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OZET

OTONOM YEM iTTIRME ROBOTU

Bulus, hayvan ciftliklerinde ve tesislerde yemlerin hayvanlarin énine ittirilmesinde
kullanilan ve yemlerin insan guclne ihtiya¢ olmadan hayvanlarin éndne ittirilmesini

saglayan otonom yem ittirme robotu ile ilgilidir.
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ISTEMLER

1. Hayvan ciftliklerinde ve tesislerde yemlerin hayvanlarin onlne ittiriimesinde

kullanilan otonom yem ittirme robotu olup, ézelligi;

ana sasi (10),

ana sasi (10) 6n tarafina 6n aks mafsali (30) ve 6n aks (40) vasitasiyla
yataklanarak, ana sasiye (10) irtibatlanan ve otonom yem ittirme
robotunun hareket etmesini saglamak Uzere dénme hareketi yapan 6n
tekerlek (20),

ana sasinin (10) arka tarafina irtibatlanan ve otonom yem ittirme
robotunun hareket etmesini saglamak Uzere dénme hareketi yapan
arka tekerlek (70),

ana sasiye (10) irtibatlanarak tambur elektrik motoru (110) vasitasiyla
dénme hareketi yaparak yemin ittiriimesini saglayan tambur (80),
tambur elektrik motorunun (110) hareketini tambura (80) ileten tambur
hareket dislisi ve zinciri (120),

on tekerlegin (20) Uzerinde yer alan ve 0n tekerlegi (20) 6n aks (40)
ekseninde déndurerek otonom yem ittirme robotunun ileri geri hareket
etmesini saglayan ileri geri hareket motoru (130),

ana sasi (10) Uzerine irtibatlanan ve 6n tekerlegi (20) saga sola
dondlrerek otonom yem ittirme robotunun saga sola hareket etmesini
saglayan yoénlendirme elektrik motoru (140),

yonlendirme elektrik motorunun (140) hareketini 6n tekerlege (20)
ileten yonlendirme diglisi ve zinciri (160),

otonom yem ittirme robotunun guzergah belirlemesini saglayan
direksiyon konum sensoru (180),

otonom yem ittirme robotunun konumunu algilayan enkoder (190),
direksiyon konum sensoru (180) ve enkoderden (190) gelen veriler ile
sahip oldugu mikrodenetleyiciye girilen verileri kargilastiran ve otonom
yem ittirme robotunun c¢alisma rejimini kontrol ve kumanda eden
otonom kontrol sistemi (200),

otonom yem ittirme robotunun enerji ihtiyacini karsilamak Uzere
otonom kontrol sistemi (200) Uzerinden tambur elektrik motoru (110),
ileri geri hareket motoru (130) ve yénlendirme elektrik motoruna (140)

enerji beslemesi yapan batarya (210),
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- otonom yem ittirme robotunun manuel olarak kumanda edilmesini

saglayan uzaktan kumanda (230) icermesidir.

. Istem 1’e uygun bir otonom yem ittirme robotu olup, &ézelligi; bahsedilen én

tekerledin (20) ana sasiye (10) irtibatlanmasini saglayan on tekerlek baglanti

mafsal (50) ve 6n tekerlek baglanti pimi (60) icermesidir.

. Istem 1’e uygun bir otonom yem ittirme robotu olup, &zelligi; bahsedilen

tamburun (80) ana sasiye (10) irtibatlanmasini saglayan tambur baglanti

istavrozu (90) icermesidir.

. Istem 1’e uygun bir otonom yem ittirme robotu olup, 6zelligi; bahsedilen ana

sasinin (10) altinda yer alan kauguk gember (100) icermesidir.

. Istem 1’e uygun bir otonom yem ittirme robotu olup, &zelligi; bahsedilen

yénlendirme elektrik motorunun (140) ana sasi (10) Uzerine irtibatlanmasini

saglayan baglanti braketi (150) icermesidir.

. Istem 1’e uygun bir otonom yem ittirme robotu olup, 6zelligi; bahsedilen otonom

yem ittirme robotunun saga sola hareketini sinirlayan hareket sinirlama

anahtari (170) icermesidir.

