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1. Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Birlesmis Milletlerin yayimladig: bir rapora gore, kara maymlari, yilda yaklagik
26000 kisinin 6liimiine ve bir o kadarinin da yaralanmasina sebep olmaktadir. Sadece
bu rapor bile insansiz kara araci kullanimini siiratle hayata gegirme zorunlulugunu
vurgulamak agisindan biiyiik 6nem arzetmektedir.® Ulkemiz sinirlarinda da yerlesik
cok sayida patlamamis mayin vardir. Ayrica, terOristlerin yerlestirdigi mayinlar da
giivenlik kuvvetlerimizin operasyon hizin1 kesmektedir.

Insansiz Sistemlerin savunma ve giivenlik alanindaki yeri giin gegtikge artryor.
Ozellikle asimetrik savas kosullarinda, kesif-gdzetleme-istihbarat, savunma, lojistik
destek ve benzeri faaliyetleri hizli ve etkin bir sekilde ve personel kaybi vermeden
yiirlitmek iizere kara, deniz veya havada calisabilen ve kendi kendine karar verebilen
insansiz sistemlere ihtiyac duyuluyor.2 Bu amaclar dogrultusunda insansiz sistemler
alaninda ihtiyaglara cevap verecek milli ve yiiksek teknolojiye sahip benzer iirlinlerin
tek bir platformda toplanabilecegi fikri biiyiik merak ve heyecan uyandirmaktadir.

Projemizin amaci, giivenlik personellerinin dnceden yerlestirilmis ve halen
patlamamis olan patlayicilar1 zarar gormeden uzaktan tespit edebilmesi, kara ve deniz
olan bolgeler hakkinda kesif ve gozetleme yaparken risk teskil edilmemesi ve KBRN
(Kimyasal Biyolojik Radyolojik Niikleer) tehditlerini tespit ederek tedbir almalarin
saglamaktir. Tespit edilen bu sorunlara ¢6ziim olarak mobil yazilimla uzaktan kontrolii
saglanabilen, iizerindeki kamera sayesinde gorsel olarak kesif ve gozetleme imkam
sunan, patlayici1 veya KBRN tehditlerini tespit ederek giivenlik personelinin imha ve
hareket kabiliyetini artirmaya yonelik uyarilar veren, yaralanma ve vefatlari
engelleyecek olan Sekil 1.’de de goriilmekte olan bir robot prototipi tasarlanarak
olusturulmustur. Kesif ve gozetleme faaliyeti yapilan alanlarda su bulunmasi
durumunda ise Sekil 2.’de goriilmekte olan ve tarafimizdan tasarlanarak olusturulan
robotumuzun alt kismina kolay bir sekilde takilabilen ek bir platforma sahiptir. Ek
olarak takilan bu platformda ekstra bir kumanda devresi ya da kontrol devresi mevcut
degildir. Bu platformun ilerlemesini ve yon almasmi saglayacak iki adet suda
caligabilen motor mevcuttur. Robot altina bu platform takildiginda, robot igerisinde
yer alan kontrol ve kumanda devreleri o andan itibaren bu platformun kontroliinii
saglamaya devam edecektir.

Projemiz, oncelikle kara ve denizde gorev yapan giivenlik personellerine yani
savunma sanayisine hitap etmektedir. Projemizin 6ncelikle savunma sanayisine hitap
ediyor olmasinin sebebi; patlamalar, operasyonlar ve savaslar diistiniildiigiinde tilkenin
giivenligi i¢in en ¢ok zarar1 onlarin goriiyor olmasidir.



Sekil 1. Robot Prototipi Sekil 2. Suda Hareket Kabiliyeti
Saglayan Alt Platform

2. Problem Durumunun Tanimlanmasi

Patlayicilarin patlamadan once giivenli bir sekilde tespit edilememesi,
operasyon yapilacak olan bolgede anlik olarak yeterince gorsel bilgi sahibi
olunamamasi, arazide sarj etme problemi sebebiyle insansiz sistemlerin kullaniminin
kesintiye ugramasi, hem kara hem su olan alanlarda gorsel kesif ve gozetleme
yapilmas1 gerektiginde maliyeti ve tasima durumunu da olumsuz olarak etkilemekte
olan iki ayr1 insansiz kesif-gozetleme aracina ihtiya¢ duyulmasi sebebiyle giivenlik
giiclerinin imha ve hareket kabiliyetlerinin azalmasi sonucu yaralanmalar ve can
kayiplart meydana gelmektedir.

