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Ozet: Modern tarim teknolojisi elektronik yardimiyla kontrol edilir. Bu yiizden
makineler ve aletler aralarinda birbirleri, diger birimlerle ve ¢iftlik igsletme birimi ile
haberlesebilecek akilli islem birimlerine sahiptir. Bu yeni iletisim seceneklerinin
kapsamli ve sorunsuzca kullanmimi ancak diinya ¢apinda kabul edilmis iletigim
standartlarimin gelistirilmesi ve kullanilmast ile miimkiindiir.

Standart iletisimin baslangici, traktor ve tarim makineleri arasindaki DIN
9684/1 ve ISO11786 noktadan noktaya iletisim standartlarina dayandirilabilir. Bu
standartlar, ilave sensorlerden tasarruf etmek icin tarim makinesi kontroliinde,
traktor sensor sinyallerinin nasil saglanacagini tanimlar.

DIN 9684/2-5’e uyan Tarimsal Veriyolu Sisteminin (LBS, Agricultural Bus
System) olabilirligi daha genistir. CAN teknolojisine gore en fazla 16 adet elektronik
kontrol birimi (ECU, Electronic Controlled Units) dnceliklendirilmis nesne tabanl
mesajlart kullanarak iletisim agini kurabilir. 1997 de tamamlanan 1SO11783 i temel
alan bu standart, 29 bit adreslemeye sahip ve OSI i¢in 1SO referans modelinde
vapuandirilmis  uluslararasi  bir standarttir. 1SO11783’iin  SAE J1939 ile
birlestirilmesi kamyon ve otobiis tireticileri ile uyumlulugu garanti altina alir. EK
olarak bu standart, standartlastiriimis tanilara ilaveten traktor isletmesine, tarim
aletlerine dogrudan erisim imkani saglar.

Akilli makineler yiiksek uzaysal ve zamansal ¢oziiniirliikte ¢cok amagh bilgileri
toplayabilmektedir. Ciftlik isletmesine entegre etme amagh en kiigiik ¢aba goz oniine
alindiginda bu teknoloji, belgeleme ve izlenebilirlik acisindan onemli bir katki
saglayacaktir. Arayiiz olarak XML standardr en uygun goziikmekte ve bu standart,
tarimi Microsoft ve Unix diinyasi ile birlestirmektedir.

Anahtar Kelimeler: Elektronik iletisim, Noktadan noktaya baglanti, LBS, DIN 9684,
CAN, ISOBUS, ISO 11783, SAE J1939, Tanilar, Belgeleme, Izlenebilirlik, XML.
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7.1.1 Giris

Hidrolik ve elektrigin yaygin kullanimimni takiben, elektronik ve hesaplama
sistemlerinin kullanimi, tarim makinalarinin biitiiniinde ¢ok onemli bir iyilestirme
saglamistir.

Bugiin bagimsiz altsistemler zekilesmekte ve birbirine baglanabilmektedir.
Otonom siire¢ kontrol sistemleri, optimizasyon ve kullanim igin birgok yeni olasilik
saglar ve bu nedenle daha az bir is yiikii ortaya ¢ikar. Ek olarak tekli sistemler
tarimsal {iiretim siirecinin biitiinlinlin kontrol dongiisii igerisine dahil edilebilir.
Uretim daha verimli, hassas, ¢evre dostu ve izlenebilir hale gelir.

Bu nedenle arazi kullanim sistemleri gelecekte daha farkli goriilecektir. Bir¢ok
yeni terim basinda daha ¢ok hassasiyet olasiligini ortaya koymaktadir:

e Hassas bitkisel tarim ve hassas hayvancilik tanimini igeren hassas tarim,

¢ Hassas bahgecilik,

e Hassas bagcilik ve

e Hassas ormancilik.

Genis bir alanda gelistirilebilecek bu sistemlerin potansiyelini ortaya ¢gikarmak
icin bilgi, kayip bir halka olarak algilanmali ve agik, hizli, giivenilir ve ucuz yoldan
biitiin sistemin kullanimina hazir olmalidir. Bu nedenle yaygin ve kabul gdérmiis
standartlarin kullanimi, biiyiik ana bir temel sarttir. Bu, genis bir araliktaki bir¢ok
teknolojilerin birlesmesine ve agik ve ireticiden bagimsiz sistemlerde ¢iftlik 6zel
kosullarina imkan vermektedir.

Farkli baglangi¢ sartlarina sahip olmasina ragmen elektronik ve bilgi
teknolojisinin tiretim ve hayvancilikta kullanimi benzer adimlardan gegmistir.

Hayvancilik

Siriilerdeki hayvan sayilarinin artmasi, etkin tedarik zinciri yOnetiminin
saglanmasinda, hayvan yetistirme ve sagligi igin iyi bir iklimlendirme kontroliinii
garantiye alinmasinda yeni zorluklara neden olmaktadir.

Besleme i¢in tedarik birimi; okunabilir uzaklikta tek bir hayvanin hatasiz,
giivenilir bir kimliklendirmeye ihtiyaci vardir [1]. Aktif ve sonrasinda pasif alict
verici cihazlar, tedarik birimindeki tiim hayvanlarin taninmasini saglayarak boylece
belirgin bir yem rasyonu tanimlamasina imkan vermektedir. A¢ik¢a tanimlanmis
yem rasyonlari, her bir hayvan i¢in bireysel besleme planinin olusturulmasin
miimkiin kilmaktadir. Bu, ilk defa inekler ve buzagilar i¢in kullanilmistir. Hayvanin
yemlige her gelisinde tiiketilen maksimum miktarlarini, giin boyu porsiyonlarin
optimize edilmis dagilimlarii veya hayvan tarafindan tiiketilmeyen miktarlarin
kontroliinii i¢eren kontrol algoritmalar1 gelistirilmistir. Bu kontrol algoritmalari,
slireg kontrol sisteminin kullanici arayiizii vasitasiyla operatdre bir bildirim {iretir.

Bir sonraki adim besleme ekipmanlarinin agik dongii kontrol sisteminden,
hayvan performansina dayanan kapali dongii kontrol sistemine doniisiimiidiir. Bunun
i¢in performans 6l¢tim amacl (sigirlar i¢in gilinliik siit miktari, buzag: tartim {initesi)
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ilave sensorlar eklenmistir. Kapali bir iletisim sistemi saglamak i¢in kendilerine 6zgii
bir yolla her bir dretici, farkli altsistemlerin kisisel bilgisayarlarla birlesimini
uygulamistir.

