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Tarim Makinalar1 Anabilim Dali

Danisman: Prof.Dr. Bahattin AKDEMIR

Giibrelerin ve ilaglarin ¢evre ve insan sagligma olumsuz etkileri bilinmektedir. Bu
arastirmada; tarimda optimum giibre kullanimi ile maksimum verim elde etmek ve gereksiz
glibre kullanimim1 6nlemek amaciyla degisken diizeyli uygulama yapabilen elektronik bir
sistemi kontrol eden bir bilgisayar programi gelistirilmistir.

Materyal olarak konum belirleme sistemi (Trimble AgGPS 132) , cift diskli santrifiij
gilibre dagitma makinesi ve degisken diizeyli kontrol sistemi kullanilmistir. Degisken diizeyli
kontrol sistemi 2 adet step motor, bu motorlar1 kontrol eden bir adet PIC kart1 ve mekanik
kismindan olusmaktadir.

Programin gorevlerinin neler olacagi saptanildiktan sonra is akis semasi
olusturulmustur. Is akis semasi iizerinden hareketle Microsoft Visual Basic programlama dili
olarak ve Microsoft Access’de veritabani1 olarak arastirmada kullanilmistir. Gelistirilen
programin laboratuar denemeleri yapilmistir.

Yapilan caligmalar sonucunda gelistirilen program Degisken Miktarli Giibre
Uygulama Programi (DEMIGUY PRO V 1.0) olarak adlandirilmistir. Uygulama haritasinin
olusturulmas1 ve gercek zamanli koordinatlar1 kullanarak giibre normunun ayarlanmasi

program tarafindan basarili olarak gerceklestirilmistir.



ABSTRACT

MSec. Thesis

DEVELOPMENT OF APPLICATION MAP SOFTWARE FOR VARIABLE RATE
APPLICATION
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Supervisor : Prof.Dr. Bahattin AKDEMIR

Negative effects of pesticide and fertiliser on human health are well known. In this
research; a computer software was developed to control a variable rate electronic controller
for getting maximum yield by using optimum fertiliser and preventing excess fertiliser usage
in agriculture

A DGPS (Trimble AgGPS 132), centrifugal fertiliser spreader with two discs, and a
variable rate controller were used as materials. The variable rate controller system consist of
two step motors, a PIC card witch control those step motors, and mechanical part

Flow chart was developed after determination of the software functions. Microsoft
Visual Basic as Programming language and Microsoft Access as a database by using
developed flow chat. Laboratory tests of the developed software were realized.

The developed software was named as Variable Rate Fertiliser Application
(DEMIGUY PRO V 1.0). According to the laboratory tests, the results of the creating of
application map and changing of the fertilization rate by using real time kinematics

coordinates were successfully by the developed software.
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1. GIRiS

Diinyada degisik terimlerle kullanilan hassas tarim, temelinde kontrol, elektronik,
veritaban1 ve bilgisayar kullanilarak yapilan hesaplamalar sonucunda bunlarin tiimiinden
yararlanilarak yapilan sisteme denir. Hassas tarimin diger ifadeleri arasinda Alana Ozgii Tarim
(Site Specific Farming), Alana Ozgii Isletme (Site Specific Management), Bilgisayar Destekli
Tarim (Computer Aided Farming), Receteli Tarim (Prescription Farming), Degisken Oranli Girdi
Uygulama (Variable Rate Application), Noktasal Tarim (Spot Farming) sayilabilmektedir.
Hassas tarim teknolojisinin bilesenleri; kiiresel konum belirleme sistemleri (Global Positioning
Systems, GPS), cografi bilgi sistemleri (Geographical Information Systems, GIS), degisken
oranli girdi uygulama (Variable Rate Application, VRA) ve uzaktan algilama (Remote
Sensing)’dir (Vatandas ve ark. 2005).

Tarimsal tiretimde gilibre uygulanmasi en onemli islemlerden biridir. Geleneksek olarak
giibre topraktaki degiskenlik dikkate alinmaksizin tiim tarlaya esit uygulanir. Toprak ornekleri
ayr1 ayr1 almip karistirilarak tek bir 6rnekmis gibi analiz edilir ve sonugta elde edilen verilere
gore tek bir giibreleme normu Onerilir. Bununla birlikte, hassas tarim teknolojileri ile grid ya da
toprak gruplarina bagli olarak o6rnekleme ile topraktaki degiskenlik saptanabilir. Bunun
sonucunda da degisken miktarli giibreleme gerceklestirilebilir (Sindir ve Tekin 2002).

Degisken diizeyli uygulama (Variable Rate Application - VRA); kiiresel konum belirleme
sistemi (Global Positioning System - GPS), cografik bilgi sistemi (Geographical Information
System - GIS) gibi bilgi teknolojilerinin tarimsal isletmecilige uygulanmasidir (Blackmore 1999).

Giliniimiiz sartlarinda girdi fiyatlarindaki asir1 yiikselis ev ekonomik olarak masraflarin en
aza indirilme ¢abalar1 hassas tarim uygulamalarini daha onemli hale getirmektedir. Girdilerin
azalmas1 yaninda degisken miktarli ve yeteri kadar girdi kullanimi ekonomik olmanin yaninda
cevre saglhiginin korunmasina da biiyiik kayit saglamaktadir. Ayrica israfida onlemektedir. Hassas
tarim teknikleri, toprak islemeden hasada kadar iiretimin hemen her asamasinda
uygulanabilmektedir. Uygulamada toprak analizi, toprak isleme, ekim, giibreleme, ilaglama, iiriin
kosullarini1 izleme ve hasat islemlerinin daha etkin bir sekilde yerine getirilmesinde bu
tekniklerden yararlanilabilmektedir.

Hassas tarimin hedefleri arasinda; giibre ve ila¢ gibi kimyasal giderlerinin azaltilmasi,

cevre kirliliginin azaltmasi, yiiksek miktarda ve kaliteli {irlin saglanmasi, isletme ve yetistiricilik



kararlar1 i¢in daha etkin bir bilgi akisinin saglanmasi, tarimda kayit diizeninin olusturulmasi
sayilabilmektedir.

Hassas tarimin pratikte uygulanabilmesi i¢in arazi biiyiikliigiiniin 6nemi biiyiiktiir. Arazi
degisken miktarli uygulama olanagina imkén veren dl¢iide olmalidir.

Degisken girdi uygulamasi i¢in Oncelikle degiskenlik belirlenmeli ve bunlar kullanilmak
iizere nicelikli hale getirilmeli ve uygulamadaki degiskenlige neden olan unsurlar belirlenmelidir.
Problemin ¢6zliimiine yonelik islemler dogru secilmeli ve yapilacak uygulamanin ekonomik
getirileri iyi analiz edilmelidir. Degisken girdi uygulamasinda kesin olarak ekonomiklik getirecek
islem ve yontemler seg¢ilmelidir.

Glibrelerin ve ilaglarin ¢evre ve insan saglhigina olumsuz etkileri bilinmektedir. Bu
arastirmada; tarimda optimum giibre kullanimi ile maksimum verim elde etmek ve gereksiz giibre
kullaniminm1 6nlemek amaciyla degisken diizeyli uygulama yapabilen elektronik bir sistemi
kontrol eden bir bilgisayar programi gelistirilmistir.

Materyal olarak konum belirleme sistemi (Trimble AgGPS 132) , cift diskli santrifiij
gilibre dagitma makinesi ve degisken diizeyli kontrol sistemi kullanilmistir. Degisken diizeyli
kontrol sistemi 2 adet step motor, bu motorlar1 kontrol eden bir adet PIC kart1 ve hareket iletim
kismindan olusmaktadir.

