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OZET

Yiiksek Lisans Tezi

TURKIYE’ DE ROBOTIK SAGIM SISTEMIYLE CALISAN iSLETMELERIN SURU
YONETIM PERFORMANS DEGERLERININ BELIRLENMESI

CANSU AKAR CIKRIKCI

Tekirdag Namik Kemal Universitesi
Fen Bilimleri Enstitiisii
Biyosistem Miihendisligi Anabilim Dali

Danisman: Prof. Dr. Erkan GONULOL

Robotik siit sagim sistemlerinin kullanimi, isgiliciinii azaltmak, hayvan refahini
artirmak ve siit sigircilig1 yapan ¢ift¢ilerin yasam kalitesini iyilestirmek amaciyla giderek
yayginlasmaktadir. Ozellikle Avrupa, Amerika Birlesik Devletleri, Kanada ve
Avustralya’da daha yaygin olarak kullanilan 35.000'in {izerinde siit sagim robotu bugiin
diinyanin bircok yerinde kullanilmaktadir. Ulkemize sagim robotlari, diinyadaki
kesfinden neredeyse yirmi yil sonra girmis ve ¢alisan ilk robotik ¢iftliklerimiz heniiz bes
yilin1 doldurmustur. Tirkiye'de robotik sagim sistemlerinin kullanilmasi, kesinlikle
birkag yil iginde siit sigirciligr isletmelerinin en dnemli teknolojik gelismesi olacaktir. Bu
nedenle, ¢calismada robotik sagim performansinin degerlendirilmesi amacglanmistir. Bu tez
aynt zamanda isletmlerin robot ve sagim performanst konusundaki uygulama
farkliliklarini da ortaya ¢ikarmistir. Calismada elde edilen veriler Tiirkiye'deki 32 ¢iftlikte
bulunan toplam 84 siit sagim robotuna aittir. Sonuglar su sekilde 6zetlenebilir; siit verimi
(29,2 kg/inek), robot basina tiretilen toplam siit verimi (1496 kg/robot, giin), robot basina
sagilan inek sayis1 (51 inek/robot, gilin), sagim sayis1 (2,7 sagim/robot, giin), ret inekleri
(1,9 inek/robot, giin), sagimi basarisiz inekler (4,3 inek/robot, giin), ayrilan siit (29,4
kg/robot, giin), konsantre yem miktar1 (189,6 kg/robot, giin) ve siit iiretimi basina
konsantre yem tiiketimi (0,18 kg/kg) (Bu ¢alismada bulunan sonuglar robotik sagim

performansi ile ilgili yapilan dnceki ¢alisma sonuglarina benzerdir).

Anahtar Kelimeler: siit sigircilig, robotik sagim, sagim, robotik siit ¢iftlikleri

2019, 32 sayfa



ABSTRACT

DETERMINATION OF HERD MANAGEMENT PERFORMANCE VALUES OF
DAIRY FARMS THAT USED ROBOTIC MILKING SYSTEM IN TURKEY

Cansu AKAR CIKRIKCI

Namik Kemal University
Graduate School of Natural and Applied
Sciences Department of Biosystems
Engineering

Supervisor : Prof. Dr. Erkan GONULOL

The use of robotic milking systems has been increasing in order to reduce labor force,
improve animal welfare and improve the quality of life of dairy farmers. More than 35,000
milking robots are used in many parts of the world, especially in Europe, the United States,
Canada, and Australia. The first milking robot was used in Turkey in almost twenty years
after its discovery in the world. Our first robotic farms, which are still existed, have just
completed around five years.The introduction of robotic milking systems in Turkey will be
certainly the most significant technologic development in the dairy farms in a couple of years.
For this reason, evaluate robotic milking performance in Turkey was aimed in the study. This
paper makes also to be better understood the relationship between robot and management
practices on milking performance. The data presented in this paper was collected from from
84 milking robots in 32 farms in Turkey. The results can be summarized as fallows; milk
yield (29,2 kg/cow), total milk yield produced per robot (1496 kg/robot, day),number of cows
that milked per robot (51 cows/robot, day), milking numbers (2,7 milkings/robot),refusal
cows (1,9 cows/robot,day), failure cows (4,3 cows/robot, day), separated milk (29,4 kg/robot,
day), amount of concentrate feed (189,6 kg/robot, day) and consume of concentrate feed per
milk production (0,18 kg/kg) (Results that were found in this study are similar to previous

studies regarding robotic milking performance).

Key Words: dairy cattle breeding, robotic milking, milking, robotic dairy farms
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ONSOZ

Son yillarda siit sigirciliginda gerceklesmis en biiylik yenilik siit sagim robotlarinin
gelistirilmesidir. Bu sagim robotlarinin kisa bir siire once ililkemize gelmesi ve isletmeler
tarafindan sayica az da olsa kullanilmaya baslamasi siit sigircilig1 isletmeleri i¢in 6nemli bir
gelismedir. Bir Tarim Makinalart Bollimii mezunu Ziraat Miihendisi olarak yiiksek lisans
calismami bu yeni sistemin, tilkemizdeki isletmelere adaptasyonu ve en dnemlisi performansi
degerlerini tespit etmek {lizerine yapmayr arzuladim. Calismamizda bir¢ok isletmeden
performans gostergelerine iligkin veriler topladik ve boylece geleneksel sistemlerin verileri ile

karsilastirdik. Pek ¢ok tireticinin gelecekte bu sonuglardan yararlanmasini umuyorum.

Bu tez calismamin her asamasinda bana yardimlarini esirgemeyen Danisman Hocam

Prof. Dr. Erkan GONULOL’a

Desteklerinden dolay1 DeLaval, Gea ve Lely firmalarina,

Anket calismamizi cevaplayan tiim isletme sahiplerine,

Her zaman yanimda olan ve beni destekleyen sevgili aileme...

Tesekkiirlerimi bir borg bilirim.

Haziran 2019 Cansu AKAR CIKRIKCI
Ziraat Miithendisi
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Siit milyon ton/y1l

1. GIRIS

Tiirkiye’de siit endiistrisi, Uretim degeri agisindan gida sanayinin  %15’ini
olusturmaktadir. Siitlin tiiketilmesi gereken temel bir besin maddesi olmasi ve iilke
ekonomisine ciddi diizeyde katma deger saglamasi, sektoriin Onemini artirmaktadir.
Ulkemizde, siit iiretimi amaciyla yetistirilen mevcut hayvan sayis1 gelismis iilkelerle
karsilagtirildiginda yeterli diizeyde olmasina ragmen siit verimi olduk¢a disiiktiir. IFCN
(Uluslararasi Ciftlik Karsilastirma A1) verilerine gore siit tiretimi, AB-27 iilkelerinde yilda 152
milyon ton, ABD’de yaklasik 90 milyon ton, Tiirkiye’de ise 16 milyon ton ’dur (Sekil 1.1)
(Anonim, 2016). Tirkiye’de siit iiretiminin en 6nemli kaynagi sigirdir. Sigirin toplam siit
tiretimindeki pay1 yaklasik %92°dir. Bu deger AB iilkeleri ve Diinya geneli i¢in sirasiyla %98
ve %85’tir (Kus ve ark., 2015). Ayrica IFCN’ in 2016 verileri, ¢iftlik basina ortalama hayvan
varligiin Tiirkiye’de yaklasik 5 iken bu degerin Ingiltere’de 149, Hollanda’da 103,
Almanya’da 61, italya’da 50 oldugunu gdstermektedir. Hayvan basina yillik siit {iretimi ise
Tiirkiye’de yaklasik 3 ton iken Avrupa’da bu ortalamanin 8 ton seviyesinde oldugu
goriilmektedir (Sekil 1.2) (Anonim, 2016).