. Istem 1’e uygun bir otonom yem ittirme robotu olup, &zelligi; bahsedilen

bataryanin (210) sarj edilmesini saglayan sarj istasyonu (220) igermesidir.
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TARIFNAME

OTONOM YEM iTTIRME ROBOTU

Teknik Alan

Bulus, hayvan ciftliklerinde yemlerin ittirimesinde kullanilan elektrikli otonom bir cihaz

ile ilgilidir.

Bulus 6zellikle, batarya ve elektrik motorlari ile ¢alisarak insan gticline ihtiya¢ olmadan

yemlerin ittirilmesini saglayan bir otonom yem ittirme robotu ile ilgilidir.

Teknigin Bilinen Durumu

Hayvan ciftliklerinde ve tesislerde hayvanlarin yemle beslenebilmesi icin yemlerin
hayvanlarin 6nlne ittiriimesi gerekmektedir. Tesiste bulunan hayvanlarin yeterli
duzeyde beslenebilmesi igcin bu islemin giinde ortalama 6 veya 7 kez tekrarlanmasi

gerekmektedir.

Mevcut teknikte yemlerin hayvan dnine ittirilmesi islemi insan gucu ile yapiimaktadir.
Ayrica mevcut uygulamalarda, icten yanmali motorun bulundugu makineler ile de
yemlerin ittirilmesi saglanabilmektedir. Bununla birlikte, rayli sistemlerin bulundugu
kollu zemine bagh mekanizmalar ile de yemler, hayvanlarin 6nune ittirilebilmektedir.
Teknigin bilinen durumunda yemlerin ittirilmesi icin saglanan uygulamalar, isguci
ihtiyact dogurmaktadir. Bu nedenle mevcut teknikte yem ittirme igsleminde is gucuni
ortadan kaldiran ve ekonomik olarak kullanicilarin, ciftcilerin rahatga ulasabilecekleri
ve kullanabilecekleri bir sistem gerekmektedir.

Sonug¢ olarak yukaridaki problemlerin varhdi ve mevcut ¢ézimlerin yetersizligi, ilgili

teknik alanda bir gelistirme yapmayi zorunlu kilmigtir.

Bulusun Amaci

Mevcut bulus yukarida bahsedilen dezavantajlari ortadan kaldiran ve ilgili teknik alana

yeni avantajlar getiren otonom yem ittirme robotu ile ilgilidir.
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Bulusun ana amaci, batarya ve elektrik motorlari ile ¢calisarak insan gucune ihtiyag
olmadan yemlerin ittiriimesini saglayan bir otonom yem ittirme robotu ortaya

koymaktir.

Bulugun amaci, kapali ve beton zeminli ¢iftliklerde bulunan hayvandan uzaklasan
yemin, doner sac tambur ve bahsi gegen tamburun altindaki kauguk yardimiyla
hayvanlarin onune ittirilmesini saglayan bir otonom yem ittirme robotu ortaya

koymakir.

Bulusun bir diger amaci, sarj istasyonuna gelerek enerjisini telafi edebilen ve bir

sonraki gorev turuna hazirlanabilen bir otonom yem ittirme robotu ortaya koymaktir.

Bulusun bir diger amaci, otonom olmasi sayesinde isgliciine olan ihtiyaci ortadan

kaldiran bir otonom yem ittirme robotu ortaya koymaktir.

Bulusun bir diger amaci, distik maliyetli olmasi sayesinde kullanicilar ve ciftgiler
tarafindan ekonomik agidan rahatlikla ulagilarak maddi kazang saglayan bir otonom

yem ittirme robotu ortaya koymaktir.

Bulusun bir diger amaci, hayvanlarda diusen sut veriminin arttiriimasini saglayan ve
ayni zamanda insan gucund ortadan kaldiran bir otonom yem ittirme robotu ortaya

koymaktir.