Programin goérevlerinin neler olacagi saptanildiktan sonra is akis semasi olusturulmustur.
Is akis semasi1 iizerinden hareketle Microsoft Visual Basic (VB 6.0) programlama dili
kullanilacak hem uygulama haritas1 olusturabilen ve hem de degisken diizeyli uygulama yapan
elektronik sistemini kontrol edebilen bir yazilim gelistirilmistir. Gelistirilen programin saha

denemeleri yapilmistir.



2. KAYNAK ARASTIRMASI VE ONCEKI CALISMALAR

Alisila gelmis sabit diizeyli yani, liretim yapilacak alanin Glgiilen toprak 6zelliklerinin
ortalama degerlerini esas alan tarimsal uygulama yontemleri yerine, degisken diizeyli uygulamay1
(variable rate application) esas alan ve genellikle tarlanin 0.4-1.0 ha arasinda degisen kiiciik
parsellere ayrilmig boliimlerinin gereksinimlerini dikkate alarak yapilan tarimsal isletmecilik ve
tarimsal iiretim yontemidir.

Hassas uygulamali tarim teknigi kavrami igerisinde yapilan ve yapilabilecek bir ¢ok
arastirma ve uygulama vardir. Bunlar toprak haritalarinin sayisallagtirilmasi, degisken miktarli
tohum, giibre ve ila¢ uygulamalari, giibre gereksinimi ve giibre uygulama haritalarinin
olusturulmasi, verim, yabanci ot haritalarinin ortaya konulmasi, ¢esitli tarimsal islemlerde
sensorlerden yararlanma sayilabilir (Davis 1998).

Tarimsal tiretimde gilibre uygulanmasi en onemli islemlerden biridir. Geleneksek olarak
giibre topraktaki degiskenlik dikkate alinmaksizin tiim tarlaya esit uygulanir. Toprak ornekleri
ayr1 ayr1 almip karistirilarak tek bir 6rnekmis gibi analiz edilir ve sonugta elde edilen verilere
gore tek bir giibreleme normu Onerilir. Bununla birlikte, hassas tarim teknolojileri ile grid ya da
toprak gruplarina bagli olarak o6rnekleme ile topraktaki degiskenlik saptanabilir. Bunun
sonucunda da degisken miktarl giibreleme gerceklestirilebilir (Sindir ve Tekin 2002).

Akdemir (2008) Bu proje ile, yaklasik 18 milyon hektar tarim alanina sahip olan
Tiirkiye’de gereksiz giibre kullanimini1 ortadan kaldiracak bir yontem gelistirilecektir. Bunun
sonucun da asir1 giibre kullaniminin c¢evreye verdigi zararlar azaltilmaya calisilacaktir.
Ulkemizde giibre kullanimi ile ilgili herhangi bir kisitlama bulunmamaktadir. Ancak giftciye
tarladaki giibre gereksiniminin tarlanin ¢esitli kisimlar1 igin farkli olabilecegi gosterilir ve bu
farkliliga gore gerekli giibre miktarini atacak kontrol {initesinin olabilecegi sunulursa biiyiik bir
tarimsal potansiyele sahip Tiirkiye’de dnemli kazanglar elde edilebilir. Gerekli miktarda giibre
kullanomi ile iirtin veriminde ve kalitesinde olusabilecek degisimler incelenecektir. Tim
ekonomik faaliyetlerde ya kar maksimize edilir veya maliyet minimize edilmeye c¢alisilir. Bu
arastirmada; klasik gilibreleme yontemi ve tarlanin toprak yapisindaki degisime gore yapilan
giibreleme yonteminin gelir-gider durumlar1 ekonomik analizle saptanacaktir.

Godwin ve ark. (2002), pratik isletmecilik stratejileri gelistirmek ig¢in siirdiirdiikleri 6

yillik arastirma sonuglarina gore; kishik bugdayin ilkbahar mevsiminde iiriin yogunlugunu



kullanarak gercek zamanli olarak azot gereksinimini saptayip ona gore degisken miktarli
uygulama yapilmasindan 6nemli avantajlar elde edilmistir. Ortalama ekonomik karlilik 22
Pound/ha, kullanilan azot miktarindal/23 oraninda azalmalar oldugu bulunmustur. Sonuglardan
yararlanarak olusturulan verim haritalar1 ile ¢iftgilere yardimci olmasi igin stratejiler
gelistirmigtir.

Kim ve ark. (2002)’nin yapti§1 ¢alismalara gore tarlada de§isken miktarli azot (N)
kullanimu {irtin verimini arttirir, yer alt1 sularinin nitrat kirliligini ve ciftcilik maliyetlerini azaltir.
Gergek zamanli azot algilanmasi ve giibreleme etkili bir azot igletmeciligi gerektirir. Bu konu ile
ilgili yapilan bir ¢alismada, ¢ok spektrumlu bir goriintii sensorii (multi-spectral imaging sensor
MSIS) degisken miktarli bir kontrolor ile birlestirildi. Sistem musir yetistiriciliinde N
uygulanmasi igin test edildi. N miktarlar1 ve klorofil degerleri gercek zamanli (real time) olarak
alindi. Bu degerlerden gidilerek azot Oneri modeli kullanilarak uygulanacak azot miktar
saptanmigtir. Calisma sonucuna goére, MSIS iirlindeki azot miktarni ve birgok parselde verimi
arttirmistir.

Diinya’da tarim alanlarinin dogal sinirma ulagilmis olmasi, kirsal niifusun siirekli
azalmasi, diinya niifusunun artmasi, bu artisa paralel olarak 6zellikle az gelismis ve gelismekte
olan tilkelerde meydana gelen kitlik ve yetersiz beslenme sorunlari nedeniyle birim alandan en
yiliksek verimi alabilme olanaklarinin artirilmasi zorunluluk halini almistir. Bu nedenle tarim
yapilan tiim iilkelerde sulama, makinelesme, iyi tohumluk, ilaglama, ¢ift¢inin egitimi gibi 6nemli
faktorlerin yaninda giibre kullanimi biiyiik 6nem kazanmistir. Giibre, tarimsal verimliligi arttiran
en 6nemli liretim girdilerinden birisidir (Y1lmaz 2004).

Degisken diizeyli uygulama (Variable rate application-VRT); kiiresel konum belirleme
sistemi (Global Positioning System-GPS), cografik bilgi sistemi (Geographical Information
System-GIS) gibi bilgi teknolojilerinin tarimsal isletmecilige uygulanmasidir (Blackmore 1999).

Ozellikle diinya niifusunun gida ihtiyacini1 karsilayabilmek icin daha genis anlamda
uluslar aras1 igbirligi, stirdiiriilebilir tarimsal kalkinma, c¢evreci yaklasimlar, tarimsal iiretimde
ileri teknoloji kullanimi gibi konular {izerinde yogun bir sekilde durulmasi gerekmektedir (Cox
2002). Giiniimiizde diinya niifusu 6 milyar1 asmis durumdadir. Gelecek 50 yillik bir siire
icerisinde yaklagik olarak {i¢ milyarlik bir artis daha beklenmektedir. Bu durumla birlikte
diinyadaki gida senaryolar1 hizla degismektedir. Islenebilir tarim arazileri azalmakta ve halen

tarimsal tiretimde kullanilan verimli araziler iizerindeki baskilar giderek artis gdstermektedir



(Giiler 2005). Yillik % 2.2’lik niifus artig oraniyla Avrupa’da birinci olan iilkemizde, niifusun %
40’min 25 yas alt1 genglerden olugmasi ve yaklasik olarak her yil 1.5 milyon ¢ocugun diinyaya
gelmesinden dolayr beslenme, barinma vs. gibi ihtiyaglar da buna paralel olarak siirekli
artmaktadir. Dogal kaynaklar kullanilarak artan niifusun gereksinimleri karsilanirken, gelecek
nesillerin de aym1 dogal kaynaklara gereksinim duyacagi bir gercek olmakla beraber, 6zellikle
topraklarimizin besin dengesinin korunmasina dikkat edilmesi gerekmektedir (Bellitiirk 2006).