Mevcutta yer alan c¢alismalar ve prototipler incelenmis olup eksik olan
yonlerini su sekilde siralayabiliriz.

1) Arazide gorev yapan insansiz robot sistemlerinin sarjlarinin bitmesi
durumunda sarj edilmesi noktasinda problem yaganmasi.

2) Karada goérev yapan insansiz robot sistemlerinin su olan alanlarda kesif ve
gozetleme faaliyetine devam edememesi.

3) KBRN ve kara mayinlari tespiti ile kara ve su alanlarinda tek bir robotla
gorev icra edilememesi sonucu her gorev i¢in ayr1 bir robota ihtiya¢ duyulmas:.

4) Robotun kontroliinii saglayan uzaktan kontrol merkezi ile robot arasindaki
iletisim mesafelerinin kisa olmasi.

Maddeler halinde belirtmis oldugumuz calismalar incelenerek bu
caligmalardaki zayif ya da eksik yonler degerlendirilmis ve Teknofest 2021°de
yarisarak alaninda 4.liikk elde eden PAT-SAV isimli prototipimiz gelistirilerek PAT-
SAV PLUS prototip olusturulmustur.

3. Coziim

Belirtmis oldugumuz problemlere ¢6ziim olarak mobil yazilimla uzaktan
kontrolii saglanabilen, lizerindeki kamera sayesinde gorsel olarak kesif ve gozetleme
imkan1 sunan, patlayic1 veya KBRN tehditlerini tespit ederek giivenlik personelinin
imha ve hareket kabiliyetini artirmaya yonelik uyarilar veren, alt kismma kolay bir
sekilde montaj1 yapilabilen platform sayesinde su olan alanlarda da kesif ve gozetleme
faaliyeti icra edebilen, yenilenebilir enerji kaynagi gilinesi kullanarak arazide gorev



yapilan esnada robot sarj1 karsilanabilen bu durumlarin eksikliklerinden kaynakli olan
yaralanma ve vefatlar1 en az seviyeye indirmeye calisan Sekil 1.’de de goriilmekte
olan bir PAT-SAV PLUS isimli robot prototipi olusturulmustur.

Robotumuz ile mobil cihaz baglantisi RemoteXY platformu iizerinden
belirlenen ID numarasi araciligiyla ister yerel ag secenegi kullanilarak 300 metreye
isterse bulut sistem se¢enegi kullanilarak binlerce km uzaktan saglanabilmektedir. Bu
ID numarasi 6zel atanan bir numara olup bilinmemesi durumunda robot ile mobil
cihaz baglantis1 saglanamayacaktir.

Yontem

Prototip, alt ve iist fark etmeksizin hareket kabiliyeti olan Sekil 3.’de goriilen
aliminyum ve pleksi karisimi bir gévdeye sahiptir. Sekil 4.’de goriilen gdvde igerisine
olan Arduino Uno, esp8266 wifi modiil, sarjli piller, dc motorlar, motor siiriici,
manyetik alan sensorleri, hava kalite sensorii, kamera ve su motor kontrolleri igin
roleler yerlestirildi. Bu elektronik pargalarin kontroliinii saglayacak olan yazilim
Sekil 5.’de goriildigii tizere Arduino IDE programi ile hazirlandi. Robot enerjisini
saglayacak olan pillerin sarj islemine alternatif olmasi amaciyla Sekil 6.’da yer
almakta olan tasima ¢antasina, giines paneli yerlestirilmis olup projede yenilenebilir
enerji kaynagi kullanimimin saglanmasi amaglanmistir. Bu bilesenler Sekil 7.°de
goriilmekte olan RemoteXY platformunda tasarlamis oldugumuz PAT-SAV PLUS
isimli mobil uygulama ile kontrol edilmektedir.

