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Her tiirli ekonomik faaliyette oldugu gibi siit sigirciliginda da temel amag
yiiksek karliligin elde edilmesidir. Siit sigirciliginda kar ¢esitli odaklara dagilmis
durumdadir. Bu odaklardan en Onemlisi yiiksek kalitede ve miktarda siitiin elde
edilmesidir. Verimli siitlin elde edilmesi i¢in Oncelikle sagim isleminin diizgiin
yapilmasi ve siit s1gir1 ile ilgili verilerin saglikli bir sekilde kaydedilmesi gerekir.

Bu ¢aligmada

e Ozellikle pnomatik pulsatorlerde ortaya ¢ikan sorunlarin ortadan kaldirilmast,

e sagim boyunca vakum diizenindeki dalgalanmalarin giderilmesi ve cevresel

faktorlerin etkilerinin azaltilmasi

e sagim performansi, siit verimi ve meme sagligi yoniinden 6nemli olan nabiz

karakteristiklerini korunmasina yonelik birden fazla nabiz aygitim1 kontrol

edebilmeye uygun, nabiz aygit1 kontrol diizeni gelistirilmesi

e Inekleri bireysel olarak taniyan, siit verimini dlgen, tiim verileri kaydeden bir

gomiilii sistemi tasarimi gerceklestirilecektir.

Kullanilacak gomiilii sistem sayesinde kaydedilen veriler analiz edilerek siirii
yonetimi gergeklestirilecek ve kullanic1 yonlendirilecektir. Boylece kullanici sagmal
inekleri hakkinda her tiirlii gelismenin anlik olarak izlenmesi, ge¢misteki olaylarin
yorumlanmasinin yapilabilmesi ve bu sekilde edinilen verilerle gelecege yonelik
planlamalarin ¢ok isabetli bir bicimde gerceklestirilmesine imkan verilecektir.
Gergeklestirilecek siit sagim sisteminin kizakli ve seyyar olmasi nedeniyle projenin ana
hedefi 1-25 bas arasinda inekten siit lireten kii¢iik 6lgekli isletmelerdir.

Anahtar Kelimeler: Siit sigirciligi, bilgisayarli siirii yonetimi, otomasyon
sistemleri, gomiilii isletim sistemleri.
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As well as all economic activity also dairy cattle have the main goal is to achieve
high profitability. Profit for dairy cattle are scattered in various foci. The most important
of these focal points is high quality and quantity of obtained milk.

In order to obtain efficient milking process the milk correctly should be provided and
recorded data on dairy cattle.
Aims of this study,

e emerging problems particularly take away on pneumatic pulsator,

e elimination of the vacuum fluctuations during milking and the effects of
environmental factors in order to reduce,

e improving milking performance, milk yield and udder health in terms of pulse
characteristics that are important to being able to control the appropriate device
for the protection of more than the pulse control device developing,

¢ individually recognize cows, milk yield measure, to show when milk is
automatically issuing titles, recording all the data in an embedded system design
will be made.

e By analyzing the recorded data used in herd management will take place thanks
to embedded systems and user-directed.

So the user to instantly monitor the progress on all aspects of dairy cows,
interpretation of past events with the data obtained in this way can be made and plans
for the future will be undertaken in a prudent manner. Slide will be held and portable
milking system The main objective of the project due to the milk producing cows
between 1-25 managers head. The Project is planned as following steps.

Keywords:Milking Systems, Dairy and Herds Management System, Embedding
System



ONSOZ

Yiiksek lisans egitimim sirasinda destegini esirgemeyip tesvik eden ve
calismalarim sirasinda bir uzman olarak bilgi ve deneyiminden faydalandigim, bana

bircok konuda destek olan degerli danismanim Saymn Dog¢. Dr. Mehmet CUNKAS’ a
tesekkiir ederim.

Ali Sait OZER
KONYA-2014

Vi



ICINDEKILER

OZET ...ttt v
A B ST R A C T bbb ara s v
(0] 150 ¥/2 TP vi
ICINDEKILER ........ooooitiieeeeeee ettt vii
SIMGELER VE KISALTMALAR ......ooiiiiiiininnieie et vii
€] 1 21 1T 1
11 Calismanin Amact Ve KapSami........ccccerviriiriiienienee e 5

2  KAYNAK ARASTIRMASI .. ..ottt 8
3 SEYYAR SUT SAGIM SISTEMLERI VE GOMULU SISTEMLER ............ 16
3.1 Siit Sagim Makinalarinin Yapisal ve Teknik OzelliKleri.........c.covevevrnnnnee, 17
3.2 GOmiilil Isletim SIStEMIETT .......vevecveeeieeeeceeie et en e, 21
3.2.1 Gomiilii Isletim Sistemleri OrneKIeri.....ocvevevevevevereeeeeeeeee e, 22

3.3 GOMULIT LINUX c..vvieiiiee s ae e e nnne e nee e 23

4  MATERYAL VE YONTEM.........ccccccoiiiiiiieeeeeeeee s 25
4.1 IMIBEEIYAL ... 25
411 Seyyar Siit SaZIm SISTEMI .....veeviiiiiiiiiiie i 25
4.1.2 Mini 2440 Gomiilii Isletim SiStemi........ccceveveueueuereeeeeieeeeeeeeeee e, 28
4.1.3 Elektronik Pulsator Kontrol Karti .........ccccccvvvviiiiiiiiiieniniie e 31
414 Elektronik Tanimlama............ccceevuiieeiiiiiii e 34
4.1.5 Y aZIIM e e 36

4.2 B 40} 111<) o S 36

5 ARASTIRMA SONUCLARI VE TARTISMA. ...t 42
6 SONUCLAR VE ONERILER ..........c.cccoooviiiiiiiieeeeeeeeeee e, 46
6.1 N Te) 118 o1 F: 3 S USRS UPR PR 46
6.2 (03151 SRR 47

T KAYNAKLAR et e et e e taa e rra s 48

SIMGELER VE KISALTMALAR

Vi



Simgeler

% : ylizde

+ ;art1

- . eksi

/ : boli

= : esittir

°C : santigratderece

Kisaltmalar

id no ‘identification number (kimlik numarast)
Kpa : kilopascal

mm : milimetre

Vi



1 GIRIS

Insan yasaminda 6nemli bir etkiye sahip olan siit, kendine dzgii tat, koku ve
besleyici yapida bir sividir. Siit denilince akla ilk gelen genellikle inek siitiidiir. Inek
siitli proteinleri, yaglari, karbonhidratlari, mineral maddeleri, hayati fonksiyonlar1 i¢in
gerekli olan vitaminleri, enzimleri, antikorlari ve daha bir¢ok yararli maddeleri
blinyesinde yeterince ve dengeli bicimde barindiran tek maddedir. Siit ve siitten yapilan
gida maddelerinin insan beslenmesindeki 6nemi ve tiiketicilerin artan talebi, siit
hayvancilig1 yapan sirket sayisinin 6nemli bir oranda artmasina neden olmaktadir. Siit
hayvanligr ile ugrasan firmalara saglanan kredi olanaklar1 firma sayisinin ve
isletmelerde olan hayvan sayisinin artisini hizlandirmaktadir. Siit hayvanciligi yapilan
isletmelerde daha az insan giicii kullanilarak fazla sayida hayvani saglikli bir sekilde
sagmak ve daha temiz kosullarda temiz bir siit elde etmek miimkiindiir. Siit ve siitten
elde edilen gidalar gegmiste yasamin her devresinde dnemli yer tutmustur ve gelecekte
de 6nemli bir yer tutacaktir.(Cetin, 1997; Korkmaz, 2008)

Teknolojinin ilerlemesiyle birlikte her alanda oldugu gibi siit sigircilig
sektoriinde de bircok ilerleme kaydedilmistir.  Gelistirilen birgok yontemle siit
sigirciligl profesyonel olarak yapilmaya baglanmistir. Bunun sonucunda verimde ciddi
artiglar saglanmistir. Ozellikle sagmal sigirlarin bireysel taninmasi ve sagmal sigirdan
elde edilen verilerin kaydedilmesiyle ortaya c¢ikan sorunlarin c¢oziimiinde biiyiik
kolayliklar saglanmigtir. Baz1 sorunlarda elde edilen veriler sayesinde ilerlemeden
¢Ooziime ulastirilabilmektedir. Her tirli ekonomik faaliyette oldugu gibi siit
sigircilifinda da temel amag yiiksek karliligin elde edilmesidir. Siit sigirciliginda kar
cesitli odaklara dagilmis durumdadir. Bu odaklardan en onemlisi yiiksek kalitede ve
miktarda siitiin elde edilmesidir. Verimli siitiin elde edilmesi i¢in Oncelikle sagim
isleminin diizgiin yapilmas1 ve siit sigir1 ile ilgili verilerin saglikli bir sekilde
kaydedilmesi gerekir. Hayvanlarin beslenmesinde bilimsel normlarin incelenmesi ve
bunlardan faydalanilmasi ¢ok Onemlidir. Beslenmede bilimsel normlarin
kullanilmamasindan meydana gelen sorunlar yiiziinden karlilik etmenleri dogrudan
olumsuz bi¢imde etkilenerek karliligin diismesine neden olmaktadir. Hayvanlarin
beslenmesinde dikkat edilecek en 6nemli hususlarin birisi de yem maliyetidir. Ciinkii
stit sigirciligl yapan isletmelerde yapilan cari harcamalarin, kullanilan teknolojik
olanaklara ve mekanizasyon diizeyine bagl olarak %70-80 kadarin1 yem maliyetleri

olusturmaktadir.(Hedge, 2006; Témek, 2007)



Siit sigirc1g1 yapan isletmelerde saglikli bir kayit ve degerlendirme sistemine
sahip olmak karlilig1 dogrudan etkileyen bir takim aksakliklarin ortaya ¢ikmasini
onemli Olclide engellemektedir. Sagilan inek sayisinin 20-30 basla sinirli olan
isletmelerde kayitlar genellikle el ile tutulmaktadir ve aksakliklarin ortaya ¢ikmasini
engelleyerek amaca biiyiik ol¢lide hizmet etmektedir. Fakat sagilan inek sayisinin fazla
oldugu isletmelerde kayitlarin elle diizenli tutulmasi neredeyse imkansizdir. Biiyiik
capl ve endiistriyel nitelikte damizlik siit sigircilig1 yapilan isletmelerde kayitlarin elle
tutulmas1 ve bu tutulan kayitlarin degerlendirmesi ¢ok sinirli olgiide ve cesitlilikte
olmaktadir. Bu bilgiler siiriiniin her bakimdan denetlenmesine yetecek kadar veriye
sahip olmadigi gibi, istenen denetimlerin zamaninda yapilabilmesine de olanak
saglamamaktadir. Gerekli bazi1 hesaplamalarin yapilabilmesi ve sonuglarinin
yorumlanmasi i¢in ¢ogu zaman giinler gerekmektedir. Oysa bazi hastaliklarin erken
tanis1 mastitis, ketozis, asidozis, laminitis gibi, bu hastaliklardan kaynaklanan kayiplarin
en aza indirilmesi ve tedavinin en ucuza ve zahmetsizce yapilabilmesi agisindan son
derece 6nemlidir (Poknee, 2003; Toémek, 2007).

Sagmal ineklerin siit verimlerinin bireysel diizeyde giinlikk olarak, hatta her
oglinde otomatik olarak kaydedilmesi yapilan bazi hatalarin fark edilmesine ve gerekli
onlemlerin derhal alinmasina olanak saglamaktadir.( Tomek, 2007).

Stit verimi yiiksek olan biiyiik siirlilerde siirli yonetimin etkili olabilmesi i¢in
bilgisayar olanaklarindan yararlanilarak yeni teknolojiler gelistirilmis ve gelistirilmeye
devam edilmektedir. Bilgisayar destekli siirii yonetim sistemleri ozellikle serbest tip
yetistiricilik sistemleri i¢in gelistirilen bu teknolojilerin basinda gelmektedir.
Isletmecilere kolaylik saglayan birgok oOzellik bilgisayar destekli siirii yonetim
sistemlerinde bulunmaktadir. Bu 6zelliklerden bazilar1 sunlardir; sagmal inekler
genelde sagim hane girisinde veya duraklarda otomatik olarak taninmakta, sagimdaki
siit verimi siitlin akis hizi, sagilan siitiin sicaklig1 ve elektriksel iletkenligi, gibi bilgiler
otomatik olarak saptanarak bilgisayar ortamina kaydedilerek birgok verinin
saklanmasia olanak saglamaktadir. Ayrica hayvanin aktivitesi (hareketlilik durumu)
giin boyu elektronik olarak dlctilmektedir, ineklerin viicut agirliklarinin saptanmasi igin
genelde sagimhane ¢ikisina konuslandirilan elektronik kantarlardan yararlanilmakta ve
bu bilgiler de otomatik olarak bilgisayar ortamina iletilmektedir. Bu sistemlerin bir
parcasi da uzman yazilimlardir. Uzman yazilimlar otomatik olarak toplanan bilgilerle

yetistirici tarafindan girilen bilgileri birlestirip degerlendirmek suretiyle, yetistiriciye



stirli yonetimi ile ilgili alacagi kararlarda destek olmak i¢in sonuglar sunmaktadir.(Van
Asseldonk et al., 1998; Tomek, 2007).

Sagim isi, ahirdaki giinliikk toplam calisma zamaninin 6nemli bir bolimiinii
almaktadir, bagl ahirlarda %40-60’1n1 serbest ahirlarda ise % 70-80 ‘ini kapsamaktadir
(Claesson, 1977; Korkmaz, 2008). Ahirlarda yapilan giinliik islerin en zor ve sikici
olan1 sagim islemi olarak goriilmektedir. Memenin elle 80-120 defa sikilmas1 ile ancak
ortalama bir litre siit sagilabilmektedir. Bir sagmal inek yilda ortalama 3000 It. siit
vermektedir. Bu ineklerin sagilabilmesi i¢in yilda 240-360 sikim gerekmektedir. Sagim
isleminin elle yapilmasi halinde bu verilere bakilirsa bu islemin ne kadar zor oldugu
ortaya ¢cikmaktadir.(Nalbant, 1987; Korkmaz, 2008). Bu nedenle siit sagim makinalari,
stit sigirciligy isletmelerinin en Onemli araglaridir. Siit sagiminin mekanizasyonu ve
otomasyonunu saglayan bu makinalar 6te yandan siitlin temiz, saglikli olarak sagilmasi
ve siit veriminin arttirilmasi gerceklestirilmis olmaktadir. Ayrica makine kullanilan
sagimda, elle yapilan sagimda memede olusan deformasyon da goriilmemektedir (Cetin,
1995; Korkmaz, 2008).

Siitiin memeden ¢ikis1 6ncelikle hormonal bir etkiyle gerceklesmektedir. Hayvan
icin alisilmig ¢cevreden gelen herhangi bir ses ya da giirtiltiiyle beraber, 6zellikle meme
basina yapilan masaj uygulamasi sonucu sagmal inegin beyine bir uyar1 yapilmaktadir.
Hipofiz bezi tarafindan “oksitosin hormonu” nun salgilanmasi bu uyar1 sayesinde
olmaktadir. Ortalama 5-7 dakika boyunca oksitosin hormonunun etki siiresi devam
etmektedir. Sagim esnasinda olagan dis1 yapilan bir davranis (hayvana vurma gibi) ya
da olusan giiriiltiiler, gilinlere gore sagim zamanindaki saptamalar veya hatali sagim
uygulanmas1 gibi hayvanin aligkin olmadigi, beklenmeyen etkiler olumsuzluklarin
meydana gelmesine neden olmaktadir. Bu gibi durumlarda hayvan ani olarak “adrenalin
hormonu” salgilamaktadir ve bu “adrenalin hormonu” siit saliniminin kesilmesine ve
stitiin ¢ekilmesine neden olmaktadir (Ugucu ve Bilgen 1988; Korkmaz, 2008).

