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1. Proje Ozeti / Proje Tanim

Ulkemizde ve diinya genelinde ciftliklerde bulunan hayvanlar pek ¢ok nedenlerle stres
olabilmekte ve siit verimleri azalabilmektedir. Hayvanlarin beslenirken 6nlerinde bulunan
yemi kendilerinden uzaklastirmas: da bu sebeplerden bir tanesidir. Otonom Yem Ittirme
Robotu sayesinde hayvanlardan uzaklasan yemler tekrar Onlerine ittirilebilmektedir. Bu
sayede yeme rahatca ulasabilen hayvanlarin stresi azaltilip siit verimi artirilabilmektedir.
Yemin hayvanlarinin 6niine dogru ittirilmesi insan giicli veya cevreye zararli egzoz
gazlarin salinmasina neden olan icten yanmali motorlarin kullanildigi makineler ile
saglanmaktadir. Projemizde ise temelde insan giiciine olan ihtiya¢ ortadan kaldirilmakta
otonom bir sistem tarafindan yemlerin itilmesi saglanmakta, zamandan ve is giiciinden
tasarruf edilebilmektedir.

1.1.Mekanik Tasarim

Otonom yem ittirme robotunun sasi ve mekanik aksami Sekil 1°de goriilmektedir. Sekil
1’de ayrintili bir bi¢imde elektrikli DC motorlarin konumlart yemin ittirilmesi igin

kullanilacak tamburun yerlestirilecegi sasi kismi goriilmektedir.

OTONOM YEM ITTIRME ROBOTU $SASI VE MEKANIK AKSAM Elektrik Motoru lle
Tahrik Edilen ve
Tamburun Déniiglini
Saglayacak Baglant
Kollariun Montaj

Yemin ltilmesini Saglayan

Edilecedi Platform

Otonom Yem Otonom Yem Yiiriiven Aksam
Ittirme Robotu Ittirme Robotu
Tahrik Tekerlegl DC Elektrikli
Tahrik Motoru

Sekil 1. Otonom yem ittirme robotu sasi ve mekanik aksami



1.2.Hareket Mekanizmasi

Hareket mekanizmasi iki adet DC motor yardimiyla gerceklesmektedir. Bunlardan bir
tanesi tahrik tekerleginin miline bagli olan DC motordur. Motordan maksimum verim
alabilmek i¢in yaptigimiz hesaplamalara gore rediiktor milinin eksantrik miline pim
yardimiyla baglantis1 yapilmistir. Diger DC motor ise tekerlegin donmesini saglamak
amactyla rediiktor miline ve direksiyon sistemine zincir digli baglantis1 yapilmistir. Sekil
2’de yon kontrol mekanizmasi verilmektedir. Tahrik motoru on teker baglantis1 Sekil 3°de
gorilmektedir. Tahrik tekerlegi yatak baglantisi Sekil 4’de goriilmektedir. Direksiyon
sisteminin ana govdesini olusturan mile ile iki adet rulman yatagi baglantis1 yapilarak
donme hareketi olusturulmustur. Bu sayede ana sasinin dogrusal ve donme hareketi

yapabilmesi saglanmistir.

Sekil 4. Tahrik tekerlegi yatak baglantisi

1.3. Tambur Mekanizmasi

Hayvanlarin oniinden uzaklasan yemlerin yeniden hayvanlarin oniine ittirilebilmesi i¢in
yapilan tambur sistemi bir adet direksiyon motoru ve zincir disli sistemi yardimiyla
yapilmustir. Zincir disli sisteminin bir dislisi rediiktér miline kaynakli bir sekilde bagliyken

diger disli imal edilen rulman yatagina baglanmistir. Rulman yatag: ise ana saseye bagli olan
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tambur boru miline fatura yardimiyla baglanmistir. Sekil 5’de yemin ittirilmesini saglayacak

tamburun sematik goriinlimii verilmektedir.

