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1. Rapor Ozeti

Marill ROV takimi olarak ilk kez katildigimiz bu yarismada amacimiz; 6zgiin ve yerli bir
su altt araci iiretmek, takim iiyelerine tecrilbbe katmak ve bu konuda bir farkindalik
kazandirmaktir.

Bu raporda; rapor 6zeti, takim semasi, proje mevcut durum degerlendirmesi, arag tasarimi,
giivenlik, test, tecriibe, zaman-biitge-risk planlamasi, 6zgiinliik, yerlilik ve kaynakca olmak
iizere toplam 11 adet baslik bulunmaktadir.

Takim semas: bashiginda, takimimiz iiyelerimizin goérev dagilimi ve ekip organizasyonu
semamiz bulunmaktadir.

Proje mevcut degerlendirmesi kisminda, takimimizin 6n tasarim raporunun degerlendirmesi
yapilmigtir. On tasarim raporundan sonra yapilan degisiklikler ve bu degisikliklerin nedenleri
aciklanmistir.

Arag tasarimi basligi, sistem tasarimi, mekanik tasarim siireci, elektronik tasarim, algoritma
ve yazilim tasarim siireci olmak lizere ii¢ alt baglikta incelenir. Sistem tasarimi bagliginda,
detayl1 blok semamiz yer aliyor. Mekanik tasarim siireci kisminda, aracin mekanik tasarimi ve
aracin mekanik 6zellikleri verilmistir. Elektronik tasarim, algoritma ve yazilim tasarim siireci
basliginda ise aracin elektronik tasarim siireci adim adim anlatilip kullanilacak malzemeler
hakkinda bilgi verdik ve neden bu malzemeleri sectigimizi anlattik. Algoritma tasarim
siirecinde akis diyagramlarin1 verdik. Yazilim tasarim siirecinde, algoritmalarin yazilim
stireclerini anlattik ve hangi programlama dillerini segtigimizden bahsettik.

Giivenlik baghiginda arac1 yaparken aldigimiz 6nlemleri anlattik. Bu baglig; calisma ortami
glivenligi, mekanik giivenligi, elektrik elektronik giivenligi ve yazilim giivenligi olmak iizere 4
alt basliga doktiik.

Test boliimiinde araca ve arag parcalarina uyguladigimiz testlerden soz ettik. Ayrica gelecek
zamanda yapilacak testleri de anlattik.

Tecriibe basliginda, yaptigimiz hatalar ve bunlarla nasil basa ¢iktigimizdan bahsettik.
Zaman, biitge ve risk planlamasi kisminda, bu basliklar i¢in yaptigimiz tablolara yer verdik.
Ozgiinliik kisminda aracimizin 6zgiin taraflarimi anlattik.

Yerlilik basliginda, bizim i¢in yerliligin 6neminden bahsettik ve aracin yerli kisimlarini
anlattik.

Son olarak takimimizin bilgi ve tecriibe edindigi kaynaklar, kaynakca basliginda verilmistir.



2. Takim Semasi
Takimimiz gérev dagilimini toplamda 4 ana baslikta gorevlendirme vererek yaptik. Bu
ana basliklar; mekanik, yazilim, elektronik-elektronik ve iletisim olarak isimlendirilmistir.

Marill ROV Goérev Dagilim Semasi

Sekil 1: Marill ROV Gérev Dagilimi

3. Proje Mevcut Durum Degerlendirmesi

Nisan ayinda yiikledigimiz On Tasarim Raporu (OTR) sonucunda 100 iizerinden 93 puan
alarak bagartyla gecilmistir. On Tasarim Raporunun eksik noktalari, hakem yorumlari ve
detayl1 incelemesi yapilmistir. Bu ¢alismalar sonucu bazi degisikliklere gidilmistir.

3.1 Mekanik Tasarimin Gelistirilmesi

On Tasarim Raporunda yer alan mekanik tasarrmimiz {izerine bazi gelistirmeler yaptik. Bu
gelismeler baglica: aracin i¢ yiizeylerine suyun etkisini azaltmasini 6n gordiigiimiiz igin aracin
alt kismin1 kapatmaya karar verdik. Yaptigimiz baska bir degisiklik ise manyetik anahtar
(batarya giiciinii kesecek giivenlik elemani) elemani igin kolayca erisilebilecek iist kisma bir
yuva ¢izildi. Ayrica kapsiil ici elektronik bilesenler ¢izildi ve kameraya hareket 6zelligi
kazandiracak servo motorlu bir sistem tasarlandi.

e PR ﬂ O Tasarion Raportinda
5= ) Yer Alan Mckanik Tasarim
)

Kritik Tasarim Raporunda Yer Alan Mekanik
Tasarim

Sekil 2: On Tasarim ve Kritik Tasarim Raporunda Kullandigimiz Mekanik Tasarimlarin Karsilastirilmast



3.2 Blok Semanin Detaylandirilmasi

On Tasarim Raporunda kullandigimiz blok semanin eksik yonlerini belirledik ve bu
eksiklikleri gbz oniine alip blok semay1 daha detayli hale getirdik. Sistemin blok semasini su
iistii ve alt1 olmak iizere ikiye ayirarak semanin okunmasini kolaylastirdik. Semada kullanilan
malzemelerin model ve adlarin1 belirten baloncuklar eklenerek detaylar arttirildi. Sema arka
plan1 degistirildi. Estetik ve 6zgiin tasarim birlikte harmanlandi. Bunun sonucunda tasarim son
halini aldi. On tasarim Raporunda kamera ag1 servosu, PCA9685 PWM coklayict Modiil, 2
adet DHT11 sicaklik ve nem Sensorti, 5V regiilatér, LM 7512 lineer regiilator, hava kompresorti,
12 Volt adaptér semada yerini almazken, Kritik Tasarim Raporuna eklendi. Ihtiyaglar
dogrultusunda kontrol istasyonuna dagitict Kart tasarlandi ve semaya eklendi.

On Tasarim Raporunda
Yer Alan Blok Semamiz

Kritik Tasarim Raporunda Yer Alan Blok
Semamiz

Sekil 3: On Tasarim ve Kritik Tasarim Raporunda Kullandigimiz Blok Semalarin Karsilastirilmast

Ayrica blok semadaki karisikligi 6nlemek adina, blok sema (4.1.1) ve tistteki gorselde
yer almayan istasyon tasarimi (4.1.2) olmak tizere ikiye ayirdik.

