Erciyes Univ Vet Fak Derg 2(1) 61-64, 2005
J Fac Vet Med Univ Erciyes 2(1) 61-64, 2005

Derleme
Review Article

Sit Sigircilik isletmelerinde Sagim Robotu Kullanimi
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Ozet: Sagim, fiziksel ve biyolojik yonleri bulunan diizenli bir isletme fonksiyonudur. Siit sigircilik isletmeleri karlarini
dogrudan etkileyen bu is i¢in en az zaman ve emek harcamak istemektedirler. Son elli yil igerisinde sagimin otomasyo-
nu i¢in bircok bilimsel ¢alisma yapilmis olup, bugiin itibariyle, teknolojik gelismelerin de yardimiyla, isletmelerde sagim
islemi insan mudahalesi olmaksizin yapilabilmektedir. Bununla birlikte, robot ile sagima iliskin olarak gerek inek davra-
niglari ve gerekse sut kalitesi acisindan yeni ¢alismalarin diizenlenmesine ihtiya¢c bulunmaktadir.

Anahtar kelimeler: Sagim robotu, st sigiri

Milking Robot Usage in Dairy Cattle Enterprises

Summary : Milking is a routine dairy business that has physical and biological aspects. Dairy enterprises want to
spend minimum time and labour for milking that affects their profit directly. Within the last 50 years, humerous studies
have been performed for automatisation of milking process. Today, by means of technological improvements, milking
can be performed without human intervention. However, it is still necessary to design new studies about both cow

behaviours and milk quality.
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Giris

Sagim, en genel tanimiyla el veya mekaniksel
yollarla stitiin memeden bosaltiimasi islemidir (15).
Sagim, dogrudan veya dolayli etkileri nedeni ile
hem inek hem de isletme acisindan Uzerinde
onemle durulmasi gereken bir isletme fonksiyonu-
dur. Bu derlemenin amaci, sit sigircihgi gelismis
olan llkelerde son yillarda kullanimi giderek yay-
ginlasan sit sagim robotlarinin daha yakindan
incelenmesidir.

Sagim Robotunun Genel Yapisi ve Teknik
Ozellikleri

Sagim robotu, sagim islemini gerceklestiren birta-
kim donanim ile bu donanim pargalarini kontrol
eden bilgisayar yazilimindan ibarettir. Bir sagim
robotu, sagim bdlmesi, meme basi sensorleri ve
robot kol veya kollarindan olusur.

Sagim bolmesi, giris ve ¢ikisI otomatik olarak kont-
rol edilebilen inegin girebilecegi blyuklikte bir
odaciktir. Sagim bdlmesinin 6n tarafina, ineklerin
buraya girmelerini tesvik etmek icin konumu hay-
vanin beden uzunluguna goére ayarlanabilen bir
yemlik yerlestirilmistir. Sagim bdélmesi ahirin tam
ortasina yerlestirilebilecegdi gibi ahir iginde farkli bir
yere de konumlandirilabilir (7-10).

Ultrasonik sensorler, meme baslarinin yerini sap-
tarlar. Ozel kamera sistemleri ise sagim suresince
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hayvanin yapti§i tim hareketleri izlemektedirler.
Sensorler oncelikle inegin sag 6n meme basinin
yerini tespit etmekte, daha sonra bu meme basini
baz alip diger Gic meme basinin yerini belirlemek-
tedirler. Tespit edilen koordinatlar bilgisayara kay-
dedildigi icin daha sonraki uygulamalarda zaman
tasarrufu saglanmis olmaktadir. Yapilan ¢alisma-
lar, sagim bélmesindeki inedin hareketlerinin sag
on meme basinin yerinin belirlenmesi Uzerine
onemli etkileri oldugunu ortaya koymustur. Cunk,
meme basinin tespitinde hassasiyet diizeyi 5-10
mm kadar olabilmektedir (15, 17). Eger sagim bol-
mesindeki inegin hareketleri kontrol altina alina-
mazsa, sagim basliklarinin takilmasinda basari
dizeyi yaklasik % 48 oraninda dismektedir (14).
Cunkd, inegin meme baslarinin konumu; 1irk, yas,
laktasyon sayisi ve hatta inegin sagima girmeden
bir saat 6ncesinde yatmis veya ayakta kalmis ol-
masina gore farkhhk gostermektedir (16). Gerek
ineklerin gostermis oldugu davranis bozukluklari
gerekse meme baslarinin robotla sagima uygun
olmamasindan dolayi geleneksel sagimdan robot-
la sagima gecen isletmelerde ineklerin % 5-15'i
surd disina ¢ikartilmak zorunda kalinmaktadir.

