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OZET

ILK YARDIM MALZEMELERINI ULASTIRAN VE MUDAHALE EDEN
YAPAY ZEKA DESTEKLI INSANSIZ HAVA ARACI SISTEMi

Bulus, tele-tip destekli bir insansiz hava araci1 (IHA) platformu iizerinde ¢oklu alg1 ve
yapay zeka ile kazazede durum tespiti, sahadaki kisilerin yonlendirilmesi ve ilk yardim
miidahalesinin icrasina yonelik sistem ile ilgili olup, 6zelligi; bir gdvde (1) lizerinde
konumlandirilmis coklu itki birimleriyle ugus saglayan pervaneler (2), ilk yardim
ekipmani ve ilaglar1 muhafaza eden ve yalnizca yetkili komut veya en az bir gorev
kosulunun saglanmasi halinde agilan kilit mekanizmasina sahip bir tagima haznesi (3),
degistirilebilir steril uclarla donatilmis ii¢ serbestlik dereceli robot kol (4), gergek
zamanl goriintii saglayan ve doner bir tutucuya yerlestirilmis bir kamera birimi (5), bir
doppler radar, termometre ve oksimetre igeren durum tespit sistemi (6), bir uydu tabanh
konum alma modiilii ve ataletsel Ol¢iim sensorlerinden olusan bir konumlandirma
sistemi (8), mikrofon ve hoparlorden olusan ve kullanici yonlendirmesi sunan bir
iletisim sistemi (7), sesli ve 1s1kl1 uyarilar {ireten bir sesli ve 1sikli uyar sistemi (9),
kamera (5), durum tespit sistemi (6), iletisim sistemi (7), konumlandirma sistemi (8) ve
sesli ve 1s1klt uyar1 sisteminden (9) gelen verileri isleyip karar ve kumanda c¢iktilar

ireten bir mikroislemciden (10), olusmaktadir.
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ISTEMLER

1- Bulus, ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz hava araci
sistemi olup, ozelligi;

— bir govde (1) tizerinde konumlandirilmis ¢oklu itki birimleriyle ugus saglayan
pervaneler (2),

— 1lk yardim ekipmani ve ilaglart muhafaza eden ve yalnizca yetkili komut veya en
az bir gorev kosulunun saglanmasi halinde agilan kilit mekanizmasina sahip bir
tasima haznesi (3),

— kanama algilama modiilii ve sterilizasyon modiiliine sahip, degistirilebilir steril
uclarla donatilmis ii¢ serbestlik dereceli robot kol (4),

— ger¢ek zamanl goriintii saglayan ve doner bir tutucuya yerlestirilmis bir kamera
birimi (5),

— bir doppler radar, nem sensorii, termometre ve oksimetre igeren durum tespit
sistemi (6),

— bir uydu tabanli konum alma modiilii ve ataletsel 6l¢iim sensorlerinden olusan
bir konumlandirma sistemi (8),

— mikrofon ve hoparlérden olusan ve kullanici yonlendirmesi sunan bir iletisim
sistemi (7),

— sesli ve 151kl uyarilar tireten bir sesli ve 151kl1 uyart sistemi (9),

— kamera (5), durum tespit sistemi (6), iletisim sistemi (7), konumlandirma sistemi
(8), sesli ve 151kl1 uyar sisteminden (9) gelen verileri isleyip karar ve kumanda
ciktilar1 iireten bir mikroislemci (10),

— mikroislemciye (10) gelen verilerin ve olusan ¢iktilarin yansitilmasini saglayan
ekran (11) ve 112 gibi saglik kuruluslarina aktarimini saglayan telemetriye sahip

olmasidr.
2- Istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz

hava arac1 sistemi olup, 6zelligi; firgasiz DC motor igeren itki birimlerine sahip olmasi

ile karakterize edilmesidir.
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3- Istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava araci sistemi olup, 0zelligi; aliminyum ve karbon fiber malzemeden imal edilen

gbovde (1) ve robot koluna (4) sahip olmasi ile karakterize edilmesidir.

4- Istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava araci sistemi olup, 6zelligi; ABS, PC-ABS karisimi, PA6, PEEK malzemelerinden
herhangi biri olan darbeye dayanimli bir polimer iceren dis kabuk, EVA, PMI hiicreli
koptik ve/veya aerogel esaslt izolasyon kecesi ve/veya vakum izolasyon paneli (VIP)
olan termal izolasyon malzemesi igeren dis kabuk ile i¢ kabuk arasinda bulunan ara
katman ve antibakteriyel kaplama alliminyum alasimi, paslanmaz c¢elik veya
antimikrobiyal kaplama uygulanmis polimer iceren i¢ kabuktan olusan tagima haznesine

(3) sahip olmasi ile karakterize edilmesidir.

