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1. Proje Özeti / Proje Tanımı

Ülkemizde ve dünya genelinde çiftliklerde bulunan hayvanlar pek çok nedenlerle stres 

olabilmekte ve süt verimleri azalabilmektedir. Hayvanların beslenirken önlerinde bulunan 

yemi kendilerinden uzaklaştırması da bu sebeplerden bir tanesidir. Otonom Yem İttirme 

Robotu sayesinde hayvanlardan uzaklaşan yemler tekrar önlerine ittirilebilmektedir. Bu 

sayede yeme rahatça ulaşabilen hayvanların stresi azaltılıp süt verimi artırılabilmektedir. 

Yemin hayvanlarının önüne doğru ittirilmesi insan gücü veya çevreye zararlı egzoz 

gazlarının salınmasına neden olan içten yanmalı motorların kullanıldığı makineler ile 

sağlanmaktadır.  Projemizde ise temelde insan gücüne olan ihtiyaç ortadan kaldırılmakta 

otonom bir sistem tarafından yemlerin itilmesi sağlanmakta, zamandan ve iş gücünden 

tasarruf edilebilmektedir.  

1.1.Mekanik Tasarım 

Otonom yem ittirme robotunun şasi ve mekanik aksamı Şekil 1’de görülmektedir. Şekil 

1’de ayrıntılı bir biçimde elektrikli DC motorların konumları yemin ittirilmesi için 

kullanılacak tamburun yerleştirileceği şasi kısmı görülmektedir. 

Şekil 1. Otonom yem ittirme robotu şasi ve mekanik aksamı 
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1.2.Hareket Mekanizması 

Hareket mekanizması iki adet DC motor yardımıyla gerçekleşmektedir. Bunlardan bir 

tanesi tahrik tekerleğinin miline bağlı olan DC motordur. Motordan maksimum verim 

alabilmek için yaptığımız hesaplamalara göre redüktör milinin eksantrik miline pim 

yardımıyla bağlantısı yapılmıştır. Diğer DC motor ise tekerleğin dönmesini sağlamak 

amacıyla redüktör miline ve direksiyon sistemine zincir dişli bağlantısı yapılmıştır. Şekil 

2’de yön kontrol mekanizması verilmektedir. Tahrik motoru ön teker bağlantısı Şekil 3’de 

görülmektedir. Tahrik tekerleği yatak bağlantısı Şekil 4’de görülmektedir. Direksiyon 

sisteminin ana gövdesini oluşturan mile ile iki adet rulman yatağı bağlantısı yapılarak 

dönme hareketi oluşturulmuştur. Bu sayede ana şasinin doğrusal ve dönme hareketi 

yapabilmesi sağlanmıştır.  

            
          Şekil 2. Yön kontrol mekanizması                Şekil 3. Tahrik motoru ön teker bağlantısı 

 
Şekil 4. Tahrik tekerleği yatak bağlantısı 

1.3. Tambur Mekanizması 

Hayvanların önünden uzaklaşan yemlerin yeniden hayvanların önüne ittirilebilmesi için 

yapılan tambur sistemi bir adet direksiyon motoru ve zincir dişli sistemi yardımıyla 

yapılmıştır. Zincir dişli sisteminin bir dişlisi redüktör miline kaynaklı bir şekilde bağlıyken 

diğer dişli imal edilen rulman yatağına bağlanmıştır. Rulman yatağı ise ana şaseye bağlı olan 
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tambur boru miline fatura yardımıyla bağlanmıştır. Şekil 5’de yemin ittirilmesini sağlayacak 

tamburun şematik görünümü verilmektedir. 

 
Şekil 5. “ROBOYEM” Otonom yem ittirme robotu tamburu ve şasiye bağlantısı 

1.4. Otomasyon Sistemi 

Otonom robotta 1 adet elektrikli tahrik motoru, 1 adet elektrikli direksiyon yönlendirme 

motoru ve 1 adet elektrikli tambur döndürme motoru kullanılmıştır. Elektrik motorların tahrik 

edilmesi için gerekli enerji bataryalardan sağlanacaktır. Şekil 6’da otonom yem ittirme 

robotunun otomasyon sistemi görülmektedir. Otomasyon sistemi genel olarak sensörler, 

emniyet sistemi, güç kaynağı ve kumanda paneli kısımlarından oluşmaktadır. Motorların 

tamamı doğru akım (DC) 12 volt gerilimle çalışmaktadır.   