Pneumatik (hava basinci) sistemle isleyen robot
kol veya kollar, sagim basliklarini ve sensdrlerin
takili bulundugu boélimi tasir. Sagim sirasinda
robot kollarin inege yaklasma pozisyonlari yandan,
arkadan veya alttan olabilmektedir. Yandan yakla-
san robot kollar inegin olasi tekmelerine her za-
man acik olurken, kolay uygulanabilme avantajina
sahiptir. Arkadan yaklasan robot kollar tercih edil-
diginde, bélmede bulunan inegin oncelikle arka
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bacaklarinin belirli bir agiklia getiriimesi gerek-
mektedir. Bu durum ise her defasinda inek igin
belirli bir stres kaynagidir. Alttan uygulanan robot
kollar sadece inek sagim bdlmesine girdikten son-
ra harekete gecebildikleri icin bir miktar zaman
kaybina neden olmakta ve zeminde bulunduklari
icin temizlenmeleri de sorun olmaktadir.

Genel olarak sagim robotlarinda geleneksel sagim
sistemlerinde oldugu gibi sistemin nominal vakum-
lama guci 44 kPa, dakikadaki pulzasyon sayisi ise
60 dir. Sagim robotlar ve geleneksel sagim sis-
temlerine iliskin performans verileri Tablo 1'de
verilmistir (15).
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inekler geleneksel sagilanlara gore daha sessiz ve
uysal olmaktadir. Robotla sagim uygulanan islet-
melerde yem tiiketme davraniglarinda énemli degi-
siklikler gozlenmistir. inekler hem robot hem gele-
neksel sagimda aksam ve sabah erken saatlerde
gevis getirmeyi yem tiuketmeye tercih etmekte ve
yem tiketme istegi genellikle sagim sonrasi sekil-
lenmektedir. Yapilan ¢alismalarda, ineklerin robot-
la sagim islemi icin sabah, dinlenme ve gevis getir-
me icin aksam saatlerini tercih ettikleri saptanmis-
tir (13, 18, 20).

Tablol. Sagim robotunun geleneksel mekanik sagima gore performansi*

Geleneksel sagim** Robotla sagim
Inek basina ortalama sagim suresi, dakika 57 7.5
Bir saatte sagilan hayvan sayisi 96 8
Sagilan ortalama hayvan sayisi, gin 294 164
Hayvan basina giinlik ortalama sagim sayisi 2,0 2,6

* Ortalama sut verimi inek basina 8.000 litre olarak alinmistir.

** Kullanilan sagim nitesinde bir defada 12 inek sagilabilmektedir.

Tabloda géruldugla Gzere, inek basina ortalama
sagim siresi geleneksel sagim sistemlerinde 5,7
dakika, robotla sagimda ise 7,5 dakika olarak sap-
tanmistir. inegin sagima hazir hale getiriimesi,
robotla sagim siresinin uzamasina neden olmak-
tadir. Bununla birlikte, 12 inegin bir defada sagila-
bildigi 6rnek alinan sistemde bir saatlik surede 96
inegin sagimi gerceklestirilebilirken, robotlu sis-
temlerde bu sayi 8 adettir. Geleneksel sagim sis-
temlerinde (12'li sistem) 24 saat iginde 294 inek
sagilabilirken, robotla 164 inek sagilabilmektedir.
Diger taraftan, geleneksel sagim sistemlerinde
glnde iki sagim (sabah ve aksam) yapilirken, ro-
botlu sistemlerde ginde ortalama 2,6 sagim yapi-
labilmektedir.

Sagim Robotunun inek Davraniglari ile Siit
Verimi ve Kompozisyonuna Etkileri

St sagim robotlarinin en énemli 6zelligi, ineklerin
kendi sagim zamanlarina kendilerinin karar vere-
bilmelerine olanak saglamalaridir. Bununla birlikte,
sistemin inekler tarafindan kullanilabilmesi igin 2-3
haftalik bir egitim sirecine gereksinim bulunmakta-
dir.

Robotla sagim, inekler (zerinde psikolojik bazi
etkilere de neden olabilmektedir. Robotla sagilan
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Robotla sagim, sagima iliskin bazi parametrelerde
de degismelere neden olmaktadir. Yapilan bir ca-
ismada (11), sagim robotlarinda ortalama sagim
araliginin 9,2 saat, giinlik sagim sayisinin 2,6, sit
akis hizinin 2,5 kg/dakika ve st Gretiminin ise 1,3
kg/saat oldugu tespit edilmistir. Hollanda’'da yapi-
lan bir baska arastirmada ise gunde 2 sagim yapi-
lan bir isletmede geleneksel sagimdan robotla
sagima gecen isletmelerde siit veriminde ortalama
% 11,4 oraninda bir artis oldugu gézlenmistir (6).
Robotla sagimda uzun (16-17 saat) ve kisa (1,5-3
saat) araliklarla sadimlarin s6z konusu oldugu
bildirilmektedir. Bununla birlikte, robotun yazilimi
aracilhigi ile sagim aralklari bir dereceye kadar
dizenlenebilmektedir. Uzun sagim araligi, sutteki
somatik hiuicre sayisini siratle artirirken, memede
bulunan alveol hiicrelerinin baglantilarini zayiflata-
rak sut ve kan bilesenlerinin karsilikli olarak yer
degistirmesine neden olmaktadir. Kisa sagim ara-
g1 ise meme dokusunun yenilenmesine yeterli
zaman tanimadigi icin mastitis olasiligini blyuk
oranda artirmaktadir. Yapilan calismalar meme
dokusunun kendini yenileyebilmesi i¢in bir inegin
en az 8 saate ihtiya¢ duydugunu goéstermektedir
(2, 12). Bununla birlikte, robotla sagim yapilan
isletmelerde ineklerin % 6’ sinin giinde iki defadan
daha az, % 9'unun ise (¢ defadan fazla sagima
girdikleri belirlenmistir (3). Bu durum ineklerin ro-
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botla sagima uygunlugu acisindan bir seleksiyon
kriteri olarak kabul edilmektedir.

