Gaziosmanpasa Universitesi Ziraat Fakiiltesi Dergisi
Journal of Agricultural Faculty of Gaziosmanpasa University

http://ziraatdergi.gop.edu.tr/

JAFAG
ISSN: 1300-2910
E-ISSN: 2147-8848

_ (2016) 33 (Ek say1),143-150
Arastirma Makalesi/Research Article

Meyve Bahceleri icin Degisken Miktarh Tarimsal Girdi Uygulama

Programimin Gelistirilmesi

Murat Gokce UNGOR'* Bahattin AKDEMIR?

! Tekirdag Gida Tarim ve Hayvancilik Mudiirliigi, Tekirdag
Namik Kemal Universitesi Ziraat Fakiiltesi Tarim Makinalar1 Boliimii, Tekirdag
*e-mail: mgu77 @hotmail.com
Alindig tarih (Received): 08.08.2016 Kabul tarihi (Accepted): 22.08.2016
Online Baski tarihi (Printed Online): 29.08.2016 Yazili baski tarihi (Printed): 31.08.2016

Oz: Bu arastirmada; meyve bahgelerinde optimum girdi kullanimi ile maksimum verim elde etmek, kaliteyi
arttirmak ve gereksiz girdi kullanimini 6nlemek amaciyla degisken diizeyli uygulamalar i¢in bilgisayar programi
gelistirilmistir. Gelistirilen uygulama haritas1 programi; girilen proje ve bahge bilgileri ile girdi ve agag bilgileri
dogrultusunda uygulama haritasi hazirlama ve hazirlanan haritanin gelen anlik GPS verileri ile bahgede
uygulanmasini yapmaktadir. I akis semasi {izerinden Visual Studio 2012 program kullanilarak .NET 4.0
Framework mimarisi {izerine Microsoft Visual Basic programlama dili ve XML veri standardi kullanilarak
yazilmigtir. Gelistirilen programin laboratuvarda ve tarlada testleri yapilmigtir. Uygulama haritasinin olusturulmasi
ve gergek zamanli koordinatlari kullanarak giibre normunun ayarlanmasi program tarafindan basarili olarak
gerceklestirilmisgtir.

Anahtar Kelimeler: Meyvecilik, Degisken Miktarli Uygulama, Uygulama Haritas1, Hassas Tarim

Development of Prescription Map Software to Apply Variable Rate Agricultural

Inputs in Orchards

Abstract: In this research; A software was developed to establish maximum yield and quality by using optimum
agricultural inputs and to prevent excessive and unnecessary agricultural input usage. Developed prescription and
application map software can be used to create prescription maps according to information of orchards, project,
trees and agricultural inputs and apply agricultural inputs spatially according to the amount of agricultural inputs in
the orchard. Prescription map Software was developed by using Visual Studio 2012 on .NET 4.0 Framework,
Microsoft Visual Basic and XML standard according to the algorithm. Developed software was tested in laboratory
and orchards. Creating of prescription map and application of agricultural inputs as variable rate by realised
successfully by the prescription and application map software.

Keywords: Horticulture, Variable rate application, prescription map, precision agriculture

1. Giris Specific Farming), Alana Ozgii Isletme (Site

Diinyada degisik terimlerle kullanilan hassas  Specific Management), Bilgisayar Destekli Tarim
tarim, temelinde kontrol, elektronik, veritabani ve  (Computer Aided Farming), Regeteli Tarim
bilgisayar kullanilarak yapilan hesaplamalar  (Prescription Farming), Degisken Oranli Girdi
sonucunda bunlarmm tiimiinden yararlanilarak  Uygulama (Variable Rate Application), Noktasal
yapilan sisteme denir. Hassas tarimin diger Tarim (Spot Farming) sayilabilmektedir. Hassas
ifadeleri arasinda Alana Ozgii Tarim (Site tarim teknolojisinin bilesenleri; kiiresel konum
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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).

