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1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  

 

Ülkemizin kendi içinde meydana gelen basit bir değişimi ya da dönüşümü ile birçok doğal afet 

meydana gelmektedir.[1] Yaşanan bu doğal afetler (deprem, sel, hortum, toprak kayması, 

tsunami vb.) sonucunda yüzlerce canlı zarar görmekte ve bulundukları olumsuz koşullar içinde 

çaresizce yardım beklemektedir. Yaşanan afetler sonucu tahribata maruz kalan bölgelerde 

yardım bekleyen canlıların erken tespit edilmesi ve tespitler sonucunda en uygun ulaşım yoluyla 

en hızlı yardım desteği sağlanması projemizin en temel amaçlarındandır. Bu amacımız 

doğrultusunda geliştirdiğimiz iki insansız hava aracımız ve bir adet insansız kara aracımız ile 

sürü algoritması mantığıyla afet yönetimi görevi gerçekleştirmekteyiz. 

 

 

                Şekil 1.1: KARGO İHA CAD Çizimi                  Şekil 1.2: GÖZCÜ İHA CAD Çizimi  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                        Şekil1.3: Kara Aracı CAD Çizimi  

 

Şekil 1.1, Şekil 1.2, Şekil 1.3’ de CAD çizimlerinin gösterildiği Kargo İHA Gözcü İHA, ve 

kara aracımız afetler sonrası yardıma ihtiyacı olan insan ve diğer canlıların tespit edilmesi ve 

bu canlılara yardım gönderilebilmesi amacıyla aynı komuta merkezinden otonom hareket 

ederek görevlerine başlayacaklardır. 



4 

 

    İlk olarak  Kara aracımız ve Gözcü dronumuz üzerlerinde bulunan kameralar sayesinde alan 

taraması yaparak yardıma ihtiyacı olan canlıları tespit etmek üzere ana komutadan ayrılacaktır. 

Burada Kara aracımız hareket halindeyken gözcü ihamız , kara aracımızın üzerine tasarlamış 

olduğumuz iniş kalkış platformumuz ile aracımızın üzerinden ihtiyaç halinde kalkıp alan 

taraması görevi gerçekleştirmek için hazır bir vaziyette bekleyecektir. Bu sırada Kara 

aracımızın önünde bulunan kamera ile alan taraması yapılıp Opencv kütüphanesi kullanılarak 

insan veya canlı tespiti yapılmaya başlanacaktır. Eğer kara aracının hareket ettiği yol güzergahı 

üzerinde hareketini kısıtlayacak veya tamamen durduracak bir engelle karşılaşılırsa kara 

aracımız harekete devam etmeyi bırakıp üzerinden bulunan gözcü ihamız otonom hareket ile 

kara aracımızın üzerinden kalkarak hedef tespiti görevine başlayacaktır. Yapılan kişi tespiti 

sonucunda yardım bölgesinin koordinatları belirli hata payları bırakılarak komuta merkeziyle 

paylaşılacaktır. Bu paylaşım soket kütüphanesi kullanılarak TCP bağlantısı üzerinden 

gerçekleşen özel IPV4 kanalı aracılığıyla bütün araçlar arasında gerçekleşir. Bu paylaşım 

sonrasında komuta merkezimizde yer alan kargo dronumuz %100 batarya doluluğu ile 

belirlenen koordinatlara doğru yardım paketi taşımak için otonom hareketini gerçekleştirir. 

Taşıyıcı dronumuz hedef koordinata ulaştığında dronumuzun altında bulunan servo motorlar 

ile geliştirilen bırakma mekanizmamız sayesinde yardım paketimiz alana bırakılır. 

 

Aşağıda bulunan şemada projemizde gerçekleştirmeyi hedeflediğimiz yukarıda sırasıyla 

anlatılan görevimizin görsel olarak anlatım şemasını görmektesiniz. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
1.Bütün araçlar 

ana komuta 

merkezinde 

görev için hazır 

halde bulunur. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

2.Kara aracı 

harekete başlar, 

bir süre ilerler sel 

nedeniyle nedeni 

ile harekete 

devam edemez. 
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3-Gözcü iha 

kara aracı 

üzerinden alan 

taramasına 

devam etmek 

için ayrılır. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.Tespit 

edilen 

afetzedelere 

yardım paketi 

ulaştırılır. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5-Görevini tamamlayan 

Gözcü iha, Kargo iha ve 

Kara aracı otonom bir 

şekilde ana komuta 

merkezine döner. 
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2. Problem Durumunun Tanımlanması: 