Siit Uretimi
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Sekil 1.1. IFCN verilerine gore siit tiretimi — Tiirkiye (Anonim, 2016)
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Sekil 1.2. IFCN verilerine gore siit sigir1 varlig1 ve ortalama siit verimi (Anonim, 2016)

Tarim isletmelerinin faaliyetlerini rasyonel ve kararl bir sekilde yapabilmeleri, degisik
tretim faaliyetleri konusunda yeterli bilginin yaninda, fiziki iiretim faktorlerine de sahip
olmalarina bagldir. Ulkemizde siit sigircilif1 yapan isletmelerin en énemli sorunu, ekonomik
olarak isletme olabilecek hayvan varligina sahip c¢ok fazla ¢iftlik olmamasidir. Bu durum,
yatirimlarin yapilmasina, tarimsal girdi kullaniminin yayginlastirilmasina ve modern tarim
teknolojilerinin uygulanmasina engel teskil etmektedir. Diger yandan tarim isletmelerinin
entansif tiretime ge¢isi i¢in uzun siire gerektirmektedir (Kus ve ark., 2015).

Tarimsal mekanizasyonda bilgi teknolojilerinin gelisimiyle, hassas tarim konsepti tarim
uygulamalarinda kullanilmaya baslanmistir. 1980‘lerden giiniimiize hassas tarim calismalari
genellikle bitkisel tiretim tizerine gerceklestirilirken, son yillarda siit ¢iftliklerinde de kullanim
alan1 bulmaya baglamistir. Siit ciftliklerindeki kaynaklarin daha etkin kullanilmasi amaciyla,
bireysel olarak her bir siit ineginin tiim potansiyelinin kesfedilmesi gerekir. Bu nedenle
geleneksel siit ¢iftliginde siirli yonetimi uygulanirken, hassas siit ¢iftliginde temel mantik her

inegin bir birey olarak degerlendirilmesi ve her inegin bireysel olarak yonetilmesidir. Bu amaca



hizmet eden hassas siit ¢iftciligi teknolojilerinden en ilgi ¢ekeni hi¢ siiphesiz siit sagim
robotlaridir. Siit sagim robotlarinin Avrupa iilkeleri basta olmak iizere, Amerika Birlesik
Devletleri, Kanada ve Avusturalya‘da kullanimi artmistir. Ulkemizde ise bu teknolojinin
kullaniminin yeni olmasi; robotlarin otomatik sagim sistemlerine gore artt ve eksilerinin
isletmeciler tarafindan tam olarak bilinmemesi nedeniyle siit sagim robotlar1 yavas
benimsenmektedir (Ors ve Oguz, 2016).

Robotik sagim sistemi, her bir inegin bireysel olarak sagildigi ve hayvanin siiriistinii
gorebilecegi bir alanda yani barmak igerisinde daha az stres faktoriine maruz kalarak siitiinii
hasat etmemizi saglayan bir makinedir. Ayrica hayvanin kendi istegiyle sagildigi, yem yedigi
aynt zamanda sagim sirasinda siitine ve hayvan sagligina iliskin birgok 6l¢limiin
yapilabilmesine olanak saglamaktadir.

Robotlu sagimin amaci, sagim siiresince sagim isi i¢in is¢iye ihtiya¢ olmaksizin
tamamen makine ile sagimi gerceklestirmektir. Bu robot; insan ve hayvan refahi olusturarak
isgiicii tasarrufu saglamaktadir. Iyi bir program dahilinde robotlu sagimin gergeklestirilmesi,
isletme yonetiminde ¢ok 6nemli bir basar1 saglayacaktir (Mundan ve ark., 2014).

Siit si@irciliginda son yillarda en dikkat ¢eken icat siliphesiz siit sagim robotlaridir.
Robotlu sagim sistemi iizerine ilk galismalar, 19.Y{izyilin baslarinda yapilmstir. Ilk robotik
sagim yetmisli yillarin ortalarinda gelistirilmis ve 1992'de Hollanda'da ticari siit giftliklerine
kurulmustur. 2001'in sonunda diinya genelinde 1100'den fazla ¢iftlik ineklerini otomatik olarak
sagilmistir (Gonulol, 2016). Ilk sagim robotunun devreye alinmasindan sonra, bu teknolojinin
giftgiler tarafindan benimsenmesi ¢ok hizli olmamistir. 1996'da ¢ogunlugu Hollanda'da bulunan
yalmzca 45 isletme iriinii kullanmistir (Ors ve Oguz, 2018). Ayrica diinya ¢apinda 2001 yili
sonunda 1100’den fazla c¢iftlikte, 2004 yilinda ise 20 farkli iilkede 2500°den fazla ciftlikte
robotlu sagim sisteminin kullanildig1 bildirilmistir (Mundan ve ark., 2014). Bugiin ise, say1
30.000'e yiikselmistir (Ors ve Oguz 2018). Siit sagim robotlarmin Avrupa iilkelerinde icat edilip
buralarda daha ¢ok kullanilmasinin nedeni, aile tipi isletmelerde is giiciiniin pahali olmasidir.

Siit sagim robotlart herhangi bir insana ihtiya¢ duymadan sagmal ineklerin, barinak
ortaminda kendi istekleriyle goniillii olarak sagima geldikleri bir sagim sistemidir. Bu 6zelligi
sayesinde sagmal ineklerin stres diizeyi azalmaktadir ve boylece siit verimine pozitif yonde etki
sagladig1 gozlemlenmistir.

Sistem, tiim fonksiyonlar1 ile barmak igerisine konumlanacak tek hayvanlik bir alana
sahiptir ve her sagimda tek hayvan robot icerisine alinip bireysel sagim ve veri alimi
yapilmaktadir. Hayvanlar tanimlama tasmasi veya pedometre kullanilarak tanimlanmaktadir ve
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bdylece sagima gelen her inege iligkin tiim veriler robot tarafindan bilinmektedir. Hayvanlarin
kendi istegiyle robota gelmesini tesvik etmek amaciyla sagim siiresince robot tarafindan az
miktarda konsantre yem verilmektedir.