Iklimlendirme kontrolii i¢in farkl1 elektronik kontrol sistemleri gelistirilmistir.
Basit sistemler, operatér on tanimli, zaman temelli, agik dongii kontrol yapisi
kullanirlar. Daha karmasik sistemler, entegre edilmis sensorlerden elde edilen ek
bilgiyi ve kapali dongii kontrol sistemlerinde daha geligsmis algoritmalar1 kullanirlar
[2]. Bir baska gelismede yeni parametreler olarak, oda sicakligi ve nemin kontrol
sistemlerine dahil edilmesidir. Kapali iletisim sistemleri olarak farkli boliimler igin
kontrol sistemleri, birlestirilmis ve merkezilestirilmis izleme {initeleri seklinde
tireticilerin kendine 6zgii belirledigi yolla uygulanmaktadir.

Standart iletisim arayiiziiniin olusturulmasina yonelik ilk girisimler, birgcok
sebepten dolayr basarisiz olmustur. Bu sebepler arasinda; sistemin biitiiniini
kapsayan kavramlarin olmamasi, farkli ireticilerin farkli ¢ikarlar1 ve kendi aralarinda
degistirilebilir bilesenlerin ¢oklugu yiizinden pazar payr kaybetme korkusu
sayilabilir [3].

Bitkisel Uretim

Cok daha yogun bitkisel iiretime yonelik artan isteklerden dolayr yeni
problemler ortaya c¢ikmistir. Bu istekler; kimyasallarin (giibreler, pestisitler ve
herbisitler) daha hassas uygulanmasi, tarla sulamada daha etkin su kullanimi, traktor
lastiklerinin  patinaj zararinin azaltilmasi, traktor ve tarim makinelerinin
kombinasyonlarinin ve kendi yiiriir makinelerin (bigerdover, silaj makinesi, seker
pancar1 hasat makinesi) boyutlarinin biiylimesiyle énemi daha ¢ok artan tarim
makinelerinin kontrol edilmesidir.

Elektronigin tarim makine ve ekipmanlarinda kullanimi; sensor, islemci ve
ekrana sahip basit izleme birimleri ile baglamigtir. Bunlar1 kapali ve kendi kendine is
gorebilen elektronik kontrol sistemleri takip etmistir. Iki énemli gelisme traktorler
icin li¢ nokta baglanti sistemi [4] ve kimyasal bitki koruma amach piilverizator
bilgisayaridir [5]. Prensip olarak her iki uygulamada temelde sensorler,
denetleyiciler, eyleyiciler ve kullanici arayiizii arasinda dahili ve ireticiye 06zel
iletisim sistemleri kullanilmistir. 1980lerin baslarinda bu egilim, biitiin diger tarim
makinelerine 6zgii denetleyicilerin gelisimiyle devam etmistir (Sekil 1) [6].

Bununla birlikte bir traktér ekipman kombinasyonundan diger bir baskasina
karsiliklt  sorunsuz gegisini saglayan teknoloji igin ilk smirlama agikga
goriilmekteydi. Her iki traktorde hiz ve diger degerler igin benzer temel isaretleri
saglar ve takiben ayni arayiizleri (konnektor) kullanmasi durumunda her iki
kombinasyon arasinda hizli ve giivenilir bir karsilikli degisim miimkiin olabilecektir.
Bu problemleri asmak igin yapilan ilk bilimsel ¢alismada [7] is denetleyiciler ve
merkezi kullanict arayiiziinde (Sekil 2) paylasimli zekaya sahip agik bir iletisim
sisteminin kullanilmasi tavsiye edilmistir.
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Sekil 1. Manuel veri transferi ile tarim makinesi kontrolorleri.
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Sekil 2. Evrensel bir bilgi ve kontrol sistemi semas.

Ik uygulama olarak iireticiye 6zgii ikili birim sistemi (BUS, Binary Unit
System) gelistirilmistir [8]. Yonetim bilgisayarina veri aktarimi igin kullanilan ilk
akilli kartlara ve konnektdre 6zgli tarim makinesi kontrol sistemlerine sahip ¢ok
amacl tasinabilir tarim bilgisayarlar: (Sekil 3) uygulamalarda kullanilmistir [9].

Bundan sonra hayvanciliktaki durumdan farkli olarak, biliylik traktor ve
ekipman {ireticileri talebin farkina vararak bitkisel iiretimde elektronik iletisim
sistemlerinin standartlastirilmasina yardimci olmuslardir.

474



Yanetici
Bilgisayar .
Chip Kart » Glbre dagiticisi

Gegen galisma zamani 1 Q
/verim
am| W

Adirhk
Kontri

oli
-

Isaret konektérii
DIN 9684/1

Traktér sinyalleri

Teker Radar sensord  PT.0. Aski pozisyonu

Yuvarlak balya

L% l L L(Eﬁi}_l:@;i Kol konroli igin \Silaj blok kesici
% ) = ﬂj I

3z

Giibreleme Tadama ki Dikim

Sekil 3. Traktor sinyalleri ve veri transfer ortami ile genel amacl mobil ¢iftlik bilgisayari.

7.1.2 Tarmm Makinelerinin Kontrolii icin Traktore Yerlestirilmis Sensor
Arayiizi

Bitkisel tiretimde traktorler genel olarak, asilir veya cekilir tarim makineleriyle
veya tarim arabalariyla birlikte kullanilir. Bu kombinasyonda, traktdr tarim
makinelerinin hareketlendirilmesi ve tarimsal islemlerin yapilmasi ig¢in gerekli olan
mekanik, elektriksel ve hidrolik giicii saglamaktadir. Bununla birlikte istenen ve
sunulan traktor performans parametreleri tarla sartlar1 altinda tekdiize degildir. Hiz,
patinaj, motor hizi, kuyruk mili hiz1 ve ¢alisma derinligi degisken parametrelerdir.
Istikrarli bir is kalitesi (8rnegin her bir alan icin sabit is basaris1) yakalamak igin,
tarim makinesinin 6nemli parametrelerinin siirekli ayarlanmasi gerekir. Bu nedenle,
gercek calisma sartlarini algilamasi i¢in her bir ekipmanin bir¢ok sensdre ihtiyaci
vardir. Boylece daha ekonomik ¢oziim, traktor sinyallerini standart bir arayiiz ile
ekipmanin kullanimina hazir hale getirmektir.