5- Istem 4’te bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava araci sistemi olup, 6zelligi; ekipmanlarin devrilmesini dnleyen modiiler tutucular
ve elastik sabitleyiciler igeren tagima haznesine (3) sahip olmasi ile karakterize

edilmesidir.

6- Istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava araci sistemi olup, ozelligi; kilitleme mekanizmasi elektromekanik olan tagima

haznesine (3) sahip olmasi ile karakterize edilmesidir.

7- Istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava araci sistemi olup, 6zelligi; UV-C ile yiizey sterilizasyonu ve/veya antiseptik sprey
puskiirtme ve/veya isaretleyici/lazer pointer fonksiyonlarindan en az birini igeren

temassiz modiile sahip robot koluna (4) sahip olmasi ile karakterize edilmesidir.

8- Istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava araci sistemi olup, 6zelligi; 360° cevresel goriintii i¢in doner bir platforma sahip
olan ve IR LED aydinlatmasiyla diisiik 1s1kta goriintiileme yapabilen kameraya (5) sahip

olmasi ile karakterize edilmesidir.

14



10

15

20

9- Istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava araci sistemi olup, 6zelligi; kameradan (5) gelen goriintiilerden ve durum tespiti
(6) modiiliinden gelen verilerden kisi tespiti, poz/yaralanma, kan/yaralanma izi, biling
ve hareketlilik gostergelerini ¢ikaran goriintli islemcili mikroislemcisine (10) sahip

olmasi ile karakterize edilmesidir.

10- istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava araci sistemi olup, 6zelligi; yapay zeka destekli ¢ok kaynakli veri entegrasyonu ve
yapay zeka ile gercek zamanli olarak yonlendirme sunan ve giiriiltii engelleme filtre

ozelligine haiz iletisim sistemine (7) sahip olmasi ile karakterize edilmesidir.

11- istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava arac1 sistemi olup, 6zelligi; GNSS alicis1 (GPS/GLONASS) ile ivmedlcer, jiroskop
ve barometre iceren konumlandirma sistemine (8) sahip olmasi ile karakterize

edilmesidir.

12- Istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz
hava araci sistemi olup, 6zelligi; ¢ok renkli LED ve ek hoparlor iceren sesli ve 1s1kli

uyar1 sistemine (9) sahip olmasi ile karakterize edilmesidir.
13- istem 1°de bahsedilen ilk yardim malzemelerini ulastiran ve miidahale eden insansiz

hava araci sistemi olup, ozelligi; verileri uctan uca sifrelenmis telemetri iizerinden

merkezi birimlere aktaran mikroislemciye (10) sahip olmasi ile karakterize edilmesidir.
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TARIFNAME

ILK YARDIM MALZEMELERINI ULASTIRAN VE MUDAHALE EDEN
YAPAY ZEKA DESTEKLI INSANSIZ HAVA ARACI SISTEMi

Teknolojik Alan:

Bulus, tele-tip destekli bir insansiz hava aract (IHA) platformu {izerinde ¢oklu algi ve
yapay zeka ile kazazede durum tespiti, sahadaki kisilerin yonlendirilmesi ve ilk yardim

miidahalesinin icrasina yonelik sistem ile ilgilidir.

Teknigin Bilinen Durumu:

Mevcut teknolojilerde acil miidahale ve ilk yardim siireclerinde bir dizi teknik sinirlama
ve problem bulunmaktadir. Oncelikle, mevcut sistemlerin ¢ogu, yalnizca veri toplama,
izleme ve uzaktan yonlendirme islevleriyle sinirli kalmakta, acil miidahale gerektiren
yaraliya dogrudan fiziksel yardim ulastirma veya miidahale etme kapasitesine sahip
degildir. Insansiz Hava Aract (IHA) tabanli ¢oziimler, sahadan toplanan bilgileri
yalmizca acil durum ekiplerine iletmekte, ancak kritik durumdaki bireye ilk yardim
malzemesi ulastirma, enjeksiyon gibi tibbi miidahale yapma veya robotige dayali

fiziksel miidahalede bulunma yeteneginden yoksundur.

Ayrica, mevcut makine Ogrenimi tabanli bilissel rehberlik sistemleri, yaralilarin
yaralanma tiiriine gore sesli/gdrsel Oneriler sunsa da, bu sistemler genellikle yaralinin
yaninda bir refakat¢i veya ilk yardim bilgisi olan bir kiginin bulunmasina baglidir ve bu
durum her zaman saglanamamaktadir. Bu da 6zellikle biling kapali veya tek basina
kalan hastalarda miidahalenin etkinligini azaltmaktadir. Zorlu arazi kosullari, dogal afet
ortamlar1 ve erisimi kisith bolgelerde, acil miidahale ekiplerinin olay yerine ulasma
stiresi uzamakta ve mevcut sistemlerin erisim ve miidahale kabiliyeti yetersiz

kalmaktadir.
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Mevcut sistemlerde ayrica, anlik geri bildirim toplama, hasta durumunun siirekli
izlenmesi ve tedavi planinin dinamik olarak gilincellenmesi mekanizmalar1 sinirli olup,
bu durum acil miidahale siirecinde adaptasyon ve etkinligi azaltmaktadir. Ik yardim
ekiplerinin giivenligi ve sahadaki olasi tehlikelerin 6nceden tespiti konusunda da

mevcut ¢ézlimler yetersiz kalmaktadir.

