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1. Proje Özeti (Proje Tanımı) 

Günümüzde tarımda birçok sorun vardır. Bu sorunların çözümü ise teknolojinin yardımıyla 

mümkündür. Projemizde hasadı zor olan ürünlerin hasadını geliştirdiğimiz otonom robot ile 

kolaylaştırmayı amaçladık. Üniversitemizin konumu Isparta olmasından dolayı hasat 

robotumuzu Isparta gülü üzerinden geliştirmek istedik fakat yapay zekâ destekli otonom 

robotumuz diğer mahsuller içinde mahsulümüzün çeşidine bağlı olarak güncellenip, 

kullanılabilir hale getirilecektir. Birçok çeşit mahsulün hasadı zahmetli olduğu gibi Gül hasadı 

da zahmetli ve zorlu bir süreçtir, bu sürecin başlıca sorunları; sezonluk işçi bulmak ve maliyeti 

karşılama, doğru veyahut zamanında toplanmama sonucu zarar gören ve israf olan güllerdir. 

Robotumuzun kol ve gövde kısmı olmak üzere 2 ana kısım; Wi-Fi, GPS, IMU, kızılötesi, ağırlık 

olmak üzere 5 çeşit sensörden oluşmaktadır. Gövde kısmında 4 tekerlekli hareket mekanizması, 

robotu yönlendirecek şekilde elektronik ve sensör sistemi, robotumuza güç verecek elektrik 

tesisatı olacaktır. Kol kısmı 3 ana bölüme ayrılmaktadır; kamera, kesici alet, vakumlama 

sistemi. Kameramızda kullanacağımız, makine öğrenimi (Machine Learning) teknolojisi ile 

ürün tanıma ve yol takibi işlemleri yapılacak, kolun üzerindeki kesici alet yardımıyla hasadı 

yapılan ürün vakum ile gövdedeki depoya aktarılacaktır. Robotumuz kullanıcı dostu, kolay 

kullanılabilir arayüzlü bir mobil uygulama ile robot ve hasat ile ilgili bilgileri eş zamanlı olarak 

mobil uygulamaya aktaracaktır. Böylece kullanıcı, hasadın hangi bölgelerde yapıldığını ve 

hasat durumu ile ilgili bütün bilgileri anında elde edecektir. Kullanıcının isteğine bağlı manuel 

olarak da robotu hareket ettirebilecektir. Projemiz robotik teknolojinin tarımdaki diğer 

sorunlara da çözümün yine teknolojide olduğunu göstermektedir. Robotumuz geçen sene finale 

kalmıştır ve prototipi geliştirilmiştir fakat pandemi koşullarında takım üyelerinin çok geç bir 

araya gelebildiği ve 1 ay içerisinde robotu geliştirmesinden dolayı bazı istenilen entegreler 

monte edilememiştir.Geçen sene otonom bir şekilde çalışabilen robotumuz konumlandırmada 

bazı problemler yaşamıştır ve vakumlama sistemi kullanılamamıştır. Bu sene bu entegre ve 

yazılım güncellemelerini yaptırıp robotumuzu en verimli ve tarımda rahatlıkla kullanılabilecek 

bir hale getirmeyi amaçlamaktayız. 

 

 

2. Problem/Sorun 

Günümüzde tarla ve bahçelerin hasadında birçok sorun vardır. Biz ise bu sorunların en önemli 

olanlarını ele aldık. En başta genel bir sorun olan tarımda teknolojik uygulamalar, çiftçimiz için 

anlaşılabilirliği ve kullanılabilirliği açısından zorlu 

olduğu için yaygın bir kullanım sağlanamamaktadır. 

Sezonluk işçi bulma ve maliyeti karşılama, yanlış 

toplama sonucu zarar gören bitki ve israf olan 

güllerimiz, dağlık arazilerde yetişen güllerden dolayı 

işçilerin ulaşımının sıkıntısı ve bazı yabani güllerden 

dolayı işçilerin zarar görmesi gibi birçok sorun daha 

vardır.  

