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Özet: Bilgi teknolojileri, ya�anan h�zl� geli�meler ile, güncel ya�am�n her alan�nda insan ya�am�n� 
kolayla�t�r�c�, insan i�inin bir bölümünü ya da tamam�n� yüklenici, konforunu art�r�c� yönde yer 
almaktad�r. Bu makalede; bilgi ve bili�im teknolojilerinin tar�mda kullan�m alanlar� aras�nda yer alan 
Tar�m robotlar� ile ilgili geli�me süreci k�saca derlenmekte ve Ege Üniversitesi Ziraat Fakültesi Tar�m 
Makinalar� Bölümünün deneyimleri sunulmaktad�r.  
Anahtar kelimeler: Tar�m, sensör, robot, GPS  
 
 

Agricultural Robots 
 
Abstract: Information and communication technology with a rapid development takes place by 
easing his/her life, carrying their whole or partial works, increasing their comfort through whole 
part of the daily life of human. In this paper; the development of agricultural robots which is a part 
of information and communication technology in agriculture is briefly reviewed and experiences of 
Ege University, Faculty of Agriculture, Dept. of Agricultural Machinery is presented. 
Key words: Agriculture, sensor, robot, GPS 
 
 

G�R�� 

Bilgi teknolojileri, ya�anan h�zl� geli�meler ile güncel 
ya�am�n her alan�nda insan ya�am�n� kolayla�t�r�c�, insan 
i�inin bir bölümünü ya da tamam�n� yüklenici, konforunu 
art�r�c� yönde yer almaktad�r. 

�nsan gereksinimlerini kar��lama amac�yla yürütülen 
çal��malar�n ba��nda gelen tar�msal üretim; gerek insan-
lara besin ve giyim hammaddesi gerekse di�er sek-
törlere hammadde sa�lay�c�s� olmas� nedeniyle, stratejik 
önemi h�zla artan önemli bir üretim sektördür. 

Son y�llarda bili�im teknolojileri ya�am�n di�er alan-
lar�nda oldu�u gibi tar�mda da uygulama bulmaya ba�-
lam��t�r. Ba�lang�çta bilimsel ara�t�rma baz�nda geli�-
tirilen/kullan�lan ürünler ve uygulamalar günümüzde 
ticari ürün ve hizmet olarak kendilerini göstermektedir. 

Tar�m, ülkemizde uzun y�llard�r bili�im sektörünün ilgi 
alan� d���nda kalm�� olmas�na kar��n, geli�mi� ülkelerde 
özellikle bili�im teknolojilerinin geli�imiyle insana, bitkiye, 
hayvana, çevreye duyarl�, üretimde kalite ve verimlilik 
art���na olanak sa�layan ciddi bir evrim geçirmektedir. 

Tar�msal üretimde insan gücünden hayvan gücüne 
ve daha sonra da traktör gücüne geçi� sürecinin de-
vam� olarak de�erlendirilen “Hassas Tar�m” (Precision 

Agriculture) bili�im ça��n�n geli�en teknolojilerinin eko-
nomik ve çevre ile bütünle�ik üretim faaliyetlerinde 
kullan�m�n� ifade etmektedir (i-net,2006). 

Üreticiler her ne kadar tarlalar�n�n de�i�ik bölüm-
lerinden farkl� miktarlarda ürün ald�klar�n� veya tarla-
lar�nda farkl� toprak bünyesine sahip olduklar�n� bilseler 
de bu bilgiye göre davranmalar�n�n gerek ekonomik 
gerekse pratik aç�dan pek mümkün olamayaca��n� da 
oldukça iyi bilmektedirler. Bu nedenle geleneksel ola-
rak, büyüklü�ü ne olursa olsun bir bütün olarak ele 
al�nan tarlada yeti�tirilen bitkinin ihtiyaç duydu�u gübre 
ve ilaç gibi girdilerin de tüm tarlaya homojen (tekdüze) 
bir �ekilde da��t�lmas� amaçlanmaktad�r. Ancak, son 15-
20 y�ld�r çevrenin ve do�al kaynaklar�n korunumuna 
yönelik olarak ortaya at�lan “sürdürülebilir tar�msal 
üretim” kavram�, bu girdilerin mümkün oldu�unca az ve 
çok daha dikkatli bir �ekilde kullan�lmas� gere�i üzerinde 
durmaktad�r. Hassas tar�m’�n bu gereklere cevap vere-
bilecek bir yöntem olarak tar�msal üretimde yerini 
almakta oldu�u söylenebilir. 

