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1. Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Cesitli nedenlerle deniz ortamina ulasan ylizer atiklar, deniz ortami ve denizde yasayan
canlilar bakimindan olumsuz etkiler olusturmaktadir. Deniz ortamina yayilan ¢opler goriintii
kirliligi olusturmasinin yani sira, bu atiklarin biinyesinde bulunan zararli maddeler sebebiyle de
deniz canlilan agisindan tehlike olusturmaktadir. Ug tarafi denizlerle gevrili iilkemizde, tiim
diinyada oldugu gibi, deniz kirliligi ve kiyilar ile ilgili sorunlar ayr1 bir 6nem tagimaktadir.

Yapilan bu proje calismasinda lisans diizeyinde almis oldugumuz temel Ogrenim
bilgilerimizi pratige dokerek tasarim yapma ve iirlin gelistirme becerisi konusunda énemli bir
kazanim elde ettigimize inaniyoruz. Bu kazanimi doga yararina kullanmak i¢in deniz temizleme
arac1 projesinde deniz iistlinde kalan c¢opleri (plastik sise, maske, cips kutulari) toplayarak
dogaya yardim ve gelecek nesiller i¢in daha yasanilabilir bir diinya sunmak amag edinilmistir.

Bu proje calismasinda kiy1r temizleme iizerine yogunlasip, maliyeti diisiik, giinliik
kullanima uygun bir deniz temizleme aracinin tasarimi ve prototipi yapilmstir.

Projenin tretim asamasinda 6zgiin tasarim, hareket kontrol sistemi, batarya sistemi, motor
sistemi ve konveyor sistemi olmak iizere dort ana bilesen ele alinmistir. Aracimiz kendi yapmis
oldugumuz telefon uygulamasi (mavi deniz) tizerinden bluetooth ile kontrolii saglanmaktadir.
Bu kontrol sayesinde araci ¢Oplere yonlendirerek ortasinda bulunan konveyor sisteminin
uzerindeki tutmaglari sayesinde ¢opler denizden kolaylikla alinarak, bosluklu yapiya sahip olan
hali iizerinde suyu siiziilerek arkada bulunan atik alana bosaltilacaktir. Atik alanda biriken
coplerin karaya alinma islemi disli carklar sayesinde (Ek 2’de gosterilmistir) hareket 6zelligine
sahip olan atik alan kutusunun konveyor sisteminden uzaklastirarak karada bulunan personelin
atik alan kutusunu daha kolay sekilde almasi ve geri yerlestirmesi amaglanmistir.

2. Problem/Sorun:

Deniz ¢oplerinin %60 ila %80 inini plastik ¢opler olusturuyor. Okyanus ve denizlerde,
yaklasik 100 ila 150 milyon ton plastik ¢opiin ylizdiigii tahmin ediliyor. Buna her y1l 6,5
milyon ton daha ekleniyor. BM Cevre Programi’nin verilerine gore, acik denizlerde her
kilometrekare basina ortalama 13 bin plastik diistiyor. Akintilar bu ¢opleri diinyanin her
kosesine dagitiyor. Bizim projemizde ise dagilan bu ¢opleri kiyidan uzaklasmadan ve
batmadan toplamaktir. Eger bu ¢opler batarsa deniz altindaki canlilara daha ¢ok zarar
verecektir ve bu atiklarin toplanmasi daha zor ve maliyetli olacaktir. Bir diger sorun ise
halihazirda faaliyet gosteren ista¢ deniz temizleme araglariin kiy1 temizligi i¢in uygun
boyutlarda olmamasi, kiyiya yeteri kadar yaklasamamasi, pervanelerinden dolay1 olugan
dalgalarin kiyidaki ¢opleri dagitarak toplama islemini daha da zorlastirmasi, manevra
kabiliyetinin diisiik olmasi, giinliik giderlerinin fazla olmas1 gibi nedenler bu tarz
temizleme araglarinin kiy1 temizligi i¢in uygun olmadiginin géstergesidir. Bu tarz buyik
captaki araglarin dip temizligi ve acik deniz temizligi yapmalar1 daha uygun olacaktir.
Kiy1 temizligi i¢in daha kii¢iik boyutta olmasi, manevra kabiliyeti ylksek ve igten yanmali
motorlar yerine elektrik motorlariin kullanilmas1 doga ve gelecek nesiller i¢in daha
faydali olacaktir.

