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1. Proje Ozeti (Proje Tanim)

Projede aliiminyum bir kasa lizerine yerlestirilmis sagda 5 ve solda 5 olmak {izere
toplamda 10 adet tekerlege sahip ve her tekerlek igin bagimsiz bir motora sahip, arazide
benzer araglara gore daha yiiksek hizda ilerleyebilen ve daha stabil bir siiriis saglayan bir
ara¢ yapmay1 hedefliyoruz. Yapacak oldugumuz ara¢ arazilerde yapilacak olan temelde
arama ve kurtarma calismalarinda aracin tizerindeki sensorlerin diizenlenmesi ile birlikte
ise arzi lizerinde arastirma caligmalari yapmak i¢in kullanmayi hedefliyoruz. Yapilacak
olan arama kurtarma c¢alismalarinda insanlarin incelemesi i¢in tehlikeli olan alanlarda
kullanilacak bir arag¢ bu projede iiretmeyi hedefliyoruz.

Arag lizerinde bulundugu sensdrler yardimi ile arazi yiizeyindeki ¢esitli engellerin
araca uzakhigi, engellerin boyutlari ve flizerindeki kamera ile etrafinin goriintiisiini
saglayarak alant 3 boyutlu olarak haritalandiracaktir. Olusturulan haritalandirma canl
olarak uzaktan araci kontrol eden kisi tarafindan izlenebilecek ve aracin {izerindeki ayr1 bir
kamera ile yine ayni kisi araci1 kontrol ettigi cihaz iizerinden aracin bulundugu konumun
goriintlistinii canli olarak gorebilecektir. Arag lizerinde tepede 3 adet sensor bulunacaktir ve
bu sensorler arag¢ geretigi zaman aracin kontrol sistemi tarafindan dondiiriilerek etraf
taramas1 yapilacaktir. Aracin tizerinde bulunan donen kameralarin yani sira aract kullanan
kisinin de canli olarak araci takip edebilmesi i¢in aracin 6n tarafinda bulunan bir kamera
stirekli olarak aracin diger sistemlerinden bagimsiz olarak kullaniciya canli bir goriintii
akis1 saglayacaktir. Arag iizerineki tiim motorlar, sensorler ve kameralar bir kontrol iinitesi
ile veri aligverisi yaparak tiim sistemin diizenli ve sorunsuz olarak calismas1 saglanir. Arag
iizerineki kontrol tinitesi kameralardan ve sensdrlerden toplanan verileri igleyerek ortamin



3 boyutlu halini olusturur ve 1lusturulan bu goriintii ile arag istenirse alanda otonom olarak
gezerek istenilen alanin 3 boyutlu harita verisini kaydederek alanin incelenmesi i¢in aracin
mevcut alanda uzun siire kalarak pil omriinii tiiketmesi ve ya aracin bulundugu alanda
olabilecek tehlikelere kars1 aracin daha z risk altinda kalmasi saglanur.

2. Problem Durumunun Tanimlanmasi:

Arama kurtarma ¢aligmalarinda uzaktan kontrollii ara¢ kullanimi1 yeterince yaygin olmamakla
birlikte halihazirda kullanilan araglar da cogunlukla kullanilan sensorler agisindan yalnizca kamera
bulundurmaktadir. Gelistirilecek proje kapsaminda arttirilmis sensor sayisi, yiiksek kapasiteli
islem giicii ve gelistirilmis hareket kabiliyeti araciligiyla, afet sonrasinda yapilan arama kurtarma
caligmalarinda veyahut zorlu kosullara sahip alanlarda gergeklestirilen arama kurtarma
caligmalarinda daha yiiksek verim ve hizda aramalar gerceklestirmek iizere tasarlanmistir.
Ozellikle afet sonras1 en biiyiik 6ncelik afetzedelerin bulunmasidir. Bu alanda yapilan ¢alismalar
bile arama kurtarma ¢alismalar1 olarak adlandirilir ki afetzedenin yeri tespit edilmeden
kurtarilmas1 miimkiin olmamaktadir. Ulkemiz de deprem riski tasiyan bolgeler barmdirmakta,
belirli oranda sel tehlikesi ve bazi yerlerde de heyelan veya ¢1g tehlikesi de barindirmaktadir.
Depremlerde hasar almis veya yikilmis binalarda afetzedelerin aranmasiin arama kurtarma
ekiplerinin hayati i¢in de tehlike teskil etmemesi geregi lizerine uzaktan kontrollil insansiz
araglarin kullanimi bu alanda yayginlagsmalidir.

