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1. Proje Ozeti (Proje Tanim)
Gilinitimiizde tarimda bir¢ok sorun vardir. Bu sorunlarin ¢oziimii ise teknolojinin yardimiyla
miimkiindiir. Projemizde hasadi zor olan iiriinlerin hasadini1 gelistirdigimiz otonom robot ile
kolaylastirmayr amacladik. Universitemizin konumu Isparta olmasindan dolayr hasat
robotumuzu Isparta giilii lizerinden gelistirmek istedik fakat yapay zeka destekli otonom
robotumuz diger mahsuller iginde mahsuliimiiziin ¢esidine bagl olarak giincellenip,
kullanilabilir hale getirilecektir. Birgok ¢esit mahsuliin hasadi zahmetli oldugu gibi Giil hasad1
da zahmetli ve zorlu bir siiregtir, bu siirecin baslica sorunlari; sezonluk is¢i bulmak ve maliyeti
kargilama, dogru veyahut zamaninda toplanmama sonucu zarar géren ve israf olan giillerdir.
Robotumuzun kol ve gévde kismi olmak {izere 2 ana kisim; Wi-Fi, GPS, IMU, kizilétesi, agirlik
olmak tizere 5 ¢esit sensorden olusmaktadir. Govde kisminda 4 tekerlekli hareket mekanizmasi,
robotu yonlendirecek sekilde elektronik ve sensor sistemi, robotumuza gii¢ verecek elektrik
tesisat1 olacaktir. Kol kismi 3 ana boliime ayrilmaktadir; kamera, kesici alet, vakumlama
sistemi. Kameramizda kullanacagimiz, makine 6grenimi (Machine Learning) teknolojisi ile
iiriin tanima ve yol takibi iglemleri yapilacak, kolun iizerindeki kesici alet yardimiyla hasadi
yapilan iriin vakum ile gévdedeki depoya aktarilacaktir. Robotumuz kullanici dostu, kolay
kullanilabilir arayiizlii bir mobil uygulama ile robot ve hasat ile ilgili bilgileri es zamanl1 olarak
mobil uygulamaya aktaracaktir. Boylece kullanici, hasadin hangi bolgelerde yapildigini ve
hasat durumu ile ilgili biitiin bilgileri aninda elde edecektir. Kullanicinin istegine bagli manuel
olarak da robotu hareket ettirebilecektir. Projemiz robotik teknolojinin tarimdaki diger
sorunlara da ¢6ziimiin yine teknolojide oldugunu gostermektedir. Robotumuz gecen sene finale
kalmistir ve prototipi gelistirilmistir fakat pandemi kosullarinda takim tiiyelerinin ¢ok ge¢ bir
araya gelebildigi ve 1 ay igerisinde robotu gelistirmesinden dolay1 bazi istenilen entegreler
monte edilememistir.Gegen sene otonom bir sekilde ¢alisabilen robotumuz konumlandirmada
baz1 problemler yasamistir ve vakumlama sistemi kullanilamamistir. Bu sene bu entegre ve
yazilim giincellemelerini yaptirip robotumuzu en verimli ve tarimda rahatlikla kullanilabilecek
bir hale getirmeyi amaglamaktayiz.

2. Problem/Sorun
Gliniimiizde tarla ve bahgelerin hasadinda bir¢ok sorun vardir. Biz ise bu sorunlarin en 6nemli
olanlarini ele aldik. En basta genel bir sorun olan tarimda teknolojik uygulamalar, ¢ift¢imiz i¢in
anlagilabilirligi ve kullanilabilirligi agisindan zorlu

oldugu i¢in yaygin bir kullanim saglanamamaktadir.
Sezonluk is¢i bulma ve maliyeti karsilama, yanlis
toplama sonucu zarar goren bitki ve israf olan
giillerimiz, daglik arazilerde yetisen giillerden dolay1
is¢ilerin ulagiminin sikintist ve bazi yabani giillerden
dolay1 iscilerin zarar gérmesi gibi bir¢ok sorun daha
vardir.

