STEM ATOLYESI-MEHMET TURK

Proje Adi: STEM Tarlada (Sumo Robotlarla Tarla Operasyonu)
Hedeflenen Kazanimlar:

e Ogrenciler, sumo robotlarin temel calisma prensiplerini (sensérler, motor kontroli,
itme mekanizmalari) tarim teknolojilerine uygulayabilecektir.

e Ogrenciler, farkh sensor teknolojilerini (ultrasonik, kizilétesi, dokunma vb.) taniyacak
ve tarla ortaminda engel algilama i¢in uygun olanlari degerlendirebilecektir.

e Ogrenciler, MBlock veya benzeri bir blok tabanli kodlama ortaminda sensér verilerini
okuma, motorlari kontrol etme ve basit karar verme algoritmalari olusturabilecektir.

e Ogrenciler, mekanik tasarim prensiplerini kullanarak tarla sartlarina uygun bir robot
prototipi tasarlayabilecektir.

o Ogrenciler, problem ¢ézme becerilerini kullanarak tarla temizleme gérevi igin etkili
stratejiler gelistirebilecektir.

e Ogrenciler, takim calismasi ve is birligi becerilerini sergileyebilecektir.

e Ogrenciler, proje sunumu becerilerini sergileyebilecektir.
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STEM Tarlada(Sumo Robotlarla Tarla Operasyonu)
Problem Durumu:
"Degerli Gen¢ Miihendisler,

Bolgemizin 6nemli ge¢im
kaynaklarindan olan verimli tarim
arazilerinde, ekim 6ncesinde
tarlalarda bulunan orta
blylklikteki taglar ve diger
yabanci cisimler (6rnegin, bilyik
toprak kiimeleri, kurumus bitki
kalintilan) giftgilerimiz igin buyuk
bir sorun teskil ediyor. Bu cisimler,
modern tarim ekipmanlarinin
zarar gormesine ve tohumlarin
verimli bir sekilde topraga
yerlesmesine engel oluyor.
Ciftcilerimiz, bu zahmetli ve
zaman alici elle toplama islemine
alternatif, akilli bir ¢6zim

arayisinda.

Sizlerden, sumo robotlarin itme gilicli ve nesne algilama yeteneklerinden ilham alarak, tarim
arazilerindeki ekime engel olusturan orta biytkliukteki cisimleri otomatik olarak algilayip
ekim alanindan glivenli bir sekilde uzaklastiracak 'Tarla Temizleme Robotlari' tasarlamaniz ve
prototiplerini olusturmaniz isteniyor. Bu robotlar, belirlenen bir tarla seridi lizerinde hareket
edebilmeli, engelleri (orta biyuklikteki cisimleri) tespit edebilmeli ve bunlari nazikge iterek
veya farkli bir mekanizma kullanarak ekim alaninin disina tasiyabilmelidir. Unutmayin,
amacimiz topraga veya bitkilere zarar vermeden, sadece ekime engel olan cisimleri
uzaklastirmak!"

1. Tarim alaninda hangi engelleyici cisimler olabilir?

2. Bu gorevi gerceklestirecek robotun 6zellikleri neler olmalidir?
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3. Tarim teknolojilerine giris: Tarimda otomasyonun 6nemi ve drnek uygulamalari
(otomatik glibreleme, ilagclama vb.). Tarla temizliginin neden 6nemli oldugu tartisilir.

STEM Tarlada(Sumo Robotlarla Tarla Operasyonu) ¢izim alani
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A9-E D4
A9-E D0
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Arduino Uno basladiginda

siirekli tekrarla

mesafe * i ©O mesafe algilayic . trig pin . echo pin yap

eger mesafe > @ ise
©Q PWM ayarla pin . cikis o
©® PWM ayarla pin . cikis o
©Q PWM ayarla pin . cikis o
©® PWM ayarla pin . cikis o
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Strafor Kopiik
Bant
Dil Cubugu
Silikon Yapistirici
A4 kagidi
Karton
Paket lastigi
Plastik Pipet
Kiirdan
Aliiminyum Folyo
Poset Dosya
ARDUNIO UNO KART
Dc motor

Motor siiriicii

Modeliniz dayanikli mi?

Sisteminiz ¢aligir halde mi ?

Tasarimi yaparken hangi islevi
kullandiniz ?

Tasariminizda en 6nem verdiginiz konu
neydi?

Mblock da hangi islevi kullandiniz ?

W



Mekanik
Tasarim ve
Yapi

Engel
Algilama
(Sensor
Kullanimi)

Engel
Uzaklastirma
Stratejisi ve

Uygulama

Kodlama
(MBlock)

Problem
Cozme ve
inovasyon
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Degerlendirme Rubrigi

Robot, tarla
ylizeyinde hareket
etmeye uygun,
saglam ve islevsel bir
tasarima sahip. Engel
algilama sensorii
dogru
konumlandiriimis ve
engelleri uzaklaghirma
mekanizmasi etkili
¢alisiyor.

Robot, farkh
boyutlardaki engelleri
glivenilir ve dogru bir

sekilde algihyor.
Sensor verileri,
robotun karar alma
mekanizmasinda
etkin bir sekilde
kullanihyor.

Robot, algiladigi
engelleri belirlenen
ekim alaninin disina

etkili ve nazik bir
sekilde tasiyor veya
itiyor. Topraga veya

bitkilere zarar
vermiyor.

