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Makine Miihendisligi Anabilim Dal

Damisman: Doc. Dr. Mehmet BAGCI
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Jiiri
Do¢. Dr. Mehmet BAGCI
Dr.Ogr.Uyesi Ali Serhat ERSOYOGLU

Dr.Ogr.Uyesi Ibrahim YILDIZ

Ulkemizde ve Diinyada hayvancilik sektorii énemli bir ekonomik getiridir. Hayvancilik
sektoriiniin 6nemli bir kismini ise biiyiikbas hayvanciligi olusturmaktadir. Biiyiikbas hayvanciliginda siirii
yonetimi ve devamimin en O6nemli 6gelerinden biri buzagilarin bakimi ve beslenmesidir. Buzagilar
dogduktan sonra siiriiden ayri1 bir sekilde buzagi kuliibelerine koyulurlar. Bu kuliibelerde 2-3 ay kadar siit
ve siit tozu mamalart ile isgiler tarafindan el ile beslenirler. Bu besleme isleminde buzagi gelisimi ve saglig
icin dikkat edilmesi gereken bir¢ok husus bulunmaktadir ve is¢iler tarafindan bu hususlara dikkat edilmesi
zordur. Bu hususlara dikkat etmek buzagilarin gelisimi ve sagligi i¢in ¢ok 6nemlidir ve insan faktoriine
bagli kalmamalidir.

Bu ¢alismada Diinyada ve iilkemizde gelisen teknolojiyle uygun olarak ve buzagi beslemede
dikkat edilecek hususlara gore programlanmis otomatik sivi besleme makinesi tasarimi ve prototip imalati
yaptlmistir. Ayrica otomatik buzagi besleme yontemi olarak patent bagvurumuz yapilmigtir ve
sonuglanmak iizeredir. {lk olarak buzagilarmn beslenmesi icin gereken sartlar ve barinma sartlari
belirlenmistir. Bu sartlara uygun mekanik tasarim bilgisayar ortaminda {i¢ boyutlu olarak tasarlanmistir.
Tasarlanan parcalar tasarima uygun olarak tiretilmistir. Makinenin otomatik olarak ¢aligmasi i¢in gerekli
elektriksel elemanlar, elektrik panosunda toplanmis ve uygun sekilde montaj edilmistir. Kontrolcii olarak
Ardunio kartt kullanilmigtir. Ardunio kartinin tiim donanimi ¢aligtirmasi igin gerekli yazilim kodlanmuistir.

Sonug olarak makine tamamu ile imal edilmis ve montaj edilmistir. Daha sonra makine 20 giin
boyunca, Holstein cinsi bir buzagiy1 besleyerek test edilmistir. Makine ve buzagi test boyunca
gozlemlenmis ve olusan sorunlar tespit edilmistir.

Anahtar Kelimeler: Buzag: besleme, Imalat, Otomatik besleme, Prototip, Tasarim
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DESIGNING, MANUFACTURING AND TESTING OF AUTOMATIC LIQUID
FEEDING MACHINE PROTOTYPE

Sinan Ugur UNLUKAL

Konya Technical University
Institute of Graduate Studies
Department of Mechanical Engineering

Advisor: Assoc. Prof. Dr. Mehmet BAGCI

2019, 90 Pages

Jury
Assoc. Prof. Dr. Mehmet BAGCI
Assist. Prof. Dr. Ali Serhat ERSOYOGLU
Assist. Prof. Dr. ibrahim YILDIZ

Livestock sector in our country and in the world is an important economic return. Cattle breeding
constitutes an important part of the livestock sector. One of the most important elements of herd
management and continuation in cattle breeding is the care and feeding of calves. After the calves are born,
they are placed in calf huts separately from the herd. In these huts, they are fed manually by the workers
with milk and milk powder formulas for 2-3 months. There are many issues that need to be considered for
calf development and health in this feeding process, and it is difficult for workers to pay attention to these
issues. Attention to these issues is very important for the development and health of calves and should not
depend on the human factor.

In this study, automatic liquid feeding machine design and prototype production has been made in
accordance with the developing technology in the world and in our country and according to the issues to
be considered in calf feeding. In addition, our patent application has been made as an automatic calf feeding
method and is about to be finalized. Firstly, the conditions for feeding calves and the housing conditions
were determined. Mechanical design in accordance with these conditions is designed in three dimensions
in computer environment. Designed parts are produced in accordance with the design. The electrical
elements required for the automatic operation of the machine are collected in the electrical panel and
assembled accordingly. Ardunio card was used as the controller. The software required to run all the
hardware of the Ardunio card is coded.

As a result, the machine is completely manufactured and assembled. The machine was then tested
for 20 days by feeding a Holstein calf. The machine and the calf were observed during the test and the
problems occurred were identified.

Keywords: Automatic feeding, Calf feeding, Design, Manufacturing, Prototype
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SIMGELER VE KISALTMALAR

Simgeler
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T, : Ik sicaklik (K)

T, : Son sicaklik (K)

T, : Yizey sicakligi (K)
T : Dagsicaklik (K)

h  : Orant1 katsayis1 (W/m2.K)
m  : Birim kiitle (Kg)

Tmo : Cikissicaklik (K)
Tn1 : Giris sicaklik (K)

Qecony - DBoruici st transferi (J)
¢, : Sabit hacimde 6zgiil 1s1 (J/kg . K)
P Helezon giicti (kW)
P Helezon bos iken gereken gii¢ (kW)
P> Helezon yatayda aktarim giicii (kW)
0 Helezon kapasite (Ton/h)
u Malzeme direng katsayisi
A Asindirma faktorii
k Zemin agis1 faktorii
D D1s ¢ap
d Delik ¢ap1
S Hatve
N Devir sayisi (dev/dk)
o Siit tozu yogunlugu (g/cm?)
Kisaltmalar
CAD :  Bilgisayar Destekli Tasarim
3D . Ug Boyutlu
GSM : Mobil lletisim Igin Kiiresel Sistem (Global System for Mobile
Communications )
RFID . Radyo Frekansli Tanima (Radio Frequency Identification)
PLC :  Programlanabilir Mantiksal Denetleyici (Programmable Logic Controller )
SMS :  Kisa Mesaj Hizmeti (Short Message Service)
RTC . Gergek Zaman Saati (Real Time Clock)
SD Kart : Giivenli Sayisal Hafiza Kart1 (Secure Digital Memory Card)
PVC : Poli Vinil Kloriir (Poli Vinil Clortir)
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1. GIRIS

Ulkemizde ve diinyada hayvancilik sektorii énemli bir ekonomik faktordiir.
Hayvancilik sektoriiniin 6nemli bir kismini ise biiyiikbas hayvanciligi olusturmaktadir.
Ulkemizde sadece 50 bas iistii biiyiikbas hayvan isletmesi sayis1 yaklasik 30.000
civarindadir. Biiyiikbas hayvanciliginda siirii yonetimi ve devamimin en Onemli
Ogelerinden biri buzagilarin bakimi1 ve beslenmesidir. Bu siirecte gosterilecek 6zen
gelecekte siirii sagligt ve devamini miimkiin kilacaktir. Buzagilar dogduktan sonra
stiriiden ayr1 bir sekilde buzagi kuliibelerine koyulurlar. Bu kuliibelerde 2-3 ay kadar siit
ve siit tozu mamalari ile ig¢iler tarafindan el ile beslenirler. Bu besleme isleminde buzagi
gelisimi ve sagligi i¢in bazi dikkat edilmesi gereken hususlar bulunmaktadir. Bunlar;

e Siit tozu ya da siit buzagiya yaklasik 39°C verilmelidir. Eger soguk olarak
verilirse buzag hastalanarak dlmektedir.

e Buzagilarin mamay1 bir giiniin sabah ve aksami olmak iizere annesinden
emiyormus gibi icmesi gerekmektedir.

e Mama biberonunun temiz olmasina ve sonrasinda sicak su ile temizlenip
yikanmasina dikkat edilmelidir.

e Mamanin her buzagiya ihtiyaci kadar verilmesi gerekmektedir.

e Hasta olan buzagilarin erken tan1 olmasi gerekmektedir. Erken tan1 buzagi
Oliimlerini ciddi sekilde dnlemektedir.

e Buzagilarin saglikli ve hastaliklara kars1 direngli biiytimeleri i¢in takviye
besinler verilmelidir. Ancak el ile beslemede bu hususlara dikkat edilmesi
¢ok zordur.

Ulkemizde elde edilen ya da 1slah edilen buzagilarin yaklasik olarak %15'
yukarida siraladigimiz hususlara dikkat edilmediginden 6lmektedir (Anonim, 2016). Bu
oliimlerin iilkemiz ekonomisine ve kalkinmasina kétii etkileri olmaktadir. Oliimlerin
nedenleri arasinda buzagilarin 6zen gosterilmeden beslenmesi ve bakilmasi biiyilik bir
sorun tegkil etmektedir. Buzagilarin 6zen gosterilmeden bakilmasinin ve beslenmesinin
en 6nemli faktorli insandir. Ciinkii iilkemizde buzagi beslenmeleri siitiin ya da siit tozu
mamasmin emzikli bir kovaya konularak insan eliyle buzagiya sunulmasi ile
yapilmaktadir. Buda tamamen buzagilara bakan insanin gosterecegi 6zen ve ilgiye
baghdir.

Yukarida siraladigimiz hususlara dikkat eden ve buzagilarin bakimi ve

beslenmesinin kolay, verimli, ekonomik ve 6zenli bir sekilde yapilmasi i¢in giiniimiiz



teknolojileri ile donatilmig bir buzagi otomatik sivi besleme makinesi ihtiyaci ortaya
cikmaktadir.

Buzagi otomatik sivi besleme makinesi ile buzagilarin insandan bagimsiz bir
sekilde teknolojiden faydalanarak planli, sistemli, kontrollii ve her buzagiya 6zel bakim
ile beslenmesi saglanarak bu Olim oranlarin1 diisiirmesi ve ayrica iilkemizde
hayvancilikta teknolojik makineler kullanimini yayginlastirma diisiinceleri ile 6nem arz
etmektedir.

Otomatik s1vi besleme makinesinde mama hazirlama ve beslemenin tamamen
otomatik olmasi ciddi oranda zamandan ve is¢ilikten tasarruf saglayacaktir. Bu makineyle
beslenen buzagilarin programda girilen mama miktarlarint i¢ip i¢medikleri
anlagilabilecektir. Makine tarafindan otomatik olarak kullaniciya gonderilen SMS’ ler ile
buzagi hastaliklarinin, 6liimlerinin 6nlenmesi saglanacaktir. Makine kendi kendini sicak
su ile yikayacagi icin hastalik olugmasini Onleyebilecektir. Makinedeki yazilim ve
donanim sayesinde her buzag: ile ilgili bilgiler SMS ile raporlanabilmesi isletme i¢in
bliyiik bir kolaylik olacaktir. Makine tlizerine ek modiiller takilarak makine mobil ya da
sabit sekilde ¢alisabildigi i¢cin buzagilarin kuliibelerinde barinma sekilleri degistirilebilir

olabilecektir.



2. KAYNAK ARASTIRMASI

C. Svensson ve M.B. Jensen (2007) tarafindan otomatik siit besleyiciler
tizerinden veri kullanimiyla hastalikli buzag tanmimlanmasi ¢alismasi yapilmistir.
Calismanin amaci hastaligin daha 6nceden siitten kesilen siit buzagilarindaki otomatik
besleyiciler tarafindan kaydedilen bazi davranislar iizerindeki etkisini arastirmaktir.
Deney Danimarkali bir arastirma ciftliginden 27, Isvecli bir arastirma ¢iftliginden 41
buzagiy1 iceriyordu. Buzagilar bilgisayar kontrollii bir siit besleyiciden sinirlayici bir
sekilde beslendi ve tliim buzagilar 3 ten 26 giine kadar genel durum, burun akintisi,
oksiiriik belirtileri, gobek fitig1, akciger rahatsizligi, rektal 1s1, diski tutarliligi, ¢ene
apsesi, viicut sagligi, kil derisi bulgulari lizerine toplanan bilgiler ile giinliik klinik testlere
tabi tutulmustur. 2 giinden fazla ishal, solunum hastaliklar1, ates, ya da belirsiz bir genel
durumdan ac1 ¢eken buzagilarin hastalikli oldugu diisiiniilmiistiir ve en az 2 giinliigiine
klinik hastalik belirtilerinden kurtulduklarinda iyilesecekleri belirtilmistir.

T.F. Borderas ve ark. (2009) hastalikla iligkili olan siit buzagilarinin beslenme
aligkanliklarindaki degisikliklerin otomatik 6l¢limii i¢in deneyler yapmislardir. 4 ayri
deneyde, buzagr mama robotu ile beslenen grup icindeki buzagilardaki hastaligin
beslenme aliskanliklarini degistirip degistirmediklerini ve bu degisimlerin diisiik ve
yiiksek siit oranlarindan etkilenip etkilenmedigini incelenmistir. Hastalifa yakalanan
buzagilara ve saglikli buzagilara aym1 beslenme yapilmistir. Klinik olarak belirlenen
hastaliklar1 takip eden giinler i¢inde, ayni beslenme olanagiyla yiiksek siit alimi ya da siit
yemi alan hasta buzagilar saglikli olanlarla karsilastirildiginda siit alimmi ve mama
robotuna yapilan ziyaretlerin sikligin1 azaltmis ve robota yapilan her ziyaretin siiresini
uzatmistir.

G.H. Wise ve J.P. LaMaster (1967) tarafindan yapilan ¢alismada buzagilar1 agik
kova ya da meme ile besleme sistemleri iki ¢alismada karsilastirilmustir. Ik calismada,
Holstein, Guernsey ve Jersey soyunu temsil eden 27 ¢ift disi buzag dort giinliik yastan
baslayan ve 175 giin boyunca uzanan karsilastirmalarda kullanilmistir. Giinliik verilen siit
miktarlar1 baslangi¢ olarak viicut agirliginin yaklasik %7 si kadardi. Bu miktar 14 giinliik
yasa kadar %10 ¢ikarilmis ve 56 giine kadar ayni1 oranda kalmistir. Bundan sonra emme
diizeyi sabit kalmistir. ishal durumu gériilme siklig1 agik kovalardan beslenen buzagilarda
memeden beslenenlere kiyasla daha ¢oktu fakat kilo artislar1 benzerdi. Bu 6n gozlemler
farkli stres kosullar1 altindaki buzagilar {izerine sivi beslenmenin iki sistemini

degerlendirmek i¢in gerekli oldugunu gostermistir.



Berberich, N. ve Grimm, H. (2013) tarafindan yapilan buzagi besleme
sistemlerinin buzag gelisimine etkileri incelenmistir. Buzag yetistirmede, dogumun ilk
haftalar1 boyunca beslenme siit ineklerinin performansi agisindan ¢ok 6nemlidir. Forster-
Technik GmbH sirketiyle birlikte, biiyiime ve daha sonrasinda performansa etkisine
iliskin kisitli beslenmeyi test etmek i¢in bir deneme yapilmistir. Kontrol grubuna su ana
kadar aligtiklar1 gibi giinde 6 litre verilmistir. Deneme grubuna kontrollii beslenme
planinda siit yemi ya da siit verilmistir ve 35 giinden 70 giine e kadar olan siireden
sonrasinda siitten kesilmislerdir. Her iki besleme sistemi kombinasyonu olabildigince
olumlu algilanmistir. Yogun besleme siiresince deneme grubunun gelisme ve
biiylimesinde biiyiik bir avantaj olusmustur.

