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Ozet: Tarimsal Uretimde en biyiik girdilerden bir tanesi olan yabana otla miicadeledir. Kimyasal
miicadelenin yaninda 6zellikle sebze yetistiriciliginde seyreltme ve dip doldurma islemlerinin yaninda
ayni zamanda yabanci otun da mekanik olarak yok edilmesi s6z konusudur. Mekanik miicadele
isciler tarafindan gergeklestiriimektedir. Gunumuzde gelisen teknoloji ve sensorlerin tarmda
kullanimiyla sira (izeri capalama yapabilen makinalarin imalatina baslanmistir.

Capalama isletme buyikliglne, yetistirilen bitki tiirling, sira arasi mesafelere ve yetistirme tarzina
gbre ya makinalarla ya da insan is glicliyle yapilir. Gelisen teknoloji ve insan kaynadi teminindeki
zorluklar nedeniyle otomasyon sistemlerinde gelismeler meydana gelmistir. Bu gelismeler tarimda
da siklikla gdzlemlenmektedir. Bunlardan bir tanesi sira Uzeri ve sira arasi gapalama yapabilen
makinalardir. Bu makinalar insan faktdriinden kaynaklanan hatalari elimine etmekle birlikte siiresiz
galisma Ozellikleri ile tarimsal tretimde avantaj saglamaktadirlar.

Capalama islemi dikkat ve zaman gerektiren bir islem oldugundan, capalama sirasinda bitkiye zarar
vermeden etkin bir capalama gok &nemlidir. Bunu saglamak icin otomasyonlu gapa makinalarinda
kullanilacak sensérler uygun segilmelidir. Bu galismada, domates bitkisinin sira tizeri gapalamasinda
foto elektrik sensériin kullanilma olanaklan laboratuvar ortaminda yapilan denemeler ile ortaya
koyulmaya caligiimistir.

Anahtar kelimeler: Capa makinesi, fotoelektrik, sensor

Determination of Possibilities of Using Photoelectric Sensor in Designhing
Hydraulic Intarow Rotating Cultivator

Abstract: It is struggling with weed, one of the greatest inputs in agricultural production. In
addition to chemical fertilization, in addition to dilution and middle breaking operations, especially
in vegetable growing, weed is also destructed mechanically. The mechanical struggle is carried out
by workers. Nowadays, with the use of developing technology and sensors in agriculture, it has
started to manufacture machines capable of rotating cultivation.

The weeding is carried out by the size of the farm, by the growing plant, by the distance between
the rows and by the breeding style, either by machines or by human labor. Due to the difficulties in
developing technology and human resources, automation systems have developed. These
developments are also frequently observed in agriculture. One of them is a machine capable of
chaining between intrarow and interrow. These machines provide an advantage in agricultural
production with their ability to work indefinitely, while eliminating errors caused by human factors.
Since the weeding process is a time-consuming process, it is very important that an effective
rotating is done without damaging the plant during the weeding. To achieve this, sensors to be
used in automation rotating machines must be selected appropriately. In this study, attempts were
made to reveal the possibility of using a photoelectric sensor in the weeding of tomato plants using
laboratory experiments.

Key words: Rotating cultivator, photoelectric, sensor.

GIRIS
Glnimizde dinya nifusu 6 milyart asmis beklenmektedir. Bu durumla birlikte diinyadaki gida

durumdadir. Gelecek 50 vyilllk bir siire icerisinde senaryolari hizla degismektedir. Islenebilir tarm
yaklagik olarak ¢ milyarlk bir artis daha arazileri azalmakta ve halen tarmsal (retimde
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kullanilan verimli araziler lzerindeki baskilar giderek
artis gostermektedir (Daily ve ark., 1998; FAO, 2018).

Ozellikle diinya nifusunun  gida ihtiyacini

karsilayabilmek igin daha genis anlamada uluslararasi
isbirligi, slrdirllebilir tarmsal kalkinma, gevreci
yaklagimlar, tarimsal Uretimde ileri teknoloji kullanimi
gibi konular (zerinde yogun bir sekilde durulmasi
gerekmektedir (Cox, 2002).
Gelisen teknoloji ve insan kaynadi teminindeki zorluklar
nedeniyle  otomasyon  sistemlerinde  gelismeler
meydana gelmigtir. Bu gelismeler tarimda da siklikla
gbzlemlenmektedir. Bunlardan bir tanesi sira Gzeri ve
sira arasl capalama yapabilen makinalardir. Bu
makinalar insan faktériinden kaynaklanan hatalan
elimine etmekle birlikte siiresiz calisma ozellikleri ile
tarimsal (retimde avantaj sadlamaktadirlar. Dinya
gerceklerini gdz ardi etmeden sirdurilebilir tarimsal
kalkinmanin “dogru

Uygulamalari, dogru zamanda, dogru yere yapmak”
la saglanabilecedi unutulmamalidir (Gller ve Kara,
2005).