Meme sagligina zarar vermeden memedeki siitlin tamaminin kisa zamanda
sagilabilmesi i¢in sagim makinalarinin yapisal ve islevsel 6zellikleri oldukc¢a dnemlidir
(Korkmaz, 2008). Sagim teknigi ve istegi yoniinden amaglanan hedefe ulasilabilmesi
icin, kullanim siiresince her sagimda; vakum basinci degeri, vakumun sagim sirasindaki
kararlilig1, nabiz hizi, nabiz orani, gevseme ve masaj arasindaki gecis siireleri ve sagim
baslig1 gibi unsurlarin dikkatlice gézden gecirilmesi ile miimkiin olmaktadir. (Ugucu ve

Yagcioglu 1980; Korkmaz, 2008).



Zamanla sagim makinalart veya tesisleri kullanim sartlarindan kaynaklanan
nedenlerden dolay: ilerleyen kullanim Omriiyle birlikte asinmalara ve yipranmalara
maruz kalmaktadir. Sagim makinesinin elemanlar1 ortamdaki tozdan, vakum sistemine
kacan siitten ve su kalintilarindan dolayr olumsuz etkilenmektedir. Yipranmaya ve
asinmaya bagli etkilerin sonuglari, sagimdan sagima isletmelerin fark edemeyecegi
kadar az olmaktadir. Bu istenmeyen durumlar, makinanin sagim vakumu ve nabiz
kosullarindan olusan teknik degerlerinde sapmalar yaratarak verimli sagimi
engellemektedir. (Bilgen, 1992).

Sagim makinalarimin performans degerlerinin ne olacagi, uzun siireli birikimlere
dayanarak uluslararast1 ve ulusal standartlarda belirtilmistir. Makinalarin isletme
parametrelerinin belirlenmesinde uygulanacak deney ilkeleri standart hale getirilmistir
(Anonymous, 1983; Anonim, 1986a; Anonim, 1986b; Korkmaz, 2008).

Siit sagim makinalariyla gergeklestirilen sagimlarda, meme baglarina bir
zorlama yapilmamaktadir. Sagim bashigindan yararlanilarak, uygun araliklarla
sitkisgtirma ve gevsetme etkileri yaratilarak meme basinin tiim yiizeyine
uygulanmaktadir. Bu islem bir masaj etkisi olusmakta ve memedeki kan dolasimi
artmaktadir. Alveollerde olusan siit, siit kanallarinda toplanmaktadir. Sagim basliginin
i¢ bolimiinde olusan diislik basincin olusturdugu etkiyle siit gevseme fazi sirasinda siit
borusunun igine fiskirmaktadir (Yagcioglu, 1975; Korkmaz, 2008).

Stit sagim makinalarinda; nabiz hizin1 ayarlayan, gevseme-masaj isinin
gergeklestirilmesinde kullanilan, vakumun periyodik olarak kesilmesini saglayan organa
nabiz aygit1 (Pulsator) adi verilmektedir (Ayik, 1985; Korkmaz, 2008).

Nabiz aygitlar;; vakum kaynagina baglanti, valf, hava deligi ve uzun nabiz
hortumu gibi temel pargalarin bir araya getirilmesiyle olusturulmaktadir. Siit sagim
makinalarinin en 6nemli pargast olan nabiz aygitlari, kendisinin enerji kaynagi olan
vakum hattina cogunlukla dogrudan bagl olmaktadirlar. Nabiz aygitlarinin i¢ kisminda,
havanin veya manyetik alanin etkisiyle asag1 yukar1 hareket eden bir valf bulunmaktadir
(Nalbant, 1987; Korkmaz, 2008).

Basing degisikligini periyodik olarak saglayan nabiz aygiti, siit sagim
makinasinda nabiz evrelerini olusturmaktadir. Bu aygitinin ¢esitli tipleri vardir. Bunlar
mekanik, hidrolik, pnomatik, elektronik ya da bunlarin kombinasyonundan olusan
tiplerdir.(Cetin, 1997; Korkmaz, 2008).

Elektronik nabiz aygitinin programlanmasi, farkli nabiz kosullarimin kolayca

elde edilebilmesini saglamaktadir. Bu sistemin sagim sistemlerinde uygulanisi yeni



degildir. Bu islemler daha onceleri karmasik elektronik devrelerle yazilim olmadan
gerceklestirilmistir. (Cant and Reitsma, 1979; Korkmaz, 2008)

Gergeklestirilen bu c¢alisma, ineklerin siit verimlerinin bireysel diizeyde gilinliik
olarak, hatta her 6giinde otomatik olarak kaydedilmesi o giin i¢in yapilmasi muhtemel
bazi hatalarin aninda fark edilmesine ve gerekli onlemlerin derhal alinmasina olanak
vermektedir. Ayrica, 6zellikle pnomatik pulsatorlerde ortaya ¢ikan sorunlar ortadan
kaldirilacak, sagim boyunca vakum diizenindeki dalgalanmalarin giderilmesi ve
cevresel faktorlerin etkilerinin azaltilmasi saglanacak, sagim performansi, siit verimi ve
meme sagligi yoniinden Onemli olan nabiz karakteristiklerini korunmasina yonelik

birden fazla nabiz aygitini kontrol edebilecek 6zellikleri tasimaktadir.

1.1 Cahismanin Amaci ve Kapsami

Stit sigirciligr isletmelerinin 6nemli 6zelliklerinden birisi, dogru yonetildikleri
takdirde son derece basarili olmalari, buna karsilik yanlig bir yonetim séz konusu ise
biiylik zararlara sebep olabilmektedir. Eldeki genetik materyalin kaliteli olmasi,
isletmenin alet-makine varligi bakimindan iyi olmasi, yem bitkileri tiretimi olarak
tatmin edici olmasi ¢ogu zaman isletmelerin basarili olmasma yetmemektedir. Siirii
yonetiminde yapilacak hatalar, sayilan bu avantajlarin olumsuz etkilemekte, hatta zarar
etmesine neden olabilmektedir. Genel olarak bir sistemin diizenli ve aksaksiz ¢calismasi
icin en Onemli kriter, saglikli bir kayit ve degerlendirme sisteminin olmasidir. Sagmal
inek sayist 30-40 adetin iistiinde olan isletme sahipleri siirii yonetim sistemi alarak bu
sorunu halledebilmektedir. Ancak sagmal inek sayisi az olan (1-30 bas arasi) isletme
sahipleri i¢in bu sistemleri almak olduk¢a maliyetli olmaktadir. Onun i¢in kayitlar elle
tutulmaktadir ve bu da bir¢ok problemi beraberinde getirmektedir. Bu sebeple kiiciik
isletmelerin kolaylikla kullanabilecegi siit kalitesi ve veriminin teknolojik olarak takip

edebilecegi, siirli yonetim sistemli siit sagma makinalarina ihtiyag vardir.

Bu tez calismasinin amaci, sagmal inek sayisi az olan isletme sahiplerinin
kullandig1 seyyar ve kizakli siit sagim makinalar1 i¢in gdmiilli sistem vasitasiyla siirii
yonetimi sisteminin gergeklestirilmesidir. Boylece ineklerdeki siit verimi artacak ve
sagmal inekler hakkinda elde edilen veriler sayesinde alinacak kararlar daha saglikli
olacaktir. Ulkemizde ve yurtdisinda seyyar siit sagim makinalar1 iireten bircok firma
vardir. Ancak seyyar siit sagim makinalarinda gomiilii isletim sistemi kullanan herhangi

bir firma mevcut degildir. Bu yoniiyle deayricalikli ve 6zgiin bir ¢alisma oldugu



sOylenebilir. Gergeklestirilecek siirii yonetimli siit sagim sisteminin seyyar olmasi
nedeniyle calismanin ana hedefi 1-25 bas arasinda inekten siit {ireten isletmelerdir.
Ankara Ticaret Borsasi verilerine gore Tiirkiyede siit iiretimi yapan isletmelerin basinda
kiiciik isletmeler yer almaktadir. 1-25 Bas hayvan arasinda 1.267.375 adet isletme
mevcuttur.

Ayrica sagmal inek sayisi fazla olan isletmeler sagim odalar1 kurdurarak sagim
islemlerini profesyonel olarak yapmaktadir. Sagim islemi sirasinda pulsatorlerin
kontrolii olduk¢a onemlidir. Sagimin hemen oncesinde inekte oksitosin hormonunun
salgilanmis olmasi etkin bir sagim igin gereklidir. Bu ¢aligmada yer alan otomatik
uyarim fonksiyonu, normal sagimda herhangi bir nedenle siitiinii salmayan ineklerde siit
salinim refleksini aktive ederek, oksitosin hormonunun salgilanmasini saglamak iizere
gelistirilmistir. Sistem uyarim fazina gectiginde pulsator, normal calisma fazindan daha
hizli (genelde 200-250 nabiz/dk.) c¢alisarak, hayvanin uyarilmasini saglamaktadir. Siit
salinimi gerceklestikten sonra normal sagim diizenine donmektedir. Bu islem sagim
basliklar1 takildiktan belli bir siire sonra siitiin debisinin hala diisiik olmas1 durumunda
devreye girmekte, siit zaten esik degerin lizerinde bir debiyle geliyorsa devreye

girmemektedir.

Kullanilan gomiilii sistem sayesinde kaydedilen veriler analiz edilerek siiri
yonetimi gerceklestirilmis ve kullanici yonlendirilmistir. Bdylece sagmal inekleri
hakkinda her tirlii gelismenin anlik olarak izlenmesi, ge¢misteki olaylarin
yorumlanmasinin yapilabilmesi ve bu sekilde edinilen verilerle gelecege yonelik
planlamalarin ¢ok isabetli bir bicimde gergeklestirilmesine imkan verilmistir.
Gergeklestirilen sistemin genel yapisi Sekil 1.1°de verilmistir.

Sonug olarak,

o Ozellikle pnomatik pulsatorlerde ortaya ¢ikan sorunlarin ortadan kaldirilmast,

e sagim boyunca vakum diizenindeki dalgalanmalarin giderilmesi ve c¢evresel
faktorlerin etkilerinin azaltilmasi

e sagim performansi, siit verimi ve meme sagligi yoniinden 6nemli olan nabiz
karakteristiklerini korunmasina yonelik birden fazla nabiz aygitin1 kontrol
edebilmeye uygun, nabiz aygiti kontrol diizeni gelistirilmesi

e nekleri bireysel olarak taniyan, siit verimini &lgen, tiim verileri kaydeden bir

gomilii sistemi tasarimi gergeklestirilmistir.
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Sekil 1.1. Gergeklestirilen sistemin genel yapisi



2 KAYNAKARASTIRMASI

Muldowney and O'Callaghan (1970), siit sagim makinast kompanentlerinin
vakum stabilizesine etkilerini incelemislerdir. Bu arastirmalarinda, sagim makinalarinin
vakum kaynagini kapali ¢cevrim bir pndomatik kontrol sistemi gibi diisiinmiisler, bu
sisteme ait bir analog bilgisayar modeli gelistirmis ve bu sistemin ger¢ekligini
gostermislerdir.

Rosen et al. (1983), pulsasyon oram1 ve vakum azalma siiresinin sagim
performansi ile iliskilerini incelemislerdir. Bu incelemeler sonucunda sagima etkisi
olmayan pulsasyon oranlarini belirlemislerdir. Sagim sirasinda vakumun azalma
siiresindeki degisimin sagima hicbir etkisini olmadigin1 belirtmiglerdir. Ayrica
pulsasyon oranmin 50 den 65 veya 80 e c¢ikmasinin da sagima hicbir etkisinin
olmadigin1 belirtmislerdir. Vakum azalma siiresinin ve pulsasyon degisimlerinin siit
verimine de etkisinin olmadigina ¢alismalart sonucunda ulagmislardir.

Gates ve Scoott (1986), makineli sagimda efektif meme bashgi yiikiiniin
Olclimiine iliskin arastirma yapmiglardir. Bir basing doniistiiriicii gelistirerek makineli
sagim sirasinda ¢eper (kilif) tarafindan meydana getirilen efektif meme bashg: yiikiini
Olemiislerdir. Yapilan denemeler sonucunda g¢eperin etkili oldugunu, denenen meme
basliklarinin ¢ogunda vakum yiiklenmesini biiylik oranda azalttigin1 ve sistemin daha
verimli ¢alistigini gézlemlemislerdir.

Sungur ve ark. (1988), Tirkiye'de imal edilen dort sagim makinasini
incelemislerdir. Bu makineleri yapisal ve islevsel yonden karsilastirmislardir.
Makinalar1 incelediklerinde bazi yonlerden eksik olduklarimi ortaya g¢ikarmislardir.
Vakum ve nabiz kosullar1 yoniinden istekleri verimi karsilayamadiklarini, bunun
sonucunda sagim siiresinin uzamasi ve siit debisinin azalmasi gibi kotii kosullara sebep
oldugunu ortaya koymuslardir.

Ucucu ve Bilgen (1988),calismalarinda, sagim teknolojisinde gelismeler ve
pratikte kullanim olanaklar1 {izerine incelemeler yapmislardir. Yaptiklar1 ¢aligmalarda
sagim tnitelerinin “asil sagim” Oncesi meme basi masaji ile hayvani olumlu yonde
etkileyerek onu psikolojik yonden sagima hazirlamasi, makinanin sagim siiresince
meme sagligin1 olumsuz yonde etkilememesi ve siitiin kolay ya da zor salinmasi ve siit
verimi gibi hayvanin fizyolojik o6zelliklerine bagli olarak uygun makinali sagimin
gerceklestirilmesi sagilacak hayvan goz Oniine alindiginda, basar1 6lgiisii 6zellikleri

olarak belirtmislerdir.



Butler (1990), sagim makinesinin meme bashigindaki kilif hareketi ile siv1 akis
hiz1 ve basinglar arasindaki iligkiyi belirleyen bir model ¢aligmasi gergeklestirmislerdir.
Bu model ile basing osilasyonlarinin frekansi ve biiylikliiglinii deneysel verilerle
karsilagtirarak tahmin edilen basing osilasyon frekans1 arasindaki iligkiyi
incelemislerdir.

Bilgen vd. (1992), sagim makinelerinin diinya standartlara uygunlugunun
belirlenmesi iizerine bir arastirma yapmuslardir. Yazdiklari makalelerinde; makinali
sagim uygulamalarinda sagim sirasindaki uygulanacak islemler, kullanic1 tarafindan
yapilacak bazi ayar, sagim makinelerinin temizligi bakim ve kontrol islemlerinde dikkat
edilmesi gereken konulart agiklamiglardir. Sagimda kullanilan makinelerin
kontrollerinde yapilmasi gerekli deneyler i¢in pratik 6lgiim kosullari, islemlerin sirasi,
sonuclarin  degerlendirilmesi  konularmi islemislerdir. Bu konularda sagim
merkezlerinde ¢alisan insanlara yardimci olmay1 amaglamiglardir. Yaptiklar: ¢alismanin
sonucunda; sagim makinelerinin teknik oOzelliklerindeki aksakliklarin bazi sorunlara
neden oldugunu gdzlemlemislerdir. Ilk olarak laktasyon siit verimini azalttigini, meme
hastaliklarina yakalanma riskini arttirdigini bunun disinda yetersiz vakum ve nabiz
ozelliklerinin sagim, asil sagim ve son sagim siirelerinin uzamasina neden oldugunu ve
bdylece isgilicli veriminin azaldigini ortaya koyarak sagim merkezlerindeki genel
verimin azaldigini ortaya ¢ikarmiglardir.

Tan (1992), siit sagim makinas1 vakum sistemlerinin kompanent dl¢iilerine bagl
olarak dinamik karakteristiklerini teorik ve deneysel sekilde incelemislerdir. Bu amacla
basit bir model kurarak Fourier analizini yapmuslardir. Sistemin frekans
karakteristiklerini ve kompanent 6l¢iilerine etkilerini aragtirmistir.

