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GIRIS

Yeni dogan bir buzaginin yasamindaki en kritik besin, dogumdan sonraki ilk haftalarda diizenli ve
dogru beslenmedir. Gelisimi icin gerekli olan besin degerlerinin eksiksiz ve hijyenik kosullarda
sunulmasi, buzaginin saglikli bir baglangic yapmasini saglar ve gelecekteki verimini dogrudan etkiler.
Ancak manuel besleme yontemleri cogu zaman bu gereklilikleri karsilamakta yetersiz kalir. Yetersiz
porsiyonlama, degisken sicakliklar, diizensiz besleme saatleri ve hijyenik olmayan kosullar,

buzaginin buylime potansiyelini ciddi sekilde dustirebilir.

Iste bu noktada firmamizin gelistirdigi otonom buzagi besleme robotu, modern hayvancilik
isletmeleri i¢in giivenilir bir ¢6zim sunar. Tamamen otomatik sistemi sayesinde, her buzagtya yasina
ve ihtiyacina gore dogru miktarda, dogru sicaklikta ve dogru zamanda mama hazirlayip sunar. Bu
robot, stirekli ve tutarlt bir besleme programi olusturarak buzaginin sindirim sistemini destekler ve
sindirim sorunlarint en aza indirir. Aynt zamanda, hijyenik kapali sistemiyle dis etkenlerden

kaynaklanan hastalik risklerini ortadan kaldurir.

Bu teknoloji, sadece buzagilarin saglikli biyimesini saglamakla kalmaz, ayn1 zamanda isletmelerin
is glicti maliyetlerini azaltir ve operasyonel verimliligi artirir. Stiriiniin genel sagligini yiikselten,
kayiplart azaltan ve isletmelere ekonomik avantaj saglayan bu otonom ¢6ziim, giinumuzde basarilt

ve surdurilebilir hayvanciligin vazgecilmez bir parcasi haline gelmistir.




1. EMNIYET

1.1. Etiketler ve semboller

Kaginilmaz ise 6limle veya ciddi
yaralanmalarla  sonuglanacak,
her an gerceklesebilecek tehlikeli

bitr durumu belirtir.

Kaginilmaz ise ciddi
yaralanmalar ile
sonuclanabilecek olan

potansiyel olarak tehlikeli bir

durumu veya onlemler
kaldirildiginda ortaya ¢ikacak bir
tehlikeyi belirtir.

Kaginilmaz ise kiiciik veya orta
derecede yaralanmalarla veya
urin hasarlariyla
sonuclanabilecek olan
potansiyel olarak tehlikeli bir

durumu belirtir.

Cocuklarin ~ robottan  uzak

tutulmas1 gerektigini gosterir.

Robota
ve/veya temasta bulunulmamasi

dokunulmamasini
gerektigini gosterir.

Sensériin - 6niine  gecilmemesi
bildirir.
robot 6n-sag-iist bolgesinde yer
almaktadir)

gerektigini (Sensor

Robot iken

robottan

calisir  vaziyette

uzak durulmasi

gerektigini gosterir.

TURKIiYE

Sekil 1: Emniyet isaretleri ve agiklamalar

Sensérun  calisma  alanindan
uzak  durulmast  gerektigini
bildirir.

Robot lzetrine oturulmasinin
tehlikeli ve sakincalt oldugu
bildirilir.

Dikkat ytiksek gerilim hatt1.

Gerilim  Semboli  Elektrik
carpmast.

Aletleri  ve metal parcalan
istasyondan ve safj

problarindan uzak tutun.

Alana

emniyet talimatlarint okumus ve

yalnizca tim = gecerli

anlamis olan kisilerin girmesine
1zin verilir.

Hareketli parcalarin dolagsmast

tehlikesi. ~ Robot  calisirken
ellerinizi, uzun giysilerinizi ve
uzun  saclarinizi hareketli

parcalardan uzak tutun.

Yerli tiretim yapildigr bilgisini
verir.,




1.2. Emniyet talimatlari

I-MOM otonom buzagl besleme robotu guvenli c¢alistirlmasi, bakimi ve c¢evresinde
gerceklestirilecek tiim faaliyetlerden kullanici ve isletme sorumludur. Bu nedenle, robotu
calistiracak, bakimini yapacak veya robotun bulundugu alanda gbrev alacak tim personelin bu
kilavuzda yer alan emniyet talimatlarini eksiksiz bi¢imde bilmesi, anlamas1 ve uygulamasi

zorunludur.

Emniyet; yalnizca bireylerin degil, ayni zamanda hayvanlarin ve ekipmanin korunmast igin de kritik
éneme sahiptir. Isletmenizin emniyet politikalarinin ayrilmaz bir parcast olarak bu talimatlart siirekli
uygulayin. Guvenlik kurallarinin ihmal edilmesi, ekipmanin fonksiyonlarini da olumsuz etkileyecegi

gibi, ciddi yaralanma, hayvan kaybi veya Sliim riski dogurabilir.

Otonom buzagt besleme robotu devreye alinmadan 6nce yetkili servis personeli, kullanicilart
kullanim ve gtvenlik talimatlari konusunda bilgilendirecektir. Bununla bitlikte, kilavuzda belirtilen
tim guvenlik ve kullanim kurallarint okumadan, anlamadan ve uygulamadan robotun ¢alistirilmasi
kesinlikle 6nerilmez. Robotun veya yaziliminin islevselligini degistirecek herhangi bir yetkisiz
miidahale hem giivenligi hem de sistem performansini tehlikeye atar. Bu nedenle yalnizca iretici
onaylt yedek pargalar kullanilmali ve montaj islemleri yalnizca yetkili teknisyenler tarafindan

yapimalidir.

1.3. Elektrik emniyeti

Elektrik bilesenleri ve pano tizerinde yalnizca yetkili elektrik teknisyenleri islem yapmalidir.

Yetkisiz kisilerin elektrik sistemine miidahalesi ciddi giivenlik riskleri dogurur.

> Elektrik tesisatinin ve topraklama sisteminin yirirlikteki standartlara ve Uretici

yonergelerine uygun oldugundan emin olun.

» Hasarli kablolar, baglanti kutulari, anahtarlar ve diger elektrik bilesenleri derhal
degistirilmelidir.

> Bakim veya servis ¢alismasina baslamadan 6nce, robotun 6n panelinde bulunan acil

durdurma butonunun kapali konumda oldugundan mutlaka emin olun.

> Elektrik gtivenligini tehlikeye atacak herhangi bir degisiklikten kaginin; tim modifikasyonlar

yalnizca tretici onayiyla yapimalidir.

zzzzzz




1.4. Calisma emniyeti

Tehlikeli durumlardan kaginmak igin, akilli telefonun uzak masaiistii

yazilimiyla galigtirilmasi tavsiye edilmez.

Robotu calistirmadan, bakimini yapmadan veya ayarlamalar gerceklestirmeden 6nce bu
kilavuzda yer alan tim givenlik talimatlarini ve robot tzerindeki uyari isaretlerini dikkatle
okuyun ve anlayin.

Robotu yalnizca bu ekipman hakkinda egitim almus ve yetkilendirilmis personel
tarafindan calistirilmalidir.

Robot, yalnizca kapali, kuru ve dogrudan sivi temasmna kapali ortamlarda
kullanilmalidir.

Robotun ¢alistigt alan, 6zellikle kiigtik cocuklarin ve yetkisiz kisilerin erisiminden korunmal
ve gozetim altinda bulundurulmalidir.

Calisma sirasinda ellerinizi, ayaklarinizi, saglarinizi ve giysilerinizi robotun tim hareketli
parcalarindan uzak tutun.

Mekanik parcalara ve hareketli bilesenlere, yalnizca acil durumlarda miidahalede bulunun;
mudahale O6ncesinde robotun manuel moda alinmis veya tamamen kapatilmig
oldugundan emin olun.

Su sizintis1 veya benzeri bir ariza tespit edilirse, robotun enerjisini keserek yetkili servis
personeline bagvurun. Kendi basiniza miidahale etmeyin.

Robot ¢alisirken helezon bélimine temas etmeyin ve helezon haznesinin kapagini daima
kapal1 tutun.

Guvenlik uygulamalarint  tim operatorlerle diizenli olarak gbzden gecirin; bu
degerlendirmelerin en az yilda iki kez yapilmast 6nerilir.

Herhangi bir soru veya belirsizlik durumunda, en yakin I-TECH yetkili hizmet

saglayicisiyla iletisime gegin.

1.5. Bakim emniyeti

>

Robotu ¢alistirmadan, bakimint yapmadan veya ayarlamadan 6nce, bu kilavuzda yer alan
talimatlari ve robot tizerindeki tim giivenlik isaretlerini okuyun ve tamamen anlayin.