3.3 Ara yiiz Tasariminin Revize Edilmesi

On Tasarim Raporunda tasarlanmis olan arayiiz tasarimimin gelistirilerek operasyona hazir
hale getirilmesi saglandi. On Tasarim Raporunda yer verdigimiz arayiiz tasarimina kiyasla daha
detayli ve kullanima uygun bir arayiiz tasarimi yapildi. En son gelistirdigimiz raporda; On
Tasarim Raporu stirecinde tasarlamis oldugumuz arayiiz formuna gore daha temiz, kompakt ve
uygulanabilir bir goriiniim tercih ettik. Bu sayede operasyon sirasinda operatér, araci kontrol
ederken gevreye ve gelen bilgilere daha fazla hakim olacak, daha saglikli bir gelistirme, test ve
uygulama siireci gergeklestirilecek.
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On Tasarim Raporunda
Yer Alan Arayiiz Tasarimumiz

Kritik Tasarim Raporunda Yer Alan Arayiiz
Tasarimimiz

Sekil 4: On Tasarim ve Kritik Tasarim Raporunda Kullandigimiz Arayiiz Tasarimlarimn Karsilastiriimast

3.4 Aliiminyum Sac Parcasimin Degistirilmesi
On Tasarim Raporundaki ara¢ tasariminda kullanilan aliiminyum sacta degisiklige
gidilmistir. Onceki tasarima kiyasla yeni biikiilecek yerler eklendi, tasarladigimiz kablo
rekoruna uygun delik agildi.

__$ On Tasarim Raporunda
Yer Alan Aliiminyum Sac

Tasarim

oo eoeg

{omnna-

Kritik Tasarim Raporunda Yer Alan
Aliiminyum Sac Tasarimi

Sekil 5: On Tasarum ve Kritik Tasarim Raporunda Kullandigimiz Aliiminyum Saclarin Karsilastirilmast

3.5 Daha Fazla Bilgi Edinimi i¢in Arastirma Yapilmasi
On Tasarim Raporu hakem degerlendirme béliimiinde raporun zayif yonii olarak verilen
“Referanslarda makale ve kitaplara yer verilmeli” yorumundan sonra daha detayli bir
caligma yapmamiz gerektiginin farkina vardik. Kaynak sayimizi ve bilgilerimizi arttirdik.
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4. Ara¢ Tasarim

4.1 Sistem Tasarim

4.1.1 Blok Sema

Sekil 7: On Tasarim Raporunda Yer Verdigimiz Blok Sema



4.1.2 Istasyon Tasarim Blok Semasi
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Sekil 8: Istasyon Tasarimi Blok Semast
4.2 Aracin Mekanik Tasarimi

4.2.1 Mekanik Tasarim Siireci

Aracin mekanik tasarim siirecinde bizim i¢in en 0nemli husus tamamen O6zgiin ve
olabildigince yerli bir tasarim planlamakti. Aracin tasariminda 6zellikle dikkat ettigimiz
noktalar var. Bunlardan baglicas1 kritik tasarim raporunda eklenen; aracin iist kismina
cizilen manyetik anahtar i¢in agilan yuva, aracin alt kismin1 kapatan pargalarimiz ve
aliminyum sacta yapilan degisikliktir. Manyetik anahtarlama (Hall sensorii) icin agilan
yuvaya, sensor yerlestirildikten sonra epoksi ile kaplanarak sizdirmazlik saglanacaktir.
Aracin alt kismin1 olusturan liggensel pargalar ile hareket halindeki aracimizin daha dengeli
hareket etmesini saglayacagiz. Aliiminyum saca eklenen kisimlar ile aracin montajini
kolaylastiracagimiz1 diisiindiik ve eklemelerimizi de yaptik.

Sekil 9: Aracin Sag Ustten Goriiniimii



Sekil 10: Aracin Yandan Gériintimii

Sekil 11.: Aracin Alttan Goriiniimii

Sekil 12 Aracin Ana Govdesinin Goriiniimii

10



J |
TN

' el

Sekil 13: Aracin Patlama Goriintiisii

4.2.2 Malzemeler

4.2.2.1 Motorlar

Motor se¢iminde en Onemli kriter, kullanacagimizin motorun giiclii olmasiydi. Uzun
aragtirmalar sonucu Utras Su Alt: lticisi’ni sectik. Bu iticiyi segme sebebimiz ihtiyaclarimizi
maksimum diizeyde karsilamas1 ve yerlilik kisminda da bahsettigimiz gibi (10.) yerli firmadan
temin edilecek olmasidir.

Voltaj Araligi 3s-6s (12v-24v)
Govde Malzemesi | Filament
Pervane Malzemesi | Aliiminyum
Itki Kuvveti (24v) | 8,5 kgf

Azami Derinlik 500m

4.2.2.2 Aracin Iskeleti

Aracin iskeleti; aracin goriintiisiinii, baglantilarin giivenilirligini ve aracin hatlarini belirler.
Aracin iskeletini olusturma siirecinde takimimizin dikkat ettigi baslica unsurlar; iiretilebilirlik,
Teknofest’in puanlama sisteminde belirtilen maksimum puani alabilmek i¢in aracin toplam
agirliginin 8kg’yi gegcmemesi, yine puanlama sisteminde belirtilen maksimum puan almak icin
aracin en biiyiik ayrit uzunlugunun 50cm’yi gegmemesi, 6zgiinliik, saglamlik, kolay montaj ve
estetik goriintii yakalayabilmektir. Bu asamada aragta hazneyi kaplayan iki adet aliminyum sac
arasima koyacagimiz hazne ve bu tasarimi distan kapatmak i¢in hazirladigimiz ii¢ boyutlu
yazicidan yazdirillacak parcalar bulunacaktir. Aliiminyum sacin tercih edilme sebebi; motor
baglantilarini aliminyum saca yaparak saglam bir montaj yapma, hazneyi saglam tutma ve sac
tasariminda olusturdugumuz deliklerle rahat bir montaj asamasi ve kolay kablo ¢ikis1 olusturma
cabamizdir. Etrafim1 kaplayacak olan parcalar1 yazici kartusu olan filament ile ii¢ boyutlu
yazicidan almay1 planlamamizin sebebi ise; hafif pargalar olusturma, giizel goriintii yakalama,
kolay tiretim ve fiyat/performans iiriinii olarak gérmemizden kaynaklidir. Aracin aliminyum
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sact aliminyum sac basliginda (4.2.2.5), filamentten alacagimiz pargalar ise mekanik tasarim
stireci bagliginda (4.2.1) verilmistir.

4.2.2.3 Hazne

Su alt1 haznesi, aracin en 6nemli pargalarindan birisidir. Hazne se¢imimizde sizdirmazligina
giivendigimiz, daha 6nce yarismalarda kendini kanitlamis, bize sorun ¢ikartmayacak, rahatlikla
kablo giris ¢ikis1 yapabilecegimiz ve yerlilik kisminda da bahsettigimiz gibi (10.) yerli firmadan
temin edilecek olmasiydi.

. Uzunluk 300mm
' l I¢ Cap 90mm

D1s Cap 100mm
Kapak Malzemesi Aliiminyum ve Krom
‘ Azami Derinlik 150-200m

4.2.2.4 Pnomatik Su Alti Tutucu Sistemi

Pnomatik su alt1 tutucu sistemi, gorevler igin ¢ok kritik bir elemandir. Takimimiz su alti
tutucu sec¢imi i¢in kendini kanitlamis, hizlica agilip kapanabilen, dayanikli ve yerlilik kisminda
da bahsettigimiz gibi (10.) yerli firmadan temin edilecek olmasrtydi.

