ANKARA BiLiM
AUNiVERSiTESi

TEKNOFEST 2025 ROBOLIG YARISMASI FINALISTi ABU SAS TAKIMI

YAKUP TEKELI
SAS TAKIMI KAPTANI
YAZILIM TASARIM

ASLI CEREN CAN ISMAIL GEVIK
ELEKTRONIK TASARIM MEKANIK TASARIM

Ankara Bilim Universitesi SAS Takimi olarak, Teknofest 2025 Robolig yarigmasinda 10.800
basvurunun arasindan finale kalan 20 takimdan biri olmayi bagardik.

20 Subat 2025'te yaptigimiz yarigma bagvurusunun ardindan;
o On Degerlendirme Raporu agamasini 84,00 puan,
¢ Proje Detay Raporu agamasini 87,50 puan

e Proje Video Degerlendirme asamasini ise 94,33 puanla gegerek finale kalmaya hak
kazandik

17-21 EylUl 2025 tarihinde Atatlrk Havalimaninda gergeklegsecek olan Istanbul Teknofestte
ROBOLIG yarigmasi final etabinda, SAS Takimi olarak aracimiz Keski ile yarisacagiz.




Tubitak yUratuculugunde gergeklestiren ROBOLIG yarigmasi deneyap kartlar kullanilarak zorlu
arazi kosullarinda gérev icra edebilecek olan insansiz kara araglari Gretmeyi hedefliyor.
Mekanik tasarimi ve Uretimi tamamen SAS takimi tarafindan yapilan aracimizin tum yazihm
tasarimi da yine takimimiz tarafindan yapildi.

Aracimiz, sahip oldugu iki otonom robot kolu sayesinde zorlu arazi kogullarinda gérevleri
eksiksiz olarak yerine getirebilirken; arka kisminda bulunan 1,8 m¥Itk genis tasima haznesiyle
farkli faydali yukleri guvenli ve verimli bir sekilde tasiyabiliyor.

Aracimizin kontrolU FS-iA10B
telemetri sistemi ile saglanmakta
olup, bu sayede 1,5 km'ye kadar
uzaktan guvenli ve kesintisiz bir
kontrol saglayabiliyoruz.

Ayrica yer kontrol istasyonu
Uzerinden de aracimizin kollari
kontrol edilebilirken, aracimizin
dst kismina entegre edilecek
olan kamera ile de arag goérevini
icra ederken anlik goérantu
alabiliyoruz.




Aracimizin Ustinde konumlandiriimig olan ve otonom ¢aligma yetisine sahip kollar
SAS takimi tarafindan gelistirilen algoritma ile gérev yapmaktadir. Yarigmanin
isterlerine, hizli gérev yapma kabiliyetine ve yenilik¢i bir yaklagsima sahip olmasi
amaciyla tasarlanan arag kollart yazihm ve mekanik anlamda subat ayindan
agustos ayina kadar bir gok testten gegmis ve ideal yazihm-mekanik birlikteligi
bulunarak verimliligi arttirilmigtir.
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Aracimiz tamamen yerli imkanlarla Uretilmis olan Deneyap Kart ve Deneyap Kart Mini
tarafindan yonetiliyor. Arag igerisinde bulunan 2 kartin birbirleriyle haberlesmeleri AES-
128 sifreleme protokolu ile sifreleniyor. Béylece dis mudahalelere kapali hale gelen
aracimiz guavenli bir gérev sureci sunuyor.
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Aracimizin gug dagitim sistemleri ve fiziksel iletigsim protokolleri SAS takimi tarafindan
titizlikle tasarlandi. Acil durum stop butonu, voltaj regulatérleri ve gug dagitim karti ile
donatiimis olan aracimiz olumsuz hava ve zemin kosullarinda dahi sorunsuz bir gug
dagitim sistemine sahip oldugundan dolayi gérevini basaril bir sekilde yerine
getirebiliyor. Ayrica Fail-safe 6zellikleri aracimizda bulunan kartlara ve kumandamiza
islendi. Bu sayede olumsuz durumlarda arizalanan komponentin gevreye veya diger
komponentlere zarar vermeden durdurulabilmesi mumkun kilind.