Isparta ve çevresinde birçok gül çeşidi 

yetişmektedir. Isparta gülünün hasat zamanı Mayıs 

ve Haziran aylarıdır. Bu kısa hasat zamanından 

dolayı üreticilerimiz sezonluk işçi bulma rekabetine 

Resim 1- Isparta’da Dağlık Alanda 

Yetişen Güller 
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girmektedir. İşçi bulmanın zorluğunun 

yanında,yağı üretim ve ticarette kullanılan 

güller,geç hasat yapıldığı zaman yağlarını 

kaybeder. Hatta bu yüzden günlük olarak 

gülleri satın alan gül fabrikaları öğlen 11 den 

sonra gelen gülleri kabul etmemektedir. Bu da 

çiftçiyi zarara uğrattığı gibi iş gücünü ve 

stresini de arttırmaktadır. Bu sezon (2022 

sezonu),işçilerimiz gülün kilosunu 4 TL’ye 

toplamaktadır,fabrikalar ise 9 TL’ye satın 

almaktadırlar ,farklı masrafları da hesaba 

kattığımızda (sulama,bakım,dikim vs.) 

kârımızın yarıdan fazlası işçi ücreterine 

gitmektedir.  

Ayriyeten bazı yabani güllerin işçilerimizin 

ellerinde ve vücudunun belli noktalarında 

tahribat yarattığı belirlenmiştir. 

Hasat zamanının kısalığından dolayı hızlı 

toplanan ve işçi hata payından birçok 

ürünümüz israf olmaktadır. Bu gibi sorunlar 

üreticimizin maliyet ve zaman kaybına yol 

açmaktadır. 

 

 

 

Önceki senelerde Atılım Üniversitesinde geliştirilmiş olan yarı otonom robot ve geçen sene 

Teknofest projelerinden olan Endüstriyel Sera Robotu projeleri bulunmaktadır ama bu projeler 

sadece sera içinde kullanım olanağı olduğundan ve ihtiyaçları karşılamakta yetersiz 

kalmışlardır. Daha gelişmiş bir yazılım ve donanımsal iyileştirmelerle dış arazide de 

kullanılabilecek bir hasat robotu yapılabilir. 

 

 

3. Çözüm 

Öncelikle çiftçimizin anlaması ve kullanması kolay olacak şekilde tasarlayacağımız hasat 

robotumuz sayesinde; 

• Robotumuz her hasat döneminde ürünü toplamaya hazır halde olacağı için sezonluk 

işçi bulma ve işçilerin diğer problemlerine (ulaşım, yemek vs.) çözüm olacaktır. 

• Yerli parçalarla yapılacak robotumuzun maliyeti düşük olacağından, fazla işçi sayısı 

ve yüksek işçi maliyetlerini kısa sürede karşılayıp kar getirmeye başlayacaktır. 

• İşçilerin hasat zamanında üzerlerine binen iş yükünü azaltıp, zorlukları 

kolaylaştıracaktır. 

• Bilinçsiz toplamanın önüne geçip, uzun vadede ürün verimini artıracaktır. 

Resim 2- Isparta Gülü 

Resim 3- Atılım Üniversitesi Endüstriyel 

Sera Robotu 
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• Çoklu hasat donanımına sahip olacağından çiftçiye sadece gül hasadında değil diğer 

mahsullerde de kullanım olanağı sağlayacaktır. 

Çiftçi maliyetini en aza indirgenmesi tezgâh fiyatlarına yansıyacaktır. Bu da toplumun alım 

gücüne ve ekonomiye katkı sağlayacaktır. Robotumuzun kullanım kolaylığı sayesinde 

ülkemizdeki tarımda teknolojik uygulamaların kullanılmaya başlaması için güçlü bir adım 

olacaktır. 

Robotumuz hasat zamanında hem iş gücünü 

hem de hasat verimini doğrudan arttıracağı 

şekilde tasarımlayarak sadece gül ile sınırlı 

kalmayıp tüm diğer ürünlerin hasadını 

yapabilecektir. Robotumuz kızılötesi, GPS, 

IMU sensörleri ve kameradan yaralanarak 

eğimli veya düz arazilerde kolayca hareket 

ederek tarla gibi açık arazilerde yol takibi 

yapacaktır.  

Aynı zamanda tarlanın istendiği 

bölümünden sadece 1 kere manuel 

kullanıp yapılarak hasat yapılacak 

bölüm hafızaya kaydedilecektir. 

