bu mikrodenetleyicinin kullanımı, Ethernet protokolünü bir 
iletişim protokolü olarak kullanmayı kolaylaştırır, ayrıca 35MHz saat hızı, 70 GPIO pini, 2 
serisi USART ve SPI, 3 PWM modülü, 5 zamanlayıcı, 16 analog giriş ve ... Bu robot yapımında 
tüm ihtiyaçları bu işlemci ile karşılamayı mümkün kılmıştır. Robotun yaralıyı NIST 
standartlarına göre tanımlaması gereken hayati belirtiler, yaralı vücut ısısı, CO2 solunumu 
gibi kimyasal belirtiler, uzuvların hareketi, yardım için ses veya yaralı yaralı için genel vücut 
şekli (diğer belirtilerde yoktur) vardır. 

  
Şekil (4) Robotun Driver Elektronik kısmı Robotun sensorlar kartı 
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Tüm sensörlerin çıktısı uygun bir ilişki ile robot kontrol panosuna girilir ve bunun 
üzerinden kodlama ve sınıflandırmadan sonra robot lokal kontrolörün ilgili kısmına 
veya telekomünikasyon ünitesi aracılığıyla operatörün işlem ve kontrol ünitesine gönderilir. 

 

 

 

 

 
 

Şekil (5) Robotun 1w monitör kablosuz sistem   

Belirli bir zamanda robot tarafından alınan yolu göstermek için, belirli bir sabit 
engelin varlığında ilk konumdan son konuma hareket süresi boyunca robot kompozisyonunun 
çeşitli görünümleri görüntülenir. 
İki sabit silindirik bariyerin varlığında mobil robot seti tarafından üretilen simülasyon 
sonuçlarını ve optimal yolu göstermektedir. 

 

Şekil (6) Simülasyon sonuçları ve iki engelin varlığında optimal yol	

PIC18F97J60 mikrodenetleyicinin kullanılması, robot kontrol bölümünden veri 
göndermek ve almak için TCP/IP protokolü kullanılarak Ethernet protokolünün uygulanmasına 
izin verir. Veri göndermek ve almak için belirtilen protokolleri kullanın Robot, ortam 
gürültüsüne karşı en fazla direnci gösterebilir Çünkü bu protokoller, hata tespiti ve 
düzeltilmesi için eksiksiz ve uygun bir mekanizmaya sahiptir. Ayrıca kameralar tarafından 
aynı protokolün kullanılması nedeniyle, çeşitli verilerin gönderilmesi ve alınması için farklı 
mekanizmalar uygulamaya gerek yoktur. BTS7810 sürücüsü, 40 amper ve 55 volta 
dayanabilmesi, küçük ve uygun boyutlara sahip olması nedeniyle robot motorlarını sürmek için 
kullanılır. L298 sürücüsü, motorların güç tüketimine uygun görünen kol da dahil olmak üzere 
diğer motorları sürmek için kullanılır. 
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1.5. Görüntüleme İzleme Sistemi Ve Görüntü İşleme 

Genel olarak, akıllı bir kurtarma sistemi tasarlamak ve inşa etmek için çeşitli yollar 
bulunmaktadır. Bunlar; operatör kontrol sistemi, akıllı görüntü işleme sistemi, çevresel bilgileri 
içeren akıllı sistem ve  lazer tarayıcı sistemi olarak yapılmaktadır.Bunların görüntüleri aşağıda 
verilmiştir.Robotun navigasyon ve hareket sistemi, robot üzerine kurulan kameralar tarafından 
görüntü işleme teknolojisi kullanılarak ve içerik tahsis yazılımı yardımıyla yapılmaktadır, aynı 
zamanda rotayı kolaylıkla tespit ederek manevralarını gerçekleştirmektedir.Kontrol parçası ile 
robot arasındaki iletişim protokolü Bağlantı Odaklı olarak tasarlanmıştır. Böylece robot kontrol 
bölümü ile bağlantısı kesilmesi durumunda yedek sistemi yardımı ile iletişim kurmaya çalışır, 
işlemleri otomatik olarak gerçekleştirmek ve son olarak bağlantıyı kesip tüm işlemleri 
tamamlamak ve tekrar bağlanana kadar robot tüm bu işlemleri anında fark eder ve gerekli 
önlemleri sağlar. 

