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Robotlarla YABANCI OT Kontrolu
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abanci otlar tarimsal Gretimde

ki en onemli problemlerden

birini teskil etmekte ve kiltir

bitkilerinde 6nemli verim ve

kalite  kayiplarina  sebep
olmaktadir. Bu nedenle yabanci otlarla
micadele amaciyla gelistirilmis cesitli
yontemler bulunmaktadir. Tarim
alanlarinda yabanci ot micadelesi
amaciyla uygulamasinin kolay olmasi,
kisa slrede etki gostermesi, insan
isgliclini azaltmasi gibi nedenlerden
dolayr en fazla kimyasal miicadele
metodlari (herbisitler-ot ilaglari) tercih
edilmektedir. Ancak bu uygulamalar
yapilirken de genelde herbisitler kaplama
ilaglama seklinde tim alana (topraga ya
da bitkinin Uzerine) uygulanmaktadir.
Dolayisiyla yabanci otun olmadigi yerlere
de ilag dismektedir. Bu da gereginden
fazla ve hedef disina ilag atilmasina sebep
olmaktadir. Bunun sonucunda insan ve
cevre sagligli ciddi sekilde tehdit
edilmekte, su kaynaklari kirlenmekte,
hedef disi organizmalar zarar gormekte
ve benzeri bircok olumsuzluk meydana
gelmektedir. Bu olumsuzluklari en aza

indirebilmek i¢in daha az zararli ve fakat
etkili alternatif metodlarin kullaniimasi
zorunlu hale gelmistir. Belirli bir alana
0zgl (site spesifik) uygulama esasina
dayanan robotik yabanci ot kontroll bu
alternatif metodlardan birisidir. Bu
yontemde robot olarak
tanimlayabilecegimiz, uzaktan algilama
veya sensor teknolojilerine sahip araglar
kullaniimaktadir. Sistemin nasil calistigini
anlamak icin bazi teknik terimlerin
tanimlanmasi gerekir.

Degisken Diizeyli Uygulama (DDU)
Robotlarla yabanci ot kontroliiniin temeli
DDU’ya dayanmaktadir. Once degisken
(arazide bulunan yabanci otlar), sonra
girdiler (herbisit, alev, lazer vb.)
belirlendikten sonra bu degiskenlik
dikkate alinarak ihtiya¢ duyulan yere
ihtiyagc duyulan miktarda uygulama
yapmaya DDU denir. DDU ile yabanci

otlarin arazi Uzerindeki dagilimina
bakilarak sadece yabanci otlarin
bulundugu bolgelere uygulama

yapilmakta, diger alanlar ise uygulamanin
nmaktadir.

olumsuz etkilerinden §

Robotik  yabanci ot kontroliinde
kullanilan iki farkli DDU metodu vardir.

1. Harita Esash (Map Based) DDU
ile Yabanci Ot Kontrolii

Bu sistemde yabanci ot micadelesi iki
asamada gerceklesmektedir. ilk olarak
arazide vyabanci otlarin bulundugu
noktalarin haritasi ¢ikartilir. Bunun igin
Gzerinde uydu esasl konum belirleme
sistemi bulunan bir arazi araci ile veya
kiicik arazilerde GPS ile yirinerek
tarlanin degisik kisimlarinda bulunan
yabanci otlarin haritasi gikarilir. Boylece
arazide vyabanci otlarin bulundugu
kisimlar isaretlenmis olur. Daha sonra,
veri tabanina s6z konusu uygulama
haritasi yliklenmis DDU sistemi bulunan
bir pllverizatorle veya bu is igin ozel
olarak gelistirilmis bir ara¢ (robot) ile
arazide sadece yabanci otun bulundugu
noktalara uygulama (herbisit, alev, lazer,
vb.) yapilir.

Harita esasli uygulama yapilirken mutlaka
kiiresel navigasyon uydu sistemleri
(GNSS) ‘nden vyararlanilir. GLONASS,
Galileo, Beideu/Compass, IRNSS gibi
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cesitli GNSS sistemleri bulunmasina
ragmen en vyaygin olarak kullanilan
sistem ABD tarafindan gelistirilmis olan

!

GPS'dir.

2. Algilayici (Sensor) Esasl DDU ile
Yabanci Ot Miicadelesi

Bu yontemde yabanci ot bulunan
kisimlarin yani degiskenligin
belirlenmesi ve herbisit, lazer, alev gibi
girdilerin  uygulanmasi ayni anda
gerceklesmektedir. Yabanci otlarla
miicadele amaciyla gelistirilen sensor
esasli sistemlerin binyesinde bulunan
bir algilayici (genellikle sistemin 6niinde
bulunur) yabanci otlarin yerini anlk
olarak tespit etmekte ve bu bilgiyi arka
tarafta bulunan bilgisayardan aldigi
sinyallere gbre agma/kapama esasina
dayali olarak c¢alisan  uygulama
bolimine iletmektedir. Bu bolim de
yabanci otun var oldugu sinyalini aldig
zaman uygulanacak olan girdiyi anlik
olarak istenilen alana yani yabanci otun
bulundugu bdlgeye uygulamaktadir.
Kisacasi; algilayici esasli calisan sistemler
arazide sira  Uzerinde dolasarak
saniyeden daha kisa slirede kaltir

bitkileri arasindaki yabanci otlari tespit

etmekte ve (zerine uygulama
yapabilmektedirler. Bu yontemde kendi
arasinda iki kisma ayrilr.