Sagim robotuna gelen inek sisteme giris yaptiktan sonra sagimin yapilip
yapilamayacagina sagim araligina bakilarak robot tarafindan karar verilir. Sagim zamani gelen
inek Once bir miktar yem ile karsilanir ve bu sirada 6n sagim iglemleri baslar. Hayvana iliskin
meme geometrisi robot tarafindan ilk sagim sirasinda kaydedilmistir ve bu sebeple robot kol
meme baslarini insan yardimi olmadan tek basina bulabilir. On sagim islemleri sayesinde
memelerin temizlenip, dezenfekte edilmesi ve sitiimiilasyon garanti altina alinmis olur.
Ardindan 6n siit alimi yapilarak bakteri yiikii fazla bir miktar siit atilarak sagima baglanir. Sagim
sirasinda siitlinlin debisi, sicakligi, rengi, somatik hiicre sayisi, siit miktar1 gibi markalara bagl
degiskenlik gosterebilen birgok veri elde edilir. Bu veriler siirii yonetimi programina aktarilir
ve bu veriler toplanarak hayvan sagligina iliskin tespitlerin yapilabilmesine imkan saglar.
Sagilan siit, geleneksel sistemlerde oldugu gibi siit sogutma tankina aktarilir.

Robotlu sagim sistemine iliskin ekipmanlar arasinda bilgisayar, algilayici sensorler,
sagim alani, otomatik kapilar, yemleme kismi, temizleme sistemi, sagim sistemi, siitdlgerler, on

stit toplama tinitesi ve robotlu kol sayilabilir.

Farkli markalara ait siit sagim robotlar1 Sekil 1.3’de goriilmektedir

Sekil 1.3. Farkli markalara ait siit sagim robotlar1



Farkli marka robotlar, yapisal ve iglevsel olarak birbirlerine ¢cok benzerdir. Ancak hem
tasarim hem de teknik 6zellikler acisindan birbirlerinden kiigiik farklilar bulunmaktadir. Bu
farkliliklara iliskin detaylar asagida siralanmustir;

v Hayvanlarin sagim robotuna giris ve ¢ikis yoniine gore; diiz giris ¢ikis “I” tip,
yandan giris yandan ¢ikis “K” tip ve yandan giris diiz ¢ikis “J” tip olarak {i¢ farkli sekilde
tasarimlar mevcuttur. Bu farkli tasarimlar robotlarin 6zellikle mevcut isletmelere
yerlesimi agisindan 6nemlidir. Ciinkii her farkli tip robot i¢in istenen alan farklidir.
Ayrica sagim kabini baz1 markalarda daha agik iken bazi markalarda daha kapalidir.
v Robot kollar1 pnomatik veya hidrolik etkili ¢alismaktadir. Bu farklilik ayn
sekilde robot kolunun tasariminda da goriilmektedir. Baz1 markalara ait robot kollar1
tasarimi itibari ile tiim sagim oncesi, sagim ve sagim sonrast kullanilan araglar tizerinde
tasir ve sagim siiresince hayvanin altinda kalir. Diger bir markaya ait robot kolu ise
sagim Oncesi, sagim ve sagim sonrasi siireglerine iligskin araglar kol iizerinde bulunmaz
ve kol sagim stiresince hayvanin altinda kalmaz.
v On sagim iglemini farkli tasarimlan geregi iki farkli sekilde yapilmaktadir. Bu
kistmda memelerin temizlenmesi ve sagima hazirlanmasi islemlerini, firca ile mekanik
bir etki saglayarak yapan ve bir de ayri sagim basligi ile tiim bu islemi yapan farkli
marka robotlar bulunmaktadir.
v Bazi marka robotlarda geleneksel sagim sistemlerinde kullanilan elektronik
pulsatorler kullanilirken bazi markalar kendi tasarimi olan 4 etkili yeni nesil pulsator
kullanilmaktadir. Ayrica her markanin siit kalitesi Ol¢tim yontemleri de farklilik
gostermektedir. Bazi markalar siitiin rengine, sicakligina ve somatik hiicre sayisina ait
veriler sunarken bazi markalar ise bunlara ek hayvan sagligina iligkin daha fazla analiz
yapabilen veriler sunabilmektedir.

v Sagim sonrast meme dezenfeksiyon islemi ise bir markada piskiirtme ile

yapilirken diger markalarda sagim bagliklari tarafindan yapilmaktadir.

v Farkli markalarin bilgisayarli siirii yonetim sistemi programlari robotlar ile

birlikte cift¢ilere saglanmaktadir. Siirli yonetim sistemlerinin ara yiizleri ve meniiler

birbirinden farklilik gostermekler beraber temelde kullanilan veriler ¢ok benzerdir.



Robotlu sagim yapilan isletmelerde sagim performansini belirleyen parametreler siirii
yonetim sisteminden kolaylikla goriilebilir. Gonulol (2016) yaptig1 ¢alismada bunlari su
sekilde siralamustir;

e Sagilan inek basina giinliik ortalama siit verimi

e Robot basina giinliik sagilan toplam siit miktar1

e Robot bagia giinliik sagilan inek sayis1

e Robot basina giinliik sagim sayis1

e Robot basina giinliik refiize inek sayisi

e Robot basina giinliik tamamlanmayan sagim sayisi

e Robot basia giinliik bosta gecen (sagim yapilmayan) zaman orant

e Robot basia giinliik ayrilan siit miktar1

Ulkemize sagim robotlari, diinyadaki kesfinden neredeyse yirmi yil sonra girmistir.
Hala hazirda g¢alisan ilk robotik ¢iftliklerimiz heniiz bes yilin1 doldurmustur. 2016 yilinda
yapilan bir aragtirmaya gore, Tiirkiye'de 21 ¢iftlikte 54 sagim robotu bulunmaktadir (Gonulol
2016). Tirkiye’de konu ile ilgili yapilan caligmalarin birgogu uygulamada performans
degerlerinden ¢ok robot sagim sistemlerinin tanitimina yoneliktir.

Bu tez calismasinin asil amaci, Tirkiye’de kurulu ve galigir vaziyetteki tiim robot sagim
isletmelerinin siirii yonetim performans degerlerinin belirlenmesidir. Bu amagla igletmelerle tek
tek iletisime gegilerek performans degerleri tespit edilmistir. Arastirmada ayrica, elde edilen

sonuglar diinyada yapilan benzer arastirma sonuglariyla kiyaslanmaistir.



