OZET
MAYIN iMHA iINSANSIZ KARA ARACI VE MAYIN IMHA YONTEMI

Mevcut bulug, savunma sanayii alaninda, kara mayinlarinin tespiti, konumlandiriimasi
ve kontrolli sekilde imhasi gibi yuksek risk iceren gorevlerde kullaniimak Uzere
tasarlanmis, tamamen otonom calisan bir insansiz kara araci ile bu arag tarafindan

uygulanan entegre mayin imha sistem ve yontemine iligkindir
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ISTEMLER

1. Mayin imha insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; sistemin yapisal

batanlGgund saglayan arag iskeleti gorevi géren en az bir tasiyici sasi (1),
bahsedilen tasiyici sasiye (1) her iki tarafindan irtibatlandirilmis 2 adet yan
koruma saci (5) ile baglanan ve hareket kabiliyetini saglayan en az iki palet
sistemi (6), gdmult mayinlarin konumlarini belirleyen en az bir radar Gnitesi (8),
tasiyici sasi (1) Uzerine konumlandiriimig, igerisinde birden gok bombacik (4)
barindiran en az bir bombacik sandidi (2), bahsedilen bombaciklarin (4)
bombacik sandigindan (2) sirali ve tek tek aktariminin saglandigi en az bir
kilavuz gubugu (2.10) iceren en az bir konveydr (2.2), bahsedilen konveyorden
(2.2) aktarilan bombaciklari (4) radar Unitesinden (8) alinan hedef koordinatina
yatay duzlemde tagiyan en az bir yonlendirici (2.1), yonlendirici (2.1) tarafindan
hizalanan bombaciklari (4) hedef koordinata dusey bir hareketle hassas bigimde

birakmayi saglayan en az bir asansor (3.1) icermesidir.

. Istem 1’e gére bir insansiz kara araci olup, karakterize edici dzelligi; bombacik

sandiginin (2), en az bir sandik Ust pargasi (2.5), en az bir sandik kapagi (2.6)
ve en az bir sandik alt par¢casindan (2.7) olusan moduler bir yapiya sahip

olmasidir.

. Istem 1’e gére bir insansiz kara araci olup, karakterize edici dzelligi; bombacik

sandigl (2) icerisinde bombaciklarin (4) digsey dogrultuda hizalanmasini
saglayan en az bir hizalama gubugu (2.10) ve en az bir hizalama pargasi (2.4)

icermesidir.

. Istem 1’e gore bir insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; aracin yan

kisimlarinin gevresel etkilere kargi korunmasini saglamak Uzere en az bir yan

koruma saci (5) icermesidir.

. Istem 1’e gére bir insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; yonlendirici

(2.1) Uzerinde bombacigin (4) birakma noktasina gelmeden 6nce gegici olarak
tutulmasini saglayan en az bir tutucu kapak (3.4) ve bu tutucu kapagi (3.4)

kapall konumda tutan en az bir tutucu kapak yayi (3.5) icermesidir.
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6. Istem 1’e gore bir insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; bombacigin
(4) sepete (3.2) dogru ilerleyisini izlemek ve ¢ift yiklemeyi 6nlemek amaciyla

en az bir fotosel sensor (3.6) icermesidir.

7. istem 1’e gére bir insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; sepete (3.2)
ylklenen bombacigin (4) varligini dogrulamak Gzere en az bir agirlik sensori

(3.7) icermesidir.

8. Istem 1’e gbre bir insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; birakma
oncesinde bombacigin (4) emniyetli konumuna dismesini saglayan en az bir

birakma kapagi (3.3) icermesidir.

9. Istem 1’e gore bir insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; birakma
oncesinde bombacigdin (4) emniyetli konumuna dismesi sirasinda bombacigi

(4) elektronik olarak kuran az bir kurma devresi (3.8) icermesidir.

10.istem 2'ye gbre bir insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; sandik Ust
parcasinin (2.5) en az bir kilitteme mandal (2.8) icermesidir.

11.istem 2’ye gore bir insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; sandik alt

parcasinin (2.7) en az bir kilitteme mandal (2.8) icermesidir.

12.istem 2’ye gbre bir insansiz kara araci olup, karakterize edici 6zelligi; sandik Ust

parcasina (2.5) konumlandiriimis en az bir tutucu kulp (2.9) icermesidir.

