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Ozet: Bu arastirmanin amaci; calisma sartlarinda robotik sadim sistemlerin (otomatik sagim
sistemlerin) kapasitesini ortaya koymak ve bir robotik sistem tarafindan sadilabilecek hayvan
sayisini belirlemektir. Arastirma (g farkh ciftlikte (A, B ve C) yuritllmistir. Her ciftlikte hayvanlar
ikiser adet ayni marka robotik sagim Uniteleri tarafindan sagiimaktadir. Calisma raporlan ciftliklerin
stirli yonetim programindan elde edilmistir. Otomatik sagim sistemlerin islem parametrelerini ve
surlideki maksimum hayvan sayisini hesaplamak Uizere matematiksel denklemlerden yararlaniimistir.
Arastirma sonuglari robotlu sagim sistemi kapasitesinin birgok farkli faktorlerden etkilenebildigini
gostermistir. Servis verilen gruptaki hayvan sayisi, sagim duradinda harcanan siire, sagim donanimi
ve sodutma tanki bosaltma ve yikama siiresi, sagim igin segilen hayvan trafigi, sagim bdlgesinin
tasarimi bunlardan birkagidir. ‘B’ ve ‘C’ ciftliklerindeki yetersiz hayvan sayisi sagim donaniminin
bosta gecen zamanlarini yiikseltmistir (5.69 h ve 7.34 h). Robotik sagim sistemi kapasite katsayis
‘A’, 'B’ ve 'C ciftliklerinde sirasiyla 0.86, 0.75 ve 0.68 bulunmustur. ‘B’ ve ‘C’ ciftliklerindeki kapasite
katsayisinin diigmesi giinliik kullanilabilir stirenin bu ciftliklerde verimli kullaniimadigini géstermistir.
Yapilan galismalar Ug ciftlikteki mevcut robotik sistemler kullanarak ‘A’ ciftlifinde 64, ‘B’ ciftliginde
61 ve ‘C’ giftliginde ise 68 hayvandan daha fazla siiriiye servis verilemeyecegini géstermistir.
Anahtar kelimeler: Sagim, robotik sagim sistemleri, robotik sagim sistemi kapasite katsayisi,
robotik sagim sistemi kapasitesi.

Determination of Optimum Cow Capacity in Robotic Milking Systems

Abstract: The aim of this study is showing the capacity of the robotic milking systems (automatic
milking system) and to determine the number of animals to be milked by a robotic system in
commercial farm conditions. The research were carried out in three farms (A, B and C). All the
cows in the farms are milked by two robotic system of the same brand. Study reports were
obtained from the farm herd management program. Mathematical equations were used in order to
calculate the process parameters of automatic milking system and the maximum number of animal
in herd. Research results have shown that the capacity of the robotic system is affected by many
different factors. The number of cows in a service group, the time spent for emptying and washing
of milking equipment and bulk cooling tank. Insufficient number of cows raised the milking
equipment idle times up in farms ‘B’ and ‘C’ (5.69 h and 7:34 h), respectively. Automatic milking
system capacity coefficient were found as 0.86, 0.75 and 0.68 in farms ‘A’, ‘B’ and ‘C’, respectively.
The low capacity of coefficient in farm ‘B’ and ‘C’ showed inefficient daily usage in the related
farms. Studies on the three farms showed that current robotic systems cannot service more than
64 cows in farm ‘A’, 61 cows in farm ‘B’ and 68 cows in farm ‘C".