Isparta ve c¢evresinde bircok giil c¢esidi
yetismektedir. Isparta giiliiniin hasat zaman1 Mayis

ve Haziran aylaridir. Bu kisa hasat zamanindan Resim 1- Isparta’da Daglik Alanda
dolay iireticilerimiz sezonluk is¢i bulma rekabetine Yetisen Giiller



girmektedir. Is¢i  bulmamn

yaninda,yag {iretim ve ticarette kullanilan
giiller,gec hasat yapildigi zaman yaglarini
kaybeder. Hatta bu yiizden giinliik olarak
giilleri satin alan giil fabrikalar1 6glen 11 den
sonra gelen giilleri kabul etmemektedir. Bu da
ciftciyl zarara ugrattigi gibi is giiclinii ve
stresini de arttirmaktadir. Bu sezon (2022
sezonu),iscilerimiz giiliin kilosunu 4 TL’ye

Resim 3- Atilim Universitesi Endiistriyel
Sera Robotu

zorlugunun

Resim 2- Isparta Giili
toplamaktadir,fabrikalar ise 9 TL’ye satin
almaktadirlar ,farkli masraflari da hesaba

kattigimizda  (sulama,bakim,dikim  vs.)
karimizin yaridan fazlasi is¢i lcreterine
gitmektedir.

Ayriyeten bazi yabani giillerin is¢ilerimizin
ellerinde ve viicudunun belli noktalarinda
tahribat yarattig belirlenmistir.

Hasat zamaninin kisaligindan dolayr hizhi
toplanan ve is¢i hata payindan birgok
triiniimiiz israf olmaktadir. Bu gibi sorunlar
iireticimizin maliyet ve zaman kaybina yol

agmaktadir.

Onceki senelerde Atilim Universitesinde gelistirilmis olan yar1 otonom robot ve gegen sene
Teknofest projelerinden olan Endiistriyel Sera Robotu projeleri bulunmaktadir ama bu projeler
sadece sera i¢inde kullanim olanagr oldugundan ve ihtiyaglar1 karsilamakta yetersiz
kalmiglardir. Daha gelismis bir yazilim ve donanimsal iyilestirmelerle dis arazide de

kullanilabilecek bir hasat robotu yapilabilir.

3. Coziim

Oncelikle ciftcimizin anlamasi ve kullanmasi kolay olacak sekilde tasarlayacagimiz hasat

robotumuz sayesinde;

*  Robotumuz her hasat doneminde tiriinii toplamaya hazir halde olacag i¢in sezonluk
1s¢1 bulma ve iscilerin diger problemlerine (ulasim, yemek vs.) ¢6ziim olacaktir.

*  Yerli parcalarla yapilacak robotumuzun maliyeti diisiik olacagindan, fazla isci sayisi
ve yiiksek isci maliyetlerini kisa siirede karsilayip kar getirmeye baglayacaktir.

« Iscilerin hasat zamaninda {izerlerine binen is yiikiinii azaltip, zorluklari

kolaylastiracaktir.

*  Bilingsiz toplamanin 6niine gegip, uzun vadede {iriin verimini artiracaktir.



*  Coklu hasat donanimina sahip olacagindan ¢iftciye sadece giil hasadinda degil diger
mahsullerde de kullanim olanag: saglayacaktir.
Cift¢i maliyetini en aza indirgenmesi tezgah fiyatlarina yansiyacaktir. Bu da toplumun alim
giicline ve ekonomiye katki saglayacaktir. Robotumuzun kullanim kolayligi sayesinde
tilkemizdeki tarimda teknolojik uygulamalarin kullanilmaya baslamasi igin giiglii bir adim
olacaktir.
Robotumuz hasat zamaninda hem is giiciinii
hem de hasat verimini dogrudan arttiracagi o
sekilde tasarimlayarak sadece giil ile sinirh ;;j‘h T8
kalmaylp tiim diger {irlinlerin hasadini
yapabilecektir. Robotumuz kizilétesi, GPS,
IMU sensorleri ve kameradan yaralanarak
egimli veya diiz arazilerde kolayca hareket

ederek tarla gibi acik arazilerde yol takibi ——
yapacaktir. Resim 5- Projenin 2021 Teknofestte
Ayni zamanda tarlanin istendigi Tamamladigimiz Prototip