      Afet sonrasındaki alt yapı karmaşıklığı ve aniden oluşabilecek can kaybına yönelik 

tehlikeler (su baskını yükseklikleri, toprak kayması sonucu derin çukurlar vb.) göz önünde 

bulundurulduğunda yapılacak gerekli müdahalelerin içinde insan olmayan, otonom ya da 

uzaktan komutayla çalışabilen, çeşitli yükleri taşıyabilen [2] hava ve kara araçları ile yapılması 

görev sırasındaki can kayıplarını en aza indirecektir. Bizlerde ülkemizin coğrafi yer koşullarını 

ve günümüz teknolojilerinin bizlere sunabildiği kısıtlı imkanları göz önünde bulundurarak en 

temel iki problemi ele almış bulunmaktayız. 

 

1.Problem: Ülkemizde yaşanan afetler sonucunda yer üstünde birçok alan tahribata maruz 

kalmakta ve bu alanlara karadan ulaşım ve yardım desteği sağlamak güçleşmektedir. Örneğin 

11 Ağustos 2021 ‘de Türkiye’nin Batı Karadeniz Bölgesinde etkili olan aşırı yağış sonucu 

meydana gelen su baskını ve heyelanlar sonucunda Ezine Çayı’nın taşmasıyla (Şekil 2.1) bazı 

bölgelerde yer yer su seviyesinin 4 metreye kadar yükselmesi [3] karadan yapılacak tespit ve 

yardım müdahale çalışmalarının tamamen önüne geçmiş ve afet yönetimi çalışmaları için çok 

büyük sorunlar teşkil etmiştir. Bunun yanında saha görevi gerçekleştiren araçların içinde 

görevli insanların olması, olası tehlikeli koşullarda onların da canlarını tehlikeye sokup yardım 

etmek için çıktıkları yolda kendi canları için mücadele etmek zorunda kalmaları nedeniyle 

büyük problem yaratmaktadır. 

 

   Şekil 2.1: Ezine çayı taşması sonucu sel felaketi         Şekil 2.2: Bartın Ulus İlçesi sel felaketi  

 

 

2.Problem: Günümüz teknolojileri göz önünde bulundurulduğunda şu an da geliştirilen mevcut 

insansız hava araçlarımızın çoğu ortalama 25-30 dakika kadar bir uçuş süresine sahiptir. Bu 

süre geliştirilebilecek yöntemler sonucu maliyet artışları ile üst sınıf drone segmentlerinde 4 

saat 40 dakikaya kadar da çıkabilmektedir.[4] Dronlarda bahsedilen bu uçuş süreleri (25-30 dk) 

ile afet yönetim çalışmaları yürütmek ve sahada belirlenen mevcut görevleri yerine getirmek 

güçleşmektedir. Bunun yanında uçuş sürelerini arttırmak için daha büyük kapasiteli bataryalar 

kullanarak gerekli maliyet artışları da ekonomik açıdan büyük sorunlar teşkil etmektedir. 

Ayrıca büyük kapasiteli bataryalar kullanarak batarya ağırlığı artışı nedeniyle de dronumuzun 

özgül ağırlığını arttıracağımızdan dolayı taşıyacağı faydalı yük kapasitesini de etkilemiş 

olmaktayız. Buda yardım paketi gibi ihtiyaç ürünleri taşıyan insansız hava araçlarımız için 

büyük dezavantaj oluşturacaktır. 
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3. Çözüm  

  1.Çözüm: Afet sonrasında oluşacak sel ve toprak kayması gibi tahribata maruz kalan 

bölgelerde karadan yapılacak tespit ve yardım müdahalelerinin yapılamaması ya da güçleşmesi 

durumunda ekibimiz tarafından geliştirdiğimiz iki adet insansız hava aracımız ve bir adet 

insansız kara aracımız ile afet yönetim çalışmalarına katılmayı hedeflemekteyiz. Bu 

araçlarımızdan kara aracımız içinde insan olmadan otonom hareket kabiliyeti sayesinde 

yardıma ihtiyacı olan insanları ve canlıları tespit edebilmek için alan taraması yapmaya 

başlayacaktır. Burada kara aracımızın insansız otonom hareketi sayesinde tehlikeli durumlarda 