Bahsedilen gereksinimleri karsilayan bir ¢ikis sinyali DIN 9684-1 [10] olarak
1986’dan 1989’a kadar standartlagtirillmig ve 1995’te I1SO 11786 [11]’ya
aktarilmistir. Traktorden ekipmana olan temel bilgi 7 kutuplu noktadan noktaya
iletisim ile saglanir. Her bir sinyal i¢in standart, sinyal gerilim limitlerini ve degisim
hizlarini belirlemistir. Uygulamalar i¢in minimum ve maksimum gerilim seviyeleri
tanimlanmustir. DIN 9684-1’deki 2., 6. ve 7. pinler haricinde tam bir pin popiilasyonu
zorunlu degildir.

7.1.3 Tarmmsal Veriyolu Sistemi (LBS)

ISO 11786’ya gore noktadan noktaya baglanti sadece tek traktorlii tarim
makineleri kombinasyonlari igin veri degisimine miisade etmekte ve bu degisim tek
yonlii olmaktadir. Bu; traktdr sayisini, isgiiclinii, iscilerin is yiikiinii, enerji talebini ve
toprak sikismasini (ideal is ve hava sartlarinda daha az sayida uygulama olacagindan)
azaltacak etkiye sahip daha kompleks ve akilli farkli ekipman kombinasyonlarinin
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gelistirilmesinin 6niinde bulunan 6nemli bir kisitlamadir. Kisacas1 bu, daha diisiik
maliyette, cevre i¢in daha iyi ¢alisma anlamina gelmektedir.

Ciftlige Ozgili sartlara optimize edilmis bir uyarlama igin traktdor ve tarim
makineleri serbestce karsilikli degistirilebilir ve birlestirilebilir olmalidir. Bu yiizden
standartlastirilmis arayiizler vasitasiyla her bir birim, diger bir birimle iletisim
kurabilme yetenegi olan kendi denetleyicisine sahip olmaya ihtiyaci vardir Komple
bir sistemde bilgi degisimi igin dort ¢ift yonlii arayiiz gereklidir.

ciftlik yonetim sistemi «<»>traktor ekipman birimi
traktor ekipman birimi <> operator
operator <~ ekipman(ve traktor)
ekipman < ekipman

Ik standart Deutsches Institut fiir Normung (DIN) adma 1987°den 1997 ye
kadar ki siiregte Landmaschinen-und Ackerschleppervereinigung (LAV)’de
tanimlanmistir. Es zamanl yapilan bir arastirma projesi ilgili standardi kullanmis ve
gegerliligini  dogrulamistir  [12]. DIN  9684/2-5 ‘e gore  gelistirilen
Landwirtschaftliches veriyolu sistemi (LBS) (Sekil 4) orta Avrupali giftliklerin
ihtiyaglarin1 karsilamak amaciyla diizenlenmistir. Tarim endiistrisinin temel sarti
tarim makinesi ve traktor arasindaki fonksiyonellige dogrudan herhangi bir
miidahalenin yasaklanmasiydi.

___Veriyolu

Veriyolu terminali  — Yonetici bilgisayarina veri transferi
Veriyolu konektdri ‘
sonlandirici —1 _J
=T
CAN V2.0A _Jl Tanm makinesi
125 kB/s veriyolu
- E@ Elektronik
o [Ecu N kontrol birimi

g N

==
AN

AT
FEEEN

Traktdr dahili veriyolu
T-ECU : Dahili traktér elektronik kontrol birimi

Sekil 4. Ayrintili olarak bir traktor-tarim makinesi biriminde LBS mobil elektronik iletigimi.

Denetleyici Alan Ag1 (CAN, Controller Area Network)

LBS’ye 6zel temel bir iletisim sistemi gelistirmektense halihazirda ticari olarak
mevcut olan otomobil endiistrisinin standartlarinin kullanilmasina karar verilmistir.
Boylece teknik gelisimlere katilim hizlica saglanabilecek, ekonomik olarak
uygulanabilecek ve otomotiv endistrisinin  ¢ok yonlii  bilgi  birikiminden
faydalanilabilecektir.

1989’da segilen sistem, Bosch sirketinin CAN V2.A siiriimii idi [13]. Bu
iletisim protokolii; daginik siire¢ diiglimlerine, seri veri iletimine ve 11 bit
tanimlayicili veri gergevelerine ve 64 bit veri alanina sahip ¢oklu yonetici mimariye
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dayanmaktadir. Bu ag protokolii, serbest nesne tabanli adreslenebilirlik,
onceliklendirme, kisa mesaj gercevesi ve en uygun sekilde gereksinimleri karsilamak
icin dahili hata raporlayicisini saglamaktadir.

LBS Sistem Tanimlamas:

DIN 9684°iin 2. Bolimii; uygulama araliini, temel tanimlamalari, is hattini,
konfigiirasyonlari, BUS protokoliinii, temel mesaj yapisini1 ve agin fiziksel katmanini
tanimlar. Bu, ISO 11869’a [13] uyumlu genel CAN yapisini izlemektedir.

Her bir diiglimiin sadece bir ya da birka¢ sensor ve eyleyiciyi, bagimsiz
nesneler olarak yonettigi orijinal CAN felsefesine karsin LBS, diiglimleri “is
denetleyicisi” terimiyle tamimlamaktadir. Boyle bir is denetleyicisi, bir cihazin
(traktérde bir cihaz sayilir) biitiin kontroliinii ve icra faaliyetini veya bir servisin
(kullanic1 arayiizii gibi) biitiin fonksiyonelligini saglamaktadir. Bdylece is
denetleyiciler, cihazlarin veya servislerin, tiim veri iletisiminden ve onlarin BUS

uzerindeki veri nesnelerinden sorumludur.