Capalama islemi sira arasi ve sira Uzerindeki
yabanci otlarla miicadele etmek ayni zamanda bogaz
doldurmak ve seyreltme iglemleri icinde yapiimaktadir.
Bu sayede topragi havalandirilir ve suyun toprada
niifuzu kolaylastirilir. Ayni zamanda eder olusmus ise
ozellikle killi topraklarda olusan kaymak tabakasinin
kinlmasi  vb. amaglar iginde capalama islemi
yapilmaktadir.

Capalama islemi ile topragin yiizeyini gevseterek
topragin havalanmasini temin eder, Topradin ufalanmis
durumunu muhafaza ederek toprak nemini korur,
Sulama ve yagmurdan sonra meydana gelen kaymak
tabakasi kiriir, Yabanci otlarla micadele edilir.
Ulkemizde 12,8 milyon ton iiretilen domates biiyiime
déneminde en az 7-8 kez capalanmaktadir. Domates
yetistiricilifinde fideler esas yerlerinde gelismeye
basladi§i andan itibaren vyaklagik iki hafta sonra
Capalama derinligi 5-10 cm'yi gegmeyen birinci gapa
yapilir. Bodaz doldurma islemi dikimden 10-15 giin
sonra en fazla 3-5 cm kadar olacak sekilde yapilir. 1.
gapadan 2-3 hafta sonra 2. gapa uygulanmaldir.
Genellikle sulamadan sonra kaymak tabasini kirmak,
yabanc ot micadelesi yapmak ve topradin
havalandirimasini  saglamak amacyla  domates
bitkisinin yapraklari toprak yiizeyini kapatana kadar 1-2
capa daha yapiimalidir.
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Capalama iglemi dikkat ve zaman gerektiren bir
islem oldugundan, hatali yapiimasi halinde yetistirmek
istenen bitkiye zarar verilmesi gibi sorunlari minimum
hale getirebilmek adina gapalama isleminde sensorlii
sisteminin uygunlugu laboratuvar ortaminda yapilan
denemeler ile ortaya koyulmaya galisilmistir.

MATERYAL VE YONTEM

Bu calismada blyime doéneminde 7-8 kez
capalama gerektiren domates bitkisinin otomasyonla
capalamasina olanak verecek fotoeloktronik sensoriin
kullanilma sartlarini  belirlemek amaciyla denemeler
laboratuvar sartlarinda hizi ayarlanabilir yapiskan bant
Uzerinde yapilmistir. Tarla sartlarini simiile etmek
amaciyla lizerinde yapay domateslerin yer aldigi strafor
kopuk platform kullanilmigtir (Sekil 1). Yapigkan bant
lzerine yerlegtirilen platformun hizi elektronik olarak
ayarlanarak farkli makina ilerleme hizlarinda sensoriin
performansi 6lgllmustir (Sekil 2).

Yapay domatesler tarla sartlarindaki gibi 25 cm sira
Uzeri mesafede strafor Uzerine yerlestirilmistir.
Denemeler sirasinda sensoriin  basari  oranini
belirleyebilmek igin toplam 196 adet yapay bitki
kullanilmisti. Denemeler sirasinda kullanilan yapay
bitkilerin gaplari ve boylar dlglimustir. Bitkilere ait
ortalama cap 3,7 mm bulunurken, ortalama boy ise 14
cm olarak belirlenmistir.

Sekil 1. Strafor iizerine yerlestirilen domatesleri
bitkileri smimiile eden yapay bitkiler

Arazideki siraya ekimi temsilen strafor kopiiklere
dikilen yapay bitkiler bant (Uzerine vyerlestirilmis ve
hareketli bant sayesinde farkli ilerleme hizlarinda
denemeler yapilmistir. Yapigskan bant kontrol (initesi
yardimiyla farkll ilerleme hizlarinda ayarlanmis ve
denemeler bu hizlarda gergeklestirilmistir.



Sekil 2. Denemelerde kullanilan yapiskan bant

Temsili  bitkilerin  farkl ilerleme hizlarinda farkl
mesafelerden algilanma oranini  test etmek igin
fotoeloktronik sensor kullaniimistir (Sekil 3).

Sekil 3. Denemelerde kullanilan foto elektirik sensor

Sensdre ait teknik dzellikler Tablo 1'de verilmistir.

Cizelge 1. Sensor 6zellikleri

CGalisma Gerilimi 12-24 VDC
Algilama Mesafesi 700 mm
Algilama Hedefi opak ve yarisaydam materyal

Sensori beslemek icin bir glic kaynadi ve cikisini
belirlemek igin bir led lamba kullaniimistir (Sekil 4).