3. Coziim

Arama kurtarma calismalarinda kullanilmak {izere gelistirilecek aracin insanlar i¢in
tehlikeli alanlarda zorlanmadan hareket edebilme yetisine sahip olmasi gerekmektedir.
Ayni zamanda insanlarin tehlike alanindan uzak durmasini saglamak amagli olarak yeterli
uzakliktan kontrol edilebilmesi gerekmektedir. Uzaktan kontrollii bu ara¢ ayn1 zamanda
girdigi zorlu ortamlardan topladigi verileri arama kurtarma ekiplerine aktarmalidir. Bu
sebeple gerekli verileri toplamak i¢in belirli ve her biri bir amaca hizmet eden sensorlere ve
de bu verileri islemek i¢in bir islem giiciine ihtiya¢ duymaktadir.

4. Yontem

Onerilen ¢6ziimii hayata gegirirken kullanilan yéntem net ve detayl olarak agiklanmalidir.
Yonteminizin hangi bilimsel ilkeler ve teknolojik uygulamalar {izerine kurgulandig
belirtilmelidir.
Ozellikle prototip varsa yapilan deneylerin sonuglar agik bir sekilde belirtilmelidir.
Sonuglar analiz edilerek yorumlanmalidir.
Gorsel (2B,3B) ve/veya prototip ile bu kisim agiklanmalidir.

Aracin kasasini aracin diger bilesenleri ile birlikte agir olmasi sebebi ile agirligim
daha da arttirmamak i¢in alliminyumdan yapacagiz. Aracin kasasina sagdan 3 ve soldan 3
adet noktadan baglanmis olan toplamda 10 adet tekerlegin kasaya tutturuldugu bir
slispansiyon yapis1 vardir. Aracin siispansiyon sistemine tek bir yonden baktigimiz zaman
aracin sal ve sol siispansiyonu birbirinden bagimsizdir. On iki tekerlek ayni parca iizerinde
birbirileri ile hareket ederler. Ortada bulunan bir adet tekerlek diger tiim tekerleklerden
bagimsiz ve tek basina hareket eder. Aracin arka iki tekerlegi ise on iki tekerlegi gibi tek
bir parga iizerinde iki tekerlek es hareket etmektedir ve ayni sekilde aracin yan tarafindan
bakildiginda goériinen bu siispansiyon sistemi aracin diger tarafinda da aym sekilde devam



etmektedir. Sag ve sol on iki tekerlegi bulundugu metal parga iiggene benzer bir bigime
sahiptir. Uggene benzer bu yapiin iist kosesi bir rulman ile araci govdesine
sabitlenmektedir. Yine ayni tiggen par¢anin diger iki kosesinde bulunan birer rulman
mekanizmas1 ile parcaya baglanan tekerlekler ara¢ {izerinde her motor igin ayri
yerlestirilmis olan motorlardan birer tanesine baglanmaktadir. Aracin orta sag ve solunda
bulunan birer tekerlek ve buna bagli siispansiyon mekanizmasi agik bir “L” harfine
benzeyen bir yapidaki kol iizerine kurulmus olacaktir. Ortadaki bu siispansiyon sistemi
govdeye birer adet rulman ile baglanmis bir kol ve kol {izerinde yiikii tagimasi i¢in bir yay
bulunacaktir. Orta siispansiyon sistemindeki kolun diger ucuna diger tekerleklerde olan
rulman mekanizmasi ile tekerlekler motorlara baglanacaktir.