 

 
Şekil 6. Otomasyon sistemi 
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DC motorların sürülebilmesi için ekonomik ve pratik bir yöntem olan röleler kullanılacaktır. 

Rölelerin kontrol edilmesi için 1 adet mikrodenetleyici kullanılacaktır. Mikrodenetleyici ile 

robotun ilerleme mesafesini ölçmek için rotary enkoder, direksiyonun konumunu tespit etmek 

için ise bir adet potansiyometre kullanılacaktır. Rotary enkoder ve potansiyometre tarafından 

üretilen sinyaller mikrodenetleyici tarafından alınacak ve elektrik motorları sürülecektir. 

Harici hareket algılanacak bir tekerleğe hassas mesafe ölçümü için bir rotary enkoder 

bağlanacaktır.  Elektrikli DC motorların sürülmesi için gerekli blok devre şeması Şekil 7’de 

görülmektedir. Ayrıca robotun kontrolü ve otomasyonu için bir algoritma oluşturulmuştur. 

Otonom robotun otomasyon algoritması Şekil 8’de görülmektedir. 

 

 
Şekil 7. DC motorların sürülmesi için blok devre şeması 

 
Şekil 8. Elektrikli DC motorların sürülmesi ve otonom yem ittirme robotu otomasyon 

algoritması 
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1.4.1. İlerleme Mesafesinin Tespiti  

Projemizde mesafe, zaman ve istikamet bilgilerinin kullanıldığı Dead reckoning metodu 

uygulanmaktadır. Robotun aldığı yol rotary enkoder ile ölçülecektir. Sağlıklı ölçüm 

yapılabilmesi için enkoder ayrı bir tekerleğe montaj edilecektir. Bu tekerlek hareketli yay 

mekanizması aracılığı ile her durumda yere temas edecek ve hatalı ölçümlerin önüne geçilmiş 

olacaktır. Rotary enkoderin üretmiş olduğu palslerin sayılması ile otonom robotun ne kadarlık 

bir yol aldığı ölçülebilecektir. 

 

1.4.2. Hassas Yönlendirme Sistemi 

Otonom yem ittirme robotunun direksiyon dönme açısının tespiti için potansiyometre 

kullanılacaktır.  Direksiyonun hareketi ile birlikte hareketle orantılı olarak potansiyometrenin 

de hareket etmesi sağlanacaktır. İlk montaj, kurulum esnasında direksiyon orta konumda 

olduğunda potansiyometrenin de orta konumda olması sağlanacaktır. Potansiyometrenin ortak 

ucu Arduino UNO’nun analog uçlarına bağlanacak ve gelen analog veri dijital veriye 

dönüştürülecektir. Bu sayede robotun ne kadarlık bir dönüş yaptığı tespit edilebilecektir. 

Uygulamada bu sistemin sağlıklı çalışmaması durumunda tam sağ, tam sol ve orta konuma 

yerleştirilecek limit switchler ile direksiyonun konumu belirlenebilecektir. 

 

1.4.3. Emniyet Sistemi 

Otonom robotun herhangi bir cisme çarpması durumunda limit switch bağlı olduğu parça 

aracılığı ile otonom robotu durdurabilecektir. Herhangi bir çarpma veya acil durumda otonom 

robot devrilirse civalı sensör tarafından bu durum algılanacak ve motorun çalışması 

durdurulacaktır.  Herhangi bir çalışma modunda istenmeyen bir durumda emniyet butonu 

vasıtası ile otonom robot durdurulabilecektir. Bahsi geçen bu üç emniyet sistemi seri olarak 

birbirine bağlı olacak ve bütün sistem aktif hale geldiğinde otonom yem ittirme robotu 

çalışacaktır.  