Kaza veya akut tibbi olay sonrasi ilk dakikalar hayati dnemdedir, ancak profesyonel
ekipler trafik, erisim engelleri, mesafe veya eszamanli vakalar nedeniyle
gecikebilmektedir. Bu siirede olay yerindeki kisiler cogu zaman egitim, ekipman ve
Ozgiivenden yoksundur, uygulamalar standardize edilemez ve hatali/eksik ilk yardim
riski artar. Bugiine kadar IHA lar ¢ogunlukla kesif/goriintii aktarimi ve hafif kargo (ilk
yardim ¢antasi, AED vb.) birakma amaciyla kullanilmistir. Ancak bu yaklagimlar
temelde “kamera” veya “kurye” islevi gérmektedir. S6z konusu bu IHA lar tespit, karar,

yonlendirme, miidahale, dogrulama dongiisiinii olay yerinde uygulayamamaktadir.

US11995999B2 numarali patentte acil durumlarda dronlarmn bir kontrol birimi
tizerinden ilk miidahale araglarinin olay yerine daha hizli ulagmasini saglamak i¢in yol
tizeri kavsaklarda trafik i1siklarini degistirme veya bizzat “drone trafik sinyali” gibi
davranma, sahada kesif analizi yapip sinirlanmis bolge kurma ve miilk igi/¢evresi sensor
verilerini toplayarak kritik unsurlar tespit edip aydinlatma gibi eylemleri koordine eden
bir “drone destek” sistemi tanimlanmistir. Ancak belge; hasta odakli ¢oklu algilama ile
triyaj (or. doppler radar/termometre/oksimetre fiizyonu), yapay zeka araciligiyla gercek
zamanl teshis ve yonlendirme, termal/darbeye dayanimli kosullu kilitlemeli tibbi hazne
ve en Odnemlisi robot kol ile doz/derinlik kontrollii enjeksiyon gibi dogrudan “ilk yardim

miidahalesi” iglevlerini kapsamamaktadir.

2024/007569 numarali patentte acil durum, olaganiistii hal veya savas durumunda,
etkilenen bolgeye veya olay bolgesinde gérev yapabilen tam otonomi 7/24 hazir ilk
yardim hizmeti saglayan; afetzede ve/veya kazazedenin konumunun tespit edilmesini /
bulunmasini, yardima ihtiya¢ duyan kisilerin durumlarinin merkeze aktarilmasini, insani
yardim faaliyetleri, gida veya ila¢ ulastirilmasi gibi tespit / miidahale / ilk yardim

faaliyetlerini gerceklestiren insansiz hava araci aciklanmistir. Ancak, s6z konusu
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dokiimanda hasta, afetzede ve/veya kazazedeye olay aninda miidahale edilmesini

saglayan bir yapilanma yer almamaktadir.

KR102536191B1 numarali patentte bahsedilen sistem yapay zeka destekli bir drone
kurtarma sistemi olup, Ozellikle dag kazalar1 gibi acil durumlarda kazazedeleri tespit
etmek ve kurtarmak icin gelistirilmistir. Fakat s6z konusu dron, ilk yardim
malzemelerinin tasinmasi, robot kol ile ilk yardim, tehlikeli hayvanlar1 uzaklagtirma

gibi fonksiyonlara haiz degildir.

Sonu¢ olarak yukarida bahsedilen dezavantajlarin {istesinden gelebilen yeni bir

teknolojiye ihtiya¢ duyulmaktadir.

Bulusun Tanima:

Bulus, afet ve acil durum sahalarinda ilk dakikalarda yasanan kritik gecikmeyi
azaltmak, sahaya gitmeden dogru durum tespiti yapmak ve ¢evredeki kisilerin
kaygi/tereddiitlerini  gidererek ilk yardim uygulamasini standartlastirmak ig¢in
tasarlanmistir. Mevcut teknik c¢ogunlukla yalnizca kesif ve goriintii aktarimiyla
sinirliyken, bu sistem tespit + karar + yonlendirme + miidahale + veri paylagimini tek
bir IHA platformunda birlestirerek miidahale zincirini kapatmaktadir. Bdylece
yanlig/eksik miidahale ve personelin tehlikeye maruz kalmas: gibi sorunlari

azaltmaktadir.

