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1. Proje Özeti / Proje Tanımı 

 

Özellikle tarım sektöründe ZİHA’lara ihtiyaç duyulmasının sebebi; ekolojik sistemde hatalı 

uygulamalar sonucu kaybolan doğal dengeyi yeniden kurmaya yönelik yeni arayışlar olmuştur. 

Günümüzde geleneksel yöntemler ile yapılan bitki koruma amaçlı ilaçlama uygulamalarının 

olumsuz taraflarının ve sonuçlarının önüne geçilmesi amaçlanmaktadır. Genel ilaçlama sonrası, 

sadece ilaçlanması gereken kısmın ilaçlanması ile hem verimliliğin artması hem de fazla 

ilaçlamanın çevreye ve insan sağlığına olan zararının azaltılması sağlanacaktır. Böylece fazla 

ilaç kullanımını önüne geçilecek ve maliyetlerde tasarruf sağlanmış olacaktır. En yaygın olan 

traktör ya da başka bir yürür aksamın arkasına bağlanarak yapılan bitki koruma işlemlerinde, 

ayrıca maliyet olarak eklenen mazot giderlerinin ve ürünün ezilerek verim kaybına yol 

açılmasının önüne geçilecektir. Öyle ki 2020 yılı TARNET verilerine göre ezilme sonucu 

arazideki ürünün %6 oranında kaybolduğunun gözlendiği beyan edilmiştir. Ürünümüz 

prototipte 1 Lt’lik (Geliştirildiğinde min 10L düşünülmektedir.) ilaçlama kapasitesine sahip, 

belirlenen noktalarda otonom uçuş sağlayarak, görev yapacağı alandaki zararlı otları anlık 

görüntü işleme teknikleri ile fark ederek, zararlı üzerine ilaçlamasını etkin bir şekilde gerektiği 

kadar gerçekleştirmektedir. İlaç bittiğinde belirlenen noktaya dönüş yapmaktadır. Ayrıca 

katlanabilir kol sistemi ile kolay taşıma ve muhafaza etme imkânı sunulmuştur. Gelişen 

sistemlerle birlikte kullanıcı dostu olmayı hedeflediğimiz ürünümüz su geçirmez 

standartlarında üretilmiş olup tüm sistemleri kolayca değiştirilebilecek şekilde tasarlanmıştır. 

Kumanda sisteminin dil desteği olacak olup kullanımı oldukça kolaylaşacaktır. Otonom ve 

manuel uçuş imkanı bulunmaktadır. Üzerinde bulunan radarlar sayesinde otomatik olarak 

engelleri algılayıp (etrafındaki ağaç vb.) çarpmadan uçuşuna devam edebilmektir. Arazi 

üzerinde yapacağı analizlerle kültür bitkisi için sorun teşkil edecek ve verimi düşürecek olan 

zararlı ot kontrolü de sağlamış olacak, çiftçi analizlerle durum değerlendirmesi yapabilecektir.  

Prototip görselimiz aşağıdadır:  

 
Şekil.1: Zirai İnsansız Hava Aracı ve Şarj Dolum Platformu 

 

Aracın üzerinde yaygın olarak kullanılan Pixhawk uçuş kontrol kartı kullanıldı. Aracın otonom 

kontörlü Mission Planner yer kontrol istasyonundan sağlanmaktadır. Mission Planner ile araç 
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arasındaki bağlantıyı sağlamak için 2,5km menzile sahip, 915 Mhz aralığında çalışan APM 2.8 

3DR Radyo Telemetri modülü kullanılmıştır. Mission Planner üzerinde Google haritalar verisi 

kullanılarak uçuş alanının birebir görüntüsü yardımı ile uçuş yapılacak alan oluşturulmaktadır. 

Güvenli kalkış yapılabilmesi için araç öncelikle “Loiter” modunda arm edildikten sonra çizilen 

rotada hareket edebilmesi için “Auto” moduna alınır ve uçuş başlar. Araç rotayı tamamladıktan 

sonra GPS sapması da göz önüne alınarak kalktığı yere iniş yapar. Bu inişin hassasiyeti 

kullanılan GPS hassasiyeti ve GPS’ nin anlık doğruluğuna göre değişiklik göstermektedir. 