13.Mayin imha insansiz kara aracinin mayin imha yontemi olup, karakterize edici
ozelligi;

i. Zemin taramasinin yapiimasi ve mayin tespiti,

ii. Mayin haritasinin olusturulmasi,

iii. Bombaciklarin (4) ilgili konumlara taginmasi,

iv. Bombaciklarin (4) hedef koordinata gtivenli bir sekilde birakiimasi,

v. Birakma esnasinda elektronik zaman ayarli olarak bombaciklarin (4)
kurulmasi,

vi. Birakma sonrasi aracin patlatma konumundan guvenli bir konuma
cekilmesi

adimlarini icermesidir.

14.istem 13’e gbre yontem olup, karakterize edici 6zelligi; (i) adiminin, radar (initesi
(8) araciligiyla elektromanyetik dalgalarin topraga génderilmesi ve belirli bir
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derinlige kadar gomuli mayinlarin metalik olup olmamasina bakilmaksizin
tespit edilmesi ve tespit edilen konumlarin arag bilgisayarina (13) koordinat bazl

olarak kaydedilmesi islemlerini icermesidir.

15.istem 13’e gdére yontem olup, karakterize edici 6zelligi; (i) adiminin, toplanan
verilerin arag bilgisayar1 (13) Uzerinde iglenerek U¢ boyutlu bir mayin haritasi

olusturulmasi islemini icermesidir.

16.istem 13’e gore ydontem olup, karakterize edici 6zelligi; mayin haritasinin, imha
edilen hedeflerin haritadan otomatik olarak silinmesi ve imha edilemeyen
hedeflerin yeniden isaretlenmesi suretiyle dinamik olarak guncellenmesini

icermesidir.
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TARIFNAME
MAYIN iMHA iINSANSIZ KARA ARACI VE MAYIN IMHA YONTEMI
Teknik Alan

Mevcut bulug, savunma sanayii alaninda, 6zellikle kara mayinlarinin tespiti ve imhasi
gibi yuksek riskli gorevlerde kullanilan, tamamen otonom bir sekilde caligan bir
insansiz kara araci ve bu aracin uyguladigi sistematik mayin imha yontemi ile ilgilidir.
Bulus, radar tabanli tespit, dijital haritalama, kontrolli patlayici besleme, hassas
konumlandirma ve imha adimlarini tek bir platformda butunlestiren bir sistem ve

yontem sunmaktadir.

Teknigin Bilinen Durumu

Gunumuzde kara mayinlarinin tespiti ve imhasi, savunma sanayiinin en kritik, zaman
alan ve riskli operasyon alanlarindan birini olusturmaktadir. Teknigin bilinen
durumunda bu amagla kullanilan ¢esgitli yontemler ve teknolojiler bulunmaktadir. Bu
yontemler arasinda mayin arama kopekleri, insan personelin kullandigi el tipi metal
dedektorleri, zirhli araglara entegre edilmis mekanik temizleme sistemleri
(flail/tiller/roller) ve cesitli sensorlerle (lidar, konum v.b.) donatiimis robotik platformlar

yer almaktadir.

Ancak mevcut uygulamalarin her biri O6nemli eksiklikler ve dezavantajlar
barindirmaktadir. insan ve hayvan giiciine dayal ydontemler, operasyon personelinin
can guvenligi acisindan kabul edilemez derecede yuksek riskler tagimaktadir. El tipi
metal dedektorleri, 6zellikle duguk metal igerikli veya tamamen plastik govdeli modern
mayinlarin tespitinde yetersiz kalmakta ve metalik atiklarin bulundugu arazilerde
yuksek oranda yanlig alarma neden olarak operasyonel verimliligi dugurmektedir. Ayni

zamanda personel hayatini da riske atmaktadir.

