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Icindekiler

1. Proje Ozeti (Proje Tanim)

Afet; insanlar i¢cin fiziksel, ekonomik ve sosyal kayiplar doguran, insanin normal
yasantisini ve eylemlerini durduracak veya kesintiye ugratacak, imkanlarin yetersiz kaldig:
olaylara verilen genel bir isimdir. Biiylik oranda veya tamamen insanlarin kontrolii diginda
gerceklesen afetler, kitlesel bir can ve mal kaybma neden olur(Webl, 2020). Can ve mal
kayiplarini en aza indirgemek ve dogal afetlerin zararini azaltmak i¢in yasam bi¢cimi de ona
gore sekillendirilmelidir. Alinan tedbirlerden sonra olusacak afetlerde en 6nemli 6ncelik can
kayiplarinin en aza indirgenmesidir. Bunun i¢in de hizli, etkin miidahale ve ilk yardim
gerekmektedir. Yarali ve mahsur kalanlarin bir an 6nce zaman kaybetmeden kurtarilmasi
gerekmektedir.

Oguz Tank o6lii, yarali ve mahsur kalanlarin yerini tespit ya da kurtarilmasi igin
tasarladigimiz bir arama kurtarma ve nakil robot aracidir. Tek kullanilacag: gibi siirii olarak
da kullanilarak ayni bolgeleri arama yerine alan taramasi yaparak ulagilmayan nokta
birakilmaz.

Tiim projelerin hayallerle basladigini bildigimize gore; eger bdyle bir robot yerine
kendimizi koysaydik hangi 6zelliklerinin olmasini isterdik? Sorusuyla her sey baslar. Karada
engebeli arazilerde bir¢ok engeli asabilecek, gerektiginde dar yerlerden gecebilmesi icin enine
ve boyuna uzanabilecek, ylzebilen ve su altin1 kamera ile inceleyebilen, ucamasa dahi bir
mekanizma ile ucurulan aparatla en tcra noktaya kadar gorebilecek ve boylelikle erisemedigi
nokta kalmayacaktir. Ilk yardim yapabilmesi icin biraz daha teknolojinin ilerlemesine
ihtiyacimiz var. Yarali ve mahsur kalanlarm naklini tislenecek ya da Afet yonetim birimine
koordinatlarini vererek bir an 6nce kurtarilmasini saglayacak robot olmaliydik. Cevaplarini
alirdik. Oguz tank tamda bu 6zellikleri icra edebilecek bir cekirdek prototip olan robottur.

Tasarim tamamen 6zgiin olup al bayragimiz temasi kullanilmistir. Fizigin dinamik
yasalarmi mekanikle birlestirip, ¢ tabanli yazilimi da ekleyerek kontrol edilen Oguz Tankin
Tasarim1 AutoDesing 123D kati modelleme programiyla tasarladik. Robot tank agirlik
merkezini degistirebilen, paletlerinin yar1 bagimsiz oldugu (zemine maksimum tutus igin)
kendini dengeleyip saga sola yatabilen, yuzebilen ve iki adet hidro jet motorla (fir¢asiz su
motoru) su Uzerinde ilerleyip yon veren, yerden yiikselip dikey pozisyona, algalip yatay
pozisyona girebilen, icerisinde dort pervaneli dron platformu olup havalanan dronla en Ucra
noktalar1 inceleyip, ucus bittikten sonra tekrar platformuna indirilerek kablosuz sarj
modiilityle yeniden sarj edilip yeni ugusa hazirlanan kapsamli bir robottur. Yazilim iki farkli
mikro denetleyici tizerinden yapilmaktadir. Birinci mikro denetleyici yon kontroli ve su
hareketlerini i¢in kullanilmakta olup ikinci mikro denetleyici ise PID ve kalman filtreleme ile
dengelemeyi yapmaktadir(Xu, 2018). Montaj tasarlanan parcalarin 3D yazici ¢iktilart ile
alinarak, metal olan ana iskelete entegre edilmistir. Montajin yaklagik %80 tamamlanmis olup
calismalarimiz devam etmektedir.