Bulusta yer alan GNSS (GPS/GLONASS) ve ataletsel sensdrler, optimum rotay1
belirlemekte, stabil ve dogru ucus saglamakta, riizgar gibi zorlayic1 kosullarda dahi
hedefe hizli ulasarak altin dakikalar1 kazandirmaktadir. Ugus stabilizasyonu sayesinde

olay yerine titresimsiz goriintii ve kararli platform sunmaktadir.

IHA, Coklu algi (kamera + doppler radar + termometre + oksimetre) ile biling,
poz/yaralanma, kanama izleri, hareketlilik, solunum ve kalp atimi gibi gostergeleri
giysi/ortli lizerinden dahi okuyabilir. Radarin duman ve karanliktan etkilenmemesi

sahadaki belirsiz kosullarda dahi giivenilir triyaj olanag verir.
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Goriintli ve sensor verileri yapay zekd modeli ile birlestirilmistir. Sistem, ilk yardim
gereksinimini saptamakta ve yapay zeka araciligiryla yoneltilen soru—cevap akisiyla
hasta, afetzede ve/veya kazazedeyi veya refakat¢iyi adim adim yonlendirmektedir.
Burada refakatci ilkyardim bilgisine sahip olmayan biri olabilir. Bu sayede sahadaki
bilgi/kabiliyet farki minimize edilerek tutarli, tekrarlanabilir ilk yardim akis

saglanmaktadir.

Robot kol, steril ve degistirilebilir uglar ile temash islemleri giivenli bicimde
yapmaktadir. Enjeksiyon modiilii ise doz ve igne derinligi kontrolli uygulama
saglamaktadir (basing/temas geri bildirimiyle). Temassiz miidahale modiilleri (6r. UV-
C/antiseptik sprey, isaretleme) sayesinde kontaminasyon riski azalmakta ve temas

oncesi hizli alan hazirlig1 yapilmaktadir.

Yetkili komut ve gorev kosulu (hedefe ulagsma vb.) birlikte saglanmadan agilmayan
kilitli tasima haznesi, malzeme/ilaglarin yanlis zamanda birakilmasini 6nlenmektedir.
Termal izolasyon + darbeye dayanimli ¢ok katmanli yapr ve modiiler tutucular ilk

yardim malzemelerini sarsinti/carpma ve sicaklik dalgalanmalarina kars1 korunmaktadir.

Mikrofon—hoparlor tabanli iletisim ile canli sesli/gorsel yonlendirme yapilmaktadir.
Giriiltic  engelleme sayesinde kalabalik/karmasik  sahalarda  komutlar  net
anlasilmaktadir. Gerekirse ekran/uygulama iizerinden animasyonlu ilk yardim adimlari
gosterilmekte, boylece ilkyardim bilen herhangi birisi olmasa dahi dogru uygulama

sans1 artmaktadir.

Telemetri, video ve durum verileri 112 gibi merkez birimlere anlik olarak
aktarilmaktadir. Uzmanlar uzaktan teshis/dogrulama yapabilmekte ve sahadaki akisa
aninda miidahil olabilmektedir. Bu iki yonlii yapi, yer—hava koordinasyonunu

giiclendirmekte ve karar kalitesini yilikseltmektedir.

Sesli—1s1kl1 uyar1 sistemi, kamera verileriyle c¢evresel tehditleri algilayip c¢evreyi

uyarmaktadir. Alan isaretleme, trafik yonlendirme, ekiplerin yaklagsma koridorlarini
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aydinlatma gibi islevlerle saha giivenligini artirmaktadir. Boylece ilk ekip gelmeden de

olay yerinde diizen ve goriiniirliik saglanir.

Aerodinamik ve koruyucu govde, zorlu hava ve saha sartlarina uyum saglamaktadir.
Modiiler yap1 (hazne diizeni, ug¢ setleri, miidahale modiilleri) farkli senaryolara hizla
uyum saglamaktadir. Bu, bakimi kolaylastirmakta ve sahip olma maliyetini

diistirmektedir.

Sistemimiz, erigim siiresini kisaltir, miidahale kapsamini genisletir, hata payini azaltir
ve miidahale dogrulugunu artirir. Boylece hayatta kalma oranlarimi yiikseltirken, ilk

miidahale ekiplerinin giivenligini de desteklemektedir.

Sekillerin Aciklanmasi:

Bulus, ilisikteki sekillere atifta bulunularak anlatilacaktir, boylece bulusun 6zellikleri
daha acikca anlasilacak ve takdir edilecektir, fakat bunun amaci bulusu bu belli
diizenlemeler ile sinirlamak degildir. Tam tersine, bulusun ilisikteki istemler tarafindan
tanimlandig1 alani i¢ine dahil edilebilecek biitiin alternatiflerinin, degisikliklerinin ve
denkliklerinin kapsanmasi amaglanmistir. Gosterilen ayrintilar, sadece mevcut bulusun
tercih edilen diizenlemelerinin anlatimi amaciyla gosterildigi ve hem ydntemlerin
sekillendirilmesi, hem de bulusun kurallar1 ve kavramsal 6zelliklerinin en kullanish ve

kolay anlagilir tanimini saglamak amaciyla sunulduklart anlagilmalidir. Bu ¢izimlerde;

Sekil 1 Bulusa konu insansiz hava aracini gosteren temsili perspektif
goriintimiidiir.