Zirhli araglara monte edilen mekanik temizleme atagmanlari ise genellikle genis ve duz
arazilerde etkili olup, dar gegitler, engebeli veya bitki ortiisi yogun arazilerde hareket
kabiliyetleri sinirhdir. Ayrica bu sistemler, lojistik agidan hantal, operasyonel olarak
yiksek maliyetli ve tasinabilirlik acisindan elverigsizdir. Uzerlerindeki temizleme
mekanizmalari genellikle alani baskilayarak veya surerek patlatma prensibine
dayandigindan, koordinat bazli ve noktasal imha kabiliyetinden yoksundur.
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Literatlrde yer alan insansiz kara araglari (IKA) veya robotik platformlar ise cogunlukla
yalnizca tespit ve igaretleme gorevini Ustlenmektedir. Bu sistemler, mayinin konumunu
belirledikten sonra imha islemi igin insan mudahalesine ihtiya¢ duyarlar. Bu durum,
tespit ve imha sureglerinin birbirinden kopuk olmasina, operasyon slresinin
uzamasina ve personelin tekrar riskli bolgeye girmesine neden olmaktadir. Ayrica
mevcut sistemlerin patlayici tagsima kapasiteleri genellikle sinirli (6rnegin 20-50 adet)
olup, bu da sik sik ikmal gerektirerek operasyonun kesintiye ugramasina yol

acmaktadir.

Dolayisiyla, teknigin bilinen durumundaki ¢ozumler; insan hayatini riske atmasi, dusuk
metal icerikli hedefleri tespit edememesi, lojistik zorluklar, yliksek maliyetler, sinirli
operasyonel esneklik, tespit ile imha sureglerini butlinlesik bir otonom yapi iginde
sunamamasi ve insan hayatini riske etmesi gibi temel problemlerle karsi kargiyadir.
Bu eksiklikler, ilgili teknik alanda daha guvenli, verimli, yuksek kapasiteli ve tamamen

otonom bir sistem ve yonteme duyulan ihtiyaci ortaya koymaktadir.

Bulusun Amaci

Mevcut bulusun temel amaci, teknigin bilinen durumundaki yukarida belirtilen
dezavantajlari ortadan kaldirarak mayin tespit ve imha operasyonlari i¢in tamamen
otonom, guvenli, yuksek kapasiteli, hizli ve maliyet-etkin bir insansiz kara araci ve bu

araca entegre bir imha yontemi gelistirmektir.

Bulusun bir diger amaci, tespit ve imha sureglerini tek bir platform Uzerinde
batunlestirmektir. Bu sayede, radar ile hassas konum tespiti yapildiktan hemen sonra,
insan mudahalesine gerek kalmaksizin ayni ara¢ tarafindan imha igleminin

gergeklestirimesi hedeflenmektedir.

Bulusun bir diger amaci, patlayicilarin beslenmesi sirasinda yasanan mekanik sikisma
ve ust Uste binme gibi sorunlari ortadan kaldirmaktir. Bu amaca yonelik olarak
geligtirilen kilavuz tabanli mekanizma ile bombaciklarin kontrolli ve sirali bir sekilde

konveyore aktarilmasi saglanmaktadir.

Bulusun bir diger amaci, imha isleminin hassasiyetini artirmaktir. Radar ile belirlenen

hedef koordinata, yonlendirici ve lineer aktiator kombinasyonu ile patlayicinin noktasal
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olarak birakilmasi sayesinde etkin ve kontrolli bir imha gerceklestiriimesi

amaclanmaktadir.

Bulusun 6nemli bir diger amaci ise operasyonel verimliligi ve sureyi artirmaktir. Tek
seferde 6rnegdin en az 200 adet bombacik tasima kapasitesi sunarak, uzun sureli ve
kesintisiz gorev icra edilmesini saglamak ve ikmal ihtiyacini en aza indirerek maliyet

etkinligi saglamak hedeflenmektedir.

Sonug olarak bulus, kompakt ve moduler yapisi, yontemsel butinliga ve otonom
isleyisi sayesinde mevcut ¢cozumlere kiyasla daha guvenli, esnek, hizl, tekrarlanabilir

ve sahada olgeklenebilir bir mayin imha ¢6zimU sunmayi amaclamaktadir.

Sekillerin Agiklamasi

Bulugsun daha iyi anlasilabilmesi i¢in hazirlanan sekillerin acgiklamalari asagida

verilmistir:

Sekil 1: Bulus konusu mayin imha insansiz kara aracinin montaj halindeki genel
gorinUimuddr.

Sekil 2: Bulus konusu mayin imha insansiz kara aracinin patlatiimis (demontaj)
gorinumuddr.

