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250 Yillik Gelenegimizle
Gelecege Isik Tutuyoruz

istanbul Teknik Universitesi, 250 yillik
gecmisiyle diinyanin en eskiteknik tiniversitelerinden
biridir. Ulkemizin ilk teknik utniversitesi olan ITU;
bilimle, teknolojiyle, sanatla ve sporla markalasmis;
muihendislik ve mimarlik 6gretimi ile 6zdeslesmis
bir kurumdur. Universitemiz, bilimsel ve teknolojik
sayisiz ilerlemenin mimari olan ve ilklere imza atan,
diinyanin en seckin teknik Universitelerinden biri
olarak egitim vermektedir.

iTU’de; 400’den fazla Ar-Ge laboratuvari
ve 15 arastirma merkezi bulunmaktadir. 25
akredite mihendislik programi ile dunyanin
en fazla ABET Akreditasyonuna sahip
Universitesi olan ITU, diinya capinda 140°dan
fazla akran kurumuyla birlikte calismaktadir.

Turkiye'deki ilk kip uydu, ilk elektrikli
minibus, ilk hidrojen ile calisan tekne, ilk insansiz
otomobil, ilk yerli bilgisayar, ilk televizyon yayini ve
ilk tiniversite radyosunun kaynagi olan iTU; kurumsal
tarihi, entelektiiel hafizasi ve sahip oldugu seckin
ortam ile gecmisten gelecege uzanan saglam bir
koprudiir. Cagin gereklerine gore surekli gelisimi ilke
edinen anlayisl, yenilikci bakis acisi ve uluslararasi
iliskilerini her zaman giicli tutan yapisiyla iTU;
dlinlin, bugliniin ve yarinin Universitesidir.

ITU Kontol ve Otomasyon Kuliibii

2004'ten Bu Yana...

ITU Kontrol ve Otomasyon Kulibu kurulmus
oldugu 2004 yilindan bu yana basta Elektrik-
Elektronik Fakultesi 6grencileri olmak tizere tim ITU
ogrencilerine hizmet vermektedir.

Hedefimiz dncelikle teknolojik ilerlemenin
gerisinde kalmayan yetkin muhendisleri tlkemize
kazandirmaktir. Bu hedef dogrultusunda faaliyette
bulunmakta olan kulibimiz egitimler, teknik
geziler, kariyer glnleri, konferanslar, seminerler,
sosyal aktiviteler ve bulylk capta organizasyonlar
dizenlemektedir.

ITU Kontrol ve Otomasyon Kulibi’'nde

yaplilan proje calismalari sayesinde hem 6grencilere
teorik bilgilerini pratige c¢evirme sansi verilmis
olmakta hem de yapilan calismalarin paylasiimasiyla
tum kullp Uyelerine onemli bir bilgi aktarimi
saglanmis olmaktadir.

Ayni zamanda Uyelerimiz, ITU Kontrol ve
Otomasyon Kullbu etkinliklerinde ve alt kollarinda
gorev alarak, liderlik deneyimi kazanma, kisisel
yeteneklerini gelistirme, disiplinler arasi calismalarda

tecribe edinme imkani bulur.
°
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Biz Kimiz?

)

Biz istanbul Teknik Universitesi Robotik Arama Kurtarma Ekibi
olarak universitemizin 247 yillik gecmisi ve kuliibimiiz OTOKON’un 16
yillik tecriibesiyle yola ¢iktik. Sahip oldugumuz birikimlerden dogan
fikirlerimizi somutlastirmak, (ilkemizin yasadig afet durumlarina
¢oziim lretme arzusu ile doluyuz. Kendini bilimin, teknolojinin ve
inovasyonun isiginda egiten genglerin birlesimi olarak; takimimizi kendi
alaninda donanimli mekanik, elektronik, yazilim ve organizasyon ekibi

tiyelerinden olusturduk. Bu takim dinamigi ile dahil oldugumuz her isin
altindan kalkmak icin var giicimizle ¢alisiyoruz.
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PLANLI

VERIMLI

\

KALITELI

<

iNOVATIF

Beklenmeyene Hazir Olmak

GUVENLI

Biz Golclik depreminde bircok vatandasini kaybetmis, Van depreminde tonajli beton kditlesinin altindan
gelen cocuk sesleriyle kulaklari ¢inlamis bir toplumun umuduyuz. Ne mi istiyoruz; “Olmus ile olacaga care

yok!” diistincesinden kurtulmak, artik sonrasi icin degil oncesi icin ¢alismak, hayatin her alanina teknolojiyi ve

muhendisligi getirmek, bir kivilcim yakarak biitiin diinyaya 6rnek olmak, en 6nemlisi de sizlerden beklenmeyene

hazir olmak igin bize destek olmanizi istiyoruz.
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1773
istanbul Teknik Universitesi
Kurulus

2004
iTU Kontrol ve Otomasyon
Kuliiblinun kurulusu

17 Agustos 2019
iTU Robotik Arama ve Kurtarma
Ekibi kurulusu

25 Eyliil 2019
iTU RAKE olarak calismalara
SENEle]
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21-24 Nisan 2021
RoboCup German Open
yarismasi

22-28 Haziran 2021
Robocup Fransa yarismasi

2021
Basarimizi ileriye tagimak

2022

Akyapak sirketiyle ana
sponsorluk anlagsmasi
saglandi

2023
Teknofest 2023'de cifte
birincilik kazanilmasi
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Vizyonumuz

istanbul Teknik Universitesi Robotik Arama ve Kurtarma Ekibi olarak, okulumuzun farkli fakiilte ve
boliimlerinden olan tecriibeli miihendislik 6grencileri ile afet ve acil durumlarda teknoloji ile etkin verimli ve
surdurtlebilir hizmet sunan bir ekip olmak .

