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1. Proje Ozeti/ Proje Tamm

Projemiz, diinya tarim sektdriinde iiretilen sera mahsullerinin hastalikli oldugundan dolay1
ihracattan geri doniis problemini ¢esitli miithendislik disiplinleri yardimi ile kaldirmay1
hedeflemistir.

Ciftcinin sera igerisinde kontrollii ve bilingli bir sekilde ilaglama, glibreleme yapmas1 ve hasat
stirecine kadar bu islemi en verimli ve en saglikl sekilde yiiriitebilmesi i¢in akilli giibreleme
ve ilaglama sistemini gelistirdik.

Bu projede otonom ilaglama ve giibreleme islemleri i¢cin bir sera sistemi tasarimi
sunulmaktadir. Sistemimizin mekanik tasarimi bes temel alt sistemden olusmaktadir.
Giibreleme islemi i¢in damla borularini kullanarak ilag piiskiirtme hatti1 olusturduk. Phoenix
P7 model diyafram pompa vasitasi ile {inite tankinin igerisine yerlestirdigimiz karistirma
haznelerinden farkli yogunluklarda siv1 giibre ¢cekimi saglandi. Diyafram pompa giiciinii hava
kompresoriinden alarak algilayicilardan (sensorler) alinan veriler dogrultusunda elektrik
sinyali ile acilip kapanan selenoid valfler kontrolii ile mekanik tasarim siireci tamamlandi.

Projenin yazilimsal boyutunda ise Raspberry Pi kart1 kullanarak goriintii isleme yontemiyle
erken hastalik tespiti olusturarak ilaglama yapmasini saglayacagiz. Bunun yaninda Arduino
Mega karti araciligi ile NPK (N: Azot, P:Fosfor, K:Potasyum) sensoriinden elde ettigimiz
verileri isleyip veri degerlerine gore giibreleme ve ilaglama yaparak sistemin otonom bir
sekilde ¢alismasini saglayacagiz.

2. Problem / Sorun

Diinyada siirekli artan niifusun ve hayatin1 devam ettirmesi i¢in gerekli olan besinleri
aldigimiz topragimizin is yiikkii artmaktadiwr. Bu durumda topragimizi en verimli sekilde
kullanmamiz gerekmektedir Bu da yapay zeka, otonom sistemler ve sanayinin gelismelerine
entegre olarak tarim sektdriiniin de gelismesiyle miimkiindiir. Ulkemiz 2021 TUIK verilerine
gore son 10 ceyrektir kesintisiz olarak tarim sektoriinde gelisim gostermektedir ( T.C. Tarim
ve Orman Bakanligi, 2021 ) ayrica Tiirkiye, tarimsal hasilada son 10 yildir Avrupa'da ve
diinyada ilk sirada bulunmaktadir. (Hiirriyet, 2021) 2021 Tarimsal hasila %20 artarak 333.3
milyar liraya ylikselmistir bu rakam Cumbhuriyet tarihinin rekorudur fakat bu kadar fazla
iretimle birlikte AB'den Tirkiye'ye iade edilen iiriinlerin sayisida artmaktadir. Avrupa
Birligi'nin yaptig1 kontroller sonucu uygunsuzluk tespit edilen drnekler RASFF(Gida ve Yem
[gin Hizli Alarm Sistemi) tarafinda paylasilmaktadir. Paylasilan verilerde 2014 yilma gore
211 bildirimden 67'si (%31,75) pestisit kalmtis tespit edilmistir. Tespit edilen 67 pestisit
kalintisindan 62'si (%92.53) sinirda ret kategorisindedir, kalan 5'1  (%7.47) pestisit
kalintisindan dolay1 bilgi bildirimi almistir bu durum maddi {iretim depolama nakliye gibi
maddi yonden tilkemizi olumsuz etkilemistir. Yapmis oldugumuz arastirmalar sonucunda
tilkelere gore ilk 10 bildirimde Tiirkiye i¢in ilk swrada pestisit kalintis1 olmaktadir. Pestisit