Yönlendirme, konum belirleme vb. işlemler için GPS modülleri, Lidar, görüntü işleme ESP-

32 gibi metod ve uygulamalar kullanılabilmektedir. Yapılan bu çalışmada maliyeti etkin, 

pratik, kullanıcının rahatça ulaşabileceği ve yerel imkânlar ile gerektiğinde tamiri ve servisi 

basit bir otonom robotun tasarımı ve imali üzerinde durulmuştur.   

 

2. Problem / Sorun 

Yaklaşık 18 milyon büyükbaş hayvanın bulunduğu ülkemizde hayvancılık sektöründe 

verimliliği arttıracak faaliyetlerin ve geliştirme çalışmalarının önemi büyüktür. Bu noktada 



 

8 
 
 

 

büyükbaş hayvancılıkta büyük oranda katma değer sağlayan süt verimi bu alanda ülkemiz 

açısından en önemli argümanlardan birisidir. 2017 yılı itibari ile büyükbaş hayvanların süt 

üretimindeki payı %90’ların üzerine çıktığı görülmektedir. Bu noktada hayvanların 

bulunduğu ahırlarda ve tesislerde sağlıklı ve düzenli beslenmesi süt verimi açısından büyük 

önem arz etmektedir. Hayvanlar beslenirken önünde bulunan yemi karıştırmakta ve yemi 

kendinden uzaklaştırmaktadır. Bunun sonucunda yeme ulaşmakta zorluk çekmektedir. 

Hayvanlar beslenirken önünde tükettiği besini kolayca ulaşabilmesi ve yeterince 

beslenebilmesi süt verimini direkt etkilemektedir. Hatta beslenme esnasında hayvanların 

önünde yem veya besin kalmayacak endişesi ile stres yaşadıkları ve süt verimini %1-5 

etkilediği bilinmektedir. Hayvanların önündeki yemleri ittirmesi için her zaman insan 

gücüne ihtiyaç duyulmaktadır ve buda çiftlik için ekstra maliyete sebep olmaktadır. 

Günümüzde bu soruna elektrikli motor ile çözüm üreten diğer firmalara kıyasla daha az 

maliyetli ve daha kolay montajı yapılabilmektedir. Diğer içten yanmalı yem ittirme robotu 

üreten firmalara nazaran çevre dostudur ve hayvanların sesten irkilmesi sessizliği nedeniyle 

minimum düzeye çekilebilmektedir. Uzal (2008) yaptığı çalışmada sığırların zaman bütçesi 

serbest sistem barınakta; % 42.4 dinlenme, % 11.1 ayakta durma, % 32.3 yemleme, % 1.6 su 

içme, % 6.3 gezinme, % 1.7 diğer davranışlar ve % 4.6 sağım olarak tespit etmiştir. 

Görüldüğü gibi yemleme büyük bir kısmı oluşturmaktadır. Bu noktada Uzal (2008), 24 saat 

boyunca kameralar ile gözlenen hayvanlarda yaptıkları uygulamalarla stresten uzak tutulan 

hayvanların verimlerinin yüksek olduğunu ifade etmiştir. Ayrıca sağmal ineklerin 

beslenmesinde ineğin vereceği her 2,5 kg süt değeri için 1kg konsantre olmuş yeme 

gereksinim duyulmaktadır Anonim (2011). Yapılacak proje ile hayvanların önündeki yemin 

sürekli önlerine itilmesini sağlayacak işgücü ihtiyacı ortadan kalkabilecektir. Byashimov 

(2012) yaptığı çalışmada işletme masrafları göz önüne alındığında yem masraflarından sonra 

en büyük masraf oranının geçici işçi olduğunu göstermektedir. Bu değerin işletme 

ortalamasının %1,98 olduğu görülmektedir. Yapılacak proje ile bu maliyetlerin 

azaltılabileceği görülmektedir. Altınçekiç ve Koyuncu (2012), hayvanlarda oluşan strese 

neden olan faktörlerin dikkatle incelenmesi ve bunu oluşturan etmenlerin ortadan 

kaldırılmasına yönelik uygulamaların hayata geçirilmesi gerektiğini ifade etmektedir. Yem 

ittirme işleminin gerekli olduğu soruna ait görsel Şekil 9’da görülmektedir. Otonom yem 

ittirme robotunun fonksiyonunu gösteren ikonik gösterim Şekil 10’da görülmektedir. 
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Şekil 9. Soruna ait örnek görsel 