Sekil 5. “ROBOYEM” Otonom yem ittirme robotu tamburu ve sasiye baglantisi

1.4. Otomasyon Sistemi

Tambur-Govde

Baglantisi

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

motoru ve 1 adet elektrikli tambur dondiirme motoru kullanilmigtir. Elektrik motorlarin tahrik

edilmesi icin gerekli enerji bataryalardan saglanacaktir. Sekil 6’da otonom yem ittirme

robotunun otomasyon sistemi goriilmektedir. Otomasyon sistemi genel olarak sensorler,

emniyet sistemi, giic kaynagi ve kumanda paneli kisimlarindan olusmaktadir. Motorlarin

tamami1 dogru akim (DC) 12 volt gerilimle caligmaktadir.

Otonom Robot
Yonlendirme Motoru
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Tahrik Motoru
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Sekil 6. Otomasyon sistemi
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DC motorlarin siiriilebilmesi i¢in ekonomik ve pratik bir yontem olan réleler kullanilacaktir.

Rolelerin kontrol edilmesi i¢in 1 adet mikrodenetleyici kullanilacaktir. Mikrodenetleyici ile

robotun ilerleme mesafesini 6lgmek i¢in rotary enkoder, direksiyonun konumunu tespit etmek

icin ise bir adet potansiyometre kullanilacaktir. Rotary enkoder ve potansiyometre tarafindan

iiretilen sinyaller mikrodenetleyici tarafindan alinacak ve elektrik motorlar1 siiriilecektir.

Harici hareket algilanacak bir tekerlege hassas mesafe Ol¢limii icin bir rotary enkoder

baglanacaktir. Elektrikli DC motorlarin siiriilmesi i¢in gerekli blok devre semast Sekil 7°de

goriilmektedir. Ayrica robotun kontrolii ve otomasyonu i¢in bir algoritma olusturulmustur.

Otonom robotun otomasyon algoritmasi Sekil 8’de goriilmektedir.

Enkoder

Direksiyon Konum
Algilayicisi Potansiyometre

Sekil 7. DC motorlarin siirtilmesi i¢in blok devre semasi

—>>| Mikrodenetleyici

—

Role

DC 12V
Elektrikli Motor

Hawvir

Evet
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Enkoder
direksivgn

Konum sgnsorini
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Sensor bijgilerini
Kayit ile
motorlargsir
Havir

Robot sarj
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Robot sarj
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Sekil 8. Elektrikli DC motorlarin siiriilmesi ve otonom yem ittirme robotu otomasyon

algoritmasi




1.4.1. flerleme Mesafesinin Tespiti

Projemizde mesafe, zaman ve istikamet bilgilerinin kullanildigi Dead reckoning metodu
uygulanmaktadir. Robotun aldig1 yol rotary enkoder ile oOlgililecektir. Sagliklt Ol¢ciim
yapilabilmesi i¢in enkoder ayri bir tekerleg§e montaj edilecektir. Bu tekerlek hareketli yay
mekanizmasi araciligi ile her durumda yere temas edecek ve hatali 6l¢iimlerin 6niine gegilmis
olacaktir. Rotary enkoderin tiretmis oldugu palslerin sayilmasi ile otonom robotun ne kadarlik

bir yol aldig1 dlgiilebilecektir.

1.4.2. Hassas Yonlendirme Sistemi

Otonom yem ittirme robotunun direksiyon dénme agisinin tespiti i¢in potansiyometre
kullanilacaktir. Direksiyonun hareketi ile birlikte hareketle orantili olarak potansiyometrenin
de hareket etmesi saglanacaktir. Ilk montaj, kurulum esnasinda direksiyon orta konumda
oldugunda potansiyometrenin de orta konumda olmasi saglanacaktir. Potansiyometrenin ortak
ucu Arduino UNO’nun analog uglarina baglanacak ve gelen analog veri dijital veriye
doniistiiriilecektir. Bu sayede robotun ne kadarlik bir doniis yaptigi tespit edilebilecektir.
Uygulamada bu sistemin saglikli ¢alisgmamasi durumunda tam sag, tam sol ve orta konuma

yerlestirilecek limit switchler ile direksiyonun konumu belirlenebilecektir.