Uzunluk (Acik) 305mm
Uzunluk (Kapali) 315mm
Agiz Agiklig 120mm
Genislik 90mm
Tutma Kuvveti (2.8 bar) | 180 N
Malzeme Filament

4.2.2.5 Aliiminyum Sac
Aracin aliiminyum saci, aracin iskeleti bagliginda da (4.2.2.2) bahsettigimiz gibi aracin
montaj agamasinin en 6nemli pargasidir. Neredeyse tiim elemanlarin baglantis1 (motor,
braket, li¢ boyutlu yazicidan alinan parcalar vb.) aliiminyum sac {izerinden yapilacaktir. Bu
ytizden hafif ve dayanikli olmasindan dolayi aliminyum sac tercih edilmistir.

Te Boyutlu Yazordan @8
in

Motor Buglantis: igin Rekor Gegigt lyin o i
Olusturulmus Delikler Olugturulinng Delikler ek iR
; g ' Olusturulmus Delikler

Sekil 14: Aliiminyum Sacin A¢ik Hali
12



Yukaridaki gorselde gosterildigi {izere aliiminyum sacta her detay1 diisiindiik.
Gorseldeki ¢izgili yerlerden aliiminyum saci biiktiiriip son halini verecegiz. Lazer kesim ve
metal biikkiim i¢in bazi1 firmalarla iletisime gectik. Bu asamada oncelikle bilgi birikimi yaptik.
Metal biikiim firmasindan biikiimden dolayi aliiminyumda olusacak uzama igin K Faktorii
bilgisini 6grendik. Sonrasinda ¢izim programina bu degerleri girerek, biikiimii yapilacak
aliminyum levha pargasini belirledik. Ardindan lazer kesim firmasiyla konustuk. Cizimini
yaptigimiz aliiminyum sac pargasini teknik resim olarak olusturup DXF dosyasi halinde lazer
kesimciye iletecegiz. Parga lazer kesim firmasinda iiretildikten sonra tekrar biikkiim firmasiyla
iletisime gegecegiz. Lazer kesimi yapilan parca biikiim firmasina gotiiriiliip biikiilecektir.

4.2.3 Uretim Yontemleri

4.2.3.1 U¢ Boyutlu Yazecr ile Uretim
Aracimizda ii¢ boyutlu pargalar ¢ok 6nemli bir rol oynuyor. Bu ylizden bizim i¢in en
Oonemli tiretim yOntemlerinden biri. Yazicidan basilmis pervanemize asagidaki fotografta
yer verdik.

Sekil 15: U¢ Boyutlu Yazicidan Aldigimiz Pervane Parcgast

4.2.3.2 CNC isleme ile Aliiminyum Pervane Uretimi
Yarigmada maksimum verime ulagmak i¢in segtigimiz pervanelerin prototipi CNC
isleme ile tiretilmistir. Bu islem sonucu pervanelerimiz zimpara edilip son halini almistir.
Yaptigimiz testlerde en yiiksek motor itki performansini aliminyum pervaneden aldik.

Sekil 16: CNC ile Islenme Asamasinda Olan Pervane Par¢amiz
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4.2.3.3 Silikon Dokiim ile Kahip Uretimi
Raporda fazlaca bahsettigimiz poliiiretan ile pervane iiretimimiz i¢in bir kaliba ihtiyacimiz
vard1. Bu iiretim i¢in RTV2 kalip silikon malzemesini segtik.

Sekil 17: RTV2 Kalp Silikonun Donmus Hali

4.2.3.4 Poliiiretan Siv1 Plastik ile Uretimi
Kendi fikrimiz olan ve bir onceki baglikta da (4.2.3.3) degindigimiz poliliretan sivi
plastik ile pervane liretimimiz de iiretim yontemlerimiz arasinda yer aliyor.

Sekil 18: Poliiiretan Sivi Plastik ile Urettigimiz Pervane Par¢ast

4.2.3.5 Epoksi ile Kaplama
Ug boyutlu yazicidan ¢ikarttigimiz par¢alarimizi daha piiriizsiiz olmasi igin 6nce epoksi
ile kapliyoruz. Ardindan belirttigimiz gibi (4.2.3.5) zimpara yardimiyla son halini
veriyoruz.

Sekil 19: Epoksi ile Kaplama Uygulamamizdan Gérsel
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4.2.3.6 Zimpara ile Piiriiz Giderme
Ug boyutlu yazicidan cikarttigimiz pervanemizi epoksi ile kapladiktan sonra zimpara
yardimiyla piirlizsiiz hale getirerek yaptigimiz testler i¢in en iyi sonucu aldik.

-

Sekil 20: Zimpara ile Piiriiz Giderme Uygulamamizdan Gorsel

4.2.4 Fiziksel Ozellikler

Tahmini Agirlik

431, 4mm 370,6mm 495,18mm

k X Ekseni Icin |Y Ekseni Icin|Z Ekseni igin

Uzunlu
Tutucu Kol 370,6mm 495,18mm
Dahil

Sekil 21: Aracin Fiziksel Ozellikleri
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4.3 Elektronik Tasarim, Algoritma ve Yazilim Tasarimi

4.3.1 Elektronik Tasarim Siireci

su Ustd Elektronik Sema Su Al Elektronik Sema

Sekil 22: Marill ROV Elektronik Tasarimi

Aracin Elektronik Semas: ihtiyaglar dogrultusunda olabildigince sade ve anlagilabilir
tasarlandi. Aracin i¢i ve dist hakkinda bilgi veren sensoérler belirlendi ve kullanacagimiz mikro
islemcinin dijital giris ¢ikislarinin sayisina gore bir yol izlendi. Motorlar siirecegimiz alt1 adet
ESC icin PWM ihtiyact vardi fakat CanBus ve Kamera Servosu da PWM cikis ile
calistirdigimiz i¢in Arduino Nano’nun bize sagladigi PWM cikislan yetersiz kaldi. Bu PWM
ihtiyact PCA9685 PWM Coklayict Modiil ile karsilanacak. Bu modiil I2C haberlesme
protokolii ile kontrol edilecek. Su alt1 aracinin motorlarint BLU 30A ESC ile siirecek ve
ihtiyaglarimiz  dogrultusunda Blheli S siiriicii  yapilandirma sistemiyle siirliciilerden
aliabilecek maksimum verim alinacak.

Aracin iginde kullanacagimiz Octomini Su Alti Kontrolciisii iizerinde bulundurdugu
Arduino, CanBus ve MPU6050 IMU Sensorii sayesinde aracin kontrolii saglanacak. Basing
Sensorii aracin hazne kapaginin dis yiizeyinde bulunacak. Basing Sensoriinden gelen verilerle
aracin derinlik 6l¢iimleri yapilacak ve arag¢ sabitleme islemleri gerceklestirilecek. Su tistii ve
alt1 iletisimi MCP2515 CanBus Modiilii ile saglanacak. Bu modiil uzaklik ile artan veri
kayiplarini azaltirken tek seferde 8 BYTE veri gonderme kapasitesi ile aracin kontrol ve sensor
veri paketlerini gondermede isimizi gorecek.