LBS Tanimlayici Yapisi

Karmasgik traktér makine kombinasyonlari, her kosul altinda biiylik miktardaki
verilerin iletimine ihtiyag duymaktadir. Bu en fazla 2048 farkli nesneyi
adresleyebilen 11 bit ile nadiren basarilabilmektedir. Neticesinde, CAN tanimlayici
LBS igerisinde 6zellikle degistirilmistir (Sekil 5).
Bu, tanimlayiciya su olanaklari saglar.

e Yiiksek degerlikli ii¢ biti kullanarak 8 farkli dncelik grubu olusturma;

e Sistem yoneticisine kritik oncelik atama;

| El sikisma alani [Kontrol alani| Veri alani

[ RTR-bit— | — IDE-bit I

{.SOF-bit11 bit tanimlayici —| h* ro-bit Ger]ekirse veri alani icerisinde tanimlayici uzantisi olabilir CAN
T!IIIIHI||I|||l|lI!IIIlIII[IIIIIIIIIIIIIIIII Version

. T 0 - 64 bit
D|0|U AlG[EITlYIPlOIS Sistem Fonksiyonlari--baslatma, giris mesajlari, adres talebi, adres agiklama

U|0|1 BlA[BlO SIEINID Temel Mesajlar--BUS kontrol, periyodik mesajlar, yayin iletisi

O|1 |0 ElM‘PI F SlElNID Hedef Mesajlar-- Ayar dederi, dlgim dederi, 8lgim dederi cadrisi...

D|1 |1 E|M[PIF Dl | IEIN Servis >> Kullanici Terminal, MIS ile veri dedisimi,
1|0|0 Dl I [EIN ElMlF’IF Kullanici >> Servis konum ve dolasim,yazici, tanilar...

1|0I1 xlx[xlx TIEl |||_ Es Sistemler-- Ureticiye ait alt sistemler(kendine ait bir veriyolu olabilir...)

1[1Jo XXX X[x]x] kuttaniimamaktadir

1|1 |1 xlx‘xlx xlxlxlx Kullanilmamaktadir

Sekil 5. LBS’de 11 bit tanimlayici tanimu.

¢ Temel mesajlar i¢in ikincil yiiksek oncelik atama;
e Bir sonraki Oncelik seviyesini siire¢ verisine atama,
¢ BUS yapiya 6zel servis hizmeti saglama;
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e Sabit satir ve siitun atamasi ile kategori tablosundaki bilgiyi tanimlama ve
e Gegici veri tanimlarini ilk dort bayta kaydirma.

LBS Kullanict Terminali

Kullanic1 istasyonu (BS) olarak adlandirilan bir LBS servisi, LBS tabanli
aglarda insan bilgisayar etkilesimi amaciyla olusturulmustur. BS zaman sirali veya
coklu pencere modunda sanal terminal olarak davranir ve veri sunumuna ve bagl
cihazlar arasinda karsilikli veri degisimine uygun araglar saglar. Tek bir is
denetleyicisi i¢in BS, siirekli mevcut bir terminal gibi gériilmektedir. Veri degisimi
maske tabanli ve her bir is denetleyici tarafindan LBS ag1 igerisinde kontrol edilir.

Sistemin baslatilmasinda tiim is denetleyilerinin kontrolii ve veri sunumu i¢in
kullanilan maskelerin, BS veri hafizasina yiiklenmesi gerekmektedir. Meniilii se¢im
ekrani, operatore belli is denetleyicisinin belli maskesini segmesine ve sanal terminal
On yiiziinde goriintiilemesine imkan verir. Standart sadece fonksiyonellik araligini
tanimlamakta fakat onlarin teknik olarak gergeklestirilmesini tanimlamamasi
sebebiyle tus, joistik ve dokunmatik ekranlar gibi farkli kontrol elemanlar tizerinden
etkilesime izin verilir. Bir piilverizatoriin, ilaglama bumunun kaldirilip indirilmesi
gibi makinenin dogrudan fonksiyonlari, 6zel tasarlanan tuslarla gergeklestirilir.

LBS Icinde Veri Alisverisi

LBS aglarinda servis gorev denetleyicisi, sabit ¢iftlik yonetimi bilgisayar1 ile
taginir ekipman arasinda veri aligverisi i¢in tasarlanmistir (Sekil 6). Bu servis taginir
ekipmanin yaninda, sabit ekipman igin de 6zel arayiizler sunmaktadir. Dort farkli
ASCII kayit tirindeki dosya, c¢iftlik yonetim bilgisayar1 ile veri aligverigine
uygundur. S6z dizimi, ISO 11787 [13]’deki Tarimsal Veri Aligverisi Sozdizimi
(ADIS, Agricultural Data Interchange Syntax)’ne uygundur.

Sabit sistem(Ydnetici bilgisayari)

[ = = = = = T Toneti bilgi sistemi ]
” Tahmin I I Analiz I | Muhasebe ] l Diderleri ||
I i it it i I
| i i S = Veritabani i i i |!
L 4 £
| Gorev tanmimi I I Gorev alma I | Arag dosyasi | | Arazi dosyasi II DIN 9684/5 araylzi
—JF=———gr——— = —+
| Iletisim ortami arayizii |
1 Transfer ortami. Ornegin 1
1 Hafiza karti, radyo baglantisi... 1 Standart digi bolgesi
U U
| Iletisim ortam! arayiizil |
i
| LBS servis gorev yonetimi | DIN 9684/3 araylzl
1 1l il '
- I = = I L
[ 6n makina ecusu | [ Traktor Ecusu | [arka makina Ecu'su]

Mobil siireg bilgisayar sistemi

Sekil 6. LBS aginda gorev kontrolor ve veri degisimi.
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Her bir gorev tayininde is dosyasi ile geribildirim dosyasi tekrar tanimlanmali
ve tasiir ekipmana gonderilmelidir. Makine verisi, teghizat veya tarla verisi
degismedikge bu her iki dosyanin igerigi bir sonraki adimda ayni1 kalacaktir. Taginir
makinelerde gorev denetleyicisi, LBS siire¢ verisi vasitasi ile tarim makinelerini
kontrol etmek i¢in veri dosyalarindaki bilgileri kullanir.

Kesin bir transfer ortami tanimindan bilerek vazgecilmistir. Bu gelecekte
teknolojiye en uygun adaptasyonu saglayacaktir.