1.4.3. Emniyet Sistemi

Otonom robotun herhangi bir cisme ¢arpmasi durumunda limit switch bagh oldugu parca
araciligi ile otonom robotu durdurabilecektir. Herhangi bir ¢arpma veya acil durumda otonom
robot devrilirse civali sensor tarafindan bu durum algilanacak ve motorun ¢alismasi
durdurulacaktir. Herhangi bir ¢alisma modunda istenmeyen bir durumda emniyet butonu
vasitasi ile otonom robot durdurulabilecektir. Bahsi gecen bu ii¢ emniyet sistemi seri olarak
birbirine bagli olacak ve biitiin sistem aktif hale geldiginde otonom yem ittirme robotu
calisacaktir.

Yonlendirme, konum belirleme vb. islemler i¢in GPS modiilleri, Lidar, goriintii isleme ESP-
32 gibi metod ve uygulamalar kullanilabilmektedir. Yapilan bu calismada maliyeti etkin,
pratik, kullanicinin rahatga ulasabilecegi ve yerel imkanlar ile gerektiginde tamiri ve servisi

basit bir otonom robotun tasarimi ve imali iizerinde durulmustur.

2. Problem/Sorun
Yaklagik 18 milyon biiyiikbag hayvanin bulundugu iilkemizde hayvancilik sektoriinde

verimliligi arttiracak faaliyetlerin ve gelistirme ¢aligmalarmin 6nemi biiyiiktiir. Bu noktada
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bliylikbas hayvancilikta biiylik oranda katma deger saglayan siit verimi bu alanda iilkemiz
acisindan en onemli argiimanlardan birisidir. 2017 yili itibari ile biiyiikbas hayvanlarin siit
tiretimindeki payr %90’larin {izerine c¢iktig1 goriilmektedir. Bu noktada hayvanlarin
bulundugu ahirlarda ve tesislerde saglikli ve diizenli beslenmesi siit verimi agisindan biiyiik
onem arz etmektedir. Hayvanlar beslenirken Oniinde bulunan yemi karistirmakta ve yemi
kendinden uzaklastirmaktadir. Bunun sonucunda yeme ulasmakta zorluk g¢ekmektedir.
Hayvanlar beslenirken Oniinde tiikettigi besini kolayca wulasabilmesi ve yeterince
beslenebilmesi siit verimini direkt etkilemektedir. Hatta beslenme esnasinda hayvanlarin
oniinde yem veya besin kalmayacak endisesi ile stres yasadiklari ve siit verimini %]1-5
etkiledigi bilinmektedir. Hayvanlarin o6niindeki yemleri ittirmesi i¢in her zaman insan
giicline ihtiyag duyulmaktadir ve buda c¢iftlik i¢in ekstra maliyete sebep olmaktadir.
Gilinlimiizde bu soruna elektrikli motor ile ¢dziim iireten diger firmalara kiyasla daha az
maliyetli ve daha kolay montaji yapilabilmektedir. Diger icten yanmali yem ittirme robotu
tireten firmalara nazaran ¢evre dostudur ve hayvanlarin sesten irkilmesi sessizligi nedeniyle
minimum diizeye c¢ekilebilmektedir. Uzal (2008) yaptig1 ¢alismada sigirlarin zaman biitgesi
serbest sistem barimakta; % 42.4 dinlenme, % 11.1 ayakta durma, % 32.3 yemleme, % 1.6 su
icme, % 6.3 gezinme, % 1.7 diger davranislar ve % 4.6 sagim olarak tespit etmistir.
Gortildiigii gibi yemleme biiylik bir kism1 olusturmaktadir. Bu noktada Uzal (2008), 24 saat
boyunca kameralar ile gozlenen hayvanlarda yaptiklari uygulamalarla stresten uzak tutulan
hayvanlarin verimlerinin yliksek oldugunu ifade etmistir. Ayrica sagmal ineklerin
beslenmesinde ine8in verecegi her 2,5 kg siit degeri i¢in 1kg konsantre olmus yeme
gereksinim duyulmaktadir Anonim (2011). Yapilacak proje ile hayvanlarin ontindeki yemin
siirekli Onlerine itilmesini saglayacak isgiicii ihtiyaci ortadan kalkabilecektir. Byashimov
(2012) yapt1g1 calismada isletme masraflar1 géz oniine alindiginda yem masraflarindan sonra
en biiyllk masraf oraninin gegici is¢i oldugunu gostermektedir. Bu degerin isletme
ortalamasinin  %1,98 oldugu goriilmektedir. Yapilacak proje ile bu maliyetlerin
azaltilabilecegi goriilmektedir. Altingekic ve Koyuncu (2012), hayvanlarda olusan strese
neden olan faktorlerin dikkatle incelenmesi ve bunu olusturan etmenlerin ortadan
kaldirilmasina yonelik uygulamalarin hayata gegirilmesi gerektigini ifade etmektedir. Yem
ittirme isleminin gerekli oldugu soruna ait gorsel Sekil 9°da goriilmektedir. Otonom yem