Tan et. al. (1992), siit sagim makinasinin sahip oldugu vakum sisteminin
matematiksel modelini Bond grafik metodunu kullanarak  gelistirmislerdir.
Arastirmacilar sistemin dinamik isleyisini tam olarak tanimladigini gostermek icin
yaptiklart modelin sonuglarmi  06l¢glim  sonuglariyla karsilagtirmiglardir.  Yapilan
incelemelerde, kurulan modelin bir siit sagma makinasinin tasarimint ve vakum
sisteminin analizi en iyi sekilde ifade ettigi belirtilmistir. Aragtirmacilara gore; Euler
koordinatlarini kullanarak tanimlanan sikistirilabilir sivilar dinamiginin modellenmesi
icin, yiksek dinamige ve biiylik parcalara sahip sistemlerde ve tekrarlanan bilesenlerin
modellenmesinde kullanilabilecek basit ve uygun modelin Bond modeli olacagini

belirtmislerdir. Benzer sikistirilabilir sivi modelleri ve sagim makinalarinin vakum
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sistemlerinin modellenmesinin, bu arastirma tabaninda kolayca yapilabilecegini Bond
grafigi teknigi kullanilarak yaptiklari ¢alismalar sonucunda ortaya koymuslardir.

Babkin ve Krugovoi (1994), Sagim makinesine elektronik nabiz aygit1 takarak
elektronik nabiz aygitinin optimum calisma kosullarin1 belirlemek amaciyla ¢alismalar
yapmislardir. Elektronik nabiz aygitiyla kontrol edilen makineyi hem laboratuvar
kosullarinda hem de Kutuzoyka arastirma ciftligindeki 1100 inek iizerinde uygulamali
olarak denemislerdir. Arastirmacilar kurduklar1 sistemle yaptiklar1 ¢alismalarinda; tiim
sagim kosullarin1 aym1 merkezden kontrol ederek sistemi yonetmislerdir. Sagim
sirasinda elektronik nabiz aygitindan alinan nabiz karakteristiklerinin farkli degerlerini,
siit verim Ozellikleri bireysel olarak bilinen inekler {izerinde denenmis ve merkezi bir
veri Unitesinde toplanarak incelenmistir. Sagim esnasinda nabiz karakteristiklerini
istenilen degerlere degistiren arastirmacilar, elektromanyetik nabiz aygiti kullanarak
sagim basliklar1 i¢in uygun calisma sartlarini belirlemek amaciyla c¢alistirildiginda,
sagim bagliginin nabiz ¢evrimindeki vakum basincinda dinamik degisimler meydana
geldigini ortaya koymuslardir. Arastirmacilar 70:30 nabiz degerinde, dakikada 70 nabiz
degerine, 50 kPa vakum basincina ve 2,5 mm delik ¢apli nabiz ¢emberine sahip bir
nabiz aygitlart ile calistiklarinda memelerde hyperaemia hastaliginin ortaya c¢iktigini
gozlemlemislerdir. Arastirmacilar ayarlar {izerinde bazi1 degisiklikler yaparak tekrar
calismiglardir. Vakum, nabiz ve pulsasyon ¢emberi delik caplarini tekrar ayarlayarak
48...50 kPa basing, dakikada 60 nabiz ve 60.40 nabiz oranina sahip sirastyla giris delik
capt 3 mm ve c¢ikis delik capt 4 mm olan nabiz aygiti ile denemeler yapmislardir.
Arastirmacilar c¢aligmalar sonunda, sagim i¢in gerekli olan uygun kosullarin
saglanabilmesi i¢in uygun c¢alisma kosullarina sahip nabiz aygitinin nabiz oranlarinin
50:50 ile 70:30 arasindaki degerlerde olmasi ve nabiz sayisinin dakikada 50:80
arasindaki degerlerde ayarlanabilir olarak yapilabilmesi ve elektronik nabiz aygitlari ile
sagim yapabilen bir sagim makinesi kullanilmasi1 gerektigini ortaya koymuslardir.

Gilirhan (1996), vyaptiklar1 arastirmalarda nabiz  aygitlarinin  islevsel
karakteristiklerinin belirlenmesi tizerinde durmuslardir; siit sagim makinelerinde nabiz
aygit1 karakteristiklerinin; ozellikle sagim performansi, siit verimi ve meme sagligi
yoniinden olduk¢a 6nemli oldugunu belirtmislerdir. Calismasinda 5’1 pnomatik, 1’1
elektronik tipte 6 nabiz aygit1 kullanarak bunlara iligkin karakteristik degerler belirlemis
ve olmasi gereken degerlerle karsilastirmistir. Calismasi sonucunda elektronik nabiz
aygitinin digerlerine gore daha diizenli bir calisma gosterdigini sagim islemlerinde

kullanildiginda verimin artigin1 saptamistir.
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Van Asseldonk et al. (1998),karsilastirmali aragtirmasinda Hollanda’da otomatik
yogun yem yemleme sistemleri ile on-line siit verimi ve aktivite 0l¢lim sistemlerini
kullanan isletmeleri incelemistir. Isletmeleri hem bu teknolojileri kullanmadan 6nceki
durumuyla hem de kullanmayan isletmelerle siit ve dol verim Olglitleri agisindan
karsilastirmistir.

Vatandas ve Gilirhan (1998), yaptiklari g¢alismalarda farkli nabiz kontrol
yontemlerinin elektronik nabiz aygiti performansina etkisini karsilagtirmali olarak
incelemislerdir. Elektronik nabiz aygiti icin {i¢ farkli nabiz kontrol yontemi gelistirerek
denemeler yapmiglardir. Bu yontemlerin performanslarii farkli 6zelliklere sahip nabiz
aygitlar1 ile denemislerdir. Uygulamada kullandiklari pnomatik ve hidrolik nabiz
aygitlar1 ile karsilastirmiglar yapmislardir. Yaptiklar1 degerlendirmeler sonucunda
gelistirdikleri yontemlerin bazi yonlerden iyi performans gosterdigini belirlemislerdir.
Pnomatik ve hidrolik nabiz aygitlarina gore nabiz frekanst ve diger pulsasyon
karakteristikleri yoniinden daha iyi performans gosterdigini belirlemislerdir.

Giirhan ve Cetin (1998), calismalarinda; Tokat ilinde siit sigircilifi yapan
isletmelerde kullanilan sagim makinelerinin isletme kosullarinda kullanim degerlerini
saptamiglardir. Ulusal ve uluslararasi standartlar1 géz Oniine alarak bu degerlerin sagim
teknigi yoniinden uygunlugunu degerlendirmislerdir. Aragtirmacilar yaptiklar
caligmalar sonucunda, isletmelerde sagim teknigi ve istegi yoniinden kullanilan sagim
makinelerinin  biiylik bir kisminin yeterli performansa sahip olmadiklarim
belirlemislerdir. Yeterli performansa sahip olmayan bu makinelerin verim kaybina
neden oldugunu ortaya koymuslardir.

Karako¢ (1999), arastirmasinda, PIC tabanli bir elektronik pulsator tasarimi
gerceklestirmeye c¢alismistir. Gergeklestirilen bu tasarim sayesinde olumsuz sagim
kosullarindan en az diizeyde etkilenilecek ve sagim igin istenilen nabiz sayisi, nabiz
orant ve aksama gibi temel parametrelerin uygun degerleri sagim boyunca
koruyabilecektir. Arastirmalari sonucunda tasarimi yapilan elektronik nabiz aygitinin
sagim kosullarindan etkilenmeden diinya standartlara uygun degerleri uzun siire
koruyabildigini belirlemistir.

Kampers et al.,, (1999), c¢alismasinda hayvanlar1 tanimlamada kullanilan
elektronik kiinyeler incelenmistir. Tanimlamada kullanilan bu kiinyelerin herhangi bir
enerji kaynagma ihtiyag duymadigini, alici sistemin yakinindan gegince Onceden
programlanmig sayisal kodunu aliciya geri yansitmasiyla tanimlama gerceklesmis

olacagimi belirtmislerdir. Her kiinyenin kendine 6zgii bir kodu bulunmaktadir. Kiinyenin
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takili oldugu hayvandan okunan kod siirii numarasiyla eslestirilerek otomatik tanimlama
gergeklesmis olmaktadir.

Anon, (1999)Oklahoma Eyalet Universitesi’nin yaptig1 bir arastirmaya gore,
hayvan ayirma sirasinda kazalar meydana gelmektedir. Meydana gelen bu kazalarin
%50’si insana bagli hatalardan kaynaklanmaktadir. Bazen siiriiden ayrilmak istenen bir
birey panikleyebilmektedir. Bu paniklemeyle diger bireylerin arasina katilmak
istemekte, ¢it ve bakicilarin iizerinden asarak grubuna ulasmaya calismaktadir. Bu
nedenle, hayvanlarin ayrilmasinda otomatik kapi kullanilmasi olusan kazalar1 azaltmak
icin 6nemlidir. Ayrica hayvanlarin ayrilmasinda otomatik kapilarin kullanilmasi is hizi
ve kolaylig1 yani sira is emniyeti agisindan da gereklidir.

Ozdemir ve ark. (2000),Isparta yoresi isletme kosullarina uygun sagim makinasi
secim Olciitleri ve sagim makinalarindaki gelismeler konusunda ¢alismalar yapmustir.
Bu c¢alismalarda gelismis {ilkelerde sagim teknolojisindeki yenilikler sunlar
amaglamaktadir; Makinali siit sagim uygulamalar1 her seyden Once sagima harcanan
zamanit azaltmayi, hayvan sagligina zarar vermeden sagimci basina diisen hayvan
sayisini artirmayt ve daha saglikli sagim kosullarini saglamayi amacladigi bilgisini
vermiglerdir. Bir inegin sagilmasindaki rutin iglemlerden bahsedilmistir. Bu islemler
sagim bagliginin sokiiliip-takilmasi, memenin temizlenmesi, kovali tesislerde kovanin
tasinmasi olarak adlandirilmaktadir.

Bilgen ve Oz, (2003),Makinanin sagim islemini memeye zarar vermeden en
etkin bicimde gerceklestirmesini saglayan aygita pulsator (nabiz aygiti) adi
verilmektedir. Pulsatoriin, esas olarak islevi, meme basin1 c¢evreleyen meme
lastiklerinin, diizenli araliklarla tekrarlanan biiziilme (ac¢ilip kapanma) hareketini
denetleyerek sagim islemini gergeklestirmektir. Sagim islemine baslamadan Once
hayvanin meme baglar1 kauguk malzemeden yapilmis olan meme lastiginin iginde
konumlanmakta ve sagim sirasinda sistem tarafindan buraya devamli olarak olarak
vakum uygulanmaktadir. Pulsator, bashigin sert dis cidarii olusturan celik kadehle,
kadehin icine gegirilmis meme lastigi (esnek i¢ cidar) arasindaki hazneye (nabiz odasi)
uzun ve kisa nabiz hortumlar1 vasitasiyla belirli bir oranda dontigiimlii olarak atmosfer
basincinda ve vakum basincinda hava ortamimi saglayarak sagim islemini
gergeklestirmektedir.

Norberg et al. (2004),Sagmal hayvanlarda siklikla karsilagilan matisis
hastaliginin siitiin elektriksel iletkenligine etkisini meme ¢eyregi bazinda aragtirmistir.

Sagim islemi sirasinda iletkenlik su sekilde Olciilmiistiir. Her ¢eyrekten gelen siitte 2
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saniye araliklarla elektriksel iletkenlik Ol¢iilmiis ve kaydedilmistir. Her g¢eyrek icin
kaydedilen degerlerden en yiiksek 20 iletkenlik degerine iliskin ortalama alinarak tek bir
elektrik iletkenlik degeri ve tiim 6lgiim degerlerine iliskin varyans degeri hesaplanarak
yeni bir veri elde edilmistir. Her inege ait en yiiksek elektrik iletkenlik degerleri, en
yiiksek ve en diisiik iletkenlik degerleri arasindaki oran, bir inege ait en yiiksek varyans
degeri, en yliksek ve en diisiik varyans degerleri arasi oran seklinde dort veri
hesaplanmistir. Ceyrek iletkenlik en yiiksek degeri ile en disiik degerinin
oranlanmasiyla bulunan g¢eyrekler arasi oran, klinik, subklinik ve saglikli ineklerin
smiflandirilmasinda en iyi sonucu vermistir. Bu veriler kullanilarak su sonuglara
ulagilmistir. Klinik mastitislerin % 80.6’s1 ve subklinik mastitislerin % 45,0’1 dogru
olarak siniflandirilabilmistir.

Tomek(2007) galismasinda, giiniimiizde kullanilan siirii yonetim teknolojilerini
tanitmis, sistemlerin mevcut yararlari irdelemis ve ileriye doniik beklentileri ortaya
koymustur. Bubaglamda 6zellikle otomatik tanimlama, siit 6l¢lim, hareketlilikdlglim,
tartim, ayirma, isaretleme ve otomatik yogun yem ile yemleme sistemlerini tanitmisti,
soz konusu sistemlerin etkinliginin arastirarak ¢alismalara iliskin sonug¢lar1 sunmustur.

Korkmaz (2008), calismasinda elektronik nabiz aygitini logo modiil kullanarak
kontrol etmistir. Bu ¢alismasiyla 6zellikledzellikle pndmatik pulsatorlerde ortaya ¢ikan
sorunlarin  kaldirilmasina yardimer olan, sagim boyunca vakum diizenindeki
dalgalanmalardan ve ¢evresel faktorlerden etkilenmeyen, sagim performansi, siit verimi
ve meme sagligr yonlinden 6nemli nabiz karakteristiklerini koruyabilecek bir sistem
gelistirmistir.

Uger (2008), Bu calismasinda, degisik sagim tesislerine sahip siit sigirciligt
isletmelerinde sagima iliskin zaman gereksinimleri ve makina kullanim masraflarim
belirlenmistir. Bu amagla, calisma yapilacak isletmelerin se¢iminde, isletmenin sahip
oldugu sagim tesisi dikkate alimistir. Sabit sagim tesisi kullanan 3 adet, yar1 sabit
sagim tesisi kullanan 3 adet ve seyyar sagim makinasi1 kullanan 3 adet siit sigircilig
isletmesi ele almmustir. Isletmelerde kullanilan sagim tesis ve makinalarmin ISO
standartlarina uygunlugu saptanarak, uygun olmayanlar sagim standartlarina uygun hale
getirilerek calismalar yapilmistir. Sagima iliskin Ol¢imlerden elde edilen veriler
sonucunda zaman ve masraf etiidii yapilmistir. Sagim tesisi ve makinalarin zaman
gereksinimi ve makina kullanim masraflar1 hesaplanmistir.

DeKoning (2010)¢alismasinda otomatik sagim sisteminin tarihsel gelisimi ayrica

mevcut sistemlerin durumuna genel bir bakis ve sagim sistemlerinde gelecekte
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karsilasilabilecek zorluklari ve firsatlart tartigmistir. Ticari sistemin ilk olarak 1992 de
ortaya ¢ikmasinda beri, otomatik siit sagim sistemlerine talebin artan bir oranla devam
ettigi soylenmektedir. Artik sagimdaki inek ve meme sagligi, inegin gorsel olarak
kontrolii, meme ucu temizligi ve bozuk siitlin ayrimi gibi siirii yonetim islemleri
otomatik sistemler tarafindan yonetildigi belirtiliyor. Bu sistemler geleneksel siit sagma
sisteminden daha ¢ok yatirim gerektirmektedir. Fakat sagim sistemlerin getirdigi
avantajlar dezavantajlarindan daha fazladir. Siit sagim sistemleriyle birlikte ¢ogalan siit
alanlan ve iscilik gereksinimleri her kg siit tutarinda fiyat diisiisii otomatik siit sagim
sistemlerine olan ilgiyi artirma sebeplerindendir. Son yillar da Hollanda * da ve
Danimarka’da siit iriinleri ciftliginde ilk gezici otomatik siit sagma sistemleri
kullanilmaya baslanmigtir. Otomatik siit sagma sistemleri biiylik oranda talep gordii ve
suan 25 iilkeden daha fazla ve 8000 ciftlikten daha fazla yerde kullanildigi tahmin
edilmektedir.