A Misyonumuz

Diinyada yasanan afetler sonrasi ortaya cikabilecek her tiirlii hasari minimalize etmek icin yenilikgi, katma
degeri ylksek fikirlerimizle teknolojiyi birlestirmek.



Mesleki Gelisime
Katki Saglamak
Okulumuzun farkli fakiiltelerindeki
Ogrencileri  bir getirerek
derslerde  Ogrendikleri  bilgilerin

uygulama alanlarini kesfetmeleri icin

araya

gereken ortami olusturmak; takim

dinamigiyle fikirlerinin gercek hayatta

uygulanmasini saglayarak 6grencilerin

mesleki ve sosyal gelisimine katki
saglamak.

e

Afet icin Teknolojiler
Uretmek
Gecmiste yasanan afetleri inceleyip
"Ne yapilmis, biz ne yapilabiliriz?"
sorusunacevap arayarak sahadacanini
tehlikeye atanlarin isini kolaylastirmak
ve cankayiplariniazalatacak teknolojik
¢oziimler tiretmek.

Hedeflerimiz

:;,- 1] RAKE

Sayet bir giin ¢aresiz kalirsaniz
bir kurtarici beklemeyin. Kurtarici

kendiniz olun...

o,
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Prototip
Gelistirmek
Teknik calismalarin ilk adimi olarak,
insanlarin  yetersiz kaldigi ya da

zorlandigl durumlarda daha saglikli
arama
prototipler gelistirmek. Bu prototipleri
uluslararasi alanda test etmek ve
taninirlik kazanmak.

kurtarma imkani sunacak
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Alaninda

Oncii Olmak
Dogal afetlere karsi yeterince onlem
alinmamasinin olusturdugu boslugu
doldurmak icin  basladigimiz  bu
projeyle, arama kurtarma alaninda
yeniliklere imza atmak. Alanimizin
onde gelen isimlerinden biri olmak.

A0

Robocup
Rescue

Bilgisayar teknolojilerinin gelismesiyle
trend olan yapay sinir aglari, makine
O0grenmesi ve bilgisayar gorusu gibi
modern teknolojileri kullanarak afet
alaninin gercek diinya simiilasyonu
olan bu yarismada isim sahibi olup
takima mil tasi kazandirmak.

Sosyal Farkindalik
Yaratmak
Aktif sekilde yaptigimiz calismalarimiz
ve sosyal medya paylasimlarimiz
ile toplumda afetlere karsi bilincin
olusmasini ve gelismesini saglamak.
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ELROB 202

Elrob'un Amaci

Bu yil dokuzuncusu diizenlenen askeri ELROB, insansiz agik hava/arazi kara sistemleri alanindaki

en son Ar-Ge calismalarini diinyaya tanitacaktir.

Elrob Tarihi
k Elrob 2006 yilindan beri her 2 yilda bir dizenlenen, askeri kullanicilarla yakin isbirligi icinde
gelistirilmis senaryolar ile kuvvetlerin gtincel gereksinimlerini yansitan bir yarismadir

[ e |
Yarismaya Katilim
X Basvuran takimlar ulusal ve uluslararasi 6n elemelerden gegirildikten
X sonra Robot Olimpiyatlar’na katilacak yarismaci takimlar belirlenir.
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ROBOCUP

FARKLI TAKIM FARKLI YARISMACI

Robocup Amaci
Organizyonun amaci robotlarda mekanik, yazilim, elektronik ve yapay zeka arastirmalari gibi calisma
alanlarinin desteklenmesi ve diinyaya tanitilmasidir.

Yarismaya Katilim

Basvuran takimlar ulusal ve uluslararasi 6n elemelerden gecirildikten sonra Robot Olimpiyatlarrna

X

X katilacak yarismaci takimlar belirlenir.

e |
@ Uluslararasi Yayinlar
d Calismalar sirasinda yapay zeka ve robot bilim gibi konularla ilgili cok sayida yeni yontemler

gelistirilmekte, bunlar uluslararasi saygin dergilerde ve konferanslarda yayinlanmaktadir.

Robocup Tarihi
k RoboCup, 1997 yilindan beri her yil farkli bir tlkede diizenlenen, olimpiyat 6lceginde yarismalar ve bir
sempozyumdan olusan bilimsel bir organizasyondur.

\?’ ilk Robocup Rescue
|

Arama kurtarma robotlari icin dizenlenen ilk misabaka Kobe depreminden esinlenelerek Robocup

2001'de gerceklesmistir.

10
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15 farkli Glke Robocup yarismasina ev sahipligi yapmistir.

Robocup Yarismasi Global Destekcileri
SoftBank 4\ Mathworks: ~ J. P Morgan

" FESTO

Robocup Open German Yarismasi
Global Destekcgileri

BOSCH

Invented for life

KUKA @

MICRO-EPSILON

oo [€l) ~ regiocom SWM

Magdeburg
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TEKNOFEST

Teknofest 2023

Tarimsal insansiz Kara Araci

ve insanlik Yararina

Teknoloji kategorilerinde Birincilikler

Teknofest 2023
insanlik Yararina Teknoloji Kategorisinde
Besincilik

Teknofest 2021
Siirii Insansiz
Hava Araci
Kategorisinde |
Dordunculuk 2

Insanlik Yararina Teknoloji Yarismast
Afet Yonetimi Kategorisi
Oniversite ve Uzeri Sevwess

BIRINCISi
0z




insanlik Yararina Teknoloji Yarismasi Esnasinda
D.EV.