Sekil 3: Bulus konusu mayin imha insansiz kara aracinin yandan temsili bir
gorunumudar.

Sekil 4: Bulus konusu mayin imha insansiz kara aracinin 6nden temsili bir
gorinumuddr.

Sekil 5: Bulug konusu mayin imha insansiz kara aracinda patlayici sandigin temsili bir
gorunumudar.

Sekil 6: Bulus konusu mayin imha insansiz kara aracinda patlayici sandigin patlatiimis
(demontaj) temsili bir gorinimudr.

Sekil 7: Bulug konusu mayin imha insansiz kara aracinda bombacik birakma
asamasinin temsili nden gérunumauddr.

Sekil 8: Bulus konusu mayin imha insansiz kara aracinda patlayici sandigi ve paletin
batun halinin temsili bir goruntimuadar.

Sekil 9: Bulus konusu mayin imha insansiz kara aracinin arkadan temsili bir

gorinumuddr.
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Sekillerdeki Referanslarin Agiklamasi

Sekillerde yer alan unsurlar numaralandiriimis olup, bu numaralarin karsiliklari

asagida liste halinde verilmistir:

1. Taslyici gasi

2. Bombacik sandigi
2.1. Yonlendirici
2.2.Konveyor
2.3.Kapsll
2.4. Hizalama pargasi
2.5.Sandik Ust pargasi
2.6.Sandik kapag!
2.7.Sandik alt parcasi
2.8. Kilittleme mandali
2.9.Kulp
2.10. Hizalama gubugu

3. Birakma mekanizmasi
3.1. Asansor
3.2. Sepet
3.3. Birakma kapagi
3.4. Tutucu kapak
3.5. Tutucu kapak yayi
3.6. Fotosel sensor
3.7. Agirlik sensoru

3.8. Kurma devresi

4. Bombacik

5. Yan koruma saci
6. Palet sistemi

7. On govde

8. Radar Unitesi
9. Ust govde
10.Arka goévde
11.Anten
12.Kamera
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13. Arag bilgisayari
14.LED far
15.Batarya

Z: Zemin

Bulusun Detayh Agiklamasi

Ornek diizenlemeler asagdida eslik eden aciklamalara atifta bulunmak sureti ile daha
detayli olarak tarif edilecektir. Bununla birlikte, dizenlemeler farkli bigimlerde
olusturulabilir ve burada belirtilen duzenlemelerle sinirli olarak yorumlanmamahdir.
Bunun yerine, bu 6rnek duizenlemeler, bu agiklamanin eksiksiz olmasi ve kapsaminin

teknikte uzman kisilere tam olarak iletiimesi icin sunulmustur.

Bu tarifnamede kullanilan terminolojinin sadece 6zel bir 6rnek dizenlemeyi tarif etmek
amaciyla ve sinirlayici olmasi amaglanmamistir. Burada kullanildigr sekliyle, "bir", "en
az" ve "tercihen" bigimlerinin, baglami agikga aksini belirtmedigi stirece gogul bigimleri

de icermesi amaclanmistir.

Mevcut bulus, bir insansiz kara araci platformu ve bu platforma entegre edilmis,
mayinlarin otonom olarak tespit edilerek imha edilmesini saglayan bir yontem ile
ilgilidir. Sistemin temel ¢alisma prensibi, radar tabanlh hassas tespit ile kontrolli ve

noktasal patlayici birakma mekanizmasinin (3) buttinlesik calismasina dayanmaktadir.

Mevcut buluga konu mayin imha insansiz kara araci; sistemin yapisal butinlagunu
saglayan arag iskeleti gorevi goren en az bir tagiyici sasi (1), bahsedilen tagiyici sasiye
(1) her iki tarafindan irtibatlandiriimis 2 adet yan koruma saci (5) ile baglanan ve
hareket kabiliyetini saglayan en az iki palet sistemi (6), gdmuli mayinlarin konumlarini
belirleyen en az bir radar Unitesi (8), tasiyici sasi (1) Uzerine konumlandirimis,
icerisinde birden ¢ok bombacik (4) barindiran en az bir bombacik sandigi (2),
bahsedilen bombaciklarin (4) bombacik sandigindan (2) sirali ve tek tek aktariminin
saglandigi en az bir kilavuz gubugu (2.10) iceren en az bir konveydr (2.2), bahsedilen
konveyorden (2.2) aktarilan bombaciklari (4) radar Unitesinden (8) alinan hedef

koordinatina yatay duzlemde tasiyan en az bir yonlendirici (2.1), yonlendirici (2.1)
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tarafindan hizalanan bombaciklari (4) hedef koordinata diisey bir hareketle hassas

bicimde birakmayi saglayan en az bir asansor (3.1) igermektedir.