Diizeltici bakim, yalnizca tretici firma veya tretici tarafindan yetkilendirilmis servis
personeli tarafindan yapilmalidir. Yetkisiz mudahaleler hem robot giivenligini hem de

kullanict sagligini tehlikeye atabilir.




» Elektronik bilesenler veya diger sistem parcalart tzerinde bakim, onatim veya kontrol

islemleri gerceklestirilecegi zaman:

o Robotun 6n panelinde yer alan acil durdurma butonunun basili konumda

oldugundan emin olun.
o Robotun tim enerji baglantilarini kesin ve giivenli bir sekilde izole edin.

» Temizlik sirasinda basingli su kesinlikle kullanilmamalidit. Bunun yerine, robotun dis
yuzeyleri ve parcalari nemli bir firga veya tiretici tarafindan 6nerilen temizlik ekipmanlart

ile temizlenmelidir.

2. EMNIYET CIHAZLARI

Buzagi besleme robotu, kullanici giivenligini en st diizeyde saglamak ve ekipman hasarlarin
onlemek amaciyla bir dizi donanim ve yazilim tabanli emniyet sistemleri ile donatdmistir. Bu
sistemler, olast ariza, yanlis kullanim veya cevresel etkiler karsisinda robotu koruma altina alarak

guivenli calismay1 garanti eder.

2.1.Besleme kaynag1

Robot, 3 fazl1 380 V AC, 50 Hz sebeke gerilimi ile beslenir. Sistem igerisindeki elektronik devreler
ve kontrol bilesenleri, farkli fonksiyonel gereksinimler dogrultusunda ¢esitli SMPS
(Anahtarlamali Gii¢ Kaynaklari) araciligiyla 5 — 24 V DC araliginda gerilimlerle beslenir.

Bu yap1 hem ytiksek giclii motor sistemlerinin hem de hassas kontrol devrelerinin gtivenli ve kararls

bir sekilde ¢alismasint garanti eder.

2.2.Acil durdurma butonu

Robotun 6n panelinde kolay erisilebilir konumda bulunan acil durdurma diigmesi, robotun tim

operasyonlarint aninda durdurmak ve enerji akisint kesmek icin tasarlanmistir.

> Digme basili konuma getirildiginde, kontrol iinitesi ve kumanda sistemi de dahil olmak

lzere robotun tiim fonksiyonlarinin enerjisi kesilir ve robot gtivenli duruma gecer.

zzzzzz
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» Acil durdurma sirasinda 1sitma, besleme veya yikama islemleri devam ediyorsa, bu islemler

iptal edilir ve kaldiklar1 noktadan devam ettirilemez.
> Digmeye basildiginda robotun tim ¢alisma sesleri durur ve ikaz lambalari kapanir.

> Sistemi yeniden devreye almak icin acil durdurma diigmesi saat yoniinde gevrilerek

stfirlanmalidir.

> Guvenlik gerekgesiyle, diigmenin sifirlanmasinin ardindan robotun normal ¢alisma moduna

donmesi yaklagik 1 dakika stirebilir.

2.3.1kaz lambasi
Robotun galisma durumu, 6n panelde bulunan ikaz 1giklar1 ve buzzer araciligiyla takip edilebilir:
> Sistem aktif ve normal calistyorsa: Tkaz 15131 kesik kesik yesil yanar.
> Herhangi bir islem devam ediyorsa: Ikaz 15151 kesik kesik yesil ve kirmiz1 yanar.
> Hata veya uyart durumu varsa: Tkaz 15151 kesik kesik kirmiz1 yanar.

Bu gostergeler, operatérun sistem durumu hakkinda anlik bilgi almasini saglar ve olast sorunlara
hizli mudahale edilmesine yardimci olur. Robotta karsilasilabilecek hata/uyati durumlarinin

actklamalari ve ¢6ziim 6nerileri 5.1°deki tabloda verilmistir.

2.4.Donanim emniyet korumasi

Tum emniyet mekanizmalari hem yazilim hem de donanim seviyesinde ¢ift katmanl kontrol
altindadir. Yazilim tabanli giivenlik sisteminde bir ariza meydana gelmesi durumunda, donanim
kontrolii otomatik olarak devralir ve robot giivenli modda tutulur. Bu yapi, olast yazilim

hatalarinin sistem gtivenligini etkilemesini engeller. Robotun ¢alismaya devam edebilmest i¢in;

» Acil durdurma butonu kapali olmalidir.
> Gerilim koruma rélesi aktif olmalidir. (Giris beslemeleri dengeli olmalr)

> Yazilimsal pasif kilma/durdurma senaryolarinin devreye alinmadigindan emin olunmalidir

zzzzzz
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2.5.Yazilim kontrollii ekran sistemi

Robotun kontrol panelinde bulunan yazilim tabanli ekran sistemi, operatére robotun calisma

durumuna iligkin ayrintili veriler sunar. Bu araytiz tizerinden:

»  Sicaklik, su alma, tiiketim takibi, besleme ge¢misi, besleme programlari ve gelisim takibi gibi
temel kontrollerin yapilabilmesi,

» Mevcut senaryolarin kalibrasyonlar,

Y

Senaryolarin calistirllmasi veya durdurulmasi,

» Akdf senaryonun takibi yapilabilir

Bu 6zellikler, sistemin izlenebilirligini ve yonetilebilitligini artirir.

ITECH ROBOTICS
3. SPEKULASYONLAR Uriin Adi: OTONOM BUZAGI BESLEME
Y Uriin Tipi: OTONOM ROBOT
3.1. Uriin etiketi Model: -MOM  No: 12018

Seri No: 0207201800001

] Uretim Tarihi: 28.02.2024
Urtn etiketi, otonom buzagt besleme robotunun 6n kapaginin |Agilik: 150K6
Boyutlari: 650x700x1300mm

icinde yer alir. Uretici, otonom buzagi besleme robotunun modeli |Toplam Giig:5000 W
Voltaj: 380 VAC Frekans: 50 Hz

ve numarasi, besleyicinin gli¢c kaynagina baglanmastyla ilgili bilgiler :

ve sertifikast hakkinda bilgiler igerir. Asagida 6rnek bir isim plakast

O 1 1 Oretici Firma: |tech Robotics Otomasyon
gosterilmektedir Yerilenebllir Enerji Egitim Medikal Taahhat
Sanayi ve Ticaret LTD, $T1.

Uretici Firma Adresi: Fatin Mahallesi
Cay Yolu Cad. 459/1 SAV/ISPARTA

V3.00

3.2.Boyutlar ve agirhk

Ana tinite | Peristaltik Panosu | Besleme istasyonlari
Yiikseklik (cm) : 130 :50 40
Uzunluk (cm) : 70 19 : 110
Geniglik (cm) 165 : 75 : 100
Agirlik (kg) 120 015 40

Tablo 1: Boyutlar ve agirlik

4. KULLANIM/KURULUM TALIMATLARI

Kullanma kilavuzunda verilen bilgilerin dikkate alinmamasi halinde, tretici firmanin sorumluluk

kabul etmeyecegini unutmayin. Robotun saglikli bir sekilde caligabilmesi icin diiz bir zemine,

12




dengeli bir elektrik hattina ve minimum 2 bar su basincina ihtiya¢ duyulmaktadir. Devreye alma

sartlart saglandiktan sonra tim suregler ekran tizerinden kontrol ve takip edilebilir.

Sekil 3: Buzagi besleme robotu, istasyon goériintiisii

4.1.Kurulum, devreye alma

Robotun devreye alinabilmesi icin gerekli 6n kosullarin (diz zemin, su ve elektrik baglantilary)
eksiksiz olarak saglanmis olmast gereklidir. Robot tizerinde yer alan emniyet elemanlari dogru
konumda degilse sistem ¢alismayacaktir. Devreye alma Oncesinde asagidaki adimlarin yerine

getirildiginden emin olun:
> Su ve elektrik baglantilarinin dogru ve giivenli sekilde yapilmis olmast,

> Panoda bulunan kagak akim rolesinin aktif (kapal1 devre) konumda olmasi,
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» Elektrik hattindaki 3 fazin dengeli ve her bir fazin 210-240VAC araliginda bulunmast,

> On paneldeki acil durdurma butonunun pasif konumda (saat yoniinde cevrilerek

serbest birakilmis) olmast,

Tim bu kosullar saglandiginda sistem enerjilenecek, ikaz lambalar1 yanacak ve kontrol ekraninda

goruntl alinacaktir. Bu asama, robotun devreye alindigint ve normal ¢alisma i¢in hazir oldugunu

gosterir.

4.2.Genel kullanim

Bolim

Islev

Ana unite

Mamanin hazirlanmast ve mama hazirlama

strecinin yurutildugu alandir.

Peristaltik

pompa

Hazirlanan mamanin, istasyonlara sabit hizda ve
dozajda  iletilmesini = saglar.  Buzagilarin

tiuketimlerini takip etmek icin kullanilir.