2. KAYNAK OZETLERI

Klei ve ark. (1997), erken (1 ila 99.giin), orta (100 ila 199.giin) ve ge¢ (200 ila
299.giin) olmak tizere laktasyon donemini 3 kisima ayirarak, yliz Holstein cins inek tizerinde
rasgele parite i¢in dengelenmis dort gruba ayirmistir. Olusturdugu gruplarin sagim sayilarini
degistirerek karsilastirma yapmis ve boylece sagim sayisi degistiginde laktasyonun farkli
asamalarindaki farkli gruplarda birbirlerine kiyasla siit veriminin arttigini tespit etmistir.
Ayrica siit kalitesine iliskin verileri de 6lgerek karsilagtirmasini yapmustir.

Melin ve ark., (2005), dogum sonras1 3 ila 19. hafta arasinda izlenen iki grup siit
inegi, kontrol kapili ve acik bir bekleme alanina sahip otomatik bir sagim sisteminde 2 farkli
inek trafigi rutinine tabi tutulmustur. Kontrol kapilarindaki farkli zaman ayarlarn
kullanilarak, inek gruplari ortalama sagim sikligina gore ayrilmis olup; yliksek sagim
frekansi rutinindeki ineklerin sagim frekansi araligi (MF4) en az 4 saat ve giinde 3.2 + 0.1
kez sagildig tespit edilmis, diisiik sagim siklig1 rutinindeki ineklerin sagim frekansi araligi
ise en az 8 saat (MF8) ve 2.1 + kez sagildig1 goriilmiistiir. Calismada, giinde 0.1 kez 2
gruptaki inekler, 18 ve 19. hafta i¢in sagim frekansi kontrol edilmistir. Artan sagim frekansi,
16 haftalik erken laktasyonda % 9 kadar daha yiiksek siit verimi ile sonuglanmistir. Daha
yiiksek siit verimi, enerji diizeltmeli siit olarak 6l¢iildiigiinde anlamli olmamakla birlikte,
sagim sikligi, siit verimi ve enerji diizeltilmis siit verimi i¢in ¢aligma siiresinin 6nemli
etkilesimleri, inekler daha sik sagildiginda verime tepkisi tutarli sonug vermistir. Her bir inek
icin tahmin edilen yem Kriterleri, yemleme ziyaretlerini yeme goére gruplamak igin
kullanilmistir. Calismada, MF4 donemindeki inekler giinde daha az 6giinle beslenmis ve
MF8'den daha uzun 6giinler almislardir. Kontrol kapilar1 verimli bir sekilde kullanilmaya
caligilsa da aksakliklar oldugu goriilmiis. Goniillii 6gilin araliklar1 kisa gibi goriinse de,
ortalama sagim siklig1 teorik olarak miimkiin olanin ¢ok altinda kalmistir. Bu, sagim
sikligindaki bireysel farkliliklar ve bir inegin kontrol gecidine sagim tinitesine ulasana kadar
yonlendirildigi zamandan daha uzun araliklarla agiklanmistir. Ayrica ineklerin ahirda 2 hafta
sonra otomatik sagim sistemine iyi adapte olduklar1 sonucuna varilmstir.

Gonulol ve Toruk (2009), Tiirkiye'de sagimhane kullanan siit sigir1 ¢iftligi sayisinin,
son yillarda desteklemeler sayesinde artis gosterdigine deginerek, bu artisin sagim kalitesini
ve siit verimini iyilestirmede faydali olabilecegini goriisiine varmislardir. Bu nedenle, sagim
performansinin veya verimliliginin arttirilmasi, ¢alismalarinin ana odak noktasi olmustur.

Arastirmada sunulan veriler, Tiirkiye'de bulunan 132 ciftlikten toplanmistir. Degerler,
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sagimhanelerin kuru performans testlerinden, her bir ciftligin siirii yonetim yazilimi
raporundan (27 ciftlikte temin edilebilmis) ve giftcilerle yapilan goriismelerle saglandigi
belirtilmistir. Elde edilen sonuglardan bazilari; giinliik sagilan inek sayisi ortalama 76,
giinliik ortalama stit verimi 21,4 kg/inek/giin, ortalama sistem vakumu 43,1 kPa ve ortalama
pulsasyon orani (% A + B) 59,9’ dur. Bazi sagim parametrelerinin sonuglari ise; ortalama siit
akis hizi i¢in ortalama deger 1,75 kg dakika ve ortalama sagim siiresi i¢in ortalama deger
6,84 dakika olarak tespit edilmistir.

Castro ve ark. (2012), 29 Galigya’da, siit sagim robotu kullanan 34 siit ¢iftliginden
aliman sagim verileri, gercek calisma kosullar1 altinda her bir ¢iftlikte sistem kapasitesini
belirlemek icin analiz edilmistir. Inek basima optimum siit sagim degerlerini elde etmek icin
inek sayisi, siit verimi, sagim sayisi, gercek sagim siiresi, reddedilen sagim siiresi, temizleme
stiresi ve makineni bos kalma stiresi, sagim robotunda sagilacak inek sayisini belirlemek i¢in
kullanilmistir. Bagimli degisken, yillik sagim robotu basma siit verimi ve Ongoriilen
degiskenler arasindaki dogrusal iliskiyi modellemek i¢in ¢oklu dogrusal regresyon veri
analizi kullanilmistir. Bir sagim robotu giinliik, inek basina 2,69 + 0,28 sagimda 52,7 + 9,0
inek sagmis ve toplam bos kalma siiresi 1,947 £978 saat/yil olarak hesaplanmistir. Ayrica
slit verimi 549,734 + 126,432 kg / yil olarak tespit edilmistir.

Sonu¢ olarak Galigya'daki siit giftliklerinde bulunan sagim robotlari, sagim
performansini diisiirmeden robot basina 16 + 8,5 inek artis1 saglayabilecegini gosteren
calismada; boylece, yillik olarak robot basina elde edilen siit miktarinin (185,460 + 137,460
kg) artirilacag gorilmiistiir.

Markey (2013), farkli siirii hareketlerinin siit sagim robotlar1 {izerindeki
performansini degerlendiren ¢alisma icerisinde, serbest siirii hareketi sistemini benimseyen
slit sagim robotu kullanan isletmeleri dahi bekleme alani olan ve olmayan olarak ayirmis ve
stirli hareketinin siit verimi ve diger tamamlayict performans gostergelerine etkisini
Olgmiistiir.

Yem zorunlu siirii hareketi icerisindeki inekler, bekleme alani olan serbest siirii
hareketinde sistemindeki ineklere kiyasla giinde ortalama 0,6 kg daha az siit verdigini tespit
etmistir. Ayrica bekleme alani olmayan serbest siirii hareketi sistemindeki ineklerin, bekleme
alan1 olan serbest siirii hareketi igerisindeki ineklere kiyasla giinde 0,7 kg daha az siit
irettigini de ortaya c¢ikartmistir. Yem zorunlu olan siirii hareketi icerisindeki inekler sagim
basina ortalama 0,1 kg daha az siit tiretmistir.

