Elbette. ilk sorudaki dogru gizgi denklemi + egim + noktadan dogruya dik uzaklk
yaklagimini koruyarak, bu kez biraz daha zor ve tarimsal robotun paralel hat
olusturmasi Uzerine bir soru hazirlayalim.

Straight Lines — Soru 2: Paralel Ekim Hattinin Olusturulmasi

Bir tarimsal robot, hassas tarim uygulamasi sirasinda asagidaki iki GNSS noktasindan
gecen referans dogrusu Uzerinde hareket etmektedir:

e A(100,50) m

e B(400,230) m

Robotun sira araligi 4 m olarak belirlenmistir.

Robotun bir sonraki gegisi, ilk referans dogruya 4 m paralel olacak sekilde
olusturulacaktir.

Istenenler

1. A ve B noktalarindan gegen referans dogrunun egimini bulunuz.

2. Referans dogrunun denklemini bulunuz.

3. Referans dogruya paralel olan iki olasi hattin denklemlerini bulunuz.

4. Robotun bir sonraki gecisinde kullanacagi hattin, referans dogrunun kuzey tarafinda
oldugu kabul edilirse uygun paralel dogruyu belirleyiniz.

5. P(250, 160) noktasinin referans dogruya olan dik uzakligini hesaplayiniz.

6. P noktasinin referans dogruya gore hangi tarafta oldugunu belirleyiniz.

Adim Adim Cozum

1. Referans dogrunun egimi
Dogrunun egimi:

Yo — U
m=——-—
Lo — I

Degerleri yerine yazalim:

. 230 — 50
~ 400 — 100

_ 180

~ 300

m = 0.6

m

Dolayisiyla referans dogrunun egimi 0.6'd1r.



2. Referans dogrunun denklemi

Dogru denklemi:

Egim:

A noktasi:

olduguna gore:

Buradan:

Dolayisiyla referans dogru:

Kontrol edelim:

y=mz—+b

(100, 50)

50 = 0.6(100) + b

50 =60+10

y=0.6z —10

y = 0.6(400) — 10

y = 240 — 10 = 230

B noktasi da dogru uzerinde oldugundan denklem dogrudur.

3. Referans dogruya 4 m paralel dogrular

Burada 6nemli nokta sudur:

Paralel dogrularin egimleri aynidir.

Dolayisiyla yeni dogrularin egimi de:

olacaktir.



Referans dogruyu standart forma donusturelim:
y= 0.6 —10
0.6z—y—10=0

Kesirlerden kurtulmak icin 5 ile garpalim:

3z —>dy—950=0

Bir dogruya olan dik uzaklik:

VI B
Paralel dogru:
3z —5y+C' =0
olsun.

iki paralel dogru arasindaki uzaklik:

Burada:

ve istenen uzaklik:

oldugundan:
|C" + 50
32 + (—5)2
_|C" + 50|
v 34

4 =

4

Buradan:
|C" + 50| = 44/34
C' = —-50+4v34

Yaklasik olarak:



V34 ~ 5.831
4+/34 ~ 23.324
Dolayisiyla iki paralel dogru:
Birinci dogru

C' = —50 + 23.324 = —26.676

3z — 5y — 26.676 =0

ikinci dogru

C' = —50 —23.324 = —73.324

3x — by —73.324 =0

Bunlar referans dogruya 4 m uzakhktaki iki paralel hattir.

4. Robotun kuzey tarafindaki paralel hatti

Burada biraz daha dikkatli dGginmemiz gerekiyor.
Referans dogru:
3z —5y—950=0

Dogrunun kuzey tarafinda olmak, ayni « degeri i¢in daha buylk y degerine sahip olmak

anlamina gelir.
Bir x degeri secelim:
x =100

Referans dogru Uzerindeki:

y = 0.6(100) — 10 = 50
degerini biliyoruz.
iki paralel dogrumuzu test edelim.
Dogru 1

3z — 5y — 26.676 =0



300 — 5y — 26.676 = 0
Fy = 273.324
y = 54.665

Dogru 2
3x — by —73.324 =0
300 — 5y —73.324 =0

S5y = 226.676
y =45.335
Referans noktada:
y = 50

oldugundan:

o y = 54.665 — kuzey tarafi
o y =45.335 — glney tarafi

Dolayisiyla robotun kuzey tarafindaki yeni hatti:

3z — 5y — 26.676 =0

veya:

y = 0.6 — 5.335

seklindedir.

5. P(250,160) noktasinin referans dogruya uzakhgi

Referans dogru:
3z —5y—950=0
Noktamiz:
P(250,160)
Noktadan dogruya dik uzaklik formulu:

d
‘/A2_|_B2




Degerleri yerine yazalim:

Once pay:

Mutlak deger:

Payda:

Dolayisiyla:

Sonug:

. 13(250) — 5(160) — 50)

32 + (—5)?
3(250) = 750
5(160) = 800

750 — 800 — 50 = —100

| — 100| = 100

V9 +25=+v34

100
v/ 34
d~17.15m

d~17.15m

Yani robotun P noktasi, referans hattindan dik olarak yaklasik 17.15 m uzaktadir.

6. P noktasinin hangi tarafta oldugunu belirleme

Bunun i¢in dogrunun standart denkleminde noktanin isaretine bakabiliriz:

P noktasi igin:

F(z,y) = 3z — 5y — 50

F(250,160) = 3(250) — 5(160) — 50

= 750 — 800 — 50
= —100



Sonug negatif oldugundan P noktasi, referans dogrunun negatif tarafindadir.

Daha 6nce gérdugumuz gibi, ayni x degerinde negatif taraf burada giiney yoniine karsilik

gelmektedir.

Dolayisiyla:

P noktasi referans hattin giiney tarafindadir.

Sonugclarin Ozeti

Hesaplama Sonug¢

Referans dogru egimi m = 0.6
Referans dogru y = 0.6 —10
Standart form 3z —5y—50=0
4 m kuzey paraleli 3x — b5y —26.676 =0
4 m gliney paraleli 3 —5y—73.324 =0
P(250,160) — referans dogru uzakligi 1715 m
P noktasinin konumu Giiney tarafi

Hassas tarim agisindan 6nemli sonug

Bu soruda kritik nokta, sira araliginin 4 m olmasinin koordinat sisteminde dogrudan y
'ye 4 m eklemek anlamina gelmemesidir.

Cunku referans hat:
y = 0.6z — 10

seklinde egik durumdadir. Bu nedenle paralel hattin 4 m 6telenmesi, dogrunun normal

(dik) yonuinde yapilmalidir.

Bu, tarimsal robotlarda paralel AB hatlarinin olusturulmasi ve gercgek lateral sapmanin

hesaplanmasi agisindan dogrudan kullanilabilecek bir uygulamadir.