3. Cb6zim
Tasarim siireci; fiziksel tasarim, hareket ve manevra sistemi, konveyor sistemi olmak
tizere 3 bilesene ayrilmistir.



3.1 Fiziksel Tasarim:

Parametre Deger
Kiitle (m) 66,5 Kg
Batan Hacim (V) 0,0325 m"3
Toplam Batan Hacim (Vt) 0,0665 m"3
Tekne Uzunlugu (L) 1.3m
Tekne Genisligi (w) 0,25 m
Draft Yiiksekligi (t) 0,175 m
Yercekimi Ivmesi (g) 9,81 m/s"2
Deniz Suyu Yogunlugu (ps) 1025 kg/m”3
Referans Alani (A) 0,49 m*2

3.1.1 Govde:

Yapmis oldugumuz gévde tasarimi Sekil 1°de gosterilmistir. Tasarimi yaparken basit
diisiiniiliip siirtinme kuvvetleri en aza indirilmesi amaglanmistir. Govde tiretiminde
teknemizin deniz suyundan etkilenmemesi cam elyafi malzemesi kullanilmistir. Cam elyafi
yiiksek mukavemeti sayesinde teknemizin suda dayanikli olmasini saglamustir.

Her ayakta 1 motor toplamda 2 adet firgali dc motor kullanilmigtir. Birbirinden
bagimsiz hareket edebilen bu motorlar sayesinde oldugu yerde 360 derece doniis

yapabilmektedir. Bu sayede dar bolgelerde rahatlikla kullanilabilir.

Govdenin Stabilite Hesaba:

K : Tekne en alt noktas1
B : Ylzdirme merkezi
G: Agirlik Merkezi

M : Metacenter




Teknemizin dengede kalmasi icin GM > 0 sart1 saglanmasi gerekmektedir.
KB: 107.7 mm

BM:1.9m

KG: 370 mm

GM=KB+BM-KG >0

GM=0.107+19-037=17>0

Gereken sart saglandigindan dolay1 teknemiz stabil haldedir.

Yapilan hesaplamalar sonucu katamaran tipi tasarimin (Sekil 2) dengeli oldugu sahip oldugu
boyutlar {izerinde kanitlanmaistir.

Batan Hacim Hesaplamasi:

Mo

Sekil 3. Draft Yiiksekligi Sekil 4. Ylzdirme Merkezi

Toplam agirlig1 66,5 kilogram olarak aldigimizda ayaklarin ne kadar batacagini
ogrenmek igin SOLIDWORKS programindan tekne ayaklarini su doldurarak 66,5 kilograma
denk gelecek yiiksekligi (Sekil 3.) deneme yoluyla bulduk. Yaptigimiz ¢calisma sonucunda
ayaklarin 66,5 kilogram i¢in 175 mm (Sekil 4.) battigin1 bulduk.

GoOvdenin Tasarim Analizi:

Tekne Govde Hizi1 Hesaplamasi:

Maksimum Goévde Hiz1 = (((Tekne Uzunlugu * g )/ (2*n))*1/2) * 3600/1852
Maksimum Govde Hizi = (((1,3 * 9,81 ) / (2*n))"1/2) * 3600/1852
Maksimum Go6vde Hiz1 = 2,77 Knots

1 Knot yaklasik 0,514 m/s degerine esittir. Buradan da buldugumuz sonucu m/s cinsine
cevirirsek teknemizin maksimum gévde hizini 1,42 m/s olarak buluruz.