Aracin tlizerinde bulunan sagda 5 ve solda 5 olmak iizere toplam 10 adet tekerlegin
her birisi i¢in birer adet diisiik KV(Voltaj basina devir) degerine sahip fircasiz motorlar
kullanacagiz. Kullanacak oldugumuz motorlarin diisik KV degerine sahip olmasi
motorlarin diisiikk devirlerde yiiksek voltaj ve akim sayesinde daha yiiksek tork giicii
verebilmesini saglayacagiz. Motorlari yiiksek voltaj ve akimda ve bagimsiz olarak kontrol
edebilmek i¢in her motora birer ESC (Elektronik Hiz Kontrolciisii) kullanacagiz. Aragta
kullanacagimiz motorlar gii¢lii ve siirekli olarak akim g¢ekecekleri i¢in olusan bu akim
ithtiyacini karsilayabilmek icin giiclii bir giic kaynagina ihtiyacimiz olacak. Kullanacagimiz
giic kaynag sistemin ihtiyaci sebebi ile olduk¢a agir olacak. Aracin arazi performansini ve
dengesini en iyi sekilde saglayabilmek i¢in kullanacagimiz gii¢ kaynagim tipki drone gibi
hava araclarinda oldugu sekilde aracin altina yerlestirerek agrilik merkezini miimkiin
oldugunca yere yakin tutacagiz. Aracin agirlik dengesini saglayabilmek i¢in yapacagimiz
bir diger uygulama ise aracin giic kaynagindan sonra kasa lizerinde en agir pargalar olan
ESC ler1 gii¢c kaynagimin hemen iizerine konumlandirarak arcin agirlik merkezi miimkiin
oldugunca asagiya c¢ekilmis olacaktir. Aracin genel giic pargalari haricinde kalan ana
kontrol karti, kameralar, sensorler gibi daha hafif ve daha ¢ok islem yapmak i¢in olan
parcalar aracin iist tarafinda yer almaktadir.

Aracin {ist tarafinda doner bir parga lizerinde; bir adet termal goriintii kamerasi, bir
adet lidar sensor ve bir adet alan taramasi amaci ile goriintii kamerasi bulunacaktir. Aracin
tizerindeki kameralarin ve lidar sensorlerin baglandigi yuvarlak parca aracin gévdesinden
ortalama 4.5-5 cm yiikseklikte altinda bulunan motor ile 360 derece donebilecek bir
sisteme sahiptir. Aracin lizerinde g¢evre tarama ve grafik isleme i¢in bulunan kamera
haricinde aracin on tarafinda bir adet goriintii kamerasi siirekli olarak araci kontrol edilen
cihaza goriintiiyli gondererek ham haldeki goriintii araci kullanan kisi tarafindan
goriilebilinecektir. Aracta ilk etapta goriintii islemesini, ¢evrenin 3d olarak modellemesini
ve kulanmi ile aracin iletisimini saglamak amaci ile sistemde bir raspberry pi karti
kullanmay1 diisiiniiyoruz. Aragta kullanacagimiz raspberry pi karti ilk basta aracin 6niinde
bulunan kameradan aldig1 goriintiiyii kontrol edilen cihaza génderip araca cihazdan gelen
hareket komutlarini aktarmaktir. Daha sonrasinda Raspberry Pi karti iizerinde bulunan
hareketli lidar sensorii, goriintii kamerasi ve termal kameray1 kullanarak ¢evresini 3d olarak
modeller. Ayrica istenildiginde arag tizerindeki termal gériintii canli olarak kontrol cihazina
aktarilabilir. Raspberry pi kart1 yapacak oldugu bu islemleri eger kaldiramaz ise ve sorun
yaratirsa 2. bir secenek olarak LattePanda Alpha kartin1 kullanacagiz. LattePanda alpha
kartinin raspberry pi dan en biiylik artist ilizerinde bulunan islemcisidir. Kullanacak
oldugumuz LattePanda modeli olduk¢a giiclii bir islemciye sahiptir. Ayni zamnda
LattePanda ALpha karti tizerinde bulunan NVME soketi ile goriintli isleme konusunda



kartin yetersiz kalmasi gibi bir durumda karta ekran kart1 takviye ederek sistemin goriintii
isleme performansini arttiracagiz.

Aracin silispansiyon sisteminde herhangi bir direksiyon sistemi bulunmamaktadir.
Aracin saga ve sola yonlenmesini sagda ve solda bulunan birbirinden bagimsiz toplam 10
adet motor, doniis hizlar1 degistirilerek aracin saga ve sola yonelmesi saglanacaktir.