Yukarida belirtilen ve detayli anlatimdan ¢ikabilecek tim amaglari yerine getirebilmek
uzere bulus; hayvan ciftliklerinde ve tesislerde yemlerin hayvanlarin 6nlne
ittirilmesinde kullanilan otonom yem ittirme robotu olup,

- ana sasi,

- ana sasi on tarafina 6n aks mafsall ve 6n aks vasitasiyla yataklanarak, ana
sasiye irtibatlanan ve otonom yem ittirme robotunun hareket etmesini
saglamak Uzere dénme hareketi yapan on tekerlek,

- ana sasinin arka tarafina irtibatlanan ve otonom yem ittirme robotunun hareket
etmesini saglamak Uzere donme hareketi yapan arka tekerlek,

- ana sasiye irtibatlanarak tambur elektrik motoru vasitasiyla donme hareketi
yaparak yemin ittirilmesini saglayan tambur,

- tambur elektrik motorunun hareketini tambura ileten tambur hareket diglisi ve

zinciri,



10

15

20

25

30

35

- 0n tekerlegin Uzerinde yer alan ve 6n tekerlegi 6n aks ekseninde déndirerek
otonom yem ittirme robotunun ileri geri hareket etmesini saglayan ileri geri
hareket motoru,

- ana sasi Uzerine irtibatlanan ve 6n tekerle@i saga sola dondurerek otonom yem
ittirme robotunun saga sola hareket etmesini saglayan yoénlendirme elektrik
motoru,

- yonlendirme elektrik motorunun hareketini on tekerlede ileten ydnlendirme
dislisi ve zinciri,

- otonom yem ittirme robotunun guizergah belirlemesini saglayan direksiyon
konum sensoru,

- otonom yem ittirme robotunun konumunu algilayan enkoder,

- direksiyon konum sensori ve enkoderden gelen veriler ile sahip oldugu
mikrodenetleyiciye girilen verileri karsilastiran ve otonom yem ittirme
robotunun ¢alisma rejimini kontrol ve kumanda eden otonom kontrol sistemi,

- otonom yem ittirme robotunun enerji ihtiyacini kargilamak Gzere otonom
kontrol sistemi Uzerinden tambur elektrik motoru, ileri geri hareket motoru ve
ydnlendirme elektrik motoruna enerji beslemesi yapan batarya,

- otonom yem ittirme robotunun manuel olarak kumanda edilmesini saglayan

uzaktan kumanda igcermesi ile ilgilidir.

Bulusun yapisal ve karakteristik 6zellikleri ve tum avantajlari asagida verilen sekiller
ve bu sekillere atiflar yapilmak suretiyle yazilan detayl agiklama sayesinde daha net
olarak anlasilacaktir. Bu nedenle degerlendirmenin de bu sekiller ve detayli agiklama

g6z 6nine alinarak yapilmasi gerekmektedir.

Bulusun Anlasiimasina Yardimci Olacak Sekiller

Sekil 1: Bulus konusu otonom yem ittirme robotunun demonte halinin gérinimuddr.
Sekil 2: Bulus konusu otonom yem ittirme robotuna ait ana sasinin gériinimudur.
Sekil 3: Bulus konusu otonom yem ittirme robotuna ait tamburun gérinimuduir.
Sekil 4: Bulus konusu otonom yem ittirme robotunun perspektif gérinimudur.

Sekil 5: Bulus konusu otonom yem ittirme robotunun Gst gériinimaduir.

Parca Referanslarinin Agiklanmasi

10. Ana sasi
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20. On tekerlek

30. On aks mafsali

40. On aks

50. On tekerlek baglanti mafsali
60. On tekerlek baglanti pimi

70. Arka tekerlek

80. Tambur

90. Tambur baglanti istavrozu
100. Kaucuk cember

110. Tambur elektrik motoru

120. Tambur hareket diglisi ve zinciri
130. ileri geri hareket motoru
140. Yonlendirme elektrik motoru
150. Baglanti braketi

160. Yonlendirme dislisi ve zinciri
170. Hareket sinirlama anahtari
180. Direksiyon konum sensori
190. Enkoder

200. Otonom kontrol sistemi
210. Batarya

220. Sarj istasyonu

230. Uzaktan kumanda

Bulusun Detayli A¢iklamasi

Bu detayl acgiklamada, bulus konusu otonom yem ittirme robotunun tercih edilen
alternatifleri, sadece konunun daha iyi anlasiimasina yénelik olarak ve higbir sinirlayici

etki olusturmayacak sekilde agiklanmaktadir.

