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1. Giris

Tarimsal iiretim, gelisen teknolojiler i¢in uygulama alani bulunan 6nemli sek-
torlerden birisidir. Insan iggiicii maliyetlerinin yiikselmesi, isgiicii teminindeki
zorluklar, is saglig1 ve giivenligi konularinin 6neminin artmasi vb. nedenlerle
diinyanin farkli yerlerinde, tarimsal islemlerin insan isgiicti yerine tam ya da
yar1 robotik sistemlerle gerceklestirilmesine yonelik ¢aligmalar yiiriitilmek-
tedir. Bu kapsamda tarimsal iiretim icerisinde 6zel bir yere sahip olan sera
yetistiriciliginde yapilan farkli islemler i¢in robotlarin gelistirilmesine yonelik
bir¢ok arastirma yapilmaktadir. Yiiriitiilen ¢aligmalarda; yetistirilen {iriin, ro-
bottan gergeklestirmesi beklenilen tarimsal islem ya da islemler, sera 6zellik-
leri, toprakli ya da topraksiz yetistirme ortami 6zellikleri, teknolojik altyap:
vb. bir¢ok kriter dikkate alinmaktadir. Belirtilen nedenlerle seralarda robotik
caligma alanlar1 ¢esitlenmekte ve genislemektedir.

Sera robotlari ile ilgili calismalarda dikkate alinan 6nemli konulardan birisi
de hareket planlamasidir. Bu kapsamda 6ne ¢ikan baslica konular; yol plan-
lamasi, haritalama ve robotun seradaki yerini belirleme (lokalizasyon)dur.
Robotun uygulama alani, teknolojik olanaklar vb. 6zellikler dikkate alinarak
yapilan arastirmalarda farkl: tercihler ve uygulamalar 6ne ¢ikmaktadir. Sera-
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Tarimsal Mekanizasyon ve Enerji Uzerine Giincel Arastirmalar
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