Key words: Milking, robotic milking systems, robotic capacity coefficient, automatic milking system
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GIRIS

Bir robotik sagim sisteminin satin alma maliyetinin
ylksek olmasi, onun mimkin oldugunca vyiiksek
kapasitede kullaniimasini gerektirir. Ekonomik karlilik
igin robotik sagim sistemleri maksimum ytklenmelidir.
Ancak pratikte bu her zaman mimkiin olamamaktadir.
Hayvanin sagim sikligi otomatik sagim sisteminin tam
kapasitede yiklenmesine etki eden temel faktorlerden
biridir. Sagim sikligini etkileyen faktorler ise su sekilde
siralanabilir (Unal ve Kuraloglu, 2015):

« Inegin otomatik sagim duradina rahat girisinin sagla-
nabilmesi,

« inegin sadiima istedi, sagim Unitesi icinde sunulan
konsantre yemin motivasyonu veya hayvanin kuru-
lan ahir diizeniyle trafigini kontrol edilerek sagim
duradina mecburi yonlendirilmesi,

e Yiksek siit verimli hayvanlarin otomatik sistemde
sadiimak icin daha sik gelme egilimleri,

e Hayvanin sit verimi ve memeden akan sutiin akis
hizina bagh sagim siiresi uzunlugu,

e Eger yedek bir tank (buffer tank) yoksa siit sogutma
tankinin bosaltiimasi ve sistem sit hattinin yikan-
masi igin gerekli stirenin uzunlugu.

Sagim Unitesi bosta oldugu zamanlarda hayvan-
larin sagim icin Uniteyi ziyaretleri her zaman beklene-
mez. Robotik sagim sistemlerin yiiklenmelerinde daha
gok temel hayvan davranislar énemlidir. Yine de robo-
tik Uniteler icin bosta gegen sireler olusabilmektedir.
Bu bosta gegen siireler baska faktorler tarafindan da
artis yoniinde zorlanir. Bunlara ornek olarak inek
sayisl, otomatik sagim sistemi igin segilen hayvan
trafik gesidi, bekleme alaninin tasarimi ve otomatik
sagim duraklarinin ahir icindeki konumlari vb. sayila-
bilir (De Koning ve Ouweltjs, 2000; Hogeveen ve ark.,
2001).

Literatirde hayvan trafigi cesitlerini ifade eden,
bekleme alaninin dizayninin ve sagim duradi konum-
landirmasinin ziyaret (izerine etkisini anlatan arastir-
malar mevcuttur (Laurs ve ark., 2009; Laurs ve
Priekulis, 2010; Priekulis ve Laurs, 2012). Ancak
surtideki hayvan sayisinin etkisi Uzerine arastirma
daha azdrr. Bazi arastirmalarda bir robotik sagim
sisteminin rezerv kapasitesi analiz modeli lizerinde

durulmus fakat strii blyUkligunin sistem kapasitesi
Uzerine etkisini dogrudan bir sorun oldugu ortaya
konulmamistir (Laurs ve Priekulis, 2011; Priekulis ve
Laurs, 2012). Bundan dolayi, bu galismada saha
sartlarinda otomatik sagim sistemi kapasitesini ortaya
koymak ve bir robotik Unite tarafindan sadilabilecek
maksimum hayvan sayisinin hesaplanmasi amaglan-
migtir.

MATERYAL ve YONTEM

Bu arastirma igin asadidaki planlamalar yapilmig-
tir:

e Arastirma icin robotik sagim Unitelerin kullanildigi
giftliklerin segilmesi,

e SOz konusu ciftliklerdeki siirli yonetim programlarin-
dan arastirma islem verilerinin toplanmasi,

o Arastirmaya katilan ciftliklerde robotik sistemler icin
en iyi kapasitenin hesaplanmasi ve sagim sistemi
islem zamanlarinin gelistirilmesi,

e Bir robotik sistem tarafindan sagilabilen maksimum
srd buylkluginin hesaplanmasi,

e Arastirmaya katilan ciftliklerde maksimum siri
biiytkliiklerinin ortaya konulmasi,

e Hesaplama sonuglarinin arastirmaya katilan ciftlikler-
deki sonuglarla karsilastirimasi ve elde edilen
sonuglarin dederlendirilmesidir.