boliimiinden sadece 1 kere manuel
kullanip yapilarak hasat yapilacak
boliim hafizaya kaydedilecektir.
Boylece c¢iftgi mobil uygulama
sayesinde otonom modunu aktif
ederek robotun otonom hasat
yapmasint saglayacaktir. Toplama
sirasinda  robotik  kolun ucuna
montaj  edilmis  kesim  aleti
sayesinde toplanan mahsul vakum sayesinde ¢ekilerek olas1  Resim 6- Projenin bu seneki

bir dokiilme veya israfinda oniine gececektir. Ayrica kolun Temsili 3 Boyutlu Cizimi
iistline monte edilecek kamera sayesinde kolun hareket

kabiliyeti sayesinde daha fazla alan1 gorebilecegi i¢in yol takibini daha kapsamli yapacaktir.
Kameranin bir kullanim alan1 da daha énceden SD kart igine binlerce giil fotografi konularak
bir gomiilii sistem yaratilarak toplama sirasinda makine 6grenimi teknolojisi ile karsilastirilarak
olgun olan giiliin toplanip yanlis toplama sonucu harap olan mahsullerin 6niine gecerek hasat
verimini arttiracaktir. Bu sene tam tur donebilen tekerler ekleyip tarladaki hareketini
kolaylastirmay1 amaglamaktayiz. Projemiz tamamiyla yerli imkanlarla yapildigindan parca
temini ve yapim maliyeti de diisiik olacaktir. Ulkemizin son yillarda her alanda teknolojiyle
bulusmasi ozellikle tarim gibi mesakkatli is giiciiniin bulundugu bir alanda da yarar
saglayacagini diislindiigiimiizden ciftcimizin hem maliyetini azaltip kar yapacagi ve lriin
verimini arttiracagi bir proje ile katki saglamak istiyoruz.

4. Yontem

4.1.Donanim

Projemizde mekanik ve elektriksel donanimlar yogun arastirmalar sonucunda birbiriyle en
uyumlu ve en verimli pargalardan olusmaktadir. Ayriyeten teknolojik gelismelerden
yararlanilarak modern bir yapt kazanmistir. Donanimsal olarak 2 ana kisimdan olusacaktir.



Bunlar mekanik aksam ve elektriksel sistemlerdir.

4.1.1.Mekanik Aksamlar

Sase ve Dis Kaplama: 2 adet diiz metal plaka kullanilarak 2 katli bir sase olusturulacaktir. Bu
plakalar arasinda kalacak olan béliim yani ilk katimizda elektrik devreleri, sensorler, depo, akii,
vakum pompasi ve gelistirici kartlar1 bulunacaktir. Ust katinda ise kol mekanizmasi ve kamera
sistemi olacaktir. Robotun 4 tarafi da mika cam ile kaplanacaktir. Boylece i¢ tasarimi da daha
rahat gozlemlenebilecektir.

Motorlar ve Hareket Sistemi: 4 adet arazi tekerlegi kullanilarak zorlu arazilerde de kolay
kulanim olanag1 saglanacaktir. 2 adet normal 2 adet Endokerli olmak iizere 4 adet DC motor
kullanilacaktir. Endokerli DC motorlar 2 tarafa konularak sag ve soldan alacagi sinyaller
yardimiyla robotun hareket yoniinii belirleyecek ve yolunu bulmasini saglayacaktir. Servo
motorlar ise robotik kolun hareketinde kullanilacaktir.

Kol Mekanizmasi ve Vakum Sistemi: Robotumuzda 4 eksenli kol kullanilarak daha efektif
bir hareket kabiliyetine sahip olacaktir. Kullanilacak Servo motorlar dirsek gorevi gérecegi i¢in
insan koluna benzer bir yapiya sahip olacaktir. Bdylece uzanma, kendi etrafinda dénebilme,
tutma ve kesme gibi yetilere sahip olacaktir. Bu da bize daha hizli ve daha verimli bir hasat
saglayacaktir. Robotik kola monte edilen bir boru sayesinde kesilen iiriin boru boyunca
vakumlanarak iletilecek ve ilk katta bulunan depoya aktarilacaktir. Kullanilan vakum sistemi
test ve aragtirmalarla en iyi hale getirilerek tiriine herhangi bir zarar gelmemesi saglanacaktir.