Besleme

istasyonu

Robotta buzagilarin giris yapugi ve belirlenen

programa gore beslendikleri alandir.

Deterjan

haznesi

Robotun besleme hatlarinda yapilan kimyasal
yikamalar icin kullanilan dezenfektan sivilarinin

bulundugu alandir.

‘‘‘‘‘‘
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Su filtresi

Robotun su girisinde bulunur ve su hattindan
gelebilecek katt nesnelerin  kazana girmesini

engeller.

Basing saati

Robotun girisinde bulunur ve giris hattindaki su

basincint gosterir.

Kazandaki tim giris ve cikislarda birer adet

Vanalar

bulunur ve su hatlarinin agilip kapatilmasini saglar.
Toz mama | Robotta toz mama eklenen alandir. 50kg kapasitesi
haznesi bulunmaktadir.

Toz mama haznesine mama doldururken, hazneye
Toz mama | katt cisimler girmesini, kullanicilarin = direkt

haznesi koruma

temasinda kullanicilart ve hareketli parcalarin

1zgarast korunmasint saglamak icin kullanidan koruyucu
elemandir.
Robotta mama kamsiminin  hazirlandigr  ve
Mikser istasyonlara  gonderilmeden 6nce  bekletildigi

alandir.

‘‘‘‘‘‘
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Makinenin sicak su tankidir. Mama hazirlanacag:

Kazan zaman bekleme olmamast icin her zaman
icerisinde 14L sicak su bulundurur.
Istasyonlardaki buzagilarin diyafram giicii ve
Elektronik

vakum sensori

emzikteki cekis durumlarini takip etmek icin

kullanilir.

Hijyenbox

Emziklerin bulundugu ve buzagilarin beslendigi

alandir.

Emzik ve emik

yitkama sistemi

Buzagilarin beslenmesi icin kullanilan emziklerdir.
Emzikler strekli olarak yardimct elemanlar ile

yikanir.

Yardimect
vakum sensoru

butonu

Buzagilar  ¢ekis  yapamadigi/yapmadigt  veya
diyafram  gilicleri zayif kaldigi  durumlarda
kullanilan,  yardimct  butondur.  Butona
basildiginda, sistem buzaginin ¢ekis yaptigini

diisiinerek beslemeye devam eder.

16



Mikserdeki stvinin tahliye edilmesi, yitkamalar ve

Tahliye hatt1 harici besleme modunda kullanilan mikser tahliye
hattidir.
Tahliye
Tahliye hattinda kullanilan aktarim pompasidir.
pompast

Tablo 2: Malzeme listesi

\\\\\\

17




4.2.1. Mama haznesine mama ekleme

Robot, besleme yaparken kullanicinin belirledigi oranlarda su ve toz mama alarak mikserde

karistirir. Toz mama haznesinde her zaman mama olmalidir ve hazne kapagi kapali tutulmalidir.

MAMA CUVALI g BOS TOZ MAMA

RESMI HAZNESI RESMI

TOZ MAMANIN
DOLDURULMUZ g HAZNEYE
HAZNE DOKULDUGUNU
GOSTEREN RESIM

Sekil 4: Mama haznesine mama ekleme

4.2.2. Su basincini kontrol etmek

Sistem girisinde her zaman 2-4Bar seviyesinde su basinct olmalidir. Sistemde kullanilan suyun kuyu
suyu olmamasi ve kullanilacak olan suyun durumuna gore ek filtreler kullanilarak temizlenmesi
gereckmektedir. Sistemdeki su basinct arayliz tizerinden veya robotun su giris hattindaki basing

saatinden gozlemlenebilmektedir.

Beslemelerin saglikli bir sekilde yapilabilmesi i¢in su basincinin minimum 2 bar ve sistemdeki

elektronik elemanlarin zarar gérmemesi i¢in 4.5 bar altinda olmast gerekmektedir.

4.3.Sayfalar

Robotun tim elektronik fonksiyonlart ve veri yonetimleri, robotun dahili arayliziinden

yapilabilmektedir. Araytiz izerinden;

e Buzagilarin mevcut tiiketim takipleri

e Buzagilarin ge¢mis titketim takipleri
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e Buzagilarda gelisim takibi ve saglik takibi

e Gegmis uyart ve hata raporlart

e Tum elektronik elemanlar icin kontrol ve dizenleme
e Besleme kurallart ve sistemlerini diizenleme

e Tam denetimli kalibrasyonlar ve senaryo dizenleme

Gibi streglerin tamamu yonetilebilmektedir.

4.3.1. Anasayfa / besleme takibi

e—» Etiket : TR0006
°—Toplam hak : 200L (XY

& Tiiketim : 836 ml
FKalan hak : 1.16L

Sekil 5: Arayiiz, anasayfa

Anasayfada makinenin sahip oldugu her istasyon icin ler adet istasyon kartt bulunmaktadir. Bu
kartlarda istasyonlarin meveut durumlart detaylt olarak izlenebilmektedir. Ustte verilen istasyon

kartindaki numaralandirma icin;

Istasyon numarast

Peristaltik pompa ¢alisma animasyonu
Istasyondaki buzaginin etiketi

Mevcut ziyaretteki toplam hakki
Mevecut ziyaretteki topla titketimi

Mevcut ziyaretteki kalan hakk:

A o

Buzaginin istasyondan ¢tkarilma sayact

\\\\\\
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8. Buzaginin anlik besleme tipi, diyafram giicti ve temel bilgileri

Buzagy istasyonda kaldig1 stire boyunca veriler her saniye islenir ve ziyaret sonunda sistemde ziyaret
kaydi olarak raporlanir. Buzag: istasyondan ¢iktift zaman, 7 numarali sayag¢ geri sayim yapmaya
baslar ve sayag sifirlaninca emzikler otomatik olarak yikanir. Emzik ytkamalari her buzagidan sonra

ve belirli araliklarla otomatik olarak yapilir.

4.3.2. Buzagilar

Beslenen toplam buzag: sayist Toplam besleme
3Buzag 8L
~l
=~
TiminG goster v

Besleme Kalan  Ginliik

# Durum ST. takviye Kod Besleme tiirii Etiket Baslangi siiresi zaman hak

1 @ © EDD) 2500108  OzelProgram1 TRO001  2025-01-28 70 Giin 54Gin  6.00L ...

2 @ @ EID 2501010806 OzelProgram1 TR0O002 20250124 70 Giin 51Gin  6.00L ...
e

3 @ €D

3157509 Ozel Program 1 TR0003  2025-01-12 70 Giin 3Gin  6.00L ‘ . .
SERKAN

164 & 5 66

Sekil 6: Arayiiz, buzagilar sayfasi

Sistemde kayitli olan tiim buzagilar, buzagilar sayfasinda listelenmektedir. Buzagilarin temel bilgileri
bu sayfadan goriintilenebilmekte veya diizenlenebilmektedir. Ustte verilen — sekildeki

numaralandirma icin;

1. Makinede kayith olan toplan buzagt sayisini gosterir.
2. Makinede kayitlt olan buzagilarin, 1 glinde yaptigt toplam tiketimi gosterir.
3. Buzaginin beslenme durumunu (engellenmis mi) gosterir ve istege gbre buzaginin
beslenme izni agilip kapatilabilir.
. Buzaginin hangi istasyonda kayitli oldugunu gosterir.

. Buzaginin giinliik ne kadar sivi veya kat1 takviye almasi gerektigini gosterir.

4
5
6. Buzagiya 6zel atanmis kodu (gogu isletme icin kipe veya isletme numarast) gosterir.
7. Buzaginin hangi programa gore beslendigini gosterir.

8. Buzaginin tasma numarasini gosterir.

9. Buzaginin beslenmeye hangi tarihte basladigini gosterir.

10. Buzaginin toplamda kag giin beslenecegini gosterir.

20




11. Buzagmnin mevcut giinden sonra kag giin daha beslenebilecegini (kalan besleme gint
sayist) gosterir.

12. Buzaginin mevcut giin icin, glinliik toplam hakkini gosterir.

13. Buzagmnn silinmesi, diizenlenebilmesi ve tim verilerinin goriintilenebilmesi icin ilgili
yonlendirmeleri yapar.

14. (Filtre) Buzag tablosunun gesitli filtrelere gore tekrar siralanabilmesini saglar.

4.3.3. Buzag1 ekleme ve diizenleme

Sisteme yeni bir buzagi eklemek icin ilk 6nce buzagilar sayfasina girilir ve ekranin en alt ortasinda
bulunan “ekle” butonuna tiklanir. Ekle butonuna tiklandiktan sonra, ekranda asagidaki gibi bir

pencere agilir.