Denemeler (g ciftlikte (A, B ve C ciftligi) kurul-
mustur (Cizelge 1). Ciftliklerden birinde serbest tip
hayvan trafigi, diger ikisinde 6nce sit yonlendirmeli
tip hayvan trafigi uygulanmaktadir. ‘A’ ciftliginde
hayvanlarin otomatik sagim sistemine yonlendirilme-
sinde, hayvan refahi agisindan “serbest tip hayvan
trafigi” benimsenmistir. Hayvanlara giinde iki kez yem
karma ve daditma makinasi ile rasyon yem verilmekte,
ilave olarak sagim duradi icinde de porsiyonlar halinde
konsantre yem verilmektedir. Sagim duragindan gikan
hayvanlar yem bdlgesine ya da dinlenme duraklarina
gitmek konusunda serbest birakilmistir. Sagim diizenli
olarak kontrol edilerek sadilmamis hayvanlar bir
calisan tarafindan gidip getirilmektedir. Ciftlikteki ahir
bélmesinin genel yerlesim plani Sekil 1'de verilmistir.

Cizelge 1. Arastirma kapsamindaki ciftlik bilgileri

Table 1. Farms information included in this research

Gostergeler A (;lftllBkIer C
Robotik sagim sistemi tarafindan sagilan inek sayisi 123 102 104
Robotik sagim sistemi sayisi 2 2

Gunluk st hatti yikama sayisi 3

Siit bosaltma iglemi sikigi (adet giin™) 1 1
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Sekil 1. Serbest tip trafik sistemli ‘A’ giftliginin yerlesim plani
A-Dinlenme alani, B-Siit odasi, C-Yemleme alani, D-Besleme hatti, 1-Robotik sagim sistemi, 2-Yalak tip suluk,
3-Kasima firgasi, 4-Giibre siyirici
Figure 1. Layout plan of barn with the free traffic at the Farm ‘A’
A-Resting area, B-Milking room, C-Feeding area, D-Feeding Line, 1-Robotic milking system, 2-Troughs,
3-Brushes 4-Manure scraper

”

‘B’ ve 'C’ ciftliklerinde “6nce sit trafik sistemi
uygulanmaktadir. ‘B’ ciftliginin ahin tek bir cati altinda,
ancak birbirinin simetrigi olan doért bagimsiz ahir
bélmesinden olusmaktadir. Her bdliimde ikiser robotik
sagim sistemi hayvanlara servis vermektedir. Aras-
tirma, ciftligin bir ahir bélmesini icermektedir. ‘C’ gift-
ligi ise, birbirinin simetrigi olan iki bagimsiz ahir boli-
minden olusmaktadir. Her bélimde bir adet robotik
sadim (nitesi bulunmaktadir. Arastirma verileri iki
bélimden alinmistir.

‘B’ ve 'C’ ciftliklerinde inekler yemleme alanina
ulagmak igin otomatik sagim duragi éniine yerlestirilen
secici kapidan gegmek zorundadir. Segici kapi, inegi
sadim izni varsa robotik sisteme girmek Uzere bek-
leme alanina, sagim izni yoksa dogrudan yemleme
alanina yénlendirir. inekler yemleme alanindan din-
lenme alanina tek yonli kapilardan serbest gegmekte-
dir. Hayvan, sagimdan giktiktan sonra tedavisi veya
bakimi gerekiyorsa ayri bir bekleme alanina yoksa
dogrudan yemleme alanina yonlendiren bir ayirici

