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Bu caligmada, labirentte yangin kaynagini1 arayarak bulan ve yangini hava akimi ile sondiiren uzaktan kontrollii
gezgin mini yangin sondiirme robotu tasarlanmis ve gerceklestirilmistir. Bu siire¢ icerisinde robot, herhangi bir
engele carpmadan hareket etmektedir. Robot, insanin ulagsamadigi yangin bolgelerinde, sensorlerden gelen veriler
ve uzaktan goriintii aktarimi sayesinde kablosuz olarak kontrol edilebilmektedir. Robotta, cisimlere olan mesafeyi
olgmek igin Sharp mesafe ol¢iim ve yangmi algilayan sicaklik Slgiim sensorleri kullanilmaktadir. Kablosuz
haberlesme i¢in HC-06 Bluetooth modiilii, robotun denetim igin ise PIC 18F452 mikrodenetleyicisi kullanilmaktadir.
Gergeklestirilen Uzaktan Denetimli Gezgin Mini Yangin Sondiirme Robotu, yangin kaynagini bularak basarili bir
sekilde yangini sondiirebilmektedir.

Anahtar Kelimeler— Yangin sondiirme robotu, uzaktan denetim, gezgin robot.

Design and Implementation a Remote-Controlled Mobile Mini Fire
Extinguishing Robot

ABSTRACT

In this work, A Remote-Controlled Mobile Mini Fire Extinguishing Robot which can search and detect the fire and
extinguish fire with stream of air was developed. Through the process, robot moved without collisions on any
obstacles. Also, the Mobile Robot can be controlled by remote controller with data receiving from sensor in the fire
zones where there is no eye contact. Temperature sensors that perceive the fire and also Sharp distance sensors which
can measure the distance from obstacles were used on the robot. For wireless communication, HC-06 Bluetooth
module and for robot control PIC18F452 microcontroller were used in the design. In the test phase, Remote
Controlled Mobile Mini Fire Extinguishing Robot has executed the task successfully by finding the fire source and
putting out the fire by creating airflow through the fan.

Keywords— Fire-fighting robot, remote control, mobile robots.
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1. GIiRIS (INTRODUCTION)

Robot tarihi hayal diinyasin1 gercege doniistiiren bir
ilham kaynagidir. Bundan dolay1; sinematik yaraticilik,
bilimsel beceri ve girisimei vizyonu ile birlikte
robotigin zengin bir ge¢cmisi vardir [1]. Robotlar, ilk
defa Cek oyun yazar1 K. Capek tarafindan bir oyunda
dile getirilmistir [2-6]. Robot kelime olarak Slav
dilinde is¢i veya kole anlamina gelmektedir [3,4].
Capek’in 1920°de yazdigi RUR (Rossum’un Evrensel
Robotu) adli bu oyunda, fabrika isgilerinin yerini alan
ve insanlarin egemenligine son vererek iilkeyi
yonetmeyi amaglayan bir robotun 6ykiisii anlatilmigtir
[7]. 1940’larmn baslarinda, Isaac Asimov ve John
Campbell insan talimatlarin1 ve komutlarini takip eden
akilli robot fikrini ortaya atmuglardir [7]. Bu
davranislar1 inceleyen bilim dalin1 ise “Robotik™ olarak
adlandirmuslardir [8].

Japonya Endiistriyel Robotlar Birligi (JIRA) robotlar
6 smifa ayirmistir:

Smmf 1: Elle Isleme Aygiti: Kullanici tarafindan tahrik
edilip harekete gegirilen birkag serbestlik dereceli
aygitlardir.

Smmf 2: Sabit Dizili Robot: Bir goérevin ardigik
adimlari1  6nceden belirlenmis degismeyen bir
yonteme gore yapan ve gergeklestirilen bu gorevin
degistirilebilmesi zor olan bir aygittir.

Sinif 3: Degisken Dizili Robotlar: Cihazin kullanimi 2.
smiftaki gibidir fakat icra edilen goérevin agamalari
rahatlikla degistirilebilir.

Smif 4: Yeniden Oynatmali Robot: Kullanict eli ile
robotu istenilen yoringede yonlendirirken robot
adimlar1 sonradan yapmak {izere kaydeder. Daha sonra
robot ayni hareketleri kaydedilmis bilgiye gore
tekrarlar.

Simf 5: Sayisal Denetimli Robotlar: Kullanici robotu
manuel olarak kontrol etmek yerine hareket programi
uygulayarak kontrol etmis olur.