Diinya’da tarim alanlarinin dogal sinirma ulagilmis olmasi, kirsal niifusun siirekli
azalmasi, diinya niifusunun artmasi, bu artisa paralel olarak 6zellikle az gelismis ve gelismekte
olan tilkelerde meydana gelen kitlik ve yetersiz beslenme sorunlari nedeniyle birim alandan en
yliksek verimi alabilme olanaklarinin artirilmasi zorunluluk halini almistir. Bu nedenle tarim
yapilan tiim iilkelerde sulama, makinelesme, iyi tohumluk, ilaglama, ¢ift¢inin egitimi gibi 6nemli
faktorlerin yaninda giibre kullanimi biiyiik 6nem kazanmistir. Giibre, tarimsal verimliligi arttiran
en 6nemli liretim girdilerinden birisidir (Y1lmaz 2004).

Birim alana kullanim itibariyle azotlu giibrelerde Tiirkiye’de hektara 50.5 kg’a karsilik
Trakya’da 101 kg yani iki kat gilibre kullanilmaktadir (Bayraktar 1997). Mineral giibrelerin
bilingsiz bir sekilde kullanimi ile olugan ¢evre kirlenmesi sonucunda bozulan doga dengesinin
yeniden kurulmasi ¢ok gii¢ oldugundan, gerekli 6nlemlerin alinmasinin biiylik bir 6nemi vardir.
Bu nedenle tarimsal uygulamalar; kullanilacak mineral giibrelerin fizyolojik 6zelligi, bitki ve
toprak yapisi gibi parametreler birlikte degerlendirilerek yapilmali, bu uygulamanin
stirdiiriilebilir olmasma 6zen gosterilmelidir (Bellitiirk 2005).Arastiricilar, pratik isletmecilik
stratejileri gelistirmek igin siirdiirdiikleri 6 yillik arastirma sonuglarina gore kislik bugdayin
ilkbahar mevsiminde {riin yogunlugunu kullanarak gercek zamanli olarak azot gereksinimini
saptaylp ona gore degisken miktarli uygulama yapilmasindan onemli avantajlar elde edilmistir.
Ortalama ekonomik karlilik 22 Pound/ha, kullanilan azot miktarindal/23 oraninda azalmalar
oldugu bulunmustur. Sonuglardan yararlanarak olusturulan verim haritalari ile ¢iftcilere yardimet

olmasi i¢in stratejiler gelistirmistir (Godwin ve ark. 2002).



3. MATERYAL VE YONTEMLER
3.1. Materyal

Bu arastirmada kullanilan materyaller asagida agiklanmistir.

3.1.1. Konum belirleme sistemleri

Konum belirleme sistemi herhangi bir objenin yerini genellikle elektronik olarak tanimlar
ve kaydeder. Konum belirleme sistemleri bir objenin enlem, boylam ve yiikseltisini saptama
olarak da tanimlanabilir. Bdyle bir sistem bir aracin yeryiiziinde, uzayda veya havadaki
ilerlemesini kaydedebiliriz. Konum belirleme sistemleri arazi bazli konum belirleme sistemleri ki
yillarca kullanildi digeri ise uydu bazli kiiresel konum belirleme sistemleri (Global Positioning
System — GPS) ki burada uydulardan gelen sinyallerden faydalanilarak yeryiiziinde objenin
konumu belirlenir. Bu noktada konum belirleme sistemlerinin hatalarini azaltmak i¢in kullanilan
diferansiyel diizeltme veya diferansiyel konum belirleme sistemleri devreye girmektedir
(Blackmore 1999, Kiris¢i ve Keskin 1999, Larscheid ve Blackmore 1996) . Program testlerinde

kullanilmastir.



Sekil 3.1. Trimble AgGPS 132



3.1.2. Giibre dagitma makinesi

Sekil 3.2. Cift diskli giibre dagitma makinesi

Diskli gilibre dagitma makineleri hareketini traktor kuyruk milinden bir mafsalli saft
yardimiyla almir ve makinenin disli kutusuna iletilir. Giibre dagitma makinesinin goriiniimii
Sekil 3.2°’de ve teknik ozellikleri c¢izelge 1°de verilmistir. Cift diskli makinelerde kuyruk
milinden gelen hareket ilk 6nce saga ve sola iletilir ve buradan her bir disk i¢in konmus olan
konik disliler yardimiyla 90°C dondiirerek diske ve karistirictya iletilmektedir.

Diskli giibre dagitma makinalariin hepsinde tek disli kutusu vardir. Sadece igindeki disli
sayilar1 farklhidir. Disli kutusu traktér kuyruk milinden 540 1/min alinan devri uygun transmisyon
orani ile 400-800 d/min arasinda degerlere ¢ikarmaktadir. Bu devirlerde disklerin ¢evre hizlari
TSE’ye gore 10 m/s — 30 m/s arasinda olmaktadir (Kara ve ark. 1999, Erol ve Dursun 1998,
Onal 1995, Mutaf 1974).

Bu makinalarin en énemli pargasi olan dagitic1 diskler TSE’ye gore sa¢ veya dokiimden
yapilmaktadir. Disk ¢ap1 30-50 cm arasinda degismektedir. Bu disklerin gorevi giibre deposunun
tabanindaki deliklerden dokiilen giibre, ilk once diskin paletsiz kismina dokiiliir. Donen disk
toplu olarak diisen giibreyi belirli bir alana yayarak firlatict paletlere sevk eder. Palet {izerine
gelen giibre santrifiij kuvvetin etkisiyle radyal bir hiz kazanir. Paletin u¢ noktasinda giibre radyal
hizin ve diskin ¢evre hizinin etkisiyle belirli bir hizda ve yonde firlatilir.

Bu diskler diiz veya i¢ biikey olabilmektedirler. Diiz diskler giibrenin diski yalnizca kanat
uclarindan terk etmesini saglarken, i¢ biikey diskler giibrenin diski bir ylikselme agis1 kazanarak

terk etmesini saglar. Disk iizerine giibreyi yonlendirici kanatlar baglanmistir. Bu kanatlar



dagitilacak giibrenin kazanacagi ivmeye etkili olan ve ugus yoriingesini belirleyen, dolayisiyla
serpme genisligini ayarlayan parcalardir. Kanatlar disk {izerindeki konumlarinin ayarlanabilmesi
icin iki noktadan c¢ogunlukla gémme basli civatalarla diske baglanir. Kanatlar ayar delikleri
yardimiyla radyal ileri ya da geri konumda disk iizerine baglanirlar.

Diskin donme yonii (+), tersi yonii (-) kabul edilmektedir. Buna gore kanatlar radyal geri
konumda (-) ile gosterilirken, radyal ileri konumda (+) olarak gosterilmektedir. Radyal palete
gore geriye acik palette, hem giibrenin palette kalis acisi, hem firlatma agisi, hem de firlatma hizi
etkilenmektedir. Paletin geriye konuslandirilmasi (kepgelemenin azalmasiyla) giibrenin palette
kalis agis1 azalmaktadir. Kanatlar radyal geri konumda firlatma (dagitma) agis1 biiylimekte fakat
firlatma hizinin kiigilmesine sebep olmaktadir. Bu nedenle geriye doniik paletlerin konum
acilariin biliylimesi ile makinenin is genisligi bir miktar azalir. Disk iizerindeki kanatlar, radyal
ileri konuma alindiginda ¢evre hiz1 biiyliyecek, buna bagli olarak savrulma hiz1 da biiyiiyecektir.
Bunun sonucunda da dagitma genisliginin biiylidigli gorilmiistiir (Kara ve ark. 1999, Erol ve

Dursun 1998, Onal 1995, Mutaf 1974).