 
Şekil (7) Kameralarla görüntü işleme sistemi 

2.  Problem / Sorun 

      Problem, çözüm, yöntem, yenilikçi yön, uygulanabilirlik, zaman planlaması, hedef kitlesi 
ve riskler hepsini tekrardan göndeririz. Deprem anında ekip grupları eksik olabilir ve yetersiz 
insan gücü olmayabilir bu yüzden bizim insan ve kurtarıcı köpekler dışında ekstra yardımcı ve 
kurtarıcı ekiplere ihtiyacımız tüm geçtiğimiz yıllarda afetlerde görünmüştür. Bu yardımda 
yaralı bayılmış ve enkaz altında olan insanlara ve vatandaşlara yardım edebilmemiz çok önemli 
bir konudur. Bu yüzden bazi durumlarda ve tahlikeli anlarda kurtarıcı köpekler ve insanlar 
elinden bile bir iş gelemiyor ve yangın patlayacı maddeler gaz yetersiz oksijen olmadığı için 
arama kurtarma çok uzun sürebilir bundan dolayı enkaz altındaki insanlar ve canlılar için yemek 
su oksijen ilaç akıllı telefon vs yaşamını devam etirmemiz yetiştirebilmemiz ve için 
tasarladığımız robot bu görevlerin tamamını en kısa süre içinde yerine getirebilir. Robotun ağır 
olması nedini inkaz altındaki yaralıları kurtarabilmesi için güçlü hidrolik güce ihtiyacı vardır 
bu nednden dolayı eğer robotumuz hafif olursa bu görevini yapabilmesi mümkün değildir ve 
ağırlıkları (taşları betonları) kaldıramaz. Ayrıca bizim tasarladığımız ana robot dışında bir 
tanede minik 1.5 kg ağırlıkta minik robotumuz bulunmaktadır ve bunun görevi ana robotun 
giremediği yerlere kolaylıkla girmesi ve ana robotumuza yardım etmesidir.  
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3. Çözüm 
 

      Projemiz, çoğunlukla deprem sonrasındaki arama kurtarma çalışmalarını hızlandırmaya 
yönelik geliştirildi. Afet sonraki 48 saat en önemli zaman dilimidir. Bu süre içerisinde deprem 
bölgelerinde sıkça artçılar görülmektedir. Geceleri görüşün azlığı gibi sorunlarla çalışmaların 
verimi oldukça düşmektedir. Ayrıca canlının tespitinden enkazdan çıkarılmasına kadar geçen 
süre içerisinde canlıya su, yiyecek vb. ihtiyaçların ulaştırılması ve ilk sağlık kontrollerinin 
yapılması oldukça zordur. Bu gibi durumları tasarladığımız robotumuzla aşabilir, çalışmaları 
büyük ölçüde hızlandırabiliriz. Robotumuzun sahip olduğu çeşitli sensörler yardımıyla enkaz 
altındaki canlılar tespit edilebilecek, enkaz haritası oluşturulup olası çıkışlar bulunabilecek yol 
üstündekindeki parçaları kaldırarak ve sahip olduğu büyük fenerle canlıya ulaşmayı 
kolaylaştıracaktır.  

Deprem sonrası enkaz altında canlı insanların %30'ının normal halde bulunmayan 
yerlerde ve tehlikeli noktalarda uzun zamandan sonra cansız bulunup yardımsız kalıyorlar Bu 
yuzden en önemli olan kurtarma robotu olabilir çünkü tehlikeli noktalara yardımcı insanlar 
giremez ve kurtarma küpeler enkaz altındaki insanlara su ve ilaç veremez bu yüzden mekanize 
bir donanım sistemine robot olarak kullanılabilen, çalışma koşullarına dayanıklı bir 
yardımcıdır. 