Aracin mekanik tasariminda goriildiigii iizeri iki adet hazne bulunmaktadir. Bu haznelerin
birisi ana sistemin bulunacagi hazne olurken digeri bataryanin olacagi hazne olacak her ikisinde
de sicaklik ve nem sensorii bulunacak. Batarya haznesinin sicaklik degerleri bizim i¢in biiyiik
onem tagimaktadir. Bu bataryalarin sicakligini 6l¢erek aracin yiik altindayken bataryanin fazla
1sinmasi durumunda yukaridan gozlem sansi elde edilecek ve pilot duruma gore karar verecek.
Pilot motorlar1 daha yavas calistiracak ya da risk almayip aracin motorlarint durduracak. Bu
kritik sicaklik 6lgme gorevini iki adet DHT 11 sSicaklik ve nem sensorii iistlenecek. Hem
haznelerin su alip almadig1 hem de sicaklik seviyeleri gozlemlenebilecek. Gii¢ dagitim karti ile
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arag¢ i¢inde gii¢ dagitimi yapilirken disaridan manyetik anahtar miidahalesiyle ac¢ip kapama
islemi de gerceklestirebilecek. Bu manyetik anahtarli agma kapama gorevini yerine getirecek
Hall Sensor ise erisilmesi kolay bir yere yerlestirilecektir. Giig¢ dagitim kartina baglanan 5V
Regiilator sayesinde Arduino Nano ve diger sensorler beslenecek. Kameranin goriis acisini
artirmak i¢in kameraya yukari agsagi eksenel hareket imkani saglayacak servo motor eklenecek.
Bu servo motor da ayn1 ESC’ler gibi PWM modiilii ile kontrol edilecek. Kameranin ¢aligmasi
icin gereken gerilim LM7512 Lineer Regiilator ile saglanacak ve bu regiilator gii¢ dagitim
kartina baglanilacak. Aragtan Kontrol istasyonuna dért adet Kamera gériintii kablosu ve iki adet
haberlesme kablosu ¢ekilecek. 6x0.50mm kesitli kalay kapli, bakir 6rgii ekrana sahip pes bant
ayiricili, PVC kompaunt kilifa sahip, biikiilebilir ve giiriiltii gegirmez haberlesme kablosu tercih
edilmistir.

Kontrol Istasyonu aracin giivenliginin saglandigi kablo dagitimlari ve baglantilarinin
yapildigi Pnomatik tutucu kolun kontrol edildigi su alt1 ile su distii sistemin haberlestigi
biitiinlesik yapidan olugmaktadir. Bu elektronik bilesenler dis etkenlere maruz kalmayacak
sekilde bir kutuda muhafaza edilecek. Kullanilacak Kumanda Karti1 {istiinde Arduino Nano ve
CanBus modiilii bulunmaktadir. Bu kart; Kontrol Istasyonu ile Su Alt1 Aracinin, Kontrol
Istasyonu ile Bilgisayar arasidaki haberlesmeyi saglarken, karta bagli acil durdurma butonu ile
aracin motorlarint durdurarak yukari ¢gikmasini saglayacak ve role ile Pnomatik tutucu kolu
kontrol edebilecek. Kontrol Istasyonunda bulunan 12 Volt Réle Modiilii ile elektropnomatik
valf a¢ip kapatilabilecek. Elektropnomatik valfin ¢alisma gerilimini saglamak i¢in 12V DC
Adaptdr kullanilacak Bu rolenin kontrolii Kumanda Karti iizerinde bulunan Arduino Nano ile
dijital bir ¢ikis sinyali ile saglanacak.

Aragtan gelen kablo kendi yapacagimiz bir Ethernet

Su Alti Aracindan
Kameras eberiesme portu girisi bir Ethernet portu‘ 91k1§1 ve haberlesme c¢ikisi
Kapiolan olan kartimiza girerek gerekli birimlere dagitimi saglanacak.

Bu dagitim kart1, aragtan gelen Ethernet kablosunu dort adet
Y kamera ve iki adet CanBus seri haberlesme kablolarina

DL:ET“”;‘L ayirir ve dagitimi saglar. Ethernet kablosunun bir ucunu
o] o] dagitim kartina diger ucunu ise bilgisayarimiza takarak
gorilintliyli elde edecegiz. Bu sayede RJ45 ¢aktigimiz

j_T TT kablolar1 dagitim kartina takarak bir yerden bir yere kolay
tastyabilecek ve kolay kurulum yapacagiz

Dizisti Bilgisayarin MCP2515 CanBus
Ethernet Portu Module

Sekil 23: Dagitici Kart
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4.3.2 Algoritma Tasarim Siireci

4.3.2.1 Octomini Su Alt1 Kontrolciisii Algoritma Tasarimi

CanBus hatti ile

lletigimde problem
oldugunu Kontrol EVET
HAYIR yazilimina bildir

CanBus hattindan
Basla Arduino Nano'ya bagli SPI Haberlesmeyi CanBus" dinle T | gelen veri paketierini HAYIR | Aragtaki bitin
qirig ¢Ikiglar tamimia Baslat (MCP2515 CANBUS-SPI) ag ve dahill hafizaya sensorieri oku
kaydet

Son gelinen konumda Kontrol yazilimindan P Sensor verilenini
5

MPUBOS0 IMU Basing sensarl lie

araci sabitle ve kontrol tanimlanan goreve gore aketle ve SPI SPI Haberlegme’

<« QOTEVE GOTE | gensoruilearacin [—  aracin yuksekli P ! me

yazilimindan gelicek lmotorian istenilen yonde ve haberlesme ile Kontrol gevam ediyor my
| dengesini sagla sabitlemesini yap

emirier igin bekle hizda ESCler ile sir yazilimina gander

Motorlan durdur ve
15 saniye bekle

gevam ediyor mi

Motorlan durdur ve /Aracin aydinlatmalari
15 saniye bekle ile uyan ver

Motorlari durdur
Isiklan kapat

Sekil 24: Octomini Su Alti Kontrolciisii Algoritma Tasarumi

Aracin yukar ile baglantis1 koptugunda herhangi veri aktarimi yapilamayacagi icin
aracimiz son gelen veriye gore motorlar1 stirmeye devam edebilir. Bu ylizden motorlari
durdurup belli bir siire bekleyecek ve tekrar baglantiy1 kontrol edecek. Eger baglant1 hala
kopuksa motorlar1 ve 1siklar kapatilacak. Pilot Kontrol istasyonunda bulunan acil durum
butonuna basarsa yine ayni1 sekilde aracin motorlart durdurulacak.