(ani su yükselmeleri, toprak kaymaları vb.) herhangi bir arama kurtarma ekibi üyesine zarar 

gelmeyecek ve hiçbir koşulda can kaybı oluşmayacaktır. Bunun yanında karadan ilerlemenin 

artık mümkün olmadığı durumda ise veya operatör tercihi sonucunda insansız hava 

araçlarımızdan ilki olan (Gözcü İHA) Şekil 3.1.’de bulunan CAD çiziminde görmüş 

olduğumuz kara aracımızın üzerinde bulunan iniş kalkış platformu üzerinden otonom kalkış 

yaparak daha hızlı ve kapsamlı bir alan taraması ile yardım bölgesinin tespitini 

gerçekleştirecektir. Yardım bölgesi tespitinden sonra ana komutada bulunan   İnsansız hava 

araçlarımızdan ikincisi olan (Kargo İHA) tespit edilen bölgeye kara aracımızın ulaştıramadığı 

acil yardım malzemelerini (ilaçlar, su, tıbbi malzemeler ve vb.) havadan ulaşım yoluyla en hızlı 

şekilde ihtiyaç sahiplerine ulaştıracaktır. Ulaştırdığı malzemeleri de Şekil 3.2 ‘de görülen servo 

motorlar ile tasarlanmış kancalı kargo bırakma mekanizması ile yardım alanına güvenli bir 

şekilde bırakılacaktır. Böylelikle yardım ihtiyacı duyulan malzemeler afetzedelere zamanında 

iletilmiş olup, hayatta kalmaları ve tıbbı malzeme desteği ile kendilerine ilk yardım 

müdahaleleri yapabilmeleri için havadan en güvenli ve hızlı destek de sağlanmış olunacaktır. 

 Şekil 3.1: Kara Aracı Taşıyıcı Platform         

      Şekil 3.2: Kargo İHA Yardım Paketi Bırakma Mekanizması CAD Görünümü 
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2.Çözüm: İnsansız hava araçlarımızın ortalama havada kalma süreleri göz önüne alındığında 

hava araçlarımızın sadece ihtiyaç halinde %100 batarya doluluk oranıyla uçuşa çıkmasını 

gerekli görmekteyiz. Bunun için yardım bölgesinin tespit edilmesi ve bölgeye yardım taşınması 

durumunda gerekli müdahalenin önce otonom kara aracı ile yapılmasını daha sonra kara 

aracının yetersiz kaldığı noktada yer tespitleri için Gözcü İHA’mızın kara aracı üzerinden 

otonom kalkış yaparak yeterli dolulukta batarya ile normalden daha uzun süre uçuş ve alan 

taraması yapmasını hedeflemekteyiz. Afet bölgelerini düşündüğümüz zaman kilometreleri aşan 

alanları taramak insansız hava araçlarımızla uzun süreler alacaktır bu yüzden insansız hava 

araçlarımızın havada kalma süreleri ne kadar artarsa o kadar çok canlıya ve insana yardım 

götürmüş olacağız. Bunun yanında tespit edilen yardım bölgesine taşınacak acil yardım 

paketlerinin de ana komutadan kalkan ve %100 batarya doluluk oranına sahip otonom Kargo 

İHA’mızla gerçekleştirerek daha uzun menzildeki yardım bölgelerine taşıma yapabilmesini 

hedeflemekteyiz. Ekibimiz olarak ürettiğimiz bu çözümlerle birlikte fazla maliyet oluşturarak 

büyük kapasiteli bataryalar ile uzun uçuşlar yapmaktansa uygun maliyetli bataryalar ile yukarda 

bahsedilen yöntemler ile aynı görevi gerçekleştirebilmeyi hedeflemekteyiz. 

   

4.  Yöntem 

Projemizde ele aldığımız problemlere çözümler ve bu çözümleri gerçekleştirebilmek için uygun 

yöntemler belirlemeden önce işe literatür taraması yaparak başladık. Yaptığımız araştırmalar 

ile geliştireceğimiz çözümlerin daha önce var olup olmadığını ya da varsa nasıl yöntemlerle 

geliştirildiğini araştırdıktan sonra kendimize özgü çözümler ve yöntemler üretmeye başladık. 

Çözümlerimizi hayata geçirirken kullandığımız adımlar aşağıda bulunan üç ana başlık 

üzerinden sırasıyla ilerlemiş ve sonunda üç aracımız içinde prototip oluşturmuş bulunmaktayız. 

 

 4.1.Tasarım: Projemizde bulunan kara aracımızın tasarımı tamamen ekibimize ait olup 

Solidworks programında tasarlanmıştır. Aracın tasarımı yapılırken boyut, ağırlık, hareket 

verimliliği, maliyet, enerji verimliliği gibi faktörler göz önüne alınarak tasarlanmış 

bulunmaktadır. Afet sonrasında görev yapacağı zemin ve şartları düşünülen kara aracımız altı 

tekerlekli esnek süspansiyon tasarımı ile engebeli arazide yüksek hareket kabiliyeti 

gösterebilmektedir. İnsansız hava araçlarımızın faydalı yük ekipmanları, elektrik ve mekanik 

donanım parçaları da Solidworks programında montajlanmış ve araçlarımız üzerine en verimli 

haliyle yerleştirilmiştir. 