Robotumuz ile PAT-SAV PLUS uygulamasi arasindaki baglanti yerel ag veya
bulut sistem tzerinden saglanabilmektedir. Robotumuz ile mobil cihaz RemoteXY
platformu iizerinden belirlenen ID numaras ile baglantiya gececektir. Bu ID numarasi
0zel atanan bir numara olup bilinmemesi durumunda robot ile mobil cihaz baglantisi
saglanamayacaktir. Baglanti sonrasi robot ileri, geri, saga, sola ile kendi etrafinda 360°
hareket ettirilebilir; canli olarak kamera goriintlisii aktarimi yapabilir ve personeli
patlayict veya KBRN tehdidi algiladiginda mobil uygulama iizerinden uyari
bilgilendirmesi yapabilir.

Prototipimizin alt kismina kolay bir sekilde soket sokete takilabilen Sekil 8.°de
goriildiigii lizere denizde de kesif ve gozetleme faaliyeti yapabilmesine olanak
saglayan platform, 3D ortamda tasarlanarak fiziki yapim asamasi tamamlanmistir. Bu
platformda iki adet 12v saatte 600L su basabilen su pompalar1 kullanilmistir. Bu su
pompalarinin itis giicii ile platform iizerinde bulunan PAT-SAV PLUS isimli
robotumuz yine aynit mobil uygulama ve ayni devreye entegre iki adet role ile motor
kontrolleri saglanarak ekstra bir devre ve uygulama maliyeti gerektirmeksizin su olan
ortamlarda da ileri, geri, saga ve sola hareketleri yaparak kesif ve gozetleme
¢alismasina devam edebilmektedir.

Projemize baglarken patlayict ve KBRN tehdidi tespiti yapan ve canli kamera
goriintiisii aktarabilen bircok proje incelenmistir. Bu projelerdeki zayif yonlerin;



robotlarin hareket kabiliyetlerinin kisitli olmasi, kara ve su bulunan alanlarda
operasyon bolgelerinde personelin kesif ve gozetleme yapmasi gerektiginde ekstra
ekipman veya robot sisteminin olmas1 gerektigi gdzlemlenmistir. Olim ve
yaralanmalar1 en aza indirmek ve personelin hareket kabiliyetini artirmak i¢in en
dogru yontemin biitiin bu sistemleri {izerinde barindiran bir insansiz robot sisteminden
gectigi sonucuna varilmistir.

Calisma Adimlan

1. Robot iizerindeki agma kapama anahtar1 agik konuma getirilir.

2. Robot agildiktan 1 dk sonra iizerinde bulunan wifi modiilii sayesinde
oncesinde belirlemis oldugumuz wifi aga baglanir. (operatorlere ait superbox, tiirk
Telekom wifi vodafone redbox vb tasinabilir wifi alicis1 kullanilabilir operatorlerin
cektigi her noktada robotun internet baglantis1 olmasi igin)

3. Sekil 7.’de goriilen RemoteXY uygulamasi mobil cihazdan agilir.

4. Sekil 7.’de goriilen “PAT-SAV PLUS” ikonu tiklanarak robot ile baglanti
saglanir. (Agilan uygulamada daha once bir defaya mahsus olmak iizere robota ait
olan, RemoteXY web uygulamasi {izerinden almig olunan ID numarasi girilmis olarak
kabul edilmistir.)

5. Mobil yazilimindan “ileri” , “geri” , “saga” , “sola” butonlarini kullanarak
robotun istenilen yonde hareket etmesi saglanir. Ayni zamanda uygulama iizerinde
yer alan alanda ¢oklu uygulama modu sayesinde kamera goriintiisii anlik olarak alinir.

6. Robot, manyetik alan sensorii vasitasiyla mayin algiladiginda ya da hava
kalite sensorii lizerinden hava kalitesi ile ilgili almis oldugu verileri 0-100 gostergesi
ile hem gorsel hem de sesli olmak iizere uyari vererek bilgilendirme yapar.