Mundan ve ark. (2014), robotik sagim sistemi kullanan siit sigir1 igletmelerini
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ekonomik agidan degerlendirilerek isletmelerin modernizasyonu {izerine robotlu sagim
sisteminin etkisi, beraberinde getirdigi firsatlar1 ve zorluklari maliyet olarak ortaya
koymuslardir.

Isletmeyi kurmadan once sistemin maliyeti, ineklerin yeni diizene nasil uyum
saglayacagl ve robotlu bir isletmenin yonetimi vb. konularinda ayrintili bilgiye sahip
olunmas1 gerektigini vurgulamiglardir. Tiirkiye’de artan iggilicii maliyeti nedeniyle robotlu
sagim sistemleri, geleneksel yontemlere, alternatif olarak disiiniilebilecegi fakat
kullanilmadan 6nce alt yapinin dogru hazirlanmasi, sistemin tanitilmasi ve tesvik edilmesi
gerektigi sonucuna varmislardir.

Kus ve ark. (2015), Orta Anadolu Bdlgesi’nde siit sigirciliginin yaygin olarak
yapildig: illerdeki isletmelerde son yillardaki degisimlerini incelemislerdir. Elde edilen
veriler 1s1¢inda bolgede siit sigirciligi yogun yapilan illerde, yagsanan degisimlerin ilgili
destekleri de dikkate alarak yorumlamiglardir. Bu yorumlamay1 yaparken; siit sagim tesisi,
seyyar siit sagim makinesi ve sagilan toplam sigir sayilarinda ki son alt1 yilda gergeklesen
degisimleri dikkate almiglardir. Arastirmalarinda, TUIK verilerine gore bu bélgede son alt1
yilda; 384 adet siit sagim tesisi kurulmus, 8877 adet seyyar siit sagim makinesi alinmis,
sagilan toplam hayvan sayisinda %62,9 ve hayvan basma diisen siit miktarinda %9,5
oraninda artislar gerceklesmistir. Bu gelismelerde alinan desteklerin biiyiik ol¢lide 6nem
tagidigin1 diistinmektedirler.

Gonulol (2016), ¢alismasinda robotik sagimin performansini degerlendirmistir. Bu
calismada ayn1 zamanda robot ve sagim performansi konusundaki yonetim uygulamalari
arasindaki iligki irdelenmistir. Sunulan veriler o yil igerisinde Tirkiye’de bulunan siit sagim
robotu kullanan c¢iftliklerden toplanmistir. Bu veriler, 32 ciftlikte bulunan toplam 84 siit
sagim robotuna aittir. Veriler ve sonuglar soyledir; siit verimi (29 kg/inek), robot basina
tiretilen toplam siit verimi (1492 kg / robot, giin), robot basina sagilan inek sayist (51
inek/robot, gilin), sagim sayis1 (2,7 sagim/robot, giin), ret inekleri (1,9 inek/robot, giin),
basarisiz sagim (4,3 inek/robot, giin), ayrilmis siit (29,4 kg/robot, giin), konsantre yem
miktar1 (189,6 kg / robot, giin) ve siit liretimi basina konsantre yem tiiketimi (0,18 kg/kg).
Birka¢ yil sonra, robotik sagimin Tiirkiye'deki siit ¢iftliklerine daha iyi adapte olacagi
sonucuna ulagilmistir.

Ors ve Oguz (2018), bu calismada, robotik siit sagim sisteminin ekonomik
performansi ile mevcutta kullanilan geleneksel sagim sistemlerinin karsilastirilmasi
yapilmistir. Tarama sonucunda 13 farkli tilkede, 1998-2017 yillar1 arasinda gerceklestirilen,
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33 adet ¢alismada yer alan siit sagim robotlar1 kullanilan ¢iftliklerin yatirnm maliyeti, isglicii
ihtiyaci, enerji tiiketimi, yem tiikketim miktari, sagim sikligi, ineklerin verimliligi ve isletme
geliri verileri bir toplanmistir. Derlenen bu bilgiler ile robotik siit sagim sistemi kullanan
isletmeler ve kullanmayan isletmelerin ekonomik performansi yillar itibariyle
karsilastirilmis ve ileriye yonelik oneriler sunulmustur. Ozet olarak, ¢alisma kapsaminda
degerlendirilen kriterler g6z 6niinde bulundurarak; robotik sagim kullanan siit ¢iftliklerinin
stit verimi (% 8.66), 1s giicii girdisi (-27.84) ve sagim siklig1 (% 33.58), yatirim maliyetlerinin
dezavantaji (% 58.46), enerji tiketimi (% 36.66) ve net gelirin (-13.89%) oldugu
belirlenmistir. Robotik sagim ve geleneksel sagim arasinda yem maliyetinde tespit edilen
onemli bir fark bulunmamistir. Net gelir, yatirnm maliyeti ve enerji tliketimindeki
dezavantajlara ragmen, diinyada robotik sagim kullaniminin giin gegtik¢ce artmasinin en
Oonemli nedenlerinin, isgiiciiniin azalmasi ve ¢ift¢inin sosyal yasamindaki iyilesme oldugu

sonucuna varmiglardir.
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3. MATERYAL ve YONTEM

3.1. Materyal

Tiirkiye’de sagim robotu ile sagim islemini siirdiiren siit sigircilig isletmeleri
bu tezin ana materyalini olusturmaktadir. Isletmelerde kullanilan sagim robotlar: ii¢
ayr1 firmaya aittir. Calismada firmalarin marka isimleri yerine hakim olan renkleri
rumuz olarak kullanilmistir. Buna gore Tiirkiye’de kullanilan sagim robotlar ¢esitleri
kirmizi, mavi ve yesil olarak adlandirilmistir (Sekil 3.1). Yapilan 6n saha ¢alismasi ve
firmalarla goriismelerde elde edinilen bilgilere gére Haziran 2019 itibariyle
Tiirkiye’de robotlu sagim yapan isletme sayis1 71 olarak tespit edilmistir.

Bu 71 isletmenin Kirmiz1 ve Mavi markalara sahip 57 isletmenin 32’ si ile
dogrudan iletisime gegilerek bu tez c¢alismasina ait veriler elde edilmistir. Verilerin
alindig1 isletmelerde toplam robot sayis1 84’tiir. Yesil markaya sahip 14 isletme i¢in

veri alinamamuigtir.

Sekil 3.1. Kirmizi, Mavi ve Yesil markali siit sagim robotuna sahip isletmeler
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3.2. Yontem

Robotlu sagim yapan isletmelerin verileri, bir kism1 firmalarin siiri yonetim

sistemi uzaktan erisim kontrol merkezlerinden, bir kismi isletme yetkililerinin

beyanindan ve bir kismi ise bizzat ¢iftlik ziyaretlerinden elde edilmistir.

