Hassas tarim uygulamalaninda kullanilan otonom bir robot, bitkilerin yapraklarin we gévde yapilarinn incelermek
icin ucunda kamera bulunan hareketli bir sensar kolu kullanmaktadir. Robotun merkezine yerlestirilen
koordinat sisteminde, sensdr kolunun uzunlugu § = 0,80 m ve yatay eksenle yaptid ag 8 = 357 olarak

AlgUlmdstar,

Sensdrin konumu Ple, ¢} ile gosteriimektedin Sensér kolunun yatay ve disey bilesenleri asagidaki bilinen

trigonometrik badintilarla hesaplanabilir:

xz=I[cosd

y = Isin®

istenenler

1. Sensérin yatay eksendeki @ koordinatin hesaplayiniz.
2. Sensordn digey eksendeki ¢ koordinatin hesaplayiniz.

3. Sensordn robot merkezine olan uzakhigin hesapladiginiz koordinatlarla dogrulayiniz,

1. Yatay koordinatin hesaplanmasi

x = 0,80 cos35°

z = 0,80(D,8192)

x =z 0,655 m

2. Diisey koordinatin hesaplanmasi

y = 0,80 sin 35°

y = 0,80(D,5736)

7 =z 0,459 m




3. Sensdriin robot merkezine olan uzakhginin dogrulanmasi

Pisagor bagints kullanlir:

TV

I = +/0,655% + 0,4592

[ =5 /0,630

[ 7 0,80 m

Sonug, verilen sensdr kolu uzunludunu dodrulamaktadir Kaglk sayisal farklilklar ara adimlardaki

yuvarlamalardan kaynaklanahilir,

Mithendislik yorumu: Robotun sensér kolunun yvatayda yaklasik 85,5 cm, diseyde ise 45,9 cm uzandi i
belirlenmistir. Bu hesaplama, robot dzerindeki kamerz - a sensdrdn konumunun kontrol edilmesinde

kullaril abilir.

Bir hassas tarim robaty, edimli bir arazide hareket ederek bitki siralanin gérintilemektedir. Robotun Ozerindeki
lazer mesafe sensard, yatayla belirli bir agryapan bir tagiyic kol Gzerine yerlestirilmistir. Sensdrin bitki sirasina

gére konumunu belirlemelk icin trigonometrik hesaplama yapilacaktir,

Robotun sensér koluna iliskin bilgiler sévedir:

o  Sensdr kolunun uzunlugu: L = 1,20 m
s Kolunyataylayvaptdn ag: & = 40°
s Arazinin yvatay dizleme gore edim agist o = 12°

s Robotun baslangig noktasina gére yatay ilerlemesi:d = 3,5 m

Sensér kolunun agisi yvatay referansa gore dltlmektedir. Arazi elimi ise yatay dlizleme gére verilmistir. Robot,

edim dogrultusunda ilerlemektedir,

istenenler

1. Sensdr kolunun yatay ve dlgey bilesenlerini hesaplayiniz.

2. Robotun 3,5 milerlemesi sonucunda, baslangig noktasina gére digey yakseklik degisimini hesaplayiniz,
3. Sensdrln baslangic noktasinag gére toplam yatay konumunu bulunuz,

4. Sensdrin baslangig noktasina gdre toplam disey konumunu hesaplayiniz. Sensdr kalunun digey

bilesenini we robotun arazi ediminden kaynaklanar dlsey yer dedistirmesini birlikte dederlendiriniz.
L.



x5, = Lecos@

x; = 1,20 cos 40°

ry == 0,919 m

yr = Lsin#

yp = 1,20 sin 40°

yr, = 0,771 m

2. Robotun ilerlemesinden kaynaklanan diisey yiikseklik degisimi

Robot edimli yizey boyunca d = 3,5 m ilerlemektedir Bu mesafe, arazi ylzeyi boyunca élcllen mesafedir,

Disey yer dedistirme:

h =dsinao

B =3 5sn12°

A = 0,728 m

3. Sensériin toplam yatay konumu

Arazi boyunca ilerlemenin yatay bilegeni:

TR =deosn

Tp = 3,5cos12°

TR = 3,424 m



Sensdr kolunun yatay bileseni de eklendiginde:

Ttoplam = TR T TL

Troplam = 3,424 + 0,919

Tioplam = 4,543 m

4. Sensériin toplam diisey konumu

Robotun yikselmesi ile sensdr kalunun disey bilegeni ayni yande oldugundan:

Yoplam = Fo + YL

hoplam — 0,728 + 0,771

Ytoplam 7~ 1,499 m

Sonug ve milhendislik yorumu
Fobot edimli arazide ilerledikten sonra sensdrin baglangig noktasina gére konumu yaklagik olarak:

e Yatay konum: 4,343 m
e Diisey konum: 1,499 m



