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GIRIS
Gaz kacagi, gaz hattinin bulunmamas: gereken herhangi bir alanda boru
hattindan veya baska bir muhafazadan istenmeyen dogalgaz sizintis1 veya baska
bir gaz iriini anlamina gelir. Gaz kacaklar1 dogurdugu olumsuz sonuglardan
dolayi1 insanlarin, doganin hayatini etkiler. Gaz kacaklar1 sonucunda patlamalar
meydana gelir. Alevler, 6ncelikle havadaki oksijen ile odun veya propan gibi bir

yakit arasindaki kimyasal reaksiyonun sonucudur. Alevler yanginlara sebep
olurlar ve ¢ikan yanginlar1 kontrol altina almak giictiir.

Bu telafisi olmayan felaketlerden korunmak 1¢in teknoloj1 insanlara firsatlar
sunar. Bunlar gezebilen robotlardir yani gezgin robot adin alir.



AMAC

Proje, felaketler: ongorerek en etkili sekilde nasil tasarlanmali
sorusuyla yola ¢ikilarak olusturulmustur. Yapilan proje suan ki
tasarimiyla ev 1¢in ve kiicuk, konum gerektirmeyen 1s yerleri 1¢in
kullanilabilir. Proje giivenlik ve maliyet acisindan en 1y1 sekilde
dizayn edilerek tasarlanmastir.
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TASARIM

Yapilan tasarim sensorler 1le desteklenerek en verimli ve en saglikli sekilde
kullanilmas1 amag¢lanmistir. Tasarimda bulunan sensorler; alev algilayici sensor,
Bluetooth sensort, engel sensorler1 ve gaz algilayici sensorlerden olusmaktadir.

Tasarimda 4 tane DC motor kullanilmistir. Diiz akim elektrik enerjisini mekanik
enerjiye dontlistiiren makinedir. Basit hiz ve konum kontrollii uygulamalarda bir
elektronik motordur.



Tasarimda govdede kullanilacak malzeme secilirken hem maliyet
hem de hafif ve kullanilabilir olmas1 acisindan pleksiglas
kullanilmistir. Yapilan tasarimda yazilim olarak Arduino
kullanilmistir ve Fritzing lizerinden devre semasi ¢izilmistir.
Mikrodenetleyici bir mikro islemcinin, bilesenlerle tek bir tiimesik
devre lizerinde tretilmis halidir. Batarya olarak hem maliyet hem
de kullanilabilirlik acisindan Lipo pil kullanilmistir. Cizimler tek
tek Solidworks tlizerinden ¢izilerek montaji1 yapilmistir. Tasarim
olusturulduktan sonra statik analizi ve hareket analizi yapilmustir.
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SONUC

Bu tez calismasinda, kapali alanda giizergahi belirlenmis bir ortamdan cikabilen
alevi, gaz kacagini algilayan ve bildiren bir robot tasarlanmistir. Robot, belirlenen
giizergah tizerinde engellere takilmadan hareket edebilmekte ve hareket ederken gaz
kagagi taramasi, alev algilama, bilgi verme 1slemlerini gerceklestirmektedir. Robotun
tasarim stireci; gerekli kaynaklarin arastirilmasi, mekanik sistemlerin tasarimi ve
gelistirilmesi ve yazilim tstiine ¢alismak seklinde olmustur. Robot yaptigi islemi
(ileri, geri, gaz kacagi var, alev var vb.) ses ve led 1sik seklinde iletilebilir.

Yapilan tasarimda en biiyiik etken ekonomiklik saglanarak robotun gorevini
yapmasidir.

Robota genel olarak bakildiginda tasarim olarak en verimli ve kullanish sekilde
tasarlanmastir.
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