Robotla sagimin; sutteki somatik hiicre sayisi,
toplam bakteri yuku, serbest yag asitleri diizeyini
olumsuz yonde etkiledigi bildirilmektedir. Ayrica
sut kalitesinde go6zlenen bu dismenin makinenin
ilerleyen kullanim ddnemleri icerisinde giderek
arttig1 da kaydedilmektedir.

Sagim Robotunun isgicii Kullanimi Uzerine
Etkileri

Robotla sagim, geng yetistiriciler icin sagim gibi
monoton bir isi daha ilgi ¢ekici hale getirebilmekte-
dir. Sagim robotu isletmede kullanilan isgicini
azaltmaktan cok, tipini degistirmektedir. Bu durum
isletmenin talep ettigi isgicunin esnekliginin art-
masina olanak saglamaktadir. Bununla birlikte,
robotlarin sagladigi isgucu tasarrufu gergcek an-
lamda % 10-15 duzeyini gegememektedir (5).
Cunki, sagim igin harcanan isguciinin buyik bir
bolimi robotla sagimda kontrol ve suri yonetimi-
ne ayriimaktadir. Sagim robotlarinin isletmede
kullanilan isglict Uzerine etkilerini 6zetlemek gere-
kirse:

1. isgiiciine daha fazla sosyal yasam imkani sag-
lar.

2. isletme daha az fiziksel isgiiciine ihtiyag duyar.

3. isletmedeki kalifiye isgiiciiniin daha etkin alan-
lara kaydirilmasina imkan tanir.

4. isgucine kendi yaraticiliklarini gosterebilecek-
leri daha fazla segenek sunar.

5. Disen isguctu maliyeti ve artan sit verimine
bagli olarak isletmede karlilik artar.

6. Her bir memenin bireysel olarak sagilmasi me-
mede c¢apraz bulasma sorununu ortadan kaldi-
rir ve buna iliskin saglk giderleri azalr (19).

Robotla Sagimda Karsilasilan Sorunlar

Robotla sagim, basta Avrupa Birligi ulkeleri olmak
Uzere bugun icin bircok Ulkede kullaniimaktadir.
Ancak, sistemin kontrolini tstlenen uzmanin bilgi
ve becerisi, suri icerisindeki hayvan davranis mo-
delleri, robotla ilgili teknik veriler, yonetim, bakim
ve besleme kosullari robotla sagimin yaygin bir
sekilde kullaniimasini sinirlamaktadir. Sagim ro-
botlarinda karsilasilan 6nemli sorunlar;

1. Sut kalitesi ve memenin fiziksel temizliginin
yeterince iyi yapilamamasi (1),

2. ineklerin sagim bélmesine alinmalarinda karsi-
lasilan guglikler,

M.K. TURKYILMAZ

3. Meme basinda olusabilecek herhangi bir lez-
yon, meme baslarinin herhangi bir veya ikisinin
hasarli olmasi veya hayvanda genel bir enfek-
siyonun olmasi,

4. Robotla sagimin sirekli bir kontrolii gerektirme-
si,

5. Bakim-onarim islemlerinin pahali olmasi,

6. Sagim robotunun etkin bir sekilde kullaniimasi
sirasinda yasanan guglikler (Stefanowska ve
ark. (18) nin yaptiklar bir ¢galisma, robotla sa-
gimda sagim bolmesine girislerin % 30-56'sinin
sagimla sonuglanmayan bos denemeler oldu-
gunu gostermistir),

7. Sistem ve sisteme iligkin veri akisinin kesintisiz
olarak surdirtlebilmesinin guglagu,

8. Yuksek kurulum ve isletim giderleri olarak sira-
lanabilir (Cooper ve Parson (4), ortalama 50-55
baslik bir sagim sistemin kurulmasinin 175-
300 bin dolara mal oldugunu bildirmektedirler).

Sonug olarak, mekanik sagim teknolojindeki tiim
bu gelismelere karsin, sagim robotlari bugin igin
kendi ayaklari Gizerinde durabilen makineler degil-
lerdir. Clnku, sensorlerin hassasiyet diizeyi yeter-
siz, memenin fiziksel temizliginde istenilen duzeye
ulasilamamis ve sistemlerin kurulmasi ve isletilme-
si halen ¢cok pahalidir. Bu haliyle sagim robotlari-
nin geleneksel mekanik sagim sistemlerinin yerini
almasi icin belirli bir stirenin daha ge¢cmesi gerekti-
gi anlasiimaktadir.
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