M.B. Jensen (2008) yapmis oldugu calismada 8 li gruplar halinde barindirilan 96
buzagi, buzagr mama robotu tarafindan ya yiiksek siit ile ya da diisiik siit ile beslemistir.
Buzagilarin yaris1 4 ya da fazla gilinliik porsiyonlarda siitii igebilirken, buzagilarin diger
yarist siiti 2 veya daha fazla giinliik siit porsiyonlarinda tiiketmistir. Yiksek siit ile
beslenen buzagilar daha az siit 6&ilinlerine sahip oldugu belirtilmistir. Diger yandan diistik
siit ile beslenen buzagilar siire¢ boyunca ayni miktarda siit 6giinlerine sahip oldugu
belirtilmistir. Diisiik beslenen buzagilar mama robotunu daha fazla ziyaret etmistir bu da
onlarin daha ¢ok siit almaya calistiklarin1 gdstermistir. Bu ¢alismanin sonuglar1 6giin
tizerindeki kisitlamadan kacinmanin ve yiiksek siit izni sunmanin dogal emmeye c¢ok
yakindan benzeyen besleyici kullanimiyla sonug¢lanabilecegini one siirmiistiir.

C. L. Pelissier (1969) otomatik buzag: besleme adli makalesinde buzagi mama
robotlarint tanimlamistir. Son zamanlarda dikkate deger bir sekilde kabul goren ve
dikkatleri iizerine ¢eken bir besleme seklidir. Her bir agilda durup giinde alt1 kez 1lik siit,
tahil ve saman veren mobil, otomatik ve elektronik olarak kontrol edilen bir sistem oldugu
belirtilmistir. Hem tam yagl siit hem de siit ikame yemi tek basina ya da birlikte besleme
icin kullanilabilir fakat baz siit yemi tiirlerinde sorun ¢ikabilecegi belirtilmistir. Siit arzu
edilen makul herhangi bir sicaklikta verilecegi belirtilmistir. Bazt modeller ayn1 miktarda
stitli her buzagiya verir fakat miktar degiskenlik gosterebilecegi belirtilmistir. Her buzagi
aynt memeden emdigi ve beslenen her buzagidan sonra memeye otomatik olarak bir
dezenfektan sikildigi belirtilmistir. Siit veren mekanizma kendi kendine tahil ve saman
veren bir baglant1 tarafindan takip edildigi belirtilmistir. Buzagilara su verilmedigi fakat
sicak havalarda arzu edilirse siitiin i¢ine su eklenebilecegi belirtilmistir.

C. Svensson ve P. Liberg (2006) tarafindan yapilan calismada Isvec siit

buzagilarinin buzagi mama robotu ile beslenmesinin buzagilarin biiylime oranlarina ve



sagliklarina etkileri incelenmistir. Otomatik siit veren sisteme sahip ahirlarda tutulan iki
farkl1 grup buzagilarin boyutlart ve biiylime oranlart karsilastirilmistir. Deney Eyliil
2002’ den Subat 2004’e kadar olan siirede Isve¢’in giiney batisindaki 9 ticari siit
ciftliginde gerceklestirilmistir. Her ¢iftlik otomatik siit veren sistemi olan iki ahirla ve
farkli ahirlardan buzagilarin arasinda higbir temas olanagi saglanmaksizin, buzagilar 3-
35 giinliik olana kadar barindirilmis ve daha sonra rastgele numara listesiyle iki grup
ahirin birine teslim edilmistir. Hastaliklar her ii¢ haftada bir ciftligi ziyaret eden ve
fiziksel olarak biitiin buzagilar1 inceleyen veteriner ve ¢iftciler tarafindan kayit altina
alinmigtir. Ishal, klinik solunum sitemi hastalif1i ve artan solunum sistemi hastalig
degerlendirilmistir.

Lone Rasmussen ve ark. (2006) siit buzagilarmmin buzagi mama robotuna
tanitilmalarinda, besleme porsiyonlarma buzagi yaslarinin etkileri {izerine yaptiklar
aragtirmada ilk hafta boyunca, buzagilar giinliik siit ihtiyaglarinin daha azini tiiketip
tiiketmediklerini kontrol etmek amaciyla sorumlu kisi tarafindan yonlendirilmislerdir.
Besleyiciye yonlendirilen buzagilar giin sayis1 ve besleyiciye yapilan ziyaretler kayit
altina alinmistir. Sonuclar, daha geng¢ buzagilarin siit besleyiciye tanitimdan sonraki ilk
periyot siiresince siit besleyicisine ulasmada zorluk ¢ektiklerini ve ilgili kisi tarafindan
daha fazla yonlendirmeye ihtiya¢ duyduklarimi gostermistir. 6 giinliik buzagilarin biiyiik
gruplarinda siit besleyicisine ulagim i¢in daha az ¢aba gdsterdikleri ortaya konmustur.

Sofie Froberg ve LenaLidfors (2009) yaptiklar calismada Isveg kdkenli kirmizi
buzagilar1 ya serbestce siitle beslenmelerini sagladilar ya da otomatik besleyicili
gruplarda tutmuslardir. Buzagilar 2-8 hafta arasinda beslenmeleri, davranislari
gozlenmistir. Sonug olarak, serbestce emen buzagilar otomatik besleyiciyle beslenen
buzagilarla kiyaslandiginda daha az kat1 yiyecek yemistir daha fazla dinlenmistir daha az
yarar1 olmayan ve anormal davranis sergilemistir ve bazi buzagilar sik sik diger buzagilar
emmeye ¢aligmistir.

Mayumi Fujiwara ve ark. (2014) siit buzagilarinin otomatik buzagi besleyicisi ile
beslenen buzagi gruplarina adaptasyonunu etkileyen faktorleri incelemislerdir. Deneme
1'de 77 Holstein buzagis1 dogumdan sonra 5-6 giin i¢in bir kovaya bagli emzikten siite
istedikleri gibi erisim saglayabilecekleri agillarda yetistirilmistir. Siit alimlar1 ve kilo
kazanimlan kayit edilmistir. 6 glinden sonra, buzagilar otomatik besleyicili grup
agillarma tanitildi. Deneme 2°de, 55 Holstein buzagisi dogumdan 8-14 giinliigiine ya tekli
buzagi agillarinda kendi kendilerine ya da ciftli buzag agillarinda esli olarak

barmdirilmistir ve daha sonra grup agillarina génderilmistir. iki calismadan alinan veriler



birlestirildiginde buzagilarin otomatik siit besleyicilerini ne kadar hizli kullanmay1
ogrendikleri ve besleyiciyi kullanmay1 6grenmedeki gecikmeler arasinda biiyiik farklar
oldugu belirlenmistir. Dogumdan hemen sonra ¢ift olarak barindirma fayda saglamistir.
Daha geng olan buzagilar tanitma siiresince biiyiik olasilikla daha yasli olanlardan daha
gec alistiklar fakat 6zellikle dogumdan sonraki ilk haftada daha ding goriinenler ve ¢ogu
6 giinliik buzagilar cabuk alistiklart belirtilmistir.

Tez caligmas1 kapsaminda bir eksiklik olarak gordiigiimiiz buzagilarin barinma
sekilleri, beslenme davraniglar1 g6z oniine alinarak tasarim yapilmis, bir prototip tiretilmis
ve bu konuda bir patent basvurusunda bulunulmustur. Patent aragtirma sonuglarinda
benzer ¢alismalar bulunmustur. Ekler boliimiinde sirasiyla patent tarifnamesi ve patent

arastirma sonuglarina karsi savunma metinlerimiz ve benzer patentler verilmistir.



3. MATERYAL VE YONTEM

3.1. Hidrolik

Hidrolik, akigkanlar sayesinde kuvvet ve hareketlerin iletimi ve kumandasi
anlaminda kullanilmaktadir ve ayni zamanda akigkanlarn mekanik o6zelliklerini
inceleyen bilim dahdir.

Bir pompa araciligiyla depodan emilen hidrolik akiskana basing enerjisi yilikleyen
ve bu akiskanin basincinin, hizinin, debisinin, yoniiniin kontrol edilmesini saglayan
elemanlara ise hidrolik devre elemanlar1 ismi verilir.

Hidrolik devre elemanlari; Hidrolik tanklar, hidrolik pompalar, hidrolik
silindirler, hidrolik valfler, borular ve hortumlar, filtreler seklinde siniflandirilir (Anonim,
2007a). Tez calismasinda hidrolik devre elemanlarindan bazilari suyun ve siit tozu

mamasinin iletiminde kullanilmistir.

3.1.1.Hidrolik tanklar

Hidrolik akigkanin depolandigi, bekletildigi, filtrelendigi, 1sisinin atildigi yere
hidrolik depo veya tank ismi verilir (Sekil 3.1) (Anonim, 2007a).

Sekil 3.1. Hidrolik tank 6rnegi (Anonim, 2011c)



3.1.2.Hidrolik pompalar

Hidrolik depoda bulunan akigkan1 sisteme, istenilen basing ve debide gonderen
devre elemanina pompa denir. Pompa motor tarafindan tahrik edilerek iki gorev yapar.
[k &nce pompa giris boliimiinde bir vakum olusturur. Bu vakum sayesinde atmosferik
basing akiskani tanktan pompaya dogru gonderir. Daha sonra pompanin mekanik
hareketi, akiskan1 pompa i¢inden geg¢irip sisteme gonderir (Rohner, 1994).

Hidrolik pompalar kullanim yerlerine gore, istenilen basinglara gore secilerek
kullanilirlar. En yaygin kullanilan akigkan aktarim amach tipleri disli pompalar, paletli

pompalar, vidali pompalar, santrifiij pompalar, hortum pompalar seklindedir.

3.1.2.1.Disli pompa

Disli pompalar biinyesinde hassas olarak en az radyal ve eksenel bosluk
olusturacak bicimde g¢alisan bir ¢ift disli ve bir pompa gdvdesinden olugsmaktadir (Sekil
3.2). Digslilerden ilki motor mili ile irtibat halindeki tahrik mili sayesinde ¢alisir. Diger
disli ise, temas halindeki disleri ile tahrik dislisi tarafindan ¢alistirilir. Iki dislinin disleri
birbirinden ayrildig1 zaman pompa girisinden gelen akiskan, disli bosluklar ile pompa
govdesi arasinda sikisir ve bu sekilde sisteme gonderilir (Oven, A. ve Bogoglu, M. E.

2015).

(b)
Sekil3.2. Disli pompa 6rnegi; a) Emme, b) Sikistirma, ¢) Basma (Anonim3, 2016)

3.1.2.2.Paletli pompa

Paletli pompalar diisiik giiriiltiilii olmalar1 nedeniyle kapali alanda ¢alisan hidrolik
sistemlerde tercih nedeni olan bir hidrolik pompadir. Paletli pompalarin kapladiklari

hacim diger pompalara nazaran daha diisiik bir yapida oldugu i¢in pompa dis hacimlerine



gore trettikleri debi yiiksektir. Paletli pompalar iki farkl: tiirde tiretilirler bunlar; tek odali
ve ¢ift odal1 olmak tizeredir.

Paletli pompalar pozitif deplasmanli olarak ¢alisan aktarim pompalaridir. Pompa
milinin 180 derecelik donmesiyle artan hacim ile emis saglanir diger 180 derecelik
doniisiinde de azalan hacim saglanarak sikigtirma yaparlar. Pompanin sivi debisini
aktarmasinin oniinde herhangi bir engel yok ise basingsiz aktarim olusur eger direng
olusturan bir eleman var ise basingh aktarim olustururlar. Paletli pompalarda statorun,
pompa miline bagli olan rotordan kagik bir sekilde eksantrik olarak yerlestirilmesi ile
artan ve azalan hacimlerin olusturulmasi saglanir. Rotorun iizerinde bulunan kanallarda
ileri geri olarak serbest sekilde hareket edebilen paletler, pompa mili c¢alistirildiginda
merkez ka¢ kuvvetinin etkisiyle rotordan disar1 dogru hareket eder ve statora temas
ederek statorun ylizeyini takip ederler. Sekil 3.3’deki gibi bir sekle sahip paletli pompada
pompa mili ¢alistirilip saga dogru déonmeye basladigr anda ilk olarak stator ile rotor
arasindaki mesafe artma egilimi gosterir ve buraya giren siv1 paletler ile saga dogru taginir
ve daha sonra rotor ile stator arasindaki mesafe azalma egilimi gosterir ve paletler siviy1

azalan bu hacim tarafina basar (Anonim, 2013).

PALET
(KANAT) ROTOR

EMIS HATTI BASINC HATTI

\ STRATOR
GOVDE (KAM HALKASI)

Sekil 3.3. Kanatli pompa 6rnegi (Anonim, 2013)
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3.1.2.3.Santrifiij pompa

Santrifiij pompada c¢ark adi verilen ana eleman sabit eksen etrafinda belirli bir
acisal hizla doner. Basit olarak ¢ark, birbirine paralel iki diskin arasina radyal kanatlar
konarak imal edilir. Sekil 3.4’de gosterildigi gibi, ¢ark i¢indeki akiskan parcacigi, bir
taraftan ¢arkla beraber u hiziyla donme ekseni etrafinda donerken, diger taraftan w hiziyla
carka gore hareket edip carki terk eder. u ¢evresel hiz, w bagil hiz olarak adlandirilir.

Ici akiskan dolu bir cark, ekseni etrafinda doniince, merkezkac kuvvetlerinin etkisi
altinda akiskan B yiizeyinden disar1 ¢ikmaya baslar. Boylece, E yiizeyinden emilen
akiskan B yiizeyinden disar1 basilir (Anonymous, 2009).

Coriolis ku

Sekil 3.4. Santrifiij pompa (Anonymous, 2009)

3.1.2.4.Hortum pompa

Hortum pompa diger kullanilan adiyla peristaltik pompa, yuvarlanan bir
tekerlegin tlizerine 180° agiyla monte edilmis iki adet baski pabucu ve transfer edilecek
akiskani iceren giiclendirilmis kauguk hortumu donerek ve sirasiyla sikistirmasiyla
caligir. Doner pabuglar tarafindan sikistirilan hortum, pompa giris agzinda siirekli bir
emis saglar ve akiskan1 pompanin ¢ikigsina dogru basar (Sekil 3.5). Pompa govdesinde,
minimum bakim gereksinimi ve en iyi pompa performansinin alinmasini saglayan ve

stirtlinmeyi azaltan bir yaglama yagi mevcuttur (Anoniml, 2016).
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1. Pornpa givdesi
2. Silindirier

3. Pompa hortumu
4. Emme tarafi

5. Basma tarafi

(a) (b) (©

Sekil 3.5. Hortum pompa; a) Emme b) Sikistirma ¢) Basma (Anoniml, 2016)

3.1.2.5.Vidalh pompa

Bir gbvde i¢ine yerlestirilmis olarak ¢alisan bir, iki ya da i{i¢ vida veya rotora sahip
olarak ¢alisan pompalara vidali pompa denir. Pompalanmak istenen akiskan, vida disleri
arasindan veya govde ile vida arasindan, vidalarin eksenleri dogrultusunda hareket eder
(Sekil 3.6). Vidali pompalar, bir¢cok viskozitede sivilar1 pompalayabilir ve diger bir¢cok
cesit pompadan daha yiiksek hizlarda ¢alistirilabilir.