Tasarimimizin analizleri Solidworks uygulamasinin Flow Simulation eklentisi
kullanilarak yapilmistir.1.42m/s hizimiz i¢in akis ¢izgileri Sekil 5’te gosterilmistir.



velozm iz

Flow Trajectarles |

Sekil 5.

Gereken Motor Giicii Hesaplamasi:
Pt=Fd * govdehizi Pt =60,6 *1,42 Pt=86 watt

Deniz temizleme aracinin tasarimini olustururken en 6nemli parametrelerden birisi seyir
boyunca Sekil 6°’da gosterilen aracin iizerine etkiyen kuvvetlerdir. Deniz temizleme aracinin
tasariminin olusturulmasi kapsaminda; aracin hareket denklemleri hesaplanacak ve sisteminin
dinamigini tanimlayan tiim parametrelerin hesaplanmasina yonelik olarak kullanilan hareket
denklemleri agiklanacaktir. Bu denklemler; agirlik, hidrodinamik kaldirma, itki ve siiriikleme
kuvvetlerinden olusmaktadir.

w

Sekil 6. Araca Etkileyen Kuvvetler

Fk : Kaldirma Kuvveti
W: Agirlik Kuvveti
Fd : Surikleme Kuvveti

Fi : Itki Kuvveti



Kaldirma Kuvveti:
Yiizme kosulunun saglanabilmesi i¢in cisme etkileyen kaldirma kuvvetinin agirlik

kuvvetinden biiyiik olmas1 gerekmektedir.
Fk=ps x Vt * ¢

=1025 * 0,0665 * 9,81

=668,7 N
Agirhik Kuvveti:
W=m%*g

=66,5*9,81

=652,4N

Hesaplamalar sonucunda teknenin su iistiinde ylizer vaziyette oldugu dogrulanmustir.
Tekneye etkileyen kuvvetlerin esit biiyliklilkte olmasini saglamak amaciyla simetrik yapilar
kullanilmistir. Bu simetrik yapilar aracin agirlik ve kaldirma kuvvetlerini dengelemek igin
oldukca 6nem arz etmektedir.

Suriuklenme Kuvveti:

Siiriklenme kuvveti, deniz temizleme aracinin hareket dogrultusunda harekete zit
yondeki kuvvettir. Hizin karesi ile dogru orantilidir. Deniz temizleme aracinin hizi arttikca
araca etki eden siiriikkleme kuvveti de artmaktadir.

Fd=Cd * p * (v"2)/[2)x A
Fd =0,12 * 1025 *((1,4272)/2)*0,49
Fd =60,6 N
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Sekil 7. 1,42m/s hiz i¢in Siiriiklenme Kuvveti Sekil 8. 0.5m/s hiz igin Siiriikleme Kuvveti

itki Kuvveti:

Itki Kuvveti, deniz temizleme aracinin hareket edebilmesi icin gereken itme Kuvveti,
kars1 kuvvet olan su direncini asabilmek amaciyla aracin motorlari pervaneleri harekete
gecirmesi ile saglanir.
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Sekil 9. Pervane itki Kuvveti

Deniz temizleme aracinin hareketi esnasinda olusan maksimum siiriiklenme kuvveti
60,6N’dur. Bu kuvveti yenip hareket edebilmesi i¢in pervanelerde olusan itki kuvvetinin
hesaplanmas1 gerekir. Solidworks programindan yaptigimiz analiz sonucu pervanemize etki
eden itki kuvvetini 35,9N olarak bulduk. Toplamda 2 adet pervanemiz oldugundan toplam itki
kuvvetini 71,8N olarak hesapladik.

Pervanemizin 2000 RPM hizla dondiigiinde olusacak olan su akis simiilasyonu Sekil
10°da gosterilmistir. Yapilan simiilasyon sonucu pervanemiz gerekli itki kuvvetini
saglamaktadir.