Sekil 2 Bulusa konu insansiz hava aracini gosteren temsili onden goriiniimiidiir.

Sekil 3 Bulusa konu insansiz hava aracim1i gdsteren temsili arkadan
goriintimiidiir.

Sekil 4 Bulusa konusu sistemin ¢aligma isleyisini gdsteren blok diyagramina

iligkin goriiniimidiir.
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Bu bulusun anlasilmasina yardimci olacak sekiller ekli resimde belirtildigi gibi

numaralandirilmis olup isimleri ile beraber asagida verilmistir.

Referanslarin A¢iklanmasi:

—_—

Govde

Pervane

Tasima haznesi
Robot kol

Kamera

Durum tespit sistemi
Iletisim sistemi

Konumlandirma sistemi

o ®» 2o v kWD

Sesli ve 1s1kl1 uyart sistemi

._
e

Mikroislemci
Ekran

—_ =
N =

Batarya

Bulusun Detayh Aciklanmasi:

Burada kullanilan terminoloji, yalnizca belirli uygulamalar1 tanimlama amaci
tasimaktadir ve bulusun kapsamini smirlayicit nitelikte degildir. Burada kullanilan
"ve/veya" terimi, iliskili olarak listelenmis maddelerin bir veya daha fazlasinin herhangi
bir ve tim kombinasyonlarin1 icermektedir. Ayrica, burada kullanilan tekil "bir," "bir
adet" ve "belirtilen" terimleri, baglam agik¢a aksini belirtmedikce, ¢cogul halleri oldugu
gibi tekil halleri de kapsayacak sekilde tasarlanmistir. Ayrica, bu tariftnamede kullanilan
"igerir" ve/veya '"igeren" terimlerinin, belirtilen ozelliklerin, adimlarin, islemlerin,
unsurlarin ve/veya bilesenlerin varligim1 belirttigi, ancak bir veya daha fazla diger
ozelliklerin, adimlarin, islemlerin, unsurlarin, bilesenlerin ve/veya bunlarin gruplarmin

varligini veya eklenmesini diglamadig1 anlasilacaktir.
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Aksi belirtilmedikge, burada kullanilan tiim terimler (teknik ve bilimsel terimler dahil),
bu bulusun ait oldugu alanda genel bilgiye sahip bir kisinin genellikle anladig1 anlamla
ayni anlama sahiptir. Ayrica, yaygin olarak kullanilan soézliiklerde tanimlanan
terimlerin, ilgili alanin ve bu agiklamanin baglamiyla tutarli bir anlama sahip olacak
sekilde yorumlanmasi gerektigi, aksi agikg¢a burada tanimlanmadik¢a idealize edilmis

veya asirl resmi bir anlamda yorumlanmayacagi anlasilacaktir.

Bulusun agiklanmasinda, bir dizi teknik ve adimin agiklandigi anlasilacaktir. Bunlarin
her biri ayr1 ayri fayda saglamakta olup, ayn1 zamanda bir veya daha fazlasiyla ya da
bazi durumlarda diger aciklanan tekniklerin tiimiiyle birlikte kullanilabilir. Buna gore,
acikligin saglanmasi adina, bulusun agiklanmasi kisminda her bir adimin miimkiin olan
tim kombinasyonlarin1 gereksiz bir sekilde tekrar etmekten kaginilacaktir. Bununla
birlikte, tarifname ve istemler, bu tiir kombinasyonlarin tamamen bulusun ve istemlerin

kapsami i¢cinde oldugu anlayisiyla okunmalidir.

Burada yeni bir yapay zeka destekli ilk yardim destek sistemine haiz afet, hastalik veya
kaza gibi durumlarda kullanilmas1 amaciyla tasarlanmis insansiz hava araci sistemi ele
alinmaktadir. Asagidaki agiklamada, mevcut bulusun tam olarak anlagilmasini saglamak
amaciyla bircok 6zel ayrinti sunulmustur. Ancak, bu ayrintilar olmaksizin da mevcut

bulusun uygulanabilecegi, alaninda uzman kisiler tarafindan acikca anlasilacaktir.