4.3.2.2 Kumanda Modiilii Algoritma Tasarimi

Serl haberlesmede

problem oldugunu =
e Kontrol Yazilimina bildir

- Seri haberlesme ile
i toqiiies rloa EVET
Basla Arduino Nano'ya bagli | | SPIHaberlesmeyi L | SeriHaberlesmeyi L ol  gerporty Dinle feri akigi var gelen veri paketlerini
girls gikiglan tanimia Baglat Baglat i ik
_»T HAYIR
CanBus le lletisimde | gver ” )
ZanBus hattindan geles d
problem okduguny CanBus hal |(:d>\ gelen “f’a’n?uj\ Jmlem
Kontrol yazilimina bidir ven paketlerini ag < CP2515 CANBUS.SPI)
HAYIR

CanBus hattindan
gelen verileri Seri
Haberlesme ile Kontrol
Yazilimina gonder

Seri Haberlegme ile

Kumanda Modilne Kumanda Modiine
bagh gikislan yap bagl girisleri oku

Sekil 25: Kumanda Modiilii Algoritma Tasarumi

Su alt1 aractyla kontrol yazilimi arasindaki veri aktariminda koprii goérevi yapacak
sekilde tasarlandi. Bu veri akisinin hizli ve gecikmesiz olmasi gerekmekte bu yiizden
herhangi analog deger okumasi yapmayarak Arduino Nano zorlanmayacak. Veri aktarimi
disinda bu kart kontrol istasyonunda bulunan girigleri ve ¢ikislardan sorumlu olacak. Bu
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giris acil durum butonu olurken ¢ikis elektropnomatik valfi kontrol eden 12 Volt role

olacak.

4.3.2.3 Marill ROV Pilot Kontrol Yazilimi Algoritma Tasarimi

Basla

kullaniciya kutucukta
qdster

Seri Port ayarlarini

haberlegmeyi baglat

yap ve Seri —>

Seri Portu dinle

I—T

Oyun kolundan anlik
basilan tuslar
kullaniciya grafik ile
géster

IP Kameradan gelen
gorlintlyl oku ve

Seri Haberlesmede
problem oldugunu

Serl Haberlegmeden
gelen veri paketlerini
oku ve ayikla

EVET

Kamera Servo Agi artirma ve
azaltma butonlar ekle. Her

belirienen alana
yansit

A

Arag bataryasinin

anlik voltaj ve akim

degerlerini gegerli
alana yazdir

Pilot Otonom siirlis mod
segim butonlan ekle ve
secilen modun bilgisini

Kumanda Kartina
gonder

basildiginda verileri Kumanda
Kartina génder

HAYIR

Sistemin haberlesme
durumlanini kutucukta

goster

|

Gelen ve giden
verileri anlik bir
kutucuga yazdir

R

Gelen sensdr
verilerini gegerli
alanlara yazdir

Yazilimsal hiz ayar kutucuklar
ekle, oyun kolundan gelen
analog degerler secilen ayarla
oranla. Oranlanan degerleri
paketle gonder ve kutucukta bu

Y

|

Oyun kolunu oku

degerlen kullanicaya goster

Sekil 26: Marill ROV Pilot Kontrol Yazilimi Algoritma Tasarimi

Diziistii bilgisayara takili oyun kolu iistiinde bulunan Joystickler okunacak ve bu
degerler Kontrol arayiiziinden segilen hiz ayar seviyesine gore oranlanacak. Bu oranlama
sayesinde hassas kontrol saglanirken aracin operasyon siiresini uzatabilecegiz.

4.3.2.4 Otonom Gorev Algoritma Tasarimi

HAYIR
Yesil daireye dogru
ukanya gorintu AralC|PeI\rlenlen Araci ke.rjd\ gvahnda Gorlnty isle aracin motoriarini
gidiyor mu? derinlige sabitle déndir bulundu calistir
mu?

Arac dairenin igine
konumlandir

Sekil 27: Otonom Gérev Algoritma Tasarimi

Arag gorlntiiyii isleyecek istenilen daireyi bulacak ve bulunan daireye konumlanacak.

4.3.3 Yazilim Tasarim Siireci

Arag i¢inde kullanacagimiz Octomini Su alti Kontrolciisii ona baglanmis sensorleri
okuyacak verileri paketleyerek SPI haberlesme ile yukariya gonderecek. Kumanda modiilii
ise aractan gelen verileri Seri haberlesme ile Kontrol yazilimma gonderirken Kontrol
yazilimindan gelen veri paketlerini yine ayni sekilde SPI haberlesme sayesinde araca
gonderecek. Bu iletisimi Arduino kisminda MCP2515 CanBus SPI kiitiiphanesi yonetirken
Python kisminda PySerial kiitliphanesi seri haberlesmeyi yonetecek.

Aracin su lstli kontrol yazilimimi kendimiz yazmaya karar verdik. Bu siire zarfinda
kullanacagimiz yazilim dilleri, kiitliphaneleri ve tasarim araglarini yazilim siirecini en
verimli sekilde gecirmemizi saglayacak bigimde segcmeye 0zen gdsterdik. Arayiiz tasarimi
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icin PyQt5 form dizayn programini, yazilim gelistirme siirecinde kullanmak i¢in Python
yazilim dili segtik. Aract operasyona uygun hale getirmek i¢in donanimi destekleyecek
kiitiiphaneleri sectik. Goriintiiyii islemek ve goriintiiyii Kontrol araytiiziine aktarmak igin
OpenCV kullanacagiz. Seri habelesme kisminda PyQt5’in bize sagladigi QtSerialPort

isimizi kolaylastiracak.

4.3.4 D1s Arayiizler

Arayiiz tasariminda bizim i¢in en 6nemli konu aracin su altindaki durumunu, sensorler ve
yazilim yardimiyla arayiize yansitmak. Araylize yansittigimiz bilgiler sayesinde aracin mevcut
durumunu gozlemleyebilecegiz. Aracin arayiiz tasariminda rahat kullanim ve goriintii kirliligi
olusturmamak en o6nemli hususlardir. Bu tasarimi PyQtS yazilimi, Pyhton yazilim dili

kullanilarak hazirlanmustir.

K0 Marit BRY Pict Control Scétware - [Preview] - Qt Designer
Aarar

COM Port ve Baud Rate ayarlama
menilsil

3D Gyro Pusula
Aracin koordinat dilzlemindeki konumu
Gilg ve batarya durumu

Donamim baglant: durumu

Seri port gelen veri akigi

8
9
10
"

Seri port giden veri akig: 13

13 e ACISI: {CAMANGLE}
KAMERA ACI KONTROL

.o

Servo motor destekli kamera agis:
ayarlama butonlan .