kalintisinin en 6nemli sebeplerinden birisi ¢ift¢inin bilingsiz ilaglama, yanlis zamanda hasat
yapmasi giibreleme ve sulama yapmasidir. (BBC NEWS 2022 ). Bu oranin iilkemiz adina

yiiksek oldugunu tespit ettik. Seralarda yapilan sulama ilaglama ve giibreleme islemleri insan
giicliyle yapildigr i¢in tam verim saglamamaktadir. Yapmis oldugumuz sistemde goriintii
isleme ile mahsuliin hastalik durumunda tespit edilen hastaliga gore otonom bir sekilde
ilaglama yapmasi, toprakta koymus oldugumuz sensér (NPK) tarafindan mineral eksikligi
tespit edildiginde otonom bir sekilde su ile karistirilmig giibreleme yapilacaktir. Giiniimiizde
hava, su ve toprak kirliliginin giderek artmasi tarimin gerilemesine sebep olmaktadir ayrica
ilkemizde ve diinyamizda mazot, tohum ila¢ giibre gibi tarim maliyet fiyatlar: siirekli olarak
artmaktadir.( T.C. Tarim ve Orman Bakanligi, 2020 ). Bu durum hem devletleri hem de

ciftcileri olumsuz olarak etkilemektedir.

3. Coziim

Sera icerisinde liretilen mahsuliin daha verimli olmas1 i¢in kontrollii ilaglama ve giibreleme
olanagi1 saglanmaktadir. Bu olanagin saglanmasi i¢in akilli giibreleme ve ilaglama sisteminin
entegre calistig1 sera ortamindaki mahsullerin fizyolojik 6zelliklerinin tespit edilmesi esas
almmistir. Tespit edilen Ozellikler baz alinarak daha verimli bir mahsul yetistirme stireci
olusturabilir.

Bunun yaninda projemiz goriintii isleme yontemi yardimi ile mahsul saghigini periyodik
olarak kontrol ederek yazilimsal boyutta bir veri tabani olusturup ¢6zim sunmayi
amaclamistir.

Sera ortamina yerlesik bulunan kameralar sayesinde mahsul daha yetisme asamasinda iken
herhangi bir hastalik baslangicini tespit edip vaktinde miidahale ederek kontrollii ilaglama
yapilmasmin hasat zamaninda daha verimli ve saglikli mahsulller elde edilecektir. Boylelikle
ihrag ettigimiz yerli lirtinlerimiz kalitesinden 6diin vermeden diinyaya sunulacaktir.

4. Yontem

4.1 Mekanik Yontem
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Sekil 4.1.2 flaglama ve Giibreleme Hatlar Sekil 4.1.3 Su Tanki ve
Kanstirma Tanki

(Tasarmm asamalar1 SolidWorks ve Autodesk iizerinden yapilmistir. Proje tasarimlarini
daha detayl incelemek i¢cin Google Drive hesabimizdan ulasabilir SolidWorks ve
Autodesk iizerinden goriintiileyebilirsiniz. KAR-TEK Google Drive linki:
https://drive.google.com/drive/folders/1 Cp9CFtxkmVuSMSVdTzl PPFgxmPj4YzTd)

Tank: Sistemin ana ekipmanlarmi barindiran bélgedir. Icerisinde farkli yogunluklari
bulunduran maddeler (ilag veya giibre) ayr1 hazneler icerisinde stabil sicaklikta muhafaza
edilmektedir. Tankin malzemesi 2-3 mm degerlerinde sac kullanildi.

Kanstirma Haznesi: Tank icerisinde farkli yogunluktaki madddeleri muhafaza edebilmek
icin karistirma hazneleri yerlestirildi. Karistirma hazne kapasitesi: 50 1t

Diyafram Pompa: Haznelerin icerisinden ila¢ ve giibrelerin sera ortamma aktarimini
diyafram pompa vasitasi ile gerceklestirildi. Asagida teknik 6zellikleri gdsterilen Phoenix P7
model diyafram pompa kullanild1.

