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Metin SENGUL

Ozet

sicak noktalarda, karakol ve nébet noktalarinda,

guvenlik guclerinin ihtiya¢ duyabilecegi bircok
yerde kullanilabilecek, uzaktan kontrolld, can
glvenligini saglayan bir glivenlik sistemi tasarlanmugtir.
Uzaktan kontrol edilen kamera ile bdlgenin taranmasi
ve herhangi bir sorun aninda yine uzaktan kablosuz
olarak kontrol edilen bir ategleme sistemi ile
glvenlik gliclerine daha glivenli bir ortam saglanmasi
amacglanmuistir.

1. Giris

B u calismada askeri alanlarda, sinir bélgesindeki

Bu calisma; tehlikeli alanda glivenlik gii¢lerimizin can
guvenligini saglamak amaciyla uzaktan kablosuz olarak
kontrol edilebilen bir silah tasarimidir. Tasarlanan

silah taginabilir ve sabitlenebilir oldugu icin karakol

ve ndbet noktalarinda, sinir bolgesindeki sicak
noktalarda, glivenlik glg¢lerinin ihtiya¢ duyabilecegi
tim noktalarda rahatlikla kurulabilmekte ve
sabitlenerek o alanda kullanilabilmektedir. Burada
amag; Ozellikle askeri alanda, dogu sinirimizda

ndbet tutulan karakol ve sicak catisma bdlgelerinde
askerimizin can glvenligini saglayarak daha glvenli
bir ortam olusturmaktir. Tasarlanan giivenlik sistemi ile
asker glivenli bir ortamdan, nébet noktasindaki silahi
hareket ettirebilecegi gibi bélgede glivenlik taramasi
yapabilecek ve ihtiya¢ halinde ise silahi atesleyerek
ortamin glivenligini saglayabilecektir.

ASELSAN‘In sinir bolgelerinde bulunan karakollar
icin glivenlik gli¢lerinin glivenli bir sekilde ¢evreyi
gbzetlemesini ve ihtiya¢ halinde atesli saldirida
bulunabilmek amaciyla sinir glivenligi icin &zel
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Atilla OZMEN

olarak gelistirdigi SARP (Stabilized Advanced Remote
Platform) projesi bizim tasarladigimiz giivenlik
sistemine ¢ok benzemektedir [1]. SARP sistemi,
Gizerine kullanim gereksinimlerine gére degisimli
olarak takilabilir, 12.7 mm ve 7.62 capindaki makineli
tufekler ve 40 mm bomba atar ile uzakta gtivenlikli
bir bélgede bulunan komuta odasindan kumanda ile
kontrol edilebilmekte, tGizerindeki cesitli kameralar
sayesinde hem glindiiz hem de gece kullanilabiliyor.
Lazer mesafe bulucu ve otomatik hedef takip sistemleri
sayesinde hareket halinde olan bir hedefe ¢cok hassas
atis yapabilmekte ve hedefi sasmamaktadir. Personel
glvenligini saglamak ve yuksek vurus kabiliyeti
acisindan askeri savunmada buiylik kolaylik ve avantaj
saglayacak bu sistemin &zellikleri ise sOyledir;

* Uzaktan komuta edilmesi,

* Gece gbris icin sogutmasiz termal kamera,

e Glndiz TV kameraslt,

e Lazer mesafe bulucu,

* Gelismis balistik hesaplama algoritmalari,

* Stabilize taret ile hareketli atig kabiliyeti,

e Otomatik hedef takibi,

* Harici sensor ve sistemlere uyum saglama yetenegi,

e Farkli silah platformlarindan ana silahi
yonlendirebilme,

* Yan eksende 360 derece, dikey eksende -10 +60
derece dénme imkani,




* 250 adet 12.7 mm mermi depo kapasitesi,
e Ates adedi sayimi,
e Elle kullanim,

e 70 cm mithimmatsiz 160 kg’dan hafif.

Sekil 2: SARP kumanda birimi

2. Tasarim Siireci

Yapilan literatlir taramasi ve arastirmalar sonucunda
Tirkiye’de yasanan glivenlik problemleri gbz éniinde
bulundurularak yeni bir uzaktan kontrolli gtivenlik
sistemi gelistirilmistir. Bu sistemin digerlerine gére en
blylk farki kablosuz haberlesme kullanilarak uzaktan
goruntileme ve atesleme yapilabilmesidir. Mevcut
olan sistemlerde kablolu uzaktan kontrol saglanmistir.