Su alt: sicakhik ve basing bilgisi 14 [IPkameradan alinan -nlim
Kontrol cihazi anlik basilan tus haritas:

Kontrol cihazi y3n gubuklan koordinatian

Yazilimsal hiz ayarlama sistemi mevcut
iz degderi

412 Aragoperasyon sistemleri kontrol platformu

Sekil 28: Marill ROV Arayiiz Tasarimi

Sekil 29: Analog Oyun Kolu

Bilgisayara bagli analog oyun kolu 8
farkl islevi gerceklestirecek. 1 ile gosterilen
analog joystickler aracin kontroliinii saglayacak.
2 ve 3 numaral tuslar Kamera servosunu asagi
yukar1 hareket ettirecek. 4,5 ve 6 numarali tuslar
vites degisiminde goérev alacak. Bu vites
degisiminde 4 numarali tusa basilmasi
gerekmekte aksi takdirde azaltma veya artirma
islemi yapilamayacak. Bunun sebebi yanliglikla

ulasilmasi kolay bulunan tuslara basip ani
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hizlanma ve yavaslamalara 6nlem almak. 7 ve 8 ile gosterilen tuslar pnomatik Su alt1 tutucu
sistemini acip kapatacak.

5. Giivenlik

Bu projede en 6nemli konu siiphesiz insan saghigidir. Biz bu bashigi 4 alt baslikta
toparladik. Bu basliklar sunlardir;

5.1 Calisma ortam giivenligi

>
>
>

Y V

VVVVYY

Calistigimiz ortamlarda yangin riskine karsi yangin tiipi bulundurmak.
Caligildiktan sonra ¢aligma yapilan ortami temiz birakmak.

Yaralanma gibi olaylar olmasina karsin atélyemizde ilk yardim ekipmanlar
bulundurmak.

Atolye ortaminda uyarict levhalar bulundurmak.

Epoksi, poliliretan, silikon gibi uygulamalarda bulunacagimiz igin ortami
rahat¢a havalandirabilecegimiz bir atdlyede calismak.

Atolye ortaminda oOnliikle ¢alisilmalidir.

Uzun sagh tiyelerin atdlye ortaminda sagini baglamalidir.

Kesici aletler kullanildiktan sonra yerine konulmalidir.

Atolye ortaminda yiyecek-igecek tiiketilmemelidir.

Calisma alaninda dikkatli ve disiplinli davranilmalidir.

5.2 Mekanik giivenligi

>

>
>

>
>
>

Uretim sirasinda epoksi, silikon, poliiiretan kullanimi sirasinda eldiven
kullanilmalidir.

Arag tasariminda aracin sivri uglari icermemesine 6zen gosterilmelidir.

Hazne igerisindeki parcalarin dagilmasini Onlemek amaciyla hazne igi
diizenleyici tasarlanmstir.

Pnomatik egitim seti panosunda tahliye borusu bulunmasi.

Vida ve somunlar saglam sikilmustir.

Kesici aletler kullanilirken eldiven ve gozliik gibi koruyucu ekipmanlarn
kullanimina 6zen gosterilmistir.

5.3 Elektrik-elektronik giivenligi

VVVY

v

>

Sizdirmazlik testi yapilmayan malzemeler suya indirilmemelidir.

Kullanilacak li-po pilin ayr1 haznede bulunacak olmasi.

Elektroik pargalar su ¢evresinde ¢alistirilirken dikkatli olunmalidir.

Hazne igerisinde sizdirmazligr saglamak amaciyla epoksi, o-ring gibi c¢esitli
malzemeler bulunmasi.

Hazne igerisindeki elektronik bilesenleri korumasi ig¢in hazne igi diizenleyici
bulunacaktir.

Hazne igerisindeki ve disarisindaki kablolamanin diizenli ve diizgiin yapilmasi.

5.4 Yazilim giivenligi

>

Yazilimda kullanilacak kiigiik boyutlu 6nemli veriler ya dahili EEPROM
tizerinde saklanacak ya da i2c¢ hattindan baglayacagimiz harici bir EEPROM ile
saklanacak.
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EEPROM

Kiictik boyuttaki verileri saklamak
i¢in bilgisayar ya da diger
cihazlarda kullanilan bir yongadir.

» Verilerin kaybolmamasi i¢in hard disk kullanilmasi

6. Test

6.1 Motor-ESC Kontrol Testi

- 1 Kullanacagimiz motor ve motor siiriiciiniin testi i¢in su dolu bir
kova igerisinde montaji yapilmis motorumuzu yiik altinda
calistirdik. Gerilime gore akim degerlerini aldik. Bu degerlerden
yola ¢ikarak giic yonetim sistemi ve batarya tasarimi belirlendi.
Ayrica PWM degerleri de not edildi. PWM parametreleri gelismis
ESC konfigiirasyonunda hem ESC hem de Motorun performansini
birebir direkt etkileyen iki 6nemli parametredir. Bu parametrelerin
olmast gerektigi degerde ayarlanmamas: halinde Motorda
- performans diisiikliigiin yani sira hem motor hem de ESC agiri
1sinmalara neden olmaktadir.

2L Sekil 30: Motor ESC Kontrol Testinden Gérsel

6.2 Pnomatik Su Alti Tutucu Testi

Malzeme listemizde bulunan pndmatik su alt1 tutucu testini heniiz maddi destek alimini
tamamlamadigimiz i¢in bu asamada tutucu kolu, {i¢ boyutlu yazicidan c¢ikarttik. Daha
sonrasinda okulumuzda bulunan, elektropnomatik egitim setiyle hava ve gii¢ vererek testi
tamamladik. Robot kol ile baz1 malzemeler tuttuk ve sonu¢tan memnun kaldik.

Sekil 31: Tutucu Kolun Elektropnématik Deney Seti Uzerinde Baglantist

22



6.3 Kameradan Goriintii Alma Testi

Kullanacagimiz kameray1 IP kamera olarak belirledikten sonra okulumuzda bagka bir
projede kullanilmak iizere bulunan IP kamera oldugunu o6grendik. Test i¢in bu kameray1
kullandik.

Sekil 32: Kameradan Gériintii Alma Testimizden Gorsel

6.4 CanBus Haberlesme Testi

Bu yaptigimiz testte kullanacagimiz MCP 2515 CanBus Modiili ile veri akisini
gozlemledik. Testte iki Arduino Nano kendisiyle haberlesiyor. Birisi MPU6050 ivme
sensoriinti, DHT 11 Sicaklik ve Nem sensoriinii okuyup bekletmeden CanBus vasitasiyla diger
Arduino’ya gonderirken digeri ise gelen verileri Seri Haberlesme ile diziistii bilgisayardaki
Python yazilim diliyle yazilmis basit uygulamaya gonderiyor. Bu test sayesinde kiitiiphaneleri
kullanmay1 6grenirken Su alti-Su istii iletisiminde ve Arduino-Python iletisiminde ilerleme
kaydetmis bulunuyoruz.

Sekil 33: CanBus Haberlesme Testinden Gorsel

7. Tecriibe

Takimimizin araci iiretirken yasadigi kazalar, yaptigi hatalar sonucu elde edilen deneyimleri
olmustur. Bu asamada edindigimiz tecriibe ve 6nlemlerden bahsettik.