ittirme robotunun fonksiyonunu gosteren ikonik gosterim Sekil 10°da goriilmektedir.
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Sekil 9. Soruna ait 6rnek gorsel

Sekil 10. Yem ittirme islemi ikonik gosterimi

3. Céziim

Otonom yem ittirme robotu sayesinde kapali ve beton zeminli ¢iftliklerde bulunan
hayvandan uzaklagan yem, doner sac tabla ve onun hemen altindaki saca bagli bulunan
kauguk yardimiyla hayvanlarin 6niine ittirebilecektir. Gérevini tamamlayan otonom robot
sarj istasyonuna gelerek enerjisini telafi edebilecek, bir sonraki gorev turuna
hazirlanacaktir. Tesiste bulunan hayvanlarin yeterli diizeyde beslenebilmesi i¢in bu islemin
giinde ortalama 6 veya 7 kez tekrarlanmasi gerekmektedir. Bunun i¢in isgiiciine ihtiyag
duyulmaktadir. Imal edilecek robot otonom olacak ve isgiiciine olan ihtiya¢ ortadan

kalkabilecektir. Ayrica imal edilecek otonom robot ekonomik olarak kullanicilarin,
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ciftcilerin rahatga ulasabilecekleri ve kullanabilecekleri bir cihaz olacaktir. Bu sayede
biiylik 6l¢iide maddi kazang saglanabilecektir.

Kullanilan yontemler ve calisma mantifi ele alindiginda 6n tekere bagli DC motor
sayesinde robot ileri geri hareket yapabilmekte, on tekerlegin iizerinde bulunan diger bir
motor yardimiyla da saga ve sola hareket edebilmektedir. Ana sasi iizerinde bulunan diger
elektrik motoru ise yemleri hayvanlarin oniine ittirmekte ve robotun etrafinda bulunan sac
tamburun donmesini saglayabilmektedir. Kullanilan 12V’luk akii sayesinde depo ettigi
enerji ile bir periyodunu dogrudan elektrik ihtiyacit olmadan tamamlayabilmektedir. Sekil
11’de yem ittirme robotu i¢in tasarlanan sasi ve otonom robotun genel goriiniimii

verilmektedir.

Sekil 11. Yem ittirme robotu i¢in tasarlanan sasi ve otonom robotun genel goriiniimii

4. Yontem

Otonom yem itme robotunun otomasyon sisteminde manuel ve operatér modu bulunacak
ve robot her iki modda calisabilecektir. Manuel modda kablolu bir kumanda tarafindan
kontrol edilebilecektir. Manuel modda oncelikle robota tesiste veya ahirda izleyecegi rota
gezdirilecek ve Ogretilecektir. Bu gezinti ile giizergah belirleme esnasinda robot tarafindan
rotary enkoderden ve direksiyon konum sensoriinden gelen veriler ile birlikte
kaydedilecektir. Kayit en son sarj istasyonunda son bulacaktir. Otonom robot operator
modunda ise mikrodenetleyiciye girilen tur zamanlarinda otomasyon algoritmasini
isletmeye baslatacaktir. Hafizaya daha onceden kaydedilmis olan enkoder ve direksiyon
konum verileri yeni gelen veriler ile karsilastirilacak ve motorlar iki veri arasindaki farki