Sekil 1'de bulusa konu otonom yem ittirme robotunun demonte halinin gérinimu
verilmistir. Buna gére otonom ittirme robotu en temel halinde; bir ana sasi (10), ana
sasi (10) 6n tarafina 6n aks mafsall (30) ve 6n aks (40) vasitasiyla yataklanarak, ana
sasiye (10) 6n tekerlek baglantt mafsali (50) ve 6n tekerlek baglanti pimi (60)
vasitasiyla irtibatlanan ve otonom yem ittirme robotunun hareket etmesini saglamak
Uzere donme hareketi yapan 6n tekerlek (20), ana sasinin (10) arka tarafina

irtibatlanan ve otonom yem ittirme robotunun hareket etmesini saglamak tUzere dénme
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hareketi yapan arka tekerlek (70), ana sasiye (10) tambur baglanti istavrozu (90)
vasitasiyla irtibatlanarak tambur elektrik motoru (110) vasitasiyla dénme hareketi
yaparak yemin ittirilmesini saglayan tambur (80), ana sasinin (10) altinda yer alan
kauguk gember (100), tambur elektrik motorunun (110) hareketini tambura (80) ileten
tambur hareket dislisi ve zinciri (120), 6n tekerlegin (20) tzerinde yer alan ve 6n
tekerlegi (20) 6n aks (40) ekseninde dondlrerek otonom yem ittirme robotunun ileri
geri hareket etmesini saglayan ileri geri hareket motoru (130), ana sasi (10) Gzerine
baglanti braketi (150) vasitasiyla irtibatlanan ve 6n tekerlegi (20) saga sola déndurerek
otonom yem ittirme robotunun sada sola hareket etmesini saglayan yonlendirme
elektrik motoru (140), yénlendirme elektrik motorunun (140) hareketini 6n tekerlege
(20) ileten yonlendirme dislisi ve zinciri (160), otonom yem ittirme robotunun saga sola
hareketini sinirlayan hareket sinirlama anahtari (170), otonom yem ittirme robotunun
glizergah belirlemesini saglayan direksiyon konum sensért (180), otonom yem ittirme
robotunun konumunu algilayan enkoder (190), direksiyon konum senséri (180) ve
enkoderden (190) gelen veriler ile sahip oldugu mikrodenetleyiciye girilen verileri
kargilastiran ve otonom yem ittirme robotunun ¢alisma rejimini kontrol ve kumanda
eden otonom kontrol sistemi (200), otonom yem ittirme robotunun ener;ji ihtiyacini
karsilamak Uzere otonom kontrol sistemi (200) tizerinden tambur elektrik motoru (110),
ileri geri hareket motoru (130) ve yonlendirme elektrik motoruna (140) enerji beslemesi
yapan batarya (210), bataryanin (210) sarj edilmesini saglayan sarj istasyonu (220),
otonom yem ittirme robotunun manuel olarak kumanda edilmesini saglayan uzaktan

kumanda (230) icermektedir.

Bulusa konu otonom yem ittirme robotunun ana tagsiyici yapisini olugturan ve sekil
2'de gorulen ana sasinin (10) 6n tarafina, otonom yem ittirme robotunun hareket
etmesini saglamak Uzere 6n aks mafsali (30) ve 6n aks (40) vasitasiyla bir 6n tekerlek
(20) yataklanmistir. On tekerlek (20) 6n aks (40) ekseninde dénme hareketi yapmakta
ve ayni zamanda saga sola hareket etmektedir. Bunun icin 6n tekerlek (20), ana sasiye
(10) 6n tekerlek baglanti mafsali (50) ve 6n tekerlek baglanti pimi (60) vasitasiyla

irtibatlanmistir.