Khanal ve ark. (2010) yeni teknolojiler, yonetim pratigi ve alternatif iiretim
sistemleri Amerika’da siit {rlinleri endiistrisinde hizli yapisal degisimlerle
sonuglandigini belirtmektedirler. Siit teknolojileri olarak, inek memesi yikama, otomatik
cikarticili sagim iiniteleri, genetik se¢im teknolojileri, bilgisayarli yem dagitim
sistemleri, bilgisayarli sagim sistemleri, rasyonlar tasarlamak icin bir beslenme uzmant
kullanimi, sagim odalar1 gibi konular ele alinmistir.

VanBaale, (2011),otomatik baslik ¢ikaricilar sagimdaki isciligi azalttigim
belirterek, otomatik ¢ikaricilarin memede siit kalmayacak ve memede siit bittikten sonra
asirt  (kor) sagim yapmay1 engelleyecek bicimde ayarlanmis olmasi gerektigi
konularinda ¢esitli bilgiler sunmustur.

Mansoft (2011) Biiytik isletmeler hitap eden PC kullanan Siirii Yo6netim Sistemi
yazilimi gelistirmislerdir. Program siirii kayit, dogum, hastalik ve as1 vb. islemleri tutan,
el terminalini destekleyen ve raporlama yapan bir yapidadir.

Algan (2011) Siit Sagim odalar1 bulunan biiyiik isletmeler i¢in PC yi kullanarak
TUBITAK projesiyle siirii ydnetim yazilimi gelistirmisler. Isletmenin tiim isleyisi takip
edilerek internet {lizerinden ulasabilir ve cep telefonu ile kontrol edebilecek 6zellikler
sunulmustur.

Butler ve ark. (2011), siit ve siit {irlinleri kalite karakteristikleri tizerindeki siit
yonetimin etkileri ele alinmistir. Organik ya da diisiik kalorili islenmis siit iirlinlerinde
yiikseltilmig bilesenlerin igerigi ya da yogunlagsmasi sonucunda avantaj saglanir.

Sonuglar gosteriyor ki insan saglig1 i¢in siit yag karisimi, mandira ineklerinin yemindeki
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otlarin iglenmesiyle daha etkili kilinabilir. Ancak bircok Avrupa bdlgelerinde asirt
sicakliktan ve toprak nemi seviyesinden bu miimkiin olmayabilir. Bu durumlarda siit
kalitesi siit tiriinlerinde ki yag cekirdeklerinin dahil edilmesiyle miimkiin olabilecegi
sOylenmektedir.

Kawonga ark. (2012) ciftcilerin {iretim sistemini, siit kalitesi ve hayvanin
rahatin1 temel alan parametreleri bir arada degerlendirerek analiz etmektetir. Ciftligi
degerlendirmek ve test etmek i¢in, siit verimi (SV), buzagilama araligi (BA) ve viicut
kondisyon skoru (VKS) kullanilmistir. Sonuglar gostermistir ki, ¢iftlik diizeyinde
gostergelere dayanan basit ve yeni bir yontem gelistirilebilir. Bu yontem sorunlarin

zamaninda belirlenmesine yardimer olabilir.
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3 SEYYAR SUT SAGIM SiSTEMLERIi VE GOMULU SiISTEMLER

Son yillarda siit sigirciliginin  giderek entansif bir yapi1 kazanmasi siiri
yonetimini daha karmasik bir hale getirmistir. Isletmecilerin karar vermesi karmasik
hale gelen yonetimden dolayr zorlasmistir. Hayvanlardan alinan veriler incelenmeden
verilen kararlar ¢ogu zaman yanlis olmaktadir. Yetistiricinin dogru kararlar vermesi i¢in
siiriiye ait daha fazla veri gerekmektedir. Isletmelerin basarisi verilerin en dogru ve hizli
bir toplanip degerlendirilmesiyle dogru orantilidir. Yiiksek siit verimli biiyiik siiriilerde
daha etkin bir siirii yonetimi amaciyla otomasyon ve bilgisayar olanaklarindan
yararlanmaya yonelik yeni teknolojiler gelistirilmis ve gelistirilmeye devam
edilmektedir. Ozellikle serbest tip yetistiricilik sistemleri icin gelistirilen bu
teknolojilerin basinda “bilgisayar destekli siirii yOnetim sistemleri” gelmektedir.
(Témek, 2007).

Siit sigirciligi yapan biiylik isletmeler artik siirli yonetim sistemi olmadan
yonetilememektedir. Siirii yonetim sistemi olmayan igletmelerde karlilik elde etmek
olduk¢a zor goriinmektedir. Bilgisayarli siirii yonetim sistemlerinin maliyeti biiyiik
isletmeler i¢in sorun olmamaktadir. Ciinki siirii yonetim sisteminin etkisiyle artan
karlilik orani siiri yonetim sistemlerinin maliyetini disiindiirmemektedir. Fakat
sistemin maliyeti kiiclik isletmeler i¢cin goz ardi edilemeyecek kadar biiyiiktiir. Cogu
kiicilik isletmeler maliyetinden dolay: bu sistemlerden yararlanamamaktadir. Bu ¢alisma
ile gdmiilii isletim sistemi sayesinde mini bir siirii yonetim sistemi hazirlanarak kiigiik
seyyar slit sagim sistemlerine entegre edilmistir. Gomiilii isletim sistemlerinin artan
ozellikleri bilgisayarli siirii yonetim sistemlerinde olan bir¢ok Ozelliklerin sistemde
olmasina olanak saglamistir.

Teknolojik agidan bu iirlin, 6nceki iriin kusagiyla karsilastirildiginda yazilim
stratejisi, kontrol teknolojisi, malzemesi, pargalar1 ve yerine getirdigi islevler agisindan
farkliliklar gostermektedir.

Seyyar siit sagim sistemlerinde ilk defa gomdiili sistem kullanilarak siirli yonetimi
gerceklestirilecektir. Bir gomiilii sistem esasinda, kontrol ettigi cihazla tiimlesik 6zel
amach bir bilgisayar sistemidir. Gomiilii sistemlerin PC'lerden farkli olarak bazi 6zel
gereksinimleri ve 6n tanimli gorevleri yerine getirebilme kabiliyetleri vardir. Gomiilii
sistemlerin en 6nemli 6zellikleri diisiik gli¢ tiiketimi ve diisiik maliyetleridir. Gomiili
sistemlerde genelde yavas bir islemci ve kiigiik hafiza boyutlar1 kullanilirak maliyetleri

distirilmistir.
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3.1 Siit Sagim Makinalarimn Yapisal ve Teknik Ozellikleri

Makinayla sagim yapilirken, buzagimin emisi sirasinda yaptigi fiziksel olgular
taklit edilmektedir. Sagim ic¢in gerekli vakum {iretilerek siitiin memeden alinmasinda
gerekli sikistirma-gevseme isi igin sistemde vakumun periyodik olarak kesilmesi
saglanmaktadir (Ayik, 1985; Korkmaz, 2008). Sistemin bu sekilde c¢aligmasi kan
dolasimi arttirilmakta ve meme basi iizerinde sabit basincin aci veren etkisi dnlenmis
olmaktadir (Yagcioglu, 1975). Siit sagim makinalari, fonksiyonel organlarin yerlesimi
ve siitiin toplanma sekline gore {i¢ grupta incelenmektedir.

1.Tasinabilir (seyyar) sagim makinalari,

2.Kovali sagim makinalari,

3.Borulu sagim makinalari

Tasiabilir sagim makinalari, tekerlekli bir sasi lizerine yerlestirilmis, motor,
vakum pompasi, sagim diizeni, siit giigiimleri, kontrol ve ayar diizenlerinden
olugmaktadir. Kii¢lik isletmeler i¢in tasinabilir sagim makinalar1 uygun olmaktadir.
Tasmabilir sagim makinalarinda siit, sagim diizeninden dogrudan vakum hattiyla
baglantili olan giigiime taginmaktadir. Sekil 3.1 de seyyar siit sagim makinesi

goriilmektedir.(Y1ldiz, 1993; Korkmaz, 2003).

Sekil 3.1. Tasinabilir seyyar sagim makinasi

Kovali siit sagim makinalari, memeden sagim diizeniyle sagilan siitiin dogrudan,
vakum donanimiyla baglantili olan kovaya tasiyan siit sagim makinalaridir. Sekil 3.2 de

borulu siit sagim makinesinin genel bir goriintiisii vardir (Cetin, 1995; Korkmaz, 2008).
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Sekil 3.2. Borulu siit sagim makinasi

Sagim makinasinin diizgiin ve saglikli ¢alisabilmesini ¢esitli faktorler etkiler.
Oncelikle siit ve havanin hareket ettigi sistemin biiyiikliigiine gore hesaplanan sabit
basingta (vakumda) belirli bir hava debisini olusturulmalidir. (Ayik, 1985; Korkmaz,
2008 ). Sagim makinalarinda ¢aligma vakumunu saglayan bir vakum pompasidir.
Vakum pompasi elektrik motoru, traktér veya benzinli motor ile tahrik edilir. Bu
pompanin gorevi, yari kapali bir sistem olan borulardan devamli olarak havayi ¢ekmek
ve 380 mm Hg (50 kPa) dolaylarinda kismi bir vakum yaratmaktir (Ugucu ve
Yagcioglu, 1980). Sagim makinalarinda vakum degeri segilirken, meme saglig
acisindan sakinca dogurmayacak en yiiksek vakum degerinde olmasma dikkat
edilmelidir. Vakumun 330...410 mm Hg degerlerinde olmasi durumunda, goriilen bazi
hastaliklar ile vakum degeri arasinda bir iligki bulunmamistir. Bu nedenle sagim
makinalari i¢in ¢aligma vakumu genellikle 380 mm Hg degerinde olmalidir. (Ugucu ve
Yagcioglu, 1980; Korkmaz, 2008).

Bazi sistemlerde sagim sirasinda vakum degerinde dalgalanmalar meydana
gelmektedir. Bu dalgalanmanin 2 kPa (15 mm Hg) degerini asmasi, sagmal inegin
meme sagligint olumsuz yonde etkiler. Bu dalgalanma siitteki l6kosit miktarini
arttirmakta ve sagim debisini azaltarak sagim siiresinin uzamasina neden olmaktadir
(Ugucu ve Yagcioglu, 1980).

Sagim isleminde 6nemli bir etkisi olan vakum pompalar1 daima bir emniyet
diizeni ile korunmaktadir. Emniyet diizenlerine bazen giivenlik supabi, vakum kazani
veya vakum deposu diye de adlandirilmaktadir. Boru hathi ve o6l¢ii kapli sagim
makinalarinda, vakum deposuna ilave olarak, bir ayrim kabi baglanabilmektedir.

Sistemin havayla temas eden kisimlarini, siitle temas eden kisimlarindan sivinin
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hareketleriyle olusabilecek karigimlart Onlemek i¢in ayrim kabi konulmaktadir.
(Nalbant, 1987; Korkmaz, 2008).

Vakumun degerinin 6l¢iilmesi i¢in vakum deposundan ¢ikan vakum borusuna
bir vakum gostergesi (vakum metre) baglanmaktadir. Sagim islemini yapan Kkisi,
sistemdeki vakum diizeyini bu vakummetreden kontrol ederek anormal bir durumda
sisteme miidahale edebilmektedir. (Yavuzcan, 1987).

Sagim sirasinda sistemdeki vakum belli smirlar i¢inde kalmasi gerekmektedir.
Vakum diizenleyicilerinin (vakum ventili- vakum regiilatérii) sagim makinalarinda
kullanilmastyla vakumun belli smirlar iginde kalmast saglanmaktadir. Vakum
diizenleyicilerinin sistemde kullanilmasi zorunlu olmaktadir. Vakum diizenleyiciler,
birinci sagim baglig ile vakum pompasi arasina baglanmaktadir. (Ucucu ve Yagcioglu,
1980; Korkmaz, 2008). Sistemde vakum basincinin istenilen degerde olmasi durumunda
vakum diizenleyiciler devreye girerek sisteme hava girmesini saglamaktadir. Sisteme
hava girisi vakum diizenleyicilerinde olan ventil lizerinden saglanmaktadir (Ayik,
1985).

Sagim tinitelerindeki vakum, vakum pompasi ve sagim iiniteleri hava debisine
ve borunun siirtinme direncine bagl olarak her zaman vakum pompasindakinden daha
diisiik olmaktadir. Ayrica vakum pompasi ve diizenleyici arasindaki hava boru hattinda
vakum diismesinin 2,5 kPa’1 ge¢mesi sikintilara neden olmaktadir. Onun i¢in vakum
diismesinin 2,5 kPa’1 gegmemesi gerekmektedir. (Akam, 1979; Korkmaz, 2008).
Sistemin daha 1yi ¢aligmasi i¢in hava boru hatlari, vakum deposuna dogru hafif meyilli
olarak yapilmaktadir. Bazen bunu tam olarak ger¢eklestirme imkan1 olmaktadir. Ciinkii
bazi yerlere yiikselticiler yerlestirilmesi gerekmektedir. Hava boru hatlarinin en diisiik
noktalarina bosaltma musluklar yerlestirilerek hava boru hattinin i¢inde olusan sivinin
bosaltilmas1 saglanmaktadir. Olusan sivinin boru hattindan bosaltilmamasi durumunda
kis aylarinda sistemde donmalar meydana gelmekte ve sagim islemini engellemektedir.
Ayrica; kovali, gliglimlii ve boru hatli siit sagim makinalarinda sagim {initesini hava
boru hattina baglamak i¢in vakum musluklart kullanilmaktadir (Nalbant, 1987,
Korkmaz, 2008).

Siit sagim makinalarinda, ayn1 anda birden fazla inegin sagilmasi miimkiindiir.
Birden fazla inegin sagilmasi i¢in temelde sagim basligi ve nabiz ekipmanlarindan
ibaret olan ve sagim {initesi olarak adlandirilan unsurlarin sisteme montajiyla miimkiin
olmaktadir. Farkli tesis tiplerinde kullanmak icin hazirlanmig {initeler ise ek unsurlar

gerektirmektedir (Nalbant, 1987; Korkmaz, 2008).
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Sekil 3.3. Sagim basghiginin yapisi ve ¢alisma ilkesi (Ayik, 1985; Korkmaz, 2008)

Sagim bashigini olusturan ekipmanlar sunlardir; dort adet meme bagligr siit
pengesi, uzun siit hortumu ve uzun nabiz hortumundan olusmaktadir. Her bir sagim
basligi; bir kilif emzik lastigi, kisa siit hortumuna sahiptir. (Sekil 3.3) (Ayik, 1985)

Emzik lastigi kiliflarinin  yapiminda (dis cidar), paslanmaz ¢elik boru
kullanilmaktadir(Nalbant, 1987). Kilif olarak uzun siireden beri plastikler de tercih
edilmektedir, fakat plastik kiliflarin biiytlik bir avantajlar1 yoktur. Hatta plastik kiliflarin
hafif olmasi dezavantaj olarak sayilmaktadir. Emzik lastikleri; bir agiz kismi, bir
gomlek ve ayr1 veya birlesik siit hortumuyla etkin sagim yapilabilmesi i¢in gerekli olan
esnek bir yapiya sahip olmaktadir (Akam, 1979). Emzik lastiklerinin (i¢ cidar),
yapiminda ge¢miste kaucuk kullanilmaktaydi. Fakat kaucuk yapisindan dolayr siit
yagiyla temas etmesi sismesine, esnekliginin bir kismimni kaybetmesine, kullanma
Omriiniin kisalmasina ve gozenekli bir yap1 kazanmasina neden olmaktadir. Gézenekli
yap1, dezavantaj olusturan bir durumdur. Ciinkii bakteriler i¢in uygun yetisme ortamudir.
Bu nedenle giiniimiizde kauguk tercih edilmemektedir. Bunun yerine yaga direngli
sentetik kaucuklar veya sentetik ve tabii kauguk karisimlarimin emzik lastigi olarak
kullanim1 daha yaygin olmaktadir (Nalbant, 1987). Dis cidarin yapiminda ise sert
plastik ya da paslanmaz metal kullanilmaktadir. Sagim bashigindaki memelikler
sayesinde sagilan siit, siit pengesine iletilmesi i¢ cidarin uzantisi olan kisa siit hortumlari
sayesinde olmaktadir. Siit pengesi, uzun siit borusuyla havaya ya da siit iletim borusuna

baglanmaktadir. Benzer sekilde memeliklerin dis cidarlart da kisa hava borular ile



21

kendi aralarinda birlestikten sonra uzun vakum borusuyla nabiz aygitina baglanarak
memeliklerin nabiz aygitiyla kontrol edilebilmesine imkan saglayarak siit sagimini
gerceklestirmektir (Korkmaz,2008).