4.1.2 Elektrik ve Elektronik Sistemler

Gelistirme ve Kontrol :
Mobil Bhmk ESP8266
Kartlari: Nvidia Jatson nano ”"‘

gelistirme karti tiim elektronik
sistemimizin beyni gorevini
gorecektir. Ek olarak 2 adet |t —
ardunio ve ESP8266 Kkartlary [ o |

ar
Ardunio Motor Kontrol
| Uno et Motorlan

/" \‘\
-~ Jatson Nano
Kol

ile PWM sinyali seviyesi | = | 7 Gelistime Karti ~

korunacaktir. Ardunio [ w | +*,
\\\/// Uno Karti
kartlarindan biri 4 adet Dc E=n \»

motorun kontroliinii saglarken

diger kartimiz Servo ( \ C m\ D;?\>
motorlarin ve vakum \ T
pompasinin  kontroliinii  saglayacaktir. Sekil 1- Elektrik Semast

Haberlesme kontrolii i¢in ESP8266 kart1 kullanilacaktir. Nvidia Jatson nano kartimizin 40
pinlik giris ¢ikisi, kamera, 4x USB, HDMI gibi baglanti noktalar1 ve SD kart ile depolama
secenegi bulunmaktadir. Bu da bizim i¢in ana kontrol karti olarak kullanilmasini gerekli
kilmastir.

Sensorler ve Kamera: Robotumuzda konum takibi i¢in GPS modiilii kullanilacaktir. IMU
sensoOr ile aracimizin hareketleri 6lciilerek daha istikrarli bir calisma saglanir. Kullanacagimiz
agirlik sensorii ile depo i¢i doluluk orani Olgiilerek mobil uygulamaya anlik veri akisi



saglanmaktadir. Haberlesme icin Wi-FI modiilii kullanilacaktir. 2 adet kizilStesi sensor robotun
on ve arka kisimlarina takilarak oniine ¢ikabilecek engelleri fark etmesini ve daha iyi bir hareket
kabiliyetine sahip olmasini saglayacaktir. Daha dnceden fotograflanan giil ¢igegi resimleri ile
bilgisayar ortaminda egitilmis derin 6grenme modelinin SD kart i¢ine yerlestirilmesi sayesinde
hasat sirasinda toplanacak {irlinli belirleyecektir. Bunun yaninda robotun 6n tarafina monte
edilecek olan kamera yol takibinde GPS ve IMU sensor ile birlikte galisarak olasi bir sapma
veya hata oranin1 da en aza indirgeyecektir.

Gii¢ Sistemi: Robotumuzda ana gii¢ kaynagi olarak 12v 6A’lik kuru akii kullanilacaktir.
Akiimiize enerjiyi ¢evre dostu ve agik arazide kullanilmasi sebebiyle gilines paneli monte
edilecektir. Akii ve panel arasinda bir sarj kontrolciisii koyularak aktarilan enerji takip edilip
gereken durumlarda ayarlanabilecektir. Akiiden ¢ikan enerji DC-DC doniistiiriicii ile gelistirici
ve kontrol kartlarimiza aktarilarak robotumuzun enerji ihtiyaci giderilecektir.

4.2.Yazhm

Genel bir yazilim gelistirme siireci bircok asamadan meydana
gelmektedir. Temel yazilim gelistirme asamalari Analiz, Tasarim,
Gelistirme, Test, Teslim ve Bakimdir. Bu sayede yazilim planli bir Yaziim
sekilde gelistirilmekte ve s6z konusu asamalar bir birini takip eden

Gelistirme @
— Sureci 4
dongii bigiminde ele alinmaktadir(Sekil 2). Projede gelistirilecek QYugutama

komple yazilimda da temel yazilim gelistirme agamalar1 goz oniinde
bulundurulacaktir.