Uygulamada LBS

1993’teki test amagh sistemlerin ilk baslangicindan ve 1997°deki standardin
ortaya ¢ikmasindan sonra, standardin pratikte uygulanmasi ¢ok kisith idi. Baslica
nedenleri,

¢ L BS ekipmanin seri tiretimini yapmak i¢in traktor iireticilerinin sinirl istegi,

¢ LBS uyumlu is denetleyicisine sahip az sayida makine,

¢ Uyusmazliklar,

e Standarttaki yetersiz tanimlamalar,

¢ GPS bilgisinin dogrudan entegre edilememesi,

e Sabit ve tagimir ekipman arasinda veri aktarimi kodlama sorunlari,

e Yetersiz is denetleyicisi tanimi,

¢ Faydali kullanim i¢in gerekli ekonomik ve ekolojik baskinin yetersizligi ve

o Eksik test imkanlar1 ve belgelendirme prosediirleridir.

Agustos 2004 itibari ile pazardaki yaklasik 20.000 traktor LBS ile donatilmist.
Muhtemelen bunlarin kiigiik bir yiizdesi (yaklasik 6.000 LBS terminali) aktif olarak
kullanilmaktadir.

Bununla birlikte LBS makine kontrol diizeninde yeni bir gelisme yasanmustir.
Bu amagla makine iireticileri traktorlerde LBS iletisimi ve elde tasimir LBS
terminalini kullanmaktadir. Silaj makineleri, giibreleme makineleri, ekim makineleri
ve pulluklar igin gelistirilen ¢6ziimler uygulamada kullanilmaktadir.

7.1.4 1SOBUS

Gec kalinsa da tarimda elektronik ve bilgi teknolojisinin 6nemi, uluslararasi
alanda onaylanmistir. 1988°deki ilk goriismelerin sonrasinda tamamiyla tarim ve
ormanciliktan sorumlu 23. teknik komitenin (ISO TC 23/SC 19) liderligi altinda
1991 yilinda uygun bir alt komite (SC 19) olusturulmustur. 19. alt komite igerisinde
tasinir tarim makinelerinde elektronik uygulamalarla ilgilenecek ayri bir ¢alisma
grubu (WG1) bulunmaktadir. Katilimer iilkelere (Danimarka, Almanya, Fransa,
Ingiltere, Hollanda, Kanada ve ABD) uygun olarak asagidaki tanimlamalar LBS DIN
9684’ten farklidir:

¢ Genigletilmis 29 bit tanimlayict kullanan CAN2.0B [14] protokoliiniin

kullanilmast,
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¢ BUS hizinin 250 kbit/s degerine ¢ikarilmasi,

e Standardin ¢ok pargali olarak yapilandirilmast,

e Miimkiin oldugu her yerde ISO OSI [15] temel referans modelini

benimsemek,

e [1gili standardi, SAE J1939 [16] ile birlikte ¢alisabilecek sekilde tanimlamak,

e Farkli siniflar i¢in traktér ECU gorevlerinin tanimlanmasi ve

e Ozel mesaj tiplerine izin verilmesi.

Bilgi sisteminin tarima adaptasyonu agisindan, DIN 9684’{in fonksiyonelligi,
ISO11783 tarafindan degistirilmeden kabul edilmistir. Yeni, daha karmasik
ISO11783 standardi [17], kisa ismi ISOBUS olarak kabul edilmistir.

I1SO 11783’teki Tanimlamalar
Standadin temel yaklasgimi OSI referans modelini takip etmektedir. Ancak
farkli fonksiyonellikler standardin farkli bolimlerinde bulunmaktadir.

Boliim 1: Genel Standart
Bu boliim standardin temel tanimlamalarini igerir, ayni zamanda ana islevleri
ve teskilat yapisim1 karakterize etmektedir. Standartlasmanin sonunda bu boliim

tamamlanarak yayinlanacaktir.

Boliim 2: Fiziksel Katman
Bu boliim donanim (Sekil 7) tanimlamalarii agiklar. Veriyolu yapisinin ana

karakteristigi sunlardir:
¢ Boliim bagina BUS uzunlugu en fazla 40m,
¢ BUS’1n genisletilmesi boliimden boliime kopriiler tizerindendir,
e Saplama uzunlugu en fazla 1 m,
¢ ECU uzakligi en az 0.1m,
¢ Boliim basina en fazla 30 ECU,
e Toplamda en fazla 254 ECU ve
e Kablo (ortam) dortlii biikiimlii, korumasiz, 75 ohm empedans, 2 sinyal
kablosu, 2 BUS sonlandirici kaynak kablosu.
Konnektorlerin ana karakteristikleri sunlardir:
e Tarim makinesi BUS’1: ¢ikis konektorii 9 kutuplu ve besleyici hatls,
¢ BUS uzantisi: veri beslemesine sahip 9 kutuplu,
¢ Kabin fisi: terminal baglantisi i¢in 10 kutuplu,

480



Makine ECU ve Makine alt
koprusu ag veriyolu

Ek&

|
Gorev Iécintmldr T
- Yonetici bilgisayari——_. T
29 gegkygm 4 aps |- ‘“\\\
——1
N \, Traktor
- ECUs0 =
{ J Aski H Aktarma[ | i ‘ Moltor I\\
¥ N A
ryol -

Makine
ECUsu

Sekil 7. Bir traktoriin ISOBUS yapisi ve ¢ekilen tarim makinesi [18].

¢ ECU fisi: ECUdan BUS yapiya kadar 6zel yapim,
e Teshis: 9 kutuplu (not: fis baglantis1 ISO 11783-2’ye goredir).
Ayrica standardin bu boliimii veriyolu arizasi ve ariza gidermeyi de diizenler

Boliim 3: Veri Bagi Katmani

Temel protokol, CAN 2.0b olarak belirlenmektedir. Kamyon ve otobiis
uygulamalar1 ve arazi tasit (tarimsal) uygulamalar1 arasinda uyumlulugu garanti
etmek icin mesaj gerceve bigimi SAE J1939 ile uyumlu hale getirilmistir. Tim
bilgiler protokol veri birimine (PDU, Protocol Data Units) entegre edilmistir. Tek bir
PDU, kendisinin yorumlanmasi i¢in anahtar rol oynayan 7 alandan olugmaktadir.
Tanimlayiciya ait alt1 alan; oncelik, rezerve edilmis, veri sayfasi, PDU formati, PDU
ozelligi ve kaynak adresleridir. Veri alani olarak isimlendirilen yedinci alan, tek bir
CAN mesajiin 64 bit veri alani igerisinde kalmaktadir. PDU’lar i¢in 8672 farkli
olasilik, PDU1 ve PDU2 olarak iki gruba ayrilmistir (Sekil 8).