Sagim islemi esnasinda hayvanin memesi ile lastik i¢ cidar1 arasindaki bélme
siirekli olarak vakum altindadir. I¢ cidar ile dis cidar arasindaki bolmede (nabiz
bolmesi), nabiz aygitinin sahip oldugu nabiz sayisina bagli olarak sirasiyla vakum ve
atmosfer basinci hakim olmaktadir. Emme isleminin olmasi i¢in nabiz bélmesinde
vakum etkili olmasi gerekmektedir. Nabiz bélmesinde vakum etkisi kalkinca atmosfer
basincindan dolay1 lastik i¢ cidar ige dogru katlanarak emme kesilmektedir (Gelegen,
2001).

Emme ve masaj siirelerinin toplami bir puls periyodunu olusturmaktadir. Emme
ve masaj siirelerinin orani ise nabiz orani olarak adlandirilmaktadir. Nabiz oran1 degeri
ise 50.50 ile 75.25 arasinda degismektedir (Ayik, 1985).

Birim zamandaki nabiz periyodu sayisi nabiz frekansi olarak adlandirilmaktadir.
Uygulamalarda genellikle nabiz frekans degerini 40...60 nabiz periyodu/dakika olarak
secilmektedir. Nabiz frekansi1 sagim hizin1 dogrudan etkilemektedir. Nabiz frekans
hizinin yiiksek olmasi sagim hizini artirirken nabiz hizinin yavas olmasi sagim hizini
yavaglatmaktadir. Fakat hizli sagimin bazi sakincalari vardir. Memelerde fizyolojik
hastaliklara neden olan hizli sagim genellikle tercih edilmemektedir (Ayik, 1985;
Korkmaz 2008).

3.2  Gomiilii isletim Sistemleri

Gomiilii sistemler, 6zel bir isi gergeklestirmek icin tasarlanmis, bilgisayar
donanimi, yazilimi ve diger mekanik pargalarin birlesimidir. Kisisel bilgisayarlarda
donanim, yazilim ve mekanik pargalardan olusur. Fakat 6zel bir isi gerceklestirmek i¢in
tasarlanmamislardir, bir¢ok farkli isi yapabilirler. Bu ayrimi belirginlestirmek i¢in
genel-amagcl bilgisayar terimi kullanilir. Uretici, miisterinin aldig1 bilgisayar1 ne amagla
kullanacagin1 bilmez. Bir miisteri bilgisayar1 ag iizerinde dosya sunucusu olarak
kullanabilecegi gibi, bir digeri bunu oyun oynamak i¢in kullanabilir. (Bakir, 2010)

Giliniimiizde, gomiilii sistemlerden daha akilli olmas1 gerekenleri mikroislemciler
ile kontrol etme egilimi ¢ok yaygindir ve biliylik bir hizla da yayilmaktadir.
Bilgisayarlardan farkli olarak, gomiilii sistemlerde yar1 kalict yazilimlar kullanilir.
Cihazin i¢inde gomiilii bulunan bu yazilimlara “Firmware” denir. Bu yazilimlar kisisel

bilgisayarlardakilere oranla daha dikkatli gelistirilir. Ciinkii daha belirgin bir amaca
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hitap eden yazilimlardir ve g¢alistirdiklari donanim, bu yazilimlari uzun siire hatasiz
calisacak varsayimiyla iiretilir. Bunun yaninda, gdmiilii sistem her an ulasabilecegimiz
bir yerde olmayabilir. Bu yazilim, sistemin hafizasinda saklanir. Mikroislemciler ve
onun bagli oldugu biitiin elektrik, elektronik, mekanik, vs. alt sistemler ise donanimi
olustururlar.

Mikroislemci hafizadan yazilimi okur, ne demek istedigini anlar ve ¢alistirir. Bir
gomiilli sistemin kullandig1r mikroislemcilerin sayis1 genelde bu sistemin karmasikligi
ya da sahip oldugu alt sistemlerin sayisi ile dogru orantili olarak artar.

Gomiilii sistemlerin genelde isletim sistemleri yoktur ya da 6zellesmis gomiilii
isletim sistemleri bulunabilir. Bunlara genelde gercek-zamanli igletim sistemleri
(RTOS: real-time operating system) ad verilir.

Bir gomiilii sistem ¢ogunlukla, daha biiyiik bir sistemin pargasidir. Bir genel
amagli bilgisayar bircok gomiilii sistemden olusur. Ornegin, klavye, fare, modem, video
karti, hard disk ve ses kartinin her biri bir gémiilii sistemdir. Bu cihazlarin her biri ayr
bir islemci ve yazilima sahiptir ve Ozel bir isi gergeklestirmek icin tasarlanmistir.
Intel’in diinyada ilk mikroislemciyi gelistirdigi yil olan 1971°den 6nce boyle bir sistem
tasarimi ortada yoktu (Bakir, 2010).

[k yonga, Japon firmas1 Busicom tarafindan hesap makinelerinde kullanilmistir.
1969 yilinda, Busicom yeni hesap makineleri modellerinde kullanilmak {izere Intel’den
bir dizi bitliinlesmis devre tasarlamasini istemis ve Intel bu amagla 4004
mikroislemcisini tasarlamistir. Her bir hesap makinesi i¢in ayri bir donanim tasarlamak
yerine, Intel tiim hesap makinelerinde kullanilabilecek genel-amacli bir islemci
gelistirmistir. Bu genel amacl islemci, bir bellek yongasinda saklanan bir dizi komutu
okumak ve islemek ig¢in tasarlanmistir. Intel’in amaci, her bir hesap makinesinin
kendisine ait oOzelliklerini, sadece yazilim degisikligi ile gergeklestirebilmesidir

(Kanellos 2001).

3.2.1 Gomiilii Isletim Sistemleri Ornekleri

* Banka ATM’ leri

* Ucus kontrol donanim/yazilimlar1 ve havacilik elektronigi modiilleri

* Cep telefonlari

* Yonlendirici (router), time server ve firewall (gilivenlik duvari) gibi bilgisayar
ag donanimlari

* Fotokopi makineleri
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* Disket siiriiciiler (floppy disket siiriiciiler ve sabit disk siiriiciiler)

* Termostat, klima, giivenlik izleme sistemleri gibi ev otomasyonu iirtinleri

* Hesap makineleri

* Mikro dalga firinlar, ¢amasir makinesi, televizyon setleri ve DVD
oynatici/kaydedici gibi ev elektronigi liriinleri

* Tibbidonanimlar

* Cok fonksiyonlu kol saatleri

« Internet radyo alicilari, TV set top box, ve dijital uydu alicilar gibi coklu ortam
uygulamalari

* Cok fonksiyonlu yazicilar

* PDA’ler gibi kiiciik avug i¢i bilgisayarlar

* Endiistriyel otomasyon ve izleme i¢in PLC’ ler

* Video oyun konsollar1 ve avug i¢i oyun konsollari

Tasmabilir bilgisayarlar

* Baz1 otomobiller

» Olgiim sistemleri (osiloskop, spektrum anizorii, enerji analizorii)

3.3 Gomiilii Linux

Linux isletim sistemi Linux Torbalasa tarafindan 1991 yilinda ilk
duyuruldugunda ancak bir igletim sisteminden beklenen en temel 6zellikleri yerine
getirebiliyor ve sadece Intel-x86 mimarisinde ¢alisabiliyordu. 2014 yilinda gelindiginde
ise Linux ¢ok sayida mimariye tasinmis ve kaynak kodunun biyiikligli devasa
boyutlara ulagmistir. Modiiler ve giiclii yapisi, 6zellestirilmeye uygunlugu ve kaynak
kodunun agik olmasi gibi Ozellikleri yiiziinden Linux, gomiilii isletim sistemleri
pazarinda da giderek artan bir yogunlukla kullanilmaya baslanmistir. Yapilan tahminler
ve piyasa arastirmalar1 sonuglari ¢ok yakin gelecekte gomiilii isletim sistemleri pazarina
hitap eden {irlinlerin biiylik oranda Linux tabanli olacag1 yoniindedir.

GOmiilii sistemler icin O6zel bir igletim sistemi yazma c¢alismasit pek ¢ok
zorunlugu barindirmaktadir. Yazilan kodlarin ¢ok sayida kisi veya grup tarafindan test
edilmesi gereklidir, ancak ozel bir isletim sistemi g¢ekirdegi kullanildigindan test
edebilecek kisi sayist olmasi gereken sayinin ¢ok altina bir deger olacaktir. Ayrica
benzer islemler i¢in, sifirdan bir isletim sisteminin gelistirilebilmesi zaman ve para
kaybina yol a¢maktadir. Gomiili sistemleri i¢in Linux kullaniminin, sadece alt

katmandaki cekirdegin saglamligi agisindan degil, iizerinde halihazirda calisan ve yeni
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gelistirilmekte olan uygulamalarin ¢oklugu yoniinden de ciddi avantajlari mevcuttur.
Kaynak kodu agik ve bu nedenle 6zellestirmelere ¢ok miisait binlerce programa her
gecen giin artan bir hizla yenileri de eklenmektedir. Ustelik bu programlarda tiim
diinyada ¢ok sayida kisi tarafindan kullanildigindan, karsilasilabilecek hata sayisi az
olacaktir. Iste bu nedenle her alanda oldugu gibi gomiilii sistemlerde de Linux
kullanilmaya baslanmistir. Gegmiste gdmiilii sistemler i¢in yapilan yazilimlar assembler
da yazilarak gelistiriliyordu. Gelistiriciler tim donanim siiriiciilerini ve ara yiizlerini
bastan gelistirmek zorundaydi. Daha sonraki uygulamalarda, kii¢iik bir iicretsiz yazilim
seti ile desteklenmis Linux kernel’in gémiilii cihazlarinin simirli donanim alanlarina
sigdirilabildigi calismalar gerceklestirilmisti. Tipik bir Linux yiiklemesi 2 mb alan
izerine yapilabilmektedir. (Coskun, 2010)
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4 MATERYAL VE YONTEM

4.1 Materyal

Gergeklestirilen siit sagma otomasyonu ve siirli yonetimi sistemi, genel
hatlariyla donanim olarak seyyar siit sagma sistemi, gomiilii sistem, elektronik pulsator
, elektronik pulsator kontrol kart1 ve yazilimdan meydana gelmektedir. Bu bdliimde bu

donanimlar hakkinda bilgi verilecektir.

4.1.1 Seyyar Siit Sagim Sistemi

GOmiili isletim sistemi ile siit sagim makinasinin kontroliinii amaglayan bu
calismanin ana materyalini, MINi12440 gomiilii isletim sistemi, elektronik nabiz aygiti
ve seyyar siit sagim makinesi olusturmustur. Projede kullanilan seyyar siit sagim
makinasi, hareketini elektrik motorundan alan, tek giiglimli, tek sagim {initeli

modelidir. ( Sekil 4.1).

Sekil 4.1. Seyyar siit sagim makinesi

Proje kullanilan siit sagim makinesi ile iliskin degerler cizelge 4.1 verilmistir.
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Cizelge 4.1. Seyyar siit sagim makinesi 6zellikleri

Elektrik Motoru Ozellikleri Voltaj: 220 V

Frekans: 50 Hz

Akim: 4.5 A

Gig : 0,55 kW

Devir Sayist: 1440 d/dak

Vakum Pompasi Elektrik motoruna direk akuple

Kuru sistem doner paletli

180 It/dak

Siit Sagim Basligi Plastik siit sagim pengesi

Paslanmaz ¢elikten memelik kilifi

Sut Guguimii Hacim: 40 Lt

Aliminyum giigim

Pulsator Elektronik Pulsator

Vakum Tanki Hacim: 20 litre

Celik sa¢

Boyutlari Geniglik 600 mm

Uzunluk 1020 mm

Yiikseklik 1030 mm

Pulsator (nabiz aygit1), basliklara gelen vakumu kontrol ederek, makinanin
sagim islemini memeye zarar vermeden en etkin bicimde gerceklestirmesini saglayan
aygittir. Pulsator islevi, genel olarak, meme basini cevreleyen meme lastiklerinin,
diizenli araliklarla tekrarlanan biiziilme (agilip kapanma) hareketini kontrol ederek
sagimimin gerceklesmesi saglamaktir. Meme baslar1 sagim baslamadan 6nce kauguk
malzemeden yapilmis olan meme lastiginin i¢inde konumlanmakta ve sistem tarafindan
buraya siirekli olarak vakum uygulanmaktadir. Pulsator, bashigin sert dis cidarini
olusturan celik kadehle, kadehin igine gecirilmis meme lastigi (esnek i¢ cidar)
arasindaki hazneye (nabiz odasi) uzun ve kisa nabiz hortumlar1 vasitasiyla belirli bir
diizenlilikte doniisiimlii olarak atmosfer basincinda ve vakum basincinda hava ortamini
saglayarak sagim islemini gerceklestirmektedir. (Bilgen ve Oz, 2003). Nabiz odasina
vakum uygulandiginda meme basini ¢evreleyen meme lastigi agik konuma gecgerek siit
emisi gerceklesmekte (siit alim evresi), atmosfer basincinda hava uygulandiginda meme
lastigi kapanarak siit alimi1 durmaktadir (masaj=dinlenme evresi). Bir siit alim ve masaj
evresinin toplamina “bir nabiz hareketi c¢evrimi” veya “nabiz dongiisi” olarak
adlandirilmaktadir. Dakikadaki nabiz hareketi sayisina “nabiz sayisi” veya ‘“nabiz
dongiisii frekans1” denmektedir. Sagim makinalar1 ¢alisirken genelde dakikada 50 ile 80
arasinda degisen nabiz sayisini kullanirlar. Genel deger 60 olup tolerans1 +5’tir. Bir

nabiz dongiislinde siit alim evresinin toplam nabiz dongiisii siiresine oranini “nabiz
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oran1” olarak adlandirilmaktadir. Nabiz oranlar1 %50-70, bir diger ifadeyle 50:50 ile
70:30 arasinda degiserek sagim yapilabilmektedir. (Schmidt et al., 1988; Bilgen ve Oz,
2003; Tomek, 2007).

Projede kullanilan elektronik nabiz aygiti, tist kisminda selenoid valf grubu ve
alt kisminda ise hava kanatlarinin bulundugu bir kapaktan meydana gelmektedir.
Selenoid valf grubu demir ¢ekirdek iizerine sarilmis bir bobin ve bobin icinde diisey
dogrultuda hareket eden bir pimden meydana gelmektedir. Hava kanallarinin bulundugu
alt kapakta bir adet vakum pompas1 hatt1 i¢in iki adette sagim baglig1 baglantisi i¢in
rekorlar bulunmaktadir. Selenoid valflerin komuta edilmesi amaciyla kullanilan

elektronik diizenin blogu ise Sekil 4.2°de goriilmektedir (Vatandas ve Giirhan 1998)

Yumusak demir

Bobin

Valf pimi

Sekil 4.2. Elektronik pulsator blogu(Vatandas ve Giirhan 1998; Korkmaz, 2008)

Selenoid valf bobininin enerjilendirilmesi ile olusan manyetik alan etkisiyle pim
yukariya dogru cekilmekte; bu konumda atmosfer ¢ikis1 kapatilarak sagim basliklarina
vakum uygulanarak gevseme fazi elde edilmektedir. Bobin enerjisiz kaldiginda ise pim
hattaki vakumun etkisiyle asagi dogru ¢ekilmekte; bu konumda vakum hatt1 kapanarak

sagim basliklar1 atmosfere acilmaktadir. Boylece sikisma fazi elde edilmektedir (Sekil
4.3).
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Sekil 4.3. Elektronik ve manyetik pulsator

4.1.2 Mini 2440 Gomiilii Isletim Sistemi

Gomiili sistemler, 6zel bir isi gergeklestirmek icin tasarlanmis, bilgisayar
donanimi, yazilimi ve diger mekanik parcalarin birlesimidir. Kisisel bilgisayarlarda
donanim, yazilim ve mekanik pargalardan olusur. Fakat 6zel bir isi gerceklestirmek i¢in
tasarlanmamiglardir, bircok farkli isi yapabilirler. Bu ayrimi belirginlestirmek igin
genel-amagl bilgisayar terimi kullanilir. Uretici, miisterinin aldig1 bilgisayar1 ne amagla
kullanacagini bilmez. Bir miisteri bilgisayar1 ag iizerinde dosya sunucusu olarak
kullanabilecegi gibi, bir digeri bunu oyun oynamak i¢in kullanabilir.