Mevcut bulusa konu aracin yapisal butinlagd, tim bilesenleri Gzerinde tagiyan bir
tasiyici sasi (1) Uzerine kurulmasiyla saglanmaktadir. Aracin zorlu arazi kosullarinda
hareket kabiliyeti, her iki yanda bulunan palet sistemi (6) ile saglanmaktadir. Sekil-2’de
gOsterildigi Uzere aracin alt kismi, arazi sartlarindan kaynaklanabilecek darbelere kargi
alt koruma gorevi de gorebilen tasiyici sasi (1) ile saglanmaktadir. Aracin elektronik
bilesenleri, bataryasi (15) ve kontrol donanimlari ise Ust gévde (9) ve arka govde (10)
tarafindan muhafaza edilmektedir. Aracin Ust gévde (9) ve arka govdesi (10) arasina
konumlandiriilmis ve burada muhafaza edilen en az bir arag bilgisayari (13), kamera
(12), LED farlar (14) ve batarya (15) aracin operasyonel iglevselligini artirmaktadir.
Eneriji intiyaci tercihen lityum-iyon batarya ile karsilanmaktadir. Ayrica aracin kontrol
merkezleri ile kablosuz iletigsimini saglamak Uzere Sekil 2’de gosterilen en az bir anten
(11) bulunmaktadir.

Bulusun icerdigi en az bir bombacik sandigi (2), bakim ve ikmal kolayhdi saglamak
uzere moduler olarak tasarlanmis olup, s6z konusu bu moduler yapi en az bir sandik
ust pargasi (2.5), en az bir sandik kapagi (2.6) ve en az bir sandik alt pargcasindan (2.7)
olusmaktadir. Bombacik sandiginin (2) araca sabitlenmesi, sandik Ust pargasi (2.5) ve
sandik alt pargasina (2.7) irtibatlandirilmis, birbirleri ile irtibatlandiriimaya uygun en az
birer kilitteme mandal (2.8) ile saglanmaktadir. Ayrica bombacik sandiginin (2)
tasinmasini kolaylastirmak icin tercinen sandik Ust pargcasina (2.5) konumlandiriimig
en az bir kulp (2.9) icermektedir. Bulusun 6rnek bir uygulamasinda, bombacik
sandiginin (2) guvenli sekilde yerlegtirilmesi igin tercihen alti adet kilitteme mandal
(2.8) kullanilmigtir. Bahsedilen kilitteme mandallar (2.8), sandik st pargasi (2.5) ve
sandik alt pargasini (2.7) birbirlerine siki bir sekilde irtibatlandirarak, titresim veya dis
darbe durumunda bombacik sandiginin (2) hareket etmesini dnleyerek operasyon
sirasinda emniyeti garanti altina almaktadir. Ayrica bombacik sandiginin (2)
tasinabilirligini artirmak amaciyla, tercihen iki adet kulp (2.9) her iki yana
yerlestirilmistir. Bahsedilen kulplar (2.9), hem manuel tasima hem de arag icine montaj
sirasinda kolaylik saglamaktadir. Bombacik sandiginin (2) icinde yer alan konveyor
(2.2), bombaciklarin (4) yatay duzlemde ileri dogru tagsinmasini saglayan temel aktarim
bilesenidir. Bombacik sandigina (2) konumlandiriimig en az bir asansor (3.1),