Böylece çiftçi mobil uygulama 

sayesinde otonom modunu aktif 

ederek robotun otonom hasat 

yapmasını sağlayacaktır. Toplama 

sırasında robotik kolun ucuna 

montaj edilmiş kesim aleti 

sayesinde toplanan mahsul vakum sayesinde çekilerek olası 

bir dökülme veya israfında önüne geçecektir. Ayrıca kolun 

üstüne monte edilecek kamera sayesinde kolun hareket 

kabiliyeti sayesinde daha fazla alanı görebileceği için yol takibini daha kapsamlı yapacaktır. 

Kameranın bir kullanım alanı da daha önceden SD kart içine binlerce gül fotoğrafı konularak 

bir gömülü sistem yaratılarak toplama sırasında makine öğrenimi teknolojisi ile karşılaştırılarak 

olgun olan gülün toplanıp yanlış toplama sonucu harap olan mahsullerin önüne geçerek hasat 

verimini arttıracaktır. Bu sene tam tur dönebilen tekerler ekleyip tarladaki hareketini 

kolaylaştırmayı amaçlamaktayız.  Projemiz tamamıyla yerli imkânlarla yapıldığından parça 

temini ve yapım maliyeti de düşük olacaktır. Ülkemizin son yıllarda her alanda teknolojiyle 

buluşması özellikle tarım gibi meşakkatli iş gücünün bulunduğu bir alanda da yarar 

sağlayacağını düşündüğümüzden çiftçimizin hem maliyetini azaltıp kar yapacağı ve ürün 

verimini arttıracağı bir proje ile katkı sağlamak istiyoruz. 

 

4. Yöntem 

 4.1.Donanım 

Projemizde mekanik ve elektriksel donanımlar yoğun araştırmalar sonucunda birbiriyle en 

uyumlu ve en verimli parçalardan oluşmaktadır. Ayriyeten teknolojik gelişmelerden 

yararlanılarak modern bir yapı kazanmıştır. Donanımsal olarak 2 ana kısımdan oluşacaktır. 

Resim 6- Projenin bu seneki 

Temsili 3 Boyutlu Çizimi 

Resim 5- Projenin 2021 Teknofestte 

Tamamladığımız Prototip  
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Bunlar mekanik aksam ve elektriksel sistemlerdir. 

 

4.1.1.Mekanik Aksamlar 

Şase ve Dış Kaplama: 2 adet düz metal plaka kullanılarak 2 katlı bir şase oluşturulacaktır.  Bu 

plakalar arasında kalacak olan bölüm yani ilk katımızda elektrik devreleri, sensörler, depo, akü, 

vakum pompası ve geliştirici kartları bulunacaktır.  Üst katında ise kol mekanizması ve kamera 

sistemi olacaktır.  Robotun 4 tarafı da mika cam ile kaplanacaktır. Böylece iç tasarımı da daha 

rahat gözlemlenebilecektir. 

Motorlar ve Hareket Sistemi:  4 adet arazi tekerleği kullanılarak zorlu arazilerde de kolay 

kulanım olanağı sağlanacaktır. 2 adet normal 2 adet Endokerli olmak üzere 4 adet DC motor 

kullanılacaktır. Endokerli DC motorlar 2 tarafa konularak sağ ve soldan alacağı sinyaller 

yardımıyla robotun hareket yönünü belirleyecek ve yolunu bulmasını sağlayacaktır. Servo 

motorlar ise robotik kolun hareketinde kullanılacaktır. 

 

Kol Mekanizması ve Vakum Sistemi: Robotumuzda 4 eksenli kol kullanılarak daha efektif 

bir hareket kabiliyetine sahip olacaktır. Kullanılacak Servo motorlar dirsek görevi göreceği için 

insan koluna benzer bir yapıya sahip olacaktır. Böylece uzanma, kendi etrafında dönebilme, 

tutma ve kesme gibi yetilere sahip olacaktır. Bu da bize daha hızlı ve daha verimli bir hasat 

sağlayacaktır. Robotik kola monte edilen bir boru sayesinde kesilen ürün boru boyunca 

vakumlanarak iletilecek ve ilk katta bulunan depoya aktarılacaktır. Kullanılan vakum sistemi 

test ve araştırmalarla en iyi hale getirilerek ürüne herhangi bir zarar gelmemesi sağlanacaktır. 

