TEKNOFEST

HAVACILIK, UZAY VE TEKNOLOJI FESTIVALI
TARIM TEKNOLOJILERI YARISMASI

PROJE DETAY RAPORU

TAKIM ADI
LODOS
PROJE ADI
RENCBER
BASVURU ID

#415299



ICINDEKILER

ICINDEKILER........coctiiiiiiieistsiee e e e e ts sttt ettt sttt ettt ettt ettt et et ettt et et et et et esesaserarns i
1. Proje Ozeti / Proje TANIMI ......c.cccveiieeiieiieiieetescie ettt 1
2. ProBIEM / SOTUN ..o 1
K 1+ /1311 o B ST T PR UP TR PP 1
I €0} 1 11<) 1 4 B O TP PP PPPRPPR 2

4.1, MeKaniK SISTEM: .....cviiiiiiiiicie 2

4.2, EIeKronik SISEEM ......cciiiiiiiiiici e 4

4.3, Yazilim SIStEMICTT ...ceiuviiiiiiiiiciie e 5
5. Yenilikci (INOVAtE) YONT ..ouvuveiiiiiieeeeccceeesisie s ess e s esesaees 8
6. UyguIANaDITIFTIK ......c.eiiiiiieec e 9
7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi..............cccoeiiiiiiniiiiiniicceee e 11
8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (KullaniCilar) .............cooiieeiieiiieieeiieeie e 12
9. RisKler ... il e e e A0 L B 12
10. Referans / KaynaKea. .. .oiiciiummeaieieieesiiesiie s sssssiissne e e s sneesneesseesneesnessnneesnnens 12
EKLER NG ... . [0 ) ... e 14



1. Proje Ozeti / Proje Tanimi

Diinya niifusunun artmasi temel ihtiyag olan besin kaynaklarinin da artmasini ve
iyilestirilmesini beraberinde getirmistir. Ayn1 zamanda kiiresel 1sinma sonucu iklim degisikligi
de doga iistiinde tehditler olusturmakta ve besin ihtiyaclarinin karsilanmasini zorlagtirmaktadir
[1]. Tarim her toplulugun iizerinde durdugu ve onem verdigi konulardan birisidir [2].
Ulkemizde de tarim calismalarma &nem verilmektedir. Aynm1 zamanda iilkemiz bulundugu
cografi kosullara gore tarima elverigli bir iilkedir [3]. Tarim alaninda topragin analiz edilmesi,
islenmesi, ekim yapma, giibreleme, ilaglama ve sulama islemlerinin en verimli sekilde yapilarak
verimli ve daha fazla iiriin elde etme galismalar1 yapilmaktadir. Bunun yani sira iiriine zarar
verilmemesi, egimli arazilerde hareketin rahat yapilabilmesi, iirtin hakkinda bilgilerin
toplanmasi ve degerlendirilmesi gibi islemlerin yapilabilmesi i¢in insansiz hava araglar1 (IHA)
iizerinde son yillarda ¢alismalar gelismektedir [4]. IHAlar tarim alaninda bitkilerde hastalik
etmeni tespitinde, yabanci ot tespiti ve kimyasal uygulama gibi islemlerde kullanilmaktadir [5].
Gtglii hareket kabiliyeti ile yakin mesafede pestisit uygulamasi gergeklestirilmektedir [6].
LODOS ekibi olarak ilaglama islemini gerceklestiren bilgisayar kontrollii drone gelistirdik.
RENCBER’in agisal piiskiirtme sistemi ile ilaglama yapilacaktir. RENCBER’in kontroli
ArduCopter ugus kontrol karti ile yapilacaktir ve GPS’ten alinan koordinatlar ve kameradan
alinan goriintiiler tasarlanan araylize aktarilarak tarlanin alan hesab1 yapilacaktir. RENCBER
araylizden aldigr konum bilgileri sayesinde ilaglama iglemi gergeklestirecektir. Kullanici
arayiizii sayesinde ilacin miktari, Li-Po pilin sarj durumu hakkinda bilgi verecektir.