Alınan görseller doğrultusunda görüntü işleme yapılarak hasarlı alanın koordinatları kamera 

GPS’ si yardımı ile alınır. İlaçlanacak alanın rotası çizilerek tekrardan otonom uçuş başlatılır 

ve hasarlı alana gelindiğinde ilaçlama işlemi başlar. Tüm hasarlı olarak tanınan alanlar 

ilaçlandıktan sonra araç tekrardan kalkış yaptığı yere iniş yapar. İlaçlama sırasında 5.5 Bar 

basınca sahip DC motor kullanılmıştır. Motor istenildiğinde açılıp kapatılabilmesi için 

BTS7960 model motor sürücü kullanılmıştır. Bu sürücünün seçilme sebebi 40A’ ya kadar çıkış 

desteklemesidir, Arduino Uno ile tetiklenmektedir. Aracın ağırlığı 9480 gr belirlenmiştir. 

Faydalı yük ile ağırlık 10508 gr olmaktadır. Hesaplanan süre dakika olarak belirlenmiştir. Araç 

üzerinde bulunan ilaçlama sistemi 1 dakikada 1 litre ilacın tamamını boşaltmaktadır. Uçuş 

rotası dikeyde 25 metre, yatayda 15 metre olarak belirlenmiştir. Yapılan uçuş testlerinde aracın 

ağır olması da göz önüne alınarak ivmesi düşürülerek hızı azaltılmıştır. Bu veriler toplamında 

375 metrekare alanı yaklaşık 2 dakika içerisinde tarayan araç, bu testlerin yapıldığı hava 

koşullarında 1 dönüm araziyi yaklaşık olarak 5 dakika 33 saniyede tamamlamaktadır.  

 

 
Şekil.2: Tarama yapılan alan 

 

2. Problem / Sorun 

Avrupa Birliği'nin resmi istatistik kurumu Eurostat verilerine göre İspanya, Fransa ve İtalya'nın 

ardından Türkiye yaklaşık 50 milyon kilo ile en çok zirai ilaç satışının yapıldığı ülkelerin 

başında geliyor. İspanya, Fransa ve İtalya, Avrupa’nın tamamının tarım ihtiyacının yarısını 

karşılamaktadır. Bu tablodan anlaşılacağı üzere, ülkemizde zirai ilaç, ihtiyacın çok üzerinde 

kullanılmaktadır. Dünya Sağlık Örgütü'nün 2002 verilerine göre fazla zirai ilaç kullanımı 186 

bin ölüme, 4 milyon 420 bin kişinin de sakat kalmasına neden olmuştur. Zararlı organizmaların 

etkisini en aza indirmek için kullanılan ve bünyesinde birçok farklı bakteri ya da ajan 

bulunduran ilaçların tüm standardın üzerinde kullanılması, insan, hayvan ve doğaya ciddi 

zararlar vermektedir. 
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Şekil.3: Ülkelerin Pestisit Satış Rakamları 

 

 

Son yıllarda avantajlarından kaynaklı ZİHA’ların kullanılması ile ilgili birçok çalışma 

gerçekleştirilmiştir. Türkiye’nin İHA-2 statüsündeki ilk ve Sivil Havacılık Genel Müdürlüğü 

tarafından tescilli tek zirai ilaçlama dronu “HEKTAŞ Turna” Gebze Teknik Üniversitesi’nde 

gerçekleştirilen "Akıllı Tarım Uygulamaları Eğitim Merkezi" iş birliği protokolü ile Ekim 2020 

tarihinde deneme uçuşlarına başlamıştır. HEKTAŞ, 2018 yılında başlattığı “Tarımsal Üretimde 

Uzaktan Görüntüleme Sistemlerinin Millileştirilmesi Projesi” kapsamında başta buğday, 

ayçiçeği, çeltik, mısır, şeker pancarı ve kinoa olmak üzere farklı mahsullere yönelik bitki 

koruma ve bitki besleme uygulamaları gerçekleştirmektedir (İHA 07.10.2020). HEKTAŞ İHA-

2 statüsündeki ilaçlama dronu (TURNA projesi), blockchain alt yapısıyla hayata geçirmeyi 

planlamaktadır.  

Yine aynı şekilde tarım sektörünün önde gelen oluşumlarından TARNET de bitki koruma 

yöntemleri içerisinde ZİHA ile uygulama sistemini geliştirmek ve yaygınlaştırmak isteyen 

sektör lideri konumundadır. Temmuz 2020 tarihinde çeltik tarlalarını ZİHA ile ilaçlayıp 

sonuçlarını gözlemleyen ve bu alanda Ar-Ge çalışmalarını geliştiren TARNET de İHA2 

statüsünde bir dron kullanmaktadır. Yani sektörün ZİHA konusunda lider kuruluşları 25 kg. ve 

üzeri insansız hava araçları ile geniş tarım alanlarını ilaçlamaya yönelik çalışmalar 

yapmaktadır. Bu yöntemle ilaçlama maliyetinden yüzde 30-35, zamandan yüzde 80’e kadar 

tasarruf sağlamayı hedefliyorlar (Türk Tarım Orman Dergisi, 12.10.2020). Bu yöntem tarım 

sektöründe üretim maliyetlerini düşürecek ve bitki üzerindeki ilaç kalıntısını azaltacaktır. 