7. Robotun su yiizeyinde hareket edecegi durum olustugunda robota soket
sokete takilabilecek olan alt platformu robot altina monte edilir. (yaklasik 30 sn siiren
bir islem ile platform takilabilmektedir. Sekil 8.’deki gorselde PAT-SAV PLUS’a alt
platform montajinin yapilmis hali goriillmektedir.)

8.Alt platform takildiktan sonra yine ayni mobil uygulama iizerinde
uygulamanin 2.sayfasina gegilerek robota su yiizeyinde ileri, sag ve sol yonlerinde
hareketler yaptirilabilir.

Sekil 3. Robot Govdesi Sekil 4. Robot Goévdesi ve Kontrol Paneli



Jf RemoteXY baZlanti kitiphanesi
#define REMOTEXY_MODE__ESPB266_HARDSERIAL_CLOUD
#include <RemoteXY.h>

Ji RemoteXY baZlanti ayarlari

#define REMIOTEXY_SERIAL Serial

#define REMOTEXY_SERIAL_SPEED 115200

#define REMOTEXY_WIFI_SSID "mesutseyfisen™

#define REMOTEXY_WIFI_PASSWORD "S5565758"

#define REMOTEXY_CLOUD_SERVER "cloud.remotexy.com™
#define REMIOTEXY_CLOUD_PORT 6376

#define REMOTEXY_CLOUD_TOKEM "71f7e5145fea324e305F
afsdc25d031"

#pragma pack|push, 1)

uintE_t RemoteXY_CONF[l= jf 129 bytes
{255,8,0,0,0,132,0,16,144,2,1,1,5,27,12,20,3,9,12,12,
31,130,226,124,145,0,1,1,83,27,12,20,50,9,12,12,31,130,22

£,134,147,0,1,1,5,6,12,18,3,24,12,12, 31,130,226, 134, 144,01

,1,83,6,12,18,50,24,12,12,31,130,226,134, 146,0,10,27 20,65

9,41,19,9,28,27,4,26,31,77,65,59,73,75,32,45,32,75,66,5278

,0,1,0,25,49,12,12,25,45,12,12,2,31,0,1,0,42,49,12,12,42,
48,12,12,2,31,0,1,0,60,49,12,12,53,49,12,12,2,31,0 )

[ girig degerleri

wintB_tileri; ff =1 ifbutton pressed, else =0
wint&_t geri; /f =1 if button pressed, else =0
wintd_tileri; /=1 if button pressed, else =0

wintB_t geri; /f =1 if button pressed, else =0
wintB_t=ol; //=1if button pressed, else =0
wintd_tsag; [f =1 ifbutton pressed, else =0

uint8_t mayinhava; ff =1 if state isOM, else =0
wintB_tsusol; [f =1 ifbutton pressed, else =0

wint8_t suileri; ff =1 if button pressed, elsa =0
wintd_tsusag; ff =1 if button pressed, else =0}
uint®_t connect_flag; [f=1ifwire connected, else =0

RemoteXY;
#pragma pack(pop)

#define out2 2
#define out2 3
#define outd 4
#define outS 4
#define outs 6
#define out7 7
#define out8 8
#define out9 9
#define outlD 10
#define outll 11

void setup()

{

RemateXY_Init [J;
binMDdE [owtZ, OUTPUT);
pinhbade [out3, OUTPUT);
pinkiode [outd, OUTPUT);
pinkiode [outS, QUTPUT);
pinkode [outs, OUTPUT);
pinhade [out?, OUTPUT);
pinkiode [outd, QUTPUT);
pinkiode [outd, OUTPUT);
pinMode [outld, OUTPUT);
pinhode [outll, OUTPUT);

void loop()

{

RemaoteXY_Handler [};

if [RemoteXY.ileri == HIGH}{
digitalWrite[outd, HIGH);
digitalWrite [outS, LOWY);
digitalWrite[outs, HIGH);
digitalWrite[out?, LOW];
digitalWrite[out8, HIGH);
digitalWrite[outd, LOW];
digitalWrite[outl10, HIGH);
digitalWrite[outll, LOW];
H

else if [RemoteXY.geri== HIGH)}{
digitalWrite [outd, LOW);
digitalWrite[outS, HIGH);
digital¥Write[outs, LOW];
digitalWrite[out?, HIGH);
digitalWrite[out3, LOW]);
digitalWrite[out9, HIGH);
digitalWrite [outld, LOW];
digitalWrite(out11, HIGH);