https://tr.wikipedia.org/wiki/%C4%B0nsan

2. Problem/Sorun:

Deprem, sel, ¢i1g ve kaza gibi dogal veya insan kaynakli hadiselerde ozellikle
afetzedelere zamaninda ulasamamaktan dolay1 ¢ok fazla can kayiplar1 ve ciddi sakatliklar
gorilmektedir. Ayrica afetzedeleri kurtarmak i¢in calismaya katilan afet ekiplerini de
kaybettigimiz tiziici durumlara tanik oluyoruz. Nitekim 2020 kis mevsiminde Van’da
yasadigimiz ¢i1g felaketini 6rnek olarak verebiliriz. Bu elim sonuglarin en biiyiik
sebeplerinden bazilari; hizli alan taramasi yapilarak bir an 6nce yaralilara ulagilamamasi ya da
Afet ve acil durum ekiplerinin gerekli giivenlik tedbirleri almalar1 sebebi ile yasanan
gecikmelerden kaynaklanmaktadir.

3. Cozim

Bu projeyle birden fazla robotun iislenecegi gorevi tek robot izerinde entegre ederek
hizl1 gorev kabiliyeti hedeflenmistir. Kar, yagmur, sSis, engebeli ve dik yamagclar ile batakliklar
gibi zorlu hava ve arazi sartlarinda, suda yiizebilen ve ulasamadig1 konumlara da igerisinde
bulunan dron ile kesif yapabilen, aldig1 gériintiileri merkeze aktaran kurtarma ekibinin buna
gore canli ya da cansizlar1 tespit edip ekibin girip girmemesine karar verebilecegi yada
afetzedelerin naklini iislenecegi fonksiyonel bir arama kurtarma robotu tasarlanmasidir. Afet
bdlgesine ulasim kara, hava ya da su olgularinin bir ya da birkag1 ile gergeklesebilir. Karada
ust diizey manevra kabiliyetli 6zelikle yatay dikey egimleri asabilen tank yatay konumda saga
ve sola yatabilme 6zeligine sahiptir. Dengelemeyi otonom olarak yapmakta olup, agirligmi
paletlerine esit olarak dagitmaktadir. 14 adet amortisorii ile zemine maksimum tutus
saglamay1 hedeflemis olup, paletler paralel olup farkli dogrultulara konumlanabilmektedir.
Fizigin temel dinamik esaslarina gore ¢alisan tank bu ozellikleri ile zorlu arazi sartlarmin
birgogunu asabilmektedir. Ayni1 zamanda yiizebilen tank su engeliyle karsilastiginda iki adet
hidro jet motoru sayesinde diimene ihtiya¢ duymadan motorlarin hiz kontrolii ile istenilen
yone dogru hareket edebilir. Dron bataryasmin azalmasi durumunda platforma inerek tank
bataryasindan kablosuz olarak yeniden sarj olup tekrar ugus faaliyeti gerceklestirebilir. Tim
bu zelikleri sayesinde, buldugumuz afetzedeleri robotun i¢ kisminda bulunan sedyeyi alarak
gerekli yardim ekiplerine nakil gerceklestirme ya da yardim cagirma hedeflenmistir.
Boylelikle gerek arama kurtarma ekiplerinin canini tehlikeye atmadan gerekse hizl bir sekilde
afetzedelere erigim saglanacaktir. Resim 1°de robot tasarimin goriiniigleri verilmistir.

Resim 1. Robot tasarimin goriiniisl



4. Yontem

Karada, suda ve havada st diizey ilerleme kabiliyeti istedigimiz robotun 6zellikle
karada yatay egimli arazide hareket edebilmesi igin Sekil 1(a)’da verilenlere gdre cismin
agirlik merkezi tankin paletlerine esit mesafede ise tank agirligini paletlere esit olarak dagitir.
Sekil 1(b)’de verilenlere gore tank konumlandirilabilirse yatay egimde agirhigini paletlere esit
olarak dagitir. Bu ise yatay egimde devrilmeyi Onler. Tank saga ve sola 45 dereceye kadar
yatabilmektedir. Palet iizerinde bulunan 6zel zemine saplanma disleriyle kaymayi1 da
Onlemektedir. Oguz tank iki ileri iki geri olmak iizere dort vitesli olup tork istedigimizde
diistik viteste, hiz istedigimizde yiiksek viteste hareket ettirilir. Bu 6zellikleriyle ile karada
etkin gidis ve engelleri zorlanmadan asmaktadir. Yatay egimde devrilmeyen araclar, egim
zorluklarini kirarak birgok dikey egimde de ¢ikabilirler.
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*Zemin
X X