Vidali pompalar asindirict iceren akiskan maddeleri iyi iletemezler. Asindirict
parcaciklar, sikisarak kilitlenmeye sebep olabilirler veya akiskan, vidalarin yilizeyleri
boyunca ilerledik¢e vidalar arasinda gii¢lii bir asinmaya yol agabilir. Asindirici pargalar,
govde ile vidalar arasinda bulunan kiiciik bosluklar nedeniyle gdvdeye de hasar verebilir

(Anonim, 2007b).

Tahrik Mili

Sekil 3.6. Vidali pompa (Anonim, 2007b)
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3.1.3.Hidrolik valfler

Akis esnasinda akiskanlara yon veren, basinglarini ayarlayan devre elemanlaridir.
Temelde devrede istenilen hareketleri elde edebilmek i¢in akigkanin yoniinii degistirir
veya akiskanin akmasini engeller. Devredeki gorevlerine gore ii¢ sinifa ayrilir:

e Basing kontrol valfleri
e Akis kontrol valfleri

e Yo0n kontrol valfleri

3.1.3.1.Basin¢ kontrol valfleri

Hidrolik devrelerde akiskani belirlenen degerlerdeki basingta tutabilen valflerdir.
Pompalar akigkani sisteme siirekli olarak gonderdiginden, sistem basinci yiikselir. Olusan
fazla basinci ayarlanan degere indirmek i¢in basing kontrol valfleri kullanilir. Basing
kontrol valfleri kullanildig1 yere gore farkli 6zellikleri ve gorevleri vardir. Bu sebeple bu
valfler dort ¢esit olarak incelenir:

a) Emniyet valfi
Hidrolik sistemin basing hattinda bulunan basing kontrol valfidir. Genelde pompa

¢ikisina konur ve biitiin devrenin basincini ayarlar (Sekil 3.7).

(a) (b)

Sekil 3.7. Emniyet valfi; a) Semboli (Anonim, 2007a), (b) Sekli (Anonim, 2011c¢)

b) Basing diistirme valfi
Emniyet valfi olarak normalde aciktir. Hatta istenilen basing elde edildiginde,
hatt1 kapatip ve kilitlemek seklinde bir calisma prensibi vardir. Bu sayede valften

gecemeyen akigkan, sistemin diger elemanlarina daha fazla basing uygular (Sekil 3.8).
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[ 1
I
T P
(@) (b)

Sekil 3.8. Basing diisiirme valfi; a) Sembolii (Anonim, 2007a), (b) Sekli (Anonim, 2011c¢)

c) Basing siralama valfi
Emniyet valfi olarak ¢alisan basing siralama valfi, devredeki yeri ve baglantilarin
durumuna gore siralamali ¢alisma yapmak igin kullanilir. Ornek olarak iki silindirli bir
sistemde, birinci silindir de istenilen basing olusturduktan sonra ikinci silindiri ¢alistirir

(Sekil 3.9).

[r@ "
p T®

T L

Sekil 3.9. Basing siralama valfi Sekli (Anonim, 2011c)

d) Bosaltma valfi
Calisma sekli normalde kapalidir. X girisinden uyar1 geldigi zaman akiskanin

yolunu acarak akiskanin ge¢isini saglar (Sekil 3.10) (Anonim, 2007a).



14

Sekil 3.10. Bosaltma valfi (Anonim, 2007a)

3.1.3.2.Akis kontrol valfleri

Akiskanin akis miktarini ayarlayarak akis hizlarini kontrol etmek i¢in kullanilir.
Cek valf, kisma valfi, kapama valfi seklinde siniflandirilabilir.
a) Cek valf
Akiskanin yalniz bir yonde gegis yapmasina olanak taniyan valflerdir (Sekil 3.11).

(a) (b)

Sekil 3.11. Cek valf; a) Sembolii (Anonim, 2007a), b) Sekli (Anonim, 2011c¢).

b) Kisma valfi
Hidrolik devrelerde, akiskanin debisini ayarlamaya yarayan valflerdir. Musluklara
benzer sekilde, gecen akiskanin miktar1 ile oynayarak, hidrolik silindir ve hidrolik

motorun hiz devirlerini ayarlarlar (Sekil 3.12).

(a) (b)

Sekil 3.12. Kisma valfi; a) Sembolii (Anonim, 2007a), b) Sekli (Anonim, 2011c¢)
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c) Kapama valfi
Kapama valfi, gerektiginde el ile kapatilip agilabilir, bu sayede akiskanin gecisini
engelleyerek akis1 durdurur (Sekil 3.13).

(a) (b)

Sekil 3.13. Kapama valfi; a) Sembolii (Anonim, 2007a), b) Sekli (Anonim, 2011c)

3.1.3.3.Yon kontrol valfleri

Hidrolik devrelerde akiskanlara yon veren devre elemanlaridir. Pompadan gelen
akigskan yon kontrol valfleri aracilifiyla yon verilir. Yon kontrol valflerinin {izerinde
bulunan baglanti noktalar1 ve ¢alisma konumlarinin sayisina gore adlandirilir (Sekil 3.14)

(Anonim, 2007a).

A A A
] \ A ‘\\
T T A\ TIT A
P T PI J ']" PI I -I-
(a) (b) ©)

Sekil 3.14. Yon kontrol valfi; a) Birinci konum b) Ikinci konum c) 3/2 valfin ¢izimi (Anonim, 2007a)

P, basing hattini; A, is hattin1 ve T, tank hattin1 temsil etmektedir. Yon kontrol
valfleri kullanim yerlerine gore de siniflandirilabilir. Bunlar is elde etmek i¢in kullanilan
hidrolik devrelerdeki yon kontrol valfleri ve sadece akigkan aktarimi i¢in kullanilan yon
kontrol valfleri seklinde siniflandirilabilir. Akiskan aktarimi i¢in kullanilan yon kontrol
valfleri, genel amagh solenoid valfler (Sekil 3.15) ve gida sektoriinde kullanilan pinch

valfler (Sekil 3.16) bulunmaktadir.



16

Sekil 3.15. Genel amach kullanilan solenoid valf (Anonim, 2015a).

Sekil 3.16. Pinch valf (Anonim, 2015b).

Pinch valfler yumusak bir hortumu sikarak akisin kesilmesini ve tekrar hortumu
birakarak acilmasini saglayan bobin kumandali bir wvalftir. Sikma islemi, farkl
yontemlerle gergeklestirilebilir. Hortumun sikismasi pinch valflerinde bobinin
olusturdugu kuvvetle cekirdegin hareketi ile saglanir. Pinch valf bobin tahrikli
oldugundan dolay1 genellikle solenoid pinch valf olarak adlandirilir (Anonim, 2016b).

3.2. Otomasyon Elemanlari

3.2.1.Elektrik motorlari

Elektrik motorlari, elektrik enerjisini mekanik enerjiye g¢evirmeye yarayan

makinelerdir. Elektrik motorlar1 genelde iki boliimden olusurlar. Bu bdliimler, sabit
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olarak calisan ve govdeyi olusturan stator ve statorun merkezinde bulunan bir milin

etrafinda donen rotor ad1 verilen parcadir (Sekil 3.17).

Sekil 3.17. Elektrik motoru ve boliimleri (Anonim, 2011d)

Elektrik motorlarinin kullandiklar1 akima gére AC ve DC olarak siniflandirilan
cesitleri vardir. Elektrik motorlar1 sayesinde yiiksek devir gereken ¢alisma sartlar1 olusan
enerji ile gergeklestirilebilir. Fakat sanayi sektorlerinde eksenlerin gerektirdigi agisal
hareketler, daha diisiik devirler, daha yiiksek torklar gerektirebilmektedir. Boyle
durumlarda elektrik motorlarinin ¢ikislarina rediiktorler baglanabilir.

Lineer hareketin gerekli oldugu yerlerde lineer (dogrusal) DC motorlar
kullanilirlar. Lineer motorlarda stator lineer olarak yerlestirilir ve rotorun yerine statorun
merkezinde lineer sekilde yerlestirilmis bir milin ileri ve geri olarak hareket etmesi

seklinde ¢alisir. Sekil 3.18'de drnek bir lineer motor gosterilmistir.

pAabks bhaskiw

Sekil 3.18. Lineer motor (Anonim4)
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3.2.2. Sensorler

Insanlar giinliik hayatlarinda ses, 151k, basing, hareket gibi biiyiikliikleri ve
bunlarin etkilerini duyu organlar1 sayesinde algilar ve varliklarindan haberdar olurlar.
Fiziksel biiytikliikleri insanlar gibi algilayan ve bu algilama sonucunda gerekli sinyalleri
ileten elemanlar sensorlerdir (Sekil 3.19). Isi, 151k, basing gibi fiziksel ortam degisimlerini

algilayan elemanlara sensor denir.

Sekil 3.19. Ornek optik sensér (Anonim, 2012)

Fiziksel ortamlardaki degisimlerden hareketle, mekanik bir makineyi veya
elektronik bir devreyi g¢alistirmak istedigimizde sensorlerden faydalaniriz (Anonim,

2012).

3.2.2.1. Manyetik transdiiser ve sensorleri

Manyetik transdiiserler, ¢cevredeki manyetik degisiklikleri algilayarak ve bunun
sonucunda ¢ikisinda gerilim {ireten elemanlar olarak bilinirler. Manyetik transdiiserler,
endiiktif ve yar iletken olmak lizere iki ¢esit elemandan imal edilmektedir. Bobin,
endiiktif bir eleman oldugundan manyetik alan degisimi i¢inde bulundugunda uclarinda
gerilim olusur. Bobin uclarindaki gerilimin siirekli olmasi istendiginde miknatisin ya da
bobinin siirekli hareket halinde olmas1 gerekir yani siirekli degisen bir manyetik alan
icinde bulunmasi gerekir. Hareketin siirekli olmadigi zamanlarda bobin pasif olarak
caligir. Bir bobinin endiiktans degerinin degismesi i¢indeki niivenin konumuna gore belli

olmaktadir. Bobin uglarina diisen voltaj uygulanan gerilime gore degisir (Sekil 3.20).
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Sekil 3.20. Bobin igerisinde niive hareketi (Anonim, 2012)

Iletkenlerin icinden akim gectiginde iletkenlerin cevresinde manyetik bir alan
olusur. Bu olusan manyetik alanin i¢ine metal bir cisim girdiginde indiiktans degerini
degistirir. Bu indiiktans degisimi sensoriin iginde bulunan devrenin denge noktasini
degismesine neden olur. Sensdriin icine yerlestirilen ve 6l¢giim yapan devre sayesinde
metalin ne kadar yakin ya da ne kadar uzak oldugu tespit edilir. Bu sekilde algilama yapan

sensorlere elektronik devreli manyetik sensor denir. (Sekil 3.21) (Anonim, 2012).
Vidksek rekansl mansetib alan

o = L “Gicim. derer | LLan_‘ =
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Digilmsyon cewresi

Cisimn
Sekil 3.21. Elektronik devreli manyetik sensor (Anonim, 2012)

3.2.2.2. Seviye sensorleri

Bir maddenin seviyesinin, istenilen seviyede veya istenen seviyeler arasinda
tutulmasi islemine seviye kontrolii denir. Seviye kontrolii yapilacak sivilarin veya
katilarin seviye degisimleri farkli yontemlerle veya sensorler ile devamli olarak 6l¢iiliir.
Bu o6lcililen degerler istenilen kontrol sistemlerine gonderilir. Sistemde ayarlanmis
referansa gore seviye, belirlenen degerlerde tutulur. Seviye sensorleri genellikle temash
olarak calisan elemanlardir ve kabin igerisindeki maddenin bilinen bir noktadaki var
oldugunun veya yok oldugunun anlagilmasi i¢in kullanilir. Seviye sensdrleri montaj

edildikleri yere bagli olarak kabin, tankin veya deponun dolu, bos veya aradaki bir
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seviyede oldugunun sinyalini vermektedirler (Sekil 3.22). Bu tip seviye sensorlerinin
bazilari, ultrasonik sensorler, kuru ve kati malzemeler i¢in pedalli seviye sensorleri,
kapasitif sensorler, iletken sensorler hem sivi hem de kati malzemelerde kullanilan
titresim sensorleri, yatay veya dikey olarak montaj edilebilen tekli veya ¢oklu samandirali

seviye sensorleridir. (Anonim, 2013)

Sekil 3.22. Samandirali seviye sensorii (Anonim, 2009)

3.2.3. Termostatlar

Termostat ayarlanan sicaklik derecesine kadar maddenin 1sinmasi sonucunda
kontaklarmi acan bir elektriksel bir elemandir (Sekil 3.23). Termostatin kontaklarini
acmasiyla sistemdeki 1sitict olarak gdrev yapan rezistansa giden enerjiyi keser ve
maddenin asir1 1stnmasini engeller. Termostat 1s1y1 lizerinde takili olan metal bir aparat
ile algilar. Termostat, 1sitilan maddenin sicaklig1 diistiiglinde otomatik olarak tekrar

devreye girer. (Anonim, 2011a).

Sekil 3.23. Ornek bir termostat (Anonim, 2011a)
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Otomasyonlu sistemlerde genellikle Sekil 3.24’de gosterildigi gibi dijital
termostatlar kullanilir. Dijital termostatlarin sicaklik ayar dijital gostergesi ile ekranda
goziilkmektedir. Bu termostatlarda ledli sinyal lambalar1 da mevcuttur. Dijital termostatlar
i¢ ve dis sicakliklar1 6lgmenin yaninda ayarlandigi bir sicaklik degerine geldiginde alarm
verir veya baglanilan bir ikaz lambasini yakabilir. Dijital termostatlar termometrenin
gorevini yapmakla birlikte {izerinde bulunan rélelerle kompresor, fan, rezistans gibi

elemanlar1 kontrol edebilir (Anonim, 2014).

Sekil 3.24. Dijital termostat (Anonim, 2014)

3.2.4.Radyo frekans ile tanimlama sistemi

RFID; ingilizce agilim1 olarak “radio frequency identification” kelimelerinin bas
harflerinden olusturulmustur. Tiirk¢eye cevrilmis ifadesiyle; radyo frekansli tanima
sistemidir. RFID tanim olarak etrafin da anten saril1 olan bir mikrogip ve bir okuyucudan
olusan otomatik tanima sistemidir (Ustiindag, 2008). RFID sistemi temel olarak bes
elemandan olusmaktadir. Bunlar; etiket, okuyucu, okuyucuya bagl antenler, bilgisayar
ve yazilimlardir. RFID sistemlerinin ¢alisma prensibinde veri transferi 6nemli bir rol
oynar. Genelde etiket ve okuyucu arasindaki veri aligverisi, geri serpme modiilasyonu

Sekil 3.25°de sematik olarak gosterildigi gibi saglanmaktadir. (Finkenzeller, 2003)
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Sekil 3.25. RFID caligma sekli (Anonymous, 2014)

Okuyucunun gonderdigi elektromanyetik dalgalar antene ulagmakta ve etiket icindeki
devreleri harekete gegirmeyi saglamaktadir. Etiketin i¢inde bulunan kondansatér,
okuyucudan gelen dalgalardaki enerjiyi alarak mikrogipe verir. Mikrogip bu enerjiyi,
dalgalar1 okuyucuya geri yollamak i¢in kullanir ve okuyucu da yeni dalgay dijital veri
haline dondistiir.