Teknik Ozellikler;

Mensei: Italya Hava Girisi (mm): 4
Debi (L/dk): 8 Kati1 Partikiil (mm): 2,5
Basig (mSS): 80 Viskozite (cP): 6000
Kuru - Islak Emis Mesafesi (m): 3 - 9,8 Ses (dB): 62

Baglant1 (ing): 1/4"


https://drive.google.com/drive/folders/1Cp9CFtxkmVuSMSVdTzLPPFgxmPj4YzTd

Karistirma haznelerinden alinan farkli yogunluklardaki ilag ve giibreler diyafram pompanin
emis hattindan c¢ekilerek damla borulara iletildi. Sistemde Ozellikle diyafram pompa
kullanilmasinin sebebi ise sivilarin kat1 partikiil icermesi ve farkli yogunluklarda olmasidir.

Hava Kompresorii: Diyafram pompanin gii¢c kaynagi olarak hacmine ve teknik degerlerine
entegre bicimde calisabilen hava kompresorii eklendi.

flac Piiskiirtme Giibreleme Hatlari: Sera alaninin gevresine dikilen profillerin tepe
kismindan seranin yatay eksenine boydan boya uzanan damla borular yerlestirildi. Diyafram
pompanin ¢ektigi sivi giibrenin sistem semasinda ugradigi son nokta damla borulardir. Damla
borular araciligi ile damlama yOntemini kullanarak serayi ilaglama ve giibreleme islemi
gorliir.

4.2 Yazilimsal ve Elektroni

KNﬂl-ﬂJl ﬂ:au.. —

MY MEOJISI birlikte kullanilarak uygun veri seti ile
11’ ag1) modelinin tarim sektoriinde kullanilmasi
amaglanmaktadir.

Projemizde, yetistirilen domatesteki olas1 bir hata tespiti i¢in Raspberry Pi de yapay zeka
kullanilacaktir. Yapay zeka (Y A), makinelerin deneyimden 6§renmesini, yeni girdilere uyum
saglamasini ve insan benzeri gorevleri gergeklestirmesini miimkiin kilar. Bu sayede
kameradan alinan anlik goriintiiler, es zamanl olarak Python dili kullanilarak Raspberry Pi
de yazilan algoritmada islenecektir. Bu algoritmada, Opencv, Tensorflow , PyTorch , Keras,
Scikit-learn, Numpy gibi a¢ik kaynak kodlu kiitiiphanelerden yararlanilacaktir. Bu
kiitiiphaneler, Python i¢in kolay veri yapis1 ve daha hizli veri analizi yapilmasini, veri
modelleme gibi islemler, ¢ok boyutlu dizileri verimli bir sekilde igeren matematiksel
ifadelerinin tanimlanmasina, optimize edilmesine ve degerlendirilmesine olanak tanir. Ayni
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https://pytorch.org/

zamanda makine 6greniminde aragtirmanin kolaylagmasi ve aragtirma prototipinden iiretim
sistemine gecisi hizli, verimli ve kolay hale gecgilebilmesi i¢in tasarlanmistir.

Yapay zeka modelini olusturmak i¢in kullanilacak veri seti belirtildigi tizere; 5 farkli durum
etiketi icermektedir. Bunlar, 1)bakteriyel leke, 2)Erken yaniklik, 3)Geg yaniklik, 4) Oriimcek
akar1 ve 5)saglikli durumdur. Model egitiminde kullanilacak train setimizde 9.140 fotograf
bulunurken, olusturdugumuz modeli test asamasinda kullanacagimiz test setimizde 2.284
fotograf mevcuttur. Fotograflar 256x256 boyutundadirlar. Veri setimiz, yiiksek dogruluk
orani almaya yetecek kalitede olmakla birlikte, ¢esitli goriintii isleme ve goriintii iyilestirme
yontemleri ile de gerektigi taktirde daha iy1 hale getirilecektir.
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Sekil 4.2.2 Solenoid Valflerin Numaralandirilmasi
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Raspberry Pi 4 kartim1 3 farkli asamaya boldiik. Raspberry’e ekleyecegimiz saat modiilii
sayesinde giinde 3 zamanda ¢alisarak Raspberry Pi kartinin her daim ¢aligmasini 6nledik.