Smif 6: Zeki Robotlar, ¢evresini anlamak i¢in gerekli
donanimlara sahip ve istenilen gorevleri yapabilmek
icin gorevin bulundugu c¢evredeki kosullardaki
degisikliklere etkin bir sekilde uyum saglayabilen ve
gorevi basariyla tamamlayabilen robottur [9].

Fransiz Robot Birligi ise su siniflandirmay:
yapmaktadir:

Tip A: Telerobotik igin elle kumandali isleme
aygitlari,

Tip B: Onceden belirlenmis cevrimleri olan otomatik
isleme aygitlari,

Tip C: Programlanabilen, servo denetimli, siirekli ya
da noktadan noktaya yoriingeleri olan robotlar.

Tip D: Tip C gibi ancak cevresinden bilgi edinme
yetenegine sahip olanlar [10].

Uluslararasi Standardizasyon Organizasyonu (ISO) ise
robotu soyle tamimliyor: “Otomatik olarak kontrol
edilebilen, yeniden programlanabilen, iic veya daha
fazla eksenli ¢ok amacli manipiilatorlerdir” [1].

Bir¢ok gelismis tiilkede, sosyal baski neticesinde
hiikiimetler ¢alisanlarin gilivenliginin saglanabilmesi
icin yeterli sekilde o©nlem almaktadir (Ornegin,
Amerika Birlesik Devletleri Is Saghgi Giivenligi
Kanunu 1971). Uretim sirketleri ve diger endiistri
kuruluslarinda  ekonomik gerekcelere dayanarak
tehlikeli olarak kabul edilen islerde robotlar insan
emeginin yerini dnemli dl¢iide almislardir. Boylece
endiistriyel robotlar boya piiskiirtme islemleri, dokiim,
kaynak ve toksik maddelerinin taginmasinda
kullanilmis ve diger pek ¢ok iste de basarili bir sekilde
gorev yapmastyla beraber is¢ilerden daha agir sartlarda
kullanilabilecegi kanitlanmistir [4]. Sanayilesmis
iilkelerin 6nem verdigi alanlarin basinda bilim ve
teknoloji gelir. Bu iilkeler, diinyadaki egemenliklerini
gerek siyasi yonden gerekse ekonomik ve askeri
yonden percinlemek i¢in bilim ve teknolojik
gelismelere biiytik miktarlarda paralar
harcamaktadirlar [11].

Giliniimiizde, yiiksek binalarda ve patlayici-yanici
madde dretimi yapan fabrikalarda ¢ikabilecek
yanginlara miidahale etmek olduk¢a zordur. Bu tip
yerlerde  ¢ikabilecek  yangmlarin  sondiiriilmesi
asamasinda can kaybini 6nlemek i¢in uzaktan kontrol
sistemi ile itfaiye ekipleri gelene kadar yangina ilk
miidahaleyi yapmak gerekmektedir. Tiirkiye’de ilk ve
tek olan Elektroland firmasinin yapmis oldugu
“Firelord” ve “Robofire” yangin sondiirme robotlart
yangin basladiktan sonra itfaiye ekiplerinin giremedigi
durumlarda uzaktan kontrol edilerek yangina miidahale
etmektedir [12]. Pyung-Hun ve arkadaglar1 kapali
ortamlarda yanginlarin tespiti i¢in RF(radio frequency)
ile uzaktan kontrollii ve goriintii aktarimli manuel
kontrollii robot uygulamasi gergeklestirmistir [13]. Su
ise bilgisayar destekli adaptif fiizyon algoritmasi ile
yangin tespiti ve sondiirme i¢in RF ile uzaktan kontrol
edilen bir caligma yapmistir. Ayrica bu caligmada
GSM ile yangin tespit edildiginde bilgilendirme mesaj1
atilabilmektedir [14]. Chein ve arkadaslar1 Su’nun
gerceklestirdigi robotu gelistirerek yangin ihtimalini de
tespit edebilen bir yapiya ulagtirmiglardir [15]. AlHaza
ve arkadaglar1 ise yiiksek sicakliklarda uzun siire
calisabilecek bir yangin sondiirme robot tasarimi
yapmuglardir [16]. Rehman ve arkadaslarinin yangin
kaynaginin bulunmasi i¢in robotlarin yonlendirilmesi
lizerine yaptigi calismada ise siniizoidal yonelimin
yangin kaynagin tespitinin daha hizli yapildig:
goriilmektedir [17].