1

[learaileri

[fkarageri

else if [RemoteXY.sol == HIGHY  ffkarasolddn

digitalWrite[outd, HIGH);
digitalWrite[outS, LOW];
digitalWrite[outs, LOW];
digitalWrite[out?, HIGH];
digitalWrite[out3, HIGH);
digital¥Write[out9, LOW];
digitalWrite [outld, LOW];
digitalWrite[outl1, HIGH);
}

Sekil 5. PAT-SAV PLUS Kodlar1

Sekil 6. Giines Enerji Panelli
Tasima Cantasi

PAT-SAV PLUS
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y Robotics

SU PLATFORMU TAKILI

PAT-SAV PLUS

else if [RemoteXY.sag
digitalWrite[outd, LOW];
digitalWrite[out5, HIGH);
digitalWrite[outs, HIGH);
digitalWrite[out7, LOW];
digitalWrite[out8, LOW];
digitalWrite[out3, HIGH);
digitalWrite[out10, HIGH];
digitalWrite[outll, LOW]);
1

else {
digitalWrite[outd, LOWY);
digitalWrite[out5, LOWY);
digitalWrite[outs, LOW];
digitalWrite[out?, LOW]);
digitalWrite[out3, LOW];
digitalWrite[out3, LOW];
digitalWrite[out10, LOW];
digitalWrite[out11, LOW);
H

HIGHE J/karasagdd

else if [RemoteXY.susol == HIGHK  //susolddn

digitalWrite[out2, HIGH);
digitalWrite[out3, LOW];

}

else if [RemoteXY susag == HIGHK  /fsusagdan

digitalWrite[out2, LOW];
digitalWrite[out3, HIGH);
H

else if [RemoteXY.suileri== HIGH)}{

digitalWrite[out2, HIGH);
digitalWrite[out3, HIGH);
H
else {
digitalWrite[out2, LOW]);
digitalWrite[out3, LOW];
H

Little Stars

PAT-SAV PLUS

Mobil Uygulamast

ffsuileri

o on %358

Sekil 7. Remote XY Ile Tasarlanan PAT-SAV PLUS



Sekil 8. Robota Suda Hareket Kabiliyeti Saglayan Alt Platformun Takili Hali

ESP-01 e Hava Manyetik
wifi K:r";l':ra Kalite Alan
Meodiil Sensori Sensori

12v 12V
S00RPM S00RPM
Motor I L298N L208N I Motor
Motor Motor -
12v | Siriici Siirticii 12v
S00RPM S00RPM
Motor Motor

12V 5200 mAH Sarj
Edilebilir Pil

.-

12V 12v
600LfH Su G600L/H Su
Motoru Motoru

|
Sekil 9. PAT-SAV PLUS Elektronik Devre Baglant1 Semast

5. Yenilik¢i (inovatif) Yonii

Projemizi diger insansiz patlayici savar, kesif-gozetleme projeleri ve Teknofest
2021°de finalist olan PAT-SAV isimli projemizden ayiran ozellikleri; alt kismina
kolay bir sekilde yerlestirilebilecek olan platform sayesinde ekstra devre,mobil
yazilim ve maliyet gerekmeksizin deniz ylizeyinde de kesif ve gozetleme kabiliyetine
sahip olmasidir ve bu yoniiyle 6zgiin bir yapiya sahiptir. Projemizin yenilik¢i yonii ise;
wifi Ozelligi sayesinde ister uzatilmis yerel ag baglantist ile yaklasik 300 metreye
kadar ister bulut sistemi sayesinde binlerce km uzakliktan kontrol edilebilir olmasi ve
bunun yaninda patlayict arama, KBRN tehdidi tespit ve kesif gdzetleme amach
kamera sistemlerini bir arada bulundurmasi ve yenilenebilir enerji kaynagi olan giines
ile sarj edilebilmesidir.