 

4.2.İmalat: Tasarımı yapılan kara aracımızın prototipi oluşturulurken dayanıklı alüminyum 

materyali kullanılmış ve Şekil 4.2.1 de görülen ana şase oluşturulmuştur. Kara aracımız 

üzerinde bulunan ESC kutusu, Gözcü İha taşıma platformu, modem kutusu 3B baskı makinesi 

ile basılmakta olup onların da baskı aşamaları bitmiş ve Şekil 4.2.2 de görüldüğü gibi aracımız 

üzerine monte edilmiştir. 
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Şekil 4.2.1: Kara Aracı Şase Prototip                         Şekil 4.2.2 Kara Aracı Prototip  

 

4.3.Yazılım: Projemizin devamlılığını sağlamak için çalışmalar yürüttüğümüz yazılım 

bölümünde yapılan iş paketleri ve yöntemlerini aşağıdaki başlıklarda detaylı olarak anlatmış 

bulunmaktayız. 

 

   4.3.1 Görüntü İşleme: Kara aracımız ve Gözcü insansız hava aracımız üzerine 

yerleştireceğimiz kameralar ile hem havadan hem karadan kesintisiz ve kaliteli görüntü 

aktarımı sağlamayı amaçlamaktayız. Burada bu işlemi uygularken Python yazılım dilinde 

Opencv kütüphanesinden yararlanmaktayız. Opencv kütüphanesi ile hem görüntüyü alabilirken 

hem de aldığımız bu görüntüleri işleyerek kişi tespitini sağlamaktayız. Bu işlemi uygularken 

kullandığımız Raspberry Pi 4 Model B geliştirme kartı alınan görüntüleri kolay ve hızlı bir 

şekilde işleyebileceği için ilk tercihlerimiz arasında yer almaktadır. Raspberry Pi 4 Model B 

geliştirme kartı üzerine 1920 x 1080 piksel çözünürlüğe sahip Piranha 9635 1080P USB Web 

cam ile yüksek çözünürlüklü video kalitesi elde edip, oluşturduğumuz özgün algoritmalar ile 

kişi tespiti ve tespit edilen kişinin çözümlemesi ve raporlamasını yapabilmekteyiz. Aynı zaman 

da tespit edilen kişini video üzerinden fotoğraf kareleri alarak fotoğrafı tarihiyle birlikte 

depolamasını yapabiliyoruz. 

4.3.2 Otonom Hareket: Doğal afet sonrası oluşan kriz durumlarında insanların bulundukları 

mental durumlarından dolayı doğru ve hızlı karar vermeleri güçleşebiliyor. Bu yüzden Doğan 

takımı olarak Kara aracı, Gözcü İha ve Kargo İhalarımızı yüzde yüz otonom hale getirmeyi 

temel amaç edinmiş bulunmaktayız. Bu amaç doğrultusunda oluşturduğumuz özgün otonom 

hareket kodlarımız ile bahsettiğimiz kriz durumlarında herhangi bir insan müdahalesi olmadan 

araçlarımızı birer karar merkezi haline dönüşebilecektir. Algoritmalarımızı oluştururken 

Python yazılım dili ve Dronekit kütüphanesinden yararlandık. Algoritmamıza belirli hız, irtifa 

ve gerekli uçuş modlarımızı tanımlayarak görevi belirlediğimiz koşullar altında yapabilmesi 

için gerekli özenle ve özgünlükle oluşturmuş bulunmaktayız. Örneğin otonom hareket sırasında 

Kara aracımızın ön kısmını yerleştirildiğimiz mesafe sensöründen alınan veriler ile kara 

aracımızın olumsuz yer koşullarında hareket kabiliyetini kaybettiği durumlarda kendi 

konumunu belirli bir süre koruyarak Gözcü İhamıza otonom uçuş için bir miktar süre 

tanımaktadır. Her türlü koşullar düşünülerek hazırlanan kodumuzda, eğer görevlerini 

tamamlayan araçlarımız eve dön modu olan RTL moduna geçemediği durumlarda algoritmamız 

da tanımladığımız HOME komutu ile eve geri dönebilmektedir. Bu durum gerçekleşirken 
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araçlarımız göreve başladıkları ilk hareket noktalarını kaydederek o noktayı HOME 

belirlemekte ve görev sonunda geri ana merkeze dönebilmektedir. 