Calismada genel olarak Sekil 3.2°de verilen is akis plani ile ¢calisilmistir.

Robotik Sagim Sistemi Kullanan Isletmelerin Listesinin Olusturulmasi

Isletmelerin Adres Ve Telefon Bilgilerine Ulagma

l

Isletmelerden Calisma igin Onay Almak

l

Onay Alinan Isletmelerle Anket Doldurmak

l

Elde Edilen Verilerin Degerlendirilmesi

Sekil 3.2. Yontemde uygulanan is akis plani

Arastirmada kullanilan anket sorular asagida siralanmistir;

Kullandiginiz sagim robotlarinizin markasi nedir?

Kullandiginiz sagim robotlariniz mevcut isletmenize mi kuruldu yoksa
yeni kurulan isletmenizde sagim robotu ile mi basladiniz?

Kag adet siit sagim robotunuz var?

Robotlarin devreye alinma tarihi nedir?

Ortalama hayvan basina giinliik siit verimi nedir?

Ortalama robot basina giinliik toplam siit iiretimi nedir?
12



Ortalama robot bagina giinliik sagilan inek sayis1 nedir?

Ortalama robot bagina giinliik sagim sayist nedir?

Ortalama robot bagina giinliik ret edilen inek sayis1 nedir?

Ortalama robot basma giinliikk basarisiz sagim yapilan hayvan sayisi
nedir?

Ortalama robot basina glinliik bos siire orani nedir?

Ortalama robot basina giinliik ayrilan siit nedir?

Ortalama hayvan bagsina giinliik verilen konsantre yem miktar1 nedir?
Ortalama 1 kg siit tiretimine karsilik tiiketilen konsantre yem miktar1
nedir?

Ortalama hayvan basina giinliik verilen konsantre yem miktar1 nedir?

Anket calismasi sonrasi her isletme i¢in asagida belirtilen siirii yonetim

performans degerleri Gonulol (2016)’ya gore tespit edilmistir;

ISV: Ortalama inek basina giinliik siit verimi (kg/inek-giin).

RSU: Ortalama robot bagina giinliik toplam siit iiretimi (kg/robot-giin).
RIS: Ortalama robot basina giinliik sagilan inek sayis1 (inek/robot-giin).
RGS: Ortalama robot basina giinliik sagim sayis1 (sagim/robot-giin).
RRI: Ortalama robot bagina giinliik ret edilen inek sayis1 (inek/robot-
glin)

RBS: Ortalama robot basina giinliik basarisiz sagim yapilan hayvan
sayist (inek/robot-giin).

RBO: Ortalama robot basina giinliik bos siire orani (%).

RAS: Ortalama robot bagina giinliik ayrilan siit (kg/robot-giin).

RKY: Ortalama robot basina giinlilk verilen konsantre yem miktari
(kg/robot-giin).

SKY: Ortalama 1 kg siit tiretimine karsilik tiiketilen konsantre yem

miktart (kg/kg).

Isletmelerde elde edilen siirii ydnetim performans degerleri Excel programinda

istatistiki olarak analiz edilmistir.
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4. BULGULAR VE TARTISMA
4.1. Isletmelere iliskin Genel Bulgular ve Tartisma

Tiirkiye’de Haziran 2019 itibariyle 71 isletmede toplam 168 sagim robotu
bulunmaktadir (Cizelge 4.1). Isletme sayis1 bakimindan en fazla 31 isletme ile Kirmizi
markali sagim robotu ardindan Mavi markali robot 26 isletme ve Yesil markali robot
14 isletmeyle gelmektedir. Robot sayis1 bakimindan en fazla robot, Kirmiz1 ve Mavi
markalarin 72’ser adet ve ardindan Yesil markali robotun 24 adet ile bulunmaktadir.
Isletme basina diisen robot sayisi ise 7 olarak hesaplanmistir. Ancak Konya’daki bir
isletmede 20 robot, Balikesir’de ise iki ayr1 isletmede 8’er robot bulunmaktadir. Bu
isletmeler ekstrem Ornek olarak kabul edilirse, isletme basina diisen robot sayisi
1,86’dir. Bu nedenle ilgili ¢izelgede isletme basina diisen ortalama robot sayisi
belirtilmemistir.

Gonulol (2016) calismasinda Tiirkiye’de o tarihte 21 isletmede 54 sagim robotu
oldugunu bildirmistir. U¢ y1l igerisinde sagim robotu sayis1 54’ten 168’e ¢ikmustir.
Robotlu isletme sayist ise 71°e ¢ikmistir. Gerek isletme bakimindan gerekse robot

bakimindan sayilar bu siire igerisinde yaklasik tlige katlanmistir.

Cizelge 4.1. Tiirkiye’de robotlu sagim yapan isletmeler ve robot sayilar

Marka Isletme Sayis Robot Sayisi
Kirmizi 31 72
Mavi 26 72
Yesil 14 24
Genel Toplam 71 168

Tirkiye’ de bulunan tiim siit sagim robotlar1 yalnizca yukarida belirtilen {i¢
farkli markaya aittir. Isletme sayis1 olarak en yiiksek deger kirmizi markaya ait iken
robot varlig1 agisindan kirmizi ve mavi marka esit sayida siit sagim robotu mevcuttur.
Yesil marka siit sagim robotu satigina diger markalara gore daha gec basladigi i¢in

mevcut isletmesi ve robot varlig1 disiiktiir.
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Tiirkiye’de bolgelere gdre robotlu sagim yapan igletme ve robot sayilari
Cizelge 4.2°de verilmistir. Buna gore en fazla isletme sayis1 28 adet ile Ege Bolgesinde
ve bu isletmelerde bulunan toplam robot sayis1 58’tiir. Ege Bolgesi, Tiirkiye’de
entansif siit sigircilign isletme sayisi ve hayvan varligt bakimindan en yiiksek
bolgesidir. Nitekim robotlu isletme ve robot sayisi bakimindan da bu bolge diger

bolgelere gore bariz bir {istlinliigli mevcuttur.