Ana sasinin (10) arka tarafina, otonom yem ittirme robotunun hareket etmesini

saglamak Uzere dénme hareketi yapan arka tekerlekler (70) irtibatlanmistir.

Ana sasiye (10) tambur baglanti istavrozu (90) vasitasiyla sekil 3’'te gorulen bir tambur

(80) irtibatlanmistir. S6z konusu tambur (80), tambur elektrik motoru (110) vasitasiyla
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donme hareketi yaparak yemin ittirilmesini saglamaktadir. Tambur elektrik motorunun
(110) hareketi, tambur hareket diglisi ve zinciri (120) vasitasiyla tambura (80)
iletiimektedir. Ana sasinin (10) altinda kauguk ¢ember (100) yer almaktadir. Zeminde

yemin daha verimli sipurtlmesi ve itilmesi icin kauguk cember kullaniimaktadir.

On tekerlegin (20) 6n aks (40) ekseninde doéndiiriilerek otonom yem ittirme robotunun
ileri geri hareket etmesini saglamak Uzere 6n tekerlegin (20) Uzerine bir ileri geri
hareket motoru (130) sabitlenmistir. On tekerlegdin (20) saga sola déndurtiilerek otonom
yem ittirme robotunun saga sola hareket etmesini saglamak Uzere ise ana sasi (10)
Uzerine baglanti braketi (150) vasitasiyla yoénlendirme elektrik motoru (140)
irtibatlanmistir. Yonlendirme elektrik motorunun (140) hareketi, yonlendirme dislisi ve

zinciri (160) vasitasiyla 6n tekerlege (20) iletiimektedir.

Otonom yem ittirme robotunun saga sola hareketi, hareket sinirlama anahtari (170)

vasitasiyla sinirlandiriimaktadir.

Otonom yem ittirme robotunun guizergah belirlemesi direksiyon konum sensaéru (180)

ve konumunun algilanmasi enkoder (190) vasitasiyla saglanmaktadir.

Otonom yem ittirme robotunun otomasyon sisteminde manuel ve operatér modu
bulunmakta ve otonom yem ittirme robotu her iki modda ¢alisabilmektedir. Buna uygun
olarak otonom yem ittirme robotu, manuel modda bir uzaktan kumanda (230)
tarafindan kontrol edilebilmektedir. Manuel modda o6ncelikle otonom yem ittirme
robotuna tesiste veya ahirda izleyecegi rota gezdiriimekte ve Ogretiimektedir.
Guzergah belirleme esnasinda otonom yem ittirme robotu tarafindan rotary enkoder
(190) ve direksiyon konum sensoérinden (180) gelen veriler birlikte kaydedilmektedir.
Otonom yem ittirme robotu operatér modunda ise otonom kontrol sistemindeki (200)
mikrodenetleyiciye girilen tur zamanlarinda otomasyon algoritmasini isletmeye
baslatmaktadir. Otonom kontrol sisteminde (200) hafizaya daha énceden kaydedilmis
olan enkoder (190) ve direksiyon konum sensérinden (180) gelen veriler, yeni gelen
veriler ile karsilastirimakta ve tambur elektrik motoru (110), ileri geri hareket motoru
(130) ve ydnlendirme elektrik motoru (140), bahsi gecen iki veri arasindaki farki

kapatacak sekilde tahrik edilmektedir.

Otonom yem ittirme robotunun enerji ihtiyacini kargilamak Uzere otonom kontrol

sistemi (200) Gzerinden tambur elektrik motoru (110), ileri geri hareket motoru (130)



ve yonlendirme elektrik motoruna (140) enerji beslemesi en az bir batarya (210)
vasitasiyla saglanmaktadir. Otonom yem ittirme robotu belirlenen turu
gerceklestirdikten sonra bataryalarin (210) sarj edilebilecegi sarj istasyonuna (220)
gitmektedir. Otonom yem ittirme robotu, 12V’luk batarya (210) sayesinde depo ettigi

enerji ile bir periyodunu dogrudan elektrik ihtiyaci olmadan tamamlayabilmektedir.
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