4.3.3 Haberleşme: Araçlarımızın kendi aralarında haberleşmesi için özel bir haberleşme kanalı 

oluşturmayı amaçladık. Bu amaç doğrultusunda Python yazılım dili Socket kütüphanesinden 

yararlandık. Bu haberleşme sistemini özel IPV4 kanalı kullanarak önce cihazlarımızın her 

birine özgü bir IP ve ardından algoritmamızda belirttiğimiz özel bir port atadık. Kara 

Aracımızın üzerine yerleştirdiğimiz Asus dsl-N16 300mbps n300 2.4ghz vdsl modem router ile 

özel bir network ağı kurduk. Aynı zamanda insansız hava araçlarımızın üzerine entegre 

ettiğimiz Asus model, kablosuz aktarım hızı 5 gbps 2,4 GHz kullanımı olan wifi kartlar ile bu 

ağa uzak menzilli ve hızlı ve aktarımı olan bir ağ geçidi oluşturduk. Belirttiğimiz port numarası 

ve IP kanalı aracılığıyla bu ağa bağlanan modemlerimiz bu ağ üzerinden koordinat paylaşımı 

gibi veri aktarımları yapabilmektedir. Ayrıca görev sırasında oluşabilecek problemlerden biri 

olan IP çakışması veya herhangi bir durumda istemediğimiz bir IP adresinin bağlanması 

durumunu göz önünde bulundurarak bağlanan her IP kanalını ve bağlantı portunu static IP 

olarak tanımlayacağız. 

4.4 Prototip: Malzeme tedariği sağlanan araçlarımızın elektriksel ve mekanik donanımları bu 

aşamada tamamen birleştirilip otonom uçuş testleri için hazır hale getirilmiş bulunmaktadır. 

Aşağıda bulunan Şekil 4.4.1 ve Şekil 4.4.2 de Gözcü ve Kargo İhamızın oluşturulan 

prototiplerini görmekteyiz. 

 

           Şekil 4.4.1: Gözcü İha Prototip                              Şekil 4.4.2: Kargo İha Prototip  

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Projemizde tasarımı tamamen kendimize ait olan kara aracımızın olumsuz arazi koşullarında 

sergilemesi gereken hareket kabiliyetini düşünerek bir süspansiyon sistemi tasarladık. Bu 

sistem sayesinde neredeyse her ortamda ilerleme imkânı sağlamaktayız. Bu sebeple kara 

aracının toprak birikintileri, taş yığınları gibi engebeli arazilerde hareketine devam edebiliyor 

olması aynı zamanda aracımızın üzerinde bu hareketi sürdürürken bir de insansız hava aracı 

taşıyabiliyor olması piyasada bulunan projeler açısından oldukça inovatiftir. Projemizde 

oluşturduğumuz özgün algoritmalarımız sayesinde de üç aracın aynı anda otonom olarak 

birbiriyle sürü hareketi yapabiliyor olması da projemizi piyasadaki diğer ürünlere göre 
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benzersiz ve kullanışlı kılmaktadır. Araçlarımız arasında yapılan haberleşme için 3 ayrı modem 

(bir Access point ve iki Client) kullanarak kendi portumuzu oluşturup ayrı IP kanalları atayarak 

veri aktarımı sağlamak bizi diğer yapılan projelere göre kullanılan yöntem açısından özgün 

kılmaktadır. Ayrıca projemizin günümüzde bulunan batarya problemine en az maliyet 

uygulaması düşünülerek çözüm üretmesi ve Gözcü İhamızı kara aracımızın üzerinden afet 

bölgesinin ortasında kaldırabiliyor olması, bunu yaparken de insansız hava aracımızın batarya 

doluluk oranının neredeyse %100 yakın olması sebebiyle de projemiz az maliyet -en etkin 

çözüm politikasını sonuna kadar desteklemektedir. 

 

6. Uygulanabilirlik  

Ülkemiz coğrafi konumu nedeniyle sürekli yağış alan, ara ara yıkıcı depremler toprak kaymaları 

yaşayan bir ülkedir. Yaşanan bu doğal afetler sonrasında da tahribata maruz kalan bölgelerde 

insanlarımız ve canlılarımız yardıma ihtiyaç duymaktadır. Bizler geliştirdiğimiz projemizle 

yaşanılan bu afetler sonucu insan gücü ve etkisi gerektirmeden en hızlı ve güvenilir yol ile bu 

yardımları sağlayabileceğimiz için ülkemizin her bölgesinde bu projemiz ile görev 

alabileceğimizi hedeflemekteyiz. Kara aracımızın tasarımı ve esnek süspansiyon sistemi 

sayesinde hangi şehrimizde ihtiyaç duyulursa duyulsun bulunduğu coğrafi alana uyum sağlayıp 

görevini gerçekleştirebilecektir. Kargo dronumuz gerekli durumlarda geliştirilmeye açık olup 

daha ağır yükleri taşıyabilmesi daha uzun süre uçuşlar yapabilmesi için boyut ve teknik 