Literatiirdeki caligmalar incelendiginde gomiilii
sistemler {izerine insa edilmis manuel/otonom
kontrollii, yakindan/uzaktan kontrol edilebilirlik
Ozelliklerini bir arada tasiyan yangin tespit ve
sondiirme robotu bulunmamaktadir.

Bu calismada, patlayici-yanici imalati yapan biiyiik
fabrikalarda  ¢ikabilecek  yangimnlara,  yangin
biliylimeden alarm sitemini devreye sokan ve yangina
ilk miidahaleyi yapan uzaktan denetimli gezgin mini
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yangin sondiirme robotu ele alinmig ve hem otomatik
olarak hem de manuel olarak sensorlerden gelen

verilere dayanarak robotu gbrmeden
yonlendirebilecegimiz sistem tasarimi
gerceklestirilmistir.

Bundan sonraki boliimlerde “Uzaktan Denetimli

Gezgin Mini Yangin Séndiirme Robot” u yerine sadece
“Mobil Robot” ifadesi kullamlacaktir. Tasarlanan
mobil robotun yapisi ve caligma prensibiyle ilgili
detaylar ikinci boliimde, Mobil Robot Kontrol ve
Arayliz Yazilimlart t¢lincii boliimde sunulmaktadir.
Bu ¢aligmanin sonuglart ve elde edilen bulgular son
boliimde verilmektedir.

2. TASARLANAN MOBIL ROBOTUN YAPISI

VE CALISMA PRENSIBI (STRUCTURE AND
WORKING PRINCIPLE OF MOBILE ROBOT)

Gergeklestirilen calisma; Mobil Robotun govdesi ve
Labirent Alani, Mikrodenetleyici, Motor Kontrol
Sistemi, Sensor Sistemi, Yangin Sondiirme Sistemi,
Enerji Dagitim Sistemi, Uzaktan Kontrol Sisteminden
olugmaktadir. Sistemin blok diyagrami Sekil 1 de
verilmistir.

BILGISAYAR
(UZAKTAN KONTROL)
[
I
I
HC-6
LCDERAN. | I3 UETO0TH MODULD
SHARP GPID10 WMBCAZ
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SHARP GP2D120 PIC 18F452 LMSSCAZ
MESAFE SENSORU) MKRODENETLEYIC! SICAKLIK SENSORU2
LI 35CAZ
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ESHESENSORI) SICAKLIK SENSORU3
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Sekil 1: Mobil Robotun Blok Diyagrami(Block Diagram of
Mobile Robot)

2.1 Mobil Robotun Ana Goévdesi ve Labirent Alam
Mobil Robotun bagli oldugu gdvde, tiim sistemin

hareket etmesindeki ana pargadir. Sistem hazir bir
govde tizerine inga edilmistir (Sekil 2).

o i
Sekil 2: Mobil Robotunun Ana Govdesi(Main Structure of
Mobile Robot)

Baslangigta, Mobil Robotun iginde hareket edebilecegi
ve herhangi bir kisminda olusan bir yangini1 tespit edip
sondiirebilecegi bir labirent alami olusturulmustur
(Sekil 3). Bu alan i¢cinde Mobil Robot oniinde, solunda
ve saginda bulunan 3 adet Sharp Kizilotesi Mesafe
Sensorlerinden aldigi  verilerle motorlar1  kontrol
edebilmekte ve bu sayede duvarlara ¢garpmadan hareket
edebilmektedir. Robot hareket ederken engellere
garpmamasi igin tankin tekerleklerinin hizi, robotun
duvarla olan mesafesine gore otomatik olarak algilanip
ayarlanmaktadir.

Mobil Robotun iizerinde 4 satir ve 20 siitundan olusan
LCD ekranda bulunmaktadir. Akiiniin voltaj degeri,
mesafe ve sicaklik sensorlerinin degerleri LCD ekran
izerinden goriilmektedir.