Zekâ, beynin ö�renme, anlama, soyut dü�ünme, 
sebeplendirme, planlama, problem çözme gibi zihinsel 
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i�levlerine verilen isimdir. Kelime olarak çok geni� 
anlamda kullan�lsa da psikologlar taraf�ndan yarat�c�l�k, 
ki�ilik, karakter, bilgi ve ak�l gibi de�i�ik kategorilere 
ayr�lm��t�r. 

Zekâ; kavramlar ve alg�lar yard�m�yla soyut ya da 
somut nesneler aras�ndaki ili�kiyi kavrayabilme, soyut 
dü�ünme, muhakeme etme ve bu zihinsel i�levleri 
uyumlu �ekilde bir amaca yönelik olarak kullanabilme 
yetenekleri zekâ olarak adland�r�lmaktad�r. 

�dealize edilmi� bir yakla��ma göre yapay zekâ, insan 
zekâs�na özgü olan, alg�lama, ö�renme, ço�ul kavramlar� 
ba�lama, dü�ünme, fikir yürütme, sorun çözme, ileti�im 
kurma, ç�kar�ms�ma yapma ve karar verme gibi yüksek 
bili�sel fonksiyonlar� veya otonom davran��lar� sergile-
mesi beklenen yapay bir i�letim sistemidir. Bu sistem 
ayn� zamanda dü�üncelerinden tepkiler üretebilmeli 
(eyleyici Yapay Zekâ) ve bu tepkileri fiziksel olarak d��a 
vurabilmelidir (Çamo�lu, 2006). 

Yapay zekân�n kullan�ld��� alanlar�n ba��nda robot-
lar gelmektedir. Robot, mekanik sistemleri ve bunlarla 
ili�kili kontrol ve alg�lama sistemleri ile kontrol algorit-
malar�na ba�l� olarak ak�ll� davranan makinelerdir. 

Endüstri de kullan�m�n�n yayg�nla�mas�n�n yan� 
s�ra, günlük hayatta insanlara destek olmas� amac�yla 
insans� robotlar üzerine çal��malar giderek artmakta-
d�r. Benzer çabalar tar�msal üretim alan� için de görül-
mektedir. 

Bu makalede, genel bir yakla��mla küresel boyut-
taki deneyimlerin içinden önemli oldu�u dü�ünülen 
örnekler derlenmekte ve sonras�nda Ege Üniversitesi 
Ziraat Fakültesi Tar�m Makinalar� Bölümün’de sürdü-
rülen çal��malar özetlenmektedir. 

Tar�mda Teknolojik Evrimler 
Tarihsel süreçte, bireysel gereksinimlerin kar��lan-

mas� için ba�lat�lan tar�msal üretim sonralar� artan 
nüfus nedeniyle toplumsal gereksinimlerin kar��lanma-
s�na do�ru geli�im göstermi�tir. Bu geli�im tar�msal 
üretimde kullan�lan alet ve makinalarda da geli�-
melerin ya�anmas�na yol açm��t�r. Voss (1975) tar�m-
daki teknolojik evrimi a�a��daki �ekilde dört s�n�fa 
ay�rm��t�r; 

� Çok küçük bir sermaye ile edinilebilen el aletleri 
kullan�m� 

� �nsan gücünün, özellikle birincil ve ikincil toprak 
i�leme ile su pompalanmas�nda hayvan gücü ile 
desteklendi�i süreç 

� Mekanik gücün tar�msal i�lemlerin tümünde de�il 
fakat büyük oranda kullan�lmaya ba�land��� süreç 

� Üretimdeki tüm i�lemlerin mekanik güç kaynaklar� 
ile tahrik edilen mekanik aletler taraf�ndan yap�l-
d��� süreç 

Geçen yüzy�l�n sonlar�nda ba�layan ve insan haya-
t�n�n her a�amas�nda derin etkileri görülmekte olan 
bili�im ça��, kavramlar�n yeniden tan�mlanmas�n� ge-
rektirmi�tir. S�nd�r ve Tekin (2002) bu çerçeve de 
tar�mda ya�anan teknolojik evrime 2 s�n�f daha 
ekleyerek katk�da bulunmu�lard�r; 

� Tar�msal üretimde ba�lang�ç düzeyinde bilgi sis-
tem ve teknolojileri 

� ��letmelerde ki�isel bilgisayar ve yaz�l�mlar 
(envanter kontrolü, stok takibi, tarihsel kay�t-
lar, üretim planlama ve neden-sonuç ili�kisi 
analizi) 