Tarmmsal iiretimde giibre uygulanmast en
Oonemli islemlerden biridir. Geleneksek olarak
giibre topraktaki degiskenlik dikkate alinmaksizin
tiim tarlaya esit uygulanir. Toprak ornekleri ayri
ayrt alinip karigtirilarak tek bir 6rnekmis gibi
analiz edilir ve sonugta elde edilen verilere gore
tek bir gilibreleme normu Onerilir. Bununla
birlikte, hassas tarim teknolojileri ile grid ya da
toprak gruplarina bagli olarak Ornekleme ile
topraktaki  degiskenlik  saptanabilir.
sonucunda da degisken miktarli giibreleme
gergeklestirilebilir (Sindir ve Tekin 2002).

Degisken diizeyli uygulama (Variable Rate
Application - VRA); kiiresel konum belirleme

Bunun

sistemi (Global Positioning System - GPS),
cografi bilgi sistemi (Geographical Information
System - GIS) gibi bilgi teknolojilerinin tarimsal
isletmecilige uygulanmasidir (Blackmore 1999).
Giliniimiiz sartlarinda girdi fiyatlarindaki asir
yiikselis ve ekonomik olarak masraflarin en aza
indirilme ¢abalar1 hassas tarim uygulamalarini
daha hale
azalmas1 yaninda degisken miktarli ve yeteri
kadar girdi kullanimi1 ekonomik olmanin yaninda
gevre sagliginin korunmasina da biiyiik katki
saglamaktadir. Ayrica israfida Onlemektedir.
Hassas tarim teknikleri, toprak islemeden hasada
kadar
uygulanabilmektedir. Uygulamada toprak analizi,

Oonemli getirmektedir.  Girdilerin

iretimin  hemen  her asamasinda
toprak igleme, ekim, giibreleme, ilaglama, iiriin
kosullarini izleme ve hasat islemlerinin daha etkin
bir sekilde yerine getirilmesinde bu tekniklerden
yararlanilabilmektedir.

Hassas tarimin hedefleri arasinda; giibre ve
ilag gibi kimyasal giderlerinin azaltilmasi, ¢evre
kirliliginin azaltmasi, yiiksek miktarda ve kaliteli
iriin saglanmasi, isletme ve yetistiricilik kararlar
icin daha etkin bir bilgi akiginin saglanmasi,
tarimsal tretimde kayit diizeninin olusturulmast
sayilabilmektedir.
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Hassas tarmmin pratikte uygulanabilmesi i¢in
arazi Dbiylkliginiin 6nemi biyiiktiir. Ayrica
meyve agaclarmin ihtiyaglarinin degisken olmasi

yapilan  degisken = miktarli  uygulamanin
sonuglarinin  daha anlasilabilir olmasi igin
onemlidir.

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

Giibrelerin ve ilaglarin ¢evre ve insan sagligina
olumsuz etkileri bilinmektedir.

Bu aragtirmada; tarimda optimum giibre
kullanimi ile maksimum verim elde etmek ve
gereksiz giibre kullanimimi 6nlemek amaciyla
meyve bahcelerinde degisken diizeyli uygulama
yapabilen elektronik bir sistemi kontrol eden bir

bilgisayar programi gelistirilmistir.

Programin  gorevlerinin  neler  olacagi
saptanildiktan sonra is akis semasi
olusturulmustur. Is akis semasi iizerinden
hareketle Microsoft Visual Basic ( .NET

Framework 4.0) programlama dili kullanilacak
hem uygulama haritas1 olusturabilen ve hem de
degisken diizeyli uygulama yapan elektronik
kontrol  edebilen bir  yazilim
gelistirilmigtir. Gelistirilen programin saha ve
tarla denemeleri yapilmustir.

sistemini

2. Materyal ve Yontem

2.1. Materyal

Bu programin yazilmasinda materyal olarak
Microsoft ~ Visual Studio 2012  programi
kullanilmstir.

2.2. Yontem

Bu program gelistirilmesinde  oncelikle
bahgede  degisken oranli tarimsal  girdi

uygulanabilmesi i¢in algoritma gelistirilmis ve
daha sonra Visual Basic kodlama dili ile program
yazilmustir.
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3. Arastirma Bulgulan

3.1.Programin gelistirilmesi ve test edilmesi

Bu ¢aligmada da programin temelini olusturan
bir ig akis diyagrami olusturulmustur.