2. Problem/ Sorun

Artik gliniimiizde akilli tarim uygulamalariyla topragin her noktasinda ihtiya¢ duyulan miktarda
besin maddesi, ilag ve suyu uygulayabilen yeni nesil olarak adlandirilan akilli araglar
gelistirilmekte ve tarimda kullanilmaktadir. Bu araglarla topragmn veya bitkinin ihtiyag
duyuldugu yerde, zamaninda, istenilen miktarda ve dogru yontemlerle ila¢ ve sulama ihtiyaci
saglanmaktadir. Giintimiizde dronelar ilaglamay1 Ve sulamay1 sabit bir sekilde yaptigindan ilag
ve su israfi meydana gelmektedir. Ayrica agag ilaglayan dronelar agacin sadece st kisimlarini
ilaglay1p agacin alt kisimlarina kadar inememektedir [7,8]. Bu durum da giintimiiz ¢iftgileri i¢in
biiyiik bir sorundur.

Drone teknolojisi kullanarak tasarlanan ilaglama dronlarinda ilaglama islemini yapacak
nozullarm drone’un tim kollarinda olmalari ve hareketsiz olmalart sebebi ile ilaglama yapilan
yerlerin tekrardan ilaglanmasi s6z konusu olacaktir ve bu durumda gerekenden daha fazla ilag
kullanilmis olmaktadir. Fazla ila¢ kullanmanin 6niine ge¢cmek icin kollarda agili piiskiirtme
islemi yapmak i¢in tasarladigimiz piiskiirtme sistemi sayesinde sistem agili olarak hareket
ederek fazla ilaglanmanin 6niine gegecektir ve agaglarin alt etek uglarini da ilaglayabilecektir.

3. Coziim

Fazla ilaclamanin Oniine ge¢cmek i¢in piiskiirtme islemini acili bir sekilde yapabilecek
plskiirtme sistemi tasarlandi. Tarlanin konumlarim1 elde etmek i¢in kullanici tarafindan ilk
olarak ugurulmasi gerekir. Ucus esnasinda Ublox Neo-M8N GPS Modiilii sayesinde tarlanin
konumunu alabilecek, Raspberry Pi Kamera Modiilii V2’den ise tarlanin goriintiisiinii alarak



APM 2.8 3DR Radyo Telemetri 915 Mhz 500 Mw Veri Modiilii sayesinde seri haberlesme
saglayarak Python PyQt5 Designer programinda tasarlanan araylize aktarilarak tarlanin alan
hesab1 ve tarlanin goriintiisii elde edilecektir.

Elde edilen konum bilgileri ArduCopter ugus kontrol kartina aktarilarak otonom i¢in ugmast
gereken yazilim programlari ¢alisacaktir. Yazilim programindan gelen ileti ile ilaglanacak bitki
tanitildiktan sonra RENCBER’in mekanizmalar1 devreye girecektir. Eger tanitilan bitki;

a) Agac ise: Mekanizma 90 derece a¢i yapip yanlara dogru agilip aga¢ boyu ile
iliskilendirildikten sonra;

1-Eger agacin ucu ile alt eteklerinin arasindaki alan fazla ise nozul uglarinin bagl oldugu kollar
ileri geri hareket yaparak agac ylizeylerinin tamami ilaglanabilecektir.

2-Diger durumlarda ise mekanizma sadece 90 derecelik a¢1 yapip agag ylizeyleri
ilaclanabilecektir.

b) Tarla yiizeyini tamamen kaplayan bir bitki ise: Kullaniciya bagli olarak mekanizmada
nozullarin bagli oldugu kollar istenilen agiya getirilerek tarla ilaglanabilecektir.