Buzag: bilgisi Ebebeyn bilgileri Periyot olugtur
% & a

@ 1. istasyondan oku O 2. istasyondan oku ([ sabitle
OKD900202504268583 * TR0001 v
Buzag: kodu
Dogum giini © 01112025 (u]
Buza: tiird : SIMMENTAL v
e Agirlik @ 3
Besleme tiri E Standart v

Come ) ow e

RFID degeri sabitlenmelidir.

Sekil 7: Arayiiz, buzagi ekleme sayfas1

Acilan buzagi ekleme penceresinde yapilan islemler sirasiyla;

1. Buzaginin hangi istasyonda oldugu secilir.

2. Buzagmin tasmast okunduktan sonra, 2 numarali alanda bir kimlik numarasi gelir. Kimlik
numarast geldikten sonra, yanlislikla bagka bir kimlik okutulmamast veya farklt bir
girmemesi giris yapmamast icin 3 numarali alandan “kimlik sabitleme” islemi yapilir.

3. Kimlik sabitlendikten sonra bildirim ekraninin en altinda asagidaki gibi 2 buton belirir.

Ebebeyn bilgilen Sonraki adim

o 21
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4. Kimlik sabitlendikten sonra 5 ve 6 numarali alanlarda buzag: ile ilgili temel bilgiler
girilmelidir. Ozel besleme programi uygulanacaksa mutlaka buzaginin dogum tarihi
dogru girilmelidir.

5. Bilgiler dogru ve eksiksiz girildikten sonra sag alttaki “sonraki adim” butonuna tiklanir.

Buzagibilgisi  Ebebeynbilgileri  Periyot olustur
—_—

Standart besleme modunda sabit bir besleme diizeni segilerek, 120 giine kadar besleme yapilabilir.

Besleme baglangig tarihi olarak, kayit tarihi referans alimr. Her periyot igin minimum tiketim limiti, mevcut periyottaki hakkimn %350's1 olarak
hesaplanr.

Besleme siiresi (90 Giin)

Periyot sayist: 4

_—

Giinlitk besleme 6.00 L

e ———————————— ]

Uyan seviyesi % 50

®

Periyot Durum Baslangic Bitis Min. Tiiketim Hak
1 [ o) 00:00 © 06:00 © 750 ml 1.50L
2 [ o) 06:00 © 12:00 © 750 ml 1.50L
3 @ 12:00 @ 1800 ® 750 ml 150L
1+ ® 5y 0 %50 © s e

= —0 O—m

Sekil 8: Arayiiz, buzag1 ekleme sayfas1 periyot olusturma alani

6. 8 numarali alanda, besleme stiresi, periyot sayist ve gunliik besleme miktart bilgileri girildigi
zaman, sistem otomatik olarak bir tablo olusturur. Otomatik olusturulan tablonun saat ve
aktiflik durumlari elle duzenlenebilir.

7. Tum islemler tamamlandiktan sonra, 9 numaradaki buton ile bir 6nceki pencereye geri

doniilebilir veya 10 numaral buton ile buzag: kayit edilebilir.

Herhangi bir buzaginin diizenlenebilmesi icin, buzagilar tablosundaki ilgili buzaginin en sagindan
“diizenle” butonuna basimast yeterlidir. Buzagi kayit etme ve diizenleme islemleri birebir ayni

pencerelerde yapilmaktadir. Kullanim sekilleri birebir aynidir.

e

g 22
.E‘u.e.,f



4.3.4. Buzag1 detay sayfasi

Her buzag icin bir detay sayfast bulunmaktadir. Bu sayfalarda buzagilar icin sistemde toplanan tim

verilerin detayli 6zetleri bulunmaktadir.

I
K/

Tarih

Etiket
Cinsiyet
Kod

Tor

Kayit tarihi
Besleme tiirii
Periyot
Dogum giini
Besleme siiresi
Kalan

Hak

Toplam ziyaret

Anne dogum tarihi :

Anne kayit
numarast

Baba dogum tarihi :

Baba kayit
nomarasi

Sekil 9: Arayiiz, buzagi detay karti

1 2025-11-03
: TRO0O1
: Digt

: JERSEY

1 2025-10-17

: Jersey

1 25-60

: 2025-10-06

: 85Gin

: 57 Gia

: 601L/6.00L

=13

2025-10-17

2025-10-17

Ana sayfa Giinlik Témi
N—

Detay sayfalarinda her buzag: icin bir detay
kartt bulunmaktadir. Bu detay kartlarinda

buzaginin teme bilgileri yer almaktadir.

Buzagilar icin detaylar gtinlik ve timi olarak
2 kategoride ayrilmaktadir. Gunliik verilerde
mevcut gline ait tim detaylar genisletilmis
olarak verilitken, timi bdéliminde ise
simdiye kadar toplanan tim veriler glnlik

Ozetler halinde goruntiilenmektedir.
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Giinliik besleme

Periyot Durum Baslangic Bitis
1 Aktif 00:00 08:00
2 Aktif 08:00 16:00
3 Aktif 16:00 23:59

Gergeklesmis besleme

B ST. Saat Hak Besleme siiresi
1 © 04:31:30 200L/200L 06:57 dk
2 (2] 10:18:34 200L/200L 07:47 dk
3 (%] 19:37:50 200L/200L 08:37 dk

Vakum siiresi
(dk)

04:49 dk
05:56 dk

04:22 dk

Sekil 10: Arayiiz, buzag1 detay sayfas1 giinliik alan

Hak
200L
200L

200L

Diyafram
(mBar)

146 mBar
192 mBar

128 mBar

Gunlik veriler sayfasi, buzaginin mevcut giine ait verileri iceren 2 tablodan olusmaktadir. Birinci

tabloda, buzaginin mevcut giinde nasil beslenecegini listelerken, ikinci tablo gin icinde

gerceklestirilmis ziyaretlerin detaylarint icermektedir.

Ana sayfa Giinlik Tiimii
| ———

( Toplam tiiketim : 145 L

( Toplam ziyaret: 199

Her balon 1 giini temsil eder

2025-10-20 2025-10-21
334L 334L
2025-10-23 2025-10-24
601L 6.00L
2025-10-26 2025-10-27
801L 801L
2025-10-29 2025-10-30
801L 801L
2025-11-01 2025-11-02
801L 6.00L
2025-11-04 2025-11-05
6.76 L 440L
2025-11-07 2025-11-08
6.76 L 9.01L

2025-10-22
6.00L
2025-10-25
801L
2025-10-28
8.02L
2025-10-31
801L
2025-11-03
802L

2025-11-06
873L
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Sekil 11: Arayiiz, buzag1 detay sayfasi tiimii alam

I Litre N Toplam ziyaret |l Ortalama ziyaret | Ziyaret suresi (dk) |l Diyafram (mBar)
B Adirik [ S'cakiik

10.000
9.000 @
L
8.000 @ © ° o o @ ° o °
7.000
o =)
6.000 o o @ o
5.000
k]
4.000
© @
3.000 20251108
[l Litre: 9.011
2.000 [[]Toplam ziyaret: 11
[[]Ortalama ziyaret: 9,65
1.000 [[]Ziyaret suresi (dk): 29,1
[ Diyafram (mBar): 177
0 W AgiIrhik 0
O N 2 ¥ b Yol © \ N % ) A N Q & []Sicaklik: 0
\Qﬁy \Q,’L \be g \Qﬂ/ oY o o \QIL ’\Qﬂ, & \.\,0 DY 9

N N N N N N
© o o o o o o o o oD o o o 0D o oS o o
’},Q v 00 v 09(1, %Q(L '],Q v ILQQ/ ,\VQQ’ ,_LQ v {_LQ.’L 'LQ{L 'LQ v rLan (LQ/L Q,QL ,qu’ ,?/Qq/ {LQIL "LQ"V rLQnV q’gq«

Zaman
Sekil 12: Arayiiz, buzag1 detay sayfas1 tiimii alani
Tumt alaninda, buzagr ile ilgili sisteme dahil edildikleri ginden itibaren kayit edilmis tim
ziyaretlerin glinliik olarak degerlendirildigi sayfadir. Birinci béliimde buzagilarin toplam tiiketim ve

toplam ziyaret sayilart yer alirken, ikinci béliimde giinliik titketimleri yer alir. Ugiinci béliimde ise

kayit edilmis tim verileri iceren bir tablo bulunmaktadir.

4.3.5. Ziyaret takibi
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Toplam ziyaret
99 ziyaret
Sadece hakks olanlar: goster Q *
~

=]

Ziyaret Tiiketim
stiresi tamamlama
# ST Periyot Saat Kod Etiket Tiiketim (dk) Diyafram siiresi
1 @ 33 19:37:11 TR0020 001/200L 112sn  36mBar

0 g 33 18:47:02 TRO007 000/191L 124sn 10 mBar

Sekil 13: Arayiiz, ziyaretler sayfas1

Ziyaretler sayfasi, buzagilarin her bir ziyaretinin detaylt olarak incelenebilmesini saglayan bir

sayfadir. Bu sayfadan buzagilarin temel bilgilerine ek olarak, hangi istasyonu ziyaret ettigi, ziyaret

etme saati ve tarihi, ziyaretteki toplam hakki, gerceklesmis tiiketim, hakkini tamamlama stiresi gibi

temel bilgilere erisilmesi mimkiindiir.