Sekil 3:Labirent Alani (Maze Area)

2.2 Mikrodenetleyici

Tasarlanan Mobil Robot Sisteminde, tiim kontroller
mikrodenetleyici elemaniyla yapilmaktadir. Tasarimda
yiiksek performansli RISC(Reduced Instruction Set
Computing) islemci kullanilan, dogrudan
adreslenebilir 32K program hafizasi ve 1,5K veri
hafizasina  sahip  PIC18F452  mikrodenetleyici
kullanilmaktadir.
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2.3 Motor Kontrol Sistemi

Mobil Robotun bagli oldugu govde, tim sistemin
hareket etmesindeki ana pargadir. Tankin tizerinde
Mobil Robotu hareket ettiren 9V, 8000 Devir/Dakika
iki tane DC motor kullanilmaktadir. DC motorlart
kontrol etmek igin L298 motor siiriicii devresi
kullanmlmaktadir. (Sekil 4).

Mobil robotun duvarlara ¢arpmamasi i¢in DC
motorlar, mikrodenetleyici ile hassas bir sekilde motor
stiriicli devresi lizerinden kontrol edilmektedir.
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Sekil 4: L298 Motor Siiriiciisti Devresi(Motor Driver
Circuit)

2.4 Sensorler

Tasarimda cisimlere olan mesafe bilgisini saglayan
mesafe sensorleri ve yangini algilayan sicaklik
sensorleri kullanilmistir.

Tablo 1: LM35CAZ Sicaklik Sensorii Ozellikleri
(Specifications of LM35CAZ)
LM35CAZ SICAKLIK SENSORU

Besleme Gerilimi Min:4;Max:30 \Y
Belirtilen Calisma | Min:-55;Max:150 °C
Sicaklig

Sensor Kazanci 10 mV/°C

Yangin algilama sistemi, sicaklik sensorleri baz
alinarak tasarlanmistir. Amacimiza ulagsmak igin
robotun Oniinde, solunda ve saginda olmak iizere Tablo
1’ de ozellikleri verilen 3 adet LM35CAZ sicaklik
sensorleri kullanilmistir. Sekil 5° te robotun iizerinde
bulunan sicaklik sensorleri goriilmektedir. LM35 serisi
sicaklik sensorlerinin en Snemli 6zelligi dis voltaj
degeri ile sicaklik degerleri arasinda lineer bir iliski
vardir. Bu sensorler disaridan analog olarak aldig
verileri mikrodenetleyicinin  ADC(Analog Digital
Converter) pinlerine iletir ve burada bu degerler dijital
degerlere gevrilir.

~ Sol Sicaklik Sen=6ri

&;o’s\. 8
b
:
: ;f':
5

0o ; ~ CAF
f_On Sicaklik Sensori

s

Sag Sicaklik Sensdri

Sekil 5: LM35CAZ Sicaklik Sensérleri (LM35CAZ
Temperature Sensors)

Engellere carpmadan hareket edebilme 6zelligi Mobil
Robotun bir diger 6zelligidir. Bu 6zellik sayesinde
Mobil Robot herhangi bir engele takilmadan labirent
icinde hareket edebilmektedir. Amacimiza ulagmak
icin robotun Oniinde, solunda ve saginda olmak iizere
Tablo 2’ de 6zellikleri verilen 3 adet Sharp GP2D120D
mesafe sensorleri kullanilmistir.

Tablo 2: Sharp GP2D120 Mesafe Sensérii Ozellikleri
(Specifications of GP2D120)

SHARP GP2D120 MESAFE SENSORU
Besleme Gerilimi Min:-0,3; Max:7 \Y
Mesafe Olgiim Araligi | Min:4; Max:30 cm
Cikig Voltaj Degisimi | Min:1,95; Max:2,55 | V
(30cm-4cm)

Mesafe sensorlerinden gelen analog sinyaller

mikrodenetleyicideki ADC pinlerine iletilmektedir. Bu
sinyaller mikrodenetleyicide degerlendirilip mesafe
olarak gevrilir. Boylelikle Mobil Robot ¢evresindeki
engellerle olan mesafesini hesaplar.

Sensorlerin iginde PSD (Position Sensitive Detector)
denilen 6zel bir kisim bulunur. Bu kisim fotonlara
duyarhidir. Sekil 6’ da mesafe sensorlerinin ¢alisma
mantig1 gosterilmistir.

A Ta
-

i e 1 A

Sekil 6: Mesafe Sensorlerinin Calisma Mantigy(Working
Principles of Proximity Sensors)

Cismin, oOniindeki mesafesine gore yansiyan isin
mercekten gegerek, engel ¢ok yakindayken PSD’ nin
en u¢ noktasina (yansima agisi biiyiik), engel c¢ok
uzaktayken PSD’ nin en i¢ noktasina (yansima agisi
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kiiciik) gelir. Fotonlar PSD’ ye carptiginda bu bolge
uyarilir ve fotoelektrik olay gerceklesir. Fotonlar PSD’
ye carptiginda bu bolge uyarilir ve fotoelektrik olay
gergeklesir [18].