Giliniimiizde, gomiilii sistemlerden daha akilli olmas1 gerekenleri mikroislemciler
ile kontrol etme egilimi ¢ok yaygindir ve biliylik bir hizla da yayilmaktadir.
Bilgisayarlardan farkli olarak, gomiilii sistemlerde yar1 kalict yazilimlar kullanilir.
Cihazin i¢inde gomiilii bulunan bu yazilimlara “Firmware” denir. Bu yazilimlar kisisel
bilgisayarlardakilere oranla daha dikkatli gelistirilir. Ciinkii daha belirgin bir amaca
hitap eden yazilimlardir ve c¢alistirdiklart donanim, bu yazilimlar1 uzun siire hatasiz
calisacak varsayimiyla iiretilir. Bunun yaninda, gdmiilii sistem her an ulagabilecegimiz
bir yerde olmayabilir. Bu yazilim, sistemin hafizasinda saklanir. Mikroislemciler ve
onun bagli oldugu biitiin elektrik, elektronik, mekanik, vs. alt sistemler ise donanimi
olustururlar.

Mikroislemci hafizadan yazilimi okur, ne demek istedigini anlar ve galistirir. Bir
gomiilii sistemin kullandig1 mikroislemcilerin sayis1 genelde bu sistemin karmasikligt

ya da sahip oldugu alt sistemlerin sayis1 ile dogru orantili olarak artar.
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ARM mimarisi (orijinal adi Acorn RISC Machine) pek ¢ok goémiilii tasarimda
kullanilan 32-bit RISC islemci mimarisidir. Gli¢ tasarruf 6zelliklerinden dolayi, ARM
islemciler mobil elektronik gibi diisiik gii¢ tiikketiminin kritik bir parametre oldugu
pazarda en fazla tercih edilen CPU' dur.

GOmiilii tasarim uygulamalarinda kullanilan en popiiler ARM mimarisi komut
kiimeleri 32-bit'lik ARM ve 16-bit'lik Thumb komut kiimeleridir. Her Thumb
komutunun bir ARM komut karsilig1 vardir fakat bunun tersi dogru degildir. Bu sorun
bu iki komut kiimesinin bir arada ¢aligmasinin miimkiin olmasi ile asilmistir. Bu sayede,
16-bit'lik komut kiimesinin daha az bellek kullanimi1 ve 32-bit'lik komut kiimesinin
iistlin islevsellik 6zellikleri bir arada kullanilabilmektedir. Sekil 4.4a ve Sekil 4.4b” de

kullanilan gomiilii isletim sisteminin genel bir gériimii verilmistir.

FriendlyARM o

Sekil 4.4.a)Mini 2440 gomiilii isletim sistemi.b)Mini 2440 gémiilii isletim

sistemi bordu

Bu calismada gomiilii isletim sistemi olarak mini 2440 gomiili isletim sistemi
secilmistir. Mini 2440 Linux ve Windows CE isletim sistemlerini desteklemektedir.
Kullanim alanindaki kolayliklardan dolayr Linux isletim sistemi seg¢ilmistir. Linux
isletim sistemi sayesinde mini 2440 gpio ayr1 ayr1 miidahale edilebilmektir. Mini 2440

isletim sistemine ait teknik veriler Cizelge 4.2’de verilmistir.
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Cizelge 4.2. Mini 2440 isletim sistemine iligskin teknik 6zellikler

CPU *Samsung S3C2440A (ARM920T),
400MHz, max. 533Mhz

RAM » 64MByte SDRAM
* 32bit Bus
* 100MHz Clock

Flash » 64MByte or 128MByte Nand Flash

» 2MByte Nor Flash with Bios

System Clock

* 12Mhz Crystal

LCD

* 4 wire resistive touch screen interface

» STN-Displays

* 4bit dual scan, 4bit single scan or 8bit
single scan display type

» monochrome, 4 gray levels, 16 gray levels,
256 colors or 4096 colors

» Max: 1024x768

» TFT-Display
* 1,2, 4 or 8 bpp palletized color displays
» 16 or 24 bpp non-palletized true-color
displays
» Max: 1024x768, 64k colors

Interface and Resource

* 1 10/100M Ethernet RJ-45 (DM9000)
* 3 Serial Ports (1 RS232)

* 1 USB Host

* 1 USB Device

* 1 SD-Card Interface

* 1 Audio Output

* 1 Audio Input

* 1 Microphone

* 4 User LEDs

* 6 User Buttons

* 1 PWM Buzzer

* 1 Adjustable Resistance (for ADC testing)
» 1 2C EEPROM

» 1 Real Time Clock with Battery (RTC)
* 1 20pin Camera Interface (2.0mm)

* 1 34pin GPIO (2.0mm)

* 1 40poin System Bus (2.0mm)

* 1 10pin JTAG (2.0mm)

Power Supply * 5V Connector
Dimension *10x 10 cm
OS Support * Linux 2.6

* Android

» Windows CE 5 and 6
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4.1.3 FElektronik Pulsator Kontrol Karti

Bu calismada kullanilan elektronik nabiz aygiti bobinleri 24 V ile
enerjilenebilmektedir. Elektromanyetik pulsatorii kontrol etmek i¢in elektronik devreye
ihtiyac¢ vardir. Mini 2440 gomiilii isletim sisteminin gpio ¢ikislar1 bu seviyede enerjiyi
desteklememektedir. 3.3 V seviyesinde ¢ikis vermektedir. Pulsatorii kontrol etmek i¢in
semas1 Sekil 4.5 te verilen bir devre tasarlanmistir. Devre ile gpio ¢ikislar1 kullanilarak
pulsator kontrol edilmistir. Devre sadece 3.3 V seviyesindeki enerji ile 24 V
seviyesindeki pulsatorii kontrol etmektedir. Devrede gpio ¢ikislar1 ile optokuplor
tetiklenmektedir. Optokuplar sayesinde de Tip45 modeli transistorler iletime gecerek
pulsatorleri kontrol etmektedir. Tetiklenen transistorler pulsatoriin  valf bobinin
enerjilenmesini saglamaktadir. Enerjilenen bobin sayesinde valf icindeki pim yon
degistirmektedir ve boylece havaya yon verilmektedir. Havanin yon degistirmesi ile
basliklarin sagim islemi yapmasi saglanmistir. Pulsatoriin kontrol yazilimin gomiilii
isletim sisteminde olmasini saglamak i¢in gomiilii isletim sisteminin gpio ¢ikiglarinin
kullanilmas: tercih edilmistir. Bdylece devre lizerinde ikinci bir islemciye gerek
kalmamistir. Sekil 4.6’da tasarlanan pulsator kontrol kartinin ti¢ boyutlu gdriiniimii

verilmistir.

—

—

PULSATOR

—

—

PULSATOR

Sekil 4.5. Pulsator kontrol kart1 semasi
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Sekil 4.6. Pulsator kontrol kart1 goriiniimii
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Sekil 4.7. Pulsator kontrol kart1 besleme devresi

Elektronik devrenin ana beslemesi 24 V olarak segilmistir. Pulsatoriin ¢alismasi
icin gerekli olan gerilim 24 V tur. Sistemde kullanilan apsis i¢in gerekli olan 12 V
saglamak i¢in Sekil 4.7°deki pulsatdr kontrol kartin1 besleme ve diizenleyici devre
tasarlanmigtir. Regiilator i¢in LM2576 entegresi kullanilmistir.  Herhangi bir
olumsuzluk olmasi durumunda koruma gorevini yerine getirmesi amaciyla regiilatérden
once bir sigorta yerlestirilmistir. Sagmal ineklerin verilerini tutmanin ilk asamasi
ineklerin bireysel taninmasidir. Bunu i¢in ¢esitli yontemler vardir. Caligmada sistemin
seyyar olmasindan dolay1 bireysel tanima olarak kart yontemi tercih edilmistir. Bu
yontemde her sagmal inege ait kart tanimlanmistir. Bu kartlar ¢ipli kartlar ile proximity
kartlarin 6zelliklerinin bir araya getirilmesiyle olusturulmustur. Kartin i¢indeki bilgiler
sifre ile korunmaktadir ve kart 2-5 cm mesafeden okunabilmektedir. Kartin i¢indeki
bilgiler ancak dogru sifrenin karta iletilmesi ile okunabilir veya degistirilebilir. Hem

temassiz olmas1 hem de sifreli giivenlige sahip olmasi giiniimiizde kredi kartlarinin da
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mifare Ozelligine sahip olmasini gerekli kilmistir. Tanimlanan bu kartlar sayesinde
sagimdan Once her defasinda ineklerin numarasinin elle girilmesine gerek kalmamustir.
Tanimlanan kartlarin id numarasimi okumak i¢in apsis mifare kart okuyucu
kullanilmistir. Kart okuyucu 12 V ile beslenmektedir. Enerji verildikten sonra apsis
siirekli okuma modundadir. Uzerine kart yaklastirildigi anda kart id sini seri olarak
gonderir. Seri olarak gonderilen verilerin okunmasi i¢in Sekil 4.8’deki devre
tasarlanmistir. Devrede kullanilan MAX232entegresi sayesinde apsisten gelen veriler ttl
seviyesine diigiiriilmektir. Gomiilii isletim sisteminin seri portuna bagli olan bu devre ile
veriler ttl seviyesinde isletim sistemine gonderilmektir. Veriler isletim sisteminin

icindeki yazilim sayesinde degerlendirilerek ineklerin taninmasi saglanmaktadir.
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Sekil 4.8. Apsis kart okuyucu elektronik devresi

Sistemde sagilan siitiin Ol¢timii siitolgerler sayesinde yapilmistir. Kullanilan
stitdlcer her sagimda elde edilen siitii az bir hata payiyla dogruya yakin olarak
Olemektedir. Siit sagimi yapilirken siit siitdlgerin icinden geg¢mektedir. Siit siitdlger
icindeki hazneye dolmaktadir. Belli bir agirliga ulasinca siitolcer i¢indeki hazne yon
degistirerek i¢indeki siitii siit gliglimiine bosaltmaktadir. Siitélcerin disinda bir manyetik
sensOr bulunmaktadir. Haznenin her yer degistirmesinde hazne lizerinde olan metal
parca manyetik sensoriin onlinden gegmektedir. Manyetik sensor metale tepki vererek
acik uclarin1 kapatmaktadir. Sensoriin tetikledigi optokuplor gomiilii isletim sisteminin
gpio girigini tetikleyerek bir pulse olusturmaktadir. Yazilim sayesinde bu pulse
degerlendirilerek giigiime dolan siitiin miktar1 hesaplanmaktadir. Sekil 4.9°da kullanilan

siitél¢erin resmi bulunmaktadir.
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Sekil4.9. Siitolcer cihazi

4.1.4 Elektronik Tanimlama

Son 50 wil igerisinde siirii biiyiikliiklerinin artmasi, sagim hanelerde ve
yemlemede otomasyona gecilmesi nedeniyle siit sigirciligi daha karmasik bir hale
doniismiistiir. Siiriilerin biiylimesine bagl olarak tireticilerin her hayvanla ilgili bireysel
kayitlar1 detaylariyla hatirlayip kayit altina almasi giderek giiclesmektedir. Otomatik
tanimlama sistemleri iireticinin ¢iftligini yonetmesini kolaylagtirmistir (Rossing, 1999;
Tomek, 2007). Elektronik tanimlama sistemleri siirii yonetim islemlerinin otomasyonu
icin gerekli anahtar teknolojilerdir (Artman, 1999). Biiyiik siiriilerde, hayvanlarin
otomatik olarak radyo frekansiyla tanmimlanmasi (RFID-Radio  Frequency
Identification), hayvanlarin hareketlerini kisitlamadan bakim i¢in gerekli uygulamalarin
ve verilerin toplanmasinin oniinii pratik bir bicimde agmistir (Eradus and Jansen, 1999;
Tomek, 2007).

Tanimlamada kullanilan elektronik kiinyeler (transponder=radyo sinyaline cevap
veren radyo vericisi) tanimlama islemini gergeklestirmek icin herhangi bir enerji
kaynagina ihtiyag duymamaktadir. Gereksinim duyulan enerji okuyucunun yarattig
radyo frekansinin olusturdugu elektromanyetik alana elektronik kiinyelerin girmesiyle
elde edilmektedir. Elektronik kiinyelerin 6nceden programlanmis sayisal kodunu aliciya
geri yansitmasiyla tanimlama gerceklesmis olmaktadir. Bu kod sadece ilgili elektronik
kiinyeye verildigi i¢in yazilim kiinyenin takili oldugu hayvanin siirii numarasiyla kod
eslestirilmesini yapmakta ve otomatik tanimlama ger¢eklesmis olmaktadir (Kampers et
al., 1999, Témek, 2007) .
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Farkli tipte olmak iizere ¢esitli elektronik tanimlama kiinyesi uygulamalar
bulunmaktadir. Bu degisik uygulamalar asagida siralanmistir (Artmann, 1999; Rossing,
1999)

e Boyun veya ayaga gegcirilen kayis lizerine takilan tip,

e Kulak numaras1 formunda kulaga takilan tip,

e Bir cam veya seramik koruyucu i¢inde rumen veya retikuluma
yerlestirilen kapsiil seklinde tip,

e Deri altina enjekte edilen implante tip.

Glinlimiizde, hayvandan hayvana degistirme kolayligi olmasi ve tanimlama ile
hareketlilik Ol¢limiiniin entegre edilmesinin istenmesi nedeniyle her iki islevi birlikte
gerceklestiren, kayisla boyun veya ayaga takilan tipte elektronik kiinyeler siirii yonetim
sistemlerinde daha yaygin kullanilmaktadir (Rossing, 1999; Tomek, 2007).