HC-SR04 Ultrasonik Mesafe Sensorii yerine daha hassas mesafe ol¢iimii yapan URMO09
Ultrasonik Sensorii tercih edildi ve bu sensor sayesinde ara¢ oniindeki engeller algilanarak
herhangi bir cisme ¢arpmadan ilaglama islemi rahatlikla gerceklesebilecektir. ilag tankindaki
ilag seviyesinin durumunu Fotoelektrik Su / S1vi Seviyesi Sensorii kullanarak arag kullanicisina
anlik olarak iletilebilecek ve ilag bittiginde ilag piiskiirtme islemini durdurup ilaci yenilemek
icin arag geri cagirilabilecektir. Tlaglama islemi tamamlanmadiysa tekrardan kaldigi konumdan
devam ederek ilaglama islemini tamamlanabilecektir. Ayn1 sekilde Li-Po pil’in sarj durumunu
Li-Po Seviye Olger ve Alarm Modiilii ile anlik olarak kullaniciya iletilerek Li-Po pilin zarar
gormesinin Oniine gegilerek daha uzun stirede pil kullanimi saglanabilecektir.

4. Yontem

Agaclarin ve mahsullerin ilaglanmasinda fazla ila¢ kullaniminin 6niine gegmek i¢in tasarlanan
RENCBER, ilaglama islemi gerceklestirebilmesi icin mekanik sistemler, elektronik sistemler
ve yazilim sistemleri olmak {izere ti¢ temel kissmdan olusmaktadir.

4.1. Mekanik Sistem:

RENCBER’in mekanik tasarimi Solidworks ve ANSYS analiz programlar1 kullanilarak
yapilmistir. Tasarimda st plaka, orta plaka ve ayak tutucu plakasi olmak iizere ii¢ adet plaka
bulunmaktadir. Ust plakaya ila¢ tanki ve kollar baglanacak sekilde bir tasarim yapilmustir.
Plakalar birbirine M4 civata ile baglanmistir. Kollar uzun olmalar1 sebebiyle fazla yer
kaplamamalar1 igin katlanabilir formda bir tasarim gergeklestirilmistir. Alt plaka, bacaklarin
baglantis1 yapabilecek sekilde tasarlanarak alt plakaya bagli olan ayak tutamaglarina M5
civatalar ile ayaklarin montaji gergeklestirilecektir. Mekanizma, drone’a ait iki kola
mekanizmaya ait olan kollarla baglidir. Mekanizma agaclarin ilaglanmasi i¢in modifiye
edilerek mil eklenip rulman ile yataklanip servo motor ile hareket ettirilecektir. Agag
ilaglanirken mekanizmaya ait olan iki servo hareketi ile yapilip, mahsul ilaglanmasi icin
kullanictya bagli olarak servo motor kullanilabilir veya kullanilmadan ilaglanma
yapilabilmektedir. Sekil 4.1°’de drone tasarim resimleri ve genel 6lgiileri gosterilmistir.
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Sekil 4.1: Drone Tasarim Resimleri ve Genel Olgiileri
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4.2. Elektronik Sistem

ArduCopter ucus kontrol kartt dronun kontroliinii saglamak amaciyla kullanilacaktir. Mission
Planner, Ardupilot projesi i¢in agik kaynakli olarak gelistirilen bir yer istasyonu programidir.
Bu nedenle ArduCopter kullanilmasi uygun goriilmiistiir.