� Traktörlerde elektronik donan�mlar (ilerleme 
h�z�, kuyruk mili h�z�, al�nan yol, yak�t tüketimi, 
i� ba�ar�s�n� izleme) 

� �laçlama makinalar�nda kontrol ve kay�t tutma 
olanaklar� 

� �leri seviyede ICT uygulamalar� 

Hassas Tar�m 

� Bir önceki seviyedeki tüm unsurlar� içermek-
tedir. Bunun yan� s�ra 

� Toprak haritalama 

� Verim haritalama 

� Iso-bus sistemlerle donat�lm�� traktörler 

� GPS esasl� ölçüm sistemleri 

� De�i�ken düzeyli uygulama teknolojisi 

Yukar�daki s�n�flar günümüzde bölgeler aras� farkl�-
l�klardan dolay� geçerlili�ini sürdürmekte, ayn� ülkenin 
farkl� co�rafyalar�nda bu seviyelerle kar��la��labil-
mektedir. 

Hassas Tar�m�n felsefesi; de�i�kenli�in yönetimidir. 
Bu nedenle de de�i�kenli�in tan�mlanmas� için ge-
leneksel yöntemlerin aksine olanakl� en küçük alan da 
örnekleme yaparak de�i�kenli�in tan�mlanmas� ve 
yönetimi için ilgili i�lemlerin gerçekle�tirilmesi hedef-
lenmektedir. Hedef her bir bireyin (bitki, fidan, hay-
van) gözlenmesi ve gereksinimine göre girdi kullan�l-
mas�d�r. Bu hedefe tekrarl�, çok zaman alan ve yorucu 
tar�msal i�lemlerin insanlar taraf�ndan yüklenilerek 



Arif Behiç TEK�N 

275 

yap�lmas� yerine ak�ll� tar�m makinalar�n�n kullan�lmas� 
ile ula��labilir. Bu dü�ünceler �����nda geçti�imiz yüzy�l-
da ilk örnekleri görülen ve son y�llarda da artan 
oranda ara�t�rmalar�n yap�ld��� robotik uygulamalar� 
önem kazanmaktad�r. Bu nedenle teknolojik evrelere 
7. Seviye olarak “Tar�m Robotlar�” eklenmi�tir; 

� Tar�m robotlar� 

� Aç�k alan robotlar� 

� Kapal� alan robotlar� 

Tar�mda Navigasyon 
Dümenleme, tar�m arac�n� kullanan sürücü için 

performans�n�n belirlenmesindeki birincil faktörlerin 

aras�nda mental (ak�l) yorgunlu�a neden olan görev 

olarak yer almaktad�r (Van Zuydam, 1999). S�raya 

ekilmi�/dikilmi� ürünlerde izlenen yoldaki düzgünlük 

sürücü üzerine yüklenen extra istemler ile oldukça 

dü�mektedir (Kaminaka et al., 1981). 

Dümenleme (navigasyon) ile ilgili yap�lan çal��-

malar tar�msal robotik uygulamalar�n ilk örnekleri ara-

s�nda yer almaktad�r. Bu konudaki ilk çal��malar 1924 

lü y�llara gitmektedir (�ekil 1). 

Mekanik esasa dayal� bu robotik deneyimlerin 

yerini bili�im teknolojilerindeki geli�melere ba�l� olarak 

son y�llarda elektro-mekanik sistemler alm��t�r. Benson 

ve ark. (2003) n�n görüntü i�leme teknolojisi kullana-

rak biçerdöveri hasat esnas�nda otomatik olarak 

dümenlemeye çal��malar� bu konudaki ilk örnekler 

aras�nda yer almaktad�r.  

 
�ekil 1. Willrodt dümenleme sistemi (1924) 

 

Son on y�ld�r küresel konum belirleme (GPS) tek-
nolojisine ba�l� dümenleme sistemleri birçok ticari firma 
taraf�ndan çiftçilerin hizmetine sunulmaktad�r. Bir dizi 
LED den olu�an elektronik markör, bu teknolojinin en 

sade arac�d�r. Sürücü bu cihaz� kabin içerisinde rahatça 
görebilece�i bir konuma yerle�tirerek sanal olarak olu�-
turulmu� güzergah (gidi�-geli�) yollar� üzerinde tar�m 
arac�n� tutmaya çal��maktad�r. Araç olmas� gereken 
çizgi üzerindeyse elektronik markörün merkezindeki 3 
LED ye�il renkte ���maktad�r. Çizgiden kayd���nda ise 3 
lü ���k seti sa� ya da sol tarafa kayarak k�rm�z� renkli 
LED ler ���makta ve sürücüyü uyarmaktad�r (�ekil 2). 

