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Proje Kazanimlari

1- Insan performansina bagiml Gretim tamamen degisecektir. Bu nedenle insan kaynakli yorgunluk, dikkat daginikhgi, hastalik vb sorunlar ortadan
kaldinllacaktir.

2- Uretim kalitesi iyilestirilecek, Griinde makinalasmis triin kalitesi saglanacaktir. Bu kapsamda giil cicegi hasat formu, sap boyu, kesme acisi, g6z
saylsl vb teknik parametrelerde en uygun degerler elde edilecek, Grlnlerin benzer standart 6zelliklere sahip olmasi saglanacaktir.

3- Robotun gunluk giderleri insana bagimli hasat giderleri yaninda ylksek oranlarda tasarruf saglayacaktir.

4- Uretim hizi artacak, sera ortaminda giin boyu kesintisiz tretim saglanabilecektir.

Bu robot gul kesme/toplama alaninda diinyada yapilmis ikinci robot olacaktir. Robotun teknolojik olarak ilk 6rneginden daha yuksek bir teknolojik
dizeyde olmasi planlanmaktadir.

Kesme Gl Hasati Glilderen Robot'un Fonksiyonlari

Gunlik 5 dontim serada 500 - 1500 dal gul hasat edilmektedir Gl Goncasi Analizi
Mayis - Ekim aylari arasinda cifte hasat yapilmaktadir - Ortam gorlntlstuni yakalama
Markete sunulan dal boyutlari; 30-35cm, 40-45cm, 50-55cm, 60cm ve Uzeri - Gl ayiklama

- Gul tanimlama

- GUlU uzaysal konumlandirma
» Olgun Gl Dali Kesme

Goncas - Dali tutma

- GOzleri sayma

- Kesme noktasini belirleme

- Kesme

- Dali kovaya birakma

Saksilari Hareket Ettirme
Operasyonel Kontrol

Gul goncalarinin
olgunluguna

bakilir

Ham Gul
Goncasi

Dal kalinligina

gore kesim
noktasi belirlenir
ve kesim yapilir
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