IIk asamada Arduino’ya baglayacagimiz NPK toprak sensoriinii sabah saat 8:00°da sensor
okumasi yaparak Azot(N), Fosfor(P) ve Potasyum(K) degerlerinin hangisinin ne kadar
eklenmesine karar vermesi ve sonrasinda da bu ilaglamayr Arduino’ya yaptirmasi icin
Raspberry Pi iizerindeki DS1302 saat modiilii kullanarak sabah saat 8:00-9:00 arasin1 tercih
ettik. Bunun i¢in Raspberry Pi ile Arduino iletisim halinde olmas1 gerektiginden dolay1 bu iki
kart1 birbirine bagladik. Prototip agsamasinda 0,5 metrekarede ¢alisacagimizdan dolay1 verilen
degerler 0,5 metrekareye goredir. Domates bitkisinin ortalama olarak 0,5 metrekare basi

ithtiya¢ duydugu Azot (N),Fosfor(P) ve Pota K) degerleri;

Azot(N)=15-16,5 gr arast Fosf =24-26,5 gr arasi dur.
(Hortiturkey, 2022)

kart1 tarafindan ayr1 a
Arduino tarafindan si

e yapilacaktir. Orpedipsi ..---'ﬂ7"-
aras1) altina dustii_bd

sonra sekil~=8 8K olursak

durum

NPK  topig
baslanglgt 0
acik duruma gl
karistirici moto x
actk konuma geger@
Sensor tarafinda goriilen
elementlerinin_eksi

astalik ggm‘ﬂsvmgmda erken

Entofito, 2022 )
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3.Hastalik domates ve yapraginda geg 4.Hastalik domates ve yapraginda driimcek
yaniklik( Minnanomanga, 2022 ) akari( Bilimsel Tarim, 2022 )

| isleme gerceklesecek. Oglen
ayit edecek, kayit edilen

amera il
demgoriintul

2. agamada ise Raspberry
12:00-13:00 arasinda b

a®agli ola
bl

gorselleri phyton ile yaz 1 data ile keyd@layacak ve hastalik teshisi

gerceklestirilecek. Dahg@¥sonra ~ 11 o%d&n Mega sayesinde roleler
“ i rirbqlhp kapafn A7ifs ___l 1p diyaTham poigipa ile dogru ila

@asaglz. Hastalik tashisi ' 1 bir sekilde _szanas: __,_-r-“""" rini

kontrolederken 1. Hastalik test : iR yel leke) ilaglamast icig AKO

COP ilacyal S8 S| D istenen A ontemiyle s paotZ JBunun igin
baslangicta ¥,2,9,10 ve 7 numa a getirilip 14 numarg
sn acik kalmaN tleti i