 

 

4.1.2 Elektrik ve Elektronik Sistemler 

Geliştirme ve Kontrol 

Kartları: Nvidia Jatson nano 

geliştirme kartı tüm elektronik 

sistemimizin beyni görevini 

görecektir. Ek olarak 2 adet 

ardunio ve ESP8266 kartları 

ile PWM sinyali seviyesi 

korunacaktır.  Ardunio 

kartlarından biri 4 adet Dc 

motorun kontrolünü sağlarken 

diğer kartımız servo 

motorların ve vakum 

pompasının kontrolünü sağlayacaktır. 

Haberleşme kontrolü için ESP8266 kartı kullanılacaktır. Nvidia Jatson nano kartımızın 40 

pinlik giriş çıkışı, kamera, 4x USB, HDMI gibi bağlantı noktaları ve SD kart ile depolama 

seçeneği bulunmaktadır. Bu da bizim için ana kontrol kartı olarak kullanılmasını gerekli 

kılmıştır. 

Sensörler ve Kamera: Robotumuzda konum takibi için GPS modülü kullanılacaktır. IMU 

sensör ile aracımızın hareketleri ölçülerek daha istikrarlı bir çalışma sağlanır. Kullanacağımız 

ağırlık sensörü ile depo içi doluluk oranı ölçülerek mobil uygulamaya anlık veri akışı 

Şekil 1- Elektrik Şeması 
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sağlanmaktadır. Haberleşme için Wİ-Fİ modülü kullanılacaktır. 2 adet kızılötesi sensör robotun 

ön ve arka kısımlarına takılarak önüne çıkabilecek engelleri fark etmesini ve daha iyi bir hareket 

kabiliyetine sahip olmasını sağlayacaktır. Daha önceden fotoğraflanan gül çiçeği resimleri ile 

bilgisayar ortamında eğitilmiş derin öğrenme modelinin SD kart içine yerleştirilmesi sayesinde 

hasat sırasında toplanacak ürünü belirleyecektir. Bunun yanında robotun ön tarafına monte 

edilecek olan kamera yol takibinde GPS ve IMU sensör ile birlikte çalışarak olası bir sapma 

veya hata oranını da en aza indirgeyecektir. 

Güç Sistemi: Robotumuzda ana güç kaynağı olarak 12v 6A’lik kuru akü kullanılacaktır. 

Akümüze enerjiyi çevre dostu ve açık arazide kullanılması sebebiyle güneş paneli monte 

edilecektir. Akü ve panel arasında bir şarj kontrolcüsü koyularak aktarılan enerji takip edilip 

gereken durumlarda ayarlanabilecektir. Aküden çıkan enerji DC-DC dönüştürücü ile geliştirici 

ve kontrol kartlarımıza aktarılarak robotumuzun enerji ihtiyacı giderilecektir.   

 

4.2.Yazlım 

Genel bir yazılım geliştirme süreci birçok aşamadan meydana 

gelmektedir. Temel yazılım geliştirme aşamaları Analiz, Tasarım, 

Geliştirme, Test, Teslim ve Bakımdır. Bu sayede yazılım planlı bir 

şekilde geliştirilmekte ve söz konusu aşamalar bir birini takip eden 

döngü biçiminde ele alınmaktadır(Şekil 2). Projede geliştirilecek 

komple yazılımda da temel yazılım geliştirme aşamaları göz önünde 

bulundurulacaktır. 

 

4.2.1. Mobil Uygulama Yazılımı 

Projede Android ve IOS mobil cihazlar için uygulama geliştirmeyi 

sağlayan Blynk yazılım platformu 

kullanılacaktır. Blynk Arduino, Raspery Pi, 

ESP, NodeMCU, Intel, STM32 gibi 

denetleyicilerin internet üzerinden kontrol 

edilmelerini sağlayan bir IoT platformudur. 

Bulut tabanlı Blynk platformu mobil 

cihazlardan sistemin gerçek zamanlı 

uzaktan izlenmesini ve kontrol edilmesini 

sağlayacaktır(Şekil 3).  