Tarimsal IKA Yarismasi Esnasinda Bumble Bee

insanlik Yararina
Teknoloji Yarismasi
Esnasinda HOPE

TiKA 2023 Odiil Toéreni
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Hareket @ . @'@ ; .
@ Kabiliyeti @ @ Esneklik L, Islevsellik

HOPE

(1. viiksek Hareket Kabiliyeti

Paletli yiriir sistem aracimizin esnek olabilmesini ve
zorlu ortamlarda daha iyi hareket edebilmesini saglar.
Dort palet kol tasarimi palet yliksekliginin yetmedigi
yerlerde daha rahat ulasim saglamaktadir.

14

(2. viiksek Kavrama Yetenegi

Robot kolumuz 6 dairesel ve 1 adet de kiskag (gripper)
ekseni olmak (izere toplamda 7 eksenlidir. insan
kolu gibi cok yonli hareket kabiliyetine sahiptir ve
uzanilmasi zor olan yerlere uzanabilir.



03 , Gelismis Algilama Yetenegi

Aracimiz arama kurtarma gorevlerinde basarili
olmak lizere elektronik sistemler ve algilayicilar ile
donatilmistir. Algilayicilar ile ortamin karbondioksit
miktari, sicakligi ve nem degerleri olciilebilmektedir.
Bunlarin  disinda ortamda sesleri algilayarak
kazazedelerin yerlerini tespit edebilmektedir.

g Tekrarlanabilirlik

(04, otonom Kontrol

LIDAR sensorleriyle aracin bulundugu ortamdaki
engeller algilanip ortamin haritasi ¢ikartilmakta ve
bu sayede arac engellerden kagip otonom hareket
edebilmektedir. Kameralarla aracin etrafinda olan
objeler gozlemlenip kullanilan yazilimlar sayesinde
tanmimlari yapilabilir. 15




Yiirur Sistem

Onve arkada olmak lizere dért adet kendi ekseni etrafinda
360 derece donebilen flipper ve govdede bulunan iki
adet ana palet sistemiyle aracimiz karsilasabilecegi tim
engelleri asmak icin tasarlandi.

55cm genislik ve flipperlarin tam agilmasi ile 1.2
metre uzunluga kadar ulasabilen aracimizin lzerinde
dordl siris, ikisi flipper olmak (izere alti(6) adet
motor bulunmaktadir. Tank surlisi diye adlandirilan
kendi ekseninde donebilme kabiliyetiyle ve uygun
Olculeri sayesinde ulasilmasi zor olan noktalara dahi
sikintisiz ulasabilmektedir. 75 kg olan aracimiz kolay
montajlanabilme 6zelligi ile afet aninda kullaniciya tam
performansta yardim etmek icin tasarlanmistir. Yiikstiz 3
km/h’e kadar hizlanabilen aracimiz kum, ¢akil, tahta veya
beton fark etmeksizin arama ve kurtarma faaliyetleri icin
ozel olarak gelistirilmistir.

) Palet

75 Kilo Kol

1.2 Metre Tank
Uzunluk Sarasu
3.5km/h Engel
Hiz Tanimaz

Ara¢ tasarlanirken drive sistemi icin farkli tekerlek
modelleri incelenmis ve bir¢ok noktada avantajli oldugu
icin zincir sistemi tercih edilmistir.
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Tasarla, analiz et, liret yol haritasi ile ¢ciktigimiz bu zorlu yolculukta dokuz kisilik kendi alaninda yetenekli mekanik
ekibi ile gece giindiiz calisiyor, aracimzin zorlu afet kosullarina dayanmasi igin ugrasiyoruz.

0,000 0050 0100(m)
LW CLAMROA AR AL AGRAIS@9 T

0025 0075

AUTODESK AUTODESK

) ,’: VA V
" FUSION 360° FUSION 360° |TU mﬂlﬂ

Ekibimizin ortak degerlendirmesiyle  Tasarlanan parcalarin stres, Analizi tamlanan  pargalarimiz
planlanan parcalar Fusion 360 mukavemet, vyerdegistirme gibi sponsor firmalar ile yapilan
programinda tasarlaniyor. analizleri Fusion 360 programinda anlasmalar sayesinde urettiriliyor.
gerceklestiriliyor. Elimize ulasan pargalari ise ekibimiz
sayesinde dikkatli bir sekilde

montajlaniyor

17
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Alti 5kg Yiik Yiiksek Ozel Sonsuz
Eksen Kapasitesi Tork Algilayicilar Disli

Mekanik ekibi olarak tasarladigimiz robotik kol alti eksene ve agik durumda 1.5 metre kol uzunluguna
sahiptir. 5 kg yiik tasima kapasitesine sahip kolumuz tork gereksinimini karsilamak icin her bir ekseninde
kendi tasarimimiz olan sonsuz disli (worm gear) sistemine sahiptir.