Yazilan program Microsoft Windows isletim
sistemi altinda c¢alisan Microsoft Visual Studio
2012 programinda .NET Framework 4.0 mimarisi
iizerinde Microsoft Visual Basic programlama dili
ve programin veri dosyalar1 XML standardi
kullanilarak gelistirilmis ve ayni programin bir
bileseni “InstallShield”
paketlenmis ve calisir program dosyasi haline
getirilmistir.

olan kullanilarak

Bunun yani swra canhi harita
gorlintlileri igin 3 parti yazihm destegi de
almmistir.  Programin  veri XML
standardinda kayit edilmektedir.

Geligtirilen programin calisip ¢alismadiginin
test edilmesi laboratuvar ve tarla kosullarinda

gergeklestirilmistir.

dosyalar1

3.1. Programin Genel Yapis1 ve Cahsma
Prensibi

Oncelikle progranu kayit iizerinde algoritmasi
hazirland1 ve yapmasi gerekenler yazili olarak
stralandi.

Programin yapmasi gerekenler;
Proje Bilgilerini tutmak,
. Projenin Adi
b.  Projenin Tipi
Depolarda kullanilacak giibreler,

1
a
c
d. Projenin Agiklamasi
e. Projede uygulanacak standart Sira Arasi
ve Sira Uzeri mesafeler
f.  Bahge Koordinat Bilgileri,

2. Gibre
(Cizelge 1)

a. Giibrenin adi,

b.  Giibrenin ¢esidi

c. Sirasiyla Azot, Fosfor, Potasyum, Kiikiirt,
Cinko, Magnezyum, Kalsiyum ve Sodyum
bilgileri

(Girdi)  Bilgilerini  Tutmak,

Giibre Skala Degerlerini tutmak
Giibrenin ad1
Depo Tipi
Skala Degeri
Atilan Miktar
Agag Bilgilerini Tutmak,
Agag¢ Hakkinda Ag¢iklama
Agac Numarasi
Sira Arast ve Sira Uzeri Mesafe
d. Planlanan Siirlis Durumuna Gore Bir
Onceki ve Bir Sonraki Agac
e. Bir Sonraki Agaca Gore Poligonlarin
Doniis Agisi
f.  Haritada Gosterip Gosterilmeyecegi
g.  Agac Grubu
h. Haritada nasil gosterilecegi
i. Gibre Ihtiyaclan ( Azot,
Potasyum )
j-  Konum Bilgileri ( Enlem, Boylam )
k. Hazrlanan

O oE RRD T W

Fosfor,

sag ve sol poligonlarin

depolara 6zel verileri

Projenin genel bilgileri

Program akig semasi sekil 1°de verilmistir.

Uygulanacak olan projenin adi, tipi,
kullanilacak olan giibrelerin her bir depo i¢in
projede
uygulanacak olan standart sira arasi ve sira iizeri
bilgilerin kaydi yapilabilmektedir (Sekil 2).

ismi, projenin kisa  agiklamasi,

Bahg¢e Koordinatlar:
Uygulama yapilacak olan bahgeye ait
koordinatlarin kayd1 yapilir, boylelikle

uygulamanin yapilacagi ¢alisma alani belirlenmis
olur. Girilen koordinatlarin giris siralar1 birbirini
takip edecek ve diizgiin bir sekil olusturacak
sirayla  girilmesi daha

programin hatasiz

caligmasini saglayacaktir (Sekil 3).
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Cizelge 1. Programda kullanilan giibrelerin listesi