Tablodaki satirlarin renkleri o periyottaki ziyaretin temel degerlendirmesini yapmamizt saglamakta

ve anlamlari,
Yesil, buzaginin hakk: vard: ve timiini tiketti,
Sar1, buzaginin hakk: vardi fakat eksik tiketim yapti,
Beyaz, buzaginin o ziyaretinde hakki yoktu,

Anlamlart tastmaktadir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma icin;

1. Secili gline ait toplam ziyaret sayisini gosterir.

2. (Filtre) Sayfadaki verilerin filtrelenmesini saglar. Tsaretli degil ise tiim ziyaretler, isaretli

ise sadece hakki olan buzagilarin gosterilmesi saglanir.

3. Sayfadaki tablonun giincellenmesini saglar.

4. (Filtre) Sayfadaki verilerin hangi giine ait oldugunu gosterir ve ihtiyaca gore farklt bir

tarih secilebilir.

4.3.6. Tuketim takibi

26



Beslenen toplam buzag sayist Toplam besleme
23 Buzag 103L/138L
Saatleri goster * F Sadece mevcut periyot
- /9 e\

~
Toketim miktarna gore siala v w o

Giinlik  Toplam
& ST Kod Etiket Kalan hak riiketim Periyotlar

Sekil 14: Araytiz, tiikketim takibi

Tiketim takibi sayfasi, buzagilarin secilmis giine ait olan tlketimlerini, mevcut besleme
programlarina gore incelenebilmesi i¢in kullanilir. Sayfadaki tablo buzagiarin secili gin referans
alinarak, kac gtin daha beslenecek, bugtin toplam ne kadar beslenecek ve bugiin toplam ne kadar

beslendi sorularina cevap vermektedir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma igin;

=

Bugiine ait sistemde kayitl toplam buzagt sayist.

2. Secili gline ait, makinede yapilacak toplam besleme ve gerceklesmis besleme miktarlar.

3. (Filtre) Tablodaki periyot balonlarinda periyot baslama ve bitis saatlerinin gosterilmesini
saglar.

4. (Filtre) Tabloda sadece mevcut periyotlarin (su anki beslemeler) gosterilmesini saglar.

5. Sayfadaki tablonun giincellenmesini saglar.

6. (Filtre) Sayfadaki verilerin hangi giine ait oldugunu gosterir ve ihtiyaca gére farkl bir
tarih secilebilir.

7. (Filtre) Listedeki verilerin gesitli filtrelere gore (tiketime gore, etiket numarasina gore,

kalan besleme glintine gore, tiketim miktarina gore, istasyona gore vb.) siralanmasint

saglar.

Tabloda her satirda bir dizi periyot balonlart bulunmaktadir. Periyot balonlarinin renkleri ve sayilari,

o giine ait besleme diizenini simgelemektedir.

e Periyot balonlarinin sayisi, giinde toplam kag periyot besleme yapilacagini gosterir.
e Periyot balonunun uzunlugu giiniin ne kadarlik bir bolimuni kapsadigint gosterir.
e Periyot balonlarinin tizerinde o periyoda ait toplam hakkinin ka¢ ml oldugu gosterilir.
e Periyot balonlarinin renkleri;
o Yesil, buzagt o periyotta hakkini biiyik oranda ttketti.

o Sari, buzagt o periyotta eksik titketim yaptu.

27




o Kirmuzi, buzagi o periyotta istasyonlari hig ziyaret etmedi.

Seklinde yorumlanmaktadir. Buzagilar, besleme programlari kapsaminda kendilerine verilen
haklarin tamamint tiketebilir veya eksik tiketim yapabilir. Bu durum buzaginin saglik durumunun
degerlendirilmesinde en 6nemli kriterlerden birisidir. Varsayilan tiketim limiti %50 olup,

kullanicilar kendi ihtiyaclarina gore tiketim limitlerini %50-90 araliginda duzenleyebilmektedir.

4.3.7. Toplu igslemler

Buzag: se¢ Islem seq
e\
TR0001 - TR0003 TR0004 TR0005 - TR0007 TRO0008 TR0009 TRO0010
TRO011 TRO0012 s TRO014 e TR0016 TRO017 TR0018 a TR0020

Sekil 15: Arayiiz, toplu igslemlerde buzag: se¢gme boliimii

Toplu islemler sayfasindan, buzagilar igin bireysel olarak yapilabilen islemlerin toplu olarak
uygulanabilmesi saglanmaktadir. Bu sayfa 2 asamali bir islem sirasina sahiptir. Ustte verilen sekildeki

numaralandirma icin;

1. Hangi sayfada oldugumuzu gosterir.

2. Secim sirasinda belirli bir filtreye gore toplu olarak secim yapilabilmesini saglar.

3. Yapina secimlerin toplu olarak temizlenmest i¢in kullanilir.

4. Robotta kayitlt olan her buzagi icin birer baloncuk vardir. Baloncugun rengi beyaz ise

buzag: secilmemis, yesil ise buzags se¢ilmis anlami tasimaktadir.

\\\\\\
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Buzag: seg Islem seg

P
secilmis buzagilar (5 adet)
¥

0.

Sil

Engelle

Engel kaldir

Hak diizenle

Istasyon degigtir
Cinsiyet diizenle
Besleme tiiriini degistir
Sivi takviye diizenle 1
Sivi takviye diizenle 2
Kat: takviye diizenle

Sekil 16: Arayiiz, toplu islemlerde islem uygulama boélimii

Buzagilar secildikten sonra 1. Bélimden “islem se¢” alanina tiklanir ve 2. Boliime gecis yapilir. Bu

bolimde ustte verilen sekildeki numaralandirma icin;

5. Bir onceki sayfada secilmis olan buzagilarin listesini gosterir. Secili olan buzagilara
tiklayarak buzagi listeden ¢ikartilabilir.
6. Buzagiara hangi islemler yapilabilecegi gosterilir.

Toplu uygulama i¢in bir islem secildikten sonra en alt sagda ¢ikacak “onayla” butonuna basilarak
islem uygulanmis olur. Bu sayfada yapilan degisiklikler, belirtilen buzagilar icin zorlayict bir
dizenleme oldugu icin islemlerin geri alinmasi mimkiin degildir. Farkli besleme programlarina

sahip buzagilarda, farkls tepkilere sebep olabilecegi unutulmamalidur.

Standart besleme ile beslenen buzagilar ile herhangi bi programa dahil edilmis buzagilar, farkl
kurallara goére beslendikleri icin yapilan “hak dizenle” islemleri gegersiz olabilmektedir. “Hak
dizenle” isleminin sadece standart besleme yapilan buzagilar i¢in uygulanabilecegi

unutulmamalidir.

4.3.8. Harici besleme

\\\\\\
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Harici besleme

1 tekrarli olarak 750 ml su ve 124.5 gr toz mama kariyim: hazirlanacaktir.
Siv1 takviye 1 (15 ml)

——————.)
Almnacak su : 750 mL v
Oran : 1/6 v

w Mama hazirla Otomatik

Harici besleme (Hizli erisim)

Her porsiyonda 500 ml olacak gekilde, 5 kez 83.0 gr toz mama karigimi hazirlanacaktur.

Almnacak su : 2500 mL v

Oran 2 1/6 v

Mama hazirla Otomatik

Sekil 17: Araytiz, harici besleme boliimii

Buzagt besleme robotuna buzagilarin alistirlma siirecinin 15. Giinden sonra baglatilmasi tavsiye
edilmektedir. Tlk 15 giin kolostrum (agiz siitil) ve siit/toz mama ile beslenen buzagilarin makineden
“harici besleme” modu ile mama hazirlanarak beslenmesi mumkundur. Harici besleme modunun
kullaniminda standart ve hizli erisim olarak 2 farkli mod bulunmaktadir. Standart modda sadece
250-750ml karisim hazirlanabilirken, hizli erisim modunda tek emir ile 5000ml ‘ye kadar mama

hazirlanabilmesi miimkiindiir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma icin;

1. Makinenin opsiyonlarina gore hazirlanan mamaya ne kadar stvi/katt takviye eklenmesi
istendigi belirlenebilir.
2. Hazirlanan karisimda ne kadar su eklenecegi secilir.

3. Hazirlanacak karisimda ne kadar toz mama eklenecegi (6rnegin 1/6 icin 166gt/L ve

142gr /1) secilir.
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4. Karisim orant belirlendikten sonra “mama hazirla” butonu ile mama hazirlama siireci

baslatilir.