sonra bu iki bllmm di

valf a¢ik konumuna ™%

uygulariz. , 2. Hastalik teshisi
istenen alana

su

3 ibip karistirma
arglt i l1 olup 1 ve 8
numarali = g0 1 acmlm g, eden ihtiyaci kadar
vermis ¢ 7 o EEI{EK stalik ile ayni ilag kullanilarak
ilaclamas 1a ( d’ pla€dgindan dolayr uygulanacak islem 2. Hastalik
teshis durumunda:ﬂévnﬂlm olacaktir. Hastalik teshis edilmemesi durumunda diyelim
kil.,2.,3.,has lar tespit edilmedi, 4. Hastalik tespit edildi yani domates ve yapraginda
ortimcek akar1 hastaligi tespit edildi. 4. Hastaligin teshis edilmesinden sonra ilk 3 teshiste de
olacagi gibi Arduino iizerinde bulunan LCD sayesinde Arduinoya gonderecegimiz kod ile
teshis edilen hastahgin admin(Oriimcek Akar1) ve o hastaliga verilmesi gereken ilacin
admi(AGRIMEC) yazdiracak. 4.Hastalik teshisi ve ilaglamasi durumunda, 12,2,9,10ve 7
numarali valf a¢ik konumuna getirilip (12 numarali valf 1,95 sn agik kalmali) su ile

karistirilan AGRIMEC ilaci karistirma tankina ulasir. Karistirma islemi tamamlandiktan sonra
9,10,6 ve 7 numarali valfler kapali, 1 ve 8 numaral valfler acik konumuna getirilip agrimec

tankina

ilaglamas1 tamamlanmis olacaktir.

Hastaliklara uygulanacak ilaclar ve miktar:
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hastalik Bakteriyel leke i¢in, ‘SHAKO COP’ -0,950-1,050 gr/cm”3 (20 C)

hastalik erken yaniklik icin, ‘ORVEGO’ -1.11 g/cm”3 (20 C)

hastalik ge¢ yaniklik i¢cin , ‘ORVEGO’ -1.11 g/em”3 (erken yaniklik ile ayni ilag )

hastalik driimeek akari icin , ‘AGRIMEC’ -0,98 g/cm”3 (20 C)
2. asamada da ise hemen hemen 1. Asamay1 tekrarlayacak. NPK sensoriinden gelen
veriye bagl olarak damla sulama sistemi ¢alistirilacak ya da ¢alistirilmayacak. Aksam
saat 20:00-21:00 arasinda NPK sensoriinii tekrar okuyacak ve sensdrden gelen veriyi
sensorden gelen verinin diizelmesi i¢in gerekli olan element miktar1 kadar bir uygulama
yapacak ve bu islem sirasinda Arduino tarafindan agilacak olan réle ve valfler sayesinde

D=

bu islem gercgeklestirilecek.

omas sistemlerini incelemek
ileé®balamak uygun olacaktir.

Seralard Qlasyon siste f,.i/ \'\ geri beslem cod g rd) veya
ileri beslehjg["feee-10TWwora 30 ntemle ANg B7 T r=SisPeT Y 1 pert
systems) i(;er ‘ dir. Geri beslemelj Siftenieie d€8i§kenin algilanma :

sistemi devreye\\iTeuel eli si lerd i

tahmin edilerek konggl sisteminin gerekli
otomasyonun beynini {eSt
tarafindan yiiriit{ili

robotu ¢a

Seralg i 3 01N 4

epkiyi very

Seralard3 _‘ cillleri ST,vAl-i
Sulama ilere ﬂlﬂé‘)ﬁln farkli sistemler vardir.