Cizelge 3.1. Cift diskli giibre dagitma makinasinin teknik dlgiileri

Teknik ol¢iiler Deger
Genislik (mm) 2000
Yiikseklik (mm) 1610
Uzunluk (mm) 1135
Depo Hacmi (mm) 1000
Is genisligi (mm) 12-24
Agirlik (kg) 320




3.1.3. Degisken miktarh giibre normu ayar iinitesi

Konum verileri ve dnceden hazirlanmis tarlanin giibre gereksinimi haritas1 bilgisayar
yiiklenecektir. Konum kontrol edilerek tarlaya uygulanacak giibre normunda bir degisiklik olup
olmayacag1 saptanacak ve sonugta akan giibre miktarin1 kontrol eden kapak¢igin konumu eger
gerekiyorsa degistirilecektir. Kontrol sisteminin sematik sekli Sekil 3.3’te, kapak¢igin konumunu
degistirmek i¢in gerekli hareketi iireten step motoru Sekil 3.4’te ve step motorun santrifiijlii glibre

dagitma makinesi lizerine yerlesimi ise Sekil 3.5’te verilmistir.

} PU

1"

> e

(>

uPC

RS232 l— M2

P2

i ' =

EZ2ROM =

Sekil 3.3. Kontrol sistemi semasi

Sekil 3.4. Step motor
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Sistem i¢in kullanilan 2 adet step motor giibre dagitma makinesine Sekil 3.5’deki gibi
monte edilir. Monte edilen motorlarin son hali Sekil 3.6’da goriildiigii gibidir. Daha sonra bu
motorlarin elektrik ve kontrol kartina baglantilart yapilir.(Sekil 3.7) Tiim baglantilar yapildiktan

sonra sistem caligsmaya hazirdir.

Sekil 3.6. Cift tarafa monte edilmis sistemin goriintiisii
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Sekil 3.7 Motorlarin kontrol kartina baglantisi

Sekil 3.8 Step motorlar1 kontrol eden PIC kart1

Step motor kontrol karti (Sekil 3.8) TUBAP 600 Projesi i¢in gelistirilmistir. Kartin
gorevi program tarafindan step motorlara gonderilecek komutu step motorlara iletmek ve sonucu
program geri gondermek.

3.2. Yontemler

3.2.1. Programin gelistirilmesi ve test edilmesi

Akis diyagrami bir bilgisayar programinin gelistirilmesindeki matematiksel modelin islem
akis mantigini aciklamaya yarar.

Bu calismada da yukarida belirtilen olaylarin ve yazilan programin temelini olusturan bir
is akis diyagrami olusturulmus ve bu diyagram Sekil 4.1°de verilmistir.

Yazilan program Microsoft Windows igletim sistemi altinda c¢alisan Microsoft Visual
Basic 6.0 programlama dili ve Microsoft Access veritabani kullanilarak gelistirilmis ve ayni
programin bir bileseni olan “Package & Deployment Wizard” kullanilarak paketlenmis ve ¢alisir

program dosyasi haline getirilmistir.
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Gelistirilen programin calisip calismadiginin test edilmesi laboratuar kosullarinda
gergeklestirilmistir. Belirtilen konumlarda verilen giibre normuna gore kapakcik acikliklar

kontrol edilmistir.
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4. ARASTIRMA BULGULARI

4.1. Programin Akis Semasi

Kaydedilen
Verileri Sakla

Kaydedilen
Verileri Sakla

Kaydedilen
Verileri Sakla

Kaydedilen
Verileri Sakla

Kaydedilen
Verileri Sakla

Ciftci veya Ciftlik

Verileri

Tarla Bilgileri
Girigi

Girigi

Girigi

Verileri Girigi

Parsel Verileri

Makine Verileri

Giibre & Uriin

BASLA )

A

A

A

A

UYGULAMA
HARIYASI

Tarla
Makina ve
Uriinlerin
Secimi

A
Segilen verilere
uygun olarak
parselin gridlere
ayriimasi

Parselin
Gridlerinin
Ekrana
Verimesi

Secilen Grid Alan
Dahilinde mi ?

Gridlere Istenilen
Degerlerin Atanmasi

Gridlere Deger
Atamasi Bitt mi ?

Yapilan Isin

m

Veritabanina
Kaydedilmesi

Sekil 4.1 Programin akis semasi

14



Sekil 4.1°de programin basit is akis semasi1 verilmistir. Programda ileriki ¢alismalarda da
kullanilmak ve gelistirilmek {izere ger¢ek ve tiizel kisilerin kaydedildigi “giftei ve ciftlik”
bilgilerinin saklandig1 boliim basta olmak {izere ciftci veya ¢iftlige ait tarla bilgileri, kayit edilen
tarlalara ait istenirse parsel bilgileri ve bu bilgilere ek olarak ta bunlarinda sinirlarini belirleyen
koordinat bilgileri yer almaktadir.

Ayrica giibrelemede kullanilan Makine bilgileri i¢inde secilen giibre ve hizlara gore giibre
attm normlar1 da kaydedilmektedir. Son olarak ta veri kaydi olarak gilibre c¢esitleri
kaydedilmektedir.

Biitiin bu kayitlar dogru ve diizglin girildikten sonra uygulama haritasi ig¢in se¢im
islemleri yapilabilir. Tarla veya parsel koordinatlar: segildikten sonra giibre atma makinesi, giibre
cesidi ve siirlis hiz1 se¢imi yapilir ve daha sonra bu yapilan segimlere gore boliimlere ayirma
islemi yapilir. Bundan sonra istege uygu olarak deger atamalari yapilir ve deger atamasi

yapildiktan sonra istenirse islem veritabanina kaydedilir.

4.2. Programin Genel Yapisi ve Calisma Prensibi

Programin gelistirilmesinde “Microsoft Access” veritabani desteginden yararlanilmis olup
“Microsoft Visual Basic 6.0” yazilim platformu ilet yazilim gelistirilmistir. Programda olan
ciftlik kayitlari, tarla ve bu tarlaya baglh parsel bilgileri, kullanilarak olan makinenin tanimlayici
adi, iretici firma, is genisligi ve kuyruk mili doniis hiz1 gibi teknik bilgileri ve uygulanacak
iirtinler (giibreler, ilaglar vs.) veritabanindan okunarak, anlik GPS verileri de bu g¢aligma icin
Trimble AgGPS 132 GPS alicisindan gelen verilerden programin ara yiiziine aktarilmakta ve
kullanilmaktadir. Gelistirilen program Degisken Miktarli Gilibre Uygulama Programi olarak
adlandirilmistir  (Sekil 4.2). Program adinin kisaltmasi ise DEMIGUY Pro 1.0 olarak

tanimlanmustir.
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Demiguy Pro 1.0 (3]

Degisken Miktarh
Giibre Uygulama
Programa

Yiiksek Lisans Tezi
Zir.Miih. Murat Gékee UNGOR
Danisman : Prof.Dr. Bahattin AKDEMIR

Namik Kemal Universitesi
Fen Bilimleri Enstitiisi
Tarim Makinalar: Anabilim Daly

Sekil 4.2. Program agilis ekrani

Program acildiginda ilk olarak acilig ekran1 gelmektedir (Sekil 4.3). Bu ekranda program
hakkindaki bilgiler igermekte olup iizerine tiklandig1 zaman programin ana ekrani ¢ikmaktadir.
Ana ekranda yer alan meniiler vasitasiyla programda kullanilacak olan verilerin girisi yapilir.
Programin tuttugu bilgiler;

1. Ciftci veya Ciftlik Kaydi
Tarla kayzitlari
Parsel Kayitlar1

2

3

4. Makine Kayitlari
5. Uriin Kayitlart
6

. Uygulama Haritasi iglemleri
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w. Demiguy Pro 1.0

Menu

i Ciftgi veya Ciftlik Kayitan
i Tarla Kayitlan

Parsel Kayitan

Makina Kayitlan

Gilibreler

Glibre Atm Tablolan
Uygulama Haritasi
Uygulama Haritas Test

Programdan Cikis

Sekil 4.3. Ana ekran goriintiisii

4.2.1. Ciftci ve ciftlik kayitlar

Kullanilacak olan Tarla ve Parsel kayitlarinin kimlere ait olduguna dair bilginin tutuldugu
boliimde Gergek Kisi veya Tiizel Kisilik kayd: yapilabilmektedir.