Ancak IHA2 statüsünde bir insansız hava aracının kullanılması ehliyete tabidir ve bu ehliyeti 

almanın bedeli ortalama 4.500 Amerikan Doları + KDV ile teorik eğitim süresi 85 saat ve 

uygulamalı eğitim süresi 3 saat olmak üzere toplam eğitim süreci 88 saati bulmaktadır. 

Ülkemizde ise sadece 18 IHA2 ehliyetli dron pilotu bulunmaktadır (CİMER Bilgilendirme, 

Ağustos 2020). Ayrıca IHA2 statüsünde bir İHA’nın ortalama maliyeti 180 – 220 bin TL 

aralığındadır. Oysa tarımla uğraşan üreticinin daha uygun bedellerle ehliyete ihtiyaç duymadan 

dron ile ilaçlama yöntemlerine ihtiyaç vardır.  

Yaptığımız araştırmalarda ve çiftçilerle yaptığımız görüşmelerde aşağıdaki sorunların 

çözümüne ihtiyaç duyduklarını tespit ettik:  

• İlaçlama maliyetleri oldukça yüksek ve ilaçlama üretim döneminde sıkça gereklidir.  
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• İlaçlamada asıl amaçlardan biri yabancı otlarla mücadele etmektir ve yabancı otlar bir ya da 

birkaç kez ilaçlama ile yok edilememektedir.  

• Yabancı otlarla mücadele kapsamında gerçekleştirilen tekrarlanan ilaçlama işlemi, bitki 

üzerinde pestist (bakteri, virüs ve haşerelerin zararlı etkilerini ortadan kaldırmak için kullanılan 

kimyasallar, bazı organik bileşenler, dezenfektanlar gibi maddelere ve yöntemlere verilen isim) 

kalıntısına sebebiyet vermektedir. Bu da bitki kalitesini düşürmektedir. 

 • Yabancı otlarla ilgili mücadelede fazla ilaç kullanımı, toprağın kimyasal ve mineral yapısını 

bozmaktadır.  

• Yabancı otlarla ilgili mücadelede fazlasıyla insan gücüne ihtiyaç vardır.  

• İlaçla mücadele ile tamamen ortadan kaldırılamayan yabancı otlar, bitki gelişimini 

engellemektedir. Azami 25 kg. – 150 kg. kalkış ağırlığında IHA-2 statüsündeki ZİHA’lar da 

dahil olmak üzere hiçbir ilaçlama yöntemi, yabancı otlarla mücadele yöntemlerinde istenilen 

etkiyi vermemektedir. 

 

3. Çözüm 

Bu sebeple yukarıda bahsettiğim sorunlara çözüm üretmek adına, (prototip üretim maliyetin 

düşük olması için 1Lt. tercih edilmiştir.) 1Lt. depoya sahip bir “Avcı ZİHA” prototip yapmaya 

karar verdik. 

 Avcı ZİHA’nın avantajları şunlar olacaktır:  

• Avcı ZİHA, ortalama 15 kg. ağırlığında olacağı için İHA1 statüsünde değerlendirilecektir.  

İHA1 statüsündeki bir ZİHA ehliyeti, 36 saatlik bir eğitimle toplam 1000– 1.500 TL arası 

bedelle hemen hemen her ilden alınabilmektedir. 

• Avcı ZİHA’ nın maliyeti her çiftçinin alabileceği uygun fiyatlarla piyasaya sürülebilecektir.  

• Avcı ZİHA’ mız, otonom uçuş ve otonom şarj özelliğine sahip olacaktır.  

• Avcı ZİHA, ağırlığı ve boyutu itibariyle bitki çevresindeki yabancı otlara yaklaşabilecek 

boyutta olacaktır.  

• Avcı ZİHA’ mızda görüntü işleme teknolojisi bulunacaktır. Böylece ZİHA, yabancı otu tespit 

edebilecek ve sadece yabancı ota ilaç püskürtebilecektir.  

• Yabancı otlarla mücadelede iş gücüne ihtiyaç duyulmayacak, ilaçlama 1 kişiyle 

gerçekleştirilebilecektir. 

