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Sera Robotlarının Hareket 
Planlamasında Kullanılan 

Yöntemler

1. Giriş

Tarımsal üretim, gelişen teknolojiler için uygulama alanı bulunan önemli sek-
törlerden birisidir. İnsan işgücü maliyetlerinin yükselmesi, işgücü teminindeki 
zorluklar, iş sağlığı ve güvenliği konularının öneminin artması vb. nedenlerle 
dünyanın farklı yerlerinde, tarımsal işlemlerin insan işgücü yerine tam ya da 
yarı robotik sistemlerle gerçekleştirilmesine yönelik çalışmalar yürütülmek-
tedir. Bu kapsamda tarımsal üretim içerisinde özel bir yere sahip olan sera 
yetiştiriciliğinde yapılan farklı işlemler için robotların geliştirilmesine yönelik 
birçok araştırma yapılmaktadır. Yürütülen çalışmalarda; yetiştirilen ürün, ro-
bottan gerçekleştirmesi beklenilen tarımsal işlem ya da işlemler, sera özellik-
leri, topraklı ya da topraksız yetiştirme ortamı özellikleri, teknolojik altyapı 
vb. birçok kriter dikkate alınmaktadır. Belirtilen nedenlerle seralarda robotik 
çalışma alanları çeşitlenmekte ve genişlemektedir.

Sera robotları ile ilgili çalışmalarda dikkate alınan önemli konulardan birisi 
de hareket planlamasıdır. Bu kapsamda öne çıkan başlıca konular; yol plan-
laması, haritalama ve robotun seradaki yerini belirleme (lokalizasyon)’dur. 
Robotun uygulama alanı, teknolojik olanaklar vb. özellikler dikkate alınarak 
yapılan araştırmalarda farklı tercihler ve uygulamalar öne çıkmaktadır. Sera-
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