 
Şekil 10. Yem ittirme işlemi ikonik gösterimi 

3. Çözüm 

 

Otonom yem ittirme robotu sayesinde kapalı ve beton zeminli çiftliklerde bulunan 

hayvandan uzaklaşan yem, döner sac tabla ve onun hemen altındaki saca bağlı bulunan 

kauçuk yardımıyla hayvanların önüne ittirebilecektir. Görevini tamamlayan otonom robot 

şarj istasyonuna gelerek enerjisini telafi edebilecek, bir sonraki görev turuna 

hazırlanacaktır. Tesiste bulunan hayvanların yeterli düzeyde beslenebilmesi için bu işlemin 

günde ortalama 6 veya 7 kez tekrarlanması gerekmektedir. Bunun için işgücüne ihtiyaç 

duyulmaktadır. İmal edilecek robot otonom olacak ve işgücüne olan ihtiyaç ortadan 

kalkabilecektir. Ayrıca imal edilecek otonom robot ekonomik olarak kullanıcıların, 
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çiftçilerin rahatça ulaşabilecekleri ve kullanabilecekleri bir cihaz olacaktır. Bu sayede 

büyük ölçüde maddi kazanç sağlanabilecektir. 

Kullanılan yöntemler ve çalışma mantığı ele alındığında ön tekere bağlı DC motor 

sayesinde robot ileri geri hareket yapabilmekte, ön tekerleğin üzerinde bulunan diğer bir 

motor yardımıyla da sağa ve sola hareket edebilmektedir. Ana şasi üzerinde bulunan diğer 

elektrik motoru ise yemleri hayvanların önüne ittirmekte ve robotun etrafında bulunan sac 

tamburun dönmesini sağlayabilmektedir. Kullanılan 12V’luk akü sayesinde depo ettiği 

enerji ile bir periyodunu doğrudan elektrik ihtiyacı olmadan tamamlayabilmektedir. Şekil 

11’de yem ittirme robotu için tasarlanan şasi ve otonom robotun genel görünümü 

verilmektedir. 

 
Şekil 11. Yem ittirme robotu için tasarlanan şasi ve otonom robotun genel görünümü 

 

4. Yöntem 

 

Otonom yem itme robotunun otomasyon sisteminde manuel ve operatör modu bulunacak 

ve robot her iki modda çalışabilecektir. Manuel modda kablolu bir kumanda tarafından 

kontrol edilebilecektir. Manuel modda öncelikle robota tesiste veya ahırda izleyeceği rota 

gezdirilecek ve öğretilecektir. Bu gezinti ile güzergâh belirleme esnasında robot tarafından 

rotary enkoderden ve direksiyon konum sensöründen gelen veriler ile birlikte 

kaydedilecektir. Kayıt en son şarj istasyonunda son bulacaktır. Otonom robot operatör 

modunda ise mikrodenetleyiciye girilen tur zamanlarında otomasyon algoritmasını 

işletmeye başlatacaktır. Hafızaya daha önceden kaydedilmiş olan enkoder ve direksiyon 

konum verileri yeni gelen veriler ile karşılaştırılacak ve motorlar iki veri arasındaki farkı 

kapatacak şekilde tahrik edilecektir. Tesis içerisindeki rota şarj istasyonunda başlayıp şarj 
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istasyonunda son bulacaktır. Otonom robot belirlenen turu gerçekleştirdikten sonra 

bataryaların şarj edilebileceği şarj istasyonuna gelecektir. Son kullanıcı robotu teknik bir 

personele gerek kalmadan programlayabilecektir. 