kapatacak sekilde tahrik edilecektir. Tesis icerisindeki rota sarj istasyonunda baslayip sarj
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istasyonunda son bulacaktir. Otonom robot belirlenen turu gergeklestirdikten sonra
bataryalarin sarj edilebilecegi sarj istasyonuna gelecektir. Son kullanic1 robotu teknik bir

personele gerek kalmadan programlayabilecektir.

5. Yenilikci (Inovatif) Yonii

Bulundugumuz boélge itibari ile hayvanciligin ve siit liretiminin olduk¢a yogun oldugu
yoremizde tiniversite olarak bolgemize saglayacagimiz bilimsel katki ve destek ydremizin
ve lilkemizin gelismesine fayda saglayacaktir. Bu kapsamda Yiiksekogretim Kurulu ve
Cumbhurbagkanlig1 Strateji ve Biitce Baskanligi tarafindan desteklenmekte olan Bolgesel
Kalkinma Odakli Misyon Farklilasmas1 ve Ihtisaslagsmasi Projesi kapsaminda ihtisas
liniversitesi secilen tliniversitemizin bu alandaki ¢alismalarina destek vermek ve bu alanda
teknolojik gelismeleri uygulamak gayretindeyiz. Tiirkiye’deki ciftliklerde yem ittirmek igin
kullanilan rayli sistemlerin stirekli olarak tikanmasi sonucunda sik sik bakim ihtiyacina ve
arizalanmasina neden olmaktadir. Yemleme isleminin icten yanmali motorlarla c¢alisan
traktorler veya tasitlarla yapilmasi nedeniyle rayli sistemler hasar almaktadir. Ayni
zamanda hem yakit tiikketimi hemde igten yanmali motorlardan kaynaklanan egzoz
emisyonlarmin ortadan kaldirilmas1 amaclanmaktadir. Igten yanmali motorlara sahip
tagitlarin kullanilmas1 hem isgiicli ihtiyaci agiga c¢ikarmakta hgemde atmosferi kirletici
egzoz gazlarmin salinmasina neden olmaktadir. Ozellikle kapali mekanlarda yogun CO
(Karbonmonoksit) ve HC (Hidrokarbon) birikmesine neden olabilmektedir. Bu durum
saglik acisindan canlilar igin tehlike olusturabilmektedir. Bu kapsamda daha az bakim ve
zamandan tasarruf ettirerek insan gilicii olmaksizin yemleme islemi otomatik olarak
yapilabilecek ve maliyeti diisiik olacaktir. Kendine 6zgii sasi tasarimi ve govde tasarimina
sahip olacak yem ittirme robotunda biiyiik ¢ogunlugu yerli iiretim malzemeler kullanilacak

ve minimum diizeyde elektronik sistemden olusacaktir.

6. Uygulanabilirlik

Universitemiz biinyesinde bulunan Hayvan Ciftligi’nde yapilan gozlem ve arastirmalar
sonucu sorun tespit edilmistir. Bu kapsamda takim {iyelerimizle birlikte sorununun
¢oziimiine yonelik farkli ¢oziim Onerileri degerlendirilmistir. Arastirma sonucu olarak
okulumuz ve Burdur ilindeki beton zeminli ciftliklerde yem ittirme robotuna ihtiyag