Secilecek tesi), bitki tiirii (sebze, cigek), yetistirme
ortami (kaye Wﬂ' gu toprak) ve lreticinin tercihine bagh olacaktir.
Seralarda yapllan a 15lemi ﬁde iiretim seralarinda ve {iriin yetistirme seralarinda bazi
farkliliklar gosterir. Fide iiretim seralarinda sulama islemi rayl sistem ile yagmurlama sulama
seklinde yapilirken, iirlin yetistirme seralarinda damla sulama sistemi kullanilmaktadwr. Fide
yetistirme seralarinda en uygun sulama sistemi rayli ve hareketli sulama sistemleridir. Bu
sistemde masa iizerindeki fidelerin sulanmasi belli bir yiikseklikten gegen ve ray iizerinde
hareket eden bir sulama sistemi tarafindan yagmurlama sulama seklinde yapilmaktadir. Damla
sulama sistemleri, bitkilerin giinliik su gereksinimini, bitkilerde asir1 su istegi yaratmadan
kesintisiz olarak suyu dogrudan kok bolgesine veren en yiliksek verime sahip sulama
sistemlerdir. Bu sistem uygulamalarinda her yerde ayni 1slakligin saglanabilmesi i¢in az debili
ama uzun siire uygulanacak sekilde planlanmalidir. Bu amagla sistemin son elemani olan
damlaticilar hidrolik bakimdan laminer yada tiirbiilans sekillidir. Genelde kullanilan
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basliklarin 2, 4, 8 I/h debi ve 1 bar basinca kadar ¢alisabilen tipleri mevcuttur. Su dogrudan
bitkinin yesil aksamma uygulanmadigindan bazi mantar hastaliklarma da neden
olmamaktadir. Sistem bol ve kaliteli iiriin elde edilmesini saglar. Sulama suyuyla, giibrenin
cok sik ve bolgesel olarak kullanilmasiyla verim arttirilabilir. Bu durumda, suda, giibrede,
iscilikte ve kiltiirel islemlerde tasarruf saglanmaktadir. Bu gorevi yapabilecek otomatik
sulama — giibreleme sistemleri (Fertigasyon sistemleri) gelistirilmistir. [7]
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Sekil 2. Sulama ve Giibreleme Bilgisayar Tarafindan Kontrollii Olarak Gergeklestirilebilir
(HERMISAN)

Bu sistemler bitki gelisimini etkileyen tiim parametrelerin (EC, pH, sicaklik, vs) venturi veya
injektor pompalariyla su ve giibrenin yeterli miktarda bitkiye verilmesini saglamaktadir.
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Sulama - giibreleme sistemleriyle seralarda farkli ve bagimsiz bdliimler olusturulup, ayr1 ayr1
veya birlikte sulanabilmektedir. Bu sayede bitkiye ve biiyliime asamasina gore giibrelemenin
tam olarak yapilmasi saglanabilmektedir.

Projenin Yenilik¢i Yonii

Yukarida bahsettigimiz gibi sera sistemlerinde farkli otomasyon sistemleri mevcuttur bu
sistemlerde genel olarak eksik kalan nokta ise serada goriilebilecek hastaliklarla miicadeledir.
Serada goriilen hastaligi algilayip bununla tam otomasyon i¢inde miicadele eden bir sistem
bulunmamaktadir. Bizler bu sorunu asmak i¢in Sony IMX219 yardimi ile seradan aldigimiz
goriintiileri yapay zeka ile hastaligi tesplt ettikten sonra hastalik ile miicadele edecek tam

otomasyon sistemi 1le ortli alt1 yetsta larla miicadele konusunda tam

h\--- dimmmhtic—olarak tesplt ett1g1 v 11g111 yapt1g1m __arasEiimear sonlicu
sehrimigde bulunan seracilarioss erpk pelirledik. Seracydrimizin

bizden \\ mdegrritusunda serg : anina gidip —nas apmamlz
gerektigini AK S 1 S p, BRI ve puDIclefrie a1,

) . . . . y
karistirma hazi divafram. pomy avasRp M 1znely r1

i

Cd Oer P USRS [l [ | | .
seramiza aktara K ttltamﬂarl ‘11d1
Tasarim asamasind? onra yazﬂlm al_eglismalara - funo
kontrolciileri ile is¢i midur ITISK1 i ' stisit

kalintis1 i¢in_gerek ‘ i i C larin

piyasa D agsamasidir.

yh ab t d1r Prototip

m denemeler

zu W c en 1y11est1rme caligmalarini
ilirligi ve yapilma imkanm1 miimkiindiir.