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

 

Bulunduğumuz bölge itibari ile hayvancılığın ve süt üretiminin oldukça yoğun olduğu 

yöremizde üniversite olarak bölgemize sağlayacağımız bilimsel katkı ve destek yöremizin 

ve ülkemizin gelişmesine fayda sağlayacaktır. Bu kapsamda Yükseköğretim Kurulu ve 

Cumhurbaşkanlığı Strateji ve Bütçe Başkanlığı tarafından desteklenmekte olan Bölgesel 

Kalkınma Odaklı Misyon Farklılaşması ve İhtisaslaşması Projesi kapsamında ihtisas 

üniversitesi seçilen üniversitemizin bu alandaki çalışmalarına destek vermek ve bu alanda 

teknolojik gelişmeleri uygulamak gayretindeyiz. Türkiye’deki çiftliklerde yem ittirmek için 

kullanılan raylı sistemlerin sürekli olarak tıkanması sonucunda sık sık bakım ihtiyacına ve 

arızalanmasına neden olmaktadır. Yemleme işleminin içten yanmalı motorlarla çalışan 

traktörler veya taşıtlarla yapılması nedeniyle raylı sistemler hasar almaktadır. Aynı 

zamanda hem yakıt tüketimi hemde içten yanmalı motorlardan kaynaklanan egzoz 

emisyonlarının ortadan kaldırılması amaçlanmaktadır. İçten yanmalı motorlara sahip 

taşıtların kullanılması hem işgücü ihtiyacı açığa çıkarmakta hgemde atmosferi kirletici 

egzoz gazlarının salınmasına neden olmaktadır. Özellikle kapalı mekanlarda yoğun CO 

(Karbonmonoksit) ve HC (Hidrokarbon) birikmesine neden olabilmektedir. Bu durum 

sağlık açısından canlılar için tehlike oluşturabilmektedir.  Bu kapsamda daha az bakım ve 

zamandan tasarruf ettirerek insan gücü olmaksızın yemleme işlemi otomatik olarak 

yapılabilecek ve maliyeti düşük olacaktır. Kendine özgü şasi tasarımı ve gövde tasarımına 

sahip olacak yem ittirme robotunda büyük çoğunluğu yerli üretim malzemeler kullanılacak 

ve minimum düzeyde elektronik sistemden oluşacaktır. 

 

6. Uygulanabilirlik 

 

Üniversitemiz bünyesinde bulunan Hayvan Çiftliği’nde yapılan gözlem ve araştırmalar 

sonucu sorun tespit edilmiştir. Bu kapsamda takım üyelerimizle birlikte sorununun 

çözümüne yönelik farklı çözüm önerileri değerlendirilmiştir. Araştırma sonucu olarak 

okulumuz ve Burdur ilindeki beton zeminli çiftliklerde yem ittirme robotuna ihtiyaç 

duyulduğu gözlemlenmiştir. Kullanıcılar tarafından ekonomik ve kullanışlı olması 
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durumunda otonom çalışan böyle bir cihaza gereksinim olduğu görülmüştür. Bu problem 

üzerine hem düşen verimi arttırma hem de ve insan gücünü ortadan kaldırmada tasarruf 

etmek amaçlanmıştır. Ek görsellerde belirtildiği gibi üniversitemizin teknik birimlerinde 

otonom yem ittirme robotunun tasarım ve imalat çalışmaları yapılabilmektedir. Bununla 

birlikte hayvan çiftliğinde kullanılacak otomasyon cihazları alanında çalışma yapan farklı 

firmaların konu ile ilgili çalışmaları incelenmiştir. Ülkemizde tarım ve hayvancılık alanında 

gelişmekte olan bölgemizde Otonom Yem İttirme Robotu tasarlanıp üretilmesinin oldukça 

yerinde ve faydalı olacağı görülmektedir. Bu bağlamda otonom robotun üretilip ticari bir 

ürüne dönüşebileceği görülmektedir. 

 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Tablo 1’de tahmini maliyet tablosu görülmektedir.  