duyuldugu gozlemlenmistir. Kullanicilar tarafindan ekonomik ve kullanisli olmasi
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durumunda otonom ¢alisan bdyle bir cihaza gereksinim oldugu goriilmiistiir. Bu problem
iizerine hem diisen verimi arttirma hem de ve insan giiciinii ortadan kaldirmada tasarruf
etmek amaclanmistir. Ek gorsellerde belirtildigi gibi {iniversitemizin teknik birimlerinde
otonom yem ittirme robotunun tasarim ve imalat caligmalar1 yapilabilmektedir. Bununla
birlikte hayvan ciftliginde kullanilacak otomasyon cihazlar1 alaninda ¢alisma yapan farkli
firmalarin konu ile ilgili calismalar1 incelenmistir. Ulkemizde tarim ve hayvancilik alaninda
gelismekte olan bdlgemizde Otonom Yem ittirme Robotu tasarlanip iiretilmesinin oldukga

yerinde ve faydali olacagi goriilmektedir. Bu baglamda otonom robotun iiretilip ticari bir

iirline dontisebilecegi goriilmektedir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Tablo 1°de tahmini maliyet tablosu goriilmektedir.

Tablo 1. Tahmini maliyet tablosu

S.N. | Uriin-Adet Projede Kullanim Amaci Fiyat TL
1 DC Cam Silecck On aks'am i¢in gli¢ verme, direksiyon
mekanizmasi i¢in yon verme, tambur 1500
Motoru-3 .. . e
i¢in 360 dondiirme
2 DC Motora Bagl On tekerlege bagli olan ve motordan
Eksantrik Mil-1 giic alarak hareket mekanizmasi verme 100
3 Go-Kart Tagit Hareketi gecirilmesini saglayan On 650
Tekerlegi-1 tekerlek
4 On tekerlege bagl olan eksantrik milin
Rulman Yataklari-4 sab;tleme yataklart ve direksiyon 800
sabitleme kullanimi
5 Rulman yataklarinda sabitlemede,
direksiyona bagli rulman yataklarin
Eiutles sabitlemede ve ana saseye bagli mili 250
sabitlemede kullanimi1
2 Baglant1 elemanlari-5 =
7 On Tekerlegi eksantrik mil iizerinde
Flansg-1 sabitlemede kullanimi1 50
8 Direksiyon mekanizmasini hareket
Disliler-4 vermede, tambur  mekanizmasini 400
yer dondiirmede kullanimi
9 A ekl Dislileri hareket vermede kullanilan 200
eleman
10 Arka Tekerlekler-2 Arkg aksamda bulunan 10cm g¢apinda 200
sabit arka tekerlekler
11 12V Akii-1 Mekanizmaya elektrik veren giic 800
kaynaklari
12 Rty Bl | E)to"nq.n robotun katettigi mesafenin 20
Olctimii
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13 Role-5 DC elektrikli motorlarin siiriillmesi 60
14 Potansiyometre Direksiyon konum tespiti 5
(1kQ)-1
15 Cival1 sensor-1 Otonom robotun denge kontrolii 15
16 D Otonom  robotun  dokunma ve 40
Limit switch-4 .
carpisma hareketleri
17 Emniyet butonu-1 Acil durumlar 50
18 Arduino UNO-1 Mikrodenetleyici 350
19 Arduino Saat Hafiza | Arduino zaman yOnetimi 60
20 Kumanda paneli-1 Otonom robotun kumandast 300
21 S DIl Robotun ana sasesini olusturan kare 350
profiller
22 Ana saseye bagli tamburu merkez
Mil-1 noktasina baglayan eleman 50
23 Robotun yem ittirmesini saglayan ana
Sac Tambur-1 sasedeki mile bagl konik sac tambur 800
24 e i s Ana sasedeki milin lizerindeki disliye
bagli eleman 100
25 Robotun  elektronik  aksamlarinin
Ust Kapak bulundugu iist kapak 500
Toplam 7800

Tablo 2. ‘de tirlinler ve harcama donemleri goriilmektedir.

Tablo 2. Uriinler ve harcama donemleri




Tablo 3’de ise proje zaman planlamasi goriilmektedir.

Tablo 3. Proje zaman planlamast

Benzer cihazlarin maliyetleri ile karsilastirildiginda tasarlanan ve imali yapilacak otonom

yem ittirme robotunun maliyetinin olduk¢a diisiik oldugu goriilmektedir.