2.1. Yansima (Reflection) Esasl
Optik Algilayicilardan
Yararlanilarak Yabanci Ot
Kontrolii

Her cismin, Gzerine gelen isig1 yansitma
orani birbirinden farklidir. iste bu

ozellikten vyararlanilarak gelistirilen
sistemlerde, bir stk kaynagl ve
cisimlerden yansiyan 15181

(elektromanyetik spektrum) algilayan
cihazlar bulunmaktadir. Boylece bir
tarlada toprak, kaltlr bitkisi ve yabanci
ot birbirinden ayirt edilebilmektedir.
Neticede kiltlir bitkisinden farkli
yansima karakterine sahip diger bitkiler
yani yabanci otlar kolayca tespit
edilmekte ve (zerlerine uygulama
yapilabilmektedir.

2.2.Kamera Sisteminden
Yararlanarak Gériintii Isleme
(Image Processing) lle Yabanci Ot

Kontrolii

Bu tip sistemlerin esasi yabanci otun
sekliile kiltur bitkisinin seklinin kamera
goriinttsinden yararlanilarak bilgisayar
ortaminda ayirt edilmesi esasina
dayanmaktadir. ilk olarak sistemin
oniinde bulunan bir kamera ile alan
taranir ve alandaki kiltur bitkisi ve
yabanci otlarin ham goriintliisi elde
edilerek bilgisayar ortamina aktarilr.
Bilgisayar ortaminda yabanci ot ve
kulthr bitkisi arasindaki ikili gorint;
sekil, renk vb. morfolojik 6zelliklerinden
yararlanarak analiz edilir. Daha sonra
yabanci ot ve kiltur bitkisinin her bir
ozelligi ayri ayri gikarilarak aralarindaki
ayrim yapilir ve kiltir bitkilerinin
aralarindaki yabanci otlarin yerleri tespit
edilir. Yabanci otlarin yeri tespit
edildikten sonra sistemin arkasinda
bulunan uygulama bolgesine iletilen
sinyallerle hedef noktaya uygulama
yapilir.

Sonug

90’liyillardan bu yana gerek harita esasli
yontemle gerekse sensér  bazh
sistemlerle degisken diizeyli yabanci ot
micadelesi konusunda birgok arastirma
yapilmis ve basarili sonuglar alinmistir.
Ancak bugiin icin s6z konusu yéntemin
pratikte yaygin olarak kullanildigi
sdylemek miimkiin degildir. Ulkemizde
de henliz arastirma seviyesindedir. Bu iki
yontem icerisinde, sensér tabanh
sistemlerin, yabanci otu arazide anlik
olarak tanimasi ve Uzerine uygulama
yapmasi bliyik avantaj saglamaktadir.
Harita esasli sistemlerde, yontemin iki
asamali gcalismasi ve arazide her bir
yabanci otun GPS ile yerinin tespit
edilmesi gibi blylk bir is gici
gerektirmesi ve ayrica haritanin
¢ikarilmasi ile uygulama arasinda gegen
sure zarfinda, yeni yabanci ot ¢ikiglarinin

olmasi ve bunlarin goz ardi edilmesi gibi

sikintilarit  mevcuttur.  Kdlttr bitkisi
icerisinde ki yabanci otlara karsi
uygulanacak micadelede, sensér bazli
sistemler daha kullanislidir. S6z konusu
yontemlerin her ikisi de atilan ilag
miktarini ya da uygulanan diger girdileri
onemli Ol¢iide azaltmaktadir. Cevre
duyarhihginin arthig toplumlarda, hassas
tarim  teknolojilerinin  gelismesine
paralel olarak pestisit ve diger girdi
kullanimini azaltan robotik miicadele

YORARIANILAN HAYNAKEAR S  ve
ﬁl\/g}nlaﬁ%ag?g geﬁs%%d‘ input of

Herbicides by use of Optoelectronic
Sensor. Journal of Agricultural Engineering
Recearch, 71(4): 357-362

Feyaerts, F., and Gool, L.V., 2001. Multi-
spectral vision system for weed detection.
Pattern Recognition Letters, 22: 667-674.
Keskin M., S.G. Keskin.,2012. Hassas Tarim
Teknolojileri Mustafa Kemal Universitesi
Yayinlari No:35 212 s., Hatay.
Burgoz-Artizzu X., P, A. Ribeiro,M. Guijarro,
G. Pajares, 2010. Real-time image
processing for crop/weed discrimination in
maize fields, Computers and Electronics in
Agriculture 75, 337-346

=3

(2]
m @
L
w
. B
=

8|

sim-Aralik 2014, 79