10323 lteration= 173
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Welocity [mis]

Flow Trajectories 1

Sekil 10. Akis Simiilasyon Analizi



3.1.2 Konveyor Tasarimi:

Parametre Deger
Bant Agirlig1 (Mb) 4,2 kg/m"2
Uriin Agirhg: (Mp) 6 kg/m"2
Konveydr Uzunlugu (LTOT) 0.95m
Akiimiilasyon Uzunlugu (LAC) 0,22 m
Egim Yiksekligi (H) 0478 m
Disli ile Bant Arasindaki Siirtiinme Katsayist 0,11
(uB)
Bant ile Uriin arasindaki Siirtiinme Katsayisi (up) 0,15
Konveyér Genisligi (W) 0.5m
Bant Hiz1 (V) 12 m/dak
Disli Hatve Capi (Dp) 90 mm Sekil 1 1 .

Deniz yiizeyinde bulunan atiklarin toplanmasini saglamak amaciyla bir konveyor
sistemi tasarlanmistir. Sekil 11°de gdsterilen konveyor sisteminin son montajli hali
goziikmektedir. Solidworks ¢izim programinda ¢izilmistir. Ek 1° de konveyoriin sase
gorintisu bulunmaktadir.

Konveyor Analizi:

Konveydr mil ¢apmin ideal boyutunu bulmak i¢in Autodesk Inventor programindan
yararlanarak egilme momenti, kesme kuvveti, burulma gerilimi analizleri yapilmistir.

Bu analizler 650mm uzunlugunda ve 20mm mil ¢apina gore hesaplanmismis olup
480mm boyunca maksimum degerleri bulmak i¢in 0,5N/mm yay1l1 yiik kuvvetinde ve 30 derece
egimde uygulanmistir.

Uygulanan maksimum kuvvet i¢in ideal ¢ap boyutumuz 16.48mm olarak bulunmustur.
(Sekil 14.) Tasarimimizda kullandigimiz milin ¢ap1 (20mm) ideal ¢ap boyutundan biiyiik olmasi
sayesinde iizerinde olusacak kuvvetleri rahatlikla karsilamaktadir.
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4. Yontem

Projenin fikir asamasindayken nasil goriinecegi ve hangi boyutlarda olacagini
kararlastirdiktan sonra proje fikrinin hayata gecirilmesi i¢in daha net adimlar atilmaya
baslanmis oldu.Bu dogrultuda oncelikle tasarimi tamamladik. Tasarimin
tamamlanmastyla birlikte tasarimin hangi yontemle ve hangi malzeme ile iiretilecegine
kararlastirdik.

+ llk olarak xps sert kopiikleri silikon ile birbirine yapistirdik.

* Sonrasinda zimpara islemi ile teknemizin gévdesinin kalibin1 olusturduk.

. Polyester recinenin kopiigii eritmesi sebebiyle olusturdugumuz bu kopiik kalibi
aliminyum bant ile iyice kapladik.

. Sonrasinda ise cam elyaf ve polyester re¢ine uygulamasi ile tekne ayaklarimizi
olusturduk.

* Suya kars1 iyice mukavemetli olmasi i¢in elde ettigimiz bu pargalar1 daha sonrasinda
polyester ¢elik macun ile kaplayarak su gecirmemesini sagladik.

* Sonrasinda boyama islemi yaparak su ge¢irmezligini daha da arttirdik.

» Konveyoriin liretimine ise sasesini olusturarak basladik.

+  Oncelikle rulolara rulman baglantilarm yaptik.

* Sonra bu rulolar disli ¢arklarla siki1 gegme yontemiyle birlestirdik.

* Rulolar1 yan profillere monte ettik.

* 3d yazicidan cikardigimiz konveydr halisini ufak capli miller kullanarak birbirleriyle
birlestirdik.

* Sonrasinda bu haliy1 rulolarin etrafindan gegirerek konveyodriin montajint tamamladik.