Insansiz hava aracini olusturan gdvde (1), aliiminyum ve karbon fiber kompozit
malzemeden imal edilmistir. Govde (1), insansiz hava aracinin zemin {izerinde sabit
durabilmesini saglayan ayaklar icermektedir. Govde (1) tasarimi, modiillerin optimum
aerodinamik verimlilikle ¢alismasin1 saglayacak sekilde sekillendirilmistir. Govde (1)
aym1 zamanda mekanik ve elektronik tiim aygitlarin biinyesinde bulunmasini ve
korumasini saglamak amaciyla muhafaza gérevi de gérmektedir. Insansiz hava aracinin
ucusunu saglamasi amactyla govdenin (1) lizerine sabitlenmis fir¢asiz DC motor tahrikli

cok sayida pervane (2) bulunmaktadir.

Tasima haznesi (3), ilk yardim ekipmanlarin ve ilaglarin muhataza edildigi, ilk yardim

esnasinda tedavi amaciyla kullanilmasi {izere acilan ve tedarigin saglandig1 bir cihazdir.
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Tasima haznesi (3), govdenin (1) tercihen alt kisminda yer almakta olup, yapilacak
herhangi bir modifikasyon ile gévdenin (1) herhangi bir yerine de konumlandirilabilir.
Tasima haznesi (3) ¢ok katmanl bir yapiya haizdir. Dig kabugu darbeye dayanimli bir
polimer (6r. PC-ABS karisimi, PA6, PEEK) veya karbon fiber takviyeli polimer
kompozitten olusturulabilir. Dis kabuk ile i¢ kabuk arasinda yer alan ¢ekirdek katman,
kapali hiicreli kopiik (6r. EPP, EVA, PMI) ve/veya aerogel esasli izolasyon kecesi
ve/veya vakum izolasyon paneli (VIP) igerebilir. Termal stabiliteyi artirmak amaciyla
hazne igine faz degisimli malzeme (PCM) Kartuslar1 yerlestirilebilir. I¢ kabuk,
antibakteriyel kaplama uygulanmis metal (6r. aliiminyum alasimi, paslanmaz ¢elik)
veya antimikrobiyal katkili polimer olabilir. Bu sandvi¢ yapi; 1s1 transferini azaltma
(termal izolasyon) ve darbenin soniimlenmesi (mekanik/¢arpma dayanimi) hedefleriyle
birlikte, diisiik kiitle ve iiretim kolaylig1 saglayacak sekilde se¢ilir. Tagima haznesi (3),
sadece yetkili komutlar ile acilabilen bir yapiya haizdir. Bunun i¢in elektromekanik bir
kilitleme mekanizmas: kullanilmaktadir. Bu kilitleme mekanizmas: yalnizca yetkili
komutlar ile agilmaktadir. S6z konusu bu yetkili komutlar; uzaktan kumanda/mobil
uygulama {izerinden veya sunucu lizerinden gonderilecek sinyal olabilir.
Elektromekanik kilitleme mekanizmasinin kilidi servo motor ile kontrol edilmektedir.
Gelen sinyal mikroislemcide (10) islendikten sonra servo motora kilidin agilmasi
komutu gonderilmektedir. Bulusun bir diger uygulamasinda, kilitleme mekanizmasinin
acilmas: icin saglanmasi gereken diger bir faktor ise gerekli kosullarin saglanmasi
olabilir. Ornegin; IHA ilgili hedefe/konuma ulastiginda kilitleme mekanizmasinin kilidi

coziilerek malzemelerin birakilmasi saglanabilir.

[k yardim malzemelerinin veya ilaglarin IHA nin hareketi esnasinda devrilmesini veya
zarar gormesini engellemek amaciyla modiiler tutucular ve elastik baglama elemanlar
kullanilmaktadir. Bu tutucular ve baglama elemanlari, tasima haznesinin (3) i¢

kismindaki hazne yuvalarina sabitlenmektedir.

IHA’ nin 6nemli bilesenlerinden bir digeri ise robot koldur (4). Robot kol (4), ii¢ eksenli
olarak calismaktadir (dondiirme, asagi-yukar1 ve ileri-geri hareketleri). S6z konusu bu
kinematik hareketler servo motorlar1 ile saglanmaktadir. Robot kolunun (4) u¢ kismi

steril ve degistirilebilir uclarla donatilmistir. Robot kol (4) hafif ve dayanikli olmasi
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amaciyla aliminyum ve karbon fiber alasimdan imal edilmistir. Robot kol (4) hasta,
afetzede ve/veya kazazedenin yardima ihtiyaci olmasi durumunda gerekli miidahaleleri
gerceklestirme  amaciyla  calismaktadir.  Miidahale esnasinda  steril  uclar
kullanilmaktadir. Robot kol (4) ek olarak enjeksiyon modiilii igermektedir. Enjeksiyon
modili, acil durumlarda ilaglarin otonom, kontrollii ve giivenli bir sekilde enjekte
edilmesini saglamaktadir. Bu modiil, dozaji ve igne derinligini ayarlayabilmektedir.
Bunun i¢in basing sensorleri ile desteklenmistir. Robot kol (4) ayn1 zamanda temas
gerektirmeyen iglemler i¢in temassiz bir miidahale modiilii igermektedir. Bu modiil,
antiseptik sprey piiskiirtme, UV-C ile yiizey sterilizasyonu ve isaretleyici/lazer pointer
ile hedef alanin wuzaktan isaretlenmesine imkan verir. Temassiz miidahale,

kontaminasyon riskini azaltir ve ilk temas 6ncesi alan hazirligini hizlandirir.