Tablo 1. Tahmini maliyet tablosu 

S.N. Ürün-Adet Projede Kullanım Amacı Fiyat TL 

1 DC Cam Silecek 
Motoru-3 

Ön aksam için güç verme, direksiyon 
mekanizması için yön verme, tambur 
için 360 döndürme 

 
1500 

2 DC Motora Bağlı 
Eksantrik Mil-1 

Ön tekerleğe bağlı olan ve motordan 
güç alarak hareket mekanizması verme 

 
100 

3 Go-Kart Taşıt 
Tekerleği-1 

Hareketi geçirilmesini sağlayan ön 
tekerlek 

650 

4  
Rulman Yatakları-4 

Ön tekerleğe bağlı olan eksantrik milin 
sabitleme yatakları ve direksiyon 
sabitleme kullanımı 

 
800 

5 

Lamalar-5 

Rulman yataklarında sabitlemede, 
direksiyona bağlı rulman yataklarını 
sabitlemede ve ana şaseye bağlı mili 
sabitlemede kullanımı 

 
 

250 

6 Bağlantı elemanları-5 
 150 

 

7  
Flanş-1 

Ön Tekerleği eksantrik mil üzerinde 
sabitlemede kullanımı 

 
50 

8  
Dişliler-4 

Direksiyon mekanizmasını hareket 
vermede, tambur mekanizmasını 
döndürmede kullanımı 

 
400 

9 Dişli Zinciri-2 
Dişlileri hareket vermede kullanılan 
eleman 

200 

10 Arka Tekerlekler-2 
Arka aksamda bulunan 10cm çapında 
sabit arka tekerlekler 

200 

11 12V Akü-1 
Mekanizmaya elektrik veren güç 
kaynakları 

800 

12 Rotary Enkoder-1 Otonom robotun katettiği mesafenin 
ölçümü 

20 
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13 Röle-5 DC elektrikli motorların sürülmesi 60 
14 Potansiyometre 

(1kΩ)-1 
Direksiyon konum tespiti 5 

15 Civalı sensör-1 Otonom robotun denge kontrolü 15 
16 Limit switch-4 Otonom robotun dokunma ve 

çarpışma hareketleri 
40 

17 Emniyet butonu-1 Acil durumlar  50 
18 Arduino UNO-1 Mikrodenetleyici 350 
19 Arduino Saat Hafıza Arduino zaman yönetimi 60 
20 Kumanda paneli-1 Otonom robotun kumandası 300 
21 Şase Profilleri-7 

Robotun ana şasesini oluşturan kare 
profiller 

350 

22  
Mil-1 

Ana şaseye bağlı tamburu merkez 
noktasına bağlayan eleman 

 
50 

23  
Sac Tambur-1 

Robotun yem ittirmesini sağlayan ana 
şasedeki mile bağlı konik sac tambur 

 
800 

24 Kare rulman yatağı-1 
Ana şasedeki milin üzerindeki dişliye 
bağlı eleman 

 
100 

25  
Üst Kapak 

Robotun elektronik aksamlarının 
bulunduğu üst kapak 

 
500 

 Toplam  7800 

 

Tablo 2. ‘de ürünler ve harcama dönemleri görülmektedir. 

Tablo 2. Ürünler ve harcama dönemleri  

Ürünler Mart Nisan Mayıs Haziran Temmuz Ağustos 

1       

2       

3       

4       

5       

6       

7       

8       

9       

10       

11       

12       

13       

14       

15       
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16       

17       

18       

19       

20       

21       

22       

23       

24       

25       

 

Tablo 3’de ise proje zaman planlaması görülmektedir. 

Tablo 3. Proje zaman planlaması 

İş Tanımı Mart Nisan Mayıs Haziran Temmuz Ağustos 

Otonom yem ittirme robotu 

mekanik tasarımı 

      

Malzemelerin temini       

Montaj ve otomasyon sisteminin 

kurulması 

      

Tahrik, yönlendirme ve tambur 

döndürme için kullanılacak DC 

motorların seçilmesi ve 

çalıştırılması  

      

Otonom sürüş algoritmasının 

oluşturulması 

      

Saha testlerinin gerçekleştirilmesi       

 

Benzer cihazların maliyetleri ile karşılaştırıldığında tasarlanan ve imali yapılacak otonom 

yem ittirme robotunun maliyetinin oldukça düşük olduğu görülmektedir. 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar) 

 

Projemiz kapalı ve beton zeminli büyükbaş hayvan çiftliklerinde kullanımı hedeflenmiştir. 