Üretilen prototip, gerçekleştirilen uçuşlar ve çalışmalar derlenmiş sosyal medya hesaplarından 

paylaşılmıştır. 

Video linki : https://youtu.be/5d8Evj-6IC8 

 

 

4. Yöntem 

Zirai İnsansız Hava Aracının ve Şarj platformunun Üretilmesi  

ZİHA’ tasarımı SolidWorks programı kullanılarak girişimimizin logosundan ilham alınarak 

tasarlanmıştır. Hekzacopter olarak tasarlanmış olup 88 bileşenden oluşmaktadır. Mekanik 

olarak kep, motor tutucu, ayak, orta bağlantı, plaka tutucu, nozzle tutucu, kamera tutucu ve 

gövde 3 boyutlu yazıcı ile üretilmiştir. 

https://youtu.be/5d8Evj-6IC8
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Şekil.4: ZİHA’nın 3D Tasarımı 

Plaka ve borular hem drone yapımında fazla hem de sağlam bir malzeme olan karbon fiber 

kullanılmıştır. Plakalar CNC ile işleme yapılarak üretilmiştir.  

 
Şekil.5: Gövde üretimi 

 

Otonom Şarj Platformunun Üretilmesi Otonom şarj platformu SolidWorks programı 

kullanılarak tasarlanmıştır. Tasarlanan platforma göre malzeme listesi oluşturulup üretim 

safhasına geçilmiştir. Üretimde ilk olarak profiller ve saclar kaynak yapılarak platformun 

gövdesi oluşturulmuştur. Oluşturulan gövde taşlama yapılarak boyanmıştır. 

 
Şekil.6: Şarj platformunun 3D çizimi                     Şekil.7: Otonom Şarj Platformunun Üretilmesi 

 

ZİHA’nın platformda ineceği ahşap plakaya ayaklarının oturacağı kısımlar için 4 adet delik 

açıldı. Açılan deliklere metal parça konuldu ve parçaların kablolaması yapıldı. X ve Y 

eksenlerinin hareketleri için tüm miller gövde üzerine yerleştirildi. Elektronik kartlar ve otonom 

şarj için gerekli bağlantılar yapıldıktan sonra platform alüminyum plaka ile kaplanmıştır. 

 
Şekil.8: Otonom şarj platformunun montajı 
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Alüminyum plaka üzerine sigorta, LCD ekran, li-po pil şarj aleti ve makine etiketini eklenerek 

otonom şarj platformu çalışır hale gelmiştir. 

Tüm sistemler hazır hale geldikten sonra test denemeleri yapıldı. Test denemelerinde drone 

platforma konumlandığı sürece şarj olduğu görülmüş olup testler başarılı bir şekilde 

gerçekleşmiştir. 

                     
Şekil.9: Şarj Dolum platformumun Test denemeleri,  Şekil.10: Sistem Algoritma 

Diyagramı 

Otonom Dolum Platformu 

A. Yazılım  

Otonom dolum platformu, bir dolum istasyonu olarak düşünülerek; İHA’nın platforma inmesi, 

konumlanması ve otonom şekilde şarj dolumunu gerçekleştirip uçuşa hazırlanması şeklinde 

algoritma şeması çıkartılmış (Şekil.10), Arduino Mega entegresini kullanarak Arduino 

üzerinden yazılımı tamamlanmıştır. 

 

B. Donanım 

 Yazılımı gerçekleştirilen sistemin donanımsal ve mekanik tasarım-montajı tamamlanmış, ar-

ge aşamasındaki nihai prototip tamamlanmıştır. Şekil.A ve Şekil.B de platform üzerinde 

donanım ekipmanları detaylandırılmıştır. 

                      
Şekil.A: Platform İç Kısmındaki Ekipmanlar           Şekil.B: Platform Dış Kısmındaki 
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Ekipmanlar 

 

A : Y ekseni limit switchleri  G : Şarj dolum noktaları  

B : Y ekseni Nema17 Step motorları  H : Li-Po Pil şarj aleti  

C : X ekseni Nema17 Step motorları I : Display  

D : Akü  J : Akü sigortası 

E : Elektronik Kontrol Sistemi K : Hareketli mil eksenleri   

F : Ağırılık sensörü – İniş düzlemi  

 

C. Elektronik Kontrol Sistemi 

 Yazılımı tamamlanan sistemin donanımsal devre elemanları Şekil.4’te görsellenmiştir.  