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar)

Projemiz kapali ve beton zeminli biiyiikbas hayvan ¢iftliklerinde kullanim1 hedeflenmistir.

Kapali biiyiikbas hayvan ciftliklerinde is¢i maliyetini, diizensiz ¢alisma sorunlarini, fazladan
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insan giiciinli, kullanilan i¢ten yanmali motorlara sahip traktorler veya benzer araglari

ortadan kaldirmak i¢in kullanima sunulmasi1 6ngoriilmiistiir.

9. Riskler

Olasilik ve etki matrisi Tablo 4’de goriilmektedir. Tablo 5’de ise karsilasabilecek riskler ve B

planlar1 goriilmektedir.

Tablo 4. Olasilik ve Etki Matrisi

Olasihik

Siddet

Hafif

Orta

Diisiik

Zincir Digli
Mekanizmasinda

Zincir Atmasi

Orta

Otonom yem ittirme
robotu konumunun

saptanamamasi

DC motorlarin

1S1Inmasi

Elektronik triinlerde

Kur farkindan dolay1

Ciddi

maliyet artisi

Yiiksek

Tablo 5. Riskler ve B plani

Riskler

B plam

Otonom yem ittirme robotu konumunun

saptanamamasi

Daha komplike ve kapsamli elektronik

sistemlerin kullanilmasi

Zincir Digli Mekanizmasinda Zincir Atmasi

Zincir  digli  gergi  mekanizmalarinin

kullanilmasi

DC motorlarin 1sinmasi

DC motorlarin farkls kademelerde
kullanilmas: veya yiiksek giiclii DC elektrik

motorlarin se¢ilmesi

Elektronik {iiriinlerde kur farkindan dolay1

maliyet artis1

Yerli iirlinlerin daha ¢ok tercih edilmesi

Otonom yem ittirme robotunun devrilmesi

Tambur ¢apinin arttirilmasi veya otonom yem

ittirme robotunun agirliginin arttirilmasi

Enkoderin hatali sinyal gondermesi

Kablolarin ekranlanmasi




Potansiyometrenin ~ ¢evre  kosullarindan | Potansiyometrenin kapali bir kutu igerisinde
etkilenmesi (toz, kir vb.) caligmasinin saglanmasi, kotii cevre

kosullarindan korunmasi
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RAPOR TASLAKLARI iLE iLGILI NOT:

¢ Yukarida yer alan 10 madde en fazla 14 (on dort) sayfada anlatilacaktir. Kapak, aciklama
ve gorsel olmak iizere en fazla 17 sayfa olacaktir.

e Tiim raporlar akademik rapor standartlarina uygun olarak yazilmahdir. Tiim raporlar
“I¢indekiler” ve “Kaynakca” icermelidir.

e Her rapor bir kapak sayfasi icermelidir.

e Yaz tipi: Times New Roman, Punto: 12, Satir Arahklar: 1,15, iki tarafa yash, Sayfa
kenar bosluklari iist-alt-sag-sol 2,5 cm olmahdir.

e Rapor icindeki ciimleler birbirinin ayni ve tekrari nitelig¢inde olmamahdar.

e Raporlar sayfalar birbirini takip edecek sekilde numaralandirilmahdir.

e Raporunda, web sitemizde yer alan gecmis yil raporlarindan yararlanmis olan
takimlarimizin alint1 yaptigini referans sayfasinda belirtmesi gerekmektedir. Ek olarak
alint1 yapilan ciimle/lerin ardindan da kisa referansin belirtilmesi gerekmektedir.
ALINTI FORMATI: "Alnt1 yapilan Ciimle/ler" (Yil, Yarisma Adi, Kategori, Takim Adi)
ORNEK ALINTI: "Enkazda depremzedenin nerede oldugunu tespit edilememesi, enkaz
kaldirma ve depremzede arama calismalarini yavaslatan en 6nemli sorundur." (2020,

Insanlik Yararma Teknoloji Yarismasi, Afet Yonetimi, X Takimi)
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