kapidan gegmektedir. Hayvanlara giinde iki kez yem
karma ve daditma makinasi ile rasyon yem verilmekte,
ilave olarak robotik sistem iginde de porsiyonlar
halinde konsantre yem verilmektedir. ‘C’ ¢iftliginde, ‘B’
giftliginden farkli olarak yemleme alanlarinda ikiser
adet konsantre yem istasyonlari bulunmaktadir. ‘B’
Giftliginde, zamaninda sagim igin sagim duragini ziya-
ret etmeyen inekler giinde dort kez (09:00, 15:00,
21:00 ve 03:00 saatlerinde) bir calisan tarafindan
yakalanip bekleme alanina getirilmektedir. ‘C’ ciftligin-
de ise sagim dizenli olarak kontrol edilerek sagimi
gecikmis hayvanlar bir galisan tarafindan gidip segici
kapilara getirilerek bekleme alanina girmeleri saglan-
mistir. ‘B’ ciftlijinde sagim bekleme alanindaki hay-
vanlar iki robotik sistem, ‘C’ ciftliginde ise ahir boime-
lerinin bagimsiz yapisindan dolayi bir robotik sistem
tarafindan sagilmaktadir. Ug ciftlikte de ayni marka
robotik sagim sistemleri kullaniimaktadir. ‘B’ ve ‘C’
ciftliklerindeki ahir yerlesim planlari Sekil 2 ve 3'te
verilmistir.
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Sekil 2. Once siit tip trafik sistemli ‘B’ ciftliginin yerlesim plani
A-Dinlenme alani, B-Siit odasi, C-Yemleme alani, D- Besleme hatti, E-Bekleme alani, F-Cikis alani, G-Ayirma
alani, 1-Robotik sagim sistemi, 2-Yalak tip suluk, 3-Kasima fircasi, 4-Giibre siyirici, 5-Akilli kapi, 6-Tek yonlii
kapi
Figure 2. The layout plan of barn with the first milk traffic at the Farm ‘B’
A-Resting area, B-Milking room, C-Feeding area, D-Feeding Line, E-Waiting area, F-Exit area, G-Separation area, 1-Robot,
2-Trough, 3-Brush, 4-Manure scraper, 5-Smart gate, 6-One way gate

Sekil 3. Once siit tip trafik sistemli ‘C’ giftliginin yerlesim plani
A-Dinlenme alani, B-Siit odasi, C-Yemleme alani, D-Besleme hatti, E-Bakim malzeme deposu, F-Bekleme alani,
G-Ayirma kapisi, 1-Robotik sagim sistemi, 2-Yalak tip suluk, 3-Kasima fircasi, 4-Giibre siyirici, 5-Akilli kapi, 6-
Tek yonlii kapi, 7-Konstantre yem besleyici (KYB)
Figure 3. The layout plan of barn with the first milk traffic at the Farm ‘C’
A-Resting area, B-Milking room, C-Feeding area, D-Feeding Line, E-Trimming storage, F-Waiting area, G-Separation area
1- Robotic milking system, 2-Trough, 3-Brush, 4-Manure scraper, 5-Smart gate, 6-One way gate, 7-Concentrate Self Feeder
(CSF)
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Arastirmanin toplam stiresi 60 giindiir. Gerekli olan
veriler siirli yénetim programindan gekilmistir.

Robotik sagim sistemlerin kullanim sireleri giftlik
bazinda ayri ayri analiz edilmis ve ortalamada bir giin
stiresindeki sagim zamani dadiimi hazirlanmigtir
(Castro ve ark., 2012; Priekulis ve ark., 2012):

T=T;+Ty+T,+T, 1)

Burada;

7- Bir glinde bulunan saat sayisi, 24 h

7.— Ineklerin sagilmasi igin gegen siire, h giin™!

Tm— Otomatik sagim duraginin sagilmasi gerekmeyen
hayvanlar tarafindan mesgul edildigi siire, h
gin!

7.— Sagim donanimi ve st sodutma tankin
yikarken gecen zaman, h giin™!

7,— Sagim donaniminin bosta gecen zamani, h giin™!