özellikleri doğrultusunda gelişime açık bir durumdadır. Ayrıca insansız hava araçlarımız ve 

kara aracımız sadece afet sonrasında değil kışın karda ve kışta köylerde mahsur kalmış 

insanlarımıza da gerekli tıbbi yardımı gönderebilmek için göreve hazır halde bulunacaktır. 

Bunun yanında projemiz ve geliştirdiğimiz algoritmalarımız ihtiyaç halinde geliştirilerek ve 

kargo kapasitesini arttırarak askeri alanda sınır bölgelerine mühimmat taşıma, askeri personele 

erzak ilk yardım paketi taşımak içinde kullanılabilecektir. Devletimizin ve ihtiyaç duyan bütün 

yardım kuruluşlarımızın bizlere talepleri doğrultusunda her türlü yardım görevine hazır halde 

araçlarımız optimize edilip üretimi gerçekleştirilebilecektir. Projemizin bir sonraki bölümde 

belirtilen maliyet tablolarını da incelediğimizde şuan ki piyasa değerleri ile ortaya çıkarabilecek 

en uygun toplam maliyeti oluşturmuş bulunmaktayız. İleri zamanlarda ekibimiz olarak 

projemizde kullanacağımız teknik malzemeleri de kendimiz geliştirip yerli üretim haline 

dönüştürmeyi de en başlı hedefimiz yapmış bulunmaktayız. Bu hedefimiz doğrultusunda çok 

daha az maliyetle ülkemizin her şehrinde ve bizlere ihtiyaç duyan her dış ülkeye de projemizi 

hizmete sunmayı planlamaktayız. 
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7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Projemizde bulunan iki insansız hava aracımızın en az maliyetle oluşturulmuş fiyat tabloları 

Tablo 1 ve Tablo 2’de ve kara aracımızın en az maliyetle oluşturulmuş fiyat tablosu Tablo 

3’te sırasıyla gösterilmiştir. Tablodaki fiyatlar malzemelerin adedine ve dolar kur artışına 

göre değişiklik göstermektedir. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        

                                                          Tablo 1: GÖZCÜ İHA Maliyet Tablosu  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        

 

                                                         Tablo 2: KARGO İHA Maliyet Tablosu  

NO           PARÇA ADI    Birim 

  Fiyatı 

 ( TL) 

    Miktar   Toplam       

Fiyat 

    ( TL) 

1 Brushless Motor  206,65  4 826.6 TL 

2 F450 PCB Board Quadcopter Body Kit  199.84 1 199.84 TL 

3  Brushless Motor Driver Module 140 .30  4 561.2 TL 

4 Lipo Batarya-Pil 3S 4000 mAh 25C. 789.90 1 1300.90 TL 

5 Karbon 9.4x4.3 Pervane 72.50 4 290 TL 

6 PIXHAWK Pro 2.4.8 PX4 Uçuş 

Kontrol kartı seti ( Buzzer , Switch) 

3.675,00 1 4.675.00 TL 

7   Asus USB-AC58 Dualband AC1300 439.0  1 429.0 TL 

8 M8N GPS Modülü 605.0  1 605.0 TL 

9 Raspberry pi 3 Model B  1.480,00  1 2.925,00 TL 

10 Piranha 9635 1080P USB Web cam 100.0   1 100.0 TL 

11 Güç modülü  220.00  1 220.0 TL 

                                                               TOPLAM FİYAT: 12.142.54 TL 

NO           PARÇA ADI    Birim 

  Fiyatı 

 ( TL) 

    Miktar   Toplam       

Fiyat 

    ( TL) 

1 Brushless Motor  206,65  4 826.6 TL 

2 X4 500 Karbon Fiber İskelet  500.84 1 500.84 TL 

3  Brushless Motor Driver Module 140 .30  4 561.2 TL 

4 Lipo Batarya-Pil 3S 4000 mAh 25C. 789.90 1 1300.90 TL 

5 Karbon 12x3.8Pervane 120.0 4 480 TL 

6 PIXHAWK Pro 2.4.8 PX4 Uçuş 

Kontrol kartı seti (Buzzer , Switch) 