-y etme

Tasarlama

Sekil 2- Temel yazilim
4.2.1. Mobil Uygulama Yazilim gelistirme agamalari
Projede Android ve 10S mobil cihazlar i¢in uygulama gelistirmeyi
saglayan  Blynk yazilim  platformu
kullanilacaktir. Blynk Arduino, Raspery Pi, Blurik
ESP, NodeMCU, Intel, STM32 gibi g
denetleyicilerin internet iizerinden kontrol

Bulut

edilmelerini saglayan bir 10T platformudur. —— WU o :Ll; Wi
Bulut tabanli Blynk platformu mobil ( oy ¥
cihazlardan sistemin gercek zamanh | Modem D
uzaktan izlenmesini ve kontrol edilmesini Gés 8 :
saglayacaktir(Sekil 3). Dl ﬁ)nsdm'd

Blynk platformu herhangi bir kod yazmaya
gerek  kalmadan, sadece  Widgetleri
kullanarak proje i¢in bir grafik arabirim gelistirilecektir. Sekil 4'de Blynk'e ait baz1 Widget
Box'lar goriilmektedir.

Sekil 3- Uzaktan izleme ve kontrol genel yapisi

Widget'ler; buton, LED, slider, LCD, timer, display, joystick, bildirim, e-mail, GPS, yergekimi
sensorii, ivme sensorili ve yakinlik sensorii gibi 6zellikler uygulamaya dahil edilecektir. Blynk
bulut hizmeti sayesinde ortamdan sensorler ile dlgiilen GPS, sicaklik, nem vb. sayisal veriler



3 R T 4 @ 848
WIDGET BOX

) Button

daha sonra ya da anlik okunmak igin et

saklanacaktir.

Large Slider

(O Timer

25°C Value Display
® LED

) Gauce

o)
Sekil 4- Blynk widget goriintiileri

4.2.2. Robotik Kontrol Yazilim
Robotun tarlada
Robot kontrol yazilim1 hedef nesneyi (koparilabilir giil hareketi
cigegi) tanima, robot kol manipiilatoriinii hedef
nesneye konumlandirma ve kesme, robotun tarlada

hareketi, sistemin kontrolii diigiimlerinden olusacaktir - Sistem
(g Kontrol
Yazilimda kullanilacak ortam ve yazilim dilleri; Linux Yazilimi

Ubuntu, Nvidia Isaac SDK, ROS(Robot Operating
System), Python, Arduino IDE olacaktir. Jetson Nano
kartina ~ Ubuntu  sistemi  kurulacaktir.  Sistem
kurulumundan sonra jetson nano’ ya Nvidia Isaac SDK, ROS ve Python yazilim ve kitleri
yiiklenecektir. Boylece Jetson Nano karti ile Nesne tanima, nesnenin pozisyonunun tahmini,
sensOrlerin ve sistemdeki diger bilesenlerin kontrolii yapilabilecektir.

Sekil 5- Robot kontrol yazilim sematigi

Isaac, NVIDIA'nin akilli robotlar i¢in acik platformudur. Isaac SDK, gezinme ve manipiilasyon
icin genis bir GPU hizlandirmali algoritmalar koleksiyonu saglar. Isaac SDK Engine, modiiler
uygulamalar1 kolayca yazmak ve bunlari gergcek bir robotta dagitmak icin bir gerceve
konumundadir.

ROS, Robot Isletim Sistemi ismine ragmen bir isletim sistemi ve tam anlamu ile bir cergeve
degildir. ROS; mevcut olan bir igletim sistemine dayanmakta olan diisiik seviyeli, ¢erceve gibi
bir katman yazilimdir. ROS i¢in desteklenen ana isletim sistemi Ubuntu’dur. ROS, sadece bir
iletisim araglar1 seti ve faydali kiitiiphanelerden olugsmamaktadir. ROS, C ++ ve Python
kullanilarak gelistirilmistir. Robotik uygulamalarda C++ kodu yazmak igin roscpp
kiitiiphanesini ve python kodu yazmak i¢in rospy kiitiiphanesi kullanilmaktadir.

Nesne tanima ve pozisyonlama modilleri derin 6grenme ve bilgisayarli gorii tekniklerine
dayanmaktadir. Nesne tanima i¢in ¢ok miktarda giil cigegi resmi farkli agilardan ve
uzakliklardan g¢ekilerek bir veri seti olusturulacaktir. Giil resimlerinden olusan veri seti ile
transfer 6grenme metoduna dayali CNN (evrisimsel sinir ag1) modeli egitilerek koparilabilir ve
koparilamaz siniflandirmasi igin en yiiksek basarimli model elde edilecektir(Sekil 6).