Aracin iizerinde kullanacak oldugumuz kontrol karti eger istedigim islemleri
karsilayamaz ise aracin kontrol edilen cihaz ile olan iletisim birimini gii¢lendirip yapilacak
olan grafik isleme, 3 boyutlu haritalandirma ve siirekli olarak goriintii akis islemlerini arag
iizerindeki kart sadece alinan verileri kontrol cihazina ileterek kontrol cihazi iizerinde
islemler gergeklestirilecektir. Arag lizerinde tercih ettigimiz siispansiyon sistemi aract hem
istedigimiz hizlara ulastirip hem de aracin agirligini sorunsuz sekilde tagiyacaktir.
Stispansiyon sisteminde eger arazide yiiksek agirliklarin iyi tasindig: bir sistem olan palet
sistemini kullansaydik aracin ulasabilecegi hiz diisecek ve aracin motorlarinda tercih
edecegimiz sistem de bununla birlikte degisecektir. Arac ilizerinde arazide daha yiiksek
hizlara ¢ikabilinmesini saglayan 4 tekerlekli, tiim tekerleklerin bagimsin oldugu ve dnden
direksiyon sisteminin kullanildig1 bir mekanizma tercih etseydik aracin oniinde, arkasinda
ve ya yanlarina binecek olan yiiklerde aracin bir tarafa dogru istemsizce yatmasina sebep
olurdu ve aracin agirligina karsi stispansiyon konusunda basarisiz bir sistem olurdu. Tercih
ettigimiz siispansiyon sisteminin asil avantaji aracin koselerinde bulunan ikiser tekerlegin
birlikte yukariya ve ya asagiya dogru siispansiyon hareketi yapmamalaridir. Bu 6zellik
aracin bit tarafina diger taraflarindan daha fazla agirlik yiiklendiginde aracin o taraf {izerine
yatarak zemin tutusunu kaybetmeyip daha dengeli bir siiriis saglamaktadir. Kullandigimiz
slispansiyon sisteminin diger sistemlere gore dezavantaji da bulunmaktadir. Kullandigimiz
slispansiyon sisteminin dezavantaji araci engebenin ara¢ boyunda ve ya daha yiiksek olan
durumlarda aracin yoldaki performansinin diismesidir. Fakat diger siispansiyon
sistemlerine gore bu proje i¢in avantaji diger siispansiyon sistemlerindne fazla oldugu icin
bu sistemi tercih ettik.

Aracin  motorlarint  kontrol edebilmek icin her tekerde bagimsiz olarak
kullanacagimiz fircasiz motorlar direkt olarak tekerleklere baglanmaktadir. Projenin
gelistirme asamasinda motorlarin  bir CVT(Degisken Oranli Aktarim) sanziman
mekanizmasi ile tekerleklere uyguladigi tork giicilinii ve devri sanziman oram siirekli olarak
degistirilerek ilerleyisi bozmadan daha stabil bir sekilde saglayacakti. Fakat bu CVT
sanziman sistemi aracin basta maliyetini ve sonrasinda siispansiyon sistemindeki bulunacak
yerinden dolay1 araca zarar verebilecegi i¢in uygulamaktan vazgegtik. Kullanacagimiz
motorlar1 diisik Kv degerinde ve fircasiz olarak tercih etmemizin asil sebebi fir¢asiz
motorlarin rediiktor ile devirlerinin disiiriilmeden yiiksek torklara ulasabilmesidir. Eger
projede fircali bir DC motor kullansaydik motorun hem 6mrii kisa olacakti hem de firgasiz
motorlarin torklar1 arada herhangi bir rediiktér sistemi kullanmadan araci verimli bir
sekilde ilerletmek i¢in yetersiz kalacakti. Diisiik Kv degerinde bir motor tercih etmemizin
sebebi ise motoa voltaj uygulandiginda yiiksek voltaj dolayisiyla olusturacagi torku direkt
olarak kullanabilmektir. Eger yiiksek Kv degerinde bir motor kullansaydik motorun devri
de artacagi i¢in aracin hizin1 dengede tutabilmek icin motorun ¢ikisinda bir rediiktor
sistemi eklememiz gerecekti. Motorlari kontrol edebilmek i¢in kullanacak oldugumuz ESC
motor siirtictileri her motor i¢in bagimsiz olacaktir. Aracin saga ve sola doniisii motorlarin
devirlerini ve doniis yonlerini degistirerek saglanacaktir. Eger arag iizerinde 6n ve ya arka



tekerlekleri saga ve sola dondiirerek bir direksiyon sistemi tasarlamis olsaydik aragta
kullandigimiz siispansiyon sisteminin avantajlarinin neredeyse tamami ortadan kalkardi.