lverlml alacak smirdan geri iade edilen {riinlerin sayis1 en

gérmeyi
Ureticimiz m é

az seviyeye inec temimizin maliyetinden dolay1 kiiciik sera iireticilerinden ziyade
biiylik sera iireticilerinin buna kolaylikla ulasabilecegini sdyleyebiliriz. Biiyiik ireticiler
tarafindan sistemimizin verimliligi fark edildikten sonra tiim tireticilerimize devlet tarafindan
destekleme c¢aligmalar1 yapilirsa tiim Ortii alt1 {ireticilerimizin sistemimizi kullanabilecegini
diistinmekteyiz. Ayrica katma degeri yiiksek bir iirlin oldugu i¢in yurt dis1 Uireticilerine ihrag
edilebileceginizde diistinmekteyiz.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi
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Adet | Malzeme Bilgisi Birim Fiyat Toplam Fiyat
1 adet |Raspberry Pi4 - 4GB 1160 TL 1160 TL
1 adet | Arduino Mega 2560 R3 470 TL 470 TL
1 adet |8 megapiksel ¢oziiniirliiklii Sony IMX219 goriinti | 730 TL 730 TL
sensoru
1 adet | TTL-RS485 Seri Doniistiiriicti Kart1 10 TL 10 TL
1 adet |RS485 Soil NPK PH@BfSOrir ° @ 3392 TL 3392 TL
/ L /4
1 adet |DS1302 saat du.u 10 TL

ﬁ

1 adel

1 adet

14 adet

4 ade;

10 metre

2347 T

—

1 adet T R Vﬂfﬂ' ”’ ik forsiiz DC Motor 65 TL 65 TL

3 adet 5 litrelik NPK haznesi 50 TL 150 TL

3 adet 2 litrelik ila¢ haznesi 50 TL 150

6 adet Seffaf Pleksi 400 TL 2400 TL
Toplam Tutar |17.480 TL

Tablo 7.1 Tahmini Maliyet Tablosu
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kT
fy Tanm 2021 Ekim 2021 Aralik 2022 Ocake 2002 Jubat 2022 Mart 2022 Nisan 2020 Mayss | 2022 Haziran | 2022 Temmuz

1. Talomen kurubmast |

1.1 Problem tespiti

1. Coziim 6nerileri ve literatiir taramast

1.3 Girev dafilim

3. On degerendinme sirei

2.1 Mekanik 6n tasanm

2.2 Mikro iglemeiler, sensiitler, devre kartlan ve vazibm dillerinin arastinlmast

2.3 Tast vazihmlan

3 Detay rapor siireci

3.1 On deferlendirmedekd ekeikliflerin tartistimast ve sistemin pelistirilmesi

3.2 llag ve gibre sagimlert igin literatir taramast

3.3 Mekanik parcalann hesaplanmass ve tercili

3.4 Mikro kontroleiler, sensdrler ve vazihm dillerinin terctht

3.3 Sistemin son halinin mekanik tasano ve analizlert

3.6 Davre ve yazihm semalarin tasanm

4. Protatip firetimi

4.1 Malzeme siparigi ve temin edilmesi

4.2 Melanik parcalann kurfump

4.3 Mikro kontroleiilerin kodlanma ve entesresi

43.1 C# temelli ardunio kodlamasy

432 Python temelli yapay zeka kodlamast ve rasherry's entesresi

4.3.3 Mikro kontrolcd kartlar arast iletisimin kurulmast

4.4 Mekanik, vazilim ve kontrolcilerin genel testi ve kalibrasyonu

3. Sunum hazrliklan -
[o.,
ablo 7.2 y Planlamas1

8. %'l-- pdefilsitlicsi ( |\ \

Tarm ve Orma\Baisgaromtigesctilcrine gore T

iretimin 23,2 'milygn "té)nu Aeikta

sebze {iretilmistir.
iretilmistir. Toplam o6r
varligi bakimindan—dt
| J ! < ana hedef

kitlesi 18 i } i i i <;1a d Ve e yaparak
insan sag 1g ,- i st rlne E ﬁv 1sit kalintis1
1 j Lo m en, is yikiinii azaltmak,

n er %m,
minimurm, JUzey olib HZA iretim maliyetini diistirmek isteyen
iilkemizde V&g nyﬂﬁvnﬂk yap

9. Riskler

an tum ureticilerdir.