2.5 Yangin Sondiirme Sistemi

Yangmn ilk safhalarinda verimli bir miidahalenin
yerine getirilebilmesi igin o bolimde ¢ikmasi
muhtemel yangin tipine uygun sondiiriicii secilmesi
gerekmektedir. Bu bakimdan &ncelikle yangin
smiflarin  belirlenmesi  gerekmektedir. Bes adet
yangin tipi mevcuttur. Bunlar;

A sinifi yanginlar: Kagit, ahsap, kumas, kagit gibi kati
madde yanginlart.

B sinifi yanginlar: Akaryakit, solvent, tiner gibi yanici
ve parlayici stvi yanginlari

C smifi yanginlar: Metan propan, LPG gibi yanici ve
parlayici gaz yanginlari

D simifi yanginlar: Magnezyum, sodyum, aliiminyum
gibi metal yanginlari

E simifi yanginlar: Elektrik yanginlar1 [19]

Bu tip yanginlarin sondiirme maddesi olarak Su,
Kopiik, ABC toz, BC toz, D tozlu CO2, Halon gaz1 gibi
maddeler kullanilmaktadir. Gergeklestirilen ¢alismada
su veya ortamdaki hava akimim1 kullanarak
sondiiriilebilen A sinifi yanginlarin sondiiriilmesi
amaglanmistir.

Mobil Robot labirent i¢inde engellere carpmadan
hareket ederken, sicaklik sensorleri  yangimi
algiladiginda  yangin  sondiirme  sistemi  aktif
olmaktadir. Yanginin kaynag: tespit edildikten sonra
ilk olarak uyari zili gevredeki insanlara haber vermek
icin sesli uyari vermeye baglar. Daha sonra Mobil
Robotun Oniinde bulunan 12V’luk DC fanin
donmesiyle yangin sondiiriilmektedir. Mobil Robotta
bu fam1 kullanmamizin sebebi en fazla 600mA akim
¢ekmesi ve monte etme sirasinda su, gaz, toz vs. gibi
ekstra ekipmana ihtiyag duymadan ortamda bulunan
havayla yangini sondiirmesidir.

Mesafe algilama sistemi, Mobil Robotu yangin
kaynagindan 22 cm uzak tutmaktadir. Bu sayede robot
yangin kaynagimi temsil eden muma ¢arpmadan
durabilmektedir. Yangin kaynag: ile robot arasindaki
mesafe  yaptigimiz  testlerde  tespit  edilerek
ayarlanmustir.

2.6 Besleme Unitesi

Besleme iinitesi akiiden gelen 12V DC gerilimi robot
iizerinde kullanilan her bir sisteme uygun gerilim
degerlerini doniigtiirmektedir. Mikrodenetleyici, LCD,
uyarict zil (Buzzer) ve sensorler 5V; motorlar ve fan
12V; HC-06 Bluetooth modiilii 3.3V enerjiye ihtiyag
duymaktadir.

Mobil Robotta kullanilan Besleme Unitesinin blok
semasi sekil 7° de gosterilmektedir.

12DC Akn

4

ACIK/KAPALI
V7805 LM7805
o o “ ‘ 5y
Reglilator

Regilatér
A Mesafe |y Sicaklk
Y Sensarleri || Sensorleri
Py X3
[298 LM2576
Motor 5y
Siricii Regiilator
LUl Y
v
Motortar V117 | | Hoos .
X2 33V | Bluetooth Réle
Regilatdr Modl
FAN
UYARI ZILI
PIC18F452‘ LCD ‘ BUZZER

Sekil 7: Gii¢ Dagilim Sistemi (Power Distribution System)
2.7 Uzaktan Kontrol Sistemi

Mikrodenetleyici, bilgisayar ile bluetooth modili
kullanarak iletisime ge¢mektedir. Sensorler iirettikleri
sinyalleri  bluetooth {izerinden UART(Universal
Asynchronous  Receiver  Transmitter-  Evrensel
Asenkron Alic1 Verici) vasitasiyla bilgisayarin seri
portuna gondermektedir ve arayiiz programi sensdrden
alinan bu degerleri gostermektedir.