5. Yenilikci (inovatif) Yonii

Projemiz piyasada bulunan araglara gore daha kiigiik boyutlarda ve islevselligi ile 6n
plana ¢ikmaktadir. Tekne ve konveyor bilgisayar destekli programlar ile tasarimi
yapilarak ve yine bilgisayar ortaminda analizler ile desteklenerek bizler tarafindan
yapilmistir. Problemin sadece ¢op toplama degil toplanan ¢opiin karaya aktarilmasi
icinde ¢Opiin topladmig atik alan disli ¢arklar sayesinde konveyorden uzaklastiralak
karada bulunan personelin, ucunda kanca bulunan sopa yardimi ile atik alanin karaya
alinmasidir.boylelikle bu islem kolaylastirilmig ve pratik hale getirilmis olup aracimiza
rakiplerinden farkli, yenilik¢i bir yon getirilmistir. Tekne govdesinin sagladigi avantaj
ile rahat bir sekilde manevra yapmasi, dar alanlarda ¢Ope yoOnelmesini
hizlandiracaktir.Yazilimsal tarafimizda ise MIT ventor kullanarak cep telefon
aplikasyonu hazirladik  aracimizin motor hiz kontroliinii aplikasyon sayesinde
yapmaktay1z. Bunu yapmamizin nedeni ise kumanda ,esc maliyetini diisiirmek i¢in ve
ayrica tiim android telefonlardan kontrolii saglamakti.
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6. Uygulanabilirlik

Projemiz i¢in dnceden arastirma ve gdzlem yaptigimiz Istanbul’da bulunan Emindnii
sahil ,Hali¢ ve Kadikdy iskelesi yaz aylarinda insanlarin ugrak oldugu ve ¢épe maruz
kaldig1 yerlerdir. Burada suyun kara ile olan mesafesi 1metreden azdir. Bu alanlarda
projemizin kullanilmasi ve amacini yerine getirmesi gereken yerlerdir. Projemiz bu gibi
alanlarda belediye acisindan biiylik tasarruf saglayacaktir. Ayrica elektrikli olmasi
nedeniyle ¢evreye zarar1 olmayacaktir. Aracimiz sirf deniz degil g6l, havuz ve ozel
miilkiyet alanlarinda kullanilabilir. Piyasadaki 6rneklerine gére uygun maliyetli olmasi
ticari bir Uiriine doniistiirmesini ve tercih edilmesini olumlu kilmaktadir. Aracimiz 50 kg
faydali yiik alabilir, 0.5 m/s hizla saatte 86 metrekare alan1 temizleyebilmektedir. Atik
alan1 50 litre hacmine sahiptir. Ornek olarak 0.5 litrelik pet sislerden 100 adet
almaktadir. Bir personel tarafindan rahatlikla kullanilabilmektedir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Kategori Alt-Kategori Model velveya Ozellikleri Birim Fiyat Adet Toplam Fiyat Toplam Fiyat TL Agiklamas!
) : Erco E-11 Genel Amagli Polyester Regine

Mekanik Polyester Regine Erco usD | § 85000 1 |§ 85,00 | & 1.261,40 .
2 (20kg) Teknenin govde yapiminda kullanilacaktir,
3 Mekanik Cam Elyaf - Dokuma Orgii Cam Elyaf 300 gr/m* (12kg) usD | § 500 1 |$ 1500 & 667,80 |Teknenin govde yapiminda kullanilacaktir,
4 Mekanik Kagit Su Zimpara 120'lik Kagit Su Zimpara (10'lu paket) usD | § 3000 3 |$ 9,00 & 133,56 |Kdpikleri sekillendirmek igin kullanilacaktir.
5 |Mekanik Kagit SuZimpara - 60'Lk Kagit Su Zimpara (10'lu paket) usD | § 4000 2 |§ 8,00 & 118,72 |Polyester zmpara islemi igin kullanilacaktir,
6 Mekanik Sicak Slikon - - usD | § 035 40 |§ 14,00| & 207,76 |Kapakleri yapistirmak icin kullanilacaktr.
7 Mekanik Aliminyum Folyo Bant - Aliminyum Bant (25 metre) uso | $ 2000 15 |$ 30,00 & 445,20 (Kapukleri kaplamak igin kullanilacaktir.