Dronda 6 adet SunnySky X4108S 380 KV Drone Motorlar1 22,2V ve 15,5 inch pervaneler ile
striildiigi icin itki kuvvetleri 2kg olmaktadir. Bu durumdan dolay1 bu motorlar tercih edilmistir
ve ArduCopter’den kontrol edilerek u¢ma islemi gergeklestirecektir. 1 adet 12V 4.8W 240L/H
Mini Dalgi¢c Su Pompasi 12V 1 Kanal Réle Karti ile kontrol edilerek ilag bittigi zaman pompay1
kapatacaktir. Bilgisayar ve ArduCopter arasinda seri haberlesmeyi saglamak i¢in APM 2.8 3DR
Radyo Telemetri 915 Mhz 500 MW Veri Modiili kullanilmistir. Raspberry Pi 4 2GB- Model
B ve Raspberry Pi Kamera Modiilii V2 kamera’dan alinan goriintiileri Arducopter’e aktararak
araylizde goriintii elde edilebilecektir. 3 adet URMO09 Ultrasonik Sensor aracin oniine ¢ikan
engellerin algilamasinda kullanilacaktir. Fotoelektrik Su / Stvi Seviyesi Sensorii ilacin miktari
hakkinda bilgi almak igin kullamlacaktir, Li-Po Seviye Olger ve Alarm Modiilii de li-po pile
baglanarak pilin fazla sarj ve desarj olmasinin dnleyecektir ve ayrica iki mekanizmadaki dort
servo motorun kontrolleri saglamak i¢in Arduino Nano kullanilmistir. Ublox Neo-M8N GPS
Modiilii kullanilarak tarlanin konumu elde edilecektir. RENCBER in enerji ihtiyact iki pilden
saglanacaktir. Leopard Power 10000mAh 22.2V 6S 25C UAV & Multirotor Lipo Batarya Pil
kullanarak motorlar ve ArduCopter’e enerji saglanacaktir. Leopard Power 1100 mAh 7.4V 2S
30C Lipo Batarya Pil ise Rassperry Pi ve Arduino Nano’daki sensérlerin ve agili piiskiirtme
sistemi i¢in kullanilacak motorlarin beslemesini saglayacaktir. Sekil 4.2’de Arduino Nano ve
Rasperry Pi Kart Baglanti Semasi ve Sekil 4.3’te Arduino Nano ve Rasperry Pi sematik
baglantis1 gosterilmistir.
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Sekil 4.2: Arduino Nano ve Rasperry Pi Kart Baglant1 Semasi
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Sekil 4.3: Arduino Nano ve Rasperry Pi Sematik Baglantisi

Sekil 4.4’te tiim sistemin donanim baglanti semas1 gosterilmistir.

4.3. Yazihm Sistemleri
Yazilim dili olarak Python 3.11 siiriimii kullanilmistir. Bu siiriimii kullanmamizin sebebi 3.10°a
gore daha hizli olup eski siirme gore kodlarin daha hizli derlenmesidir. Python’la ArduCopteri
kontrol edebilmek igin Dronekit, Pymavlink kiitiiphanelerini kullanilmistir. Simiilasyon
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Sekil 4.4: Donanim Baglant1 Semasi
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kisminda Ubuntu Linux isletim sistemli bilgisayara EXE uzantili dosya kurabilmek i¢in mono
uygulamasiyla birlikte simiilasyon programi olarak Mission Planner kullaniimigtir. Goriintii
isleme kisminda dataset olarak Darknet Yolov4 setini kullanilmig, Golabtan 6zgiin tasarim
yapilmistir. Goriintii isleme kisminda kiitiiphane olarak OpenCV kullanilmistir. Arduino
anakartin1 Pythonla kodlaya bilmek iginde Pyfirmata kiitliphanesi kullanilmistir. Scipy
kiitiiphanesi kullanarak ilaglama kollarinin agisal ve senkron bir sekilde calismasi saglanmastir.
Gpiozero Kiitiiphanesini kullanarak Raspberry’den GPS ile konum bilgisi alinmistir. PYQT5
kiitiiphanesini kullanarak arayiiziinii tasarladik. Sekil 4.5’te Goriintii Isleme Kodlar
gosterilmistir. Sekil 4.6’da Mission Planner Programindan Ugus Simiilasyonun Yapilmasi
gosterilmistir.