bombaciklarin (4) konveyore (2.2) dismesini ve konveydrden (2.2) alt ¢ikis noktasina
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dogru kontrollU sekilde yonlendirilmesini mumkun kilmaktadir. Bulusun tercih edilen bir
uygulamasinda, sistemin guvenilirligini artirmak ve bombaciklarin konveyor Uzerine
hatasiz birakilmasini saglayan kapstller (2.3) de bombacik sandidi (2) igerisinde yer
almaktadir. Bulusa konu olan sistemde en az 20 adet olan kapstillerin her biri en az 8
adet bombacigin (4) Ust Uste hizalanmasini saglamakta ve sirasiyla bombaciklari (4)
konveyor (2.2) Uzerine birakmaktadir. Bulusun 6rnek bir uygulamasinda toplamda
yirmi adet kapsul (2.3) kullanilarak sistemin kapasitesi toplamda 160 adet bombacik
(4) olacak sekilde artinlmistir. ihtiyag dogrultusunda, istenilen sayir ve miktarda

bombacik (4) kullanilarak sistemin kapasitesi artirilabilmektedir.
Bulusa konu mayin imha insansiz kara aracinin mayin imha yéntemi en temel olarak;

i. Zemin taramasinin yapilmasi ve mayin tespiti,
ii.  Mayin haritasinin olusturulmasi,
iii. Bombaciklarin (4) ilgili konumlara taginmasi,
iv. ~Bombaciklarin (4) hedef koordinata guvenli bir sekilde birakilmasi,
v. Birakma esnasinda elektronik zaman ayarli olarak bombaciklarin (4)
kurulmasi,

vi.  Birakma sonrasi aracin patlatma konumundan gavenli bir konuma gekilmesi
Islem adimlarini igermektedir.

Bulus konusu yontemin ilk adimi olan zemin taramasinin yapilmasi (i) adiminda, aracin
on alt kismina yerlestiriimis radar Unitesi (8) tarafindan elektromanyetik dalgalar
topraga gonderilerek belirli bir derinlige kadar gomuli mayinlarin tespiti
gerceklestiriimektedir. Radar Unitesi (8) tarafindan algilanan anormalliklerin konumu,

aracin merkezi kontrol Unitesi tarafindan koordinat bazinda kaydedilmektedir.

Bir sonraki asama olan mayin haritasinin olusturulmasi (ii) adiminda ise elde edilen
veriler, yazilim tabanli kontrol Unitesi araciligiyla islenerek ¢ boyutlu bir mayin haritasi
olusturulmaktadir. Sistem yazilimi yapay zekad destekli olarak calismakta olup,
algilanan nesnenin kara mayini olup olmadidi radar sinyal imzasi analiz edilerek
degerlendirilebilmektedir. BOylece metalik ancak mayin olmayan nesneler icin gereksiz
patlatma yapilmasinin dnune gegilerek bombacik kullanim verimliligi artiriimaktadir.
Ayrica, mayin haritasin, imha edilen hedeflerin haritadan otomatik olarak silinmesi ve
imha edilemeyen hedeflerin yeniden isaretlenmesi suretiyle dinamik olarak

guncellenmektedir.
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Mayin tespiti ve haritalama surecinin tamamlanmasinin ardindan, imha islemi
kapsaminda bombaciklarin taginmasi (iii) ve birakilmasi (iv) adimlarina gecilmektedir.
Bu kapsamda bombacik sandigi (2) igerisinde depolanan bombaciklar (4), sandik
uzerine sabitlenmis kilavuz gubuklar (2.10) ve hizalama parg¢asi (2.4) yardimiyla dusey

eksende duzenli bigimde konumlandiriimaktadir.

Bombacik sandiginin (2) alt bolgesinde yer alan konveyor (2.2), yercekimi etkisiyle en
alt sirada bulunan bombacidi (4) ileri yonde hareket ettirerek yodnlendiriciye (2.1)
aktarmaktadir. En alt bombacigin (4) konvey6r (2.2) Gzerine alinmasiyla birlikte Ust
sirada bulunan bombacik (4), kilavuz gubuklar (2.10) boyunca asagi dogru hareket
ederek konveyor (2.2) Gzerine dismekte ve bu streg bombacik sandidi (2) igerisindeki

bombaciklar (4) tikenene kadar ardisik bicimde devam etmektedir.

Yodnlendirici (2.1) Gzerinde yer alan iki kademeli fotosel sensorler (3.6), bombaciklarin
(4) sepete (3.2) kontrolli bicimde aktariimasini saglamaktadir. Birinci kademe fotosel
sensor (3.6) sepette (3.2) bombacik (4) bulunmasi durumunda konveyorl (2.2)
durdurarak asirn yuklemeyi onlemekte, ikinci kademe fotosel sensor (3.6) ise
bombacigin (4) sepete (3.2) dogru yonlendiriimesini kontrol etmektedir.