Table 1. List of fertilizer used in the program

GUBRE ADI CESIDIi |AZOT | FOS. | POT.
Ure Giibresi Azotlu 460 0 0
T.S.P. (Triple Siiperfosfat) Glibresi Fosforlu 0 420 0
Potasyum Siilfat Giibresi Kompoze 0 0 500
Amonyum Nitrat Giibresi Azotlu 330 0 0
Dap (Diamonyum Fosfat) Giibresi Fosforlu 180 460 0
Kalsiyum Nitrat Giibresi Azotlu 155 0 0
Amonyum Siilfat Giibresi Azotlu 240 0 0
CAN (Kalsiyum Amonyum Nitrat) Azotlu 260 0 0
Map (Mono Amonyum Fosfat) Giibresi Fosforlu 120 610 0
Patentkali (Magnezyum Iceren Potasyum Siilfat) | Kompoze 0 0 300
Potasyum Nitrat Giibresi Kompoze 0 130 0
10-15-25+20 (So3)+ie Giibresi Kompoze 100 150 250
Stiper Gold 10.20.20 + 6 S + Zn Kompoze Giibre | Kompoze 100 200 200
10.25.54+5(Ca0)+15(S0O3) - Ekin Giibresi Kompoze 100 250 50
12-30-12 Giibresi Kompoze 120 300 120
13-24-12+10 (So3)+le Giibresi Kompoze 130 240 120
15-15-15+Zn Giibresi Kompoze 150 150 150
15.15.15 Kompoze Giibre Kompoze 150 150 150
15.15.15 Npk Kompoze Gold Giibresi Kompoze 150 150 150
15-20-10+Me Giibresi Kompoze 150 200 100
Celtik Icin Ozel Kompoze Giibre Kompoze 150| 250 150
Torosol Giibresi Kompoze 180 180 180
Misir igin Ozel Kompoze Giibre Kompoze 180 240 120
20-20-0+Zn Giibresi Kompoze 200 200 0
20.20.0 Kompoze Giibre Kompoze 200 200 0
Pamuk I¢in Ozel Kompoze Giibre Kompoze 200 320 0
25-5-10 Gibresi Kompoze 250 50 100
Magnisal Giibresi Magnezyumlu 110 0 0
Solupotasse ( 0-0-50 + 18 S) Giibresi Potasyumlu 0 0 500
Mkp (Mono Potasyum Fosfat) Giibresi Potasyumlu 0 520 340
Sodyum Nitrat Giibresi Sodyumlu 160 0 0
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Sekil 1. Program akis semasi
Figure 1 Algorithm of Programme

Harita BingHybridMap *
& = 23 5 e & 323186

QE HdS HG B @ @ Proeyi Gz i 7
| | 26,72297

Projede Bilgiler

Proje Adi |24 nisan 2nci Gubreleme Amoryum Nitrat Lygulamas: |

Proje Tipi Bahge @ Tarda ()

Kullamlan Gubreler

1. Depo ( Biyik ) | Amonyum Nirat Gibresi vl

2.Depo (Ota) | T.SP. (Trple Siperfosfat) Gilbresi v/

3. Depo ( Kigik ) |Potaw5iﬂfatﬁﬁbr&ai V|

Proje Agklamaz | 2. Glbreleme Son Hesaplama

Klasik glibrelemede 46k glbre ile 815 atildysa 375 gr

Yarile atildi. 375 grigin .33k gibre ile 1136,36 atimas
gerekir.

Sira Arasi Sira Uzeri

Sekil 2. Proje Bilgileri
Figure 2. Project Details
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Harita BingHybridMap

0EHS E:R @ @ @ Proeyi

Projede Bilgiler

-

L 39,3185 _
26,72297

Tarla Sinin Olarak Ekle Eb;e

Proje Adi

|24 nizan 2nci Glbreleme Amoryum Nr||

Sekil 3. Harita {izerinden hizl1 veri girisi
Figure 3. Fast data entry on the map

Aga¢ Koordinatlart ve Degisken oranh
tarimsal girdi

Bu boliimde her bir aga¢ icin koordinat ve
uygulanacak tarimsal girdinin miktarinin girildigi
kisimdir.

Bu boliimde Aga¢ hakkinda
aciklama, Aga¢ Numarasi, Sira Arast ve Sira

sirastyla;

Uzeri mesafe, siiriis yoniine gore onceki agac
numarasi ve sonraki aga¢ numarasi, olusturulan
poligonun siirlis yoniine goére doniis acisi,
uygulama haritasinda gosterilip gosterilmeyecegi,
grup bilgisi, uygulama haritasindaki tarama gekli,
giibre ihtiyacglart i¢in Azot, Fosfor ve Potasyum

Agklama M13 -~
Agag Numarasi 13
Sira Arasi Mesafe 2
Sira Uzeri Mesafe 2.4
4 Diger
Agac_Onceki 12
Agac_Sonraki 14
DonusAcisi 121.69
Goster True
anp M6
isarst none
4 Gubre intiyaglan
Azot 868
Fosfor 0
Potasyum 0