Bu ¢alismada belirlenen 6zellikler dogrultusunda
kumanda, kamera, motor ve silah gibi temel
malzemeler arastirilmig, ¢ikan sonuglara gére malzeme
secimleri yapilmistir. Kumanda devresi tasarlanirken

5 kanala ihtiya¢ duyuldugu icin enkoder olarak
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PT2262-M6 kullanilmig, 5 kanalin 4 kanali yén, kalan
1 kanali ise atesleme kanali olarak belirlenmistir [2]. 6.
kanal ise daha sonradan eklenebilecek ek bir donanim
icin bosta birakilmistir. Kablosuz haberlesmenin
saglanabilmesi icin 300-500m arasinda iletisim
saglayan 433.92 MHz de calisabilen ETTX-1 vericisi
kullantlmistir[3].

Motor kontrolleri icin ET-RBX-11 alicist ve ¢6zlict
olarak PT2272-M6 kullanilmistir [4]. Bunun yaninda
devrenin motor kontroliiniin yapabilmesi ve
H-képrist kurulabilmesi icin 1 amperde ve 4.5 Volt ile
36 Volt arasinda ¢alisabilen L293D ve son olarak da
mikroiglemci olarakta PIC16F877A kullanilmugtir [5,6].

Motorlari stirmek icin yazilan C kodunu derlemek icin
CCS C Complier kullanilmis, yazilan kod CCS C* de
derlenip Hex dosyasi olusturulmustur. Devreleri ¢cizmek
ve benzetimlerini gerceklestirebilmek amaciyla Proteus
programi kullanilmis, Proteus’da hazirlanan devrelerin
testi ve yazilan kodun denemesi yapildiktan sonra
mikroislemciye gémilmdistir. Son olarak olusturulan
devrelerin PCB baskisini ¢ikarabilmek icin Altium
Designer programi kullanilmis, burada tekrar cizilen
devre semalari PCB Uzerine aktarilarak PDF ciktilar
alinmig ve baski devre olusturulmustur.

Motor olarak DC rediktorli motor segilmis ve bu
motorun kontroll icin C dili kullaniimigtir. Bunun
nedeni, C dili ile motora birden fazla komutun ayni
anda verilebilmesidir. Kamera olarak, silahin Gsttine
sigabilecek boyutlarda ve boru seklinde bir kamera
secilmis ve kablosuz goriintl aktarimi saglanmugtir.
Kameranin boru seklinde secilmesinin nedeni silahin
namlu bélimiine rahatca sigabilmesi ve daha sonradan
silah ve kamera arasinda sifirlama isleminin daha rahat
yapilabilmesidir.

Malzeme secimleri ve devreler tamamlanirken
mekanik kisim ana hatlariyla belirlenmis, 2 boyutlu

ve 3 boyutlu cizimleri yapilmis ve mukavvadan bir
maket yapilmistir. Maket model ortaya ciktiktan sonra
mekanik kisim demir ve aliminyumdan yaptirilmistir.
Mekanik kisim asagidaki resimde goéraldugu gibi
yatayda 360 derece ve dikeyde 45 derece asagl 45
derece yukari hareket edebilecek sekilde tasarlanmuistir.

Bltlin calismalarimiz toplanarak test agamalari
tamamlandiktan sonra tiim hatlariyla ¢alisir hale
getirilmistir. Asagidaki fotograflarda projemizin agama
asama fotograflarini bulabilirsiniz.
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Sekil 3: Mekanik Kisimlarin 2 boyutlu ¢izimi.

Sekil 5: Mekanik kKisimlarin 3 boyutlu cizimleri.

Calismalarin sonucunda tasarlanan uzaktan kontrolli
glvenlik sisteminin teknik &zellikleri s6yledir;

e Uzaktan kablosuz komuta edilmesi,

e Gundaz TV kamerasi,

* Yan eksende 360 derece, dikey eksende -45 +45
derece dénme imkani,

¢ Elle kullanim.

Sekil 6: Gergeklestirilen uzaktan kumandali giivenlik sistemi.

Ek olarak daha sonradan eklenmesi planlanan teknik
ozellikler séyledir;

* Lazer mesafe bulucu,

e Otomatik hedef takibi,

* Gece gbris icin termal kamera.
3. Sonu¢

Bu calismada Aselsan’in yapmis oldugu SARP projesine
benzer islevi olan bir sistem gelistirilmistir. Uzaktan
kumandal olarak gerceklestirilen sistemin maliyeti
oldukea diisiiktiir. ister karakol ve nébet noktalarina
isterse de arag Ustlerine sabitlenerek kullanilabilecektir.
Gerceklestirilen baskinlarda, en ¢ok kayip ilk atis
sirasinda gerceklesmektedir. Bu sistem sayesinde
personel icin daha glivenli alanlar olusturulmus olacak
ve ilk atistaki kayiplar 6nlenecektir.
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