Bu sistemde Mobil Robot kablosuz bir sekilde
komutlar1 alabilmektedir. Uzaktan kontrol sisteminde
verilerin transferi igin HC-06 Bluetooth modiili
kullanilmaktadir.

3. MOBIL ROBOT KOTROL ARAYUZ

YAZILIMLARI VE SIiSTEM ALGORITMASI
(MOBILE ROBOT CONTROL INTERFACE SOFTWARE
AND SYSTEM ALGORITHM)

Robotu uzaktan kontrol etmek i¢in bilgisayardaki
arayliz program Microsoft Visual C# programlama
dilinde yazilmigtir. Gergeklestirilen yazilimda manuel
ve otomatik mod bulunmaktadir. Manuel mod, bir kisi
tarafindan robotun kontrol edilmesine olanak
saglamaktadir. Otomatik mod ise robotun gorevini
otonom olarak icra etmesini saglamaktadir.

Gelistirilen arayiiz ile ortam verileri(Robotun engellere
olan mesafesi cm cinsinden ve ortamin sicakligi °C
cinsinden) robot iizerindeki sensérler sayesinde
izlenebilmektedir (Sekil 8).
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Sekil 8: Mobil Robot Izleme ve Kontrol icin Gelistirilen

Bilgisayar Arayiizii (Implemented GUI for Monitoring and
Control of Mobile Robot)

Uzaktan denetim sayesinde Mobil Robot insanin
ulasamadig1 yangin bolgelerine, sensorlerdeki bilgiler
1s181inda yonlendirebilmektedir. Manuel modda mobil
robot bu arayiiz program sayesinde kontrol
edilebilmekte, robotun hiz1 ayarlanabilmekte ve yangin
sondiirme fani calistirabilmektedir. Sistemin calisma
algoritmasi sekil 9° da goriilmektedir.

Manuel
—

Otomatik

Sekil 9: Mobil Robotun Yazilim Algoritmast (Software
Algorithm of Mobile Robot)

Yangin algilanmas1 durumunda Mobil Robot yanginin
algilandigi yone dogru hareket etmekte ve yangin
kaynagina yeterince yaklastiktan sonra uyarici zili ve
fan1 calistirmaya baglamaktadir. Mobil Robot yangin
arama esnasinda bir engel karsilastifinda gelistirilen
algoritma ile hangi yone gidilecegine otonom olarak
karar vererek labirent igerisinde yol almaktadir.

4. SONUCLAR (CONCLUSIONS)

Bu c¢aligmada, patlayici-yanict imalati  yapilan
fabrikalarda ve kapali alanlarda meydana gelebilecek
yanginlar1 sondiirmek igin prototip bir mobil robot
uygulamasi gergeklestirilmigtir.

Gergeklestirilen mobil robot, uzaktan kontrol
edilebilmektedir ve bulundugu ortamda siirekli hareket
ederek  yangin  yayilmadan ilk  miidahaleyi
yapabilmektedir.  Yapilan arastirmalarda  kapali
mekanlarda yanginin ilk baslangic anini algilayip
miidahale eden Mobil Robot sistemi bulunmamaktadir.
Ayrica fabrikalarin duvar yiiksekligi fazla oldugundan
tavana asilan yangin detektorleri yerden baglayan 1s1y1
ge¢ algilamakta ve alarm devreye ge¢ girmektedir.
Gergeklestirilen Mobil Robot 1s1 sensorleriyle herhangi
bir 1s1 yiikselmesinde yangin kaynagina hareket ederek
alarm sistemini calistirarak yetkililere haber vermekte
ve yangini sondiirmektedir. Boylece can ve mal
kaybini en aza indirgemek miimkiin olmaktadir. Ortam
verileri  LCD  ve  bilgisayardaki  arayiizde
gosterilmektedir Ayrica robot manuel olarak Bluetooth
tizerinden RS232 arayiizii ile kablosuz uzaktan kontrol
edilebilmektedir.

AR-GE ¢alismalar1 ve gerekli kaynagin saglanmasiyla
Mobil Robot kiiglik boyutlu bir tasarim olmaktan ¢ikip
yangina yaklasmanin zor oldugu biiyiik fabrikalarda
klasik yangin detektorleri kullanmanin diginda aktif
olarak  kullanilabilecek  Uzaktan Denetimli
Manuel/Otonom Gezgin Yangm Soéndiirme Robotu
gelistirilebilir.
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