Siirli yonetim sisteminin dogru calismast kusursuz bir tanimlamayla miimkiin
olmaktadir. Tanimlamada yapilacak hatalar nedeniyle, dlgiilen verilerin yanlis hayvana
kaydedilmesiyle sonuglanmakta, dolayisiyla tutarsiz kayitlar sistemin dogru calismasini
engellemektedir. Tanimlamanin en yogun bigimde yapildig1 yer olan sagim hanede iki
tip tanimlama yontemi bulunmaktadir. Birinci yontemde tanimlama antenleri sagim
hanenin hayvan girislerine konulmakta ve antenin Onilinden gecen hayvanlar giris
sirasina gore ilgili siitdlgerle iligkilendirilmektedir. Bu yontemin sakincasi, bazen
tanimlanmis bir hayvanin daha sonra geri ¢ikmasi ve yerine baska bir hayvanin girmesi
durumunda ortaya c¢ikmaktadir. Sistem, ilk giren hayvam yerinde duruyormus gibi
algilamakta ve sonradan girmis olan hayvanin bilgilerini 6nceden tanimladig1 hayvana
ait bilgiler olarak kaydetmektedir. Ikinci yontemde, her sagim yerine digerlerinden
bagimsiz antenler konulmaktadir. Bu antenler sadece oniindeki hayvani okuyacagindan
giriste olabilecek karigikliklar tanimlama hatasina yol agmamaktadir. Bu nedenle
hatasiz bir tanimlama i¢in algilayici antenlerin, her 6l¢iim istasyonunda veya hayvanla
ilgili islem yapilan her bir noktada bulunmasi gerekmektedir. Bu noktalar; sagim
hanedeki durak yerleri, barinak i¢i (kizginlik belirlemede), hayvan tartim istasyonu,
otomatik isaretleme noktasi, otomatik ayirma kapisi ve yemleme istasyonlaridir

(Tmek, 2007).
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4.1.5 Yazilim

Proje de grafiksel arayiiziikodlamak igin Qt programi kullanilmistir. Qt, birden
cok platformu destekleyen bir grafiksel kullanici arayiizii gelistirme ara¢ takimidir.
Genellikle GUI programlar1 gelistirmek i¢in kullanilsa da gelismis kiitiiphanesi GUI
bilesenlerinin disinda bir¢ok ara¢ icermektedir. Qt, en ¢cok KDE masaiistii ortaminda,
Opera ag tarayicisinda ve Skype aninda mesajlasma programlarinda kullanilmasi ile
bilinir.

Qt, C++ kullansa da, farkli dillere olan baglantilar1 sayesinde Python, Ruby,
PHP, Perl, Pascal, C# ve Java ile de kullanilabilir.Yazilim Gelistirme Kiti olarak
dagitilan Qt, kuruldugunda birgok Ornek uygulama ile birlikte gelmektedir. Yeni
Timlesik Gelistirme Ortami olan Qt Creator sayesinde gelistirme siireci biiyiik lglide
hizlandirilmistir.  QUEmbedded isegomiilii sistemlere uygulama gelistirmek igin
hazirlanmig bir yazilimdir. Qt gomiilii linux ile ¢alisan cihazlar i¢in 6nde gelen
framework ve uygulamalara sahiptir. Qt’yi yiiksek bellek verimli cihazlar ve
uygulamalar hazirlamak igin kullanilabilir. Qt’nin en giizel 6zelliklerinden birisi ise her
linux siirimde ¢alismasidir.  GUI kiitliphanesinin oldukga kiigliik ve hizli olmasinda
dolay1igdmiilii sistemler i¢in tercih edilmektedir. Ayrica agik kaynak C++ kiitiiphanesi

sayesinde istenilen yazilim i¢in kaynak kodlara kolaylikla ulasilabilmektedir.

4.2 Yontem

Bu ¢alisma ile seyyar siit sagim makinesinin godmiilii isletim sistemi (mini 2440 )
ile kontrolii saglanmistir. Seyyar siit sagim makinesine takilan elektronik pulsator ile
nabiz kontrolii yapilmistir. Inege ait veriler gomiilii isletim sistemine girilerek veriler
bilgisayar ortaminda saklanabilmistir.

Yurti¢cinde ve yurtdisinda tiretilen seyyar siit sagim sistemlerinin hi¢ birinde siirii
yonetimi Ozelligi yoktur. Bu nedenle seyyar siit sagim sistemlerine gomiilii sistem
araciliiyla siirii yonetimi 6zelligi kazandirilmasi en 6nemli teknolojik yenilik olacaktir.
Ulusal ve uluslararas1 bazda50 bas hayvan ve yukarisina hitap eden siirii yonetimi
sistemleri mevcuttur. %90 oraninda yurt disindan ithal edilen yazilimlar ve sistemler
cok yiiksek maliyetlere elde edilebilmektedir. Ulkemizde yeni yeni siirii yonetim
sistemleri konusunda ¢alismalar oldugu ancak bunlarinda biiyiik siit sagim odalar1 olan
isletmelere yonelik oldugu goriilmektedir. Ancak kiigiik isletmleri hedef alan ve seyyar

siit sagim sistemlerinde pratik olarak kullanabilecek olan bdyle bir iirlin ne yurtdisindan
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ne de yurti¢inden olmadig1 goriilmiistiir. Bu nedenle gergeklestirilen sistem yontem ve
teknolojik a¢idan farklilik arzetmektedir.

Seyyar siit sagim sistemlerinde ilk defa gomiilii sistem kullanilarak siiri
yonetimi gerceklestirilecektir. Bir gomiilii sistem esasinda, kontrol ettigi cihazla
tiimlesmis 6zel amacl bir bilgisayar sistemidir. Gomiilii sistemlerin PC'lerden farkl
olarak bazi 6zel gereksinimleri ve 6n tanimli gorevleri yerine getirebilme kabiliyetleri
vardir. GOmiilii sistemlerin en 6nemli oOzellikleri disik gii¢ tiikketimi ve diislik
maliyetleridir. Gomiilii sistemlerde genelde yavas bir islemci ve kiigiik hafiza boyutlar
kullanilirak maliyetleri diigtirilmiistiir.

Teknolojik agidan bu iirlin, 6nceki iirtin kusagiyla karsilastirildiginda yazilim
stratejisi, kontrol teknolojisi, malzemesi, pargalar1 ve yerine getirdigi islevler agisindan

farkliliklar  gostermektedir. Gergeklestirilen sistemin elemanlart  Sekil 4.10°da

N 4

RF-ID Tanima Gomiilii Sistem Siit olcer

gozikmektedir.

Elektronik Pulsatér

Sekil 4.10. Sistemin genel bilesenleri

Verilerin saklanmasi icin ilk olarak ineklere ait id numarasi ve yasi sisteme
girilmektedir. Verilerin sisteme girilmesi i¢in gémiilii isletim sisteminin dokunmatik
ekrani kullanilmaktadir. Sekil 4.11° de sagmal inekler i¢in tanimlanan id numarasinin ve

ineklerin yasinin girilebilecegi ekran goriilmektedir.
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CART ID

YAS

IPTAL KAYDET

Sekil 4.11. Sagmal ineklerin sisteme kayit ekrant

Bilgisayarl siirli yonetim sistemlerinde ilk asama hayvanlarin otomatik olarak
bireysel tanimlanmasidir. Sistemde sagim sagim islemine baslamadan sisteme sagim
yapilacak inegin tanitilmasi gerekmektedir. Bu islem iki sekilde yapilabilmektedir.
Kullanic1 inek ile ilgili verileri, ister manuel isterse otomatik olarak yapabilmektir.
Kullanic1 verileri sisteme manuel olarak girmek isterse gomdiilii isletim sisteminin
dokunmatik ekranimi kullanarak bu islemi yapabilmektedir. Kullanici inek id sinin
otomatik olarak girmek isterse elektronik tanimlama yapmalidir. Bu amagla elektronik
tanima sistemi kullanilmistir. Otomatik tanima ile sagim verilerinin otomatik kayit
alinmas1  saglanmistir.  Elektronik tanimlama i¢in apsis kart okuyucudan
faydalanilmistir. Ik &nce her sagmal inege ait bir kart belirlenmistir. Bu kart id leri
sisteme ineklere ait veriler ile birlikte kaydedilmistir. Sagima baglamadan 6nce inege ait
olan kart apsis kart okuyucusuna okutulmaktadir. Apsis kart okuyucusu gémiilii iletim
sistemi ile seri olarak haberlesmektedir. Enerji verildigi anda okuma islemi aktif
olmaktadir. Inege ait kart okutuldugu anda kart id’si seri olarak gdmiilii isletim
sistemine gonderilmektedir. Gomiili isletim sistemindeki yazilim sayesinde bu gelen
veri, inege ait veriler ile birlikte saklanmaktadir. Artik inege ait biitiin veriler bu id adi
altinda veri tabanina kaydedilmektedir. Sekil 4.12° de sisteme giris ekrani
goriilmektedir. Bu giris ekran1 sayesinde sagim isleminin yapildig: sayfaya veya ayarlar

sayfasinda gecis yapilabilmektedir.
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AYARLAR GIRiS

Sekil 4.12.Sisteme giris ekrani

Inege ait veriler dokunmatik ekrandaki ilgili boliime girildikten sonra sagimin
baslamasi i¢in giris butonuna basilmasi gerekmektedir. Girig butonuna basildiktan sonra
sagim islemini aktif edilebilecegi ekran agilmaktadir. Sekil 4.13’de bu ekrana ait

gOriiniim verilmistir.

Sekil 4.13. Sagim islemi takip ekrani

Sekil 4.13” degoriilen ekranin {ist boliimde siit gliglimiinde bulunan toplam siit
miktari, sagim islemi basladiktan sonraki inekten sagilan siit miktar1 ve nabiz adeti
goziikmektedir. Elektronik nabiz aygitinin kontrol yazilimi sagim makinalarinda en ¢ok
kullanilan  %70:30, %60:40 ve %50:50 nabiz oranlarn1 ig¢in farkli olarak
programlanmistir. Sagim islemine baslanmasi i¢in kullanici ekranda bulunan nabiz

orani yazili butonlardan birine basilmalidir. Sec¢im yapildiktan sonra yazilim segilen
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orana gore elektronik pulsatorii calistirmaktadir. Yazilim ineklerden alinabilecek
maksimum verimi alabilmek icin uluslararasi standandartlardaki parametreler g6z
Oniine almarak tasarlanmistir. Sagim basladiginda ilk Once otomatik uyarim (siit
salinim refleksinin aktivasyonu) yapilmaktadir. Sagimin hemen oOncesinde inekte
oksitosin hormonunun salgilanmis olmasi sagimin verimli olmasi i¢in gereklidir
(Daniel ve ark., 2003). Bilgisayar denetimli sagim sistemlerinde yer alan otomatik
uyarim (stimiilasyon) fonksiyonu, normal sagim rutininde herhangi bir nedenle siitiinii
salmayan ineklerde siit salimim refleksini aktive ederek, oksitosin hormonunun
salgilanmasini saglamak iizere gelistirilmistir. Makina uyarim fazma gectiginde
pulsator, normal ¢alisma fazindan daha hizli (genelde 200-250 nabiz/dk.) g¢alisarak,
hayvanin uyarilmasini saglamakta ve siit salinimi gerceklestikten sonra normal sagim
diizenine donmektedir. Bu islem sagim basliklar1 takildiktan belli bir siire sonra siitiin
debisinin hala diisiik olmasi durumunda devreye girmekte, siit zaten esik degerin
tizerinde bir debiyle geliyorsa devreye girmemektedir (Westfalia, 2002; S.A.E. Afikim,
2004, 2006).

Kullanic1 6ncelikle sagim yapilacak inekleri sisteme kaydetmesi gerekmektedir.
Apsis kart okuyucu sayesinde her inek igin 6zel kart tanimlanabilmektedir. Boylece
sagim yapilmadan Once Kkartlarin okutulmasi yeterli olacaktir. Kart kullanilmak
istenmezse ineklere 6zel numara tanimlanabilir. Sagima baslanilmadan Once iki
alternatiften biri kullanilarak inek se¢imi yapilir. Sekil 4.12°de giris butonuna basilarak
sagim sayfasina girilir. Burada siit giigiimiinde bulanan toplam siit miktar1 ve inekten
sagilan gilincel siit miktarlar1 goriilebilir. Ayrica bilgilendirme amagli olarak pulsatoriin
masajlama fazinda olup olmadiginin goriilebilmesi i¢in nabiz sayisida ekrandan
goriilebilir. Kullanicr i¢in 3 adet nabiz orami segenegi vardir. Kullanici istedigi nabiz
orani butonuna istline basarak sagimi baglatabilir. Sagim bagladiktan sonra kullanici
ekrandan sayesinde giincel degerleri gorebilmektedir. Kullanici istedigi zaman sagimi
durdurabilmektedir. Stop butonuna basildig1 anda sagim islemi duracaktir ve inekle
alakali giincel veriler inek id ile birlikte sisteme kaydedilebilmektedir.

Kayit boliimiinde yeni inekler kaydedilebilir ve sistemde kayitli olan inekler
sistemden ¢ikarilabilir. Sisteme ayrica sistem tarafindan otomatik olarak oOlgiilen
bilgilerin yani1 sira, her bireyle ilgili kullanic1 tarafindan girilen bilgileri de veri

tabaninda saklamaktadir.
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YENI ANA
KAYIT MENU BaRos
INEK 1D NO INEK YASI
48010050 2
48010051 1
48010052 3
' so011155 2 !

Sekil 4.14. Kay1t izleme ekrant

Raporlama bolimiinde sistemde kayitlh olan ineklerin bilgileri yer
almaktadir(Sekil 4.14). Inegin yasi sagildigi giin ve siit miktar1 kaydedilen bilgiler
arasindadir. Raporlama boliimiinde ineklerin siit verimleri giinliik haftalik aylik olarak

raporlanabilmektedir. Kullanic1 ineklerin  verimi konusunda detayli bilgiler

alabilmektedir.

INEK ID: 48010050

Ocak :|Raporla | Geri

Tarih SUE(LT)
01.01.2014 40
02.01.2014 41
1 03.01.2014 39 ]
04.01.2014 42

TOPLAM : 182 litre

Sekil 4.15.Raporlama ekrani

Yetistirici bu verileri analiz ederek sagmal ine8in durumu hakkinda saglikli
kararlar verebilmektedir. Inegin sagligimi kontrol etmek igin gelen veterinerler iginde
inegin verimi hakkinda bilgi edinmek olduk¢a Onemlidir. Hastalifi yok etmek icin
uyguladiklar1  yontemlerin ne kadar Dbasarili  oldugunu goézlemlemek ig¢in

uyguladiklaritarihten itibaren inegin verimi hakkinda bilgi edinmeleri de bu sistem

sayesinde daha kolay hale gelmistir.
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5 ARASTIRMA SONUCLARI VE TARTISMA

Yapilan bu c¢alisma ile bilgisayarli siirii yonetim sistemlerinde kullanilan
yontemlerden bazilar1 géomiili isletim sistemi sayesinde seyyar siit sagim makinesine
uygulanabilmistir. Gomiilii isletim sisteminde bulunan dokunmatik ekran sayesinde
kullanict verileri ekrandan gorebilmektedir. Ayrica sisteme kolayca miidahale
edebilmektedir. Sagim islemine baglamadan 6nce sagim yapilacak olan sagmal inegin
verilerinin kaydedilebilmesi i¢in inege ait id numarasinin veya inege verilen ismin
sisteme girilmesi gerekmektedir. Elektronik tanimlama olarak adlandirilan bu yontem
sistemde kullanilmigtir. Her sagmal inege bir adet kart tanimlanmistir. Sistemde
bulunan kart okuyucu sayesinde sistemde tanimli olan kartlar okutularak sagim
yapilacak inegin tanimlanmasi yapilabilmistir. Boylece sagim sirasinda otomatik olarak
gelen veriler veri tabanina kaydedilebilmistir. Sagimda verimi dogrudan etkileyen aygit
pulsatordiir. Bu galismada seyyar siit sagim makinesinde mekanik degil elektronik
pulsator kullanilmistir. Bu sayede nabiz oranlarina miidahale edilebilmistir.Nabiz
oranlar1 %70:30, %60:40 ve %50:50 olarak degistirilebilmekte, uygungevseme ve masaj
fazlar1 elde edilmeye calisilmaktadir. Gomiili isletim sisteminde kodlanan yazilim
sayesinde bu nabiz oranlari elde edilmistir. Kullanicinin sagim 6ncesinde segtigi nabiz
oranina gore pulsatdr nabiz orani ayarlanmaktadir.