Agirlik merkezi

> Agirlik merkezi

Sekil 1(a). Tankin diiz zeminde durmasi - $Sekil 1(b). Tankin yatay egimli zeminde durmasi

Resim 2°de tankim yatmasi ve yar1 bagimsiz paletlerinin bir paletinin Gzerindeki engeli
asarken kendini konumlandirdi goériilmektedir. Bu durum zemin ile temasint maksimum
diizeye ¢ikartmaktadir. Maksimum diizeye ¢ikan temas ile daha etkin hareket ve zemin tutusu
saglanmaktadir. Maliyeti diisiik tutmak i¢in tasarladigimiz tank dengelemeyi ve zemin
pozisyonuna konumlandirmayi bir adet servo motor ile gergeklestirmektedir.
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Resim 2. Oguz Tankin engeli agsmas1 ve yan yatmasi 7



Resim 3’de prototip tankin zeminden yukselerek dar alanlardan gegmek igin enini
azaltilmis hali goriilmektedir. Bu konumlandirma ile enine ya da dikine dar kisimlardan
gegmesi hedeflenmistir. Ayrica bu 6zelligi sayesinde arazi sartlarinin sikintili durumlarindan
kurtulmak i¢in kendini konumlandirir.(Ornegin karli arazide ilerlemek ya da sasesinin zemine
oturdugunda kurtulmak i¢in). Yerden ylikselme ve algalmayr bir adet motor sayesinde
gerceklestirir.

Resim 3. Oguz tankin yerden yiikselip algalmasi
Resim 4’te verilen gorsellerde yiizebilen Oguz Tankin hidro jet motorlarla diimene
ihtiya¢c duymadan tankin yon kontrolii saglamaktadir.

Resim 4. Hidro jet motorlarm Tank tizerindeki tasarim ve prototip goriintiisii

Resim 5°te verilen platform ile dronun havaya ugusu saglanmaktadir. Dron platformu
icersinde kablosuz sarj modiili icermekte olup ugustan sonra kendini yeniden sarj
edebilmektedir. Dron ugus icra edecegi sirada platform tank icersinden yiikselmektedir.

_——> Dron
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Resim 5. Dron platformunun tasarim goriintiisii



Resim 6°da verilen kapagmn agilmasiyla afetzedeler tank icerisine yerlestirilir. Olii ve
yaralilar bu yontemle nakli yapilabilmektedir. Oguz tankla taginan afetzedeler yatay egimden
etkilenmeden yol kat edebileceklerdir. Ayrica kapak kismina yerlestirilecek kamera ile ylizey,
alt kismina yerlestirilecek kamera ile de su i¢i inceleme yapilabilir. Bayragimizda bulunan
yildiz st kisminda hilali ise orta kisimda bulunur. Bayragimizin temasi bu sekilde tankimiza
yansisilmistir.

Resim 6. Afetzedelerin nakli i¢in kullanilan kapagin agilmasi
Oguz tankin yukarida verilen gorsellere ait ¢alisma videolar1 asagidaki linke mevcuttur.
https://drive.google.com/file/d/1a4CDpzXM3NKUME401YTYXTBUIKFYfKDM/view?usp=d
rivesdk

5. Yenilikci(inovatif) Yonii

Cekirdek prototip olan Oguz Tankimiz kendine 06zel mekanigin ve yazilimin
koordineli ¢aligmasiyla olusmus ¢ekirdek prototiptir. Arag¢ dengelemeyi hem mekanik hem de
yazilimsal olarak yapmaktadir. Yazilim algoritmasi koordineli caligmakta olup agresif
manevralarda maksimum dizeyde dengelemeyi saglar. Kontrol i¢in PID ve Kalman filtresi
kullanilmustir. (Sit, 2018; Xu, 2018). Mekanik dizayn i¢in AutoDesing123D, konumsal veriler
icin Gyro sensorii kullanilmistir. Calismamizda Gyro sensorden aldigimiz verileri PID ve
Kalman Filtresi yardimiyla kontrol edilerek otonom dengeleme saglanmaktadir (Xu, 2018).
Arag tlizerindeki mutlak G kuvveti arag lizerine her zaman dik uygulanir. Tank agresif hareket
limitini asmadigmiz siirece devrilmez. Tank diger bir avantaji agirhk merkezini
degistirebilmektedir. Cekirdek prototip tankin kara {izerindeki manevra Kkabiliyetleri
tasarlandig1r gibi c¢aligmaktadir. Su anda takim olarak dis kabuk yapilarak, ylzdirme
asamasina geg¢ilmistir.