Risk 1: Kullandigimiz saat modiilii DS 1302 pin baglantilarinda ya da gili¢ girisindeki
hassasiyetinden dolay1 hafizasinda bulunan saat dilimini sifirlayabilir.

(Coziim: Pin baglantilarmin jumper kablo yerine lehimleme yontemiyle baglanmasi ve kablo
hattinin agik u¢larinin izole edilmesi bu duruma ¢6ziim olacaktir.

Risk 2: Sistemdeki haznelerden herhangi birine karisan sert bir cisim pompa tarafindan
cekilirse valflerde, ilaglama ve giibreleme iinitelerinde tikanmalara sebebiyet verebilir.
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(Coziim: Emme borularinin girislerine kat1 cisim filtrelemesi yapilmalidir.

Risk 3: Kullanacagimiz role sayisinin fazla olmasindan dolayr ardunio kartinin akim miktar1
yeterli olmayabilir. RSle tetiklemeleri ardunio kartinin kendini resetlemesine sebep olabilir

(Coziim: Roleler icin harici gli¢ kaynagi kullanimi ardunio kartindaki akim miktarii
disiirecektir.

Risk 4: Ardunio herhangi bir sebepten dolay1 resetlenirse acik kalabilecek valflerden dolay1
bir sonraki ilaglama veya giibreleme islemi hatali olacaktir

Coztiim: Valf durumlar1 ardunio’nun sabit datas1 olan EEPROM hafizasna kayit edilerek void
setup bolumunde tiim Valﬂerln ka i protokolii yazilabilirRisk 5: Tum

karistirma haznesi kullan gyl gpilan karisiml3¥@pompa vasitasiyla cgekilse de
1 igerisi lint1 4" J¥Me dibindeQiriken kalmtilar bir sonraki

karisima dabhil olarak ist i THY
Coziim: Tim karisim rg i / aznes

Kari§ i, a7 nesimi-al i ckleVierelic mizlik sonrasi te
dlsm hliye edilebilir.

0.
su il

RlSk 6: ‘ d i O T ol l \ " C O a8 remmRRTt
ettik. Daha ytksek veya dusuk yogu ardaln dlyafram pompada
debisindeki n*{lw-..u‘_, b —
Coziim: Kullanilac? eni sivilar sisteme kle mede ]
yapilmalidir. Diyafram pompaypin galis e 18 jaya
bir diyafram pomp

i : Stiniy l ; dhver alg bek

Cdik ﬂlfrlerden oturu

Coziim: Proj ck jmkﬂ)u fﬁ 1m algoritmalar1 detayl
bir sekilde Mg At "¢ mﬂr elektronik veya yazilim alaninda
mda

tecriibeli ark@@slarim destek olabilirler.
7T L

Risk Olasilik Etki

Numarasi Diisiik(1) Orta(2) Yiiksek(3) Diistik(1) Orta(2) Yiiksek(3)
1 X X

2 X X

3 X X

4 X X

5 X X

6 X X

7 X X

TABLO 9.1 Risk Tablosu
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10. Proje Ekibi

Takim Lideri: Okan BAYAR

Projeyl lemle ilgili
Adi Soyadi | Projedeki Gorevi | Okul rojeyle - veya  problemle ilgili

tecriibesi
Okan . meL R g L
BAYAR Endiistriyel Tasarim | Karabiik Universitesi -
Ahmet Can . oy .
VILMAZ Mekanik Karabiik Universitesi -
Samed . w e g L
PISKINSOY Mekanik Karabiik Universitesi -
Ali Mert . ol R L
YARIMCA Elektronik Karabiik Universitesi -

Muammer | Mekanik-

Oztiirk Elektronik Karabiik Universitesi | -
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