RFID etiketi, sinirh kapasitede bellege sahip ve tasiabilen bir pargadir. Bu etiket farkli
ebatlarda veya cesitli sekillerde olabilir (Sekil 3.26) Etiketin piyasada diger kullanilan
isimleri tag veya transponder olarak ge¢mektedir. RFID etiketleri her tiir iiriine

gdmiilebilir sekilde ya da yapistirilabilir sekilde galisabilir (Ustiindag, 2008).



23

(d

Sekil 3.26. Cesitli RFID etiketler a) Yapiskanli (Anonim5), b) Anahtarlik (Anonimo6), ¢) Kulak d) Serit

RFID etiketleri iki genel sinifa ayrilabilir. Bunlardan ilki aktif, ikincisi ise pasif
etiketlerdir (Saatc¢ioglu,2009). RFID etiketlerinin igerisinde pil bulunanlara aktif etiket
denir. Bu pil etiketin i¢indeki bilgiyi korumay1 saglar. iginde pil bulunmayan etiketler
pasif etiket olarak adlandirilir. Pasif etiketler okuyucudan gonderilen radyo frekansini
alarak kendisini enerjiler, okuyucudan gelen komutu degerlendirir ve cevabini okuyucuya
yollar.

Aktif RFID etiketlerinde bir verici ve bir glic kaynagi bulunmaktadir. Pasif
etiketlerde ise gili¢ kaynag1 bulunmamaktadir. Pasif etiketler bir RFID okuyucu tarafindan
gonderilen frekanslar1 alarak sinyal yayar ve bilgi gonderirler. RFID okuyucular 1-3
metrede gii¢lii bir elektromanyetik alan olustururlar. Bu etkili alana giren pasif RFID
etiketleri elektromanyetik alanin etkisi ile etkinlesir ve sinyal gonderirler. Okuyucu bu
sinyali alarak bagli oldugu otomasyon sistemine gonderir.

RFID okuyucu, antenleri araciligiyla sifrelenmis dijital bilgiyi radyo dalgasi
olarak etikete gonderir. Bu dijital bilgiyi alan etiket aktive olarak okuyucuya geri sinyal
gonderir. Okuyucular etiket igindeki veriyi okuyabilir ayrica etiket lizerine veri de
yazabilirler. Bununla birlikte okuyucular bir veya birden fazla frekans araligini
destekleyebilirler. Okuyucu sistemleri alici, verici, kontrol islemcisi, bellek, giris / ¢ikis

ara yiizleri ve antenlerden olusur (Sekil 3.27.) (Ustiindag, 2008).
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Sekil 3.27. RFID okuyucu

RFID okuyucular ii¢ ¢esittir. Bunlar sabit, el terminali ve mobil olmak iizere
isimlendirilir. Sabit okuyucular, sabit yerlere yani duvarlara veya kapilara monte
edilebilirler. Sabit okuyucularin harici gii¢ kaynaklar1 bulunur. Genelde birden fazla
antene sahiptirler. El terminallerinde anten, donanimin i¢ine konulmustur ve tasinabilir

Ozelliktedir. El terminallerinde gii¢ kaynagi olarak pil kullanilir. (Ahson ve Ilyas, 2008).

3.2.5.Mikrodenetleyiciler ve Ardunio

Mikrodenetleyici; programlanabilir akill1 bir donanim elemanidir. Islemci, bellek,
programlanabilir giris, ¢ikis pinlerine sahiptir. Mikrodenetleyicilerin ¢alisma sekli genel
olarak sensor bagli girigslerinden alinan veriye gore programi calistiran ve cikistaki
elemani ¢alistirmasi seklindedir.

Bir mikrodenetleyiciye sahip bir¢ok elektronik kart vardir. Bunlardan en aygin
kullanilan elektronik kartlardan biri ardunio dur. Ardunio kartinin birden fazla gesidi
vardir. Bunlardan bazilari;

e Ardunio Uno (Sekil 3.28),
e Ardunio Mega (Sekil 3.29),
e Ardunio Leonardo (Sekil 3.30),
e Ardunio Due (Sekil 3.31)’dir.
Bunlardan en yaygin kullanilanlar1 Ardunio Uno ve Ardunio Mega’dir. Bu kartlarin

ozellikleri karsilastirmali olarak Sekil 3.31 da verilmistir.
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Sekil 3.29. Ardunio Mega 2560 kart1 (Anonymous, 2019b)

25



Uno

Due

Leonardo

Mega 2560

26

ARDUINO

(i) L
w LEONARDD N
®
A = : oo

T

BR
5

SER.T

TE

.
.hlt-t#

Sekil 3.31. Ardunio DUE kart1 (Anonymous, 2019d)

ATmega328 S5Wi12V 16MHz &/0 14/6
ATITSAMSXEE 3.3V2V 84 MHz 12/2 54112
ATmega32u4d S5WrIa2v 1eMHz 12/0 2007
ATmega2560 SW7-12V 1e6MHz 16/0 54115

Sekil 3.32. Ardunio Kartlarinin Kargilastiriimasi
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Ardunio kartlarinin istenilen sekilde ¢alismasi i¢in ardunio kartlarin dogru bir sekilde
programlanmasi gerekir. Biitiin programlama dillerinin temelinde algoritma mantig1
bulunmaktadir. Algoritma; bir problemi ya da bir isi istenilen sekilde sonuca ulastirmak
icin Onceden planlanmasi gereken adimlar seklinde tanimlanabilir. Algoritmada
kullanilan bazi evrensel olarak tanimlanmis temel sekiller bulunmaktadir. Bu sekiller ve
anlamlar1 Sekil 3.33'da gosterilmistir. Ardunio'da program yazma ve programi karta
yiikleme islemleri i¢cin Ardunio IDE programi kullanilmaktadir. Bu program Ardunio
resmi sitesinden {icretsiz olarak indirilip kullanilmaktadir. Ardunio programlamak i¢in

C/C++ dilleri ile benzer bir dil kullanilmaktadir (Aslan, 2017).

(:) Basla/Bitir

Arama/ I;lem

Denetim (Karar)

Cikis

<
O

iy Il Akis Yonii

Baglag

Onceden Tanimli [slem/Fonksiyon

Sekil 3.33. Algoritmada kullanilan evrensel olarak tanimlanmig temel sekiller
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3.2.6.Kontaktorler ve Roleler

Kontaktér, bobinine elektrik verildiginde kapali kontaklarimi agan acik
kontaklarimi kapatan ve ayrica uzaktan kumanda edilebilen elektromanyetik anahtarlar
olarak tanimlanir (Sekil 3.34). Kontaktorler, elektrik motorlar1 , rezistanslar veya giic
gerektiren elektrik tesislerinin kablo ile uzaktan kumanda edilmelerine olanak tanir.
Kontaktdrler termik réleler ile kullanildiklarinda kontrol ettikleri cihazlar veya tesisleri
asir1 yiikk akimlarina karsi1 korurlar. Kontaktdrler, cogu zaman algak gerilimde kullanilir

ve kumanda ettigi devreyi nominal akim altinda acabilir veya kapayabilir.

@ b@®

niive

hobin | bakr
halka

1 2 3 4
o0 [ N

paet
5 6§ kontaklar 78

Sekil 3.34. Kontaktoriin Temel Yapist (Anonim, 2011b)

Roleler; kiiglik bir akim ile giiglii bir aliciyr anahtarlayabilmek i¢in kullanilan
elektrik elemanlaridir (Sekil 3.35). Role bircok otomatik makinelerde, otomasyon
sistemlerinde otomatiklesmeye baslayan iiretim araglarinda birgok tip ve modelde
kullanilmaktadir. Réleler tek kontakli veya 5-10 kontaklisina kadar genis bir model
cesitliligine sahiptir. Rélelerin ¢alismast her modelde aynidir. 12V, 24V ve 220 V ile
calisan tipleri bulunmaktadir (Anonim, 2011b).
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Sekil 3.35. Role drnegi (Anonim, 2011b)

3.3. Buzagilarin Beslenmesi

Hayvancilik isletmelerinde siiriiniin devamliligin1 saglikli buzagilar olusturur.
Siirii varliginin siirekliligini saglamak i¢in buzagi bakimi ¢ok énemlidir. Bir hayvancilik
isletmesinin dmriiniin uzunlugunu genetik kapasitesi kaliteli olan saglikli buzagilar
olusturur. Saglikli buzagilarin biiyiitiilmesi ilk once ineklerin saglikli beslenmesi ve
kaliteli buzag1 tohumlariin kullanilmasiyla miimkiindiir. Kosullar saglanarak buzagi
dogduktan sonra buzaginin beslenmesi, bakimi ve ¢evresel faktorler ¢ok dnemlidir. Bu
sebeple buzagilarin bakimi ve beslemesinin 6zenli bir sekilde yapilmasi gereklidir.
Nitekim zaman igerisinde yaglanan siirlinlin ve hayvancilik isletmesinin devami bu
buzagilara baglidir (Ergun. A ve Arkadaglari, 2001).

Buzagilar dogduklar1 zaman veya ilk 24 saat icerisinde annelerinden ayrilarak ayri
bir yere konulmalidir. Buzagilara ilk ti¢ glin kesinlikle agiz siitii verilmelidir ve agiz
siitlinlin yaninda sivi gida da verilmelidir (Coskun ve ark., 1997). Sivi gida olarak
verilebilen gidalar; normal siit, eger siit yag1 yiiksek ise belirli oranda su katilmis siit,
siiredeki antibiyotik tedavisi goren hayvanlarin siitii ve mama verilebilir. Buzagilar
ortalama olarak 2 ay kadar s1v1 gida ile beslenmelidir ve ortalama olarak 4 litre s1v1 giday1
bir giinde tliketmeleri saglanmalidir. Sivi gida yaninda ayni zamanda buzagilarn
Onlerinde siirekli olarak su ve buzagi basglangi¢c yemi konulmalidir. Bu besinlere ilave
olarak buzagi baslangic yeminin istiine bir miktar yonca yapragi da konulmasi
Onerilmektedir.

Buzagilara sivi gidalar biberon, kova gibi malzemeler araciligiyla igebilirler.
Gelisen teknolojiye paralel olarak son zamanlarda buzagilarin sivi gidalarla toplu halde

beslenebilmesi i¢in buzagi besleme istasyonlar1 yapilmistir. Bu istasyonlarda, buzagilar
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otomatik ve bilgisayar destekli makinelerle beslendigi i¢in buzagilarin beslenme takipleri
kolaylikla yapilmaktadir (Sirakaya, 2008).

Buzagiya icirilen s1v1 gida gerektigi sekilde verilmezse buzagida rahatsizliklara
sebep olmaktadir. Buzagilara siit ile normalden daha fazla besleme, sindirim bozukluklari
ve ishal rahatsizliklarina yol acar. Siitiin kalite ve miktarinda yapilacak olan ani
degisiklikler sindirim rahatsizliklarina sebebiyet verir. Sindirim bozukluklarinin 6niine
gecmek icin her 6glinde igirilen siit dl¢iilmeli veya 6lgekli kaplarda beslenme sartlarina
dikkat edilecek sekilde verilmelidir. Eger siit fazla yagh ise (%5,5) daha az yagh siite
(%3,5) dondiistiiriilerek kullanilabilir. Bu sekilde bir islem bir miktar 1lik su ile yiiksek
yagl siit karisimiyla olusturulabilir. Bu sekilde sindirim bozukluklar1 ve ishal
rahatsizliklar1 6nlenir. Daha az yag igeren siitlerin fazla yagli siitlerin yerine kullanilmasi
durumunda sindirim rahatsizliklar1 olusmaz.

Buzagilar icin siit ile besleme programi ayarlandiktan sonra siit besleme seklini
diisiinmek gerekir. Buzagilar dogduklarinda annelerini emme giidiisii ile dogarlar. Ancak
modern yetistirme sartlar1 ana ile buzagimin ilk 24 saatte ayrilmasi gerektigini
onermektedir. Bu nedenle buzaginin annesini emmesi ihtimali olmamaktadir. Buzaginin
beslenmesi i¢in is¢iligi kolay ve saglikli metotlarin kullanilmasi gerekmektedir.
Buzaginin dogum sonrasi igmesi gereken miktar1 aldiginin anlagilmasi bakimidan elden
siit icirmek fayda olusturmaktadir. Emzikli kovalar ve agzi1 agik kovalar bunu yerine
getirmek i¢in en ¢ok kullanilan elemanlardir. Dezavantaj olarak; emzikli kovalar veya
biberonda, emziklerin temizliginde olusan sorun hastalik ihtimalini artirdig1 i¢in is¢ilige
dayali beslemede sorun olusturabilmektedir.

Siit sigir isletmelerinde siit toplam gelirin %60°n1 karsilamaktadir. Buzagi ve
envanter deger artis1 toplam gelirin %30’nu karsilamaktadir. Buradan hareketle bir
isletmenin karlihginda iiretilen buzagi sayismin dénemi ortaya ¢ikmaktadir. Isletmede
buzagi o6liimlerinin %2-12 (Ort. %4) arasinda olmasi normal bir kayip olarak kabul
gormektedir. Buna karsin, bu oran isletmenin sagladigi bakim sartlar ile biiyiik
farkliliklar olusturabilmektedir. Buzagi oliimleri isletmeye, ikame diive yetistirme
masraflarini, veteriner ve tedavi masraflarimi fazlalastirmasi ve toplam siit verim

miktarinin azaltmasi agisindan karliliga olumsuz sekilde etkimektedir (Goncii, 2013).
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3.4. Is1 Transferi

Is1 transferi, sicaklik farkindan kaynaklanan enerji aktarimidir. Bir ortam veya
ortamlar arasinda, bir sicaklik farki mevcut olan her durumda, 1s1 transferi kesinlikle
gerceklesir.

Is1 transferinin ger¢eklesmesine yol agan farkli 1s1 transfer tiirleri vardir. Kat1 veya
akigkan i¢inde, bir sicaklik farki olmasi durumunda gerceklesen 1s1 transferi i¢in iletim
terimi kullanilir. Bir ylizey ile hareket halindeki bir akiskan farkli sicakliklarda temasta
ise arada olusan 1s1 transferinde ise taginim terimi kullanilir. Is1 transferinin ti¢lincii tiirii
ise 1s1l 151n1m olarak isimlendirilir. Sonlu sicakliga sahip biitiin yiizeyler, elektromanyetik
dalgalar seklinde enerji yayarlar. Bundan dolayi, farkli sicakliklardaki yiizeyler arasinda,

herhangi bir engel yoksa 1sinimla 1s1 transferi olur (Incropera ve Dewitt, 2006).

3.4.1. iletim

Iletim, atomik ve molekiiler diizeyde hareketle iliskilidir. Bir maddenin daha
yiiksek enerjili par¢aciklarindan daha diisiik enerjili pargaciklarina, parcaciklar arasindaki
etkilesim sonucu olan 1s1 transferi olmasina iletim yoluyla 1s1 transferi denir.