GUn igerisindeki calisma zamani dengesinin her
ayri bolimi asadidaki esitliklerden hesaplanmistir:

ls " Ns* Ngps

Ty = 60 -n, (2)
tn - Ngm
T = —21
™ 60-n, G)
_ test  Mest tetd
=% 60 - n,, )
Ty =T-Ts=Tn—T (5)
Burada;
t,.— Bir sagim slresince hayvan basina robotik

sistemde ortalama bulunma siiresi, min

ns—  Bir inegin giinlik sagim sayisi,

Ngns — Robotik kol tarafindan sagilan hayvan sayisi,

n,— Sirlyl sagan otomatik sagim duradi sayisi,

tp,— Sadgilmayan hayvanin  sagim  duraginda
ortalama bulunma stiresi, min

Ngm— Sagim disi guinllik sirl ziyaret sayisi,

t.— Bir robotik sagim Unitesinin stit hatlarini yikama
sliresi, min

Ness — Robotik sagim sisteminin glnliik sit hatt
yikama sayisi,

t..s— Sut sogutma-depolama tanki yikama siiresi,
min

np— Sutin bosaltima sikhdi, (giinde bir kez ise
ny= 1, iki kez ise n,= 2)

Bir robotik sagim sistemi tarafindan sadilabilecek
maksimum hayvan sayisi asadidaki  esitlikten
hesaplanmistir:

Halil UNAL, Hasan KURALOGLU

Npmak =

PP T (6)
ng.hs
Burada;
Npmak— Bir  robotik sagim sistemi tarafindan
sagilabilecek maksimum hayvan sayisi,
bys— Sagim icin kullanilan siire, min giin™
Nhsa—  Sagim disi hayvan sayisi,

Sagim igin kullanilan siirenin (£, hesaplanmasi
igin asadidaki esitlikten yararlaniimigtir:

teta
tgs = Tg - (te.st "Nese T :l ) 7)
b

Burada;

T, — Bir giiniin dakika olarak toplam siresi, (1440
min),
Robotik sagim (nitesinin kapasite katsayisi ise
asadidaki esitlikten hesaplanmistir:

_ TS 8
=g T, 8

Burada;
n,— Robotik sagim Unitesinin kapasite katsayisi.

Arastirma verileri ciftliklerin siirli yénetim program-
larindan alinmis ve MS Excel programinda analiz ve
hesaplamalar yapilarak karsilagtiriimistir.

BULGULAR ve TARTISMA

Zaman dengesinin hazirlanabilmesi icin gerekli
olan veriler *A’, 'B’ ve ‘C’ ¢iftliklerinden elde edilmis ve
Cizelge 2'de verilmistir.

Cizelge 2 de goriildugi gibi, ‘A’ ciftligindeki inekle-
rin ortalama sagim sireleri dider iki ciftlikten daha
yiiksek cikmistir. Bu ciftlikteki hayvanlarin sit verim-
lerinin diger iki ciftlikten daha yiiksek olmasi ve
hayvan sayilarinin yine diger iki ciftlikten yaklasik 20
fazla olmasi (Unal ve Kuraloglu, 2015) bu siirenin
uzamasina sebep gosterilebilir.

Gunlik sagim olmadan robotik sagim sistemi ziya-
ret sayisi (ret edilme sayisi) incelendiginde, ‘A’ gift-
ligindeki ret sayisi 34.93 gibi ¢ok yiiksek bir deger ile
dider ciftliklerden ayriimaktadir. Serbest tip trafigin
uygulandidi bu ciftlikte sagim oncesi akilli kapilarin
bulunmamasi buna sebep gosterilebilir. Bu ylizden
sadim izinleri olmayan inekler &n segime tabi tutul-
madan sadgim duradina girmekte ve sagim duragini
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mesgul etmektedirler. ‘B’ giftligindeki giinliik ortalama
ret sayisi 4.02 ile ‘C’ ciftligine gore biraz yiksek
cikmistir. Robot kolun memelik lastigini takmadaki
basarisizidi, hayvanin yeni sadilmis ancak segici
kapidan bir sekilde girmis olmasi, arka arkaya iki kez
sagima gelmis ancak sagimi tamamlanmamis hayva-
nin yakalanip getirilerek bekleme alanina birakilmasi
sonrasi robotik sistemin hayvani reddetmesi vb.
unsurlar bunlara sebep gdsterilebilmektedir.