Kapalı büyükbaş hayvan çiftliklerinde işçi maliyetini, düzensiz çalışma sorunlarını, fazladan 
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insan gücünü, kullanılan içten yanmalı motorlara sahip traktörler veya benzer araçları 

ortadan kaldırmak için kullanıma sunulması öngörülmüştür. 

 

9. Riskler 

Olasılık ve etki matrisi Tablo 4’de görülmektedir. Tablo 5’de ise karşılaşabilecek riskler ve B 

planları görülmektedir.  

Tablo 4. Olasılık ve Etki Matrisi 

Olasılık Şiddet 

Hafif Orta Ciddi 

Düşük  Zincir Dişli  

Mekanizmasında 

Zincir Atması 

Otonom yem ittirme 

robotunun devrilmesi 

Orta Otonom yem ittirme 

robotu konumunun 

saptanamaması 

 

DC motorların 

ısınması 

Enkoderin hatalı sinyal 

göndermesi 

Elektronik ürünlerde 

Kur farkından dolayı 

maliyet artışı 

Potansiyometrenin çevre 

koşullarından 

etkilenmesi (toz, kir vb.) 

Yüksek    

 

Tablo 5. Riskler ve B planı 

Riskler B planı 

Otonom yem ittirme robotu konumunun 

saptanamaması 

Daha komplike ve kapsamlı elektronik 

sistemlerin kullanılması 

Zincir Dişli Mekanizmasında Zincir Atması Zincir dişli gergi mekanizmalarının 

kullanılması 

DC motorların ısınması DC motorların farklı kademelerde 

kullanılması veya yüksek güçlü DC elektrik 

motorların seçilmesi 

Elektronik ürünlerde kur farkından dolayı 

maliyet artışı 

Yerli ürünlerin daha çok tercih edilmesi 

Otonom yem ittirme robotunun devrilmesi Tambur çapının arttırılması veya otonom yem 

ittirme robotunun ağırlığının arttırılması 

Enkoderin hatalı sinyal göndermesi Kabloların ekranlanması 
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Potansiyometrenin çevre koşullarından 

etkilenmesi (toz, kir vb.) 

Potansiyometrenin kapalı bir kutu içerisinde 

çalışmasının sağlanması, kötü çevre 

koşullarından korunması 
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RAPOR TASLAKLARI İLE İLGİLİ NOT: 

 

 Yukarıda yer alan 10 madde en fazla 14 (on dört) sayfada anlatılacaktır. Kapak, açıklama 

ve görsel olmak üzere en fazla 17 sayfa olacaktır. 

 Tüm raporlar akademik rapor standartlarına uygun olarak yazılmalıdır.  Tüm raporlar 

“İçindekiler” ve “Kaynakça” içermelidir. 

 Her rapor bir kapak sayfası içermelidir. 

 Yazı tipi: Times New Roman, Punto: 12, Satır Aralıkları: 1,15, İki tarafa yaslı, Sayfa 

kenar boşlukları üst-alt-sağ-sol 2,5 cm olmalıdır. 

 Rapor içindeki cümleler birbirinin aynı ve tekrarı niteliğinde olmamalıdır. 

 Raporlar sayfaları birbirini takip edecek şekilde numaralandırılmalıdır. 

 Raporunda, web sitemizde yer alan geçmiş yıl raporlarından yararlanmış olan 

takımlarımızın alıntı yaptığını referans sayfasında belirtmesi gerekmektedir. Ek olarak 

alıntı yapılan cümle/lerin ardından da kısa referansın belirtilmesi gerekmektedir.  

ALINTI FORMATI: "Alıntı yapılan Cümle/ler" (Yıl, Yarışma Adı, Kategori, Takım Adı) 

ÖRNEK ALINTI: "Enkazda depremzedenin nerede olduğunu tespit edilememesi, enkaz 

kaldırma ve depremzede arama çalışmalarını yavaşlatan en önemli sorundur." (2020, 

İnsanlık Yararına Teknoloji Yarışması, Afet Yönetimi, X Takımı) 

 

 