4 Konum Bilgileri
Boylam 26.7229701

Enlem 39.3185909
4 Veriler
4 Sag Poligon Degderleri 10.20:30
Depol 10
Depo2 20
Depo3 30
Poligon Alctif mi 7 True
Renk [ 38:255.0
tarama BackwardDiagonal
4 Sol Poligon Dederleri 000
Depo 0
Depo2 0
Depod 0
Poligon Alif mi 7 True
Renk I 35 255.0
tarama ForwardDiagonal G
Sag Poligon Degerleri

Sag Poligon Veriler

Sekil 4. Agac ve Poligon Bilgileri
Figure 4. Tree and Polygon Details
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Yeni Agag Koordinati Olarak Ekle .
T

ihtiyaclari, Konum bilgileri olarak Enlem ve
Boylam verileri, Agacin sag ve sol poligonu i¢in
servo motorlara gonderilecek skala degerleri,
poligonun aktif olup olmadigi ve poligon ig¢in
tarama seklidir. (Sekil 4) Bu girilen veriler daha
sonra  harita  olusturmada  kullanilacaktir.
Uygulama yapilan
degiskenligi ( Sekil.5 ) iki aga¢ arasindaki

tizerinde planlamadaki

uygulama bilgilerinde goriilmektedir.

13. Agag
Enlem:39,3185909
Boylam:26,7229701
siriim Agisi - 121,69



UNGOR ve AKDEMIR/ JAFAG (2016) 33 (Ek say1), 144-151

Agklama M23 ~

IE‘ ¥ I L=

Agklama M24
Ajag Numar 24 Ajag Numar 23
Sira Arasi Me 2 Sira Aras Me 2
Sira Uzed Me 2.4 Sirz Uzeri Me 2.4

4 Diger 4 Diger
Agac_Oncel 23 Agac_Oncel 22
Agac_Sonra 25 Agac_Sonra 24
DonusAcisi -47.09 Donushcisi -49.1
Goster True Goster True
gup M6 gup M5
isaret none isaret none

4 Gubre ihtiyaglan 4 Gubre ihtiyaglan
Azot 868 Azot 1064
Fosfor 0 Fosfor 0
Potasyum O Potasyum 0

4 Konum Bilgileri
Boylam 267230832

4+ Konum Bilgileri
Boyam 267231217

Enlem 39.3185943 Enlem 39.3185685
a Veriler a Veriler
PN <=5 Poligon S 5 10055
Depol 74 Depol 100
Depo2 5 Depo2 5
Depo3d 5 Depod 5
Poligon True Poligon True
Renk [ 89:255:0 Renk [ 141:255:0

tarama Percent50
4 Sol Poligon [ 74,55

tarama Percent50
4 Sol Poligen [ 100,5:5

Depol 74 Depol 100

Depo?2 5 Depo?2 5

Depo3d 5 Depo3d 5

Poligon True Poligon True

Renk [ 88;255; 0 Renk [ 141; 255, 0

tarama Percent50

tarama Percent50

Sad Poligon Degerlen
Sag Poligon Veriler

Sag Poligon Dederleri
Sag Poligon Verileri

Sekil 5. Bahgedeki 2 Agag¢ Verilerinin Karsilagtirilmast
Figure 5. Comparing between two Trees details in the garden

Tarimsal Girdi Skala Degerleri

Uygulanacak giibrelerin biiylik ve kiiglik
depolar i¢in skala degerleri ve bu degerlere
karsilik gelen uygulanan gilibre miktarlarinin
kaydedildigi boliimdiir ve uygulama haritasi
hazirlanirken uygulanacak skalanin otomatik
secimi i¢in yapulir.

Uygulama Haritas1 Hazirlamak

Program genel ¢alisma prensibi olarak,
yukarida belirtilen kayitlari veritabaninda tutar,
biitiin bu kayitlar diizgiin ve tam girildikten sonra
istteki ara¢ g¢ubuklarindan “Yeni Projeye”
butonuna basilir. Istenirse agaclarin koordinatlari
yine ara¢ cubuklarindaki excel simgesine
basilarak otomatik olarak toplu bir sekilde MS
Excel dosyasindan programa aktarilabilir. Projeye
ait bilgiler doldurulduktan sonra Oncelikle
calisilacak bahce koordinatlar1 girilir ve daha
sonra her agag i¢in ayr1 ayri veriler baglanir.