‘A, ‘B’ ve ‘C' ciftliklerinde robotik sagim Unitesinin
calisma siiresi dengeleri Sekil 4te gosterilmistir.

Sekil 4'teki calisma siiresi dengesinden gorildigi
gibi gunin bilyik bir bdlimi (15.6-18.6 h) sagim
duraginda gegmektedir. Her giin yaklagik 1.0-2.8 h
robotik sistemin siit hatlar ve siit tankinin yikanmasi
icin kullanimakta, ancak sistem giinde 2.8-7.3 h
calismamaktadir.

Cizelge 2. ‘A’, ‘B’ ve ‘C’ ciftliklerinden toplanan ortalama veriler

Table 2. Average data collected from the farms ‘A’, ‘B’ and ‘C’

Gostergeler Ciftlikler
A B C
Bir inedin sagimi igin gegen stire (min) 7.69 7.11 6.71
Bir inegin sagilmadan robotik sagim tnitesinde gegirdigi stire (min) 1.26 2.61 1.12
Robotik sagim sistemi siit hattinin bir ylkama siiresi (min) 20 20 20
Siit sogutma tanki yikama stiresi (min) 60 60 60
Bir inek igin glinliik sagim sayisi 2.36 2.85 2.69
Ginliik sagim olmadan robotik sistemi ziyaret sayisi 34.93 4.02 1.53
24
20
16
= ETh, h
s
Z2 12 @Te h
OTm, h
8 ETs,h
4
0
A B C
Ciftlikler

Sekil 4. Arastirma giftliklerinin robotik sagim sistemi calisma siiresi dengeleri
Figure 4. Robotic milking system uptime balance of the research farms

‘A’ giftliginde sagim duradi 0.37 h gibi bir siire
heniiz sagim vakti gelmemis hayvanlar tarafindan
mesgul edilmektedir. Buradan sadiimis hayvanlarin
sadim zamani gelmedidi halde tekrar duraga dondik-
leri anlagiimaktadir. Bu stire ‘B’ ve ‘C’ giftliklerinde gok
kiiclik miktarlarda tespit edilmistir.

‘A’ ciftlidinde st donanimi ve sogutma tankinin
yikanmasi icin gegen siire 2.33 h bulunmustur. Bu

154

deder diger iki giftlikten cok daha ylksektir. ‘A’ cift-
lidinde sagim sistemlerinin kapsamli yikama islemi
giinde dort kez (00:00, 06:00, 12:00 ve siitlin
bosaltildigi 18:00 saatlerinde) yapilmaktadir. Ciftlikte
on sagim tanki (buffer tank) bulunmadidindan, sitin
sojutma tankindan bosaltildigi 18:00°den iglemin
bitimine kadar robotik kollar sagim yapmamaktadir.
Robotik Unitelerin bu saatlerde daha etkin kullaniimasi



igin isletmeye bir 6n sagim tanki satin alinmasi 6ne-
rilebilir. Bir dier ¢c6ziim Onerisi st bosaltma saatini
sagimin yogun olmadigi saatlere cekmektir.

‘B’ ve 'C’ ciftliklerinde robotik sistemlerin yikama
islemi giinde Ug¢ kez yapiimakta ve her yikama 20
dakika stirmektedir (Cizelge 2). Her iki ciftlikte de ana
tank disinda 6n sagim tankinin bulunmasi (1500 L
kapasiteli), siit bosaltma ve ana tank yikama zaman-
larinda olusacak bosta kalma sirelerini ortadan kal-
dirmigtir.