Kullanılan devre elemanları şunlardır:  

1.Arduino Mega 

 2.Arduino CNC Shield  

3.A4988 Motor Sürücü Entegresi 

 4.Limit Switch  

5. HX-711 Load Cell Amplifier 

 6.18V - 8V Display Regülatör 

 7.18V – 15V Display Regülatör 

 8.30V 10A 2 Kanallı Röle 

 

 
Şekil.11: Elektronik Kontrol Sistemi 

Görüntü İşleme  

Kimyasal mücadelenin aşırı kullanımı dünyada ciddi çevre sorunları oluşturmaktadır. Bunun 

yanında insan ve hayvan sağlığını olumsuz yönde etkilemektedir. Üretimi gerçekleştirilen Zirai 

İnsansız Hava Aracı ile tarımda, yabancı otlar ve hastalıklı alanlar görüntü işleme teknikleri 

kullanılarak tespit edilmiştir ve yabancı ot ve hastalıklı alan üzerine üzerine ilaç uygulama 

modeli gerçekleştirilmiştir. 

ZİHA yabancı otları tespit ederek tarlanın geneli yerine sadece yabancı otlara ilaçlama 

yapacağından insan, hayvan ve çevre sağlığının korunması yanında ilaçlama maliyetlerinin 

düşürülmesi sağlanabilecektir. 

Kamera  
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Kullanılan tipik kameralar nesnelerin yansıttığı görünür ışığı ölçer ve kaydeder. Bitki 

örtüsündeki değişiklikleri ölçmek için görüntüleme spektrometreleri olarak adlandırılan yüksek 

güçlü kameralar kullanılır. 

MAPIR Survey3W - NIR+Green+Blue (NGB) kamerası kullanılmıştır. 

NIR+Yeşil+Mavi (NGB) modeli Yakın Kızılötesi 850nm, Yeşil 550nm ve Mavi 475nm ışık 

görür. 

12 MP sensörü ve balık gözü olmayan keskin lensi, havadan medyayı kolayca yakalanmasını 

sağlar. 

Yakalanan her görüntüyü otomatik olarak coğrafi olarak etiketlemek için harici bir USB GPS 

alıcısı içerir.  

12 MP VE 8 MP olacak şekilde görüntü çözünürlüğü seçenekleri vardır. 

Çıkarılabilir Li-ion (1200mAh) pile sahiptir. Boyutu 59 x 41,5 x 36 mm’dir. 

128 GB’a kadar MicroSD kart bellek saklama alanına sahiptir. 

 

Kullanılan Yöntem 

MULTİSPEKTRAL GÖRÜNTÜLEME 

Multispektral görüntüleme, elektromanyetik spektrum boyunca belirli dalga boyu aralıklarında 

görüntü verilerini yakalar. Dalga boyları, filtrelerle ayrılabilir veya görünür ışık aralığının 

ötesindeki frekanslardan, yani kızılötesi ve morötesi ışık dahil olmak üzere belirli dalga 

boylarına duyarlı aletlerin kullanımı yoluyla tespit edilebilir. Multispektral görüntüleme, insan 

gözünün kırmızı, yeşil ve mavi için görünür reseptrleri ile yakalayamadığı ek bilgilerin 

çıkarılmasına izin verebilir. 

                                              
İnsan gözü, dalga boyları 380 ile 780 nanometre arasında olan elektromanyetik dalgaları 

görebilir. Kızılötesi gibi bu aralığın dışında dalga boylarına sahip elektromanyetik dalgalar 
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insan gözüyle görülemez. Multispektral görüntüleme, insan gözünün göremediği ek bilgileri 

elde etmemizi sağlar.  

Uzaktan algılama ve multispektral görüntüleme yöntemleri ile tarım arazisindeki yabancı ot, 

hastalık ve zararlı durumu tespit edilebilmektedir. İHA'ların alçak irtifada uçma yeteneği 

sayesinde bitkilerin yüksek uzamsal çözünürlüklü görüntülerinin elde edilmesine olanak sağlar. 

İnsansız hava aracı çoklu spektral görüntüleme sağlayabilen farklı kamera filtreleriyle bitkinin 

görüntülerini yakalayarak bitki sağlığı hakkında önemli bilgiler verir. 

 
 

 

NDVI ANALİZİ 

• Normalized Difference Vegetation Index (NDVI) Normalleştirilmiş Fark Bitki Örtüsü 

İndex‘idir. 

• Kamera Sensörleri Drone teknolojisi ile kullanılarak bitkilerin yaşam göstergesi ve 

analizinin yapılması denilebilir. 