Is1 gecisini baz1 uygun denklemlerle incelemek miimkiindiir. Bu denklemler,
birim zamanda aktarilan enerji miktarini hesaplamak i¢in kullanilir. Is1 iletimi i¢in Fourier
yasasi bulunmaktadir. Sekil 3.36’da T(x) sicaklik dagilimina sahip, bir boyutlu diiz duvar
icin denklem asagidaki gibi ifade edilir:
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Sekil 3.36. iletimle bir boyutlu 1s1 gegisi

" dT

— 3.1
L (3.1)
dT  T,-T;
— = (3.2)
dx L

n_ 5 12Ty
q,=-k=; (33)

Is1 akist (W/m?), 1s1 gecisi dogrultusuna dik birim yiizeyden, birim zamanda, x
dogrultusunda transfer olan 1sidir. Bu dogrultudaki sicaklik gradyani d7/dx ile dogru
orantilidir. Orant1 sabiti k, 1s1 iletim katsayis1 (W/m.K) olarak adlandirilir ve malzeme ile
ilgilidir. k katsayisinin isaretinin eksi olmasi, 1s1 gegisinin sicakligin azaldigi yonde

olmasinin bir sonucudur(Incropera ve Dewitt, 2007).

3.4.2. Tasinim

Tasimimla 1s1 transferi, bir akiskan i¢inde, iletimin ve kitle hareketinin birlesik
etkileri ile olusan enerji aktarimi olarak tanimlanir. Sekil 3.37°de 1sitilan yiizey {izerinde
bir akis vardir. Akigkan ve yiizey etkilesimiyle akiskanin hiz1 yiizeydeki sifir degerinden,
akis ile ilgili bir u. hizina ¢ikar. Bu akis bolgesi, hidrodinamik sinir tabaka olarak

adlandirilir. Yiizey ve akiskan sicakliklar1 farkli ise akigskan i¢inde sicakligin, y=0’da T
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degerinden 7t degerine degistigi 1s1l sinir tabaka bolgesi olusur. 7>T ise, yiizey ile dis

akiskan arasinda taginimla 1s1 transferi olur.

Hiz dadilimi
uly}

Isitilan
’ uly} yiizay

Sekil 3.37. Tasinimla 1s1 transferinde sinir tabaka gelisimi

Tasinimla 1s1 transferi, akisin tiiriine gore siniflandirilabilir. Akis; fan, pompa gibi
bir dis etkenle olusuyorsa buna zorlanmis taginim ile 1s1 transferi denir. Buna karsin,
akiskan icindeki sicaklik degisimlerinin neden oldugu yogunluk farklarindan
kaynaklanan kuvvetleri ile olusan tasinima ise dogal taginim 1s1 transferi denir. Taginim

ile 1s1 transferinin tiim tiirleri i¢in kullanilan denklem asagidaki gibidir:

q =h(TsT) (3.4)

Burada, tasinimla 1s1 akis1 ¢ (W/m?), yiizey ve akiskan sicakliklar1 arasindaki fark
(Ts- Tw) ile dogru orantilidir. Orant1 katsayis1 & (W/m?.K) 1s1 tasinim katsayis1 olarak
adlandirilir. Bu katsayi, ylizey geometrisine, akigkan hareketinin tiiriine ve akigkanin bazi

termodinamik 6zelliklerine gore belirlenen sinir tabakadaki kosullara baglidir.
3.4.2.1. i¢ akista 1s1 transferi

Sekil 3.38’de dairesel kesitli bir boruda m sabit kiitlesel debili bir i¢ akis
gosterilmektedir. Burada i¢ ylizeyde taginimla 1s1 transferinin gergeklestigini kabul ederek
ve akigkanin kinetik ve potansiyel enerji degisimleri goz ardi1 ederek bir kontrol hacmi

icin enerji korunumu denklemi yazilirsa,
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dqcony = md(c, Ty + pv) (3.5)

elde edilir. Akigkanin miikkemmel gaz kabulii ile ve ¢, sabit alinarak denklem

sadelestirilirse,
Adqcony = Mmc,dTy, (3.6)
Qcony = MGy (Tm,O - Tm,i) (3.7)

elde edilir. Burada gconv boru i¢in toplam 1s1 transferidir. 7, boru ¢ikis ortalama

sicakligi, 7,,; boru giris ortalama sicakligi belirtmektedir (Incropera ve Dewitt, 2007).
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Sekil 3.38. Boru i¢ akis i¢in kontrol hacmi

3.5. Otomatik Sivi Besleme Makinesi Patent Siireci

Patent siirecleri incelemeli ve incelemesiz olarak ayrilmaktadir. 2016 yilinda
bulus bagligi buzagilar i¢in otomatik sivi besleme yontemi olarak incelemeli patent
basvurusunda bulunulmustur. incelemeli patent siireci yaklasik 3 yil siirmektedir.
Dolayisiyla patent siireci halen devam etmektedir. Patent istemlerimizde otomatik sivi
besleme makinemize daha sonradan eklemeyi diisiindiiglimiiz 6zellikleri de eklemis

bulunmaktayiz. Patent tarifnamemiz Ek-1’de verilmistir.
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Patent basvurusu siireci iginde tarafimiza arastirma raporu gelmistir. Bu raporda

2 adet patent ile baz1 benzer 6zellikler bulundugu 6ne siiriilmiistiir. Bu arastirma raporuna

sundugumuz savunma Ek-2‘de verilmistir.

3.6. Otomatik Sivi Besleme Makinesi

Otomatik buzagi besleme makinesi buzagilarin beslenme ihtiyaglar1 gz oniine

almarak projelendirilmistir. Thtiyaglara gére makine 6zellikleri asagida belirtilmistir.

Makine 220 V elektrik ile ¢calismalidir.

Buzagilara siit tozu mamasi vermelidir.

Siit tozu mamasi 39° C de verilmelidir.

Beslenen buzagilarin kendi kimliklerine gore besleme program girilebilmelidir.
Toplu olarak barindirilan buzagilarin bulunduklar1 bélmelerde tanimlanabilmeleri
icin makine lizerinde sensorler bulunmalidir.

Tekli olarak barindirilan buzagilar i¢in RFID' 1i besleme istasyonu olmalidir.
Giin i¢inde beslenen buzagilarin istenilen besini i¢ip igmedigi kayit edilmelidir.
Buzagilara mamalar1 sabah, aksam 1, 2 ve 3 litre seklinde istenilen olgiide
verilebilmelidir.

Makine korozyona kars1 dayanikli olmalidir.

Makinenin 25 kilogramlik siit tozu deposu olmalidir.

Makine otomatik olarak kendini temizlemelidir.

Otomatik buzagi besleme makinesinin ihtiyaglara gore genel plam1 Sekil 3.39. ‘de

gosterilmistir.
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Sekil 3.39. Otomatik s1vi besleme makinesi taslak genel plani
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Sekil 3.38.’de gosterilen genel tasarimda kullanilmasi planlanan temel elemanlar

Cizelge 3.1.’de gosterilmistir.

Cizelge 3.1.0tomatik buzagi besleme makinesinde kullanilmasi planlanan temel elemanlar

_KoDU_| ADI |apET|6zZELLIKLER]

M1 HELEZOMN MOTORU 1 12V, 10A

o SOT TOZU DUSURUCO - 12V, 10A
MOTORU

M3 SUT TOZU KARISTIRICI 1 |12V, B0mA

M5 SAMNTRIFUJ POMPA 1 12V, 10A

MG HORTUM POMPA 1 12V, 0,25A

Vi1 SELENOID VALF 1 12v

V2 SELENOID VALF 1 12v

V3 SELENOID VALF 1 12V

Al ANALC}G.._SE'_E_."WE 1 o\
SENSORU

8 | OM-OFF SEVIYE SENSORU 1 12v

02 ON-OFF SEVIYE SENSORU 1 12v

Tl REZISTANS 1 AW

T2 REZISTANS 1 2kw

L1 LINEER MOTOR 1 249y
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3.6.1. Mekanik tasarim

Otomatik buzagi besleme makinesinin tasarimi bilgisayar ortaminda 3D olarak
yapilmigtir. Otomatik buzagi besleme makinesi, buzagilarin kuliibelerine konulma
sekline bagli olarak iki sekilde tasarlanmistir. Bunlar kuliibelerde toplu olarak konulan
buzagilar i¢in otomatik sivi besleme makinesi (Sekil 3.40) ve kuliibelere tek konulan
buzagilar igin s1v1 besleme makinesidir (Sekil 3.41). Iki farkli tasarimda ortak olan iki

ana bolum ve farkli olan iki bolim daha mevcuttur.

SUT TOZU HATNES

£z simmar ANA GOVDE

AMALDG . HELEZEW
SENERD- AOTORL

Sekil 3.40. Kuliibelerde toplu olarak konulan buzagilar i¢in otomatik sivi besleme makinesi

__ Tasiyici iskelet

. Hareketll emzik
sistemi

Sekil 3.41. Kuliibelere tek konulan buzagilar i¢in otomatik sivi besleme makinesi



38

[k ana béliim 1,5 mm 304 kalite paslanmaz sacdan tasarlanmustir. ilk ana béliim
su pompasi, selenoid valfler, 1sitict rezistanslar ve su depolari elemanlarini iizerinde

tagtyan boliimdiir (Sekil 3.42).

Sekil 3.42. Otomatik s1vi besleme makinesi ilk bolim
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Ikinci ana bolim 1,5 mm DKP sacdan imal edilmistir. Ikinci béliimiin icine 50x25
mm ebadinda U demirleri kaynatilarak atalet momenti etkisi sonucunda saclarin

mukavemeti artirilmistir (Sekil 3.43 (a), (b), (¢)).

()



(b)

40
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©

Sekil 3.43. Otomatik siv1 besleme makinesi ikinci béliim; a) Dis goriiniim , b) i¢ goriiniim, ¢) Boyanmus
gorinim
Bu béliimde siit tozu deposu bulunmaktadir. ilk deneme tasarimda siit tozu

deposu siit tozunun akigini saglamak icin tiggen prizma seklinde imal edilmistir (Sekil

3.44).
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it tozu konulan

Sekil 3.44. Siit tozu deposu tiggen prizma seklinde ilk tasarim

Ancak liggen prizma seklindeki siit tozu deposu tasarimi imal edilip denendiginde
siit tozunun deponun yan duvarlarinda ve kendi i¢inde yapisip kaldigi, bu yiizden siit

tozunun mama karigtirma kabina akmadig1 gézlemlenmistir (Sekil 3.45).

Sekil 3.45. Siit tozunun yan duvarlara ve kendi i¢inde yapigmast
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Siit tozunun yan duvarlara yapismamasi ve akisin siirekli saglanmast igin siit tozu
deposu boliimii Sekil 3.46'daki gibi yeniden tasarlanip imal edilmistir. Burada yan
duvarlara esnek, seffaf PVC malzeme sabitlenmistir. Bir motor vasitasi ile bu PVC
malzemeye darbe yapilmaktadir. Bu sayede siit tozunun yapismasi engellenerek deponun
en alt kisminda bir motor ile tahriklenen helezon ile siit tozu karistirma kabina

gonderilmis olacaktir.

Sekil 3.46. Otomatik s1vi besleme makinesi siit tozu bolimii

Karistirma kabinda mamanin istenilen litreye kadar dolmasini saglayan analog
seviye sensOrii bulunmaktadir. Besleme islemi bittikten sonra mama karistirma kabini
yikamak i¢in deterjan gerekmektedir. Bu deterjani bu boliimde bulunan peristaltik pompa,

karistirma kabina gondermektedir (Sekil 3.47 (a), (b)).



(b)

Sekil 3.47. a) Peristaltik pompa, b) karistirma bdliimii

44
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Buzagilarin tek olarak barindigi durumda, buzagilarin beslendigi emzik {initesi
bu boliimde bulunmaktadir. Emzik iinitesi bir lineer motora baglidir. Bu motor sayesinde

emzik hareket edebilmektedir (Sekil 3.48 (a), (b)).

()
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(b)

Sekil 3.48. Otomatik s1vi besleme makinesi emzik boliimii a) Boyasiz, b) Boyali

Farkli olan ilk boliim buzagilarin tek olarak barindirildig: sekil i¢in gerekli olan
bolimdiir ve makineyi tasiyan ving, saryo ve koprii elemanlarindan olusmaktadir (Sekil
3.49 (a), (b)). Makine ving sayesinde manuel olarak asagi ve yukari yonde hareket
edebilmektedir. Makine i¢inde siit tozu bittiginde kullanici makineyi asagiya indirerek
slit tozunu haznesine doldurabilmektedir. Makine mobil olarak kullanildig: i¢in koprii
tizerinde bulunan ve vinci ve makineyi tasiyan saryo vasitast ile ileri geri hareket

etmektedir. Bu sayede kuliibelerde bulunan her buzagiya ulagabilmektedir.



(b)

Sekil 3.49. a) Saryo ve vinc, b) Saryo ve ving montajli otomatik sivi besleme makinesi

47
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Farkli olan ikinci bdliim ise buzagilarin toplu olarak barindirildigr sekil igin
gerekli boliimdiir ve bu bolim RFID'li besleme istasyonudur (Sekil 3.50). Bu besleme
istasyonu buzagilarin toplu olarak bulunduklari alana kurulur. Buzagilar istedikleri zaman
istasyona girebilirler. Girdiklerinde RFID sistemi buzagilarin boyunlarina asili RFID
etiketlerini okuyarak kullanici tarafindan programda girilmis olan beslenme programini
buzagiya hazirlayarak verir. RFID sistemi, eger ayni buzagi ayn1 6giin i¢inde tekrar

gelirse buzagiy etiketinden taniyarak buzagiya mama hazirlamayacaktir.

Sekil 3.50. Otomatik sivi besleme makinesi genel goriiniimii
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3.6.2. Is1 hesaplari ve motor secimleri

3.6.2.1 Is1 hesaplan

Otomatik buzagi besleme makinesi tasariminda 10 adet buzagiy1 bir 6glinde
besleyebilecek 60 litrelik bir su 1sitma kab1 bulunmaktadir. Bu su kabi beslenme zamani
gelmeden once 40 °C' ye 1sitilmalhidir. Kullanicida bu gegen zamani dikkate alarak
beslenme zamanlarini sisteme girecektir. Asagidaki formiiller ile su kabimizin ne kadar

zamanda 1sinacagini bulabiliriz.

Qeconv = mcv(Tm,O - Tm,i) (3.1)
c=1 cal/g°C
Tmo=20°C

Suyun 6zgiil agirhigini 1g/cm?® alirsak 60 litre su oldugundan 60 kg olur,yani 60000 g
agirhigindadir.

Geomv = 60000. 1. (40-20)

Geonv = 1200000 cal bize gereklidir.

Bu kalorinin watt’a doniistimii ;

Geonv =0,24.P.t (3.2)

P: Segtigimiz 1siticinin giici 2000 W tir (Makinenin 220 V ile ¢alismasi igin).
t: Gegen zaman (s)

1200000 = 0,24.2000.t
t = 1200000/0,24.2000
t=2500s =41,6dk

Kullanici ¢ = 41,6 dakikay1 goz oniine alarak buzagi beslenme zamanini girecektir.
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3.6.2.1 Motor secimleri

Otomatik sivi besleme makinesinde, helezon motoru, emzik lineer motoru su
pompasi, peristaltik pompa kullanilmaktadir.