Bilgisayar ortaminda elde edilen
basarili model ve parametreleri Jetson
Nano kartina yerlestirilecektir. Jetson
Nanoya takili kameradan anlik alinan
giill goriintiileri modele girdi olarak
verilecek ve hedef nesnenin koparilip
koparilamayacagina karar verilecektir.
Nesne “koparilabilir” olarak
tanimlandiginda  hedef  nesnenin
pozisyon tahmini yapilarak robot
kolun konumlanmasi saglanacak ve
kesme islemi gergeklestirilecektir.
Kesilen giil ¢igegi, kol tizerindeki
vakumlu hortum ile toplama haznesine
aktarilacaktir. Sekil 7°de bu islemlerin
akis diyagrami verilmistir.

Robot hareket
modili(diigiimii), robotun
tarlada giil ¢izilerini takip
edecek sekilde tiim tarlada
ilerlemesini

gerceklestirecektir. Tarlanin

bir referans noktasi
baslangic olarak il
belirlenecek ve giil ¢icegi

hasadi bu noktadan

baglatilacaktir. Belirlenen bu

Hedefi incele

Hedef Toplanmaya Hayr .
Uygun Mu ? Sonraki Hedefe llerle

A

Hedefe Toplama islemini
Uygula
(Tutma,Kesme,Aktarma)

l J

islemi Bitir [

Sekil 6- Nesne tanima sistematigi

[_ Oﬁret\\mws modl Sinir a parametreleri ince ayan

Kopanlabilr

Parametrelerin illetirlmesi Sinflandirma

= On erenmeli st a8

Kopanlamaz

Sekil 7- Nesne tespit ve koparma akis diyagrami

noktadan itibaren giil ¢izilerinin son noktasina kadar robot rotasi, gps sensoriinden alinan veriler
ile dgretilecektir. Hasada “basla” komutu verildiginde robot 6gretilmis bu rotay: belirlenen en

uygun hizda dolasacaktir. Basla kontu ile beraber “Nesne tanima ve pozisyonlama modiilleri”
cagrilacak ve hareket modiilii ile etkilesimli ¢aligma baslatilacaktir.

Sistem Kontrol modiilii(diigimii) ise diger tiim modiillerle (publisher-subscriber) iletisim
halinde olacaktir. Bu modiil vakum motoru, toplama haznesinin doluluk kontrolii, sensdrlerden
bilgi akisi, robot kol hareketinin tahmin edilen konuma ulagmasini kesim islemlerini ve akii sarj

birimini organize edecektir. Belirtilen iglemlerin yerine getirilmesi i¢in Arduino IDE ortaminda
Arduino kartlar icerisine fonksiyonel kod bloklar1 yiiklenecektir.
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5. Yenilikei (Inovatif) Yénii

Gilintimiizde pek c¢ok hasat islemleri icin teknolojik projeler gelistirilmistir fakat farkh
sebeplerden dolay1 yaygin bir kullanim s6z konusu degildir. Ulkemizde modern tarimda, hasat
projeleriyle ilgili calismalar yapilmistir. Ornegin; Atilim Universitesinin yapmis oldugu [1]
hasat robotu; sadece sera ortaminda kullanilabiliyor, biiyiik rayli sistemler ve fazlaca donanima
ihtiya¢ duyuldugu icin maliyet ve kullanilabilirlik agisindan pek verimli olamamistir. Ayrica
gecen sene Teknofest yarigmasi icin yapilan proje de aymi sekilde sadece sera igerisinde
calistyordu ve islevini yerine getirmesi i¢in birden fazla ek robota ihtiya¢ duyuyordu. Bu
sebeple yine istenilen verim alinamiyordu. Yurt disindan ise Japonya merkezli Inaho Inc.
Sirketinin gelistirdigi[2] domates hasat robotu, gelismis bir yapay zekaya sahip olsa da biiyiik
bir mekanizmaya ve rayli sisteme sahip oldugu i¢in genis kullanim olanagi saglayamamaktadir.
Yurt disindaki bazi projeler aktif olarak kullanilmaya baslansa da iilkemizde bunlarin ulagima,
kullanim ve maliyet sorunlari yiiziinden maalesef hala modern tarimda istenilen seviyeye
gelinememistir.