 

Blynk platformu herhangi bir kod yazmaya 

gerek kalmadan, sadece Widgetleri 

kullanarak proje için bir grafik arabirim geliştirilecektir. Şekil 4'de Blynk'e ait bazı Widget 

Box'lar görülmektedir. 

 

 

Widget'ler; buton, LED, slider, LCD, timer, display, joystick, bildirim, e-mail, GPS, yerçekimi 

sensörü, ivme sensörü ve yakınlık sensörü gibi özellikler uygulamaya dâhil edilecektir. Blynk 

bulut hizmeti sayesinde ortamdan sensörler ile ölçülen GPS, sıcaklık, nem vb. sayısal veriler 

Şekil 2- Temel yazılım 

geliştirme aşamaları 
 

Şekil 3- Uzaktan izleme ve kontrol genel yapısı 
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daha sonra ya da anlık okunmak için 

saklanacaktır.  

 

, 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.2.2. Robotik Kontrol Yazılımı 

 

Robot kontrol yazılımı hedef nesneyi (koparılabilir gül 

çiçeği) tanıma, robot kol manipülatörünü hedef 

nesneye konumlandırma ve kesme, robotun tarlada 

hareketi, sistemin kontrolü düğümlerinden oluşacaktır 

(Şekil 5.).  

Yazılımda kullanılacak ortam ve yazılım dilleri; Linux 

Ubuntu, Nvidia Isaac SDK, ROS(Robot Operating 

System), Python, Arduino IDE olacaktır.   Jetson Nano 

kartına Ubuntu sistemi kurulacaktır. Sistem 

kurulumundan sonra jetson nano’ ya Nvidia Isaac SDK, ROS ve Python yazılım ve kitleri 

yüklenecektir. Böylece Jetson Nano kartı ile Nesne tanıma, nesnenin pozisyonunun tahmini, 

sensörlerin ve sistemdeki diğer bileşenlerin kontrolü yapılabilecektir.    

Isaac, NVIDIA'nın akıllı robotlar için açık platformudur. Isaac SDK, gezinme ve manipülasyon 

için geniş bir GPU hızlandırmalı algoritmalar koleksiyonu sağlar. Isaac SDK Engine, modüler 

uygulamaları kolayca yazmak ve bunları gerçek bir robotta dağıtmak için bir çerçeve 

konumundadır. 

ROS, Robot İşletim Sistemi ismine rağmen bir işletim sistemi ve tam anlamı ile bir çerçeve 

değildir. ROS; mevcut olan bir işletim sistemine dayanmakta olan düşük seviyeli, çerçeve gibi 

bir katman yazılımdır. ROS için desteklenen ana işletim sistemi Ubuntu’dur. ROS, sadece bir 

iletişim araçları seti ve faydalı kütüphanelerden oluşmamaktadır. ROS, C ++ ve Python 

kullanılarak geliştirilmiştir. Robotik uygulamalarda C++ kodu yazmak için roscpp 

kütüphanesini ve python kodu yazmak için rospy kütüphanesi kullanılmaktadır. 

 

 

Nesne tanıma ve pozisyonlama modülleri derin öğrenme ve bilgisayarlı görü tekniklerine 

dayanmaktadır. Nesne tanıma için çok miktarda gül çiçeği resmi farklı açılardan ve 

uzaklıklardan çekilerek bir veri seti oluşturulacaktır. Gül resimlerinden oluşan veri seti ile 

transfer öğrenme metoduna dayalı CNN (evrişimsel sinir ağı) modeli eğitilerek koparılabilir ve 

koparılamaz sınıflandırması için en yüksek başarımlı model elde edilecektir(Şekil 6).  

 

Robot 
Kontrol 
Yazılımı

Nesne 
tanıma

Robot kol 
konumlandırma 

ve kesme

Robotun tarlada 
hareketi

Sistem 
Kontrolü

Şekil 5- Robot kontrol yazılım şematiği  
 

Şekil 4-  Blynk widget görüntüleri 
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Bilgisayar ortamında elde edilen 

başarılı model ve parametreleri Jetson 

Nano kartına yerleştirilecektir. Jetson 

Nanoya takılı kameradan anlık alınan 

gül görüntüleri modele girdi olarak 

verilecek ve hedef nesnenin koparılıp 

koparılamayacağına karar verilecektir. 