Ciftci veya ciftlik adi yazildiktan sonra “Kaydet” Butonuna basarak kayit islemi
gergeklesmis olur ve acilir listede goriiliir (Sekil 4.4 ve Sekil 4.5).

| Ciftci veya Ciftlik Kayid

Ciftgi wepa Ciftlik Kawd
Deneme Ciftlig |

i | Diezhis | K.apdet Bl Disly |

Sekil 4.4. Ciftci veya ciftlik kayit ekrani
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| Ciftci veya Ciftlik Kayidi

Ciftg weypa Cifthl Kawd

D eneme Cifk

Diger Deneme Ciftligi
T

Sekil 4.5. Girilmisg kayitlarin listelenmesi

Programda eger kayit adinda bir degisiklik yapilacaksa degisiklik yapilacak kayit
secildikten sonra “Degistir” butonuna basilir. Butona basildiginda segilen kayit i¢in yeni bir isim
girmesi istenir. Girilen yeni isimden sonra “OK” butonuna basilir (Sekil 4.6) ve islem

tamamlanir.

Isim Degistirme

Deneme Ciftid igin yeni isim ginn

Cancel |

|Deneme Cittligi 2

wm Ciftci veya Ciftlik Kayidh

Ciftgi weya Ciftlik, Kawmd
|Dreneme Citlii |

i | Dl K aydet B o |

Sekil 4.6. Isim degistirme islemi

Kayit silmek i¢in silinmesi istenen kayit secildikten sonra “Sil” butonuna basilir ve Sekil

4.7°de goriinen onay iletisinde islem onaylandiktan sonra kayit silinmis olur.
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Silmek. iskedidinizden emin misiniz ¥

Ciger D iFtlicgi |

Yes Mo |
Ciftgi weya Cifthl Eawd
|Diger Deneme Ciftigi |
5l Deijisti | K apdet | =D |

Sekil 4.7. Ciftci veya c¢iftlik kaydi silme islemi

4.2.2. Tarla kayitlarn

Ciftci veya ciftlik kayidi yapildiktan sonra kayit edilen ciftci veya ciftlige sahip oldugu
tarlalar1 kaydetmek i¢in bu bolimden faydalaniyoruz. Mantik olarak Cift¢i veya Ciftlik kayit
esasina dayaniyor. Kayit edilecek Ciftgi veya Ciftlik secilerek Tarlanin adi yazilir ve “Kaydet”
butonuna basilarak kayit yapilir. (Sekil 4.8)

| Tarla Kayidi E'
Sil
Dredigtir
T arla Adi
“eni Tarla 1 ﬂ K.aydet
Segilen T arla igin Koordinat Girgi | Gern Dian

Sekil 4.8 Tarla kayd1

Kayit edildikten sonra tarlanin koordinatlarinin girilmesi gerektiginden “Segilen Tarla
I¢in Koordinat Girisi” butonuna basarak Sekil 4.9°deki gibi koordinat giris ekrani agilir ve bu

ekran sayesinde tarlanin sinir koordinatlar1 girilir.
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| Koordinat Girigi

E Tarla K |
Ciftgi wepa
Deneme EI

Tarla Adi

'eni Tarl3

Sed

Alan Bilgileri

Ciftgi weya Cifthl, : Deneme Cifthgi

Tarla Adi: Yeni Tarla 1

enile |

=

Enlem

Bovylam

W -1 m ke WM il

= e
= O

el el
Sy [ Y I IS S U S

£27,5809635
27, 5812228
27,55814093
£27,58147ad
£7,58153038
£27,5816219
£27,558158354
£7,55815449
£27,5818592
£27,5818722
27,5819125
27,5819274
£27,558194a63
27, 5820609
£27,5820599
&7, 5820077
£7,581707

40,9946385
40,99403a7
40,9937031
40,993536594
40,993667
40,993536969
40,9937907
40,993514
40,993535403
40,99358657
40,9935953
40,9939 63
40,99353942 4
40,9940055
40,9941471
40,9942665
40,9945444

F.oordinat Sil

Gen Dion

Sekil 4.9. Tarla koordinatlarinin girisi

4.2.3. Parsel kayitlar

Ciftei veya Ciftlik ve Tarla kayitlar1 yapildiktan sonra istenirse tarla parsellere ayrilabilir.

i, Parsel Kayit

Eger istenmiyorsa ayni koordinatlar1 vererek tek bir parsel kaydi yapilabilir.(Sekil 4.10)

Ciftgi weypa Ciftlik Adi

Secilen Tarla lgin Koordinat Girigi

Sil
| Deneme Citti |
Tarla Ad Dedigtir
reni Tarla 1 il
| eni Tarla J Kadet
FParzel Ad
|deneme cifthigi yeni tarla parsel 1 j Ger Dian

Sekil 4.10 Parsel kayitlari
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Parsel kayitlarinda da kaydetme mantigi “Tarla Kayitlar1” boliimiinde oldugu gibidir.
Yine koordinatlar1 “Secilen Tarla I¢in Koordinat Girisi” butonunu kullanarak Sekil 4.10°da
goriildigli gibi koordinatlar1 girilir. Bu girilen veriler daha sonra harita olusturmada

kullanilacaktir.

M

B

. Koordinat Girigi

Sekil 4.11 Parseller i¢in koordinat girisi

k.oordinat Sil

Alan Bilgileri
Ciftgi weya Ciftlik : Deneme Ciftligi
Tarla Adi: eni Tarla 1
Parzel &di: deneme ciftlidi veni tarla parzel 1
E 3.N. Enlemn Boylam
- 1 25,7809638 40,9946385
Citgivepa @ |2 25,78122286 40,9940367
HE;EEEE; 3 25,7814098 40,9937031
q 25,7814768 40,9936594
Vars el 5 25,7815308 40,993667
‘Teni Tarla & 25,78162149 40,993 6960
Parzel Ad 7 25,7818554 40,9937907
deneme il |® 25,7818449 40,993514
=] 25,781859:2 40,9935408
Sei 10 25,7818722 40,9935657
11 25,78191Z2% 40,9935953
12 25,7819278 40,9939263
13 25,7819463 40,9939042 4
14 25,7820609 40,99400585
15 25,7820599 40,9931471
1g 25,7820077 40,9942 665
17 25,781707 40,9943544349




4.2.4. Makine kayitlari
Giibre dagitilacak makineler bu boliimden kaydedilir. Kayit esnasinda Kuyruk mili Doniis
hiz1 ve uygulama haritasinda kullanilacak is genisligi verileri kaydedilir. Mantik olarak “Tarla

Kayitlar1” boliimiiyle aynidir (Sekil 4.12).

| Giibre Dagitma Makinasi Kayidi

M akina &di
| 12 Mt Cift Diskl ~|

Fouyruk Mili Diong Hizi 10 rprs
iz Genigligi: 12 mt

S Il | Ka}ldet _. ........... E E”Dl:ln._

Sekil 4.12. Giibre dagitim makinesi kaydi

4.2.5. Giibre kayitlan
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Giibrelemede kullanilan iirtinlerin kaydedildigi boliimdiir ve “Makine Kayitlar1” ile ayni

prensipte kaydedilir (Sekil 4.13).