Oncelikle cogunlugu yerli pargalarla iiretecegimiz projemizde, iilkemiz giftgileri icin maliyeti
diistirerek ulasilabilirligi arttirmayr planladik. Sonrasinda pratiklik acisindan robot kolumuza
monte edecefimiz vakum sistemi sayesinde, kolumuz topladig1 giilleri depoya aktarma
islemiyle zaman ve gaba sarf etmeyecek. Gelistirecegimiz mobil uygulama sayesinde(kolay
kullanim i¢in Tiirkge yonlendirmeler, anlik tarla ve robot takibi, hava durumu bilgileri, manuel
yonlendirme tuslar1), ¢iftcinin anlayabilecegi ve rahathikla kullanabilecegi bir sistem
olusturacagiz. Kullanacagimiz sensorler sayesinde depo doluluk oranimizi 6grenecegiz.
Gelistirecegimiz yazilim ile birlikte yol bulma ve konum takibi yapilarak sadece sera ortaminda
degil her tiirlii arazi sartlarinda rahatlikla kullanilabilecektir. Robotumuz ihtiya¢ duydugu
enerjiyi biinyesinde bulunan giines enerjisi panelleri sayesinde karsilamaktadir. Bu 6zelligi ile
de giliniimiizde hava kirliligine kars1 ¢evre dostu yakitlarin kullanilmasini 6ncii aldigini gosterir.

6. Uygulanabilirlik

Projemizin mekanik parcalar1 (sase ve dis kabuk vs.) 6zel iiretilecektir. Sensor ve elektronik
pargalar ise kolayca temin edilebilir oldugundan hayata gegirilmede oldukg¢a kolaylik
saglayacaktir. Gerektiginde parcalar gelistirilerek iirliniin potansiyeli arttirilabilir. Mobil
uygulama ve robotik yazilim kisminda python gibi iicretsiz ve kapsamli bir dil Kullanilacaktur.
Projenin prototipi olusturulduktan sonra hem yazilimsal hem de saha testlerine sokularak
uygulanabilirligi dlciilecektir. Bunun sonucunda gerekli diizenlemeler yapilarak son haline
getirilecektir.

Tiirkiye giil yagi ihracatinda diinya lideri konumundadir. Diinyanin giil yagi ihtiyacinin
yarisindan fazlas1 Tiirkiye’den karsilanmaktadir. Yaklagik olarak %90-95°1 ihrag edilen ve
iilkemiz ekonomisine bdyle katki saglayan bir {iriiniin hasat sorunlarin1 gidermek oldukga


https://www.atilim.edu.tr/shares/atilim/files/haberler/1_gulderen_poster.pdf
https://www.hortiturkey.com/yazilar/japonyadan-domates-hasat-robotu
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onemlidir. Bu yilizden projemiz gerekli destekleri aldiktan ve projemizin tam diizenlemeleri
yapildiktan sonra gerek kullanim agisindan rahathi§i gerekse maliyet agisindan ucuzlugu
sayesinde iilkemize tesvik edilerek yaygin olarak kullanilmaya baglanmas1 saglanabilir ayrica
dis ticarete agilarak ihracatta iilkemize katki saglayabilir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

CRROTOTIP MALIYETI

MALZEMELER

ELEKTRIK -Kablolar 90t -Kuru akii 174 ¢ -Lipo pil 346 &

-$arj kontrol cihazi 120 ¢ -DeiDe dinlgtlricd 306

_Baglanti 20 & -$ase 2000 & Stereo kamera 1,056.27 &

pargalar:

-Siipiirge motoru 285 & Dis aksam 1000 %

. -Depo 100 &
MEKANIK
-Robotik kol 2000 &
-2x Ardunio Uno 300¢% -IMU sensor 400 &
-Agirhk sensori 14%
-GPS modiili 200 ¢
KARTLAR VE -WiFi modiilii 123¢%
SENSORLER - CPU'lu gelistirme 2.508,33 &
karti
TOPLAM MALIYET **Listede belirtilen malzemelerden bazilari gegen sene gelistirdigimiz
prototipimiz dolayisiyla elimizde mevcuttur.
10.766 ©
.,:'\@\-‘-
£ e
¢ N
PO |
T  MAYIS HAZIRAN
« Robotumuzun eksik olan malzemelerinin
» Proje Detay Raporumuzun temin edilmesi.
tamamlanmasi ve teslimi. + Yapilacak glincellestirme ve
» Mobil Uygulamanin gelistirilmesi. iyilestirmelerin belirlenmesi.
« Prototip gelistirme calismalara yogun bir
sekilde baslanmasi
=" .k
TEMMUZ
3 * Tim yazilimsal ve donanimsal gelistirmelerin yapilmasi.
» Hedefimizdeki prototipin tamamlanmasi.
= Robotumuzun son testlerinin yapilmasi ve varsa hatalannin diizeltilmesi
» Ciftcimizin kullanimina sunmak.
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8.Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar)

Projemizin hedef Kitlesi
tarimla  ugrasan  tim
ciftcilerimizi

kapsamaktadir.  Ancak
sunacagimiz prototibimiz
icin hasat {irlinii olarak
Isparta giiliinii diistindiik.
Boylece  asil  hedef
kitlemiz Isparta gili
hasadiyla ugrasan
cift¢ilerimiz olacak ve

~ Resim 5- Cllek Hasadi Yapan

onlara kolaylik
Insanlar

saglayacaktir. Isparta

bolgesinde 10 bin ailenin Isparta giilii tarimiyla ugrastig1 bilinmektedir. Projemiz tarimla
ugrasan ailelerin yukarida bahsettigimiz sorunlarina (is¢i, maliyet vb.) ¢dzlim olacaktir.
Prototip robotumuz donanimsal ve yazilimsal olarak gelistirilebilir olacagindan ufak
modifikasyonlarla sadece Isparta giilii
hasadi i¢in degil diger iiriinlerin
hasadiyla ugrasan ¢iftgilerimize de
kolaylik saglayabilecektir. Hasat robotu
olarak serada kullanilan projeler mevcut
ancak acik arazide kullanilan tam
otonom bir robot yoktur. Bizim
yaptigimiz proje, acik arazide tam
otonom bir robot olarak c¢iftciye
kullanim kolayligi, diisik maliyet,
verimli hasat ve ekonomik kazang
konularinda destek olacaktir.

ReSIm 6 Gl Hasadl Yapan :
Insanlar



Gecen sene kullanmis
oldiugumuz bazi
malzemelrin hasar gormiis
olabilmesi

Malzeme uyumsuzlugundan
(boyut,enerji vs.) kaynaklanan
zaman kaybi.

Kullanacagimiz alti eksenli
robot kolun temininin zor
olmasi.

Kullanacagimiz uygulamalarin
robotla (konum takip,mobil
uygulama vs.) kalibrasyonunun
yapilamamasi.

9.Riskler

Yenilerinin alinmasi veya tamirinin
yapilmasi.

Ekstra malzeme temin edebilecegdimiz
yerlerin 6nceden belirlenmesi.

Daha diisiik eksenli kol kullaniimasi.

Amacindan sapmayacak sekilde bazi
uygulamalarin ¢ikariimasi,

Tablo 3- Risk Tablosu
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EKLER

Tablo 4-Elektronik Par¢a Baglantisi Semasi


https://dergipark.org.tr/en/download/article-file/823219
https://ticaret.gov.tr/data/5d41e59913b87639ac9e02e8/88c4152cb572489f9eb90906fe65e613.pdf
https://ticaret.gov.tr/data/5d41e59913b87639ac9e02e8/88c4152cb572489f9eb90906fe65e613.pdf
https://www.direnc.net/
https://www.robotistan.com/
https://www.atilim.edu.tr/shares/atilim/files/haberler/1_gulderen_poster.pdf
https://akademi.robolinkmarket.com/nodemcu-blynk-projesi/
https://www.hortiturkey.com/yazilar/japonyadan-domates-hasat-robotu
http://nek.istanbul.edu.tr:4444/ekos/TEZ/45737.pdf
https://tower.hardwario.com/en/latest/integrations/blynk-mobile-app-builder/
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