Cizelge 4.2. Tiirkiye’de bolgelere gore robotlu sagim yapan isletme ve robot sayilar

Robot markas1 | Isletme sayis1 | Robot sayisi
Kirmizi 13 36
Marmara Mavi 7 20
Bolgesi Yesil 1 1
TOPLAM 21 S7
Kirmizi 13 26
Mavi 9 18
Ege Bolgesi Yesil 6 14
TOPLAM 28 58
Kirmizi 5 10
Ic Anadolu | Mavi 3 23
Bolgesi Yesil 5 6
TOPLAM 13 39
Kirmizi 0 0
Mavi 7 11
Diger Bolgeler Yesil 5 3
TOPLAM 9 14
GENEL TOPLAM 71 168

Yesil marka, Marmara Bolgesi’nde yeni satis yapmaya baslamistir. Bu sebeple
burada tek bir isletmede bulunmaktadir. Ayrica kirmizi marka ise bayi ag1 bulunmadigi

icin diger bolgelere satis yapmamis ve hi¢ robot varligi bulunmamaktadir.
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Ege Bolgesindeki robotlar tiim Tiirkiye’deki robotlarin  %35’ini
olusturmaktadir. Marmara Bolgesi %30, i¢ Anadolu Bolgesi ise %20 paya sahiptir
(Sekil 4.1). Isletme sayis1 bakimmdan Ege Bolgesi %32 ile en fazla isletmeye
sahipken, Marmara Bolgesi %28 ve I¢ Anadolu Bolgesi %24 tiir. (Sekil 4.2)

8%

@

mMarmara ®mEge mi¢ Anadolu m Diger Bolgeler

Sekil 4.1. Tiirkiye’de bdlgelere gore robot sayilarinin oranlari

SR

v

®mMarmara ®Ege mi¢ Anadolu ® Diger Bélgeler

Sekil 4.2. Tiirkiye’de bolgelere gore robotlu isletme sayilarinin oranlar
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4.2. Siirii Yonetim Performans Bulgular1 ve Tartisma

Robot ile sagim yapan 32 isletmeye ait siirii yonetim performans sonuglari
Cizelge 4.3 te verilmistir.

Ortalama inek basina giinliik siit verimi (ISV) isletme ortalamas1 29,2 kg/inek-
giin olarak tespit edilmistir. Isletmelerin tamamu siit ki hayvanlardan diretim
yaptiklarindan dolayr yiiksek verim alinmaktadir. Veriler arasinda varyasyon
katsayisinin %14,5 gibi nispeten kiiclik ¢ikmasi isletmelerin biiyiik ¢ogunlugu benzer
yonetim sistemi ile yonetildigi seklinde yorumlanabilir. Gonulol (2016) ortalama
hayvan bagina giinliik siit verimini 27,1 kg/inek-giin olarak belirtmistir. Gonulol and
Toruk (2009) konvasyonel c¢iftliklerde yaptiklart benzer ¢aligmada bu degeri 21,4
kg/inek-giin bulmuslardir. Gonulol (2016)’da bu farkliligin sadece robotlu sagim ile
aciklanamayacagi, robotlu sagim ciftliklerinin daha modern bir yonetim sistemine de

sahip oldugu i¢in olusabilecegini vurgulamistir.

Cizelge 4.3. Robotlu isletmelerin ortalama siirii yonetim performans degerleri

Veri Ortalama| Min. Max. | Median | St.Sap [ Var.Kat(%o)
ISV (kg/inek, giin) 29,2 19,1 35,5 28,4 41 14,5
RSU (kg/robot, giin) 1496 645 2200 1120 | 5111 35,8
RIS (inek/robot, giin) 51 21 76 58 13,6 27,7
RGS (sagim/robot, giin) 2,7 2,2 3,6 2,4 0,3 9,4
RRI (inek/robot, giin) 1,9 0,3 53 2,6 1.3 61,4
RBS (inek/robot, giin) 4,3 1 11 6,1 2,5 01,7
RBO (%) 15,1 2 55 24,3 13,0 78,5
RAS (kg/robot, giin) 29,4 0 76,5 34,8 12,5 61,5
RKY (kg) 189,6 66,4 307,8 2186 | 65,0 33,7
SKY (kg/kg) 0,18 0,11 0,5 0,21 4,48 27,1

Ortalama robot basina giinliik toplam siit iiretimi (RSU) isletme ortalamasi
1496 kg/robot-giin olarak tespit edilmistir. Bu deger robot basina sagilan hayvan sayisi
ve hayvanlarin sagim sayilariyla dogrudan iliskilidir. Bu deger, 6zellikle robotlu
sagima yeni gecgen ¢iftliklerde diismektedir. Sagimi tamamlanmamis inek sayis1 bu
isletmelerde daha fazla olmaktadir.

Ortalama robot bagina giinliik sagilan inek sayis1 (RIS) isletme ortalamasi 51
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inek/robot-giin olarak tespit edilmistir. Maksimum kapasiteye yakin c¢alisan
isletmelerde bu deger ineklerin verimine gore 60-65 olmalidir. Ortalamanin diigiik
¢ikmasi isletmelerin biiyiik ¢ogunlugunun maksimum kapasiteye heniiz ulasmadiginin
gostergesidir. Cogu zaman yeni isletmelerin maksimum kapasiteye ulasmasi 3-5 yili
bulmaktadir. Yukarida da bahsedildigi {izere son ii¢ yilda {i¢ kat1 biiyliyen robotlu
sagim isletmelerde yeni isletme sayis1 oldukga fazladir.

Ortalama robot basina giinliik sagim sayist (RGS) isletme ortalamasi 2,7
sagim/robot-giin olarak tespit edilmistir. Isletmeler genellikle her 10 L siit {iretimine
denk gelecek sagim sayisi ayarlamaktadirlar. Isletmelerde ortalama inek basina giinliik
stit veriminin 29,2 kg/inek-giin olarak belirlendigi gbz oniine alindiginda sonuglarin
paralellik gosterdigi goriilmektedir. Nitekim varyasyon katsayisinin 9,4 ¢ikmasi

hemen hemen tiim isletmelerin benzer yonetim sistemi uyguladiklarinin gostergesidir.

RSU, RIS ve RGS i¢in bulunan sonuglara benzerleri Artmann (2002) ve Castro
ve ark. (2012) tarafindan bildirilen sonuglar ile benzerlik gostermektedir.

Ortalama robot bagina giinliik ret edilen inek sayisi (RRI) isletme ortalamasi
1,9 inek/robot-giin olarak tespit edilmistir. Bu deger ineklerin robota ragbet etme orani
seklinde de tanimlanabilir. Bir bagka deyisle bu deger ne kadar yiiksekse o isletmedeki
inekler o kadar fazla sagilmak istediginin gostergesidir. Nitekim sagim zamani
gelmemis inek robot tarafindan ret edilmektedir. Gonulol (2016) bu degeri 3,3 olarak
tespit etmistir. Bu ¢alismada degerin bu denli kii¢iik ¢ikmasi yine isletmelerin yeni
olmasina baglanabilir. Heniiz adaptasyon donemindeki ineklerin robota ragbeti diisiik
cikmaktadir. Robotta kesif yemlemenin diisiiriilmesi de benzer sonuglara yol agabilir.
Son birka¢ yilda kesif yem fiyatlarindaki hizli yiikselis isletmelerin kesif yem satin
alim miktarlarini diistirmiistiir.