480 farkli PDU1 kullanildiginda hedefe 6zel ve global adreslemeye izin verilir.
PDU2 kapsamindaki 8192 olasilik, global mesajlar olarak sadece parametre
gruplariyla iletisim i¢in kullanilabilir. PDU’larin islenmesi igin prosediirler,
yanitlama yonetimi, cevap zamanlar: (<200ms) veya bekleme periyodlar1 (1250ms)
belirlenmistir. Simdilik bes mesaj tipi desteklenmektedir.

e Komut: Kaynaktan belirli ya da global bir hedefe (6rnegin, iletim kontrolii)

olabilir;

e Istek: Global veya belirli bir hedeften bilgi isteme yetenegi saglar;

e Yayin/Cevap: Bilgi yayimi veya bir komuta veya istege cevap olabilir;

¢ Onay: Mekanizma ile el sikismayi saglar;
e Grup Fonksiyonu: Ozel fonksiyon gruplar igin kullanilabilir (6rnegin; &zel
fonksiyonlar, ¢coklu paket iletisim fonksiyonlar1 vb.)

481



1 1 1 1 11 1 1 1T T T 1 1 1 1 1 11
PIPIP|RID PDUya ait Grup uzantisi Kaynak adresi
| I R N T N |

Kaynak Adresi

Oncelik Tanimlamalar
Gonderen
T T T 1T T T 7T
PIP|IP|RID PDUya ait Hedef Adres Kaynak Adres
| NS SN W Y NN TN N U NN N (NN NN [N NN S S S N S — —
PDU1

Sekil 8. ISOBUS tanimlayici yapisi [18].

Boliim 4. Ag Katmani

Standardin bu bolimii, iletisim agindaki farkli boliimler arasindaki veri
aligverisi ic¢in gerekli kurallari, gereksinimleri ve ozellikleri belirler. Ana odak
noktasi, ag ara baglant1 birimlerinin belirlenmesi ve onlarin gorevleri lizerinedir. Bu
gorevler arasinda; mesaj yonlendirme, filtreleme, adres g¢evirme, yeniden mesaj
olusturma veya veritabani sayilabilir. Dahas1 tekrarlayici, koprii, yonlendirici veya
gecityolu gibi farkli ara baglanti birim tipleri ve sorumluluklari netlestirilmistir.
Tipik bir 6rnegi traktéor ECU’sunun kapsamidir (Bolim 9 Traktor ECU’ya
bakilabilir).

Béliim 5: Ag Yonetimi

Ag yonetimi; ag igerisinde her bir ECU’yu 6zgiin tanimlanabilir iiye olarak
kurmak i¢in adres, tip ve isim idaresi alanlarmin tiimiinii kapsamaktadir. Biitiin
onemli prosediirler, anlagmalar ve kuyruklar burada tanimlanir. Bu uygulamalara
ornek olarak; isim Ozellestirmeler, isim alanlari, adres yOnetim mesajlart ve
prosediirleri, ECU tipi (standart, teshis/gelistirme araci, ag ara baglant1 birimi), ECU
adres tipleri (ayarsiz, yardimla, komutla veya kendi ayarlanabilen adres), ag iletisim
baslangi¢ hizmetleri ve ag fonksiyonelligi sayilabilir.

Béliim 6: Sanal Terminal

Bir sanal terminal (VT, Virtual Terminal), diger ECU’larin operator ile
etkilesimini saglayan grafik ekran ve giris fonksiyonlarina sahip bir ECU’dur. Sanal
terminal, bilgi gosterme ve kullanicidan veri almak amagli tasarlanmistir. Veriyolu
trafigini miimkiin oldugunca azaltmak icin nesne tabanli bir arayiiz protokolii
tasarlanmistir. Gerekli bazi istisnalar disinda VT nin kullanici arayiiziiniin tasarimi
degil sadece fonksiyonlar1 tanimlanmistir. Fiziksel boyutlari, ¢oziintirliik, yerlesim,
grafik ekranda gosterim bi¢imleri, tasarimcinin 6zgiir kararina birakilmistir.

Bagli ECU’lardan gelen bilgiler, veri maskeleri, alarm maskeleri ve tus

maskeleri ile tanimlanan ekran alaninda gosterilir. Bu maske verileri, beraberce
nesne havuzunu olusturan nesne tanimlamalar1 igerisinde barmdirilir. lk
etkilesimden once nesne havuzu, ya CAN veriyolu iizerinden ya da bazi diger araglar
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tizerinden VT ye yiiklenmelidir. Farklt maskeler arasindaki bir degisim tek bir mesaj
ile baslatilabilir.

Standardin bu bolimii; ekran tasarimi, tuslar, gezinti metotlari, yazim
metotlari, kontrol metotlar1 ve ek kullanim metodu gibi konulari i¢ceren uzantilarla
birlikte LBS DIN 9684 igerisindeki tanimlamalara karsilik gelmektedir.

Boliim 7: Taruim Makinesi Mesaj Uygulama Katmani

Standardin bu boliimii, tarim uygulamalarina 6zgi belirli bir uyarlama ve
uzantiya sahip SAE J1939/71 ile yakindan iliskilidir. Ayrica sinyal konnektoriiniin
(ISO 11786) tiim ozelliklerini kapsamaktadir. Genis bir veri tipi aralifi ve uygun
CAN mesaj formatlar1 burada tanimlanmistir. Bunlar zaman ve tarih, hiz, mesafe ve
yon, kontak anahtarmin durumu, gii¢ bakimi, makine durumu (park hali, ulagim, is),
NMEA 2000 [19]’a goére navigasyon parametreleri, aski ve kuyruk mili
parametreleri, valf kontrol verisi, dil ve birimler, aydinlatma verisi, siire¢ verisi ve
uzaktan traktor kontrol mesajlaridir.