• Klorofil (sağlık göstergesi) görünür ışığı güçlü bir şekilde emer ve yaprakların hücresel 

yapısı yakın kızılötesi ışığı güçlü bir şekilde yansıtır. Bitki susuz kaldığında, 

hastalandığında, hastalığa yakalandığında süngerimsi tabaka bozulur ve bitki yakın 

kızılötesi ışığı yansıtmak yerine daha fazla emer. Bu nedenle, görünür ışığa kıyasla 

NIR'nin nasıl değiştiğini gözlemlemek, bitki sağlığı hakkında daha çok bilgi verir.  
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NDVI, bitki örtüsü tarafından yansıtılan görünür ve yakın kızılötesi ışıktan hesaplanır. Sağlıklı 

bitki örtüsü (solda), kendisine çarpan görünür ışığın çoğunu emer ve yakın kızılötesi ışığın 

büyük bir bölümünü yansıtır. Sağlıksız veya seyrek bitki örtüsü (sağda), daha fazla görünür 

ışığı ve daha az yakın kızılötesi ışığı yansıtır. 

Çok sayıda klorofil ve hücre yapısına sahip sağlıklı bir bitkinin kırmızı ışığı aktif olarak emdiği 

ve NIR'yi yansıttığı anlamına gelir. Sağlıksız bir bitki tam tersini yapacaktır. 

 
 

Bu indeks -1.0'dan 1.0'a kadar olan değerleri tanımlar, temel olarak yeşilleri temsil eder, burada 

negatif değerler ağırlıklı olarak bulutlardan, sudan ve kardan oluşur ve sıfıra yakın değerler 

öncelikle kayalardan ve çıplak topraktan oluşur.  

NDVI işlevinin çok küçük değerleri (0 veya daha az), boş kaya, kum veya kar alanlarına karşılık 

gelir.  

Orta değerler (0 ila 0,20 arası) ilaçlanması gereken yerleri temsil ederken,  

Büyük değerler (0,6 ila 0,8 arası) ılıman ve tropikal ormanları gösterir.  
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GÖRÜNTÜ İŞLEME TESTLERİNİN ÇIKTILARI 

 
Uçuş sonrası elde edilen ham görüntü                           İşlenmiş görüntü 

       
                  Uçuş sonrası elde edilen ham görüntü              İşlenmiş görüntü 

 
Program Çıktısı 

 

5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Mevcutta kullanılan tarım dronelarının hiçbiri görüntü işleme teknolojisini kullanarak yabancı 

ot tespiti yapmamaktadır. Ürünümüz bu özelliklerin tamamını bünyesinde barındıran ilk ZİHA 

olarak AR-GE sini tamamlamış, 27/04/2021 tarih ve 2021/007172 sayılı "ZİRAİ İNSANSIZ 

HAVA ARACI" başlıklı Faydalı Model başvurumuzun Araştırma Raporu TÜRK PATENT 

kurumunun 09.03.2022 tarih ve E-39616753-110-220138589 sayılı yazısı ile vekilimize tebliğ 

edilmiştir. Kurum yazısı ve vekilimizin bilgilendirme yazısına göre, "ZİRAİ İNSANSIZ 

HAVA ARACI" başlıklı buluşumuzun “Tekniğin bilinen durumunu belirten ama buluşla tam 

olarak ilgili olmayan doküman” lar dışında hiçbir dokumana rastlanmadığı ve “A” 

kategorisinde değerlendirildiği tarafımıza bildirilmiştir. Yani ilgili buluşumuz rapora göre, 

6769 sayılı Sınai Mülkiyet Kanunun aradığı YENİLİK ve SANAYİYE UYGULANABİLİR 

olma kriterlerini sağladığı tespit edilmiştir. Faydalı model başvurumuz uygun bulunmuştur. 

Proje sonucunda ortaya çıkacak olan ürünün 25 kg’ın altında İHA1 sınıfında yabancı ve yabani 

ot tespiti ile otonom ilaçlama özelliği pazarda tek söz sahibi olacaktır. 
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6. Uygulanabilirlik 

Projemizin konusu Avcı ZİHA üretimimiz ile insansız hava araçlarıyla yapılan işlere bir 

yenisini eklemiş olacağız. Her alanda olduğu gibi zirai ilaçlama alanında da kullanılan insansız 

hava araçlarının yabancı otlara direkt müdahale eden yönteminin ilkini AR-GE de 

gerçekleştirdik. Anlık görüntü işleme yapacak olan, Avcı ZİHA, ülkemizde ilk defa 