Q Tamamen alliminyum Q Modiiler kiskag (gripper) tasarimi ile gerekli
malzemeden yapilacak olan olan ortamlarda 2 ceneli veya 4 ceneli olmak
sasi icin en onemli ozellikler uzere kiskag yapisi degisebilmektedir.
agirlik ve mukavemettir.

Q Kiskacin (gripper) hemen arkasinda bulunan Q Robotik kolumuz ters kinematik denklemleri
sensor kutumuzda CO2 sensorii, termal ile manuel ve otonom siirlislerde sikintisiz
kamera, streo kamera ve sicaklik sensori calismak lizere tasarlanmistir.
bulunmaktadir.

19




Aracta mikrodenetleyici olarak STM32 serileri
kullanilmaktadir. Kullanilan mikrodenetleyiciler
yuksek islem giicu, disiuk gug tiiketimi, stabil
calisma performansi daha bircok avantajindan
dolayi tercih edilmistir.

Motorlarin kontroli icin STM32F103 modeli,
motorlarla haberlesmeyi ve sensorlerden gelen
verilerin analiz edilmesi icin STM32F407 modelli
kullanilmistir.

STM32
programlanmasinda pin ayarlarinin yapilmasi
icin  CubeMx programi kullanilmakta ve C
programlama diliyle derlenen yazilimlar Keil

serisi mikrodenetleyicilerin

uVision programi ile kartimiza yiiklenmektedir.

Simiilasyon Tasarim Uretim

Aracimizin stabil sekilde calismasi ~ Similasyon ortaminda test edilmis  Bilgisayar ortaminda tasarlanmis

icin simulasyon ortaminda elektronik
devrelerin testlerini ve test edilen
uretildikten sonra
da kontrollerini ve odlguimlerini

devrelerin

yapmaktayiz.

20

ve tasarlanmis olan gilic dagitim

karti, kontrolcli devre kartlari ve

motor siirticlilerin PCB tasarimlarini

Autodesk Eagle programi lizerinden
yaplyoruz.

olan elektronik devre kartlarimiz
uygun devre baski yontemleri ile
uretilmektedir. Uretilen devre kartlar
hassas bir bicimde lehimlenmekte
ve kullanilabilir hale gelmesi icin
son testleri yapilip olglimlerle
dogrulanmaktadir.



Verimlilik

Stabilizasyon

:;,- 1] RAKE

CANBUS Haberlesme Protokolii

Hassasiyet

Siireklilik

Aracta haberlesme teknolojisi olarak CAN-
BUS protokolti  kullanilmisti. CAN-BUS protokolii
otomobillerde, is makinelerinde ve bircok modiil
bulunduran merkezi sistemlerde kullanilmaktadir.

CAN-BUS haberlesmesinin diger haberlesme
protokollerine gore bircok avantaji bulunmaktadir.
Kablo karmasasini azaltmasi, sensorler arasinda daha
hassas bilgi aktariminin saglamasi, sistemdeki bir
modil bozuldugunda sistemin kararli bir sekilde veri
aktarimina devam etmesi bu avantajlardan birkagidir.
Bu avantajlardan 6tiirii aragta CAN-BUS protokolii tercih
edilmistir.

21
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Yazilim ekibi,
Aracin kontroliinde kolay ve efektif siiriisti saglamaktadir.

Otonom kontrolde ise yari ve tam olmak lizere iki mod konumlandiriimistir. Bu gereksinimlerin karsilanmasi
icin veri analizi, kontrol algoritmalarinin tasarimi, sistemin modellenmesi, SLAM algoritmanin tasarimi, durum
tahmini ve kalibrasyonu gibi elementler kullanilmaktadir. ROS & Simiilasyon, Kontrol Modelleme ve Arayliz & Nesne
Tanima alaninda ekip ug¢ baslik altinda ¢alismaktadir.

Robot Operating System(ROS)&Simiilasyon

Cesitli  similasyon  programlarinda ve yazilim
programlarinda yazilan algoritmalarin robot sistemine
entegre edilmesini saglayan alt ekiptir. ROS ana
makinesinin icinde Python ve C++ kullanilarak sensorler
ve aktUatorler arasinda olan baglantiyi saglamaktadir.

1 arm_base_ink_1 Revz ekseni_1 Reva

Kontrol & Modelleme , .6*
<V

‘RAKE-ROBOT-FULL-MODEL

Aracin yiriir eksen ve robot kol aktliatorlerinin efektif
surlilmesi ve robot davranislarinin istenildigi gibi
olmasini saglayan ekiptir. Cesitli kontrolorler ve makine
6grenmesi algoritmalarini  kullanmaktadir. Calisma
ortami genel olarak Matlab ve Python’dir.

22



Arayliz

ISTANBUL TECHNICAL UNIVERSITY Aracin dUrUmUnUn en Iyl §ek|lde

ROBOTIC SEARCH AND RESCUE TEAM saptanmasini ve gesitli sensorler

vasitasiyla ¢evrenin taninmasini
saglayan ve robota cevresindeki
cisimler hakkinda algi katacak

algoritmalari gelistiren ekiptir.
ITU RAKE GROUND CONTROL STATION

Goriintii isleme ve Nesne Tanima

Deep Neural Network yapisinin kurulmasi
Semantic Image Segmentation

Masking islemlerinin yapilmasi

QKRR K

Enkaz alaninda spesifik objelerin taninmasi

Programming

Machine Leaning HTML Jaﬁ?ﬁ“t: -
i e (oG NumPy _ Jﬂo”"”“{,:,?,ﬂteq__
Tensorflow Viz-. %