3.675,00 1 4.675.00 TL 

7 Asus USB-AC58 Dualband AC1300 439.00  1 439.0 TL 

8 MG996R SERVO 87.50 2 175.0 TL 

9 M8N GPS Modülü 605.0  1 605.0 TL 

10 Raspberry pi 3 Model B  1.480,00  1 2.925,00 TL 

11 Güç modülü  220.00  1 220.0 TL 

                                                               TOPLAM FİYAT: 12.652.54  TL 
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          Kara aracımızın gövdesini oluşturan dayanıklı alüminyum parçalar çeşitli sanayi         

bölgelerinden geri dönüşüm parçaları olarak toplanıp bir araya getirilmiş ve bütçeden kara aracı 

gövdesi için herhangi bir para ödenmemiştir. 

                                            Tablo 3: Kara Aracı Maliyet Tablosu  

 

      Proje Zaman Planlaması (İŞ-AKIŞ Çizelgesi) 

 

    Projemizin ülkemiz için yararı ve uygulanabilirliği göz önünde bulundurularak birçok yerden 

maddi ve manevi destek almıştır. Okulumuzun İnsansız Hava Aracı Sistemleri Uygulama ve 

Araştırma Merkezi (İHAMER), Moment Teknoloji şirketi ve Tulpar Arge şirketi projemiz için 

bizlere sponsor olup projemiz adım adım gerçeğe dönüştürebilmemiz için her zaman destek 

olmuştur. Bu sebeple bizlerde aşağıda bulunan Tablo 4 İş -Akış çizelgesine her ay sadık kalıp 

şu an araçlarımızın üretim aşamasını bitirip her birinin prototipini oluşturmuş yazılım aşaması 

için gerekli testleri gerçekleştirmekteyiz. Kendi oluşturduğumuz otonom uçuş 

algoritmalarımızı Temmuz başına kadar insansız hava ve kara araçlarımızda denemelerini yapıp 

Temmuz ortasında bu testleri de başarı ile tamamlamayı hedeflemekteyiz. Oluşturduğumuz 

prototip Gözcü İha ve Kargo İhanın Kumanda ile test uçuşları gerçekleştirilmiş mekanik ve 

elektriksel sistemlerin sorunsuz çalıştığı kontrollü bir şekilde test edilmiştir. Bunun yanında 

insansız hava araçlarımızın %100 dolu batarya ile uçuş testleri yapıldığında ortalama kaç dakika 

uçuş görevi gerçekleştirebileceği ve kargo dronumuzun da taşıyabileceği en fazla faydalı yük 

ağırlığı gibi matematiksel hesaplamalarda yapılmış ve bu hesaplamaların iyileştirmeleri için 

hala prototipler üzerinde çalışılmaya ekipçe devam edilmektedir. 

  

 Yukarıda belirtilen Tablo 1, Tablo 2, Tablo3’te bulunan toplam maliyet harcamaları prototip 

oluşumu için iş akış çizelgesinde belirtilen mayıs ayı başına kadar olan dönemde gerçekleşmiş 

bulunmaktadır. 

No           PARÇA ADI 

  

 Birim Fiyat 

   

  

Adet  Toplam Fiyat 

1 Walfront 0.32A DC Fırçasız Motor 164.76 6 988.56 TL 

2 80A/320A RC ESC 350.50 2 700 TL 

3  TTEC kuru akü 180  1  404 TL 

4 Büyük arazi tekerleği 170mm x 96mm  422.33 6 2.533.98 TL 

5 Karbon 12x3.8Pervane 120.0 4 480 TL 

6 PIXHAWK Pro 2.4.8 PX4 Uçuş 

Kontrol kartı seti ( Buzzer , Switch) 

3.675,00 1 4.675.00 TL 

7 Asus Fiber Modem Route 529.0 1 529.0 TL 

8 MG996R SERVO 87.50 2 175.0 TL 

9 M8N GPS Modülü 605.0  1 605.0 TL 

10 Raspberry pi 3 Model B  1.480,00  1 2.925,00 TL 

11 Piranha 9635 1080P USB Web cam 100.0 1 100.0 TL 

12 Güç modülü  220.00  1 220.0 TL 

                                                               TOPLAM FİYAT: 14.555.51 TL 
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        Projemize sağlanan sponsorluk destekleri ile 6 aydır süren çalışmalarımız sonucu 

projemizi ortaya çıkarmış bulunmaktayız. Kalan son 3 aylık dönemde araçlarımızla seri 

haberleşme yaparak sürü halinde otonom hareket testleri, hedef algılama, hedefe paket bırakma 

testleri vb. uçuş testleri yaparak projemizi göreve hazır hale getireceğiz. Bu testleri yaparken 

oluşabilecek uçuş kazaları ve teknik arızalar nedeniyle bütçe harcamalarımıza ek maliyetler 

eklenebileceğini belirtmek isteriz. 