 

 

�ekil 2. Elektronik markör (Trimble, 2001) 

 

Di�er bir teknolojik ürün ise elektrik aktuatörlerin 
kullan�ld��� dümenleme sistemidir ki burada s�ra ba�lar� 
haricinde dümenlemenin tamam� sistem taraf�ndan 
kontrol edilmektedir (�ekil 3). Bu sayede sürücü traktör 
ve ekipmanla ilgili de�i�ikliklere (derinlik, ilerleme h�z� 
vb.) daha fazla konsantre olmakta ve i� kalitesi ile i� 
ba�ar�s� artmaktad�r. 

 

�ekil 3. Aktüatörlü EZ dümenleme (Trimble, 2005) 

 

Son teknoloji ise, s�ra ba�lar�ndaki dönü�lerde de 
sürücü deste�ini ortadan kald�rmaktad�r (�ekil 4). 
Elektronik dümenleme sistemleri ile ilgili daha detayl� 
bilgi Tekin ve ark. (2011) taraf�ndan verilmi�tir.  
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�ekil 4. Oto pilot dümenleme (Trimble, 2008) 

 
Son y�llara geli�tirilen ve kullan�ma sunulan di�er 

bir ürün ise GPS ve radyo sinyali yard�m�yla iki trak-
törün birbirine ba�lanmas�n� sa�lamaktad�r. Dolay�s�yla 
tek bir sürücü ile iki traktör kontrol edilebilmektedir. 
As�l traktörde gerçekle�en her eylem ikinci traktörde 
de otomatik olarak yerine getirilmektedir. 

 

 
�ekil 4. Fendt GuideConnect (Fendt, 2010) 

 
Tar�m Robotlar� 

Günümüzde tar�m ekipmanlar�ndaki e�ilim i� ge-
ni�li�i daha büyük olanlar� edinme yönündedir. Hâl-
buki büyük i� geni�li�ine sahip makinalar baz� avan-
tajlar� yan� s�ra baz� olumsuzluklar� da beraberinde 
getirmektedir. �u anki sistemlerin birim alana i�gücü 
maliyeti dü�ük, etkinli�i ve saatlik i� ba�ar�lar� yük-
sektir. Ayr�ca daha çok ürünün talebi maliyetleri 
dü�ürmektedir. Olumsuzluklar ise; sürücü maliyetinin 
yüksekli�i, yüksek edinim maliyeti, büyük çiftlikler ve 
araziler için uygunluk, dü�ük kullan�m esnekli�i, toprak 
s�k��mas� ve güvenilirlik ile ilgili çekinceler. 

Tar�msal üretimde ürün izleme ve girdi kullan�-
m�nda hedef yönetim ölçe�ini bitki düzeyine çekmektir 
(�ekil 5). Bu dü�ünce, tarihte ilk tar�m�n yap�ld��� 
zamanlarda gerçekle�tirilen eylemlerden farkl� de�ildir. 
�nsano�lu tar�msal üretime ba�lad���nda yönetim 
ölçe�i tek bir bitki düzeyindeydi.  

 

 

�ekil 5. Ürün izlemede ölçek de�i�imi                           
(Blackmore, 2010) 

 
Tar�m robotlar� hedefe ula�ma da yard�mc� ola-

bilecek yegâne araçlad�r. Dolay�s�yla, yak�n gelecekte, 
tar�msal üretimin baz� önemli alanlar�nda, küçük ak�ll� 
tar�m araçlar� (robotlar) büyük traktörlerin yerini 
alacakt�r. Robotlar ise bir arada çal��arak i� ba�ar�s�n� 
art�rman�n yan� s�ra uzun süreler kesintisiz çal���la-
cakt�r. Kaza ve kullan�m riskleri aç�s�ndan daha güvenli 
ve güvenilir, yönetimleri kolayd�r. Robotlardan olu�an 
sürüler çoban robotlar taraf�ndan kontrol edilecektir. 
Yat�r�m maliyetinin kademeli art��� bir avantaj olmas�na 
ra�men, her bir bitkiyi izleyebilen bu ak�ll� makinalar 
için mekanizasyona yeniden yat�r�m yap�lmas� gereke-
cektir. 

Özetlenen nedenlerle küresel düzeyde farkl� ku-
rumlar�n ara�t�rma ve geli�tirme çal��malar� artarak 
devam etmektedir.  