Robot kol (4) aym1 zamanda kanama algilama modiili ve sterilizasyon modiilii
unsurlarma da sahiptir. Kanama algilama modiilii, [HA’da yer alan kamera ve optik
sensoOrler iizerinden kaza veya afet alaninin goriintiilenebilmesini saglamaktadir. Elde
edilen goriintiilerden, renk yogunlugu ve doku spektral 6zellikleri goriintii islemcisi
araciligiyla elde edilmekte ve yapay zeka modeli ile analiz edilerek gercek kan varligi
tespit edilmektedir. Ayrica kizilotesi ve derinlik sensorlerinden alinan verilerin
algoritma ile entegrasyonu sayesinde kirmizi giysi veya 151k kosullarindan kaynaklanan
yanlis pozitiflerin filtre edilmesi ve tespit edilen kanama durumunda kanama tespit
sinyali olusturulabilmektedir. Sterilizasyon modiilii ise yukarida da bahsedildigi tizere
kanama tespit edilmesi sonrasinda robot kolun servo motorlar ile kanamanin bulundugu
yere konumlanmasini saglamaktadir. Uzerinde bulunan piiskiirtme nozulu ile antiseptik
soliisyonunun hedef alana piskiirtilmesi saglanmaktadir. Piiskiirtme islemi
tamamlandiktan sonra ayni bolgenin UV-C LED 15181 ile belirlenen siire boyunca

1sinlanarak mikroorganizmalar yok edilmektedir.

Kamera (5), gercek zamanli ¢evreden goriintli aktarimi saglayan, hasta, afetzede
ve/veya kazazedenin fizyolojik durumunu degerlendirebilen bir cihazdir. Kamera (5),
360 derece donebilen servo motor tahrikli bir tutucuya konumlandirilmis olup, gévdenin
(1) tst kismindadir. Kamera (5), ¢evresinde gece goriisii saglayan IR LED isiklar

bulundurmaktadir.
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Govdenin (1) elektronik ekipmanlar kismini olusturan araglar arasinda iletisim sistemi
(7) yer almaktadir. Iletisim sistemi, hasta, afetzede ve/veya kazazede ile sesli ve gorsel
iletisim kurulmasimni saglamaktadir. iletisim sistemi (7), mikrofon ve hoparlorden
olusmaktadir. Hasta, afetzede ve/veya kazazedeye talimatlar vermekte ve cevredeki
kisilerle iletisim saglamaktadir. Hasta, afetzede ve/veya kazazedeye veya refakatgiye ilk
yardim uygulamalar1 ayrica ekran (11) {lizerinden animasyonlar esliginde de
sunulabilmektedir. Ayrica, iletisim sistemi (7) yapay zeka destekli ¢cok kaynakli veri
entegrasyonu ve yapay zeka ile ger¢ek zamanli olarak, kisiler ile soru ve yanit seklinde
etkilesime gecebilmektedir. Cevredeki giiriiltiilerin engellenmesi amaciyla giiriilti

engelleyici filtre sisteme akuple edilmistir.

Durum tespit sistemi (6) kazazede veya hasta, afetzede ve/veya kazazedenin o anki
durumunun yapay zeka araciligtyla tespit edebilmesi amaciyla kullanilan bir sistemdir.
Bu sistem (6), kamera (5) ile birlikte hasta, afetzede ve/veya kazazedenin durum
degerlendirmesi yapmaktadir. Kamera (5), kisi tespiti, poz/yaralanma, kan/yaralanma
izleri, biling ve hareketlilik gibi durumlar1 gézlemlemektedir. Bunun i¢in goriintii
islemcisi kullanilmaktadir. Durum tespit sisteminde (6) yer alan doppler radar ise
giysi/ortli lizerinden solunum ve kalp atim mikrodalga hareketlerini yakalamaktadir.
Radar, duman veya karanliktan etkilenmemektedir. Termometre kisinin viicut 1sisini,
oksimetre ise oksijen satiirasyonu ve nabzi O0lgmekte ve kisinin durum belirtisinin

belirlenmesi konusunda verileri mikroislemciye (10) iletmektedir.