Helezonun boyutlandirilmast  tasarima uygun sekilde tasarlanmig ve
Olciilendirilmistir. Bu dlgiiler asagida belirtilmistir;

D = 0,08 m (Helezon dis ¢ap)

d =0.027 m (Helezon delik ¢ap1)

S'=0.08 m (Helezon adimi)

N =55 dev/dk (Helezon devri)

L =0,56 m (Helezon uzunlugu)

Helezon motorunun se¢iminde asagidaki hesap yontemi kullanilmistir ve burada
5 =0,65 g/cm® (siit tozu yogunlugu )almmustir.

Helezon kapasite hesabini;

O = 60%* )% k* 9 * (m (D>-d?) / 4) * (S*N) (3.3)

formiilii ile hesap edebiliriz.

Helezon gii¢ hesabini ise ;

P =P +P; (3.4)
Pi=D*L/20 (3.5)
Pr=u*Q*L /367 (3.6)

formiilleri ile hesap edebiliriz.

Yukaridaki formiillerde 4 = 0.4, k = 1, u = 1.2 seklinde alinmistir. (Kaynak ver)

O = 60%0,4*1%0,65%(3,14%(0,082-0,0272) / 4) *0,08*55

0O = 0,33 Ton/h gikmaktadir.

P;=0,08*%0,56/20
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P;=0,002kW

P>=1,2%0,34*0,56/367

P>=6,2*10" kW

P =0,002+62*10*

P =0,0026 kW

olarak hesap edilmistir ve piyasada bulunan 120 W, 55 dev/dk’ lik bir motor
secilmistir.

Emzik lineer motorunun se¢iminde kullanilacak kriter motorun strok
uzunlugudur. Ciinkii bu motor emzigi besleme istasyonuna siirmekte ve daha sonrasinda
geri ¢ikarmaktadir. Motor ¢alisirken karsisinda herhangi bir engel olmadigi i¢in piyasada
bulunan en diisiik gii¢lii 100 mm stroklu motor se¢ilmistir.

Mama hazirlamada gerekli olan maksimum sicak su ihtiyaci 3 litredir ve bu suyun
en kisa zamanda kaba dolmasi1 gerekmektedir. Bunun i¢in segilen pompanin piyasada
bulunan en diisiik giicte ve sicak suya dayanikli bir pompa olmasi gerekmektedir. Bu
ithtiyaclara gore, 120 W giiciinde ve debisi 40 1/dk olan bir pompa secilmistir.

Peristaltik pompa se¢iminde pompanin debisi goz Oniine alinmistir ve deterjan
ihtiyacina gore secilmistir. Yikama i¢in yaklasik 10-20 ml kadar bir deterjan yeterli

olacag diisiiniilmiistiir. Bunun i¢in debisi 6-24 ml/dk olan peristaltik pompa se¢ilmistir.

3.6.3. Elektrik - Elektronik tasarim

Otomatik buzagi besleme makinesinin otomatik olarak calismasi planlanmistir ve

bu otomatik olarak ¢alismay1 saglayan elemanlar Cizelge 3.2 ' de verilmistir.
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Cizelge 3.2. Otomatik buzag1 besleme makinesinde kullanilan otomasyon elemanlari

KODU ADI ADET |OZELLIKLER
1 16LIK ROLE KARTI 2 12V-220V
iz GUC KAYNAGI 1 24V
3 GUC KAYNAGI 2 12V
4 ROLE 4 24V
5 DIJITAL TERMOSTAT 2 220V
6 ARDUNIO MEGA 2560 1 12V
7 SIGORTA 2 64
8 SIGORTA 1 10A
9 SIGORTA 1 25A

10 KACAK AKIM ROLESI 1 32A

11 KONTAKTOR 1 220V

12 REZISTANS 2 2kW

13 SOLID STATE ROLE 1 220V

14 SMS MODULD 1 12V

15 ARDUNIO SD KART MODULU 1 5V

16 ARDUNIO RTC MODULU 1 5V

17 RFID OKUYUCU 1 5V

18 ENDUKTIF SENSOR 2 24y

19 KAPASITIF SENSOR 1 v,

GND Teknik firmasinin GGS01 GSM/GPS Shield, Simcom’un SIM900 GSM

modiilii kullanilarak (Sekil 3.51), makinenin kullanici ile olan haberlesmesi saglanmaistir.

Sekil 3.51. SIM 900 GSM modiilii
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Otomatik buzagi besleme makinesinin 220V, 24V, 12V c¢ikis elemanlarinin
kontroliinii saglamak i¢in 12 V 16 kanal role kart1 kullanilmistir (Sekil 3.52).

Sekil 3.52. 12V 16 kanal role karti

Otomatik buzagr besleme makinesinin buzagilar1 ger¢ek zamana gore
besleyebilmesi i¢in elektrik kesilse dahi ¢alismaya devam eden bir saat modiiliine ihtiyaci

bulunmaktadir. Bu ihtiyaci saglayan saat modiilii DS 1302 modiiliidiir (Sekil 3.53).

Sekil 3.53. DS1302 RTC modiili

Kullanict eger tiim buzagilarin ge¢mise yonelik olarak ne kadar mama igip
igmedigini kayit altina almak isterse bu verilerin otomatik olarak kayit altina alinmasi
gerekmektedir. Bunu saglayacak olan eleman ise SD kart modiiliidiir (Sekil 3.54). Bu kart
taginabilir Ozellikte oldugu i¢in makine iizerinden alinip kisisel bilgisayarlara da

takilabilir.
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Sekil 3.54. SD kart modiilii

Otomatik buzagi besleme makinesinin elektrik panosu olarak 60x80x20 cm
ebatlarinda opak IP 65 sinifi bir pano kullanilmistir (Sekil 3.55). Bu panoya tiim elektrik

elemanlar1 ve otomasyon i¢in gereken tiim elektronik elemanlar monte edilmistir.

Sekil 3.55. Otomatik sivi besleme makinesi panosu
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Otomatik sivi besleme makinesinin ticari bir {iriin oldugu i¢in elektrik devre

semasinin bir kismi tezde paylasilmistir (Sekil 3.56 (a), (b)).
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Sekil 3.56. Otomatik s1v1 besleme makinesi elektrik devresi a) Elemanlar] b) Elemanlar2
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3.6.4. Ardunio kartinin programlanmasi

Otomatik buzagi s1vi besleme makinesinin otomasyonu i¢in Ardunio Mega 2560
kart1 kullanilmistir. Sekil 3.57 de kartin pinlerinin giris ve c¢ikislar1 belirlenmistir.
Otomatik s1v1 besleme makinesi yazilimin sadece bir kismi tezde paylagilmistir. Otomatik
stvi besleme makinesinin algoritmasi Sekil 3.58 de verilmistir.

FELEESEEES T F i i i i i i i iiffdi i i fii s i fir i/ f i fGIELSLAR

pinMode {22, OUTEUT); // M1 HELEZON
pinMode {24, OUTEUT); // M2 SUTTOZU DUSURUCT
pinMode (26, OUTPUT); // M3 KRRISTIRICI

pinMode (28, OUTPEUT): // M4 SRRYO VINC ILERI
pinMode (27, CUTEUT); // M4 SARYO VINC GERI
pinMode {30, OUTEFUI);// M5 POMFAl

pinMode {32, OUTEUT):// WM& DETERJAN POMPAST
pinMode (34, OUTEUT); // M7 DONERLIEMZIK YIERMR
pinMode (36, OUTEUT);// M3 EMZIKSUPUSKURIME
pinMode (38, OUTEUI): // L1 LINEER MOTOR ILERI
pinMode {37, OUTFUT}; // L1 LINEER MOTOR GERI
pinMode {40, OUTEUT); // V1 VALF MAMA

pinMode (42, OUTEUT);// V2 VALF 40

pinMode {44, OUTEUT):// V3 VALF &0

pinMode {46, OUTEUT); // T1 REZ40

pinMode {48, OUTEUI);// T2 REZ &0

pinMode (50, OUTBUT):// V4 EMZIK YIKRMAL VALFI
pinMode (31, OUTEUT};// lamba SUITOZU YOK

FESEEELSSITEESEIE LTSI EL I L LT EEIFTELLFEEEL I E LT FEELL S ELF P17 7 GIRISLER

pinMode {40, INPUT);// RNALOG SEVIYE SENSORO
pinMode {41, INEUT);// BUZAGI-1

pinMode (32, INEUT);// BUZAGI-2

pinMode (43, INEUT);// BUZAGI-3

pinMode {34, INEUT);// BUZAGI-4

pinMode {45, INEUT):// BUZAGI-S

pinMode {46, INEUT);// BUZAGI-6

pinMode {47, INFUT);// BUZAGI-T

pinMode {48, INPUT):// BUZAGI-8

pinMode {49, INPUT);// BUZAGI-9
pinMode {10, INFUT) ;// BUZAGI-10
pinMode {411, INFUT) ;// BUZAGI-11
pinMode (312, INFUT) ; // REFERRNS
pinMode (13, INFUT}) 7 // butonlar
pinMode {314, INFUT) ; // TERMOSTATZ2
pinMode {415, INFUT) »// TERMOSTAT3
pinMode {52, INPUT):;// ON-OFF 40 LIK
pinMode {35, INPUT);:;// ON-OFF 40 LIK ALT
pinMode (53, INPUT):;// ON-OFF &0 LIK
pinMode (33, INPUT):;// ON-OFF 60 LIK ALT
pinMode {51, INBUT);// 50N

pinMode (41, INFUT):// ERPASITIF

Sekil 3.57. Ardunio kart1 giris ¢ikiglarin belirlenmesi
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Sekil 3.58. Otomatik s1vi besleme makinesi algoritmasi
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Besleme suyunun Sicaklik - Zaman grafigi Sekil 3.59° de verilmistir. Suyun
sicakligi 39 © C derece oldugunda rezistansin enerjisi kesilmistir. Ancak enerji kesildigi
halde suyun sicaklig1 42 ° C dereceye kadar ¢ikarak sabit kalmistir. Eger suyun sicakligi
35°C —36 °C oldugu zaman rezistansin enerjisi kesilirse suyun sicaklig1 yaklasik olarak

39 °C derecede sabitlenecektir.

Zaman (dk) |Sicakhk

] 22

7 23
13 24
12 25 Sicakhik
16 26 (°C)
18 27 45
21 28 40 i
25 29 35
27 31 30
32 32 25
33 33 20 1 == Sicaklik
36 34 15
39 35 10
40 36
42 37 0

Zaman

44 39 4] 10 20 30 40 50 60 CH{)
46 40 (
50 42
52 42
55 42

Sekil 3.59. Besleme suyu Sicaklik — Zaman grafigi

Otomatik buzagi besleme makinesinin ana menii ve alt menii olusturulmasi

yazilimlart Sekil 3.60, Sekil 3.61, Sekil 3.62 de verilmistir.



void girisMenu() {

H

awitch (Mmenu) |
case 0:
Mmenu = 1;
break;
case 1:
Frlod.clear():
led.setCursor (0, 0):
led.print (">BUZRAGILAR ")
led. setCursor {0, 1):
led.print (" BESLENME ZRAMANT il B

break;
ca3se 2:

f/led.clear();
led.setCursor (0, 0):

led.print (™ BUZRAGILAR "):
led. setCursor (0, 1)
led.print (">BESLENME ZRAMANT L
break;
case 3:

f/lled.clear();
led.setCursor (0, 0):

led.print (">SAAT AYART ! A
led. setCursor (0, 1)
led.print {™ TARIH AYARI g -
break;

case 4:

ffled.clear();
led. setCursor (0, 0);
led.print (™ SLAT AYARI ")z
led. setCursor (0, 1)
led.print (">TARIH AYRART g T
break;
case 5:
Mmenu=4;
break:

Sekil 3.60. Otomatik sivi besleme makinesi ana mentisii
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void BuzagiMenu() {
switch ({bmenu) |
case 0:
bmenu = 1:
break;
caze 1:
ffled.clear():
led.setCursor (0, 0);
led.print (">Buzagi-1 i b
led.secCursor (0, 1);
led.print (™ Buzagi-2 =

break;
case 2:

ffled.clear():
led.setCursor {0, 0):

led.print (™ Buzagi-1 g
led.setCursor{d, 1):
led.print (">»Buzagi-2 g
break;

cage 3:

ffled.clear():
led.setCarsor (0, 0);
led.print (">Buzagi-3 s
led.setCursor (0, 1);
led.print (™ Buzagi-4 i
break:;
case 4:
J/led.clear():
led.setCursor (0, 0);
led.print (™ Buzagi-3 ol =
led.secCursor (0, 1);
led.print (">Buzagi-4 g
break:
case 5:
Fled.clear()
led.setCursor (0, 0);
lcd.print (">Buzagi-5 i
led.setCursor (0, 1);
led.print (™ Buzagi-6 ")z
break:

Sekil 3.61. Otomatik sivi besleme makinesi buzagi segme alt meniisii

60
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viold bzamani () {
switch (bzaman) {
case 0:
bzaman = 1;
break;
caze 1:
filed.elear():
led. setCursor (0, 0):

led.print (">SABRH ZRAMANT i -
led. setCursor (0, 1):

led.print (™ AKSIM ZRAMANI A i
break;

case 2:

ffled.clear();

led.setCursari{0, 0);

led.print (™ SABRAH ZRMANT g b
led.setCursori0, 1)r

led.print (">RAESAM ZEMANT g -

break;
case 3:
bzaman=0;

break;

H

Sekil 3.62. Otomatik sivi besleme makinesi beslenme zamani alt meniisii
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4. ARASTIRMA SONUCLARI VE TARTISMA

4.1. Arastirma Sonuclari

Ulkemizde siit ¢iftliklerinde dogan buzagilar annelerinden ayrilarak buzag
kuliibelerine koyulmaktadirlar. Bu kuliibeler iki cesit olarak kullanilir. Bunlar bir
kuliibede beserli onarli sayilarda toplu olarak (Sekil 4.1) veya her kuliibeye bir buzagi
koyulacak sekilde (Sekil 4.2) olusturulur. Toplu olarak barindirilan buzagilarda makine
ve besleme {initesi buzagilarin bulundugu alana kurulur. Buzagilar istedikleri zaman
besleme {iinitesine erigebilmektedir. Tek olarak barindirilan buzagilarda ise buzagilarin
besleme {initesine erisimleri yoktur. Burada makine buzagilarin her birine tek tek hareket

ederek ulasmaktadir.

Sekil 4.1. Buzagilarin toplu olarak barindirilmasi
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Sekil 4.2. Buzagilarin tek olarak barindirilmasi

Otomatik buzagi besleme makinesi buzagi barindirma sekillerinden her iki ¢eside de
uyarlanabilmektedir. Toplu halde buzagilarin beslenmesinde makinenin g¢aligmasi su
sekildedir; Makine buzagilarin bulundugu kuliibeye konulur ve gerekli su ve elektrik
tesisatina baglanir. Daha sonra siit tozu haznesine siit tozu doldurulur. Kullanici
makinenin kontrol panelinden makinenin saat ve tarih ayarlarini giincel zamana gore

ayarlar (Sekil 4.3 (a), (b), (c) ,(d)).

()
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)

)

Sekil 4.3. a) Saat meniisii, b) Saat ayarlanmasi, ¢) Tarih meniisii, d) Tarih ayarlanmasi

Daha sonra kullanic1 sabah ve aksam ogiinlerinin saatlerini, kuliibede bulunan tiim
buzagilarin sabah ve aksam Ogiinlerinde ne kadar mama igeceklerini girerek kayit eder.
Otomatik buzagi besleme makinesinde 10 adet buzagi i¢in beslenme programi

girilebilmektedir (Sekil 4.4 (a), (b), (¢)).