o STRAFOR XPS ISI YALITIM SERT KOPUK 2CM

Mekanik Kopik usD | § 45000 1 |§ 4500| & 667,80 -
8 15M"2 Kalip almak igin kullanilacaktir.
9 Mekanik Polyester Macun {Celik Macun) |Poly-Tax Poly-tax Polyester Celik Macun (1kg) uso | $ 5000 4 |$ 20,00| & 296,80 |Tekne ayaklarina su sizintisii engellemek igin kullanilacaktir.
10 |Elektronik Firgali Dc Motor RS775 DC Motor 12V-36V 7500-15000 RPM usD | § 7000 2 § 14,00 & 207,76 (Teknenin hareket ve manevra kabiliyeti igin kullanilacaktir.

i L298N Voltaj Regulatdrla Cift Motor Strticl

Elektronik Motor Siiriicii Karti usD | § 3000 1 |8 300| & 44,52 . .
1 Karti{Kirmizi PCB) Motorlann hiz kontrolind saglamak igin kullanilacaktir.
12 [Elektronik Li-on §arj Edilebilir Kalem Pil 18650 Sarjl Pil 18650 3.7V 6800 Mah Sarj Edilebilir Lil USD | § 550 11 |§ 60,50 | & 897,82 |Motorlara giig saglamak icin kullanilacaktir.
13 Elektronik Pil Yatagl 18650 4'L0 il Yatag (On/Off) usD | § 050 2 |§ 1,00| & 14,84 |Pilleri yerlestirmek icin kullanilacaktir.
14 [Elektronik 18650 Sarj Aleti Li-ion Usb 18650 3.7v Pil Sarj Aleti 4'1i LION10] USD | § 300 1 |§ 13,00| & 192,92 |Pilleri Sarj etmek icin kullanilacaktir.
15 |Elektronik Bluetooth Sensdri HCO06 Bluetoath-Serial Modul Kart usp | € 5,00 1 £ 500 | & 74,20 |Haberlesme igin kullanilacaktir,
16 |Elektronik Arduino Orijinal Arduino Uno R3 usD | § 70| 1 |§ 2700 & 400,68 |Sistem Kontroli igin kullamilacaktir.
17 |Elektronik Mil,5aft,Pervane,Kaplin - uso | § /00| 1 |§ 3500 & 519,40 Motorlara gag aktanmini saglamak icin kullamilacaktir.

Mekanik Rediktorli Dc Mator e P e ST usD | 30000 1 |[§ 30,00 & 445,20 : o -
18 Uzm De Motor Konveydr hareketini saglamak igin kullanilacaktr.
19 |Mekanik Konveydr Halisi uso | § 0000 1 |§ 70,00 % 1.038,80 |Konveydr bant olarak kullanilacaktr.
20 |Mekanik Konveyor Yan Profiller Aliminyum Profil (1.5m) usp | 5000 2 |§ 50,00 | & 742,00 (Konveyar icin kullanilacaktir,
21 Mekanik Konveydr Mili Sert Plastik (PLA) (70cm) usp | § 600 2 |[$ 12,00 & 178,08 |Konveyor icin kullanilacakdir.
22 Mekanik Konveydr Carklar Sert Plastik (PLA) (cap 25mm) usD | § 600 4 |§ 40| b 336,16 |Konveydr icin kullanilacaktir.
23 |Mekanik Rulman Yatag NFL Badem Rulman Yatag) (25mm ¢ap) usD | & 5000 3 |§ 15,00 | & 222,60 [Konveyar igin kullanilacaktir,
24 |Elektronik Kuru Aki 12V 7Ah Bakimsiz Kuru Akii Ttec usp | $ 130 1 |§ 1300 & 192,92 |Kenveyor motorunu beslemek icin kullanilacaktir.
25 |Elektronik Aktlatdr uso | § 2000 1 |§ 2500 & 371,00 |Atik alanin hareketiicin kullanilacaktir.
26 |Mekanik Atk Alan Kutusu Aliminyum Plaka {3mm) usp | § 000 1 |§ 2000 & 296,80
7 Toplam 3 9.994,74