Sagimin hemen oncesinde inekte oksitosin hormonunun salgilanmis olmasi etkin
bir sagim i¢in gereklidir (Daniel ve ark. 2003; Tomek, 2007). Gomiilii isletim
sisteminde yer alan yazilim ile otomatik uyarim (stimiilasyon) fonksiyonu, sagima
baslarken ineklerde siit sagim refleksini aktive ederek, oksitosin hormonunun
salgilamasini saglamak iizere gelistirilmistir. Makine uyarim fazina gegtiginde pulsator,
normal calisma fazindan daha hizli (120 nabiz/dk) g¢alisarak, hayvanin uyarilmasin
saglamakta ve siit salinimi gerceklestikten sonra normal sagim diizenine donmektedir.
Yazilim sayesinde bu islem sagim bagliklar1 takildiktan belli bir siire sonra siitlin
debisinin hala diigiik olmasi durumunda devreye girmekte, siit zaten esik degerin
lizerinde bir debiyle geliyorsa devreye girmemektedir. Gelen siitiin debisi siit Olger
kullanilarak hesaplanmaktadir. Sistemde bulunan raporlama yazilimi sayesinde
kullanic1 sagim yaptig1 ineklere ait verilere kolayca ulasabilmektedir. Verileri giinliik
aylik yillik olarak izleyebilmektedir. Karlilikla dogrudan ilgili etmenlerle ilgili bir takim
aksakliklarin ortaya ¢ikmamasi i¢in 6n kosul, cok saglikli bir kayit ve degerlendirme

sisteminin olmasidir. Sagmal inek sayisinin 20-30 bagla sinirli oldugu isletmelerde bu
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kayitlarin elle tutulmasi genellikle yeterli olmakta ve amaca biiyiik ol¢iide hizmet
edebilmektedir. Buna karsilik yiizlerce sagmal inekten olusan siiriilerde bu kayitlarin
elle tutulmasi neredeyse olanaksizdir. Ciinkii biiyiik capli ve endiistriyel nitelikte
damizlik siit sigirciligl yapilan isletmelerde bir takim kayitlar elle tutuldugunda ancak
cok smirh dlgiide ve cesitlilikte kayda sahip olunabilmektedir. Bu bilgiler siiriiniin her
bakimdan denetlenmesine yetmeyecegi gibi, istenen denetimlerin zamaninda
yapilabilmesine de olanak vermemektedir. Gerekli bazi hesaplamalarin yapilabilmesi ve
sonuglarinin yorumlanmasi ¢ogu zaman giinler sonra gerceklesmektedir. ineklerin siit
verimlerinin bireysel diizeyde giinliik olarak, hatta her 0giinde otomatik olarak
kaydedilmesi o giin i¢in yapilmasi muhtemel bazi hatalarin aninda fark edilmesine ve
gerekli Onlemlerin derhal alinmasina olanak vermektedir. Sagmal inek sayist 20-30
basla sinirli olan isletmeler icin bilgisayarl siirii yonetim sistemi pahali gelmektedir.
Bunun igin seyyar siit sagim sistemine uygulanan bu sistem sayesinde az sayida sagmal
inege sahip olan yetistiricilere bilgisayarli siirii yonetim sisteminin olanaklarindan
bazilarin1 saglamaktadir. Bu sayede kullanicinin ayr1 bir yerde veri tutmasina gerek
kalmamistir. Verilerin ¢oklugundan meydana gelen karisikliklar bu sistem sayesinde
ortadan kalkmustir.

Entansif siit tiretimi igletmeciliginde karar verme eylemi giderek daha karmasik
duruma gelmektedir. Bunun nedenleri hayvan yonetimine iliskin bilgilerin artmasi,
tiiketicilerin artan kalite talepleri, daha fazla yasal diizenlemeler, hayvanlara iligkin elde
edilen veri miktarinin giderek artmasi seklinde siralanabilir. Otomatik 6l¢iim sistemleri
hayvanlarla ilgili ¢cok miktarda bilgi toplanmasini sagladig: gibi, yetistirici birlikleri ile
verim ve kalite kontrol organizasyonu gibi kurumlardan da énemli diizeyde veri akisi
olmaktadir. Toplanan tiim bu bilgiler ancak uygun degerlendirilme ve yorumlanma
durumunda siirii ve isletme yonetimine iliskin karar verme siirecinde iyilesme
saglanabilir. Veri tabani ve karar destek sistemi bilesenlerinden olusan bilgisayar
destekli bilgi ve yonetim sistemleri, verilerin analiz ve yorumlanmasinda otomasyon
saglamakta ve yetistiriciyilkarmasik duruma gelen karar verme eyleminde destek
saglamaktadir. (Hogeveen et al., 1991; Pietersma et al., 1998). Bu calismada kullanilan
gomiili isletim sistemi sayesinde bilgisayar destekli bilgi ve yoOnetim sistemlerinin
sagladig1 imkanlardan faydalanilmistir. Sagim sirasinda inege ait kaydedilen verilerin
raporlanabilmesi kullanicinin karar vermesini kolaylastirmistir.

Stit sigirciligi igletmelerinin 6nemli 6zelliklerinden birisi, dogru yonetildikleri

takdirde son derece basarili olmalar1 ve karlilik agisindan degerlendirildiginde zirveye
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kolayca erisebilmeleri, buna karsilik yonetim bakimdan yapilan hatalara karst da son
derece duyarli olmalaridir. Elde bulunan genetik materyalin {istiin nitelikte olmasi,
isletmenin alet-makine varligi bakimindan teknolojik anlamda iyi kosullara sahip
olmasi, yem bitkileri iiretim alanlar1 olarak tatmin edici biiyiikliiklere sahip olmasi cogu
zaman bagarili olmaya yetmemektedir. Siirii yonetiminde yapilacak hatalar, sayilan bu
avantajlarin olumlu etkilerini azaltabilmekte, hatta basarili olmasi beklenen bur
isletmenin dayanilmaz boyutlarda zarar etmesine neden olabilmektedir. Bu nedenle
kiiciik isletmelerin kolaylikla kullanabilecegi siit kalitesi ve veriminin teknolojik olarak
takip edebilecegi, siirli yonetim sistemli siit sagma makinalarina ihtiya¢ vardir.

Seyyar siit sagim sisteminin gomiilii isletim sistemi ile kontrol edilmesi
sayesinde bilgisayarl siirii yonetim sisteminin faydalarindan yararlanilabilmistir. Biiyiik
isletmelerde kullanilan bilgisayarl siirli yonetimi sistemi sayesinde isletmeler cesitli
yonlerden kazang saglamislardir. Oregin Lazarus and Smith (1988) Amerika Birlesik
Devletleri'nde ayn1 siirii  biiyiikliigine sahip isletmeler arasinda yapilan
degerlendirmelerde, kayitlarini bilgisayar ortaminda tutan isletmelerin bilgisayarda
kayit tutmayan isletmelere gore hayvan basina yilda 363 kg fazla siit sattigim
saptamistir. Van Asseldonk et al. (1998), Hollanda’da otomatik yogun yem yemleme
sistemleri ile on-line siit verimi ve aktivite dlglim sistemlerini kullanan igletmeleri, hem
isletmelerin bu teknolojileri kullanmadan Onceki durumuyla hem de kullanmayan
isletmelerle siit ve dol verim Olgiitleri bakimindan karsilagtirmistir. Elde ettikleri
sonuglara gore otomatik yogun yem yemleme sistemi kullanimi, inek basina yillik siit
veriminde 102 kg, siit proteini veriminde 4.95 kg, siit yagi veriminde 5.52 kg’lik bir
artis saglamistir. On-line siit verimi Ol¢limiiniin siit verimi Olgiitleri iizerine Snemli
diizeyde etkisi olmadigi saptanmistir. Buzagilama araligi aktivite O6l¢lim sisteminin
kullanilmasi sonrasinda 5,7 giin diizeyinde kisalmistir.Bilgisayarli siirii yonetim sistemi
kullanmayan firmalar bahsedilen bu 6zelliklerden faydalanamamaktadir. Siirli yonetim
sistemi az sayida sagmal inege sahip olan yetistiriciler i¢in olduk¢a maliyetli
olmaktadir. Bu calisma ile az sayida sagmal inege sahip olan yetistiricilerinde siirii
yonetim sistemlerinde olan bazi 6zelliklerden faydalanabilmesi amaglanmigtir. Siit
veriminin kayit altina alinmasi, pulsatoriin degisken oranlarda kontrol edilebilmesi,
sagmal ineklerin elektronik tanimlama ile tanimlanabilmesi gomiilii isletim sistemi
sayesinde sisteme eklenmistir. Boylece gomiilil isletim sistemi ile kontrol edilen seyyar
siit sagim makinesi alan her yetistirici bu Ozelliklerden yararlanabilecektir. Bu

ozelliklerden yararlanabilmek icin ¢ok sayida inege sahip olmas1 gerekmemektedir.
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AyricaTiirkiye Ambalajli Siit ve Siit Uriinleri Sanayicileri Dernegi’nin 2010
raporunagore; Tiirkiye 2006-2010 doneminde 94 iilkeye dogrudan siit iirlinleri ihrag
etmis, ayrica 8 serbest bolgeden ihracat gergeklestirmistir. Baglica ihracat pazarlarimiz
arasinda Irak, Suudi Arabistan, Suriye, Kuveyt, KKTC, Birlesik Arab Emirlikleri,
Kosova, Azerbaycan, ABD, Arnavutluk, Katar, Urdiin, Bahreyn, Misir, Liibnan ve
Pakistan yer almaktadir. Thracat konusunda en dikkat ¢eken husus cografi yakinliga
ragmen Avrupa {ilkelerine ihracatin pek olmayisidir. Tirkiye’de siit tiretimi biiyiik
Olclide kiigiik isletmeler tarafindan karsilandigi icin siitiin kalitesi ve verimi diisiik
olmaktadir. Bu yiizden AB iilkelerine siit iriinleri ihracatinda problemler
yasanmaktadir. 2006-2010 yillar1 arasinda diizenli olarak bir artis gostermektedir. Bu
donemde deger olarak %89,26 lik deger artis1 gerceklesmistir. Yillik bilesik biiylime
orant %17,27 dir. Bununla beraber ithalatinda 6nemli bir yer tuttugu asagida verilen
anlagilmaktadir.(Asuder, 2010). Netice olarak gergeklestirilenbu sistem ile siit
tiretiminde onemli bir miktar1 teskil eden kiigiik isletmelerdeki siitiin verimi ve kalitesi
artacagindan ithalatin azalmasi ve ihracatin artmasi yonilinde etkileri olacaktir.
Dolayisiyla ulusal kaynaklarin ortaya ¢ikarilmasi ve islenmesi agisindan Onemli

katkilar1 saglayacaktir.
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6 SONUCLAR VE ONERILER

6.1 Sonuclar

Otomatik siirli yonetim sisteminin endiistriyel siit sigirciligi isletmelerinde yer
almas1 kullaniciya siiriiniin denetiminde ¢ok genis kapsamli bir kontrol ve giivenlik
olanag saglamaktadir. Iyi hazirlanmis bir yazilima ve uygun nitelikte donanima sahip
sistemlerle siiriideki her tirlii gelismenin anlik olarak izlenmesi, geriye doniik
yorumlamalarin yapilabilmesi ve gelecekle ilgili planlamalarin ¢ok isabetli bir bigimde
gergeklestirilmesi olanaklidir. Siit sigirciligi isletmelerinde, fazla sayida ve yiiksek
verimli ineklerin sagimi zahmetli bir istir ve bu islem makine kullanimi ile 6nemli
Olciide kolaylagtirmaktadir. Araliksiz her giin ve her sagimda kullanilan bu makinalarin,
sagim teknigi acisindan istenen Ozelliklere sahip olmasi gerekmektedir. Asinma,
eskime, kirlenme, eksik ve yanlis donanim makinalarin teknik o6zelliklerini
bozmaktadir. Makine organlarmin bir veya birkacinda saptanan aksakliklar, diger
organlarin islevini ve hatta genelde vakum ve nabiz kosullarini olumsuz yodnde
etkilemektedir. Sagim makinalarinda kullanilan pulsatorler sagim performansi, siit
verimi ve meme sagligr yoniinden onemli etkilere sahiptirler. Pulsatorlerden, vakum
sistemi igerisindeki olast dalgalanmalardan en az diizeyde etkilenerek, nabiz frekansini
ve her bir evrenin siiresini istenen degerde tutmasi beklenmektedir (Bilgen vd. 1992;
Vatandas ve Gilirhan 1998).

Mevcut durumda biiytlik 6lgekli isetmeler icin siit sagim odalarinda siirii yonetim
sistemleri cogunlugu yurt dis1t menseli olmak iizere (%90) PC ile tesis edilmektedir. Bu
calismada  kiiclik isletmeler ve kiiciik isletmelerde kullanilan seyyar siit sagim
sistemleri uyarlanabilen maliyeti diisiik olan Gomiilii Sistemli bir mini bir siirii yonetimi
sistemi gerceklestirilmistir. Hali hazirda seyyar siit sagim sistemleri siirii yonetimi
Ozelligine sahip olmadigindan siit verimi ve kalitesi gibi konularinda analiz ve
degerlendirme yapabilecek Ozellikde degildir. Ineklerin siit verimlerinin bireysel
diizeyde giinliik, hatta her 6glinde otomatik olarak kaydedilmesini saglamaktadir. Giin
icerisinde yapilmasi muhtemel hatalarin aninda fark edilmesi ve gerekli tedbirlerin
alinmasina imkan vermektedir. Bu 6zelliklerin kazandirilmasi, maliyetinin diisiik olmasi
ve islevselligi bakimindan gémiilii sistem tercih edilmistir. Ayrica bu projede modern
stirli yonetim sistemli siit sagim odalarinda kullanilan RF-ID tanima, siit Olcerve
elektronik pulsatér kullanilarak s6z edilen denetim ve analizlerin yapilmasi

saglanmistir. Boylece oOzellikle pnomatik pulsatorlerde ortaya ¢ikan sorunlarin ortadan
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kaldirilmasina  yardimci  olabilecek, sagim  boyunca vakum  diizenindeki
dalgalanmalardan ve c¢evresel faktorlerden etkilenmeden, sagim performansi, siit verimi
ve meme sagligl yoniinden 6nemli olan nabiz karakteristiklerini koruyabilecek, ayni
anda birden fazla nabiz aygitin1 kontrol edebilmeye uygun, nabiz aygiti1 kontrol diizeni
gelistirilecektir. Ayrica inek hakkinda veri almak isteyen uzman kisiler, veterinerler i¢in
hatasiz verilere ulagsmak bu sistem sayesinde oldukc¢a kolaylagsmistir.

Bu tez c¢alismasinin sonunda pndmatik pulsatérlerde ortaya ¢ikan sorunlarin
ortadan kaldirilmasinmi saglayan, sagim boyunca vakum diizenindeki dalgalanmalarin
giderilmesi ve c¢evresel faktorlerin etkilerinin azaltilmasini gerceklestiren, sagim
performansi, siit verimi ve meme sagligi yoniinden dnemli olan nabiz karakteristiklerini
korunmasina yonelik birden fazla nabiz aygitin1 kontrol edebilmeye uygun, inekleri
bireysel olarak taniyan, siit verimini 6lgen, tiim verileri kaydeden bir gémiilii sistemin

tasarimi gerceklestirilmigtir.

6.2 Oneriler

Ileride yapilacak calismalarla yapilan sistem daha da gelistirilebilme imkanina
sahiptir. Seyyar siit sagim sistemine entegre edilen gomiili isletim sistemlerin genis
capli Ozellikleri vardir. Zamanla o&zelliklerine yeni Ozelliklerde eklenebilir. Bu
calismada veriler sadece sisteme entegre edilen gomiilii isletim sistemlerinde
saklanmaktadir. Ayni isletmede kullanilan birden fazla goémiili igletim sistemi ile
kontrol edilen seyyar siit sagim sisteminden verileri almak zahmetli olacaktir. Isletmeler
i¢in zaman kaybini artiracaktir. Ileride yapilacak galigmalarla gomiilii isletim sistemine
takilacak olan bir wireless modiilii ve yazilacak bir yazilim ile veriler ana bir bilgisayara
toplanarak analiz ve degerlendirme yapilabilir. Ayrica bu ¢alismada kullanilan siit 6lger
hacim olarak fazla yer kaplamakta ve montaji zaman almaktadir. ileriki ¢aligmalarda

kullanilacak ultrasonik siitélgerlerle bu sorunlar giderilebilecektir.
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