Led lamba sira (lizerindeki

temsili bitkiler sensoriin

oniinden gegerken sensoérin giktisini belirlemektedir.

ikbal AYGUN, Engin CAKIR, Fatih ERKAN

Foto elektrik sensor (izerinde hassasiyet ayari
bulunmaktadi. Bu ayar sayesinde sensoriin tarama
alani arttinlip azaltilabilmektedir.

Sekil 4. Sensoriin giktisini belirlenmesinde kullanilan
led ampul

Traktorle gekilir tip sira lzeri ara gapa makinasinda
kullanilabilecek sensoriin basari oranini belirleyebilmek
icin laboratuvar ortaminda Uger tekerrirlii olmak Uzere
denemeler  gergeklestiriimistin. ~ Denemeler  Ege
Universitesi  Ziraat Fakiiltesi Tarm makinalar ve
Teknolojileri Mihendisligi boIimU deneme
laboratuvarinda gerceklestirilmistir.

Denemeler 0,5 ve 0,8 m st olmak Uzere iki farkli
ilerleme hizinda gerceklestirilmistir. Denemelerde basari
Olglitli olarak gegen bitki sayisinin sensor tarafindan
verilen giktiya oranlayarak belirlenmistir.

Denemeler sirasinda sensoriin  sira  Uzerindeki
bitkiye uzakhdi dedistirilerek sensoriin uzakida bagdh
basari orani belirlenmeye calisiimistir (Tablo 2).

Cizelge 2. Denemelerde veri alinan sensoriin
hassasiyeti ve siraya olan uzakhd ait fiziksel 6zellikler

Kademe Sensor hassasiyeti Sensor uzakligi
(cm) (cm)
1 113 9
2 113 25
3 113 30
4 113 35

Sensor bir platform (izerine, bitkileri yandan
gorecek sekilde monte edilmistir. Yapiskan bant (izerine
straforlar yardimiyla yerlestirilen bitkiler farkli ilerleme
hizlarinda sensoriin  6niinden gegirilerek sensoriin
sinyal cikiglar kaydedilmistir. ~ Yapiskan bant hizi
elektronik hiz ayarlayicisi ile farkli ilerleme hizlarinda
calistinlmistir (Sekil 5).
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Sekil 5. Denemeler sirasinda yapay bitkiler ve
yapiskan bantin galisma sekli

ARASTIRMA BULGULARI VE TARTISMA

Denemeler sirasinda sensériin  sira  Uzerindeki
mesafeye ve ilerleme hizina bagll olarak calisma
basarisi Sekil 6'daki grafikte verilmistir.

05 m s! de tim mesafelerde calisma
basarisi %100 bulunurken, 0,8 m s ilerleme hizinda
ise en dusiik calisma basarisi %72 ile 35 cm sensor
uzakliginda bulunmustur.

Sensoriin sira Uzerindeki bitkiye uzakligi arttikca
ozellikle 0,8 m s ilerleme hizinda bagar orani oldukga
azalmaktadir. Disik ilerleme hizlarinda sensériin sira
Uzeri capalama makinalarinda bagarili bir gekilde
calisacagi  ongérilmektedir.  Ozellikle sira  aras
mesafenin domates gibi bitkilerde 25 cm ve (Uzeri
olmasi durumunda daha yiiksek ilerleme hizlarinda
daha basarili olacagi da 6ngoriilmektedir.

Sensoriin sira Uzerindeki bitkiyi gérme hassasiyet
dederi 70 ve 113 cm dederlerinde Olclilmistiir. 0,5 m s
! jlerleme hizinda 70 cm hassasiyet dederinde bitkiyi
tanima basarisi ortalama %50’lerde bulunurken, bu
deder 0,8 m s ilerleme hizinda ortalama %?14'lere
dismektedir (Sekil 7).

Ilerleme hizina bagli olarak sensériin bitkiyi tanima
ve sinyal verme basarisi degisim gdstermektedir.
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Ilerleme hizi arttikca sensoriin bitkiyi tanima basarisi

azalacakti. Ayni zamanda sensdr hassasiyetinin
maksimum dederde ayarlanmasi sensorin
performansini da arttiracaktir.
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Sekil 6. Foto elektrik sensoriin farkli calisma
sartlarinda basan grafigi
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Sekil 7. Foto elektrik sensoriin farkhi hassasiyet
degerlerinde basari grafigi
SONUC
Bu arastirma sonucuna gobre, sira Uzeri capa
makinalarinda foto elektrik senstrlerin  rahatlikla

kullanilabilecegi anlagiimaktadir. Ancak sensoriin tarla
sartlarinda calisma performansinin ilerleyen
calismalarla belirlenmesi gerekmektedir.

Sira Uzeri ¢gapa makinalarinda farkli sensorlerin bir
arada kullaniimasi durumunda makinalarin
performanslarinin artacagi éngorilmektedir.
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