Tankin yenilik¢i yOnii; zemin silispansiyonu, paletli bir aracin egimli sartlarda
devrilmemesi igin saga sola yatmasi, yerden yiikselerek dar alanlarda eninin daralmasidir.
Ayrica dronun kablosuz olarak sarj edilebilecek sistem olarak 6n plana ¢ikmaktadir.


https://drive.google.com/file/d/1a4CDpzXM3NKUmE4o1YfYxTBUikFYfKDM/view?usp=drivesdk
https://drive.google.com/file/d/1a4CDpzXM3NKUmE4o1YfYxTBUikFYfKDM/view?usp=drivesdk

6. Uygulanabilirlik

Projenin 6n g¢ekirdeginin yaklasik %80’lik kismi1 hazirlanmis olup kalan %20°1lik kisminin
hazirlanmasinda sorun olacak kisim olmadigini diisiinmekteyiz. Ticari trline gerekli destekler
saglandiginda doniistiiriilebilir. Teknolojinin ilerlemesiyle biliyoruz ki robotlar yapay zekay1
daha etkin kullanacaklar(Sit, 2018). Robotumuza eklenecek yapay zeka ve siirii algoritmasiyla
daha etkin kullanilabilirler.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Projenin 6n c¢ekirdek prototipi yaklasik olarak maliyeti 8000TL’yi bulmustur. Proje en
az maliyetlerle Gretilebilmesi igin piyasada bulunan mevcut parcalarla tasarlanmistir.
Dengelemeyi 1 adet servo motor yapmaktadir. Motor daha az gii¢ harcayarak ayni isi yapmast
icin fiziksel ve geometrik hesaplamalar yapilarak ayni isi daha kii¢iikk motorlar kullanilarak
yaptirilmistir. Bu da maliyeti, boyutunu ve agirhigini distirmiistiir.

Projenin yaklagik olarak %80 tamamlanmis olup bundan sonraki siiregte yapilacak
olan malzeme noktasinda eksigimiz bulunmamaktadir. Kalan %20 icin Tablo 1’deki takvim
kullanilacaktir. Robot tasarimimiz tamamlanmustir.

Tablo 1. Oguz tankinin tasarim zaman planlamasi

D1s kabugun tamamlanmasi 20.06.2020
D1s kabugun izolasyonu ve boyanmasi 25.06.2020
D1s kabuk izolasyon testi 26.06.2020
Oguz Tankin yiizdiiriilmesi ve testleri 05.07.2020
Dron platformunun yapilmasi ve sarj modiillerin eklenmesi 15.07.2020
Sarj modiillerinin testi ve ugus denemeleri 16.07.2020
Oguz tankin arazide testi eksiklerinin giderilmesi 20.07.2020

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar):

Proje yukarida belirtildigi gibi afet robotu olarak kullanilabilecegi gibi savunma
sanayisi vb. alanlarda aktif olarak kullanilabilecektir.

9. Riskler

Projenin karada testleri tamamlanmustir. Su Uzerine izolasyon noktasinda problemleri
olabilir. Bu sorunu 0zel silikon ve epoksi regine ile tam izolasyonu saglayacagimizi
diisiiniiyoruz. Diger bir olabilecek sorun su lzerinde tankin alabora olmasidir. Bu sorunu da
paletlere yerlestirilecek bosluklarla asacagimizi disiiniiyoruz. Agirlik merkezi ve hacim
merkezi hesaplar1 yapilmistir. Yine sorun devam ederse bataryalarin yeri degistirilerek agirlik
merkezi degiseceginden sorunu ¢dzecegimizi diisiiniiyoruz.

Projemiz maddi ve malzeme olarak destege ihtiyacimiz yoktur. Bu nedenle biitce



planlamasi ve malzemeler, etki matrisi ihtiya¢ duyulmamustir.
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