Sagim donaniminin bosta gegen zamani incelen-
diginde, ‘A’ ciftliginde 2.70 h ile en dislik, bunu 5.69 h
ve 7.34 h ile ‘B’ ve ‘C’ giftlikleri izlemistir (Sekil 4). ‘A’
ciftlijinde otomatik sagim Unitelerin bosta kalma
suresinin dider iki ciftlige gore daha distk ¢ikmasi, bu
ciftlikteki hayvan sayisinin fazla olmasi ve serbest tip

Halil UNAL, Hasan KURALOGLU

trafigin uygulanmasinin bir geregi olarak sagimi gegi-
ken hayvanlarnin siklikla gidip getirilmesiyle iligkilen-
dirilebilir. Diger yandan, ‘B’ ve ‘C’ ciftliklerindeki
robotik sistemlerin fazla sirelerde bosta kalmalari
yetersiz hayvan sayisi ile baglantili oldugu soylenebilir.

Arastirma vyapilan iftliklerdeki robotik sagim
sistemi kapasite katsayisi ve bir robotik sistemde
sagilabilecek maksimum inek sayisi Esitlikler 7 ve 8’e
gore hesaplanmis ve Sekil 5'te verilmistir.

Kapasite katsayisi ‘A", ‘B’ ve 'C’ iftlikleri icin
sirasiyla 0.86, 0.75 ve 0.68 belirlenmistir (Sekil 5).
Bunun anlami gtinliikk kullanilabilir strenin A’ ciftligi
igin 3.36 h, ‘B’ ciftligi igin 6.00 h ve ‘C’ giftligi igin ise
7.68 h verimli kullaniimadididir. Robotik (Unitelerin
bosta kalma siiresinin ‘B’ ve ‘C’ ciftliklerinde kabul
edilemez derecede fazla oldugu goérilmustir.

80 1.00
10 (= =i 164 ... 0.95
60 |- [ S - - 0.90

50 -1 |
0.;6\

Maksimum inek sayisi

K e N \\ --------------- 0.75

--------------- 0.85
--------------- 0.80

Robotik sistem kapasite kasayisi

0.75
0 | \\‘_ ----- 0.70
10 [/ |- - -~ -~~~ 0.68 | 0.65
0 0.60
A C

Ciftlikler

Sekil 5. Ciftliklerde robotik sistemin kapasite katsayisi ve bir robotik sagim iinitesi tarafindan sagilabilen
ineklerin olasi maksimum sayisi
Figure 5. Maximally possible number of cows that can be milked by one robotic system as well as the robotic milking unit
capacity coefficient on the research farms

Ciftliklerde hayvanlarin ginlik sagim sistemi
ziyaretleri *A’, ‘B’ ve ‘C’ ciftlikleri icin 2.36, 2.85 ve 2.69
kezdir (Cizelge 2). Serbest tip hayvan trafiginde
hayvanlar giinde ortalama 2.4-2.8 kez sagilmakta,
yonlendirmeli tip hayvan trafiginde ise bu oranlar 2.5-
2.9 arasinda olmaktadir (Ipema, 1997; Laurs ve
Priekulis 2011; Castro ve ark., 2012). ‘A’ giftliginde
bulunan 2.36 dederi mevcut trafik tipine ait araliklarin
altinda, ‘B’ ve 'C’ iftliklerinde ise istenilen araliklar

arasinda bulunmustur. ‘B’ ve ‘C’ ¢iftliklerindeki sagim
sikigi degerlerinin yonlendirmeli giftlikler igin bagarili
oldugu sdylenebilir. Dider yandan, ©nceki calisma-
mizda belirtildigi gibi (Unal ve Kuraloglu, 2015), ‘A’
ciftligindeki robotik sagim (nitelerin yiiklenmesinin
dustik ciktigr glinin belirli saatlerindeki (00:00-01:00;
06:00-07:00; 12:00-13:00 ve 18:00-19:00 saatleri)
ylkama ve siit bosaltma zamanlarinin daha efektif
kullanilmasinin; robotik Gnitelerin yiklenme sayisini
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arttirabilecegi ve arastirmalarda bildirilen 2.4-2.8
sadim sikhigini yakalayabilecedi disindlebilir.