Nesne “koparılabilir” olarak 

tanımlandığında hedef nesnenin 

pozisyon tahmini yapılarak robot 

kolun konumlanması sağlanacak ve 

kesme işlemi gerçekleştirilecektir. 

Kesilen gül çiçeği, kol üzerindeki 

vakumlu hortum ile toplama haznesine 

aktarılacaktır. Şekil 7‘de bu işlemlerin 

akış diyagramı verilmiştir. 

 

 

 

 

 

Robot hareket 

modülü(düğümü), robotun 

tarlada gül çizilerini takip 

edecek şekilde tüm tarlada 

ilerlemesini 

gerçekleştirecektir. Tarlanın 

bir referans noktası 

başlangıç olarak 

belirlenecek ve gül çiçeği 

hasadı bu noktadan 

başlatılacaktır. Belirlenen bu 

noktadan itibaren gül çizilerinin son noktasına kadar robot rotası, gps sensöründen alınan veriler 

ile öğretilecektir. Hasada “başla” komutu verildiğinde robot öğretilmiş bu rotayı belirlenen en 

uygun hızda dolaşacaktır. Başla kontu ile beraber “Nesne tanıma ve pozisyonlama modülleri” 

çağrılacak ve hareket modülü ile etkileşimli çalışma başlatılacaktır. 

 

Sistem Kontrol modülü(düğümü) ise diğer tüm modüllerle (publisher-subscriber) iletişim 

halinde olacaktır. Bu modül vakum motoru, toplama haznesinin doluluk kontrolü, sensörlerden 

bilgi akışı, robot kol hareketinin tahmin edilen konuma ulaşmasını kesim işlemlerini ve akü şarj 

birimini organize edecektir. Belirtilen işlemlerin yerine getirilmesi için Arduino IDE ortamında 

Arduino kartlar içerisine fonksiyonel kod blokları yüklenecektir.   

Şekil 6- Nesne tanıma sistematiği 

 

 

Şekil 7- Nesne tespit ve koparma akış diyagramı 
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5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Günümüzde pek çok hasat işlemleri için teknolojik projeler geliştirilmiştir fakat farklı 

sebeplerden dolayı yaygın bir kullanım söz konusu değildir. Ülkemizde modern tarımda, hasat 

projeleriyle ilgili çalışmalar yapılmıştır. Örneğin; Atılım Üniversitesinin yapmış olduğu [1] 

hasat robotu; sadece sera ortamında kullanılabiliyor, büyük raylı sistemler ve fazlaca donanıma 

ihtiyaç duyulduğu için maliyet ve kullanılabilirlik açısından pek verimli olamamıştır. Ayrıca 

geçen sene Teknofest yarışması için yapılan proje de aynı şekilde sadece sera içerisinde 

çalışıyordu ve işlevini yerine getirmesi için birden fazla ek robota ihtiyaç duyuyordu. Bu 

sebeple yine istenilen verim alınamıyordu. Yurt dışından ise Japonya merkezli İnaho İnc. 

Şirketinin geliştirdiği[2] domates hasat robotu, gelişmiş bir yapay zekâya sahip olsa da büyük 

bir mekanizmaya ve raylı sisteme sahip olduğu için geniş kullanım olanağı sağlayamamaktadır. 

Yurt dışındaki bazı projeler aktif olarak kullanılmaya başlansa da ülkemizde bunların ulaşımı, 

kullanım ve maliyet sorunları yüzünden maalesef hala modern tarımda istenilen seviyeye 

gelinememiştir. 

Öncelikle çoğunluğu yerli parçalarla üreteceğimiz projemizde, ülkemiz çiftçileri için maliyeti 

düşürerek ulaşılabilirliği arttırmayı planladık. Sonrasında pratiklik açısından robot kolumuza 

monte edeceğimiz vakum sistemi sayesinde, kolumuz topladığı gülleri depoya aktarma 

işlemiyle zaman ve çaba sarf etmeyecek. Geliştireceğimiz mobil uygulama sayesinde(kolay 

kullanım için Türkçe yönlendirmeler, anlık tarla ve robot takibi, hava durumu bilgileri, manuel 

yönlendirme tuşları), çiftçinin anlayabileceği ve rahatlıkla kullanabileceği bir sistem 

oluşturacağız. Kullanacağımız sensörler sayesinde depo doluluk oranımızı öğreneceğiz. 