Artifical Intelligence

RRTENSTViZ 7 foim

__css.i."“(“‘\c ol Movelt
?\‘r‘vi" OpenCVees

9 °§°¢§v Linux 1= css Numguw
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DANGEROUS ENVIRONMENTAL

VEHICLE

(01 . GiftYonlii Hareket

Aracin tekerlekleri govdesinden daha yuksek olacak
sekilde tasarlanmistir. Bu sayede enkaz ortaminda
ters donme durumunda dahi aracin gorevini
tamamlanmasi

(02 . sensor Cesitliligi

Aracimiz afet alanindaki problemleri goz oOniinde
bulundurularak donanimlandirilmistir. Hayati onem
arz eden tim veriler sensorler sayesinde araylize
aktarilmaktadir.




Hassas
Ol¢iim

(03, Ozgiin Tekerlek

Aracimizinin arama kurtarma gorevlerinde engebeli
yuzeylerde gorevini tamamlayabilmesi icin mekanum
tekerlek kullanilmistir. Bu sayede araca 360 derece
hareket kabiliyeti kazandirilmistir.

(;e;’i:lrilliéi Tekrarlanabilirlik

04, K«iiciik Boyut

Aracimiz enkaz altinda kisitl, dar alanlarda
calisabilmesi icin boyutu kiiglik tutularak kurtarma
gorevindeki islevselligi azami seviyeye cikarilmistir.
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Ozgiin Tekerlek Tasarimi

Tekerlekler aracin basta 4 yon olmak lizere donme hareketi yapmadan
ilerleyebilmesini saglamaktadir. Y ukarida da gosterildigi gibi ileri, geri, sag, sol ve
¢apraz yonlerdedir.

Gelismi
Arama kurtarma ekiplerinin afetzedeler icin kullandigi cesitli § §
sensorler(kamera, kizildtesi sensor, ses sensori, gps) Al I la m a
projeye entegre edilerek afet bolgesindeki arama kurtarma

ekibinin yasadigi risklerin en aza indirilmesi amaglanmaktadir. Yete n egi

'A\\ *

KIZILOTES| GORUNTU, ZEHIRLI GAZVARLIGI ~ SICAKLIK  MESAFETESPITI  NEM MIKTARI
TARAMA HARITA VERISI

2 5 6@

KAMERA VERISI  YANMA TEHLIKESI

YERALTI SES AKTIVITESI
/ MIKROFON




Tasarim |
Analiz b IR
Uretim : :

MainWindow

ITU RAKE YER KONTROL iSTASYONU

Kuzilotesi Goriintiisit Kamera Goriintilsii Mesafe tespit / Harita goriintisii (rviz)

Gps / Konum Bilgisi Zehirli gaz varh Su:ak.hk

w63 € 326 °C

Ses Varligi

Karbondioksit Varlig:

Aracimiz sayesinde afet bolgesinde bulunan arama kurtarma gorevlileri
hayatlarini riske atmadan, alandaki hayati verileri arayliziimiz araciligiyla edinebilmektedir.

Aracimizda kullanilmakta olan mekanum tekerlekle birbirinden bagimsiz nema motorlar ile
baglanmaktadir. Bu tekerlekler aracin basta 4 yon olmak lizere dénme hareketi yapmadan
ilerleyebilmesini saglamaktadir. Y ukarida da gosterildigi gibi ileri, geri, sag, sol ve
capraz yonlerdedir. Tekerlek ¢api aracimizin gévdesinden buyuk tasarlanarak araca ters ve diiz
hareket kabiliyeti kazandirilmistir.
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Hareket @ . - I .
c@ Kabiliyeti @g} Esneklik islevsellik

Rover sistem aracin arazi veya zorlu kosullarda
kullanilabilmesini saglamaktadir. Rover araglar kumlu,
¢amurlu veya kayalik arazilerde kolayca hareket
edebilir. Bu tiir araglar, zorlu arazi kosullarinda sikisip
kalmadan hareket edebilir.

28

02 , Otonom Siiris

LIDAR sensorleriyle aracin bulundugu ortamdaki
engeller algilanip ortamin haritasi ¢ikartilmakta ve
bu sayede arac engellerden kacip otonom hareket
edebilmektedir. Kameralarla aracin etrafinda olan
objeler gozlemlenip kullanilan yazilimlar sayesinde
tanimlari yapilabilir.




(3. Goriintiiisleme

Aracimiz arama kurtarma gorevlerinde basarili
olmak lizere elektronik sistemler ve algilayicilar ile
donatilmistir. Sol yan, sag yan ve alt bolgelerinde
konumlandirnilmis olan li¢ kameranin nesne tespiti
algoritmalarina dayanarak hareket planlamasi
yapilmistir.

Otonom
Siirus

Tekrarlanabilirlik

(04 . Baglanti Kopmasi Durumu

Otonom aracin yer istasyonu ile wi-fi baglantisinin
kopmasi durumunda olasi durumlari 6nlemek adina
baglanti kopunca tiim gérevlerini (hareket, haritalama,
muidahale) baglanti kuruluncaya kadar durduran
koruma scripti mevcuttur.
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Rover Tasarim

Paletli aracglarin enkaz Uizerinde kullanilmasi baz
durumlarda sorunlar yaratmaktadir.. Bu amacla aracimiz
rover tipli tasarlanarak difarensiyelle beraber daha
stabil calismaktadir. Arag Uzerindeki 3 farkl isiklara,
kamera ve otonom sistemler sayesinde farkli gorevler
atanabilmektedir.