Sekil 5te goriildigu gibi, robotik sagim sistemi
kapasite katsayisinin diisiik gikmasi (6zellikle ‘C" gift-
liginde) gruptaki yetersiz hayvan sayisi ile agiklanabilir.
Yapilan hesaplamalara gore, ilgili ciftliklerde bir
otomatik sagim duradinda sadilabilecek maksimum
hayvan sayilari ‘A’ ciftligi icin 71, ‘B’ ciftligi igin ‘68’ ve
‘C’ ciftligi icin 76 bulunmustur. Fakat burada hayvan-
larin goniilli olarak otomatik sagim duradina gitmeleri
dikkate alinmalidir. Ayrica, hayvanlarin sagim duragd
ziyaretleri her giin diizenli olmamaktadir. Ug ciftlikteki
sirl yoénetim programindan alinan verilere goére, ‘A’
Giftliginde 07:00-11:00 ve 13:00-17:00 saatleri, ‘B’ ve
'C’' ciftliklerinde ise 06:00-10:00 ve 16:00-20:00
saatleri arasinda otomatik sagim durad ziyaret sayilari
artmaktadir. Benzer saptamalar Laurs ve ark. (2009)
tarafindan da bildirilmistir. Bu zaman dilimlerindeki
ziyaretler ortalamanin %10 (lizerinde tespit edilmistir.
Bu nedenle robotik sistemin izin verilebilecek kapasite
katsayisi en fazla 0.9'dur. Ciftliklerde belirli saatlerde
sagim bekleme alaninda veya sagim duradi éniinde
yidiimalar olacadindan, robotik sistem kapasitesinin
%10 disirilmesi dnerilmektedir. Yapilan hesaplama
sonuglarina gore, buradan bir robotik Unite basina
maksimum siri bytklGginin A’ ciftligi icin 64, ‘B’
Giftligi icin 61 ve ‘C’ ciftligi icin 68 sayisina ulasa-
bilecegi anlami gikmaktadir.

LITERATUR LISTESI

Castro A, Pereira JM, Amiama C and Bueno ] (2012).
Estimating efficiency in automatic milking systems.
Journal Dairy Science, 95: 929-936.

De Koning K and Ouweltjs W (2000). Maximising the Milking
Capacity of an Automatic Milking System. In: Hogeveen
H and Meijering A (eds): Robotic Milking. The
International Symposium, Wageningen Pers, Lelystad,
Netherland, pp. 38—46.

Hogeveen H, Ouweltjes W, de Koning CJAM and Stelwagen K
(2001). Milking interval, milk production and milk flow-
rate in an automatic milking system. Livestock
Production Science, 72: 157-167.

Ipema AH (1997). Integration of robotic milking in dairy
housing review of cow traffic and milking capacity
aspects. Computer and Electronics in Agriculture, 17:
79-94.

Laurs A, Priekulis J and Puri§ M (2009). Studies of operating
parameters in milking robots. In: Proceedings of the 8th
International Scientific Conference “Engineering for Rural
Development”, Jelgava, Latvia, pp. 38—42.

156

SONUC
Arastirma kapsamindaki ciftliklerden elde edilen
sonuglar asagida 6zetlenmistir:

e A’ ciftliginde robotik sagim Unitelerin yiklenme-
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robotik sagim Unitesi kapasitenin %10 dusril-
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ve ‘C’ ciftliginde ise 68'i gegmemelidir.
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bélgesinin iyi planlanmig, hayvan yonlendirme
sistemlerinin rasyonel ve verimli organize edilmis
oldugundan emin olunmalidir. ‘A" ciftliginde bir
sonraki sagim zamani gelene kadar sadiimig
ineklerin tekrar otomatik sagim duradina girme
olasiigi oldugundan, robotik sistemi gereksiz
yere mesgul etmektedir.
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