Boliim 8: Giic Aktarim Mesajlar
Gili¢ aktarim mesajlari, SAE J1939 standardindaki tanimlamalara denktir. Bu

yizden bu bolim sadece SAE J1939 standart belgesine karsilik gelen c¢apraz
referansa sahiptir. Araglara 6zgii tiim veri mesajlari, ayarlamalar ve fren ayarlar1 ve
calistirilmasi, boyutlar, yakit, tasit elektrigi, yiikleme, motor giicii, motor hizi, tork ve
diger parametreler burada belirlenmistir.

Boliim 9: Traktor ECU ’su

ISOBUS agina sahip bir sistem {izerinde traktor ECU’su, traktor veriyolu ile
makine veriyolu arasinda gegityolu gorevini yiiriitir. Traktor ECU’su, makine
veriyolu lizerinde agdaki diger tim ECU’larla ayn1 olmali ve VT’yi girisi diger

makinelerle ayni olmalidir. Ag ara baglanti birimi olarak traktér ECU’su, ayrica
stire¢ verisini ve traktdr veriyolu mesajlarini da uygun parametrelerle ¢evirmekten
sorumludur.

Traktor ECU’su smiflara ayrilmistir. Bir traktor sinifi, agdaki diger tiyelere
saglanabilen desteklenen en az bir mesaj kiimesini tanimlar. Ug ana traktdr makine
arayiizii sinifi vardir:

o Simif 1: Bu ozellikteki bir traktor ECU’su, temel ag destek arayiiziine ve

sinyal konnektorii (ISO 11786) ile benzer baska dahili temel traktor

Olctimlerini saglar. Gii¢ yonetimini destekler, dile ait parametreleri saklar ve

traktor aydinlatma kontroliine imkan verir.

o Sinif 2: Simif 1 mesajlarina ek olarak, sinif 2’nin 6ne ¢ikan baslica 6zellikleri

sunlardir: zaman ve tarih, toprak ve tekerlek mesafesi uzakligi ve yonii, arka

¢eki bilgisi, tim makine aydinlatma mesaj seti ve yardime1 valf durumudur. Bu
cok yonlii makine kontroliine ve giivenlik stratejisine imkan vermektedir.
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o Simif 3: Bu simifa ait traktor ECU’lari, tarim makineleri veri yolundan

komutlar kabul etmektedir. Ozellikle arka aski, kuyruk mili ve yardime1 valf

kontroliine ait temel komutlar islenmelidir. Boylece makine, istenen gii¢

kaynag1 ve aski pozisyonu kontroliinii yapabilir.

Traktor, tarim makinesi veriyoluna navigasyon bilgisi sagliyorsa (N) veya O6ne
takilan tarim makinesine bilgi veriyorsa (F), Ozel harfler sinif numarasina
eklenmelidir.

Boliim 10: Gorev Denetleyicisi ve CYBS Veri Degisimi

Bu 6zel standart ISOBUS igerisinde gorev yonetimini tanimlamaktadir. Bu
sekilde gorev terimi bir alanda veya bir miisteri iizerinde isin icra edilmesi olarak
tanimlanir. Mobil makine kontrol sistemi (MICS, Mobile Implement Control
System)’'ndeki gorev denetleyicisi, siire¢ verinin gonderilmesi, alinmasi ve
girilmesinden sorumlu bir ECU’dur. Diger bilesen, gorevlerin olusturulmasi igin
gerekli olan ve uygun bir yazilimla sabit bir ¢iftlik bilgisayarindan olusan Ciftlik
Yénetim Bilgi Sistemi (CYBS)’dir.

Bu standart, gorev denetleyicisi ile ECU’lar arasindaki iletisim igin gerekli
istekleri ve servisleri tanmimlamaktadir. Ayrica, ¢iftlik yonetim bilgisayar1 ile
haberlesecek veri bigimi (ISO 11787’ye gore ADIS s6zdizimi), kontrol i¢in gerekli
hesaplamalar ve ECUya gonderilecek mesaj formati belirlenmistir.

Gorev yonetimi asagidaki is akisina sahiptir:

1.CYBS kullanarak tarla gérev ve/veya operasyonlarini planlamak;

2.Gorev verisini MICS igin gerekli veri bigimine doniistiirmek;

3.MICS iizerinde gorev verisini, gorev denetleyicisine iletmek;

4.Gorev denetleyicisi siireg veri mesajlari yardimiyla tarim makine kontrolii i¢in
gorev verisini kullanir;

5.Gorev denetleyicisi eszamanli olarak gorev icra verisini toplar;

6. Toplanan verinin CYBS bilgisayarina transfer edilmesi ve

7.0Ortaya ¢ikan gorev verisinin ¢evrimi ve degerlendirilmesidir.

Yakin gelecekte veri transferi sozdiziminin ADIS’ten daha genis tabanli
Genisletilebilir Isaretleme Dili (XML, Extensible Markup Language) olarak
degistirilmesi planlanmaktadir (Boliim 7.1.5’e bakilabilir).

Boliim 11: Veri Sozliigii

Tasinir tarimsal veri sozIligli; tim veri nesnelerinin ve onlarm veri
elemanlarinin bir listesidir. Bir veri elemani; dznitelik veri formati, uzunluk, ondalik
basamak sayisi, birim ve iletisim yoniinii i¢ine alan bir bilgi birimidir. Tarimda ve
ormancilikta kullanilan 16 gesit tarim makinesinin her biri ig¢in, bir tablo tizerinde
veri elemanlar1 tanimlanmis ve olusturulmustur. Bu 16 gesit makine; traktor, toprak
isleme makineleri, ikincil toprak isleme makineleri, dikim/ekim makineleri, giibre
makineleri, ilaglama makineleri, hasat makineleri gibi farkli cihaz siniflarina (1SO
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11783-1, Ek B, Tablo B4) karsilik gelmektedir. Herhangi bir tablo, 16 satir ve siituna
sahip oldugundan, her bir cihaz smnifi i¢in 256 olas1 veri eleman1 vardir. Tek bir veri
elemani, karsilik tablosundaki satir ve siitun numaralarindan elde edilen bir numara
ile tanimlanir. Bu mantiksal yapidaki tablolar, ag icerisinde siire¢ veri iletisimi i¢in
bir anahtar elemandir.