Genellikle tarim makinalarinda da kullanilan havali
tekerlekler, aracimizda kolay, hizli ve pratik kullanimiyla
yerini almistir. Havali tekerlek 360° dénme ozelligi ile
aracimiza manevra yetenegi saglamaktadir.

Goruntu isleme sirasiyla goriintiiniin yakalanmasi ve
dondstirulmesi, gorintl  kalitesinin iyilestirilmesi,
bozulmalarin giderilmesi, renkli goriintii isleme ve son
olarak goriintiinin boyut ve ¢oziintrliglniin yeniden
diizenlenmesi asamalarini biinyesinde barindirmaktadir.

Goriintlilerden daha dogru bilgiler elde etmek igin
Yapay Zeka (Al)ve Makine Ogrenmesi (Machine
Learning) ile calisilmaktadir.

Rover Tasarim

Sensor
Cesitliligi

600x500x700
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[ Arag lizerinde yer aldig belirtilen tim sensorler, bilinmeyen bir
| ortamda aracin etrafini algilayabilmesiicin yardimci donanimlardir.
i 1 Tasarlanan otonom siirlis algoritmasinin ¢alisma dogrulugunu

@ arttirmak icin sensor flizyonu gerceklestirilmistir

,!

Arag lzerinde yer aldig belirtilen tim sensorler, bilinmeyen bir %J@
ortamda aracin etrafini algilayabilmesiigin yardimci donanimlardir. . 7 o %
Tasarlanan otonom siirlis algoritmasinin calisma dogrulugunu < ¥

arttirmak icin sensor flizyonu gerceklestirilmistir

Difaransiyel
Mekanizmasi

. Diferansiyel sayesinde engebeli yerlerden gecerken bile, hareket esnasinda aracin sag ve sol bacak bolgeleri
arasinda denge korunmaktadir. Bu durum elektronik aksami istenmeyen titresimlerin oniine gecmektedir. Ayrica
sensorlerin topladigi verilerde maksimum hassasiyet elde edilmektedir.

Lastiginin kaucuktan lretilmesi lizerine bulundugu zemine zarar vermemesini saglamaktadir. Titresimi absorbe

ederek sessiz bir calisma ortami saglamaktadir. Titresim absorbesi sayesinde olasi merkez kacikligi durumlarina

engel olunmaktadir. Ayrica ylzeyinin yapisi sayesinde zemine tutunusu arttirmaktadir. Yurir sistemde Rocker -
Bogie tarzi benimsenmistir. Bu yiizden sistemde 2 adet “V” benzeri sekle sahip bacaksi parca bulunmaktadir







Coming Soon
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Q& Mekanik e i
Ekibi J

Afet alaninda engel tanimamak ve hassas hareket icin...

=z 8 | &

Tasarim Analiz Uretim
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Mekanik Ekibi Uyeleri

g Py r:«"%;f i~
Emre ER Ahmed Yusuf GUVEN Fazli Kerem GUNAY
Mekanik Ekibi Kaptani Mekanik Ekibi Uyesi Mekanik Ekibi Uyesi

wm

Zehra GOZUKARA Zeynep CETIN
Mekanik Ekibi Uyesi Mekanik Ekibi Uyesi Mekanik Ekibi Uyesi

Kagan SEZENGOZ
Mekanik Ekibi Uyesi
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j% F Elektronik
*S F Ekibi

Afet alaninda hassas olgiim ve yiiksek algi icin...

—
& [ o
_|°| s o
Tasarim Uretim

Slmulasyon
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Elektronik Ekibi Uyeleri

77} rD:e
Ahmet Tolga OZKAN Ahmet Emre AKTAS Baver SAGLAM
Elektronik Ekibi Kaptani Elektronik Ekibi Uyesi Flektronik Ekibi Uyesi

Mert SENTUNA Abdulrahman Mohamed Eid
Elektronik Ekibi Uyesi Elektronik Ekibi Uyesi
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Ction
if (linear 1— ,:g:?

ined
twist. linear. , - um&f,. angular
tlvist.angular ol = mlar,.
twist. linear.x = 0;
twist.angular.z = 0;
}
cmdVel.publish(twist);

“+ign mnva«mmmneru {
‘< message with zero values.

~agL 1B, Message({

w=—=—_| Yazilim
—&= Ekibi

Afet alaninda otonom tespit ve uzaktan kontrol icin...

B &

Simiilasyon Modelleme Arayiiz
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Yazilim Ekibi Uyeleri

Hakan TAKMAZ Samet COBANOGLU Emir PIRIL
Yazilim Ekibi Kaptan Yazilim Ekibi Uyesi Yazilim Ekibi Uyesi

y - =% ®
Ismail Orhan BAS Onder ihsan KUL Deniz KAMALAK
Yazilim Ekibi Uyesi Yazilim Ekibi Uyesi Yazilim Ekibi Uyesi

Oykii EREN Batu Yeken Bisra $A|‘_”N
Yazilim Ekibi Uyesi Yazilim Ekibi Uyesi Yazilim Ekibi Uyesi

N

Ege YALCIN Kubilay Tuncger
Yazilim Ekibi Uyesi Yazilim Ekibi Uyesi 39



T=F: Organizasyon e
=) Ekibi

*

Afet dncesinde ve sonrasinda yardim ve destek icin...