Sekil 4.5: Goriintii Isleme Kodlar1
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Sekil 4.6: Mission Planner Programindan Ugus Simiilasyonun Yapilmasi
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Sekil 4.7°de tiim yazilimin veri akis semasi ve Sekil 4 8’de piiskiirtme islemi igin veri akis
semast gosterilmistir.
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Sekil 4.7: Veri Akis Semast
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5. Yenilik¢i (Inovatif) Yonii

Projemizin yenilik¢i yoniinde drone kontrol arayiizii ve acgisal piiskiirtme i¢in tasarlanmis olan
mekanizma tasarimi gelecektir.

Arayiiz Tasarimi: Arayiiz tasarimi sayesinde ekilen bitki (sebze, meyve agaglar1) hakkinda
genel bilgiler; kullanilan ilag miktari, kullanilan giibre miktari, ekimi yapilan mahsuliin ya da
agac adeti gibi bilgiler girilerek yazilarak tabloda rahat bir sekilde takibi yapilabilecektir. Tlag
miktart ve pilin seviyesinde arayiiz tasariminda takip edilebilecektir. GPS’den alinan
koordinatlar sayesinde ve kameradan alinan tarla goriintiisii arayiiz tasariminda goriilecektir.
Sekil 5.1°de arayliz tasarimi gdsterilmistir.
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Sekil 5.1: Arayliz tasarimi

Agisal Piiskiirtme Sistemi Tasarimi: RENCBER’de agisal piiskiirtme sistemi iki asgamadan
olusmaktadir. Ilk olarak plakanin iginde olmayan servo mekanizmanin bagl oldugu
yataklanmis mili tahrik ederek mekanizmanin 0-90 derece arasindaki hareketini saglayacaktir.
Ikinci olarak plakalarm i¢inde kalan mekanizma ile ilgili; Servoya bagli olan kamali mil disliyi
dondiirerek ikinci olan kamali disliyi dondiirmektedir. Donen dislilere pimlerle bagl olan
nozullarin tutucu kollarin1 harekete gecirmektedir. Sekil 5.2°de acisal piiskiirtme sistemi
gosterilmistir.

Sekil 5.2: Agisal Piiskiirtme Sistemi



6. Uygulanabilirlik

Prototip tasarimindan sonra yapilan ANSYS analiz sonuglarina gére 3D yazici ile pargalar
basilacak ve parcalarin montaji gerceklestirilecektir. Ardindan elektronik sistemin arag iizerine
montaji gerceklestirilecektir. Ugus igin gerekli yazilimlar ugus kontrol kartina aktarilacak ve
aracin ucus sisteminin caligmasi1 ile ilgili gerekli testler yapilacaktir. Aracin ugmasi
saglandiktan sonra ilaglama isleminin gergeklestirmek igin acili piiskiirtme sisteminin
kontrolleri i¢in ilaglama test islemleri yapilacaktir. Bu iglemler tarla ve agaclik gibi alanlarda
yapilarak ortaya ¢ikabilecek eksiklerin belirlenmesi ve ardindan yapilacak islemlerle
giderilmesi saglanacaktir. Agisal piskiirtme sisteminin sorunsuz c¢aligmasi durumunda
mahsullerin ve agaclarin artik fazla ilaglanmasinin 6niine gecerek ilaglama alaninda biiyiik bir
basar1 saglanacaktir. Tiim bu fonksiyonlarin ve testlerin basarili olmasi durumunda projemiz
ticari bir iiriin olmakta ve sinifindaki diger dronlara gore ¢cok fonksiyonlu olup hem tarla hem
de agac ilaglanmasini yapabildigi i¢in kendisini ticari yonde one ¢ikartacaktir. RENCBER’in
agac ilaglamada Armut, kiraz, badem, kayis1 gibi boylari 4m-15 m boyutlarina sahip, ¢aplari
4m’den fazla agalari rahatlikla ilaglayabilecegi diistintilmektedir.

ANSYS analizinde oncelikle kullandigimiz malzemenin 6zellikleri material data boliimiinden
eklenmistir. Malzeme 6zellikleri Sekil 6.1°de verilmistir.