  

                                            Tablo 4: Proje İş -Akış Çizelgesi  

 

 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar):  

Projemizin başlıca hedef kitlesini oluştururken, ülkemizde yaşanan doğal afetler sonucu 

meydana gelen olumsuz durumlardan hem maddi hem manevi açıdan en çok etkilenen 

insanlarımız ve canlı hayvanlarımızı düşünmüş bulunmaktayız.Afetler sonucu zarar gören 

insanlarımız ve hayvanlarımıza yardım sağlayıp yaşanan olumsuzlukları giderebilmek için ; 

afet sonrası yardım bölgelerinde afet yönetim çalışmalarına katılıp , canla başla çalışan sivil 

toplum örgütlerimiz (AFAD , UMKE, GEA vb.)[5] , kamu kuruluşlarımız , jandarma arama 

kurtarma timlerimiz ve birçok yardım derneklerimiz projemizin  hedef kitlesi içinde 

bulunmaktadır. 
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9. Riskler 

 Projemizin ön prototip aşamalarını bitirmiş, otonom uçuş ve görev testlerine başlamış 

bulunmaktayız. Ekip olarak İş paketi bölümünde belirlediğimiz takvime sadık kalarak 

projemizi ilerletmiş, bu yüzden zamanlama ve bütçe planlaması konularında risklerimiz 

bulunmamaktadır. Ancak donanımsal ve çevresel faktörlerin etkisi ile projemizi hayata 

geçirirken oluşabilecek bazı olası riskler ve bu risklere karşı oluşturulan B planlarını 

aşağıdaki Tablo :5 Olası riskler ve etki matrisi tablosunda inceleyebilirsiniz. 

 

No. OLUŞABİLECEK 

RİSKLER 

B PLANI  

O
L

A
S

IL
IK

 

E
T

K
İ 

S
O

N
U

Ç
 

1. Hedef tespiti sırasında görüntü 

işleme yaparken gerekli FPS 

değerlerini sağlayamamak. 

Oluşturduğumuz 

algoritmamızda bir değişime 

gidilebilir ya da kullandığımız 

Raspberry Pı 4 yerine NVIDIA 

Jetson Nano kullanılabilir. 

 

 

2 

 

 

3 

  
N

O
R

M
A

L
  

2. Yarışma alanında birden çok 

ekibin telemetri kullanması 

nedeniyle bu telemetriler arası 

frekans çakışması yaşanabilir. 

Araçlarımızda telemetri 

yerine bir adet dağıtıcı 

modem (kara aracı üzerinde) 

iki adette alıcı modem (Gözcü 

iha – kargo iha üzerinde) 

kullanmış bulunmaktayız. 

4 5 

  
  
  
  

Ç
O

K
 

3. İnsansız hava araçlarımızın 

otonom test uçuşları sırasında 

gövde dayanıklılığı yeterli 

verim oluşturmayabilir. 

Hem kargo iha hemde Gözcü 

İha için dayanıklı kompozit 

malzemelerden yeni gövde 

tasarımı oluşturulabilir. 

2 3 

N
O

R
M

A
L

 

4. Kargo İhamıza yardım paketi 

taşıması sırasında üzerinde 

bulunan plastik pervaneler ile 

yeterli kaldırma kuvveti 

oluşturulamayabilir. 

Kargo İhamıza plastik yerine 

karbon pervaneler kullanarak 

yeterli kaldırma kuvveti elde 

edebiliriz. 

3 4 

  
  

  
  
 Ç

O
K

  

5. Otonom uçuş sırasında 

görevini tamamlayan 

araçlarımız algoritmamızda 

oluşturduğumuz RTL modu ile 

eve dönüş yapamaması. 

Oluşturduğumuz 

algoritmamızda ilk hareket 

noktamızın koordinatlarını 

kayıt altına alarak eve dön 

komutana ihtiyaç olmadan 

araçlarımızı ilk hareket 

noktasına geri gönderebiliriz. 

3 4 

  
  
  
  
  
  
  
 Ç

O
K

  

                                               Tablo 5: Olası Riskler ve Etki Matrisi   

 

             Olasılık değerleri: 5: Çok Yüksek 4: Yüksek 3: Orta Derece 2: Düşük 1: Çok Düşük  

        Etki değerleri: 5: Çok Yüksek 4: Yüksek 3: Orta Derece 2: Düşük 1: Çok Düşük 
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