Yazilim mimarisi ve kullanilan bilesenler degerlendirildiginde projemiz
yaklagik %50 oraninda yerlilige, prototip iizerinde birden fazla 6zelligin birlestirilmesi
fikri ve savunma alaninda iilkemizi disa bagimliliktan uzaklastirmasi yoniiyle milli
Ozellige sahiptir.



6. Uygulanabilirlik

Projemiz karada kesif-gozetleme robotu olarak giinliik hayatta gorev
yapabilecek nitelige sahiptir. Su ylizeyinde kesif-gozetleme faaliyeti gergeklestirmesi
beklendiginde ise risk analizi boliimiinde deginmis oldugumuz noktalarinin iizerinde
calisilarak gelistirilmesi gerektigi kanaatindeyiz. KBRN tespiti, kara mayinlar1 tespiti,
kara ve su olan alanlarda kesif-gozetleme faaliyeti gergeklestirebilecek biitiin
sistemleri iizerinde ayni anda barindirmasi i¢in projemizin prototip olmasi sebebiyle
daha ayrintili  ve teknik donamima kavusturulmasi gerekmektedir. Biitiin bu
gelistirmeler yapildiginda savunma sanayisinde kullanilabilecek ticari bir iiriin haline
doniisebilecegini sdyleyebiliriz.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Projemiz hem karada hem de su ylizeyinde kesif ve gozetleme faaliyeti
yapabilmektedir. Bu iglevi i¢in yapilan tasarim ve yazilim sayesinde ekstra bir robot
devresi ya da uzaktan kontrol paneli gerektirmemesi sayesinde maliyet agisindan
avantajli bir durumu oldugu sdylenebilir.

Piyasada yer alan bu tarz robotlar incelenmis olup yapilan c¢alismalarin
savunma sanayisine hitap etmesi sebebiyle site ya da kaynaklarda maliyet detayina yer
verilmedigi goriilmiistiir. Teknofest 2021°de PAT-SAV ismiyle yarisan robotumuzla
bu yil gelistirmis oldugumuz PAT-SAV PLUS isimli robotumuzun maliyet
kiyaslamasi yapildiginda ekstra olarak kamera ve su yilizeyinde hareket edebilecek
platform i¢in harcanan flament ile 2 adet su motoru maliyeti vardir. Gelistirmis
oldugumuz robotumuzun islevi diisiiniildiigiinde ise aslinda maliyet artim1 yapilmadigi
bilakis maliyet azaltimina gidildigi sonucu ¢ikarilabilir.

7.1.Maliyet Tablosu

SIRA TOPLAM

- MALZEME ADI TUTAR | ADET TUTAR
1 ARDUINO NANO 170,39 1 1 170,39
2 ESP-01 (ESP8266) WIFI MODUL | 42,16 b 1 42,16 b
3 LASTIK (4’LU TAKIM) 175,00 1 4 700,00 b
4 AC KAPA ANAHTAR 4,50 1 1 4,50 b
5 DELIKLI PERTINAX 12X12CM 23,241 2 46,48 b
6 11.1 VOLT 5200 Mah SARJLI PIL | 393,61% 1 393,61 b
7 KABLO 10,00 & 1 10,00 b
8 FILAMENT 1 KG 275006 | 500GR | 275,00%b
9 ALUMINYUM U BORU 45,00 b 1MT 45,00 b
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Uzerinde Calisma
* PDR Hazirlama

