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1. Proje Özeti  

Tech-Aid Robot sedye ile tehlikeli ortamlarda meydana gelen yaralanmalı kazalarda, 

yaralının robot sedye üzerine alınması amaçlanmıştır. Özellikle doğal afet meydana gelen yerlerde 

ve askeri olarak riskli ortamlarda, tehlikenin devam etmesi durumunda yaralıya müdahale edilmesi 

hem sağlık görevlileri hem de yaralı için hayati riskler içerebilir. Bu durumda yaralıya müdahale 

etmek isteyen sağlık görevlileri ve diğer insanların hayatını tehlikeye atmadan yaralıyı tam 

teşekküllü bir ambulansa alınmasını sağlayacak bir araca ihtiyaç duyulmaktadır. Tasarlanan araç, 

yaralıyı zarar vermeden ve başka insanların yaralı yanına gelmeden almasını ve tehlikeli bölgeden 

uzaklaştırmasını sağlayacaktır. Bu aracın kullanımı ile yaralının, sağlık görevlilerinin ve diğer 

yardımseverlerin kendi hayatlarını riske atmaları engellenecektir. 

2. Problem Durumunun Tanımlanması 

İlkyardım, bir kaza veya hayati tehlike durumunda sağlık görevlilerinin yardımı sağlanana 

kadar olay hayati tehlikenin ortadan kaldırılması veya durumun kötüye gitmesinin engellenmesi 

için yapılan uygulamalar olarak tanımlanmıştır (Kızılay, 2022). İlkyardım, ilgili eğitimi almış 

kişiler tarafından yapılmalı, sağlık görevlileri olay yerine ulaştığında durum sağlık görevlileri 

tarafından kontrol altına alınmalıdır. Yaralının olay yerinden tahliyesi ile ilgili olarak ilk kural 

sağlık görevlilerinin kendini riske sokmaması gerekliliğidir (Halk Sağlığı Genel Müdürlüğü, 

2022). Ancak zaman zaman tehlikeli ortamlarda görev yapmakta olan sağlık görevlileri silahlı 

saldırı altında kalabilmektedir (TRT Haber, 2016). Buna benzer tehlikeli ortamlarda bulunan 

yaralıların güvenli ortamlara taşınması acil taşıma olarak adlandırılır (Halk Sağlığı Genel 

Müdürlüğü, 2022). Bu durumda öncelik yaralının en kısa sürede güvenli alana taşınması öncelikli 

hale gelmektedir. Riskli ortamlarda bulunan yaralının olay yerinden uzaklaştırılması için hem 

sağlık görevlileri hem de güvenlik görevlilerinin hayatı tehlikeye girmektedir. 

3. Çözüm  

Acil tahliye ihtiyacı doğan ortamlara sağlık görevlisi olmadan yaralının alınması için bir 

araca ihtiyaç duyulmaktadır. Tech-Aid robot sedye ile yaralının alınması uzaktan kontrol ile 

mümkün hale gelecektir. Böylece hem sağlık görevlilerinin hem de güvenlik görevlilerinin 

hayatının riske atılması önlenebilecektir. Ayrıca deprem, heyelan alanı gibi coğrafi olarak riskli 

ortamlarda da Tech-Aid robotu kullanılabilecektir. Tech-Aid 3B tasarım modeli Şekil-1 ‘de 

gösterilmiştir.  

Robot; Arduino Uno mikrodenetleyici kart,  HC-06 bluetooth modülü, L298N motor 

sürücü ile hareket etmektedir. Yaralı taşıma sisteminde ise her birinde bir adet step motor içeren 

iki farklı taşıma bandı sistemi kullanılmaktadır. Devre elemanlarının kontrolü RemoteXY 

uygulaması yardımı ile Arduino IDE kullanılarak hazırlanmıştır. Robotun ön bölümünde yer alan 

taşıyıcı bant sistemi yerde yatan yaralı ile zemin arasına girerek yer ile temasını kesmektedir. Bu 

sırada tekerler yavaş yavaş ileri hareket yaparak yaralının bant üzerine alınmasını sağlamaktadır. 

İlk bant sisteminin amacı yaralının zemin ile temasını keserek ikinci taşıma bant sistemine 

yaklaştırmaktır. Gövde üzerinde bulunan ana bant sistemi ise ilk banttan gelen yükü gövde 

içerisine doğru taşımaktadır. Taşıma sisteminde step motorların hareketi bantların dönmesini 

sağlayan millere dişliler ile iletilmektedir. Şekil-1’de gösterilen 3B tasarımda yer alan dişliler 
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gerçek boyutlarda olmayıp temsili olarak eklenmiştir. Diğer taraftan 3B tasarımda kullanılan 

taşıyıcı bant malzeme görülmemektedir.  