@j Aiili E®’g]
B | = e

Kurumsal iletigim Tasarim Medya
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Organizasyon Ekibi Uyeleri

Emirhan SAVSATLI
Organizasyon Ekibi Kaptani

N

Ayse Nehir Ozmetin
Organizasyon Ekibi Uyesi

Tibet Tuna Topgu
Organizasyon Ekibi Uyesi

@

Ozge YILMAZ
Organizasyon Ekibi Uyesi

N

Ebru YILMAZ
Organizasyon Ekibi Uyesi

Elif Eylll Baysal
Organizasyon Ekibi Uyesi

N

Cansu SANCAR
Organizasyon Ekibi Uyesi
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Organizasyon ekibi,

— RAKE'nin her tirlii ihtiyaglarinda
yaninda olup takim ve proje tanitiminin
profesyonel sekilde yapilmasinda blyiik
bir rol oynamaktadir.

Ekip  bilinirligimizi arttirmak ve
surdirebilmek icin medyayr aktif
kullanan ekibimiz, ayni zamanda
sosyal medyada afete karsi bir biling
olusturmaya ve bu bilinci arttirmaya
Tasarim yonelik calismalar da yapmaktadir.

Ekibin bir ¢ok yerde tanitimmnin
@3 yapilmasinda kullanilan tasarimlarin
@ yapildig bir birimdir . Bu birim bu

tasarimlari  yaparken  Adobe'nin Instagram Facebook
tasarim ve render uygulamalarindan
Kurumsal faydalanmaktadir.
iletisim @ ‘J
Kurumsal iletisim birimi halkla ‘ Linkedin Twitter
iliskiler , kurumsal itibar , ic ve

dis iletisim gibi farkl uzmanlik  After Effects Premiere Pro

alanlarindaki disiplinlerde yapilan
calismalari denetlemek ve koordine Youtube
etmekle gorevli olan birimimizdir.

Photoshop Illustrator

Indesign



Ogrencilerin gelistirdigi "Hope"” arama kurtarma ¢alismalannda
"umut” olacak

200

ITU RAKE gelistirdigi arama kurtarma robotu
ile Turkiye'yi temsil edecek

Afama kurtarma sistemleri gelistirmek ve toplumda afet bilinci olusturmak icin calisan istanbul Teknik
Universitesi Robotik Arama Kurtarma Ekibi (ITU RAKE) gelistirmekte olduklari robotla RoboCup
Rescue Robot Ligi'nde Turkiye'yi temsil edecek.

Gecmisteki dogdal afetler ve kazalar sonucuyla yiten hayatlara yenilerinin eklenmemesini isteyen ITU
RAKE, gelistirmekte oldugu arama kurtarma robotuyla Turkiye'yi yurt disinda en iyi sekilde temsil

"istanbul Teknik Universitesi dgrencileri deprem robotu
projesine destek bekliyor!

ITU RAKE'nin Otonom Robotu Arayacak, Bulacak ve Kurtaracak

ITU RAKEnin gelistirdidi arama kurtarma robotu sahip oldugu sensér araciligi ile cevresini 360 derece
tarayarak arama goérevini gevik ve hizli sekilde gergeklestirecek. Kameralar ile nesneleri ve insanlar
tespit edip istenilen gérev yerine otonom olarak ulasacak robot, ylksek manevra kabiliyeti ile bozuk,
engebeli ve dilzensiz arazilerde sorun yasamadan hedefine ulasabilecek. Basarili sekilde gérev yerine
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Yillik Proje Plani

Ekim Kasim Aralik

Mekanik Tasarimlarin
Yapilmasi

Statik ve Dinamik
Analizlerin Yapilmasi

Mekanik Parcalarin
Uretimi

Aracin Montajinin
Yapilmasi

Gomill Sistemlerin
Yazilimlari

Devre Kart
Tasarimlari

Devre Kart
Uretimi

Elektronik Sistemlerin
Testleri

Aracin Elektronik
Montajl

Aracin Manuel

Kontroli (Similasyon) -
Robot Kolun Manuel
Kontrolii (Simiilasyon)

Path Following
(Trajectory)

Path Planning & SLAM

Arayliz Tasarimlari

Object Detection

Yazilim Testleri
Optimizasyon

Sponsorluk(ial@malarmm
Yapilmasi

internet Site Tasariminin
Yenilenmesi

Tanitim icin Gerekli
Tasarimlarin Yapilmasi

Yarisma
Hazirliklari
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Plansiz ¢alisan bir kimse,

tlke tlke dolasip hazine arayan bir insana benzer.