4. Yöntem 

      Kurtarma robotlarının tasarım ve yapımındaki en büyük sorunlardan biri, robotların 
düzensiz, dengesiz ve öngörülemez çalışma ortamıdır, bu nedenle yüksek güvenilirliğe sahip 
bir kontrol sistemi ve çevre ile yüksek uyumluluğa sahip mekanik bir sistem oluşturarak 
optimum bir robot oluşturulabilir. İstenen davranışı elde etmek için parametrelerinin çalışması 
ve optimizasyonu, mekanik sistem, donanım ve yazılım aşamalarını inceleyeceğiz. Robotun 
yazılımı için PIC18F97J60 Mikrodenetleyicisi kullanılacak olup robotun mekanik sistemi üç 
ana bölümden oluşur:  

      Ön Bağlantı: Robotun (ana gövdeye bağlı) önüne monte edilir ve robotun engelleri aşmasına 
yardımcı olur. Ana Gövde: Robotun ve elektronik bileşenlerin taşıyıcısının ana parçası olup, 
insanların ve kameraların konum tespitini ve tanımlanmasını sağlayacaktır.  

      İstenen davranışı elde etmek için parametrelerinin çalışması ve optimizasyonu, mekanik 
sistem, donanım ve yazılım aşamalarını inceleyeceğiz. Robotun yazılımı için PIC18F97J60 
Mikrodenetleyicisi kullanılacak olup robotun mekanik sistemi üç ana bölümden oluşur: 

      Ön Bağlantı: Robotun (ana gövdeye bağlı) önüne monte edilir ve robotun engelleri 
aşmasına yardımcı olur. 
 
      Paralel Mekanizma: Bu bölüm dengeyi korumak ve yola uyum sağlama yeteneğini 
arttırmak için ana gövdenin her iki tarafında iki mekanizma içerir. 
Ana Gövde: Robotun ve elektronik bileşenlerin taşıyıcısının ana parçası olup, ağaçları ve 
kameraların konum tespitini ve tanımlanmasını sağlayacaktır. 
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4.1. Cihaz Üretim Tekniği 

Bu robotun en önemli performanslarından biri olan donanım sistemi ile yazılım 
sisteminin birleşmesidir. Bu yüzden enkaz altında yardıma ihtiyaç duyulan yerlerde endüstriyel 
ve yarı otomatik yardım yapabilmektedir. Robotun tüm tasarım parçaları ve kullanılan 
malzemeler hakkında bilgiler aşağıda verilmiştir. 

 
 

Motorların özellikleri kol motorlari Hız NominalVoltaj NominalAkım Dişli oranı 

hareket motorlari kol motorlari 16.66 RPM 12-24 V 1.92 A 1=60 (Motor 1000 RPM) 

kol motorlari kol motorlari 10 RPM 6-12 V 1.5 A 1= 30 (Motor 3OO RPM) 
 

Tablo (1) Motorların özellikleri 

 
 

  Toplam ağırlık    50Kg 

  Uzunluk genişlik Yükseklik   79 cm-64cm-47cm 
  Minimum hız   0.1 m/s 
  Kollar maksimum açısal hız   37 rpm 
  Kaymalı yatak sayısı   28 
  Toplam parça sayısı   658 
  Güç tüketimi (boşta/ tipik/ maks)   15 / 200 / 800 W 
  Akü dayanıklılığı (boşta/ normal/ ağır yük)   2Gün / 120 / 60 dak 
  Maksimum hız (düz/dış)  0.8 / 0.6 / - m/s 

  Sarj cihazı güç desteği seti   1,200W (100-240V AC) 
  Pilleri şarj etme süresi   (80%/ 100%) 90 / 120 min 

 

Tablo (2) Robotun temel özellikler 

 
 

• Veri ve görüntüleme almak ve göndermek için yüksek güçlü bir alıcı-verici. 
 
• Robotun etrafındaki sesleri almak için güçlü bir mikrofon. 
 
• Kontrol panosunu güçlendirecek röleler, güç devreleri, antenler gibi elektrikli kısımlar. 
 
• Kameralardan birinin dört yönlü dönüşü için 2 servo motor 

 
• Tamamen karanlıkta aydınlatma sistemi 

 
• İğne kolu (Acil ilaç) 
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• Tahrik sistemi: ileri geri dönme kabiliyetine sahip dört tekerlek, 1 dişli kutusu ve 4 güçlü 
motora sahiptir, aynı zamanda hız değiştirme, taşıma ve çekme yeteneği bulunmaktadır. 

 
• Robot yapısı: Demir, Dökme demir, Kuru plastik, Sert Teflon, Fiberglas, Alüminyum, 

Cam, Bakır ve özel ahşap’tan oluşmaktadır. 
 