Stireg baslatildigi zaman makine islem 6nceligini harici beslemeye verecegi icin, istasyonlarda buzagt
yokken ve mikser bosken yapilmast tavsiye edilmektedir. Mod baslatilmak istendiginde
istasyonlarda buzagi varken veya mikserde mama bekletiliyorken bu modlar baslatilirsa, makine

istasyondaki buzagiy1 ¢ikartir veya mikserdeki mamanin tahliye edilmesine sebep olabilir.

Stire¢ baslatildiginda farkl bir islem araya girmemesi igin makine manuel moda gegis yapar ve

islemler tamamlandiktan sonra otomatik moda alinmasi gerekmektedir.

4.3.9. Besleme programi

Agiklama

Ornek program

o8

Dénem (22 - 74 Giin)

Periyot sayis1 (5):

Periyot sayssi: 7.50 L

&

Ozellestirilmig alt limit (% 80):

Ozel saat dilimi 5 @ a

# Baslangic Bitis Periyot Saat Besleme limiti Periyot limiti

1 4. giin 14. giin 3 periyot 00:00 - 08:00 120L 1.50L
08:00 - 16:00 120L 1.50L
16:00 - 23:59 120L 1.50L

2 15. gin 21. gin 4 periyot 00:00 - 06:00 1.20L 1.50L

06:00 - 12:00 1.20L 150L .
12:00 - 18:00 1.20L 150L
18:00 - 23:59 120L 150L

—

Sekil 18: Arayiiz, besleme programi olusturma cetveli

Standart beslemeye alternatif olarak kullanilan “6zel besleme programlarr” sistemdeki otonom
takibin en énemli yapilarindan birisidir. Ozel besleme programlarinin olusturulma siireci birgok
acidan kritik bir durum oldugu icin, bilingli islemler yapilmast ve bir veteriner hekimden destek
alinmast tavsiye edilmektedir. Yukaridaki sablonda 6rnek bir besleme programi olusturma sayfast
gorinmektedir. Sablonda gésterilen programa gére 8 numara tablodaki dénemleri gosterirken, 2-
3-4-5-6 numaralar tabloya eklenecek donemlerin olusturulma kuralarint icermektedir. Ustte verilen

sekildeki numaralandirma icin;
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10.

Besleme programina bir isim verilir.

Eklenecek dénemin hangi giinleri kapsayacagini belirler. (Ornegin 22-74 giin, buzaginin
22 gunlikten 74 gunlik olana kadarlik donemi kapsar)

Eklenecek dénemde buzaginin kag periyot (1 giniin ka¢ 6gine bolinecegi) olacagini
belirtir.

Eklenecek donemde buzaginin ginlik toplam kag litre tiketim yapabilecegini belirler.
Eklenecek dénemde buzaginin yaptigi tiiketimler igin alt limitin ne kadar olacag: belirtir.
Alt limit degeri buzagini tiiketim takibi ve saglik tahminlerini dogrudan etkilemektedir.
Gunlik 7500ml ve 3 periyot beslenen bir buzagida %75 olarak belitlenen alt limit,
buzaginin her periyotta 2500ml hakki oldugunu ve 1875ml altinda yapilan tiketimlerin
diisitk miktar olarak degerlendirilmesini saglar.

Eklenecek donemdeki periyotlarin saat araligi otomatik olarak, esit olacak sekilde
ayarlanmaktadir. Kullanicilar “6zel saat dilimi” 6zelligini aktif ederek, saat araliklarint
istedigi sekilde (00:00-23:59 araliginda olmak sart1 ile) diizenleyebilmektedir.

Kurallari belirlenen dénemin tabloya eklenmesi i¢in kullanilan butondur.

Tablodaki her bir satir, 1 donemi temsil etmektedir ve her déonem, bir sonraki dénemin
bitisi ile baslar.

Tabloya son eklenen doénem ig¢in olusturulan dizen uygun goriilmezse silinebilir ve
tekrardan olusturulabilir.

Besleme programimnin dizeni olusturulduktan ve tablodan kontrol edildikten sonra

uygun goriliirse “kaydet” butonu ile kaydedilebilmektedir.

Besleme programlari, buzagilarin ilk 4 gunlik donemlerinde kolostrum (agiz siiti) alma
zorundaliklarindan dolayt besleme dénemine dahil edilmez. Ozel besleme programlarina dahil
edilecek buzagilarin besleme duizenleri yasina (dogum tarihine) goére her gin otomatik olarak

hesaplanacagt icin, dogum tarihlerinin dogru grilmis olmasi kritik 6neme sahiptir.
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4.3.10. Uyarilar

- Son S0 Ky

* Beslemeleri goster
o~ a
~

Yikamalan goster

Tahliyeleri goster

- [ Upyanian goster
Baslangi Coziim siiresi  Aqiklama

1 106 2025-11-02 20:40 01:10 dk Su basinc: fazla yoksek

2 106 2025-11-02 18:27 01:12dk Su basinc: fazla yuksek

3 106 2025-11-02 18:20 01:07 dk Su basinc: fazla yiksek

4 106 2025-11-02 18:14 01:06 dk Su basmnc: fazla yuksek

5 106 2025-11-02 17:07 01:19 dk Su basinc: fazla yiksek

Sekil 19: Arayiiz, uyarilar

Buzagi besleme robotundaki tim suregler anlik olarak denetlenmekte ve her durum icin

(beslemeler, tahliyeler, yikamalar, uyariar, hatalar vb.) rapor olusturulmaktadir. Sistemde

gerceklesen temel olaylar, uyarilar sayfasindan gézlemlenebilmektedir. Ustte verilen sekildeki

numaralandirma icin;

1.
2.

4.3.11

Sayfadaki tablonun giincellenmesini saglar.
(Filtre) Tabloda hangi verilerin gosterilmesi istendigini filtrelemek i¢in kullanilir. Birden
fazla secim yapilabilir.

Yapilan filtrelemeye gére son 50 bildirim, tablo olarak sunulur.

. Arsivler

Toplam kayzt
142 Buzagh

—O -

<

Raporu indir

/0 —

" Argiv taribi Kod Dogum giini Tiiketim Baslangg ziyaret
1 2025-11-01 16:13:14 2025-08-18 103L 32gtn 1] .
2 2025-11-01 16:13:10 TR0033 2025-08-22 264L 59 gon .
3 2025-11-01 16:13:05 2025-08-22 217L 59 gén 1] '
4 2025-10-29 10:14:10 TR0040 2025-08-18 249L 56 gon B .
s 025-10-29 10:11:59 TR0060 2025-08-17 5L 61 gon B .

Sekil 20: Araytiz, argivler tablosu
Sistemde toplanan tim veriler silinmeden/tzerine yazilmadan saklanmaktadir. Sistemde silinen

buzagilarin verileri arsive kaldiridmakta ve 6zet yapilar halinde saklanmaya devam etmektedir.

Arsivler sayfasinda bulunan tabloda silinmis buzagilarin tam listesi gorintilenebilmekte ve
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herhangi bir buzaginin verisi excel formatinda indirilebilmektedir. Ustte verilen sekildeki

numaralandirma icin;

Sistemde daha 6nce beslenmis buzagi sayisint gosterir.

Sayfadaki tablonun glincellenmesini saglar.

1.
2.
3. Arsivin tek dosya olarak indirilmesini saglar.
4. Buzag: verilerinin 6zet tablosudur.

5.

Secilen buzaginin detaylarini gérmenizi saglar. Detay sayfasinda buzagilara ait ilk

giinden bu yana kayit edilmis tim veriler icin 6zet tablo bulunmaktadir.

Toplam tiiketim 264 L 597 ziyaret

==
D) )
e
Argrv tanihi 2025-11-01 16:13:10
Kayit tarihi 2025-09-03
Dogum tarihi 20250822
Etiket TRO033
Kod
Besleme siresi 59
Cinsiyet Erkek
Toplam toketim 264L
Toplam ziyaret 597
B Ut [ Topiam ziyare! [N Zivarel sresi (dk) [ Diyafram (mBar)

8 06 0 0 0 0 0 8 3 ¢ 3 0 0 0 00 00 0 003 00 0 o0 8 3 8 33 80 00 08 008 003 e 03 e b 0 o000 0 e .