(b)

(c)

Sekil 4.4. a) Buzagilar meniisii, b) Buzagi segme, ¢) Beslenme programi girme
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Kullanici, makinenin buzagilart sabah ve aksam vakitlerinde hangi saatlerde beslemeye

baslamas1 gerektiginin ayarlarin1 beslenme zamani1 meniisiinden girerek kayit eder (Sekil

4.5 (a), (b), (©), (d)).

(b)

(©)
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)

Sekil 4.5. a) Sabah zamani, b) Aksam zamani, ¢) Sabah saati ayari, d) Aksam saati ayar1

Yukaridaki ayarlardan sonra makine buzagi besleme i¢in hazir hale gelir.
Otomatik buzag1 besleme makinesiyle beslenecek buzagilar ilk 6nce makineye aligtirilir

(Sekil 4.6).

Sekil 4.6. Buzagilarin otomatik buzagi besleme makinesine aligtirilmast

Eger makine toplu olarak barindirilan buzagilar i¢in ¢alistirilirsa buzagilarin boyunlarina
veya kulaklarma RFID etiketler takilir. Makinenin beseleme istasyonu modiiliine giren

buzagilar kulaklarindaki etiketler vasitasi ile taninir (Sekil 4.7 (a), (b)).
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(b)

Sekil 4.7. a) RFID etiketi, b) RFID okuyucu

Kullanicinin girdigi besleme programina gore bu taninan buzagiya mama hazirlanir ve
emzige gonderilir (Sekil 4.8 (a), (b)). Bu buzagmin mamayi igmesi veya igmemesi

durumlar1 kayit edilerek SMS seklinde kullaniciya gonderilir. Buzaginin 6giin disinda
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veya tekrar gelmesi durumunda makine bu buzagiya tekrar besleme yapmayacaktir.

Ciinkii buzag: kulagindaki etiket vasitasi ile taninmaktadir.

(b)

Sekil 4.8. Buzaginin besleme istasyonunda beslenmesi; a) Ornek-1 b) Ornek-2
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Her kuliibeye bir buzagi olarak konulan buzagilar icinse makinenin ¢aligmasi su
sekildedir; Otomatik buzagi besleme makinesinin tizerinde hareket edecegi koprii bu
kuliibelerinin 6niline kurulur. Ko6priiniin uzunlugu buzagi kuliibesi sayisina gore
uzatilabilmektedir. Kopriiye makineyi yukar1 kaldiracak ving ve makinenin saga sola
hareketini saglayacak saryo takilir. Daha sonra vince makine zincirler vasitasi ile
baglanir. Burada makine buzagi kuliibelerinin 6niinde hareket ettigi i¢in besleme
istasyonu yoktur. Bunun yerine sadece ileri ve geri donebilen emzik {initesi
bulunmaktadir. Makineye gerekli su ve elektrik baglantilar1 yapilir. Daha sonra kullanici
makinenin kontrol panelinden sabah ve aksam 6giinlerinin saatlerini, kuliibede bulunan
tiim buzagilarin sabah ve aksam 6giinlerinde ne kadar mama igeceklerini girerek kayit
eder. Ogiin vakti geldiginde makine saryo motoru sayesinde hareket ederek sensor
vasitasi ile ilk buzaginin kuliibesinin 6niinde durur. Burada kullanicin girdigi besleme
programina gore gerekli mamay1 hazirlar ve emzik {iinitesini buzagiya yonlendirerek
mamay1 buzagiya sunar. Burada da buzaginin mamay1 i¢gmesi veya igmemesi durumlari
kayit edilerek SMS seklinde kullaniciya gonderilir. Daha sonra besleme islemi bittiginde
tekrar hareket ederek siradaki buzagiya geger. Bu sekilde kag tane buzagi varsa hepsini
dolasir. Tiim buzagilar bitirdikten sonra otomatik yikama programim ¢alistirarak emzik
ve mama hortumlarini yikar ve baslangi¢c noktasina geri gelerek diger 6gilinii beklemeye
baglar.

Bu calismada Otomatik sivi besleme makinesinin buzagilarin toplu olarak bir
bolmeye konuldugu buzagi barinma sekli i¢cin ve buzagilarin tek olarak barindirilmasi
sekline gore bir adet prototip iiretilmistir. Uretilen bu prototip makinede 1 adet holstein
cinsi buzagi, buzagilarin toplu durdugu barinma sekline gore beslenmistir (Sekil 4.9 (a),
(b), (¢), (d)) ve bu siirecte de otomatik sivi besleme makinesi test edilmistir. Test boyunca

yapilan gozlemler ve sonuglar Cizelge 4.1'de verilmistir.
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(b)



)

Sekil 4.9. a) Barinma , b) Dinlenme, c) Beslenme, d) Istasyondan ayrilma

72
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Cizelge 4.1. Otomatik buzag1 besleme makinesinin test sonuglari

Besleme Buzag Sabah Aksam Sabah Aksam | Makine Buzagida
Giinii | Numaras1 | fcilmesi icilmesi | Ilgilen icilen | Arizalar1 | Herhangi bir
Gereken Gereken | (Litre) (Litre) Hastahk
Mama Mama Belirtisi
(Litre) (Litre)
1 Buzagi-2 3 3 2 1.5 a,b,c Yok
2 Buzagi-2 3 3 2 1.5 a,b,c Yok
3 Buzagi-2 3 3 2.5 1.5 a,b,c Yok
4 Buzagi-2 3 3 1.5 2 a, b, c Yok
5 Buzagi-2 2 2 1.5 1.5 a,b Yok
6 Buzagi-2 2 2 1.5 2 a,b Yok
7 Buzagi-2 2 2 1.5 2 a,b Yok
8 Buzagi-2 2 2 2 2 a,b Yok
9 Buzagi-2 2 2 1.5 1.5 a,b Yok
10 Buzagi-2 2 2 1.5 2 a,b Yok
11 Buzagi-2 2 2 2 2 a,b Yok
12 Buzagi-2 2 2 2 2 a,b Yok
13 Buzagi-2 2 2 1.5 2 a,b Yok
14 Buzagi-2 2 2 1.5 2 a,b Yok
15 Buzagi-2 2 2 2 1.5 a,b Yok
16 Buzag:-2 2 2 2 1.5 a,b Yok
17 Buzagi-2 2 2 2 2 a,b Yok
18 Buzagi-2 2 2 2 2 a,b Yok
19 Buzagi-2 2 2 2 1.5 a,b Yok
20 Buzagi-2 2 2 2 2 a,b Yok
a Makinenin elektrigi kesildiginde makine kaldig1 yerden devam etmiyor.
Mama karigtiricisi ses ve titresim yapiyor.
C Analog seviye sensorii dogru veri gondermiyor.

Otomatik s1vi besleme makinesinde test boyunca bazi arizalar tespit edilmistir. Bu

arizalarin nedenleri ve ¢oziimleri Cizelge 4.2'de verilmistir.
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Cizelge 4.2. Otomatik buzag1 besleme makinesinin ariza ve nedenleri

Makine Muhtemel Nedenleri Arizamin Coziimii
Arizasi
Bu sorun ardunio kartindan dolay1 Ardunio kart1 yerine daha enddistriyel
kaynaklanmaktadir. Ardunio kartlar elektrik olan PLC kontrolciileri kullanilmalidir.
a enerjisi kesildiginde iizerine yiiklenmis yazilimi
bastan baslatirlar.
Bu sorun mama karistirict motorunun Karistirma motorunu karigtirma
karigtirma kabinin iist kismina monte kabinin altina monte edilmesiyle
b edilmesinden dolayi, karistirma milinin uzun karigtirma mili kisalacagindan dolay1
olmasindan kaynaklanmaktadir. titresim ve ses azalacaktir.
Bu sorun seviye sensoriiniin 24 V gii¢ Topraklamanin diizgiin bir sekilde
c iinitesinin topraklamasinin diizgtin yapilmasiyla sorun ¢oziilmiistiir.
yapilmamasindan kaynaklanmistir.
a Makinenin elektrigi kesildiginde makine kaldig1 yerden devam etmiyor.
b Mama karistiricisi ses ve titresim yapiyor.
C Analog seviye sensorii dogru veri gondermiyor.

Ulkemizde buzag: bakimi ve beslenmesi isciler tarafindan yapilmaktadir. Dogal olarak
buzagr bakimi ve beslenmesinin iyi yapilmasi insan faktriine baglidir. Bu bakim ve
beslenmenin buzagi gelisimi ve sagligl agisindan riske atilmamasi gerekmektedir. Otomatik
buzagi s1vi besleme makinesi bu riski en aza indirmektedir. Otomatik sivi besleme makinesinin

el ile beslemeye gore sagladigi faydalar sunlardir;

* Mama hazirlama ve beslemenin tamamen otomatik olmasi ciddi oranda zamandan
ve is¢ilikten tasarruf saglar.

* Otomatik s1v1 besleme makinesiyle beslenen buzagilarin programda girilen mama
miktarlarini i¢ip igmedikleri anlasilabilmektedir.

*  Makine tarafindan otomatik olarak kullaniciya gonderilen SMS’ ler ile buzagi
hastaliklarinin ve 6liimlerinin 6nlenmesi saglanir.

* Makine kendi kendini sicak su ile yikayacagi icin hastalik olusmasini
onlemektedir.

*  Makinedeki yazilim ve donanim sayesinde her buzag ile ilgili bilgiler SMS ile
raporlanabilmesi isletme icin biiyiik bir kolaylik olacaktir.

* Makine iizerine ek modiiller takilarak makine mobil ya da sabit sekilde
calisabildigi i¢in buzagilarin kuliibelerinde barinma sekilleri degistirilebilir
olmaktadir.

Yapilan test sonuglarinda bazi sorunlar tespit edilse de bunlar makinenin
caligmasina yani buzagilar1 beslemesine engel degildir. Sonug olarak tasarlanan ve imal

edilen prototip makine, buzagilar i¢in gerekli sartlardaki mamalar1 hazirlayabilmektedir.
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Ancak buzagilarin gelisimi agisindan bakildiginda, buzagilarin otomatik sivi besleme
makinesiyle daha uzun siire yani yaklasik 2 veya 3 ay boyunca beslenmeleri ve bu
beslenen buzagilarin gelisiminin gézlemlenmesi, otomatik sivi besleme makinesi ile

buzagi gelisimi hakkinda daha detayli bilgi verecektir.
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5.SONUCLAR VE ONERILER

5.1. Sonuclar

Ulkemizde ki siit giftliklerindeki buzagilarin bakim ve beslenmesinin verimli bir
sekilde yapilmasi, buzagilarin beslenmesi ve bakiminda zamandan ve iscilikten tasarruf
saglanmas1 amacl bu ¢alismada bir otomatik sivi besleme makinesi bilgisayar destekli
olarak tasarlanmistir. Tasarimlar bilgisayar ortaminda kati modelleme teknikleri
kullanilarak 3 boyutlu olarak gerceklestirilmistir. Daha sonra makinenin imalat resimleri
hazirlanmigtir. Makine iiretilen tiim parcalar ile montaj edilmis ve son olarak korozyona
kars1 boyanmustir.

Makine otomasyonu icin Ardunio karti kullamilmistir. Ardunio kartinin
secilmesinin nedeni uygun fiyatli, piyasada kolaylikla bulunabilen ve de programlama
icin kullanilan Ardunio programinin agik kaynak kodlu olmasidir. Ayrica otomasyonda
farkli fonksiyonlar istendiginde Ardunio ya farklt modiil kartlar takilarak makineye
istenilen otomasyon o&zellikleri kazandirilabilir. Makine asagida belirtilen teknik
ozelliklere sahiptir;

e Makine 220 V elektrik ile calismaktadir.

e Buzagilara siit tozu mamasi vermektedir.

e Siit tozu mamasini 39° C- 40° C de vermektedir.

e Beslenen buzagilarin kendi kimliklerine gore besleme programi girilmektedir.

e Buzagilar eger ayr1 ayr1 bolmelerde iseler buzagilarin bulunduklar1 bélmelerde
tanimlanabilmeleri i¢in sensorler bulunmaktadir.

e Buzagilar eger toplu olarak barindiriliyorsa buzagilarin boyunlarina veya
kulaklarina RFID etiketler takilmaktadir ve bulunduklar1 yere bir adet RFID
okuyuculu besleme istasyonu konulmaktadir.

¢ Giin i¢inde beslenen buzagilarin istenilen besini i¢ip igmedigi kayit edilerek SMS
ile kullaniciya bildirilmektedir.

e Buzagilara mamalar sabah, aksam 1, 2 ve 3 litre seklinde istenilen Olciide
verilmektedir.

e Makine korozyona kars1 dayanikli olacak sekilde boyanmistir ve su ile temaslh
yerlerde 304 kalite paslanmaz ¢elik kullanilmistir.

e Makinenin 30 kilogramlik siit tozu deposu bulunmaktadir.
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Makine buzagi besleme isi bittiginde otomatik olarak  kendini

temizleyebilmektedir.

5.2. Oneriler

Otomatik sivi besleme makinesinin daha verimli ¢alismasi i¢in sunulan oneriler

su sekilde siralanabilir;

Makinenin kontrol kart1 olarak kullanilan Ardunio kart1 yerine daha endiistriyel
projelere uygun PLC' lerden yararlanilabilir. Ancak PLC' lerin fiyatlar1 Ardunio
kartlarindan ¢ok daha pahalidir.

Otomatik s1vi besleme makinesinin boyutlar1 suan ki halinden biraz daha kiigiik
sekilde tasarlanabilir. Bu da buzagilarin tek olarak beslendikleri durum igin
makine, ving tizerine takildiginda makinenin daha az yer kaplamasi ve daha hafif
olmas1 agisindan 6nemlidir.

Otomatik s1v1 besleme makinesinin mama karigtirma kabinda bulunan karistirma
motorunun kabin iistiinde degil altinda olmast hem makinenin daha sessiz hem de
daha az titresimli ¢aligmasini saglayacaktir.

Makinede kullanilan M5 kodlu su pompasinin daha az sesli bir pompayla
degistirilmesi giiriiltii kirliligi agsindan fayda saglayacaktir.

Makinenin M5 kodlu su pompasindan mama karistirma kabina su tasiyan
borularm bir yalitim malzemesiyle kaplanmasi veya daha kesin bir ¢oziim olarak
tesisatin degistirilerek sicak suyun siirekli devir daim yapilarak istenildiginde

mama kabina alinmasi ile borudaki suyun daha ge¢ sogumasi saglanabilir.
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EKLER

EK-1 Patent Tarifnamesi

Bulus, buzagilarin siit veya siit tozundan hazirlanmis besleme sivisinin buzagiya
0zel hazirlanmig beslenme programina uygun sekilde besleme istasyonunda buzagiya
verilmesini saglayan otomatik buzagi besleme yontemiyle ilgilidir. Besleme yonteminin
kullanildig1 sistem, her buzagi icin ayr1 ayr1 programlanabilir yapidadir. Bulus,
buzagilarin insandan bagimsiz bir sekilde teknolojiden faydalanarak planli, sistemli,
kontrollii ve her buzagiya 6zel bakim ile beslenmesini saglayacak yontemle ilgilidir.