• Ana tahrik: 1500 rpm hıza sahip motorlar. 
 

• Robot gövde malzemesi: Sert alüminyumlu ve demir. 
 

• Robotun çalışma ve operasyon sırasında faydalı manevrası: 7 saat 
 

• Elektronik ve mekanik yapı: Dahili güç kaynağı (pil), 2 adet 12 kanallı kumanda ve 
joystick. 

• Kullanılan kameralar: Gelişmiş kameralara yükseltilebilir 4 adet normal gece görüş 
özelliğine sahip kamera. 

 
• Sistem soğutması için 2 adet 12 volt fan 

 
• Su deposu:4 litreye kadar dolabilir 

 
• Robot otomatik kontrol sistemi: Robotu yönlendirmede, çevredeki verileri almakta ve 

robotun yolunu açmada dört adet sensör  
 

• Robot elektrik yönü: Robotun kontrol ve manevra komutları için standart kablolama ile 
birlikte tüm elektronik ve elektrik devreleri bu kutunun içindedir. 

 
4.2.Robotun Tahrik Sistemine Sahip Ana Gövdesi 

 
Robotu manevra sırasında hareket ettirmek ve heterojen koşullarda robotun dinamik 

dengesini korumak için tasarlanmış ve inşa edilmiş olup, robotun ana şasesinin dört tekerleği 
de motorlar ve dişli kutuları yardımıyla robotun hareketini gerçekleştirmektedir. 

 
Minik Robot  

      Minik robotumuzun boyutları 6 cm * 9cm ve tahmini ağırlığı 1.5 kg olacak şekilde 
tasarlanacaktır. Bu robot ana robotumuzun gövdesine özel bir yerde saklanacak şekilde ve buna 
bağlı 5 metre unzunlukta kablo vasitası ile ana robotumuza bağlanacaktır. Minik robotumuzda 
kamera sistemi vs özellikler bulunmaktadır.  

      Bu robotda tasarım amacımız ana robotun giremediği yerlere kolaylıkla girebilmesi ve ana 
robota yardım etmesi. Şekil 7de robotun üstünde oturan minik robotumuz görünmektedir.  
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Şekil (8) Ana robotun üstünde yer alan minik robot 

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

      Bu robot sadece nadiren depremde kullanmayacak, savaş mayını ve diğer patlayıcıları 
mekanlarda ve arazilerde bulup etkisiz haline dönüştürüp başka yere taşıyabilir. 

      Kurtarma robotların enkaz altında dar ve yolsuz noktalarda çalışmaması ve ileri 
yürümemesi sebebiyle en önemli yenilik ana robotumuzun üstünde yer alan minik robottur bu 
minik robot küçük ebatta olduğu için dar ve küçük noktalarda çalışıp ve enkaz altındakı 
insanlara yardım edib su ve gerekirse ılaç verebilir. 

       Kurtarma Robotunun Optimum Motor Özellikleri : Düzensiz yollara uyum sağlama ve 
sorunsuz hareket etme yeteneği, merdivenler de dahil olmak üzere çeşitli boyutlarda engelleri 
aşabilme, kaba yolların ve engellerin geçişi sırasında devrilmeye karşı direnç, maksimum torku 
düşük tutarken motorların enerji tüketimini azaltma, robotun yoldaki problemlerden kurtulma 
yeteneği ve genel olarak hareket etmeye devam etme yeteneği, istenen yolu izlemek ve 
engellere çarpmamak için yüksek manevra kabiliyeti olması. Robotumuz ek olarak, canlıların 
nefes veya vücut hareketleri, vücut sıcaklığı veya sesi gibi hayati belirtilerine dayanarak 
canlıların yerini tespit edebilir ve durumu hakkında bilgi verebilir. Gerekli küçük müdahaleleri 
gerçekleştirerek insan veya hayvanın bayılmasına engel olabilir, bayılmışsa kendine gelmesini 
sağlayabilir. Enkazdan çıkarılana kadar su ve yiyecek gibi ihtiyaç maddelerini ulaştırabilir. 
Sahip olduğu radar, ısı vb. sensörler yardımıyla enkaz haritalandırılması yapabilir ve olası 
çıkışları belirleyebilir.  