 

Şekil-1 Tech-Aid 3B tasarım 

Robotun yapımında kullanılan miller, step motorlar ve dişliler eski bir mürekkep 

püskürtmeli yazıcıdan elde edilmiştir. Ana gövdede kullanılan milin çapı 12 mm olup taşıyıcı 

bandın dönmesini sağladığı için yüksek sürtünme sağlayan özelliktedir. Ana gövdede çalışan bant 

sisteminin ön tarafında bulunan mil ise 6 mm çapında olup düşük sürtünme ile bant hareketi 

sağlamaktadır.   

Robotun hareketini 250 Rpm redüktörlü motorlar sağlamaktadır. Robotun ön bölünde ise 

sarhoş tekerler yer almaktadır. Robotun ilk tasarımında tekerler gövde dışında yer almakta iken 

geliştirmeler yapılırken tekerler gövde içine alınmış, tekerlerin arasına ise elektronik devre 

elemanları yerleştirilmiştir. Bu şekilde, hem içeride yer alan boşluk daha iyi değerlendirilmiş hem 

de gerçek şartlarda kullanıldığı varsayıldığında hareket sistemi güvenlik altına alınmıştır. Ek 

olarak robotun yanlardan küçülmesi sağlanmıştır. Ön tekerlerin de redüktörlü tekerlerden oluşması 

planlanmış ancak yönlendirme mekanizması yapılamadığı için şu an için ertelenmiştir.  

4. Yöntem 

Robotun oluşturulmasında en önemli aşama bant sistemlerinin çalışması olarak 

görülmektedir. Bu sistemin oluşturulmasında genelde herkes tarafından görülen ancak detayları 

bilinmeyen yazıcılarda kâğıt hareketini sağlayan miller, dişliler ve kâğıt besleme sistemi 

incelenmiştir. Burada kullanılan dişli, motor, mil hareketleri robotun oluşturulması aşamasında 

fikir vermiştir. Ancak proje geliştirme aşamasında taşıyıcı bant bulma konusunda sorunlarla 

karşılaşılmıştır. Bu sorun geçici olarak sunni deri kumaş üzerine sıcak silikon tabakası çekilerek 

sürtünmesi arttırılarak çözülmeye çalışılmıştır. Ancak zeminden yükün alınmasında kullanılan ön 

bant sisteminde yük alımın her zaman sağlanamamıştır. Bu nedenle sisteminde değişiklikler 

yapılması yönünde çalışmalar yapılmıştır. Bu yapılan değişiklikler için yeni 3B parça tasarımları 

yapılmış, çıktıları alınmış ancak denenmediği için daha verimli olup olmadığı konusunda bilgi elde 

edilememiştir.  
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Resim 1- Tech-Aid Yaralı taşıma robotu 

Robotun programlamasında RemoteXY programından faydalanılmıştır. Programın 

seçilmesinde kolay görsel uygulama tasarımı, kodlama kolaylığı, farklı mobil cihazlarda kolay 

uygulama olanağı etkili olmuştur.   

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Proje fikir aşamasında yapılan incelemelerde Tech-Aid tasarımı benzeri robot veya araç 

bulunmadığı görülmüştür. Tech–aid robotuna benzeyen, aynı amaçla üretilmiş insansız kara aracı 

ve uzaktan kumandalı robot ile oluşturulan ikili sistem olduğu görülmüştür  (Youtube, 2020). 

Ancak incelendiğinde bazı eksiklikler göze çarpmaktadır. Örneğin iki araçla yaralının tahliyesi 

askeri olarak riskli ortamlarda hedef sayısını artmasına neden olmaktadır.  Tech-Aid robotunun ise 

tek araçtan oluşması ve bir kişi tarafından uzaktan kumanda edilmektedir. Projenin tasarımı ve ilk 

örneğinin oluşturulması tamamen yerli ve milli imkânlarla sağlanmaktadır.  

Tech-Aid yapımında kullanılan olan motor, dişli, gövde malzemeleri okul olanakları 

çerçevesinde maliyet oldukça düşürülerek sağlanmıştır. Sadece yazılım hazırlanmasında dış 

kaynak olarak RemoteXY uygulaması kullanılmıştır.   

6. Uygulanabilirlik  

Daha önce benzer amaçlı üretilen yaralı tahliye aracının bulunması Tech-Aid robotunun da 

gerçek boyutlarda üretilebileceği değerlendirilmektedir. Ancak yapılan denemeler düz zemin 

üzerinde yapılmıştır. Engebeli arazi şartlarında sorunlar ortaya çıkma ihtimali bulunmaktadır.   
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7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Robotu oluşturan ana gövde 3mm ahşap plakadan yapılmıştır. Hareketi sağlayan motorlar 

eksi robotlarda kullanılan motor ve tekerler olması nedeni ile ücret ödenmemiştir.  kullanılan step 

motorlar, miller ve dişliler eski mürekkep püskürtmeli yazıcıdan alınmış ve maliyet düşürülmüştür. 