Yukarida girilen veriler dogrultusunda o6ncelikle
agaclarm girilen enlem ve boylamlari ve sira arast
ile swra {izeri mesafeleri temel alinarak agag
etrafina sanal 2 tane poligon ¢izilir, g¢izilen
poligonlara makinanin depolarina gdndermesi
gereken skala degerleri ister program tarafindan
otomatik, istenirse manuel olarak girilir. Agacin
azot, fosfor ve potasyum ihtiyaglar1 girildiginde
program otomatik olarak skala degerleri
atamaktadir. Ayrica planlanan siiriis yoniine gore
poligonlarin yonleri doniis acist ile
ayarlanabilmektedir. Boylece siirlis yoniine gore
daha diizgin ve dogru islem yapilmasi
saglanmaktadir.

Olusturulan uygulama haritas1 uygulamasinda
grafikte agac poligonlarma tiklandiginda hangi
agacin hangi poligonunda oldugu ve agaca ait
bilgiler ekrana getirilir ve istenilen veriler
degistirilir. (Sekil 6).
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EE3EL A @ Brueice 1 -

Sekil 6. Ekran Goriintiisii
Figure 6. Screenshot

Biitiin atama islemleri bittikten sonra arag
¢ubugundan “Projeyi Kaydet” butonuna basilarak
kaydetme islemi tamamlanmais olur.

Bu boliimden ¢ikildiktan sonra programin ve
hazirlanan uygulama haritasinin testi i¢in “Harita”
meniisiinden “Makine ile Haberles” agilir. Bu
formda daha oOnceden kaydedilen uygulama
haritasin1 segmek i¢in “Yiikle” butonuna basilir.
Daha sonra GPS Bilgileri, Emir Gonderme
Bilgileri ve donen degerler igin gerekli olan
portlarin hangileri oldugu ve o an hangilerinin
kullanilacagi secilir ve “Baglantiy1 A¢” butonu ile

150

ilgili portlarla haberlesmeye baslanilir. RS232
baglantist  ile  GPS’ten  gelen @ NMEA
standardindaki (SGPGGA : GPS Konum Mesaj1)
bilgilerinden yaralanilarak koordinati tespit edilen
traktériin ~ bahgede
poligonunda oldugu ve bulundugu poligonda
atilacak giibre miktarina gore servo motorlara
gerekli komut PIC kart1 araciligiyla gonderilir. Bu
dongii islem bitene kadar devam etmektedir.
Ayrica istenirse “Ozel Komut Génder” butonu ile
servo  motorlara  istenilen sabit komutta
gonderilebilmektedir (Sekil 7).

hangi  agacin  hangi
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Sekil 7. GPS Haberlesmesi ve Uygulama Ekrani

Figure 7. GPS Communication and Application Screen

4. Sonuc¢

Program araciligiyla uygulama
olusturabilmek amaciyla bahge sinir koordinatlart
bilinen bir bahge icerisindeki agaglar belirlenmis
ve bu boliinen agaglara ait farkli giibre normu
atanmustir.  Sistemde kullanilan gilibre dagitma

haritasi

makinesinin ilerleme hizina goére uygulanacak
skala degerleri atanmustir. Gelistirilen yazilimla
yapilan ¢aligmalarda GPS ile haberlesmede
sorunsuz olarak iletisim saglandigi, ayrica kurulan
diizenek ve giibre dagitma makinesinin laboratuar
denemelerinde servo motorlarda istenilen hareket
ve verilerin makine icin hesaplanan skala
degerlerine uygun oldugu ve istenilen hizda
hareket saglanarak istenilen miktarda giibre atim
saglandig1 gozlenmistir.

Program istenilen agacin istenilen poligonuna
anlik olarak GPS cihazindan alarak
gerekli hesaplama ve ¢oziimleme sonucunda ilgili
deponun  servo istenilen  hizda
dondiirmiistiir.

Gelistirilen programin en Onemli amaci
yurtdisindan ¢ok yiiksek miktarlarda paralar
Odenerek satin alinan programlara alternatif olarak
milli yazilim ile disa bagimlhilig1 azaltmaktir. Bu
program  tamamen  iilkemiz = kosullarinda

kullanilmak tizere tasarlanip geligtirilmistir.

verileri

motorunu
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