Geliştireceğimiz yazılım ile birlikte yol bulma ve konum takibi yapılarak sadece sera ortamında 

değil her türlü arazi şartlarında rahatlıkla kullanılabilecektir. Robotumuz ihtiyaç duyduğu 

enerjiyi bünyesinde bulunan güneş enerjisi panelleri sayesinde karşılamaktadır. Bu özelliği ile 

de günümüzde hava kirliliğine karşı çevre dostu yakıtların kullanılmasını öncü aldığını gösterir. 

 

6. Uygulanabilirlik 

Projemizin mekanik parçaları (şase ve dış kabuk vs.) özel üretilecektir. Sensör ve elektronik 

parçalar ise kolayca temin edilebilir olduğundan hayata geçirilmede oldukça kolaylık 

sağlayacaktır. Gerektiğinde parçalar geliştirilerek ürünün potansiyeli arttırılabilir. Mobil 

uygulama ve robotik yazılım kısmında python gibi ücretsiz ve kapsamlı bir dil kullanılacaktır. 

Projenin prototipi oluşturulduktan sonra hem yazılımsal hem de saha testlerine sokularak 

uygulanabilirliği ölçülecektir. Bunun sonucunda gerekli düzenlemeler yapılarak son haline 

getirilecektir. 

 

Türkiye gül yağı ihracatında dünya lideri konumundadır. Dünyanın gül yağı ihtiyacının 

yarısından fazlası Türkiye’den karşılanmaktadır. Yaklaşık olarak %90-95’i ihraç edilen ve 

ülkemiz ekonomisine böyle katkı sağlayan bir ürünün hasat sorunlarını gidermek oldukça 

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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önemlidir. Bu yüzden projemiz gerekli destekleri aldıktan ve projemizin tam düzenlemeleri 

yapıldıktan sonra gerek kullanım açısından rahatlığı gerekse maliyet açısından ucuzluğu 

sayesinde ülkemize teşvik edilerek yaygın olarak kullanılmaya başlanması sağlanabilir ayrıca 

dış ticarete açılarak ihracatta ülkemize katkı sağlayabilir. 

 

 

 

7.Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 
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8.Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar) 

Projemizin hedef kitlesi 

tarımla uğraşan tüm 

çiftçilerimizi 

kapsamaktadır. Ancak 

sunacağımız prototibimiz 

için hasat ürünü olarak 

Isparta gülünü düşündük. 

Böylece asıl hedef 

kitlemiz Isparta gülü 

hasadıyla uğraşan 

çiftçilerimiz olacak ve 

onlara kolaylık 

sağlayacaktır. Isparta 

bölgesinde 10 bin ailenin Isparta gülü tarımıyla uğraştığı bilinmektedir. Projemiz tarımla 

uğraşan ailelerin yukarıda bahsettiğimiz sorunlarına (işçi, maliyet vb.) çözüm olacaktır. 

Prototip robotumuz donanımsal ve yazılımsal olarak geliştirilebilir olacağından ufak 

modifikasyonlarla sadece Isparta gülü 

hasadı için değil diğer ürünlerin 

hasadıyla uğraşan çiftçilerimize de 

kolaylık sağlayabilecektir. Hasat robotu 

olarak serada kullanılan projeler mevcut 

ancak açık arazide kullanılan tam 

otonom bir robot yoktur. Bizim 

yaptığımız proje, açık arazide tam 

otonom bir robot olarak çiftçiye 

kullanım kolaylığı, düşük maliyet, 

verimli hasat ve ekonomik kazanç 

konularında destek olacaktır. 

 

  

Resim 5- Çilek Hasadı Yapan 

İnsanlar 

Resim 6- Gül Hasadı Yapan 

İnsanlar 
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9.Riskler 

 

 

 

Tablo 3- Risk Tablosu 

Geçen sene kullanmış 

oldıuğumuz bazı 

malzemelrin hasar görmüş 

olabilmesi 

Yenilerinin alınması veya tamirinin 

yapılması. 
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