Konumlandirma sistemi (8) IHA’nin havadaki rotasin1 optimum mesafelere gore
belirleyen, ucus stabilizasyonu saglayan bir sistemdir. GPS ve GLONASS alicilar,
hassas konum bilgisi saglayan antenler ile birlikte gévdenin (1) iist boliimiinde yer
almaktadir. Bu sistem icermis oldugu ivmedlger, jiroskop ve barometre sensorleri
araciligiyla THA’nin ugus stabilizasyonunu saglamaktadir. Bu modiiller, zorlu hava

kosullarinda dahi sabit ve dogru ugusa olanak saglamaktadir.

10
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Govdenin (1) altinda yer alan sesli ve 1s1kl1 uyar1 sistemi (9) ek hoparlor ve ¢ok renkli
LED isiktan olugmaktadir. Bu sistem (9), ¢evresel tehditlere kars1 uyar1 vermek igin

kullanilmaktadir. Cevresel tehditler ise kamera (5) araciligiyla algilanmaktadir.

Sistemin genel olarak calisma algoritmasi su sekildedir; IHA iizerindeki tiim elektronik
modiiller elektriksel olarak devreye alinmaktadir. GPS/GLONASS modiilleri {izerinden
alman sinyaller ile ucus konum bilgisi alinmaktadir. Tasima haznesinin (3) kilidi
elektrik motoru ile kontrol edilmekte ve kapak giivenli bir sekilde kapatilmaktadir. ITHA
konum verilerine dogru ugus gergeklestirirken, konumlandirma sistemi (8) IHA’y1
otonom veya manuel olarak ilgili alana yonlendirmekte ve havadayken stabilizasyonunu
saglamaktadir. Ugus aninda robot kol (4) sabittir. IHA hedefe ulastiginda tasima haznesi
(3) kilidi gelen komutla birlikte ¢o6ziilmekte ve malzeme kontrollii bir sekilde
birakilmaktadir. Ardindan, hasta, afetzede ve/veya kazazedenin durumu durum tespit
sistemi (6) araciligiyla kontrol edilmektedir. Eger, ilk yardim uygulanmasi gerekiyorsa
bu esnada robot kol (4) devreye girmekte, robot kol (4) servo motorlar araciligiyla
acilmakta ve modiiler steril uglarla ilk yardim uygulamalar1 yapilmaktadir. Ayrica,
hasta, afetzede ve/veya kazazedeye veya varsa yanindaki refakatciye gerektigi
durumlarda ilk yardim yonergeleri sesli ve gorsel olarak iletisim sistemi (7) ve ekran

(11) tizerinden paylasilmaktadir.

Bulusun bir diger uygulamasinda, sterilizasyon sonrasinda komplikasyon azaltma iglemi
de uygulanabilmektedir. Bunun icin oncelikle THA’da yer alan sicaklik ve nem
sensorleri ortamin sicakligini ve nem degerlerini belirler. Mikroislemci (10) ise dnceden
belirlenmis (varsayilan) giivenli araliklar ile yeni Olglilen degerleri karsilastirir.
Karsilagtirma sonucunda asir1 1sinma veya kuruma riski tespit edildiginde antiseptik
piiskiirtme siiresinin veya UV 1smmlama siiresinin otomatik olarak kisaltilmasi veya
durdurulmast saglanabilir. Bu risk durumu bilgisi ayn1 zamanda ekran (11) {izerinden

refakatgiye ve telemetri tizerinden merkeze iletilebilir.

Kamera (5) ve sensorlerden alinan fiziksel veriler ile ortam kosullarina ve ¢evredeki

tehlikelere karsi kisi sesli ve 1s1kl1 uyar sistemi (9) vasitasiyla uyarilabilmektedir.

11
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Mikroislemci (10), yapay zeka modellemeleri igermekte olup, kamera (5), durum tespit
sistemi (6), iletisim sistemi (7), konumlandirma sistemi (8), sesli ve 1sikl1 uyari
sisteminden (9) gelen verileri islemekte ve girilen referans degerlere gore
degerlendirmeler yaparak ¢iktilar tiretmektedir. Sistem, uzaktan kumandayla veya cep
telefonu uygulamasi ile manuel veya otonom olarak kontrol edilebilmektedir. Sistemin

ithtiya¢ duydugu elektrik enerjisi ise bataryadan (12) karsilanmaktadir.

Mikroislemciye (10) gelen veriler ve islemcide olusan ¢iktilar ayn1 zamanda 112 gibi
merkez Dbirimlere durumun uzmanlar tarafindan uzaktan kontrol edilebilmesi

gonderilebilmektedir. Anlik veri paylasimi telemetri iizerinden saglanmaktadir.

Sistemde yer alan ugus kontrol birimi IHA ugusunun temel kontrol ve emniyet
fonksiyonlarint yonetmektedir. Bu birim, IMU verilerini isler, konumlandirma sistemi
(8) ile entegre calisir, servo motor siirticiileri araciligiyla pervaneleri (2) kumanda eder

ve acil durum senaryolarinda emniyet modlar1 (6r. RTH/RTL) ile giivenli inis saglar.

12
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