üretilecektir. Uluslararası pazarda da Avcı ZİHA statüsünde herhangi bir dron 

üretilmemektedir. Yabancı otlardan kurtulmak için ortalama 5.000 m² alan, 5 defa ilaçlanırken, 

Avcı ZİHA ile en fazla 2 kere ilaçlanacak, ilaç maliyeti ve zararlarından, ayrıca zamandan ve 

yakıt giderlerinden de büyük oranda tasarruf edilecektir. Bir dönümlük araziyi yaklaşık olarak 

2 dakikada ilaçlama gerçekleştirmektedir. Ciddi bir sorun için ürettiğimiz çözüm yöntemi, 

farklı sorunların benzer şekilde çözülebilmesi için girişimcilere, sektör işletmelerine, kurum ve 

kuruluşlara örnek teşkil edecektir. Uluslararası platformda da aynı şekilde benzer ürünler 

görebileceğimizi öngörmekteyiz. Üretimimiz, özellikle tarım sektöründe yeni ilaçlama ve 

gübreleme gibi benzer işlemler için yeni yöntemlerin geliştirilmesine etki edecek lokomotif bir 

sistem niteliğinde olacaktır. Pazar o kadar geniş ve o kadar çok yeni uygulama yöntemlerine 

ihtiyaç duymaktadır ki benzer ürünler üretecek firmaların ortaya çıkması, bize ve sektör 

işletmelerinin çalışmalarına katkı sağlayacaktır. 

 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

 

İŞ AKIŞ PLANI 

YAPILACAK İŞLEMLER 
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1) ENDÜSTRİYEL TASARIMLAR 

Mekanik sistemlerin ve elektronik devrelerin 

bilgisayar ortamında tasarlanması. 

            

2) HAMMADDE TEMİNİ VE 

ÜRETİME BAŞLAMA 

İhtiyaç duyulan malzemelerin piyasadan 

temini ve cnc işleme ve 3d baskıların 

alınması. 

            

3) ÜRETİM VE MONTAJ 

İŞLEMLERİ 

Özel üretim gereken parçaların üretilmesi. 

Mekanik ve elektronik parçaların 

montajlanması. İlaçlama sisteminin 

montajının yapılması. 
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4) GÖRÜNTÜ İŞLEME YAZILIMI 

SİMÜLASYONU 

Drone kit simülasyonu ile görüntü işleme ve 

cisim tanıma. Tanımlanan cismin konum, 

yükseklik gibi verilerini alma. Konumu uçuş 

kontrol kartına göndererek yeni görev 

oluşturma. 

            

5) DRONUN TOPLANMASI VE 

YER TESTLERİ 

Gövde, iniş takımı ve aviyoniklerin 

montajının yapılması. Motor itki, akım, 

gerilim, güç testlerinin yapılması. Kanatlar 

takılarak ilk uçuşun yapılması. 

            

6) UÇUŞ TESTLERİ 

İlk kararlı uçuş testi. Nozul ve memelerin 

ilaçlama testi. İlk otonom ilaçlama uçuşu. 

            

7) GÖRÜNTÜ İŞLEME 

YAZILIMIYLA TESTLER 

Yabancı bitkinin havadan tanınması ve 

tanınan bitkinin otonom ilaçlanması. 

            

8) YAZILIM VE İLAÇ DOLUM 

TESTLERİ 

Uçuş güvenlik ve uçuş kontrol yazılımlarının 

hazırlanması. Yazılım testlerinin yapılması 

ve gerekli kontroller. İlaçlama sistemlerinin 

testleri. 

            

9) KULLANIM TALİMATI, 

DANIŞMANLIK HİZMETLERİ 

VE PROSES OLUŞTURMA 

Ürün kullanım kılavuzunun oluşturulması ve 

kitapçık haline getirilmesi. 

            

 

 

MALZEME LİSTESİ VE FİYATLARI 

(Hammadde temini ve üretim başlama sürecinde harcamalar yapılmaktadır.) 