Siit i¢irme programlart buzaginin dogum agirhigina goére hazirlanir. Bu konuda
onceden hazirlanmis ¢esitli yayinlardaki programlardan yararlanilabilir. 5-6 haftalik bir
stitle besleme programi uygun olup, bu siire i¢inde toplam 150 160 kg’lik siit veya yapay
siitle besleme programi buzag: biiylitmede yeterlidir. Giinliik olarak buzagilara ilk iki
hafta dogum agirliginin %10°u, 3. Hafta %10-12’ si oraninda siit veya buzagi mamasi
i¢irilir. Daha sonraki haftalarda bu oran % 10 ve %8’e diistiriilerek buzag: siitten kesilir.
Giinliik siit, sabah ve aksam iki 6giin halinde igirilir. Dogumdan sonra ilk iki hafta i¢inde
buzagilar her giin sik sik izlenerek hasta olup olmadiklari kontrol edilmelidir. Bu
donemde ishal ve su kaybi sonucu 6nemli buzagi kayiplari olabilmektedir. Hasta
buzagilar derhal ayrilmali ve bir veteriner hekime basvurarak vakit gecirmeksizin
tedavilerine baglanmalidir. Ilerleyen haftalarda pnémoni (zatiirre) de buzagilarda dliimciil
olabilir. Buzagi ishalleri ve pndmoninin 6nlenmesi i¢in siit ve su igirilen kaplarin temizlik
ve dezenfeksiyonu, bakicilarin temizligi, kii¢iik buzagilarin birbirleri ile temas etmemesi,
buzagi bolmeleri ve ahirin temizligi, iyl havalandirilmasi, igerinin 151k almasi, amonyak
gazi1 birikiminden kac¢inilmasi 6nemlidir. Ulkemizde elde edilen yada 1slah edilen
buzagilarin yaklagik olarak %33'0 6lmektedir. Bu oliimlerin iilkemiz ekonomisine ve
kalkinmasina kotii etkileri olmaktadir. Bu dliimlerin nedenleri arasinda buzagilarin 6zen
gosterilmeden beslenmesi ve bakilmasi biiyiikk bir sorun teskil etmektedir. Yukarida
kisaca bahsettigimiz buzagi beslemeyle ilgili genel kabullerin her buzagi 6zelinde
dikkatle yerine getirilmemesi buzagi 6liimlerinin temelini olusturmaktadir.

Buzagilarin 6zen gosterilmeden bakilmasinin ve beslenmesinin en 6nemli faktor
bu islerin insan eliyle gerceklestirilmesidir. Ulkemizde buzag1 beslenmeleri siitiin yada

siit tozu mamasiin emzikli bir kovaya konularak insan eliyle buzagiya sunulmasi ile
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yapilmaktadir. Bu durum besleme basarisinin tamamen buzagilara bakan insanin
gosterecegi 0zen ve ilgiye bagli kilmaktadir.

Bulus, buzagilarin siit veya siit tozundan hazirlanmis besleme sivisinin - buzagiya
0zel hazirlanmis beslenme programina uygun sekilde besleme istasyonunda buzagiya
verilmesini saglayan otomatik buzagi besleme yontemiyle ilgilidir. Buzagi, beslenme
istasyonuna geldiginde buzagi tanimlama (RFID) sistemiyle buzaginin {izerindeki etiket
okunarak taniyarak buzagi kimligi tespit edilir. Kimligi tespit edilen buzagi ig¢in
hazirlanmig beslenme programina beslenme sivisi, yazilim kontroliinde buzagiya verilir.
Buzagi i¢in heniiz bir beslenme programi belirlenmemisse buzaginin dlgiilen agirligina
gbre besleme sivist buzagiya verilecektir. Buzagimin beslenme sivisinin ne kadarin
tiikkettigi kayit olarak tutulacaktir. Sayet sisteme kayithh buzagilardan beslenme
istasyonuna gelmeyenler kayit edilerek operatore raporlanacaktir. Belirlenen risk
degerlerine ulasildiginda sistemde kayitl iletisim bilgileri olan yetkililere mail, sms ve
benzeri iletisim yontemleriyle bilgi verilecektir. Ayrica yetkili operatdr istedigi zaman
makine lizerindeki panelden ya da uzaktan bu kayitlara bakabilecektir. Yetkili operatorler
uzaktan baglanti ile ayarlar gilincelleyebilecegi gibi mevcut raporlari sesli olarak dinleme
sansina da sahip olacaktir. Beslenme istasyonunda gelen buzaginin agirliginin lgiilmesi
icin yiik hiicreleri bulunacaktir. Bu sayede 6l¢iilen agirlik yine buzaginin kendine ait kayit
defterine kaydedilecektir. Boylece buzaginin gelisimi giinliik olarak izlenip beslenme
programinda degisiklik yapilabilecektir. Herhangi bir saglik problemi konusunda erken
teshis edilebilmesine de olanak taniyacaktir. Besleme istasyonuna gelen ve kimligi tespit
edilen buzagimin dis parazit ilaclamasi yapilacaktir. Boylece buzagilarin bulunduklar
ortamdaki parazitleri digerlerine bulastirmalar1 Onlenecektir. Buzagilarin beslenme
istasyonu Oniinde yigilmalarin1 6nlemek ic¢in her buzagi icin sisteme girilecek sesli
sartlandirmayla ¢agrilacak ve bdylece sirali bir sekilde besleme istasyonuna gelmeleri
saglanmis olacaktir. Beslenme sivisi depolari, besleme {initesinden daha {ist bir konuma
yerlestirilerek buzaginin emzigi emmeye baslamasiyla herhangi bir motor tahrigine
ihtiya¢c duymadan siv1 akisi saglanacaktir. Sivi akisi selenoid valfler yardimiyla miktari
yazilimla komuta edilerek buzagiya verilecektir. Beslenme sivisinin miktarinda oldugu
gibi sicaklig1 da yazilim tarafindan kontrollii bir sekilde buzagiya verilecektir. Anlik
olarak beslenme sivisinin sicakligi kontrol edilerek programlanan degerlerde buzagiya
ulastirilacaktir. Ayrica borularda sivi taginirken 1s1 kaybinin minimum olmasi i¢in gerekli
yalittm Onlemleri alinacaktir. Her buzagmin beslenme islemi tamamlandiktan sonra

buzagmin temas ettigi emzik mekanizmasi yikama sistemince yikanarak bir sonraki
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buzag i¢in hazirlanacaktir. Ayrica giiniin sonunda tiim besleme bitirildiginde tiim sistem
hijyen kosullarina uygun sekilde yikama sistemiyle otomatik olarak yikanacaktir.
Buzagilarin s1vi beslenmenin yaninda peletle kat1 beslenmeye alistirilmasi dénemi igin
de otomatik buzagi besleme makinesi ¢6ziim sunmaktadir. S1vi besleme haznesinden ayr1
bir boliimde pelet yemin dokiilecegi bir kap bulunacaktir. Bu kap agirhik ol¢limi
yapabilecektir. Sivi besleme sisteminde oldugu gibi buzagi tanima sistemiyle buzagi
taniarak otomatik olarak beslenme programindaki pelet yem miktar1 yem kabina
aktarilacak, ne kadar yedigi Olclilerek kayit islemi tamamlanacaktir. Sonrasinda ayni

raporlama sistemi icerisinden yetkili operator raporlari alabilecektir.
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A. GENEL DEGERLENDIRME:
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belirgin korunabilir farklar oldugunu diisiinmekteyiz.
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B. BULUSUMUZ iLE KARSILASTIRMA
WO02012091427 A2 dosyasinda benzer olarak goriilen buzagiya 6zel
beslenme programinin otomatik besleme tlnitesine girilmesi yapildigi
ifadesi gecerken, bizim patentimizde asagidaki tarifname alintimizda
goriildiigli gibi, buzaginin 6zel besleme programinin insan eliyle
girilecegi anlagilmaktadir. Eger daha oOnce girilmemigse beslenme
programinin buzagmin agirliga gore verilecegini belirtilmistir. Karsi
referans olarak gosterilen dokiimanda ise buzaginin yagina ve agirligina
gore otomatik olarak yapildigindan bahsedilmektedir. Ancak bu verimli
bir besleme durumu olusturmamaktadir. Cilinkii buzagilarin biiyiidiikge
beslenme aligkanliklar1 degismekte ve her zaman buzaginin agirhigi ile
beslenme dogru ya da ters orantili olmamaktadir. Bizim istemimizde
buzagilarin beslenme programlar: insan eliyle girildigi ve istenildigi
zaman uzaktan erisimle degistirilebildigi icin buzagilarin beslenmesine

miidahale daha kolay ve esnek olmaktadir.

Buzagi, beslenme istasyonuna geldiinde buzad tanimlama (RFID)
sistemiyle buzaginin Gzerindeki etiket okunarak taniyarak buzagi kimligi tespit
edilir. Kimligi tespit edilen buzag i¢in hazirlanmig beslenme programina
beslenme sivisi, yazihm Kontroliinde buzagiya verilir. Buzadn icin heniiz
bir beslenme programi belirlenmemisse buzagimin olgilen agirhigina gore
besleme sivisi buzagiya verilecektir. Buzaginin beslenme sivisinin ne
kadarnini tiikettigi kayit olarak tutulacaktir. Sayet sisteme kayith buzagilardan

W02012091427 A2 dosyasinda benzer olarak goriilen bir bagka
benzerlik ise buzagiya o6zel risk degerlerinin otomatik besleme
iinitesine girilmesidir. Bu noktada farkliliklar1 ele alacak olursak, bizim
patent bagvurumuzda O6zel risk degerleri demek yani buzagi eger
sunulan mamay1 igmemisse ya da eksik icmisse 5 dakikalik bekleme
siiresinden sonra bu durumu rapor haline getirerek kullaniciya sms ya
da mail ile raporlanmasidir. Yani 6zel risk degeri ile vurgulanmak
istenen nokta buzaginin sunulan mamay1 hi¢ igmemesi ya da kismen
icmesi ya da tamamen i¢mis olmasini kullaniciya haber edilmesidir. Bu
sekilde kullaniciy1 uzakta bile olsa buzagilarinin  beslenip
beslenmediginden haberdar olabilmektedir. Kars1 referans olarak

gosterilen dokiimanda buzaginin ne kadar mama tiikettiginden
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bahsedilse de herhangi bir risk degerinden ya da bir rapor
sunulmasindan bahsedilmemektedir.

US5195455A dosyasinda gegen yikama islemi ve buzaginin gelisinin
algilanmasiyla otomatik besleme iinitesine girmeden 6nce dis parazit
ilaclamas1 benzer olarak goriilmektedir. Kars1 dokiimanda sagim
hanenin ve hayvanin kendi diskilarindan temizlenmesinden
bahsedilmektedir. Bizim basvurumuzda ise dis parazit ilaglamasi olup,
kene, pire gibi parazitlerin hayvanin iizerinde barinmasinin énlenmesi
icin bir ilaglamadan kast edilmektedir. Tlaglama islemi hayvanim kendi
diskilarindan temizleme isleminden farklidir. Ciinkii digki temizlemede
basingh ve bolca su kullanilirken, parazitler i¢in ilaglama da ise belirli
dozajlarda piiskiirtme yapilmaktadir. Eger fazla dozajlama ve
plskiirtme yapilirsa ilag buzagilarin zehirlenmesine neden olmaktadir
Bunun i¢in az miktarda ve kontrollii bir ilaglama yapilmakta ve basingli,
yogun olarak kullanilamamaktadir.

W02012091427A2 dosyasinda gegen buzagiya emzik "L" seklinde bir
aparat ile kendi ekseni etrafinda doniip hareket ederek verilmektedir.
Bu sekilde verildiginde besleme sivist hortumu kirilabilir ve kullanimi1
devam eden siirec igerisinde bu kirildig1 yerden kopabilmektedir. Bizim
patent basvurumuzda gegen makinemizde emzik, diiz bir hareket
yaparak ileri ve geri hareket yapmaktadir. Boylelikle besleme
hortumumuzda herhangi bir kirilma ya da ezilme olmasimin Oniine
gecilebilmekte ve daha uzun ve verimli bir kullanim miimkiin
olmaktadir.

WO02012091427A2 dosyasinda buzagmin tiikettigi siit oranindan
bahsedilse dahi, buzagimin ictigi besinin kayit edilmesi ile ilgili
herhangi bir bilgi verilmemistir. Bizim bulusumuzda ise buzaginin
ictigl besinin, igmedigi besinin 5 dakikalik bekleme siiresinden sonra
sisteme elektronik olarak kayit edildigi ve daha sonra bu kayitlarin sms
veya mail ile kullaniciya gonderimi saglanmaktadir. Bu da buzagilarin

kontrollii bir sekilde beslenmelerini ve biliylimelerini saglamaktadir.
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C. iISTEMIMIiZDE YAPILAN DEGIiSIKLIKLER
Karst olarak gosterilen W02012091427 (A2) ve US5195455 (A)

dokiimanlar incelendiginde benzerlikler dikkate alinarak, istemlerimizde

yer alan asagida belirtismis basamaklar koruma kapsami olarak

cikartlmistir.

- Buzagiya 6zel bir RFID etiket olusturulmasi ve buzagi iizerine

takilmasi,

- Buzagiya 0zel olusturulan kimligin otomatik besleme {initesine

tanitilmasi,

- Buzagiya 6zel besleme iinitesine ¢agirma ig¢in sartlandirilmis sesin

otomatik besleme iinitesine tanitilmasi,

- Buzagi ¢agirma sirasinin olusturulmasi

- Besleme saati gelen buzaginin sartlandirilmis ses calinarak buzagin

besleme iinitesine ¢agrilmasi,

- Buzagmin agirhiginin 6lgiilerek kaydedilmesi,

D. YENIi iISTEMLER

Otomatik buzagi besleme makinesiyle buzagiya 6zel besleme

yontemi olup, 6zelligi;

Buzagiya 06zel beslenme programinin kullanici tarafindan
manuel olarak otomatik besleme iinitesine girilmesi,

Buzagiya 6zel risk degerlerinin otomatik besleme {initesine
girilmesi,

Buzaginin gelisinin algilanmasiyla otomatik besleme tinitesine
girmeden 6nce dis parazit ilaglamasi yapilmasi,

Buzagiya 6zel miktar ve sicaklikta hazirlanan besleme sivisinin
buzaginin emzik emmesiyle buzagiya verilmesi,

Buzaginin igtigi besleme sivi miktarinin kayit edilmesi,
Cagirma sonrasinda buzaginin gelmemesi durumunda en az 5
dk beklenmesi,

5 dakika sonunda gelmemigse besleme i¢in gelmediginin
kaydedilmesi,

Islem adimlarinda olusan tiim verilerin yetkili operatorlerce

raporlanabilecek sekilde raporlarinin olusturulmasi,
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- Sesli ve yazili olarak sistem ayarlarinin uzaktan erisimle
degisiminin saglanabilmesi,
- Sesli ve yazili olarak raporlara erisimin saglanabilmesi islem

adimlariyla karakterizedir.

E. NETICE-i TALEP
Yukarida yaptigimiz karsilastirmalar goz oniine alindiginda ilgili referans
dokiimanlarla bagvurumuz arasinda belirgin korunabilir unsurlar oldugunu
belirtiriz. Bu nedenledir ki bagvurumuza patent verilmesini saygilarimizla

bilvekale arz ve talep ederiz.
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