Yenilikei (inovatif) Yonii

Bu projeye esdeger amag ve yetkinliklere sahip olarak gelistirilen diger projelerde
sensor kullanimi yetersizligi, araclarin kuvvet ve tasarim agisindan belirli zorluktaki
arazilere takilip gérevini yerine getirememe riskinin ¢ok yiiksek olmasi, yeterince veriyi
basit ve anlasilir bir sekilde sunamayan kullanici arayiizli, yetersiz islem giicii vb.
sorunlarin fark edilmesine istinaden tasarlanan bu proje; kendisine 0zgli tasarimi,
kullandig1 sensor ve ana islem karti sayesinde elde ettigi islem giicii ve bu giic ile
olusturdugu islenmis verileri gorsellestirme arayiizii araciligiyla kullaniciya sunma
acisindan yenilik¢i Ozelliklere sahiptir. Bunlarin yani sira projemizi benzer projelerden
ayiran baska bir 6zellik ise kamera kullanmamiz. Kamera sayesinde arag arazi bilgilerini ve
mevcut sartlar1 gorev kontrol merkezine aktarip gerekli goriildiigii takdirde yeni rota
belirlenmesini, gorevin amacina ulagmasi igin gereken bilgilerin tamamini en dogru sekilde
toplanmasini ve durum analizinin kolaylagtirtlmasini saglayacak.

Uygulanabilirlik

Ulkemizde -heyhat ki- sikga tamk oldugumuz afet olaylarma bu gibi araglara
ihtiyactmiz bulunmakta. Proje endiistriyel olarak pargalariin 6zgiin 3  boyutlu
modellemesine sahip ve kendisi i¢in programlanan yazilimi da 6zgiin bir aragtir. Hayata
gecirilmesi konusunda ise gerekli devre pargalari daha once birbiriyle uyum igerisinde
bircok projede calismis ve kendini kanitlamis pargalardir. S6z konusu parcalarin temini
ardindan montaj agamasi oldukga basit ve sorunsuz bir islemdir uygulanabilirlik kisminda
bizi zorlayacak kisim kendi imalatimiz olacak olan siispansiyon sistemi, yazilim ve
aliminyumdan olusan sase parcalari. Kendi tasarladigimiz siispansiyon sistemi 6n ve arka
iki teker bagimli, sag sol ve orta tamamen bagimsiz olacak sekilde tasarlanmistir. 3D



olarak basitce asagidaki gibidir

S6z konusu siispansiyon ile alakali 3d printer yardimi ile daha kiigiik ve daha hafif
prototiplerde deneme gerceklestirmis ve tatmin edici sonuglara varmis bulunmaktayiz.
Yazilim konusunda ise daha takim {iiyelerimiz daha Once teknofest finalisti dahil olmak
iizere bir cok projede tecriibe edinmistir. Aliiminyum parcalarin imalati konusunda
iiretmeyi diisiindiiglimiiz parcalar1 6nce polyester malzemeden daha sonra tahta cncden son
olarak 3d printer yardimi ile bir ¢ok kez modellemis bulunmaktayiz.

Aracin yazilim igleyis semalar1 asagidaki gibidir:



Yazilim
Isleyisi
|
| | |
Veri Yapay Zeka,
Isleme Makine Ogrenmesi

Ham halde gelen Kullanilacak sensorler
bircok sensor kapsaminda baz1
verisinin belirlenen verilerin
fonksiyonlar anlamlandirilmasi i¢in
araciligiyla ise yarar yapay zeka
veriler haline kullanimina
getirilmesi asamasi basvurulmasi

Gorsellestirme

Gorsellestirme
araclari kullanilarak
ham verinin
kullaniciya en
anlasilir sekilde
ulastirilmasi

SENSOR VERILERI ~ MONITOR UYGULAMASI KOMUT

Sensérler okunup Verilerin izlenecegi Kullanici girdisi
veriler elde edilir cihaza veriler ulagir gerceklesir

.00

VERILERI DUZENLEME  VERI GORSELLESTIRME HAREKET

Verileri islenip ise yarar Monitér uygulamasi Cihaz kullanici
ve gorsellestirilebilir hale tarafindan veriler komutu tGzerine
getirilir grafikler vb. hallerde hareket eder
sunulur

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Projemiz i¢in diigiindiiglimiiz zamanlama takvimi asagidaki gibidir:
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Mart-Mayis Mayis-Haziran Haziran-Temmuz Temmuz-Agustos
Proje hakkinda bilgi | Projenin on | Projenin yapimi Son testler
toplama hazirliklarini yapma