TABLE 49
Polylactic acid (PLA) > Constants
Density| 1,25e-006 kg mm*-3
Coefficient of Thermal Expansion 1,356-004 C*-1
Thermal Conductivity | 1,44e-004 W mm*-1 C*-1

Specific Heat | 1,19e+006 mJ kg*-1 C*-1
Resistivity| 4,31e+012 ohm mm

TABLE 50
Polylactic acid (PLA) > Color

Red |Green | Blue
234, | 247, | 209,
TABLE 51
Polylactic acid (PLA) > Isotropic Elasticity

Young's Modulus MPa | Poisson's Ratio |Bulk Modulus MPa | Shear Modulus MPa | Temperature C
3450, [ o039 | 52213 | 1241,

TABLE 52
Polylactic acid (PLA) > Tensile Yield Strength
Tensile Yield Strength MPa
54,1

TABLE 53
Polylactic acid (PLA) > Tensile Ultimate Strength
Tensile Ultimate Strength MPa
59,2

Sekil 6.1. Malzemenin 6zellikleri
Daha sonra ise dronun genel mesh islemleri ve delik kisimlarinda meydana gelebilecek gerilme
yigilmalarindan dolayr delik kisimlarimin ayrintili mesh islemleri yapilmis ve Kkuvvetler
girilmistir. Sekil 6.2°de ANSY ortaminda mesh islemleri ve girilen kuvvetler gosterilmistir.
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Sekil 6.2. Mesh iglemleri ve girilen kuvvetler

Kollaragirilen kuvvetler: 113gr Motor, 23gr ESC, 65gr pervane asagi dogru ve motor 2000gr
yukar1 dogru itkisinden dolay1 toplamda 1799 gr yukar1 dogru kuvvet olusmaktadir. Bu da
17,62 N olusturmaktadir

Ayak Plakasi: Ayak plakasinin iistiindeki elektronik kartlarin toplam agirligi 1492 gramdir.
Bu da 14,63N asag1 yonlii bir kuvvet olusturmaktadir.

Orta Plaka: Orta plakaya ise pompa ve gii¢ dagitim kartlariyla sivi seviye sensoriiniin toplam
agirliklar 107gr olmakta ve dikkate alinabilecek bir agirlik gelmemektedir.

Tank Plakasi: Tank Plakasinda ise kag kilo ila¢ tasinacaksa o kadar agirlik gelmektedir.
Analizde bu deger 2 kilo ilag tasinacak sekilde diisiiniilmiis ve 2000gr alinmistir. Bu da 19,62N
degerinde plakaya dik asagr dogru bir kuvvet olusturmaktadir. Sekil 6.3’te ANSY
programindaki analiz sonug ekran goriintiileri verilmistir.

0,00 300,00 (mm)
L
150,00

Sekil 6.3. ANSY programinda analiz sonuglari

100,00 (mm)
) ¢
50,00

Son olarak analiz sonucunu degerlendirecek olursak motorlarin verdigi itki kuvvetinden dolay1
ozellikle agisal puskiirtme sisteminin bagli olmadigi kollarda yukar1 6nemli miktarda ve riskli
yukar1 dogru bir esneme meydana gelmektedir. Bu esnemeyi engellemek i¢in kollarin ortasina
digli kol adinda bir parca eklenmesi diistiniilmiis ve esnemenin en aza indirilmesi
hedeflenmistir. Sekil 6.4’te disli kol isimli parga gosterilmistir.
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Sekil 6.4. Disli kol

Mekanizmanin bagl oldugu kollarda daha esneme miktarinin az ¢ikmasinin nedeni ise
mekanizmanin baglanma seklinin kuvveti azaltici yani asagi dogru bir agirlik yapmasidir.

