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Dış mekan bakım platformlarının otonom, verimli ve sürdürülebilir bir şekilde çalışabilmesi günümüz çevre teknolojileri açısından büyük önem taşımaktadır. Bu maksatla projemizde, paletli otonom bir dış mekan bakım platformu için akıllı bir modül geliştirilmesi amaçlanmıştır.
Tasarlanan sistem; kesilmiş çim malzemesini vakumla hazneye alan, güvenli bir şekilde depolayan, anlık olarak hazne yükünü ölçen, doluluk durumuna göre hazneyi otomatik boşaltan ve yük değişimine göre adaptif hız kontrolü yapan entegre bir yapıdan oluşmaktadır. Sistemin kararlılığı ve işlevselliği MATLAB ortamında gerçekleştirilen simülasyonlarla doğrulanmıştır. Bu simülasyonlar kapsamında; gerçek ve tahmini yük analizi, eğimli hazne geometrisine göre dolum yüksekliği, yüke bağlı artan palet motor RPM takibi, adaptif kontrol ile sabit tutulan ilerleme hızı ve hazne duvarını açan servo motor hareketi başarıyla incelenmiştir.
Projemiz aynı zamanda Birleşmiş Milletler Sürdürülebilir Kalkınma Hedefleri'nden (BMSKH) "Amaç 7: Erişilebilir ve Temiz Enerji", "Amaç 9: Sanayi, Yenilikçilik ve Altyapı" ile "Amaç 12: Sorumlu Tüketim ve Üretim" hedeflerine doğrudan katkı sağlamaktadır.
Bu çalışmada destekleriyle yanımızda olan danışmanlarımız Dr. Öğr. Üyesi Gülşah Demirhan Aydın ve Dr. Öğr. Üyesi Deniz Karaçor'a teşekkür ederiz.
Anahtar Kelimeler: Adaptif Hız Kontrolü, Otonom Bakım Modülü, Paletli Çim Toplama, Otomatik Boşaltma, MATLAB Simülasyonu.
image1.png
N, BASKENT
<€ ONIVERSITESI