Sekil 21: Arayiiz, arsivlenmis buzag1 detaylar:
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4.3.12. Girig yapma ve yetkili erigimleri

Sekil 22: Arayiiz, yetkili girisi

Sistemde yetkili girisi yaparak ek sayfalara erismek mimkiindiir. Ustte verilen sekildeki

numaralandirma icin;

1. Yetkili hesap ile giris yapilmad: ise giris yapmak icin, giris yapildi ise ¢ikis yapmak icin
kullanilan butondur.

2. Kullanici adi ve sifresinin girildigi alandir. Varsayilan kullanict adi “admin” ve sifre
“12345678Aa” scklindedir.

3. Giris yapma butonudur.

4.3.13. Internet ayarlar

# Etiket Sifre
o v

Sekil 23: Arayiiz, yeni bir ag eklemek

Robot internet olmadan da calisabilmektedir fakat uzaktan kontrol ve otomatik sistem
glincellemelerinin yapilabilmesi i¢in internete ihtiya¢c duyulmaktadir. Robotta kablolu ve kablosuz
internet segenekleri bulunmaktadir. Kablosuz internet baglantist igin sekil 15’teki internet

sayfasindan yeni bir ag ad1 ve sifresi eklenebilmektedir.
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4.3.14. Port ayarlari

& Stirekli yenile & -

*Degisiklik yaptiktan sonra, lgili servislerin yeniden baslatiimast Snerilir

# Durum Saat Kanal Konum Durum
1 @ ric 112 Bagh
# Durum Kanal N Durum
2 RFID 2 114 Bagl v

Sekil 24: Arayiiz, port kontrol

Sisteme islemciler arast haberlesme ve RFID okuyucular icin USB baglantilar kullanilmaktadir. Port
kontrol sayfasinda sisteme baglt olan USB’lerin saglik durumlart ve bagli olduklart adresler

goriintiilenebilmektedir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma icin;

1. (Filtre) Sayfadaki durum bilgilerinin stirekli olarak glincellenmesi ve takip edilebilmesi
icin kullanilan fitredir.

2. USB adreslerinde degisiklik yapildigi zaman yeni adreslerin islenmesi i¢in kullanilan
butondur.

3. TInternet problemi olan robotlar icin gevrimdist saat sisteminin aktif edilmesi icin
kullanilir.

4. Tlgili sistem igin kullanilan USB’nin baglt olup olmadiginin sorgulanabilmesi icin
kullanilan gostergedir.

‘‘‘‘‘‘
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4.3.15. Kalibrasyonlar

Elektronik
Adresleri goster Strekli yenile

THIE

Sekil 25: Arayiiz, kalibrasyonlar

Kalibrasyonlar ~ sayfasinda  sistemdeki  tim  senaryolar  kontrol edilebilmekte  ve
diizenlenebilmektedir. Flektronik yetkisi ile giris yapildigi zaman elektronik bolimiine erisim
saglanabilmekte ve tim elektronik elemanlarin temel calistrma/durdurma/test denemeleri
yapilabilmektedir. Bu sayfada yapilan islemlerin saglikli ¢alisabilmesi i¢in makinenin manuel modda

olmast gerekmektedir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma icin;

1. (Filtre) Okuma/yazma islemlerinin yapilacag: adreslerin gosterilmesi icin kullanidan
filtredir.

2. (Filtre) Ilgili alanlardaki verilerin siirekli olarak giincel tutulmast icin kullanilan fitredir.

3. Diizenleme/Izleme yapilabilecek alanlardir.

4. Tlgili alanda yapilan degisikliklerin kontrolciiye génderilmesini saglayan butondur.

Agiklama

- Bu alandaki baz: bolumlerin saglikls galigmast igin robotun manuel modda olmast gerekmektedir
- Mikser altinda bulunan 3 yollu vananin donis sinyallerini vermemesi bumod
- Makinede kullanilan 3 yollu vana 1. sinyali sirekli veriyor 2. sinyali sadece donduginde veriyor gift sinyalli, 1. sinyali tam sagda 2. sinyali tam solda veriyorsa tek sinyalli 3 yollu vanadir

(ayot)
emzik emzik Kapah Kapah

Aktir] Tek sinyalli 3 yollu vana

PP Mikser alti 3 yollu

P Tahlive motoru

PO Harici besleme (3 yollu)

Sekil 26: Arayiiz, kalibrasyonlar sayfas1 6zel alan
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Belirli senaryolart diizenleyebilmek icin gerekli olan tim degiskenler ayni alanda toplanmustir.
Sistemde kontrol edilmek istenen herhangi bir alan icin bu degiskenler ve kontrol mekanizmalari

kullanilabilmektedir.

4.3.16. Geligim takibi

-0 800

# Kod Etiket Baslangic  Kalan Saghk Agiklama

1 317 20250021 14 3862%  diyafram gicinde dilgis, tiketimde zorlanma, istahsizlik, cekis yapmakta zorlanma ve tilketim hizinda dilgis
341 2025-10-15 35 60.02%  diyafram giiciinde diis, tiketimde zorlanma ve tiketim hizinda st

3 42 2025-10-15 41 6681%  diyafram gicunde dists

4 462 2025-10-15 4 90.12%

418 2025-10-18 48 90.19%

Sekil 27: Arayliz, gelisim takibi sayfas1

Bu sistem, her bir buzagiyr 7/24 izleyen akillt bir saglik asistanidir. Sistem, her buzaginin istasyon
ziyaretinde; tiketilen miktar, igme hizi, ziyaret sikligi, reddedilen 6gtn sayisi, diyafram giicii ve
aktivite seviyeleri gibi 20'den fazla kritik veriyi hassasiyetle kaydeder. Bu detaylt veri toplama, her
buzagt icin benzersiz bir dijital saglik profili olusturmanin ilk adimidir. Sistemde toplanan bu verileri
analiz eden gelismis bir model yer alir. Yapay zeka, her buzaginin normal davranis "parmak izini"
6grenir ve en ufak sapmalart bile aninda tespit eder. Igme hizindaki hafif bir yavaslama veya
ziyaretlerdeki ktguk bir isteksizlik gibi gbzden kagabilecek sinyalleri, hastalik hentiz klinik belirti
vermeden 6nce yakalar. Potansiyel bir solunum yolu enfeksiyonu, ishal veya metabolik sorunu
ongorerek size hedefe yonelik, acil saglik uyarilari génderir. Ustte verilen sekildeki numaralandirma
icin;

Sayfadaki tablonun giincellenmesini saglar.

Buzaginin sistemde kag¢ giin daha beslenecegini gosterir.

Degerlendirme sonucu, buzaginin saglik durumunun 0-100 arast puanlandigy alandir.

B b=

Degerlendirme sonucu, buzagi ile ilgili tespit edilen sorunlarin kullanictya yazili olarak

iletildigi alandir.

NOT: Buzagilara uygulanan tedaviler ve veteriner hekimler tarafindan gézlemlenen verilerinin
sisteme dogru bir sekilde girilmesi durumunda, sistem surekli olarak tahminlerini gelistirmekte ve

benzer durumlar ile karsilastiginda ¢cok daha dogru yorumlar yapabilmektedir.
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5. SORUN GIDERME

Robotunuzda normal olmayan bir durum tespit ettiginizde, asagidaki agiklamalar dogrultusunda

sorunu ¢6zmeye c¢alisabilirsiniz. Cihaziniz hala normal ¢alismasina devam edemiyorsa en yakin I-

TECH yetkili hizmet saglayicisiyla iletisime gegin.

Sorun Sebebi Coziim

Robot  caligmiyor, | Elektrik arizast olabilir Uzman bir elektrikei ile iletisime gecin
ekranda goruntii | Cihazin elektrik baglantisi | Cihaza gelen elektrik hattint  kontrol
yok uygun sekilde yapilmamus | ederek besleme hattinin 3 fazinda da 180-

olabilir. 250VAC gerilim oldugunu teyit edin.
Acil  durdurma  butonu | Acil durdurma butonunu saat yoniinde
basili konumda olabilir. cevirerek pasif konuma getirin.

Pano salter “0” | Pako salteri saat yonunde cevirerek “1”

konumunda olabilir.

konumuna getirin.

Kazan 1sinmiyor

Rezistans sigortast atmus | Elektrik panosunda sag altta bulunan

olabilir. sigortay1 kaldirarak (kapali devre) tekrar
1sitma senaryosu baslatin.

Fazlarda dengesizlik | Uzman bir elektrik¢iden destek alarak,

olabilir. robota gelen elektrik hattinda her fazda

180-250VAC oldugunu ve fazlar arasinda
7 - 2/3=120° ac1 farki oldugunu teyit edin

kaldig1 yerden devam eder

Su almiyor Su basinct dustik olabilir Su basincinin 2 bar ve tzeri oldugundan
emin olun.