Projede kullanacagimiz genel malzemelerin ortalama fiyatlar1 asagidaki gibidir:

Brm. Fyat. | Adet Tplm Fyt

350Kv Fir¢asiz Motor 920b 12 114001
40Amper ESC 350b 12 42008
6000Mah 5S Li Po Batarya 25001 2 50008
Lipo Batarya Sarj Cihazi 5500 1 5500
Kamera 7400 3 22200
Lidar Sensor 1000t 2 20001
Raspberry Pi 8GB 16001 1 16001
LattePanda Alpha 864S 8000b 1 8000b
Arazi Tekerlegi 1250 12 15000
Kablosuz Haberlesme Modiilii 500b 2 1000b

16285h

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullamicilar):

Proje icin esasinda diisiiniilen hedef olarak afet alanlari, arama kurtarma calismalari, zor -
insanlarin giremeyecegi veya insan i¢in riskli- kosullara sahip alanlarda calismalar yiiriitenler
(arkeolog, jeolog vb.) veyahut iilkemizde son yillarda ¢okga goriilen orman yanginlarina karsi
arazide devriye gorevini yine askeri personelin girmesinin riskli oldugu mayinl arazi veya meskun
mahal catismalarinda kesif gorevini gerceklestirebilir. Ancak bunlarin yaninda insan sagligi
acisindan risk tasiyan kanalizasyon tarzi altyapi tesislerinde veyahut enerji santralleri tarzi yiiksek
riskli endiistriyel mekanlar da stirekli durum tespit devriyesinde de galisabilir.
9. Riskler

Zaten projenin temel amaci arama kurtarma calismalar1 yapilirken insanlarin daha az risk
altinda olmasini saglamaktir fakat projemizin de bazi risk unsurlar1 vardir:

Aracin herhangi bir durum sebebi ile arizalanarak arama kurtarma caligmalari
sirasinda aracin ¢alisma yapan kisilere zorluk ¢ikartmasi: Arag¢ iizerinde kullanacagimiz
komponentler sebebi ile kolay bir sekilde arizalanarak yolda kalacak bir yapiya sahip
degildir. Ancak aracin tiikettigi giicii karsilayabilmek i¢in kullandigimiz bataryalar da araci
belirli bir siire idare edebilmektedirler. Bu sorun i¢in arag siirekli olarak pil seviyesini dlgen
bir sistem ile birlikte kullanilarak aracin pilinin bitmesi ve ya azalmasi durumunda arag
yolda kalmadan alandan geri alinarak pilin yenilenmesi saglanabilir.

Aracin kullanicr ile arasindaki iletisimin koplmast durumu aracin uzak mesafelerde
kaybolmasina sebep olabilir. Bu durumun oniline gecebilmek igin ara¢ sistemine entegre
edilecek bir gps sistemi ile kullanicinin cihazina aracin son konumu siirekli olarak
kaydedilerek gerekti zaman aracin kaldig1 son noktadan fiziksel olarak gidip alinarak aracin
yeniden kullanilabilinmesi saglanabilir.

Araca fiziksel olarak gelebilecek bir hasar sebebi ile aracin kulalnilamaz hale
gelemsi durumu, aracin kullanilacagi alanlar diisiiniildiigli zaman yasanbilinecek bir
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olaydir. Bu sorunun yasanmamasi i¢in aracin govdesi ve pek ¢ok Onemli pargasi saglam
aliminyum kasa icerisinde korunarak aracin hareketine devam etmesi sgalanir. Araca
fiziksel olarak gelebilecek bir hasarda aracin sensdrlerinin ve kameralarinin kullanilamaz
olmast durumunda aracin 6niinde bulunan kamera islevi geregi diger sensér ve kamera
grubundan daha iyi muhafaza edildigi i¢in ve aracin elektronik aksami saiilam bir
aliminyum govde igerisinde bulundugu i¢in aracin fiziksek bir hasar duurmunda iletisimi
kopmayacaktir. Bunun yani sira aracin yiiriiyen olarak tabir edilen tekerlek motor ve
siispansiyon sistemi ayni aliiminyum govdeye yine sagla aliiminyum parcalar ile
tutturuldugu igin aracin {lizerine yapacagimiz testler ile kararlastiracagimiz bir azami
agirliktan fazla yiiklenilmedigi taktirde aracin halen daha hareket edebilmesi saglanacaktir.
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