7.1 Pervane secimi

Pervane se¢imi kuskusuz aracin iiretecegi itki kuvveti i¢in cok 6nemlidir. Bu konuda gegmis
yarismacilarin en ¢ok {i¢c boyutlu yazicidan iirettigi pervaneyi kullandigini tespit ettik. Ardindan
pervane sec¢imi i¢in detayli arastirmalara bagladik. Bunun sonucunda filament, aliiminyum ve
poliliretan malzeme olmak iizere 3 farkli pervane iirettik. Bu pervaneler arasindan en iyi sonucu
alliminyum pervaneden aldik.

23



7.2 Poliiiretan Sivi Plastik ile Pervane Uretimi

Raporumuzda fazlaca yer verdigimiz poliliretan sivi plastik ile pervane iiretimimiz
siiresince ¢ok fazla tecriibe edindik. Ozellikle silikon dékiim ve poliiiretan siv1 plastik uygulama
konusunda takimimiz iiyeleri deneyim kazandi.

Poliiiretan Sivi Plastik ile Pervane Uretim Asamalari

T by
yapt

ovuth yanadan
\gimiz RTV2 kal

Sekil 34: Politiretan Sivi Plastik ile Pervane Uretim Asamalar

7.3 Aliiminyum Pervane Parcamiz Icin Boya Secimi

Aliiminyumdan iirettigimiz pervane i¢in bir boyalandirma islemi diislindiik. Bu fikir i¢in
iletisime gectigimiz bir firma bize iki farkli yontemden bahsetti. Bunlardan ilki eleksal ile
kaplama, ikincisi sert film boya ile kaplama. Ancak arastirmalarimiz sonucu eleksal kaplamada
mikro diizeyde bosluklar olusma ihtimalinden 6tiirii sert film boyay1 tercih edecegiz.

8. Zaman, Biitce ve Risk Planlamasi

8.1 Zaman Planlamasi

prof Paniamas N I I A

Aragtirma Gelistirme

Gorev Dagimi

[Tasanm

Gereksinimlerin Analiz Edilmesi

Sponsor Bulunmasi

Malzeme Teminat

3D Tasanmlannin Yapilmast

Elektronik Tasanm

Uretim Siireci

3D Tasanmianinin Basiimasi

ve Teslimi

ve Hareket Kabiliyet ¥ideosunun Gekimi

Teknofest 2022

Sekil 35: Marill ROV Zaman Planlamasi
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ilitce Planlamasi

CiNSi OZELLIKLERI
SU SIZDIRMAZ HAZNE 300MM SU ALTI HAZNESI 2 2593,22 5186,44]
SU ALTIITICISI SU GECIRMEZ SU ALTI MOTORU 6 1355,93 813558
FIRCASIZ DC MOTOR SURUCU CIFT YONLU ESC 40A 8-24V DC 10 ADET

ASIRI 15| KORUMALI 275,42 2754,2
DAGITIM KARTI VE REGULATOR BASE GUC MODULU 1 ADET 601,69 601,69
KONTROL KARTI(SU ALTI) OCTOMINI MAINBOARD 1 ADET 601,69 601,69
KONTROL KARTI (SU USTU) OCTOMINi SU 1 ADET 788,14] 788,14
SILIKON KABLO 18 AWG 10 METRE 18,64] 186,4]
IP KAMERA 1080 ¢8ZUNURLUKLD PI KAMERA 1 ADET 1771,19 1771,19
PNOMATIK INCE SILINDIR PISTON C‘WETK‘.L' QSNUZU*SDMM 1 ADET

PPV-ASILINDIR 677,97 677,97
e m_— BASING VE TAHLIYE ICIN POLIURETAN a T

2*4MM HORTUM 5,82 5,82
ELEKTROPNOMATIK VALF 12V DC 5/2 TEK BOBINLi VALF 1 ADET 216,95 216,95
KOMPRESSOR 8 LITRE TAN SESSIZ 0.75 HP 8 BAR 1 ADET 1525,42 152542
EPOKSI SUGECIRMEZCIFT 2 ADET

KOMPANENTLI EPOKSI 50,8 101,6|
— 22.2V 65 25C UAV 10000MAH 2 -

MULTIRSTOR LiPO BATARYA PiL 2322 4644
BATARYA SARJ ALETI IMAX B6 AC 80W 65 ICIN LIPO 1 ADET 655 655
FILAMENT PLA 1,75MM CAP 2000 | GRAM 0,24 480|
GUC KABLOSU 2*4MM KAUCUK KABLO 40 METRE 34,56 1382,4
 —_—- M3 DIN 912 A2 INOX ALYAN BASLI - -

CIVATA VE SOMUN 1,61 32,2
. M4 DIN 912 A2 INOX ALYAN BASLI - -

CIVATA VE SOMUN 1,74 87,

Sekil 36: Biitce Planlamas: 1. Sayfa

BT T EET M5 DIN 912 A2 INOX ALYAN BASLI - BT

CIVATA VE SOMUN 2,07 414
T T EET M6 DIN 912 A2 INOX ALYAN BASLI - -

CIVATA VE SOMUN 2,26 226

AVUC ICINE UYGUN, USB

KONNEKTORLU,
SU ALTI SISTEMi KONTROL KONSOLU |EN AZ 1.5M KABLOLU DUAL ANALOG, 1 ADET

BILGISAYAR UYUMLU 12 BUTONLU

BILGISAYAR KOLU 167,8] 167,8
T ETER MGS05 180 DERECE METAL DISLI a P

ANALOG 5V DC 42,15 42,15
SU ALTI AYDINLATICISI 1500LM SU GEGIRMEZ 1 ADET 1134 1134
ROLE MODULU 4 KANAL SVTTL SOLID STATE DC 1 ADET

ROLE MODULD 45,57 45,57
GUC KAYNAGI 12V 2A GUC KAYNAGI 1 ADET 50,47 50,47
PWM COKLAYICI MODULU 16 KANAL 12 BIT PWM i2C MODULLD 1 ADET 103,74 103,74

240*600MM 6061 3MM
ALOMINYUM LEVHA ALOMINYUM PLAKA 2000 GRAM 0,1 200
LIYCY KABLO 6*0,50 32 METRE 27,55 8816
KABLO REKORU PG-21 ORGOG 2 ADET 7,6 152
KABLO REKORU PG-16 ORGOS 2 ADET 48] 9,6
iZOLELI CELIK SPIRAL 11 iZOLELi CELIK SPiRAL(ZEYBEK) 50 METRE 8,5 425
REKOR 1/8"-4 PN 2 ADET 4,57| 9,14
2*4mm HAVA HORTUMU POLIURETAN MAVi HAVA HORTUMU 70 METRE 3,92 2744

3
36

@

Sekil 37: Biitce Planlamas: 2. Sayfa

8.3R

1

o

isk Planlamasi

OLUSABILECEK

RISKLER ALINAN ONLEMLER .. | OLASILIK
ZARARIN ETKISI

v e e e el A_racln iiz?rinde bulunan senjc:':rlfr“ile bu d_ul_'ur-r.luyukarlya bildirilir. 5 )
Pilot araylizden bu anormalligi gériip kendisi diigmeye basarak motorlari durdurur.
A I kari ile baglantinin koptug lgil

Aracin baglantisi mevcutken su almasi racin yazfimi yu'ar i e- agian ||'||r|- op ugunu algtiar 4 2
ve yukariya aydinlatma ile uyari verir ve giicii keser.

g Arag 5 saniye boyunca baglantinin gelmesiniﬂbek.ler. a 2
Sonugsuz kalirsa motorlar durdurur ve su ylizeyine gikar.