. Atilacak Giibre Cesitleri ]

Giibre Adi
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4.2.6. Giibre dagitma makinelerine ait giibre norm degerleri

=TT
IEnc L
x
I 12 Mt Cift Diskli < / > is Gen. : 12 mt. j IAmnnyum Mitrat %26 N j F3 - Listele |

8 Km Hiz 10 Km Hiz

7,1
10,40 Kg.

7,80 Kg. 6,20 Kg. 5,20 Kg.

13,70 Kg. 10,20 Kg. 8,20 Kg. 6,80 Kg.

18,70 Kg. 14,00 Kg. 11,20 Kg. 9,30 Kg.

23,70 Kg. 17,80 Ka. 14,20 Ka. 11,80 Ka.

32,50 Ke. 24,70 Kg. 19,80 Ka. 16,50 Ka.
50 42,70 Kg. 31,70 Kg. 25,30 Kg. 21,10 Ke.
55 55,90 Kg. 41,90 Kg. 33,50 Kg. 27,90 Kg.
60 69,50 Kg. 52,00 Kg. 41,70 Kg. 34,80 Kg.
65 83,40 Kg. 62,50 Kg. 50,00 Kg. 41,70 Kg.
70 97,20 Kg. 72,90 Kg. 58,30 Kg. 48,60 Kg.
75 111,90 Kg. 84,00 Kg. 67,20 Kg. 56,00 Kg.
80 126,70 Kg. 95,00 Kg. 76,00 Ka. 63,30 Ka.
85 136,20 Kg. 102,10 Kg. 81,70 Kg. 68,10 Kg.
90 145,70 Kg. 109,20 Kg. 87,40 Kg. 72,80 Kg.

Yeni Skala Deger Girisi Skala Degerini Degistir Segileni Sil | Geri Din |

Sekil 4.14. Makine se¢imine gore atilacak giibre skala tablosu

Programin bu boliimiinde girisi yapilan makinelere ait fabrikadan verilen gilibre atim
tablolar1 kayit edilir (Sekil 4.14). Hizlar sabit alinmis ve 6, 8, 10, 12, 14 km/h. olarak
belirlenmigtir. Giibre atim tablolarinda Makinenin adi, atilacak olan giibrenin cinsi secilir ve
makinenin kullanim kilavuzunda yazan skala degerleri girilir. Tablodaki degerlerin degistirilmesi
ve gilincellemesi gayet basit bir mantikta yapilmis olup hiz ve zaman kazandirmaktadir.(Sekil
4.15)
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_ioixi|

Meri
sFormz x
| 12 MECiftDiskli < /> Is Gen.:12mt.  ¥| [Amonyum Nitrat %26 N ~| Fa3-Listele |

skala | ekmmz|  skmHz| t0kmHz|  1zkmHz|  14KmHE|

20 7,10 Kg. 5,30 Kg. 4,30 Kg. 3,60 Kg. 3,00 Kg.

25 10,40 Kg. 7,80 Kg. 6,20 Kg. 5,20 Kg. 4,40 Kg.

30 13,70 Kg. 10,20 Kg. 8,20 Kg. 6,80 Kg. 5,90 Kg.

35 18,70 Kg. 145 T S i

i, Giibre Atim eri Gi x

40 23,70 Kg. 17| o i X Kg.

45 32,90 Ka. 24, [ Bilaier ; Ka.

2 A2l PR- 24 Kmmﬁa?zr.::l:r'im Ki < /> i3 Gen. : 12mt. | ke

<= - i
55 55,90 Kg. A Gﬂb" = e Kg.
ulianian re

2: ::‘ig Eg‘ Zi | Amonyum Nitrat %26 N | Eg‘

bl g' ] g'
Skala 6 Km. 8 Km.

70 97,20 Kg. 72 = K.

75 111,90 Kg. 84, | s | 18,70 | 14,00

20 126,70 Kg. 95 10 Km. 12 Km. 14 Km. Kg.

85 136,20 Kg. 102, | 11,20 | 9,30 | 8,00 | [Ke.

90 145,70 kg. 109, Kg.

Kaydet | Geri Don |

Secileni Sil

Sekil 4.15. Giibre atis ayrint1 girisi

4.3. Uygulama haritasi

Program genel ¢alisma prensibi olarak, yukarida belirtilen kayitlar1 veritabaninda tutar,
biitiin bu kayitlar diizgiin ve tam girildikten sonra “Uygulama Haritas1” meniisiinden uygulamasi
yapilacak tarla veya parsel Sekil 4.16’da goriilen “Koordinatlar1 Dosyadan Yiikle” menii secenegi
ile Sekil 4.17°daki listeden istenilen tarla ya da parsel segilir ve “Parseli Se¢” butonuna basilir.
Daha sonra atilacak giibre, gilibreyi atacak makine ve giibreleme hiz1 secilerek is kaydi
olusturulur ve Sekil 4.16’da goriilen “Secilenlere Gore Hazirla” butonu vasitasiyla sag boliimde

goriilen grafik olusturularak uygulama haritasi olusturma islemi baglatilmig olur.
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Menu

Koordinatlan Dosyadan Yiikle

. Uygulama Haritas:

Geri Dan

is Gen. : 12 mt. =

Iﬁ-.mn:nn',rum Mitrat 26 M -

B Km. 1|r|

Secilenlere Giore Hazirla

1 Molu Koardinat

Sekil 4.

2 Molu Eoardinat ;
3 Halu Koardinat ;
4 Molu Koardinat ;
5 Molu K.oordinat ;
B Malu Koardinat :

: 27.5B09E38 £ 409346385
27.5812228 ¢ 40,9940367
27.5874098 / 40,993703
27.5874768 / 40,9936594
27.5815308 / 40,933667

275816219 / 409936969

e h

16 Kaydedilmis koordinatlar1 yiikleme

Menu

IA Firmas: 12 Mt Gift Diski </ > Is Gen. : 12 mt. |

Iﬁ.monyum Mitrat £26 N

IE Km. vI

Secilenlere Gire Hazirla

=

Kuzey

T _F—

1 Molu Koordinat -
2 Moly Koordinat :
3 Mol Koordinat :
4 Molu Koordinat -
5 Moly Koordinat :
& Moy Koordinat :
7 Mol Koordinat -
8 Moy K.oordinat ;
9 Mol K.oordinat :
10 Malu Koordinal
11 Halu Koording!
12 Molu Koordinal
13 Malu Koordinal
14 Halu Koording!
15 Molu K.oordinal
16 Malu Koordinal
17 Malu Koordinal
18 Molu K.oordinal
b airmurn Enlem :
Miniriuim Enlern :
b aximumn Boylam
Finimum Bovlam :
Enlem Mesafesi:

Bowlam Mezafesi :
Enlemdeki Grid 5+
Boylamdaki Grid £

i, Koordinatlan Girilmis Alan Segimi

Tarla Ady

Ziraat Fakiiltesi

Listeyi Yenile

Ziraat Fakiiltesi Futbol Sahast

Tarlanin Parseli

Futbol Sahas

deneme ciftligi yeni tarla parsel 1

Parseli Sec

Toplam Grid SawsTT0

Commandd |

0 kg. Giibre Kullamldi.
0 da. Alan Giibrelendi.

Boylam : E 27,5809682
Enlem : N 40,9941405

Abilacak Mikkar : O kg.
Zkala Degeri: 0

islemi Kaydet |

Geri Ddn

Sekil 4.17 Kayith koordinat listesi ve se¢imi
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Olusturulan uygulama haritas1 uygulamasinda olusturulan grafikte parsel alani icerisinde
cizilen boliimlerden herhangi birine sag mouse tusu ile tiklandiginda hangi boliimde oldugu yani
islemin gecerli oldugu boliimii gosterir menli ve o bdliim igin yapilabilecek islemler meniisii
belirir (Sekil 4.18). Bu meniiniin en altinda bulunan “Tiim Bdéliimlere Deger Ata” menii segilerek

tarlanin deger atanmamais tiim boliimlerine toplu olarak deger atamasi yapilir.