Kod, diizenli, anlasilir
ve verimli bir sekilde
yazilmis.
Sensorlerden dogru
veri aliniyor, motorlar
istenen sekilde
kontrol ediliyor ve
engel
algilama/uzaklastirma
stratejisi mantikli bir
sekilde uygulaniyor.

Proje siirecinde
karsilagilan sorunlara
yaratici ve etkili

Robot, genel olarak
tarla yiizeyinde
hareket edebiliyor ve
yapisal olarak yeterli.
Engel algilama
sensori ve
uzaklastirma
mekanizmasi temel
diizeyde islev
gosteriyor.

Robot, engellerin
¢ogunu algilayabiliyor.
Sensor verileri,
robotun karar alma
mekanizmasinda
kullanihyor.

Robot, algiladigi
engelleri genel olarak
ekim alaninin disina
tasiyor veya itiyor.
Nadiren topraga veya
(varsa) bitkilere
hafifce temas
edebiliyor.

Kod genel olarak
diizenli ve anlasilir.
Sensorlerden veri
aliniyor ve motorlar
biiyik olgiide kontrol
ediliyor. Engel
algilama/uzaklastirma
stratejisi temel
diizeyde uygulaniyor.

Proje slirecinde
karsilagilan sorunlara
¢Oziim Uretilmis. Tarla

Robotun hareket
kabiliyeti sinirli veya
yapisal olarak zayif.

Engel algilama
sensorii veya
uzaklastirma

mekanizmasi diizgiin
¢alismiyor veya eksik.

Robot, engelleri
algilamakta
tutarsizliklar yasiyor
veya bazi engelleri
algilayamiyor. Sensor
verileri, karar alma
mekanizmasinda
yetersiz kullaniliyor.

Robot, engelleri
uzaklastirmakta
zorlaniyor veya etkisiz
kaliyor. Topraga veya
(varsa) bitkilere zarar
verebiliyor.

Kodda karmasiklik ve
anlasiimazliklar var.
Sensorlerden veri
almakta veya
motorlari kontrol
etmekte sorunlar
yasaniyor. Engel
algilama/uzaklagtirma
stratejisi yetersiz veya
mantiksiz.

Proje siirecinde
karsilagilan sorunlarla
basa ¢ikmakta

Robotun mekanik
tasarimi yetersiz veya
tamamlanmamis.
Hareket etmekte
zorlaniyor ve temel
islevleri yerine
getiremiyor.

Robot, engelleri
algilamakta 6nemli
sorunlar yasiyor veya
sensorler dogru sekilde
entegre edilmemis.

Robot, engelleri
uzaklagtirma girisimi
basarisiz veya bu

islevsellik denenmemis.

Kod yaziminda 6nemli

eksiklikler var. Sensoérler

okunamiyor veya

motorlar kontrol

edilemiyor. Engel
algilama/uzaklagtirma
stratejisi denenmemis.

Proje siirecinde
sorunlarla
karsilagildiginda pes



Takim
Calismasi ve
is Birligi

Sunum
Becerileri
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¢oziimler uretilmis.
Tarla temizleme
gorevi icin Ozgiin ve
yenilikgi yaklagimlar
sergilenmis.

Takim iiyeleri
arasinda etkili iletisim
ve is birligi
gozlemlenmis.
Gorevler adil bir
sekilde paylasilmig ve
her liye projeye aktif
katilim saglamis.

Sunum, agik, anlasilir
ve ilgi gekici bir
sekilde yapilmis.

Proje tiim yo6nleriyle
(amag, tasarim,

kodlama, sonuglar)
etkili bir sekilde
aktarilmis. Gorsel
materyaller (slaytlar,
prototip gosterimi)
basarili bir sekilde
kullanilmis.

temizleme gorevi igin
temel diizeyde
yenilikgi yaklagimlar
sergilenmis.

Takim liyeleri
arasinda genel olarak
iyi bir iletisim ve is
birligi gozlemlenmis.
Gorev paylagimi
yapilmig ve lyelerin
katilimi saglanmis.

Sunum genel olarak
anlasilir bir sekilde
yapilmis. Projenin

temel yonleri
aktarilmig. Gorsel
materyaller
kullanilmis.

zorlanilmis veya
sorunlar ¢oziimsiiz
kalmis. Yenilikgi
yaklagimlar sinirh
kalmis.

Takim icinde iletisim
sorunlari yagsanmig
veya is birligi yetersiz
kalmis. Gorev
paylagiminda
dengesizlikler veya
bazi liyelerin
katihminda eksiklikler
gozlemlenmis.

Sunumda agikhk ve
anlagsilirhk sorunlan
yasanmis. Projenin
bazi yonleri yeterince
aciklanmamis. Gorsel
materyallerin
kullanimi yetersiz
veya etkisiz.

edilmis veya ¢6ziim

arayisina girilmemis.

Yenilikgi bir yaklagim
sergilenmemis.

Takim ¢alismasi ve is
birligi basarisiz olmus.
iletisim kopuklugu, gérev
paylasimi eksikligi veya
tiyelerin katiminda ciddi
sorunlar yasanmis.

Sunumda ciddi
eksiklikler var. Proje
hakkinda yeterli bilgi

verilmemis. Gorsel
materyaller
kullanilmamis veya
sunum yapilamamis.