G6 d

orevaninda aracin Arag calisirken beklenmeyen hata vermesine karsilik reset butonu eklenmesi 4 3

yaziliminda sorun gikmasi

Araci yaparken kullanilan dékiimanlarin  |Olusturdugumuz tiim dékiimanlari discord kanalimiza 4 1

kaybolmasi atmak ve ayrica harddiskte depolamak

Yarig esnasinda ESC yanmasi Yedek ESC bulunurmak 3 2

v perErE e Aragf p?rvanesinin aliiminyunjdan tretilmesi ve 4 1
her ihtimale karsi yanimizda Ui¢ boyutlu yazicidan alinmig prvaneler bulundumak
H i kell gl idal k ve kel leri d

Arag haznesinin yerinden kaymasi a“zn.eyl R sa% ET RIS A EERE0 4 1
alliminyum saseye saglam monte etmek

Aracin kablosunun kopmasi Esnek, celik, spiral kablo kullanmak 3 1

Sekil 38: Marill ROV Risk Planlamasi
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9. Ozgiinliik

9.1 CNC islemeyle aliiminyum pervane iiretimi
Raporda fazlaca yer verdigimiz aliiminyum pervane parcamiz, bizim i¢in maksimum
performansin 6tesinde 6zgiin bir ¢aligma olmasiydi.

———

A

Sekil 39: CNC Isleme Uretilmis Aliiminyum Pervane

9.2 Batarya Tasarimi
Ust haznede bulunacak olan bataryani tutunabilmesi i¢in bizzat kendimimizin tasarladig
bir batarya tutucu sistemi hazirladik.

Sekil 40: Maril ROV Batarya Tasarimi

9.3 Marill Rov Internet Sitesi

Marill Rov Takimi olarak kendi internet sitemizi olusturuyoruz. Heniiz %100
tamamlanmamis olsa da bu konuda c¢alismalarimiz devam ediyor Burada amag; kolay
erigilebilirlik, hakkimizda bilgi almak isteyen olmasi durumunda detayli bir kaynak
olusturabilmektir. (Internet sitemize ulasmak icin; https://www.marill.tech/ )

Marill

TEKN:

GitHub'da Goriintile

Sekil 41: Marill Rov internet sitemizden gorsel.
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9.4 Hazne I¢i Diizenleyici

Su altina inecek olan haznemizde ister istemez fazlaca acisal degisim olacaktir. Bundan
dolay1 hazne igindeki elektronik parcalar montajla tutturulmazsa zarar gorebilir. Buna énlem
olarak iiretimi ve tasarimi tamamen kendimize ait bir hazne i¢i diizenleyici hazirladik.

Sekil 42: Marill ROV Hazne I¢i Diizenleyici

Ayrica bu parca cikinca eksiklik bulunmamasi ve bize zorluk ¢ikarip zarar etmememiz igin
tasarimi gercege tam anlamiyla uygun hale getirmek ve en ince ayrintisina kadar tasarladik. Bu
kisimda satic1 firmadan haznemizin igerisinde bulunacak olan pargalarin Slgiilerini istedik ve o
parcalar1 da ¢izip i¢ tasarimi detayli bir sekilde bitirdik.

Sekil 43: SolidWorks Uzerinden Cizimi Tamamen Bize Ait Olan Elektronik Bilesenler

9.5 Istasyon Tasarim I¢in Kutu Uretimi

Aracin su iistiinde bulunacak olan istasyon tasariminda, kablo karisikliligini ve diizensizligi
onlemek icin SolidWorks {iizerinden kutu hazirladik. Bu kutu sayesinde olusabilecek
diizensizlige kars1 6nlemimizi almis bulunuyoruz.

10. Yerlilik

Yerlilik, iilkemizin; ekonomi savunma sanayi ve ticaret gibi alanlarin1 dogrudan
etkilemektedir. Ayrica yerlilik, disa bagimlilig1 azaltarak ithal triinler yerine yerli ve milli
irlinler kullanmay1 saglamaktadir. Bu sebepten dolay1 takimimizin 6nem verdigi ve hassas
calistig1 konulardan biri ise yerliliktir.
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10.1 DEGZ Firmasindan Alinacak Olan Yerli Uriinler

1-) Utras Itici

Takimimizin, yarigmada ilk kez kullanilacak olan
yliksek itme giicii ve yliksek verimlilik saglayan bu
motoru kullanmasinin amaci, daha hizli, pratik, keskin
ve stabil hareketler yapmasini saglamaktir.

2-) H-1 Su Alt1 Haznesi

Takimimiz robot tasarimini ve robot giivenligini
diistinerek kullandig1 hazne, genis hacme, pratik
aktarim kartina, Ust diizey sizdirmazliga ve korozyonu
Onleyen aliiminyum civatalara sahiptir.

3-) 5MP Ip Kamera

Su altinda kaliteli bir goriintii almay1 diisiinerek

sectigimiz bu kamera 1920*1080 ¢oziiniirliik ile su . ‘ R~
altindaki nesneleri rahat bir sekilde algilayabilmemizi ‘K ?
saglayacaktir.

4-) Pnomatik Su Alt1 Tutucu Sistemi

/ Su altindaki nesneleri tutmamiz i¢in se¢tigimiz bu
o w ‘_ tutucu kol, basingli hava ile 0.8 saniyede agilip
2 »é a" kapanabilmektedir. 2.8 Bar altinda yaklasik olarak

180 Newton kuvvet uygulamaktadir.

5-) Liimen

Gli¢ ve aydinlatma konusunda oldukc¢a verimli
bu liimen, 1500 Im 1s1k siddeti vererek su altini
daha rahat gérmemizi saglamaktadir.
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6) Octomini — Su Alt1 Kontrolciisii
Saglam ve stabil bir iletigim i¢in diisliniilmiis olan
CANBUS siteminin alict modiiltidiir.

7-) Octomini-Kumanda Modiilii
Saglam ve stabil bir iletisim i¢in diisliniilmiis olan
CANBUS siteminin verici modiiliidiir

8-) Gii¢ Dagitim Karti
Bataryadan gelen yiiksek akimi ve gerilimi motor
stiriiciilerine dagitmaya yarayan modldiir.

9-) ESC

Robotumuzda kullanacagimiz motor siiriicii, 30A
akim g¢ekerek motordan en yliksek verimi almamizi
saglamaktadir.
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10.2Hazne Diizenleyici

Hazne I¢i Diizenleyici
. Ozgiinliik kisminda da yer verdigimiz gibi (9.5)
% tasarimi bize ait olan, her seyiyle yerli ve

okulumuzda {iretilecek olan bir pargadir.
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