=n. : 12 mt. j

- _:—'_'-'_'-'-'-'_F'-F
— _,_,_,-'—""'_'_F‘-F

e Hazirla = \

Kuzey

85 ]
E7

A
34
7 13 Molu Hiicre
B3

a7
Pl
s

B5Y
353
263
424

055
471
EES
44

385 \

/

/!

NEES

nldr. Boylam : E 27,5811152

andi. Enlem : N 40,9939509 Islemi Kaydet
Ablacak Mikkar : 0 kg. . e
Skala Degeri : 0 Geri Don

Sekil 4.18 Tiim boliimlere deger atama
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Toplu deger atama meniisii se¢ildiginde karsimiza Sekil 4.19’daki gibi bir giris kutusu
cikar. Burada yapilmasi gereken islem ornekler gosterilmis olup oncelikle atilacak giibre miktar

ve bu miktar1 atabilmek icin gerekli giibre makinesi skala deger aralarinda bir bosluk kalacak

sekilde girilir.
= S [N I R I
T x
1814

Tim Bolumlere Uygulanacak Glibre Miktanm ve Skala
inanE Dregerini Aralannda Bir Bosluk Birakarak Girin.

£ |
1386

138 fno 1512 i

1a32¢ 1.2 Ablacak. gubre miktan

1354z -
MO0 12 ayarlanacak skala deger

145 1111
1426E

{aa44 "
146385

Sekil 4.19 Tiim boliimlere toplu deger atama

Girilen degerler sonunda Sekil 4.20°deki gibi bir kontrol ve onay formu belirir. Bu

formda deger atamasi yapilmamis tiim boliimlere atanacak ortak gilibre miktar1 ve skala degeri

N[
projecs

IUygulanacak Glbre Miktan : 1,1 kg.
Avyarlanacak skala dederi : 11

icin onay alinir.

Bilgileri onaylyormusunuz ?

Sekil 4.20 Toplu deger atama islemini onaylama
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Onaylama iglemi bittikten sonra Sekil 4.21°de de goriildiigii lizere koordinatlar dahilinde
olan deger atanmasi yapilmamis tiim boliimlere standart olarak verilen degerler atanmis olur ve
daha sonra istenirse yine yukarida belirtilen teknik kullanilarak bdliimlere 6zel degerlerde
atanabilir. Bunun i¢in boliimiin {lizerine sag tiklandig1 zaman ¢ikan meniide bulunan “Giibre”
meniisiiniin altinda daha 6nceden secilen giibre atma makinesine, giibre ¢esidine ve hiza gore
girilmis olan degerler meniiye otomatik olarak yerlestirilir ve segildiginde giibre miktar1 ve skala
deger otomatik olarak atanir. Yine ayn1 meniide “Ozel Deger Ata” meniisii segildiginde daha
once toplu deger atama meniisiinde oldugu gibi ayn1 mantikla deger atamasi yapilir veya bir
altinda bulunan “Temizle — Sifirla” meniisii ile boliimdeki atanmig deger sifirlanir ve bolim
temizlenmis olur. Atanilan boliim degerlerine gore kullanilan gilibre miktar1 ve giibrelenen alan

miktarlar1 ekranin sol alt tarafinda kirmizi renkte yazilmaktadir.

x|
Menu
IA Firmas 12 Mt Gift Diskti < / » is Gen. : 12 mt. v/
,-'—"'-'_FF_FH-
Amonyum Nitrat %26 N v 11 | Rt a4 T
| _i L—"] Muswy
IE Km. v| Secilenlere Gore Hazirla | =
T Nolu Koordinat - 2756809638 7 40,9946.365 | Ll T [ | | e |t [3E | :
2 Nolu Koordinat - 27 5812228 / 40,9940367
3 Malu Koordinat : 275514098 / 409337031
4 Holu Koordinat : 27 5814768 / 409936594 3 11 .0 44 o 4 _4 1,1 1,4 1,1 1,1
5 Molu Koordinat : 275815308 / 40993667 23 Molu Hiicre |
£ Malu Koordinat : 27 5816214 / 40,9336969
7 Molu Koordinat : 27 5816354 / 409337907 Gzel Deder Ata
8 Molu Koordinat : 27 5618449 / 40,993814 1,1 11 1, Tiim Bali = EA 1
5 Nolu Koordinat : 275518592 / 40.99353408 bbb naslali b e e
10 Molu Koordinat : 27 5818722 / 40,9938657
11 Molu Koordinat : 275919125 / 40,9938953 7,8 Ka.
12 Molu Koordinat : 27 5819276 / 40,9933263 1 1,1 5,3 1,1 1,1 10,2 Ka. 11 1,1
13 Molu Koordinat : 27 5819463 /£ 40,9933424 =
14 Molu Koordinat : 27,5820609 / 40,3940055 =
15 Molu Koordinat : 27 5820539 / 40,3941471 17,8 Ka,
16 Molu Koardinat : 27 5820077 / 40,9942665 1,1 1,1 1,1 1,1 1,1 24.7Kag. 1,1 1,1
17 Molu Koordinat : 27581707 / 40,9948444 31,7Kg
18 Mol Koordinat : 27 5809638 / 40, 9946385 s
M awirmurn Enlem : 27 5320509 41,9 Kg.
Minirnurn Enilern : 27,5509632 AN LU AR 52K, 13 | 51
M awirnunn Boylarn 40 9348444 62,5Kg
Mikimurn Boylam : 40,9936594 g
Enlern Mesafesi: 121,987441360333 i ¥ i3 i 72,3 Ka. i1 1
Boylam Mezafesi - 116787421 337267 ! § ! ' 34 Ka. g '
Enlemdeki Grid Sawsi: 11 95 Ka,
Boylamdaki Grid Samsi: 10
Toplam Grid Saws: 110 1.4 11 1.1 102,1Kg. 1.1
i 4 t 109,2 Kg. !
B 1,1 (_’1_11/,/1,/1/ 1,1
_:—'—'"-_
15,0336 kg. Gibre Kullamldi. Boylam: E 27,5812205 : : | i
Commandd | 12,24 da. Alan Gilbrelendi.  Enlem: N 40,9939533 it Bay ot
Atlacak Miktar : 1,1 kg. SR |
Skala Degieri : 11 Geri Ddn

Sekil 4.21. Boliimlere deger atama
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Biitiin atama islemleri bittikten sonra “Islemi Kaydet” butonuna basilarak Sekil 4.22’deki

giris kutusuna da islemi tanitic bir agiklama girilerek kaydetme islemi tamamlanmis olur.

9940367 jk’“’l'l'l'l'l'l"
937031
9335534 ‘\1 ‘ 1,1 ‘ 1,1 ‘ 1,1 1,1 ‘ 1,1 1,1 1,1
993667

=N olem Kavdi
9337307 = s

x|
gggglge izlemin tantic) adin girin, i 1,1

19938657
1.993R95: Cancel
1.993926: 1,1 1,1
1.993942+
1.994005¢
1904147 |
1,994 26EF 1,1 1,1
9943444

19946385
\\1 1,1 1,1 1,1 1,1 1,1

Sekil 4.22. Islemin kaydedilmesi

Bu bdéliimden c¢ikildiktan sonra programin ve hazirlanan uygulama haritasinin testi igin
“Uygulama Haritas1 Testi” meniisiinden test formu acilir. Bu formda kaydedilen uygulama
haritast segilir. RS232 baglantis1 ile GPS’ten gelen NMEA standardindaki (SGPGGA : GPS
Konum Mesaji) ve (SGPGLL : GPS Enlem/Boylam Mesaj1) bilgilerinden yaralanilarak
koordinat1 tespit edilen traktoriin tarladaki konumuna ve bulundugu gridteki atilacak giibre
miktaria gore step motorlara gerekli komut PIC kart1 araciligiyla gonderilir. Bu dongii islem

bitene kadar devam etmektedir.
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5. TARTISMA VE SONUC

Program araciligiyla uygulama haritas1 olusturabilmek amaciyla tarla sinir koordinatlari
bilinen bir tarla gridlere boliinmiis ve bu boliinen gridlere farkli gilibre normu atanmigtir.
Sistemde kullanilan giibre dagitma makinesinin is genisligini grid genisligi olarak kabul edilip
tarla okunan bu degerlere gore gridlere ayrilmaktadir. Gelistirilen yazilimla yapilan ¢aligsmalarda
GPS ile haberlesmede sorunsuz olarak iletisim saglandigi, ayrica kurulan diizenek ve giibre
dagitma makinesinin laboratuar denemelerinde step motorlarda istenilen hareket ve verilerin
makine ile gelen tablolara uygun oldugu ve istenilen kapak a¢ikliginin saglandigi gozlenmistir.