 
Ege Üniversitesi Ziraat Fakültesi Tar�m 
Makinalar� Bölümü Robotik Deneyimleri 

Hassas Tar�m konusunda Türkiye de ki ilk doktora 
tezinin yap�ld��� kurumda, 2000 y�l�ndan günümüze 
kadar tar�mda bili�im teknolojileri çerçevesinde birçok 
ara�t�rma yürütülmü� ve yürütülmeye devam 
edilmektedir. Tar�m robotlar� da kurumun öncelikli 
alanlar� aras�nda yer almakta olup bu konuda ICT-
AGRI ERANET projesi kapsam�nda ç�k�lan 2010 ve 
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2012 ça�r�lar�na uluslar aras� konsorsiyumlarda ortak 
olarak yer alm�� ve her bir ça�r�ya iki�er proje önerisi 
ile kat�lm��t�r. Bu proje önerilerinden “Robofarm” pro-
jesi 2010 ça�r�s�nda desteklenmeye uygun görülmü�-
tür ve 2013 y�l� eylül ay�nda tamamlanacakt�r. 2012 
ça�r�s�na sunulan MONITHROB ve I-LEED projelerinin 
her ikisi ön elemeleri geçmi� son a�amada robot 
ara�t�rmalar�n�n yap�ld��� alanlar içinde bo�luk oldu�u 
dü�ünülen alanlara öncelik verilmesi dü�üncesiyle I-
LEED desteklenmeye uygun görülmü�tür. MONITHROB 
sera robotlar� üzerinde sunulmu� bir öneridir. Kon-
sorsiyum bu proje önerisi için uygun ça�r� ara-
makta/beklemektedir. 

 
� Robofarm (Integrated robotic and software 

platform as a support system for farm level 
business decisions) 

Proje ortaklar�; 

� Alma Mater Studiorum University of Bologna, 
Italy  

� Ege University, Faculty of Agriculture, Dept. of 
Agricultural Machinery, Turkey 

� Harper Adams University College, UK  

� Centre for Research and Technology â€“ 
Thessaly, Greece 

Bu projede robotik bir çiftlik prototipinin üretilmesi 
amaçlanmaktad�r. Bu hedefe ula�mak için var olan 
donan�m ve yaz�l�m teknolojilerini birbirlerine uyumlu 
olarak birle�tirerek bir sistem tasar�m� yap�lmaktad�r. 
Proje kapsam�nda geli�tirilen ROBOTÜRK, sensör ve 
görüntü i�leme teknolojileri ile donat�larak araziden 
otomatik olarak veri toplama ve sonras�nda verilerin 
Çiftlik Yönetim Bilgi Sistemine iletilmesi planlanm��t�r. 

 

� I-LEED (Advanced cattle feeding on pasture 
through innovative pasture management) 

Proje ortaklar�; 

� Bavarian State Research Center for 
Agriculture, Germany  

� Ege University, Faculty of Agriculture, Dept. of 
Agricultural Machinery, Turkey 

� Effidence, CEO and CTO, France 

� IRSTEA, TSCF Research Unit, , France 

� Data Service Paretz GmbH, dsp-Agrosoft 
GmbH, Germany 

Bu projenin amac� mera üzerinde büyüyen s���r-
lar�n beslenme ve hareket optimizasyonunu ve mera 
alan�n� yenilikçi araçlar�n günümüze kadar gelen bilgi 
birikimleri ile birle�tirerek kullan�mlar� ile yönetilmesini 
içermektedir. Bir sürü yönetimi yaz�l�m� yard�m� ile bir 
mera robotunu ve otomatik otlatma sistemini bir-
birlerine entegre ederek s���r için optimal besleme 
stratejisini ve mera bak�m�n� sa�layacakt�r. Sisteme 
süt sa��m robotlar�n�n entegre edilmesi planlar ara-
s�nda yer almaktad�r. 

Sonuç 
Bili�im teknolojilerinin tar�mda kullan�m� artarak 

sektörümüze hizmet etmektedir. Kurum önemli gör-
dü�ü konular aras�nda yer alan Tar�m Robotlar� konu-
sundaki ara�t�rmalar�n� sürdürerek ülkemiz ad�na bilgi 
ve deneyim birikimini sa�lamay� bir görev olarak 
görmektedir. 

Bu anlamda gerek ulusal gerekse uluslar aras� 
düzeyde yeni ortakl�klar�n olu�turulmas�n� önemse-
mektedir. 

 
�ekil 5. ROBOTÜRK (2013) 
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