Sekil 15.
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Projemize 07.09.2021 tarihinde baglanip, 28.03.2022 tarihinde sona ermistir. Detayli tarihler
Sekil 16’da gosterilmistir.

Gdrev Mumarasl Gdrev Tanimi Baslangig Tarihi
1 Proje Olusturma ve Baglatma
1.1 Proje Fikri 7.09.2021
1.2 Arastirma 26.09.2021
1.3 Fikrin Gelistirilmesi ve Tasanya DénOstirdlmesi  3.10.2021
1.4 Proje Baglatma 1.11.2021
2 Arac Tasanmi
2.1 Givde Malzemelerinin Belirlenmesi 18.11.2021
2.2 Agirhk Belirlenmesi 27.11.2021
2.3 Motar Secimi 11.12.2021
2.4 Elektronik Bilesenlerin Belirlenmesi 14.12.2021
2 Test Asamasi
3.1 Prototipin Test Edilmesi 21.03.2022
3.2 Su Uzerinde Test Edilmesi 28.03.2022
Sekil 16.

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar):

Bu proje basta belediyeler tarafindan kullanilacaktir. Ayrica su yiizeyi temizligi yapan kisi,
kurum ve kuruluslarda bu projenin hedef kitlesindedir. Ozellikle denize kiyisi olan yerlerde
(Hali¢ Eminonii vb) kullanim1 uygundur.

9. Riskler

Aracin firtinali havalarda kullanilmas1 sonucu darbe alabilir ve su sizintis1 olmasina sebep
olabilir. Bu yiizden aracimiz firtinali havalarda kullanilmamalidir. Igerisinde bulunan siiriicii
kart1 fazla 1si1p gii¢ kesintileri olabilir. Bu durum karsisinda siiriicii kartina fanl sogutma
sistemi yaparak 1sinma sorunu engellenebilir. Konveyorde kullanilan rulmanlar deniz suyuyla
temast sonucu zarar gorebilir. Bunun i¢in rulman yataklar1 kullanilip o-ringler kullanilarak
tikamast yapilip bu problem ¢oziilebilir
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10. Proje Ekibi

Takim Lideri: Mert Emir

Ad1 Soyadi Okul Projedeki Gorevi
Mert EMIR Dogus Universitesi Tasarim
Oguzhan ARUN Dogus Universitesi Mekanik

Serkan Evcil Dogus Universitesi Elektronik

11. Kaynakca ve Rapor Duzeni

e https://hotel-all.ru/tr/aircraft/raschet-ostoichivosti-korablya-na-bolshih-uglah-
nakloneniya/

e https://fest-bilet.ru/tr/oruzhie/otricatelnaya-ostoichivost-sudna-poperechnaya-
ostoichivost-sudna.htmi

e https://www.coursehero.com/file/78488075/5-BOY UNA-DENGE-1pptx/

e https://shipstab.org/files/Proceedings/ISSW/ISSW_2014 Kuala_Lumpur_Malaysia/Pa
pers/ISSW_2014_s8-p03.pdf

e https://www.researchgate.net/publication/323482869 Numerical_hull_resistance_calc
ulation_of a_catamaran_using_OpenFOAM

e https://www.researchgate.net/figure/Flow-velocity-contour-around-ship-
hull_figl 318096022

e https://thenavalarch.com/bollard-pull-calculations-introduction/

o https://www.boatbuilding.xyz/ship-design/principles-of-yacht-design-ena.html



14

EK-1