      Proje Türkiye'deki bir üniversitenin mensuplarınca geliştirilmiştir. Projenin büyük bir 
kısmı, çoğu bileşeni, bizler tarafından üretilecek; mümkün olduğunca ithal ve hazır materyalden 
kaçınılacaktır. Yazılımı tamamen bizler tarafından hazırlanacaktır. 
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6. Uygulanabilirlik 
 

Projemiz ilk tasarım aşaması bittikten sonra hayata geçirileceği mümkündür ve planımız 
üniversitede teknopark olarak şirket kurup ve projemizi ticari bir ürüne dönüştürebilmek hedefi 
ile yola çıkmaktayız. 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Projenizin tahmini bütçesi 48000 TL, detaylı olarak şekilde açıklanmıştır. 

 

Şekil (9) Robotun Tahmini Bütçesi 
	

 

Tablo (4) Projenin Zaman Planlamasında 
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  Aksesor 
 
Parça 

  Brand Adet 
  Piller ve  Pil Şarj Cihazları   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 Kayışı   Chater 1 
  CNY70 Sensörü   CNY70 2 

  Isı Sensörü   TR56 1 
  Acces Point   Mikrotik 2 
  Motor surucusu   Özel Tasarım 4 
  Motor Diş   Kurmas Turkiye 4 

  Motorlar   Kurmas Turkiye 4 
 Filipper kol   Özel Tasarım 4 
DC Motor 12 v 300 Rpm Buhler 2 

Motor Mili Özel Tasarım 4 
Şarjer 6-24 v 20 A - 1 
Tekerlek (Pneumatic) Lassa 4 

Drive Motor 40 A - 1 
IP Kmera Hitech 2 
R-kontrol  9 CH - 1 
Alminium L 0.5cm - 1 m 
Ultrasonic Sensor - 6 
24 to 12 -5 A - 3 
Şebeke Kablosu  - 8 
Motor Dc 12v 20Rpm Buhler 2 
Plexi - 1 m 

 Switch on-off 20 A  - 2 
Kablo 2.5 - 3 m 
Kablo 0.5 - 3 m 
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 dual band 

Mikrotik 2 

AC-DC 24V -10A  - 1 
 

Tablo (3) Robotun Aksesorları 
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8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar) 
 

      Tasarladığımız projeni belediyeler ve itfaiye ekipleri tarafından kullanılacağı ve insanların 
hayatını kurtarmak amacı ile deprem sonrası, yangında, maden çalışmalarında problemi 
yaşayan insanlar ve yaralıları en az seviyeye indirmek için tasarlanmıştır.  

      Projemiz tüm insanlığa hizmet edecektir. Yakın zamanda yaşadığımız afetlerde arama 
kurtarma sırasında görmüş olduğumuz sorunlar ve ihtiyaçlar bu fikri ortaya çıkarmıştır. 
Çoğunlukla arama kurtarma ekiplerince kullanılacak robotumuzun, tüm dünyada afet sonucu 
can kayıplarını ve yaralanmaları azaltmasını umuyoruz.  

      Tam otonom robotlar söz konusu olduğunda, kurban tespiti, yol bulma ve bilinmeyen bir 
alanda keşif kritik sorunlardır. Bu yöntemin bir diğer avantajı, yola eklenen her bir engel ile 
problem kısıtlamalarının sayısının lineer olarak artması ve yol tasarımının genel yönteminin 
değişmemesidir.  

 

 

 

9. Riskler 
 

• Projeyi olumsuz yönde etkileyecek unsurlar aşağıda sıralanmıştır. 
• Öğrenci takımının malzeme temini için yeterli destek ve sponsor olmaması. 
• Proje tasarım sürecinde robotun tek tek parçalarını test yapmak gerektirir bu yüzden 

bazen parçalar test aşamasında bozulabilir ve değiştirmemiz gerekebilir. 
• Seri üretim aşamasına geldiğimizde gerek destek açısından gerek onay sürecinde 

zaman kaybı olabilir. 
• Proje hayata geçirilirken sonra ortaya çıkabilecek problemler tamamen sıfır seviyede 

yanısıra insanlara yardım etmek için çok problemleri ortadan kaldırır. 
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