MALZEMELER FİYATLAR 

G
Ö

V
D

E
 

Karbon fiber levha (3mm kalınlık)                                    (3 plaka)                    6000₺ 

Karbon fiber boru (20mm çap)                                             (10 m) 6000₺ 

Karbon fiber pervane 15X5,5                                                (5 çift) 2000₺ 

Filament (3d baskılı parçalar için)                    (10 adet filament) 2200₺ 

Civata-somun-pul seti                                                        (1 takım) 350₺ 

Rulmanlı yatak                                                                    (10 adet) 750₺ 
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İndüksiyonlu mil (8mm)                                                        (10 m) 1000₺ 

Adım motoru (Nema17)                                                   (40 adet) 600₺ 

GT2 kayış ve kasnak seti                                                   (4 takım) 600₺ 

İniş platformu metal profil/sac/ kaynak işçiliği 5000 ₺ 

E
L

E
K

T
R

O
N

İK
 

Sunnysky X3515S (KV:400 BLDC Motor)                         (10 adet) 4000₺ 

Esc (40A hobbywing)                                                            (8 adet) 2400₺ 

Lipo pil (22000mAh 6S jetfire )                                           (2 adet) 12000₺ 

Güç dağıtım kartı                                                                   (2 adet) 100 ₺ 

Uçuş kontrol kartı (Pixhawk)                                               (3 adet) 12000 ₺ 

Telemetri (Alıcı-Verici)                                                         (3 adet) 3000₺ 

Gps Modülü                                                                           (2 adet) 1600₺ 

Kamera modülü (gps nodülü ile)                                       (1 adet) 13000₺ 

Arduino (Mega)                                                                    (2 adet) 600 ₺ 

Arduino Uno+ Cnc shield+ Motor sürücüler                   (3 adet) 1000₺ 

Ağırlık sensörü ve dönüştürücü modül                            (6 adet) 125₺ 

XT60 dişi-erkek power soket                                               (5 çift) 350₺ 

10 AWG Kablo                                                                          (5 m) 550₺ 

 

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar) 

Yabancı otlardan kaynaklı ürün kaybının bu kadar yüksek olduğu hedef pazarda, yabancı otlarla 

mücadelede kullanılan aşırı ilaçlamanın da ciddi oranlarda ürün kaybına sebebiyet verdiği 

bilinmektedir. Bu durumda yurt içi müşteri potansiyelimiz, yabancı otlarla mücadele içerisinde 

olan çiftçilerdir. Hemen hemen her tarım ürününün üretim aşamasında yabancı otlarla 

mücadelede aynı sıkıntılar, benzer maliyetler ve ortalama sonuçlar ortaya çıktığı için, genel 

ilaçlama dışında özel bir mücadele sistemine ihtiyaç vardır. Ürünümüz, yabancı otlarla 

mücadelede ürün kaybını azaltacak, maliyetlerin düşmesini sağlayacak ve zaman kaybını 

ortadan kaldıracaktır.  

Bu sebeple Avcı ZİHA’mız hedef pazarda müşteri potansiyeli tarafından ilgi görecek ve kısa 

sürede benimsenecektir.  

Ürünümüz 2 şekilde kullanılacaktır:  

• Çiftçiler tarafından satın alınacak ve avcı uygulama yapılacak,  

• Çiftçiler tarafından avcı uygulama bizlere yaptırılacaktır.  

Bu yöntemlerle ilk yıl hedef pazardan %10 oranında pay alabileceğimizi öngörmekteyiz. Bu 

rakam her yıl ortalama %15 oranında artacaktır. 

 

9. Riskler 

Projemizde görev alacak ekip, alanında kendini geliştirmiş, ekip çalışmasına uygun, çalışkan, 

yenilikçi ve başarılı arkadaşlardan oluşmaktadır. Ekip üyelerinden birinin ayrılması bir risk 

oluşturabilir. Bu durumda iş birliği kurduğumuz, benzer deneyimlere sahip bir öğrenci ya da 

mezunu ekibimize dahil edebilir ve çalışmalarımıza kesintisiz devam edebiliriz. Projemize 

dahil olmak isteyen ve yeterlilikleri olan birçok öğrenci ve mühendis arkadaşımızla iletişimimiz 

devam etmektedir. Benzer bir ürünün piyasaya sürülmesi bir risk olarak görülebilmektedir 

ancak pazar oldukça geniş ve pazar payı oldukça büyük olduğu için benzer bir ürünün satışı 

hedeflerimizden uzaklaşmamıza sebebiyet vermeyecektir. 
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 ETKİ (PROJE SÜRESİ) 

<%5 %5-10 %10-15 %15-20 >%20 

Çok 

Düşük 
Düşük Normal Yüksek 

Çok Yüksek 
O

L
A

S
IL

IK
 

<%15 Çok Düşük        1 2 3 4 5 

%15-

30 

Düşük 
       2 4 6 8 10 

%30-

50 

Normal 
       3 6 9 12 15 

%50-

75 

Yüksek 
       4 8 12 16 20 

>%75 Çok 

Yüksek 
       5 10 15 20 25 

 

PERSONEL DEĞİŞİMİ VE ETKİLERİ 
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