Sepete (3.2) bombacigin (4) aktarilmasinin ardindan, sepet (3.2) Uzerinde bulunan
agirlik sensoéru (3.7) bombacigin (4) yuklendigini algilamakta ve dogrusal hareket
saglayan asansor (3.1) mekanizmasini asagdi yonde harekete gecirmektedir. Asansor
(3.1) alt konuma ulastiginda sepet (3.2) Uzerinde bulunan birakma kapaklari (3.3)

acilarak bombacigin (4) kontrolli bicimde zemine (Z) birakilmasi saglanmaktadir.

Ardindan birakma esnasinda elektronik zaman ayarli olarak bombaciklarin (4)
kurulmasi (v) asamasina gecilmekte ve birakma kapaklarinin (3.3) aciimasi ile es
zamanli olarak kurma devresi (3.8) aktive edilerek bombacigin (4) patlayici
mekanizmasi kurulmaktadir. Kurma igleminin ardindan birakma sonrasi aracin
patlatma konumundan glvenli bir konuma ¢ekilmesi (vi) asamasinda, ara¢ guvenlik

amaciyla patlama bdlgesinden belirli bir mesafe uzaklasmaktadir.

Asansorun (3.1) yukari yonde hareketi sirasinda sepet (3.2) ust bolgesinde
konumlandirilmis tutucu kapak (3.4), mekanik temas ile acik konuma getirilerek
yonlendirici (2.1) igerisindeki bir sonraki bombacigin (4) sepete (3.2) dogru
ilerlemesine imkan saglamaktadir. Asansorin (3.1) asagi yonde hareketine

bagslamasiyla birlikte tutucu kapak yayi (3.5) etkisiyle kapak yeniden kapali konuma
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dénmekte ve bodylece ikinci bombacigin (4) birakma islemi tamamlanmadan sepete
(3.2) dusmesi engellenmektedir. Bu mekanizma sayesinde her birakma ¢evriminde

sepete (3.2) yalnizca tek bir bombacik (4) kontrolli bicimde aktariimaktadir.

Bombacik (4) hedef koordinata birakildiktan sonra zaman ayarli veya uzaktan komutlu
olarak patlatilarak mayinin imhasi gergeklestiriimektedir. Patlama sonrasinda sistem,
kamera (12) ve sensor verileri kullanilarak bolgeyi yeniden taramakta ve arag
bilgisayarina (13) entegre goruntu isleme algoritmalari araciligiyla imha isleminin
basari durumu dogrulanmaktadir. Haritalanan tim hedefler imha edilene kadar sistem
otonom bigimde galismaya devam etmektedir.

Ayrica arag¢ Uzerinde konumlandiriimig LED farlar (14), dusuk 1s1k seviyesine sahip
ortamlarda ve gece kogullarinda aracin On gorus alaninin aydinlatiimasini
saglamaktadir. LED farlar (14), arag bilgisayari (13) tarafindan kontrol edilerek ortam
aydinlik seviyesine, gérev moduna veya aracin hareket durumuna baglh olarak
otomatik bigimde devreye alinabilmekte veya 1sik seviyesi ayarlanabilmektedir. Bu
sayede kamera (12) ve algilama birimlerinin gevresel verileri daha saglikl bigimde elde
etmesi saglanarak mayin tespiti ve imha sureclerinde olugabilecek konumsal hatalarin

azaltilmasi amacglanmaktadir.

Bulusun Sanayiye Uygulanma Bigimi

Bulus konusu mayin imha insansiz kara araci ve mayin imha yontemi, savunma
sanayiinde, askeri operasyon bolgelerinde, sinir hatlarinda veya sivil yerlesim yerlerine
yakin mayinl arazilerin temizlenmesinde kullaniimak tzere gelistirilmis olup, tamamen
otonom galisma kabiliyeti, yuksek tasima kapasitesi ve moduler yapisi sayesinde seri
uretime uygun olup, farkli operasyonel ihtiyaglara gore olgeklendirilebilecek sekilde,

sanayiye uygulanabilir niteliktedir.
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