Ortalama robot basina giinliik basarisiz sagim yapilan hayvan sayist (RBS)
isletme ortalamasi 4,3 inek/robot-giin olarak tespit edilmistir. Bu deger tamamen
ineklerin robotlara adaptasyonunun gostergesidir. Iyi adapte edilmis isletmelerde bu
deger 1’e oysa kotii isletmelerde ise 11°e yiikselmistir. Isletmelerin yeni olmasinin
adaptasyona dogrudan etkisi olmasi agiktir. Ancak diger yandan robotlu sagima
baslayan isletmelerin bir ay igerisinde adaptasyonun tamamlanmasi beklenir.
Varyasyon Kkatsayisinin 51,7 olmasi isletmeler arasinda bariz farkliliklar oldugunun
gostergesidir.

RBS ile RRI degerlerinin her ikisi de ineklerin adaptasyonu ile iligkili oldugundan
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onceden yapilan calismalarda da bu iki deger birlikte incelenmistir. Bach ve ark.
(2007); Rodenburg ve House, (2007) ve Jacobs ve Siegford (2012) tarafindan yapilan
caligmalarda benzer tespitler yapmuglardir.

Ortalama robot basina giinliik bos siire oran1 (RBO) isletme ortalamas1 %15,1
olarak tespit edilmistir. Robotlarin bos siireleri gece ineklerin dinlendigi birkag saat ve
giindiiz robotlarin kendilerini yikamaya aldiklar1 zamanlarin toplanudir. Ineklerin
verimlerinin yliksek, sagim sayisinin fazla ve robot basina diisen inek sayisinin fazla
olmasi1 durumunda robotun bos siire orani azalmaktadir. Birgok parametreye bagli olan
bu degerlerin varyasyon katsayist %78,5 gibi ¢ok yiiksek bulunmustur. Isletmeler
arasindaki fark oldukea yiiksektir. Nitekim %2 (30 dakika) olan isletme oldugu gibi,
%355 (13 saat) olan isletmelerde bulunmaktadir. Gonulol (2016) bu degeri %28,2
olarak tespit etmistir.

Ortalama robot basma giinliikk ayrilan siit (RAS) isletme ortalamasit 29,4
kg/robot-giin olarak tespit edilmistir. Robotta antibiyotik tedavisi olan veya siitiine
mastitis bulagsmis inegin siitii ayrilir. Bir baska ayrilan siit, kolostrum siitiidiir.
Isletmenin saglik durumu ve dogum yapan ineklerin sayilar1 bu degeri belirler. Deger
isletmeden isletmeye ¢ok degiskenlik gostermistir. Dolaysiyla varyasyon katsayisi da
(%61,5) yiiksek ¢ikmustir.

Ortalama robot basina giinliik verilen konsantre yem miktar1 (RKY) isletme
ortalamas1 189,6 kg/robot-giin olarak tespit edilmistir. Isletmeler robotta kesif yem
miktart konusunda farkli stratejiler giitmektedirler. Genellikle ineklerin ortalama
siitline karsilik gelen rasyonu yem yolunda verirken ortalamanin iizerinde siit veren
inegin agigini da ineklerin robot ziyaretlerinde verirler. Bu da inegin siit verimine
esdeger yemlemesini saglar. Ancak bu arada diisiik verimli ineklerin robota tesviki
amaciyla kii¢iik porsiyonlarda da olsa yem verilir. Gilincel kesif yem fiyatlari,
kullanilan kesif yem c¢esitleri, isletmelerin sagilir giin sayisi ortalamasi gibi bir¢ok
etken yine bu degerin degisiminde etkilidir. Gonulol (2016) bu rakam1 244,7 kg/robot-
giin olarak tespit etmistir. Bu degerin 189,6 kg/robot-giin’e diisiisiiniin agiklamasi

isletmelerin kaba yem kalitesine zamanla verdigi 6neme isaret etmektedir.

Ortalama 1 kg siit tiretimine karsilik tiiketilen konsantre yem miktar1 (SKY)
isletme ortalamasi 0,18 kg/kg giin olarak tespit edilmistir. Tabii bu deger robotta
verilen kesif yemi tanimlamaktadir. Kesif yem ayrica kaba yemlere karisik rasyonlarda

da verilmektedir. Gonulol (2016) bu degeri 0,16 kg/kg olarak bulmustur.
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RKY ve SKY ile ilgili bulunan sonuglar Winter ve Hillerton (1995); Owens ve
ark. (1998); Rodenburg ve Wheeler (2002) ve Svennersten-Sjaunja ve Pettersson

(2008) galismalarinda bulunan sonuglara benzerdir.
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5. SONUC

Tiirkiye’de robotlu sagim yapan isletmelerin siirii yonetim performans

degerlerinin belirlenmesi amaciyla yapilan bu ¢alismada elde edilen sonuglar asagida

stralanmistir;

Tirkiye’de Haziran 2019 itibariyle 71 isletmede toplam 168 sagim robotu
bulunmaktadir.

Tirkiye’de bolgelere gore robotlu sagim yapan isletme ve robot sayilarina gére
Ege Bolgesindeki robotlar tiim Tiirkiye’deki robotlarin  %35’ini
olusturmaktadir. Marmara Bélgesi %34, Ic Anadolu Bolgesi ise %23 paya
sahiptir (Sekil 4.1). Isletme sayis1 bakimindan Ege Bélgesi %39 ile en fazla
isletmeye sahipken, Marmara Bolgesi %27 ve I¢ Anadolu Bolgesi %23 tiir.
Ortalama inek basina giinliik siit verimi (ISV) isletme ortalamasi 29,2 kg/inek-
giin olarak bulunmustur.

Ortalama robot basina giinliik toplam siit iiretimi (RSU) isletme ortalamasi
1496 kg/robot-giin tespit edilmistir.

Ortalama robot bagina giinliik sagilan inek sayis1 (RIS) isletme ortalamasi 51
inek/robot-giin belirlenmistir.

Ortalama robot basina giinliik sagim sayist (RGS) isletme ortalamasi 2,7
sagim/robot-giin’ diir.

Ortalama robot basina giinliik ret edilen inek sayisi (RRI) isletme ortalamasi
1,9 inek/robot-giin olarak bulunmustur.

Ortalama robot basina giinliik basarisiz sagim yapilan hayvan sayis1 (RBS)
isletme ortalamasi 4,3 inek/robot-giin belirlenmistir.

Ortalama robot basina giinliik bos silire orani (RBO) isletme ortalamasi
%15,1"dir.

Ortalama robot basina giinliik ayrilan siit (RAS) isletme ortalamast 29,4
kg/robot-giin olarak bulunmustur.

Ortalama robot basina giinliik verilen konsantre yem miktar1 (RKY) isletme
ortalamasi 189,6 kg/robot-giin tespit edilmistir.

Ortalama 1 kg siit liretimine karsilik tiikketilen konsantre yem miktar1 (SKY)
isletme ortalamasi 0,18 kg/kg giin olarak belirlenmistir.
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