Program istenilen parselin istenilen grid’ine verileri anlik olarak GPS cihazindan alarak
gerekli hesaplama ve ¢éziimleme sonucunda giibre kapaklarini istenilen araliga ayarlamstir.

Gelistirilen programin sadece santrifiijlii glibre dagitma makineleri i¢in degil tarimsal
iiretimde kullanilan ve tarlaya tohum, gilibre ve ila¢ atan tiim tarim alet ve makinelerinde
kullanilmasi i¢in gelistirilmesi yarali olacaktir. Ciinkii bu tip programlar yurtdisindan ¢ok yiiksek
miktarlarda paralar 6denerek satin alinabilmektedir. Bu program ile uygulama haritas ile ilgili

kisim tamamen iilkemiz kosullarinda kullanilmak iizere tasarlanip gelistirilmistir.
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EKLER
1. Iki nokta arasindaki mesafenin hesaplanmast ile ilgili olarak kullanilan hesaplama modiil kodu
Public Enum enumMesafeTipi
eKaraMili = 0
eDenizMili = 1
eMetre = 2
eKiloMetre =3
eSantiMetre = 4
eYard=5
End Enum

Public Type tMesafe
Mesafe As Double
Yuvarlanmis As Double
Metin As String
mTipi As enumMesafeTipi
mTipiTxt As String

End Type

Const pi = 3.14159265358979

Function Mesafe(IlkEnlem, IlkBoylam, SonEnlem, SonBoylam, Optional mTip As
enumMesafeTipi = eDenizMili, Optional Yuvarla As Long = 5) As tMesafe

Dim BoylamFark, dist, distance, EK

BoylamFark = IlkBoylam - SonBoylam

dist = Sin(deg2rad(IlkEnlem)) * Sin(deg2rad(SonEnlem)) + Cos(deg2rad(IlkEnlem)) *
Cos(deg2rad(SonEnlem)) * Cos(deg2rad(BoylamFark))

dist = rad2deg(acos(dist))

distance = dist * 60 ' Hesaplanan deger deniz mili

34



If mTip = eKaraMili Then distance = distance * 1.15151266603038: EK = "Kara Mili"
Elself mTip = eKiloMetre Then distance = distance * 1.85318: EK = "Kilometre"
Elself mTip = eMetre Then: distance = distance * 1853.18: EK = "Metre"

Elself mTip = eSantiMetre Then: distance = distance * 185318: EK = "Santimetre"
Elself mTip = eYard Then: distance = distance * 2026.66229221347: EK = "Yard"
Else: Dsitance = distance * 1

End If

Mesafe.Metin = Round(distance, Yuvarla) & " " & EK
Mesafe.mTipi = mTip

Mesafe.mTipiTxt = EK

Mesafe.Mesafe = distance

Mesafe.Yuvarlanmis = Round(distance, Yuvarla)

End Function

Function acos(rad)
If Abs(rad) <> 1 Then
acos =pi/ 2 - Atn(rad / Sqr(1 - rad * rad))
Elself rad = -1 Then
acos = pi
End If

End Function

Function deg2rad(deg): deg2rad = CDbl(deg * pi/ 180): End Function

Function rad2deg(rad): rad2deg = CDbl(rad * 180 / pi): End Function
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2. $GPGGA : GPS Konum Mesaji

Bu mesaj tiirli alicidan anlik konum bilgilerini elde etmek i¢in kullanilmaktadir. Alicidan
bu mesajin istenmesi farkli marka ve model GPS alicilarinda farkli sekilde olmakla birlikte elde
edilen cevap mesaji NMEA standardindadir. S6z konusu alic1 mesaji, mesajin igerigi, drnek bir

cevap mesajinin agiklanmasi agagida verilmektedir.

GPS Konum Mesaji Icerigi
$GPGGA,ml,m2,c1,m3,c2,d1,d2,f1,2,M,f3,M,f4,d3*cc

Tanim Arahk

M1 Anlik konumlamanin yapildigi, saat dakika ve saniye 00-235959.50

cinsinden GPS zamani (ssddss.ss)

m2 Derece ve ondalik dakika cinsinden enlem (dddd.mmmmmm) 0-90
C1 Enlem Yoni (N : Kuzey, S: Giiney) Nyada S
M3 Derece ve ondalik dakika cinsinden boylam 0-180
(dddd.mmmmmm)
C2 Boylam Yonii (W : Bati, E: Dogu) W yada E
D1 Konumlama Tiirii; 1,2
l. Otomatik Konum

2. RTCM diferansiyel diizeltilmis konum

D2 Konum hesaplamada kullanilan GPS uydu sayisi 0-8

F1 HDOP 0-99,9

F2 Referans elipsoidinden olan yiikseklik -300000,00 -
+30000,00

M Yiikseklik Birimi (M = metre) M

F3 Geoit Yiiksekligi (metre) -999,99 - +999.,99

M  Geoit Yiikseklik Birimi (M=metre) M

D3 Diferansiyel diizeltme zamani 0-999

D4 Baz istasyonu ID 0-1023

*cc Kontrol Toplami (checksum)
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3. $GPGLL: GPS Enlem/Boylam Mesaj1

Bu mesaj tirii de tipki GPGGA gibi alicidan anlik konum bilgilerini elde etmek igin
kullanilmaktadir. GPGGA mesajindan daha kisa olup pratik amaglar i¢in tercih edilebilir.
Alicidan bu mesajin istenmesi farkli marka ve model GPS alicilarinda farkli sekilde olmakla
birlikte elde edilen cevap mesaji NMEA standardindadir. S6z konusu alict mesaji, mesajin

icerigi, ornek bir cevap mesajinin aciklanmasi asagida verilmektedir.

GPS Enlem/Boylam Mesaji Igerigi
$GPGLL,ml,cl1,m2,c2,m3,c3*cc

Tanim Arahk
ml Derece ve ondalik dakika cinsinden enlem 0-90
(dddd. mmmmmm)
cl Enlem Yoni (N : Kuzey, S: Giiney) Nyada S
m2  Derece ve ondalik dakika cinsinden boylam 0-180

(dddd.mmmmmm)
c2 Boylam Yonii (W : Bati, E: Dogu) W yada E
m3  Anlik konumlamanin yapildigi, saat dakika ve saniye 00-235959.50

cinsinden GPS zamani (ssddss.ss)
c3 Durum. A: Gegerli, V: Gegersiz ‘A’IV’
*cc  Kontrol Toplami (checksum)

Ornek GPS Enlem/Boylam Mesaj1
$GPGGA,3722.414292,N,12159.852825,W,202556.00,A*12

Parametreler Tamm
3723.285132  Enlem
N Kuzey Enlemi
12159.852825 Boylam
\W% Bat1 Boylam1
202556.00 UTC Zamani
A Durum gecerli
*12 Toplam Byte Kontrolii (checksum)
TESEKKURLER
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