2

SIRA TOPLAM
MALZEME ADI TUTAR | ADET
NO TUTAR
10 PLEKSI 2MM SEFFA(30X30 CM) | 47,40 2 94,80 b
11 KAMUFLAJ FOLYO (1 METRE) 29,99 b 50 CM 14,491
12 TEKERLEK BAGLANTI KAPLIN | 32,981 4 131,92 b
13 12V 500RPM MOTOR 202,84 b 4 811,36 b
14 12V SU POMPASI (600 L/SAAT) 202,36 b 2 404,72 1
15 MINI KAMERA ALLY A9 MINI 239,751 1 239,751
16 MANYETIK ALAN SENSORU 18,00 b 2 18,00 b
17 GAZ SENSOR (HAVA KALITE) 40,36 1 1 40,36 b
18 L298N MOTOR SURUCU 42,23 b 2 84,46 1
19 5V ROLE 26,62 b 2 53,241
TOPLAM 3580,24 b
7.2.Proje Takvimi
V- e e
* Problem * Problem * Literatiir * Olasi Coziimler
Belirleme Belirleme Taramasi Gelistirme
* Problemi « Problem * Olas1 Coziimler « En Iyi Coziimii
Arastirma Arastirma Gelistirme Se¢me
* Literatiir * En Iyi Coziimii * Prototip
Taramasi Secme Olusturma
» Malzeme Tedarigi | |+ Malzeme Tedarigi
* Prototipi * Prototipi
Gelistirme Gelistirme
' =
W Arahik 2021 s et
), &%) O,
. ( . . ) . .
* Prototip * Prototip Testleri * Prototip Testleri
Gelistirme « Prototip « Prototip
* Prototip Testleri Gelistirme Gelistirme (Alt
+ ODR Raporu » Eksiklik Gériilen Platform Yapimu)
Hazirlama Noktalar * Eksiklikler

Uzerinde Calisma
* PDR Hazirlama

Mayis 2022 ml
h 5%)
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8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar)

Projemiz, kara ve denizde gorev yapan gilivenlik personeline yani savunma
sanayisine hitap etmektedir. Projemizin Oncelikle giivenlik personelimize yonelik
olmasmin sebebi; patlamalar, operasyonlar ve savaglar diisiiniildiigiinde {tlkenin
giivenligi i¢in en ¢ok zarari1 onlarin goriiyor olmasidir.

9. Riskler

Projemizi olumsuz yonde etkileyecek olan durumlarin en basinda su olan
alanlarda kesif ve gozetleme faaliyeti gerceklestiren robotumuzun su yiizeyinde ters
dénmesi sonucu hareket kabiliyetini kaybetmesi ya da robot gévdesine su sizmasi ve
bulut sistem baglantisi i¢in gerekli olan operatdr ¢ekim alani disinda yer almasidir
diyebiliriz.

Bu durumlara ¢oziim olarak ise su yiizeyinde robot ters dondiigiinde geri eski
haline donebilmesini saglayan mekanizma tasarlanabilir. Govdesine su sizmamasi igin,
govde yapist su sizdirmayacak malzeme ya da teknikle tasarlanmalidir. Bulut
baglantisi i¢in ise uydu iizerinden baglantis1 saglanabilecek donanim ve yazilimla
donatilabilir.

Proje i¢in yapilan zamanlama 6ngoriisii planlama dahilinde gerceklesmistir.

Biit¢e planlamasi konusunda tahmin edilen maliyet, pandemi dénemi sonrasi diinya
genelinde yasanan ekonominin etkisi ile elektronik parga fiyatlarindaki artisa baglh
olarak planlanan maliyetin %65°i kadar artan bir maliyete sahip olmustur.

9.1.0lasilik ve Etki Matrisi

| : Risk Ol g .
Risk Risk Risk Olasihig: Duliun?dzséltllfrsi Risk
Kodu Rekoru

112|3(4[|5|1(2|3|4]|5
Robota bir baska

1 kullanicinin X X 2

baglanmasi

2 Mobil cihaz arizast | X X 3

3 Robot goydesu‘un % % 4

zarar gormesi
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Risk Olustugu

Risk . Risk Olasihig: .. Risk
Durumda Etkisi
Kodu Risk Rekoru
1(2|3|4 1(2|3|4]5
Uzaktan kontrol
4 esnasinda robot X X 10
sarjinin bitmesi
Robotun su olan
5 alandaidevrl.lmem % % 20
veya govdesinin su
almasi

RISK MATRISI

ETKI
. Cok . _ Cok
OLASILIK X ETKI Yiiksek Yiiksek Orta Diisiik Diisiik
5 4 3 2 1
Cok
Yiiksek 2 10 >
v Yiiksek 4 8 4
4
n Orta 3 6 3
<
_
o Diisiik | 2 4 2
Cok
1
Diisiik 5 4 3 2 1
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