Kod: 100 Mikserin ~ herhangi  bir | @ Makine manuel moda alinir

Mikser koruma senaryoda 3 dakikadan | ¢ gy seviyeler icin ekranda yanlis sinyal
daha uzun sure kesintisiz gorintyorsa mikser temizlenir
caligmast durumunda | Makine manuel modda iken mikser
thikser q dakika calismaya devam ediyor veya mikseri
dinlendirilerek sistem

temizlemek ¢6ziim olmuyor ise

makine kapatilir ve tiretici ile iletisime

Elektronik diyafram
ters
edildi

basi¢ tespit

saniyeden uzun bir stre
boyunca 20mA tzeri deger
gelmesi durumu

gegilir.
Kod: 101 Kazan sicakliginin senatyo | o Makine kapatilir ve iiretici ile iletisime
Kazan/rezistans dist bir etkenle 70° tzerine gecilir
koruma ctkmast durumu
Kod: 102 Transmitterlerden 3| e Makine otomatik modda iken

istasyonlardaki buzagilarin  tamami
ctkarilir ve istasyona buzagi girisi
engellenir.

e Istasyonlarda buzagi yokken, ekran

tzerinden  ytkama  verilir  ve

istasyonlardaki tahliye borularindan

su ¢tkist olup olmadigi kontrol edilir.
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Makine manuel moda alinarak,
besleme yapilirken 30 dakikalik bir
gbzlem yapilmast tavsiye edilir.

Uyart ile yakin saatlerde cok fazla
karsilasiliyor ise gelistirici ile iletisime

gecilmelidir.
Kod: 106 Su  basincinin 5 bar Su hattindaki basin¢ kontrol edilir.
Su basinct fazla | basingtan  fazla  olmast Su basinet 4 bar tizerinde ise robotun
yiiksek durumudur. Hattaki girisindeki basing regilatori ile 3.5
basincin 6 bar tzerinde bar basinca diisiirilir.
olmasi, akiskafl hattidald Basing hala dismiyor ise, robotun
elektronik elemanlara leal girisine harici bir basing regilatéri
hasarlar vegahill takilarak hattaki basing
dusurilmelidir.
Kod: 107 Su basincinin kritik limitten Su hattindaki basinc kontrol edilir.

Su yok veya su

az olmast durumudur.

Sularin  kesik olmadigindan emin

basinci ¢ok diisiik Hattaki basincin 1 bar olunur.
pranda olmasy, elektronik Su basinct 2 bar altinda ise robotun
clemanlann  yanilmasing girisindeki  basing regilatori  ile
veya senaryolatdd basing yikseltilmesi denenir.
aksamalara yol acabilir .
Basing hala arttirlamiyor ise hat
basincint arttirmak icin ek sistemler
kurulmahdur.
Kod: 108 Sistemde kararlt Sistemdeki mama olup olmadigi
Sistemde mama yok | calisilabilecek seviyede kontrol edilit.
mama  olmamast  veya Mama az ise ekleme yapilarak ekran
HHARHANES sensorler tzerinden hata gider butonuna bastlir.
tarafindan  gorilememesi
durumu

Kod: 110 Mikserin altinda bulunan 3 Makine otomatik moddayken

Mikser alt1 3 yollu | yollu vananin, dénis sinyali miksere 1 litre soguk su eklenir.

sinyal gelmeme | vermemesi veya turunu Soguk suyun  tahliye hattindan

durumu tamamlayamamast durumu attlmast  beklenir, atilabiliyor ise
tahliye hattt sagliklidir.
Makine otomatik modda iken, ekran
tzerinden normal yikama verilir.
Yikama  suresince  peristaltikler
mikserdeki  siviyr  aktarabiliyorsa,
emzik hatt1 sagliklidur.

Kod: 113 Makinenin manuel moda Makine ekran Uzerinden otomatik

Makine manuel | alinmis olma durumu moda alinir.

modda
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Kod: 117
Tahliye
tikanma durumu

hatt1

Tahliye siiresinin  olmast
gerekenden ¢ok daha uzun

surmesi durumu

Makine manuel moda alinir.

Stvi seviyeler icin ekranda yanls sinyal
gorintyorsa mikser temizlenir.
Tahliye hattindaki borular kontrol
edilir.

Miksere 1 litre soguk su eklenir.
Ekran tzerinden makine otomatik
moda alinir ve yeniden baslatma
yapilir.

Tahliye gerceklesemezse, tahliye hatti
temizlenip islemler tekrarlanir veya
gelistirici ile iletisime gegilebilir.

Kod: 118 Tahliye hattinda tikaniklik Makine manuel moda alinir.

Kazan sicakligi | var veya kazan sicaklig Kazan sicakligi 5 dakika kadar takip

diistiriilemiyor dusturmek olmast edilir.

gf:r?kenden gok daha uzun Bu hata tahliye hattinin tikali olma
suruyot durumunu da icermektedir.

Kazan sicakliginda anormal  bir
yikselme yoksa makine otomatik
moda alinarak yeniden baslatilir.
Sicaklik dusirilemezse, tahliye hatti
temizlenip islemler tekrarlanir veya
gelistirici ile iletisime gegilebilir.

Kod: 120 Peristaltik pompalarin itis Makine manuel moda alinir.

Hazirlananin yapamamast veya besleme Mikser temizligi yapilir ve makine

tizerinde  besleme | hattinda tam/kismi oteikik nafd alinir.,

veya besleme | tikaniklik olmasi durumu

hattinda ttkaniklik

durumu

Kod: 121 Peristaltik uzun bir stredir Makine arayiiz iizerinden yeniden

Tiiketim takibinde | doniyor fakat tiketim baslatilir.

gecikme/sayamama | miktari artmiyor Durum birden fazla kez kendisini

durumu tekrarlarsa  gelistirici ile iletisime
gecilir.

Kod: 122 Normal ytkamada mikserin Makine manuel moda alinir.

Emzik hattinda | 1 tur bosaltlmasinin 3 Stvi seviyeler icin ekranda yanlis sinyal

tikaniklik dakikadan uzun strmesi gbriiniiyorsa mikser temizlenir.

(yikamanin  uzun | durumu

stirme durumu)

Tahliye hattindaki borular kontrol
edilir.

Miksere 1 litre soguk su eklenir.
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Ekran tzerinden makine otomatik
moda alinir ve yeniden baslatma
yapilir.

Tahliye gerceklesemezse, tahliye hatti
temizlenip islemler tekrarlanir veya
gelistirici ile iletisime gegilebilir.

Kod: 123
Helezon motoru
kayis sagliginm

kontrol edin

Mama hazirlarken helezon

bolumunde bulunan

dondu

gelmemesi veya kayisin dis

kayistan sinyali

atlamasi durumu

Ekran tizerinden hata gider butonuna
basilir.

Makine mama hazirlarken kayisin
dénme durumu kontrol edilir.

Hata
tekrarliyor ise gelistirici ile iletisime

kendisini  surekli  olarak

gecilmelidir.

Kod: 124
Harici besleme hat
tikanma

Harici besleme modunda
tahliyenin normalden uzun

surme durumu

Makine manuel moda alinir.

Swv1 seviyeler i¢in ekranda yanlis sinyal
gorintyorsa mikser temizlenir.
Tahliye hattindaki borular kontrol
edilir.

Miksere 1 litre soguk su eklenir.
Ekran tzerinden makine otomatik
moda alinir ve yeniden baslatma
yapilir.

Tahliye gerceklesemezse, tahliye hattt
temizlenip islemler tekrarlanir veya

gelistirici ile iletisime gegilebilir.

Tablo 3: Sorun giderme
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6. EKUYARILAR

1. Tehlikeli veya acil durumlarda robotu 6n panelde yer alan acil durdurma butonuna basarak
durdurunuz.

2. Ag¢ma—Kapama anahtari islevini yerine getirmiyorsa robot kullanidmamalidir. Bu durumda
derhal teknik destek ekibi ile iletisime geginiz.

3. Robotun doner veya hareketli mekanizmalarina el, kol, metal parca vb. herhangi bir cisim

yaklastirmayiniz.

Robot tizerinde yer alan uyar1 ve ikaz igaretlerine dikkat ederek ¢alistiriniz.

Robotun dis koruma kabugu tzerine agir, kesici veya delici malzemeler koymayiniz.

Robotun tzerine oturmayiniz.

Robotun temizliginde tiner, benzin vb. yanici veya asindirici kimyasallar kullanmayiniz.

Temizlik sirasinda dikkatli olunuz ve yumugak ytizeyli malzemeler tercih ediniz.

A e R A

Helezon calisir durumdayken mumkiin oldugunca tst kapagt agmayiniz.

10. Robot, montaj ekibi tarafindan tim ayarlamalari yapilmis sekilde teslim edilmektedir.
Kullanicinin tizerinde herhangi bir degisiklik yapmasina gerek yoktur.

11. Robotta herhangi bir ariza veya olagandist durumla karsilagildiginda, kullanim
kilavuzunda belirtilenler disinda mitdahale etmeyiniz; derhal teknik destek ekibiyle
iletisime geciniz.

12. Helezon temizligi veya olast ttkaniklik durumunda miidahale etmeden 6nce acil durdurma

butonuna basiniz.

Bu adimlar tamamlanmadan hareketli alanlara kesinlikle miidahale etmeyiniz.
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