Ocak Subat Mart Nisan
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Biitce Plani
S

@ @ Teknik Masraflar
Mekanik Masraflari

Uretim Masraflar 31.000%

'I 5 3 9 O OTL Motorlar 30.000%

o Reduktorler 21.200%
Mekanik masraflari Metal Parcalar 18.000%
Atolye Montaj Aletleri 18.700%

Disli - Zincir Sistemi 7.000%

Kompozit Parcalar 28.000%
Toplam Mekanik Masraflari 153.900%

Elektronik Masraflari

Enkoder 10.800%
Mikrodenetleyiciler 19.100%
CO: Sensoru 1100%
IMU Sensor 1200%
Kablo - Sigorta - Acil Durum Butonu 1200%
Pil ve sarj cihaz 9.000%
Atolyede elektronik alet ihtiyaclari 9.000&
Elektronik Parcalar 10.700%
Baski Devre Masraflari 1500%
64.1 OO TL Ana Istasyon Kutusu 500%
Elektronik masraflari Toplam Elektronik Masraflari 64.100%
Yazilim Masraflari
Kameralar 7.000%
Arac Uzerinde Konumlanacak Olan Bilgisayar 18.000%
Termal Kamera 4.800%
Mikrofonlar 2.000%
LIDAR Sensor 18.000%
Wireless Modem 3.600&
Ana Istasyon Bilgisayari 10.000%
Kontrol Kumandasi 1000&
Ana Istasyon Kontrol Monitori 4.000%
Toplam Yazilim Masraflari 68.400%
6 Eksen Robot Kol Masraflari 39.500%

68.4OOTL Tidm Teknik Masraflar 325.900&

Yazilim masraflari




Organizasyon Masraflari

Tanitim Masraflari

Roll Up Ucretleri x 2 Adet
Poster Ucretleri x 100 Adet
Broslir x 200 Adet

Proje Dosyasi x 100 Adet
Takim Baski T-Shirt Ucretleri

1200%
6.000%
2.000%
17.500%
18.000%

Toplam Tanitim Masraflari

44.700%

Yarisma Katilim ve Ulasim Masraflari
Almanya Ucak Bileti x 5 Kisi Gidis-DonUs
Yarisma Alaninda Otel Konaklama x 5 Kisi
Takim Basvuru Ucreti
Takim Uyelerinin Katilm Ucreti x 5 Kisi
Sehirici Ulasim Giderleri

50.000t
32.750%

200.000%
50.000t
10.000%

Toplam Yarisma Masraflar

342.750%

Diger Masraflar

Kur Degisiminden Olusabilecek Masraflar
Yarismada Cikabilecek Ekstra Masraflar

Aracin Kargolanmasi

42.000%
15.000%
59.000t

Toplam Diger Masraflar

116.000%

Tum Organizasyon Masraflari

503.450%

Toplam Biitce: 829.350%&

Diger Masraflar:

Yarisma Masraflar

Yazilim Masrafla

Elek

r

tronik Masraflari

Mekanik Masraflari

44.700TL

Tanitim masraflari

> 7
342.750TL

Yarisma masraflari

116.000TL

Diger masraflar
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Sponsorluk Paketleri

ITU RAKE olarak asil amacimiz felaket aninda -

yaninizda olmak, pekio zamana kadar bizim yanimizda Q(\ /)D

olmaya ne dersiniz?

Ana Sponsorluk 360.000 ¢

& Takim Uyelerinin egitimini olumsuz etkilemeyecek sekilde, yarisma éncesinde, sirasinda ve
sonrasinda firmanizin organize edecegi halkla iliskiler ve medya faaliyetlerine katilim

& Sponsor Firmanin ITU icerisi faaliyetlerine ITU RAKE olarak destek

& Arac Uizerinde firma ismi” & Website ana sayfasinda logo

Q/ d i d . . " . .
E‘;.ﬁ.mt\m wdeohurmda logo & Poster Uizerine firma ismi
& lsim Sponsorlugu & Takim tisortlerinde firma ismi

& Sosyal medya hesaplarinda tanitim & Web sitesinde tanitim

& Takim sunumunda firmaya yer verme

=
@ Aylik Raporlama

+8) Elmas Sponsorluk 200.000 £

& Sponsor Firmanin ITU icerisi faaliyetlerine ITU RAKE olarak destek
N G Arac Uzerinde firma ismi*
& Website ana sayfasinda logo

& Arac Ismi Sponsorlugu **
& Tanitim videolarinda logo

& Sosyal medya hesaplarinda tanitim

& Poster Uzerine firma ismi

& Takim tisortlerinde firma ismi

& Takim sunumunda firmaya yer verme & Web sitesinde tanitim

S
@ Aylik Raporlama
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Platin Sponsorluk 120.000

P

& Website ana sayfasinda logo & Poster Uizerine firma ismi
& Tanitim videolarinda logo & Sosyal medya hesaplarinda tanitim
& Arac lzerinde firma ismi* & Web sitesinde tanitim

Altin Sponsorluk 60.000

& Tanitim videolarinda logo & Poster Uzerine firma ismi
& Sosyal medya hesaplarinda tanitim & Web sitesinde tanitim

Gumds Sponsorluk 30.000 £

& Poster Uzerine firma ismi & Sosyal medya hesaplarinda tanitim
& Web sitesinde tanitim

)

2Pl Destek Sponsorlugu 15.000 %

4} & Sosyal medya hesaplarinda tanitim & Web sitesinde tanitim

* Sponsorolunmasi durumunda aracin galismasini engellemeyecek ve karsilikli mutabik kalinan bir veya birkag noktaya
firma ismi veya logosu yerlestirilir. Logo ebat ve konumlari sponsorluk seviyeleriyle orantilidir.




Twitter: twitter.com/iturake
Instagram: instagram.com/iturake
Linkedin: linkedin.com/company/itu-rake

rake@itu.edu.tr
rake.itu.edu.tr

istanbul Teknik Universitesi
Ayazaga Kamplisii Elektrik Elektronik Binasi
Rockwell Automation Laboratuvari

Il RAKE

istanbul Teknik Universitesi Robotik Arama Kurtarma Ekibi