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

Tablo 7.1. Malzeme Listesi ve Maliyetleri

6x SunnySky X4108S 380 KV Drone Motoru 3.82146 TL
3x15x5.5 Carbon Propeller CW CCW 1555 CF Prop CON T-Motor 7554 TL
30A ESC 2-6S Fir¢asiz Motor Siiriicii 977,04 TL
Leopard Power 10000mAh 22.2V 6S 25C UAV & Multirotor Lipo 3.0499 TL
Leopard Power 1100 mAh 7.4V 2S 30C Lipo Batarya Pil T Plug 2249 TL
Raspberry Pi 2770,5 TL
Arduino Nano 111,15 TL
SanDisk 32GB microSDHC Hafiza Karti 169,19 TL
3xURMO9 Ultrasonik Sensor 736,47 TL
Fotoelektrik Su/Sivi Seviyesi Sensorii 122,74 TL
12V Mini Dalgi¢ Su Pompas1 4.8W 240L/H 99,95 TL
Matek FC-HUB Gii¢ Dagitim Kart1 2-6S 539,14 TL
Raspberry Pi Kamera(Camera Modiilii V2) 682,66 TL
Lipo Seviye Olger ve Alarm Modiilii 46,67 TL
Tower Pro MG995 RC Servo Motor 200,8 TL
APM 2.8 3DR Radyo Telemetri 915Mhz 500Mw Veri Modiili 947,46 TL
4xEsun PLA Plus Filament 1.75mm 1000gr 1.130,44 TL
APM 2.8 Ucus Kontrol Kart1 + M8N GPS Dahili Pusula 2.758,78 TL
IMAX B6AC Dahili Adaptorlii LiXX,NiXX Pb Sarj Aleti(80W) 847,68 TL

‘ TOPLAM = 19.992,83 TL

Mart 2022
1-Literatiir taramasi yapildi.

2-Drone tasarimina baslandi ve hangi fonksiyonlarinin olacagina karar verildi.

3-Dronkit mavlink mavproxy ile dronun ugus sistemini tasarlandi.

4-Malzeme listesi arastirild1 ve hangi kartlarin ne amaclarla kullanilacagina karar verildi.

11




Nisan 2022

1-Opencv kiitiiphanesi ile gorlintli isleme goriintii alma ve kaydetme islemleri yapildi.
2-Drone tasariminda ¢ok ufak ayrintilar hari¢ tasarimin sonuna gelindi.

3-Drone tasariminda agisal piiskiirtme sistemi iizerinde ¢aligild1 ve tasarimi yapildi.

Mayis 2022

1- Drone kat1 model analizi yapild1 ve analizde riskli ¢ikan bdlgeler i¢in ¢alismalar yapildi
parca eklendi.

2-Misson planner ile ugus similasyonunu yaptik. Pyfirmata 6grenmeye basladik ve sensorleri
kontrol edebilmek i¢in ¢alismalara basladik. Scripy ile de ileri mapth fonksiyonlarini kullanmak
ve fonksiyonlar1 optimize etmek i¢in 6grenmeye basladik.

3-Drone pargalarini 3D yazicidan basmaya basladik.

Haziran -Temmuz- Agustos 2022
1-Prototip olusturulacak
2-Testler gerceklestirilecek ve eksiklikler tamamlanacak.

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar)
Projemiz tamamen ciftcilere yonelik proje olup ciftcinin agag ilaglamasindaki zorluklarini, ilag
israfini, ilag zehirlenmelerini ve insan giiciinii ortadan kaldirmaktadir.

9. Riskler

Risk | Riskler B plan

No

1 3D yazicidan baski alinmasi durumunda | Daha gelismis 6zel yazicilardan baski
parcalarin istenilen sekilde basilmamasi | alinabilir.

2 Sensorlerin, motorlarin istenilen sekilde | Programlar  {izerinden  filtreleme
calismamasi yapilmasi

3 Motorun itki kuvvetin yetmemesi sonucu | Dronun agirliginin azaltilip, motorun
dronun u¢gmamasi giicliniin artiritlmasi hedeflenir.

4 Su pompasinin yeterli basing
saglamamsin durumunda ilag
hortumundan ilacin nozullardan
puskiirtiilememesi
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