Bunun dışında millerin gövdeye tutunmasını sağlayan parçalar 3B olarak tasarlanmış ve çıktıları 

alınmıştır. Kullanılan araç gereçler: sıcak silikon, tornavida, matkap, vida, somun, sunni deri. 

Kullanılan malzeme bilgileri Tablo-1’de gösterilmiştir.  

Malzeme Miktar Fiyat 

Arduino Uno 1 155 

HC-05 Bluetooth modülü 1 86 

L298N motor sürücü 1 40 

Step motor 2 - 

Dc Redüktörlü Motor 250 Rpm- Tekerlek set 2 - 

9V pil 2 20 

Jumper kablolar 16 - 

Mil 4 - 

Dişliler 5 - 

Ahşap plaka 50*50 cm 30 

Sunni deri kumaş 70*30 cm - 

TOPLAM 331 

Tablo-1 Malzeme-maliyet tablosu 

Yapılan incelemelerde Projenin benzeri görülmediği için maliyet karşılaştırması 

yapılamamıştır.  

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi  

Projenin öncelikli hedef kitlesini hem sivil alanda hem de askeri alanda görev yapmakta 

olan sağlık görevlileri oluşturmaktadır. Bununla beraber, AFAD ve itfaiye gibi sivil yardım 

kurumlarında da Tech-Aid robotu ihtiyaç halinde kullanılabilecektir. 

9. Riskler 

Projenin en önemli riski yaralı kişiye zeminden daha kolay ve kısa zamanda alabilmesi için 

gövde yere yakın tasarlanmıştır. Ancak engebeli zemin veya taş, kaya gibi zemin üzerinde farklı 

maddeler bulunması halinde hareket zorlaşacaktır. Aynı zamanda robotun ön kısmında bulunan ve 

yaralının araca alınmasını sağlayan ön bant sistemi düz zeminde çalışmaktadır. Bu riskler 

çerçevesinde özellikle ön bant sisteminde farklı çözümler üzerine çalışılmış, yeni 3B parçalar 

üretilmiştir. Ancak denemelerinin yapılmamış olması nedeni ile muhtemel fayda-risk analizi 

yapılmamıştır.  

Robot yapımında kullanılan malzeme hafif ahşap olduğu için hareketi kolay sağlamaktadır. 

Diğer taraftan metal malzeme ile yapılması halinde daha sağlam olacaktır. Bu durumda ihtiyaç 

duyulan maddi kaynak artacak, kullanılan motorların daha güçlü motorlardan seçilmesi ve 

bataryanın şarj edilebilen lipo batarya türünde olması gerekecektir.  
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Proje zaman planlamasında, proje başlangıcında aşağıda verilen proje takvimine genel 

olarak uyulduğu gözlenmiştir. Tablo- 2’ de planlanan proje takvimi gösterilmiştir.   

    

Tablo-2 Tech Aid proje takvimi 

Diğer taraftan robotun geliştirilmesi sırasında farklı arazi ortamlarında kullanılabilmesi ve 

yaralıyı ana gövdeye çekecek ön bant sisteminin geliştirilmesi hali hazırda devam etmektedir.  

Proje takviminde proje detay raporunun hazırlanması denemelerin devam etmesi nedeni ile haziran 

ayına sarkmıştır.  

Projeye ait risk planlamasında olasılık ve etki matrisi Tablo – 3’de gösterilmiştir.  

Etki-olasılık  Düşük Orta Yüksek 

Malzeme temin edilememesi X   

Kodlama çalışmalarının yetersizliği   X  

Tasarım hatalarının ortaya çıkması  X  

Denemelerin yapılamaması X   

Tasarım geliştirilmesi  X  

Ortak çalışma zamanı sağlanması   X 

Tablo – 3 Projeye ait risk planlamasında olasılık ve etki matrisi 

Proje planlamasında malzemeler satın alınarak kullanılması planlansa da mürekkep 

püskürtmeli yazıcıdan elde edilerek kullanılmıştır. Robot hazırlanmasında sadece uygun taşıma 

bandı temin edilememiş ancak yerine geçici olarak sunni deri kullanılmıştır. Tahmin edilen 

risklerin tamamı geliştirme aşamalarında giderilmiştir. Takım üyelerinin farklı okullarda 

öğrenimine devam etmeleri nedeni ile ortak çalışma zamanı bulmada zorlanılmıştır. Bu durum 

öğrencilerin kendilerine uygun zamanlarda atölyeye gelip danışman koordinatörlüğünde iş bölümü 

yapılarak her bir takım üyesinin bir konu üzerinde çalışarak projeyi devam ettirmesi ile aşılmıştır. 

Öğrencilerin tatil döneminde yine projeye devam etmesi planlanmaktadır.   
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