Veri sozligi, orijinalinde DIN 9684 igin gelistirilmis ve belirlenmis fakat
ayrica ISO 11783 i¢inde benimsenmistir.

Boliim 12: Teshisler

ISO 11783’iin teshis bolimii gelisme asamasindadir. Yeni olusturulmus bir
gdrev birimi, bu alan i¢in tiim ihtiya¢ ve gereksinimleri saptamaktadir. Onemli bir
konu, ISO 11783 Béliim 2’deki tanimlamayla yapilan karsilastirmada, genisletilmis
pin yerlesimine sahip bir teshis konnektoriiniin tanimlanmasidir.

e I
Traktor | Tarim Makines: 1 Tarim Makines: 2
ECU 1 ECU 2
11783 11783 Otomatik | ECUn |
Bolim2 Bolum2 sonlandinct | Sézr'fz Otomatik
Ty —I]F Af bgliz ﬁg‘;;‘f{'ém | sonlandirici Veriyolu
Opsiyonel Verivolu=—] | bias devresi konektor
otomatik ksl il | baglantlsn
sonlandirici | baglantis
bias devresi = Kabln igi veriyolu | I ag |
~ konektoru 1

‘Iz [y 0

Tarlm rnakmesw veriyolu
Hata - l“ Traktor
konektori > ECU
Traktor veriyolu

|
|
|
|
Oé)swonel . S | 11783
|
|
|
I

—

-
I
I
I
I
|
|

Iall ECU n-1f ECU n-2]
11783
ip ECU B ] Balim2 Balim2
. konektdri A g
T A h
ECU X ECUZ Il Standart konektorler
11783 11783
Balim2 EngEV Balum2 77 Opsiyonel standart konektorler

b1s39/11 [ standart disi 6zel konektérler

Sekil 9: Bagl1 aglarda hata teshis sistemi.

Tam sistemi, ISO 11783’1i ve tarim ve ormancilikta kullanilan diger standart
aglar1 desteklemelidir (Sekil 9).

Ag iizerinde kullanilabilen teshis protokolleri, KWP 2000 (Keyword Protocol
2000 ve ISO 14230 [20]’e bakilabilir), ISO 157658 [21] ve J1939-73 (Uygulama

katmani teshisleri)’dir.

Béliim 13: Dosya Sunucusu

Bir dosya sunucusu, ag iizerindeki tiim denetleyicilere depolama imkani
saglayan tasinir tarim makinesi veriyoluna bagli, bagimsiz bir ECU’dur. Bu dosya
sunucusu, yonetim bilgi sistemine tek bir gecityoluna sahipken, genisletilmis gorev
kontroliinii yapabilir. Standardin bu boliimii; genel mesaj formatini, dosya veri
formatin1 ve veri iletim kontroliinii belirlemektedir. EK olarak komut gruplari, komut
fonksiyonlar1, bayraklar, tutucular gibi 6zel parametreler veya dosya ve dizin
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oznitelikleri burada tanimlanmistir. Kapsamli bir mesaj havuzu, diger ag
diigiimlerinin dosya sunucusuyla iletisimine ve dosyalarin ve igeriklerinin ele
alinmasina imkan tanir.

Dosya sunucu oOzellikleri gozden gegirilmekte olup heniliz resmen
yayimlanmamastir.

Uygulamada ISOBUS

Tiim ISO 11783 standardr oldukca genis ve karmasiktir. LBS (DIN 9684) ile
karsilastirildiginda baslangig ve gerceklestirmenin bir hayli zaman alacagi
sOylenebilir. Standart caligmalarindan 12 yil sonra 3 asamali bir gelisme
Ongoriilebilir.

1. Minimum Standart: Alman standardi LBS (DIN 9684)’nin aksine, ISOBUS
tim diinyanin kabul ettigi bir standart olacaktir. Muhtemelen uygulamalar, kendi
iletigsim kabiliyetleri konusunda minimum uyumluluk seviyesine sahip olacaktir.

Boylece ISOBUS uyumlu ECU’lar:

¢ Baslangic ve ag giris islemlerini garantiye alacaktir;

¢ Temel mesajlar1 ele alabilecektir;

e Siire¢ verisinin sinirl1 bir kiimesini ele alabilecektir ve

¢ VT lizerinde araylizsiiz veya basit bir arayiize sahip olacaktir.

2. Traktér ECU’su: Pazarlama felsefesine dayanarak traktor treticileri, farkli
ekipman siiriimlerini tesis edeceklerdir;

e Standart traktorler i¢in uygulama seviyesi 1;

eKomple iiriin araligmmi iireten bir ¢ok {iretici tarafindan secilecek olan

uygulama seviyesi 2 ve

e Tarim makinesi kontrolii i¢in genel ozelliklere sahip, yiiksek teknolojili

traktorler i¢in uygulama seviyesi 3.

3. Ozel Sistemler: ISOBUS’ta &zel mesajlarin birlestirilmesiyle, komple
sistemleri  ireten  imalatgilar,  diger  imalat¢ilarin  yaptigi  ekipman
kombinasyonlarindan daha akilli makine ve ekipman kombinasyonlarina ait tasarim
fikrini gerceklestirebilir. Ozellikle birka¢ kiiresel oyuncuya karsi, iireticilerin
konsantrasyonundan dolay1 bu tiir ¢dziimlerin baskin olmas1 beklenmektedir.

7.1.5 Standart Veri Transferi

Elektronik siire¢ izleme ve kontrol sistemleri; siire¢ durumu izlemede, siireg
verilerinin toplanmasinda, kontrol degiskenlerinin siirece servis edilmesinde, global
gorevlerin komuta edilmesinde ve tani islemlerinin icrasinda, yonetim sistemleri i¢in
bir bilgi kanalina sahip olmalidir. Gerekli baglantilar ¢evrimic¢i ya da c¢evrimdisi
biciminde, genis aralia sahip bir standart arayiiz lizerinden gergeklestirilebilir.
Aslinda iireticiden bagimsiz bilgi degisimi i¢in bu arayiizler, iletilecek verinin agik
tanimlanmasini ve uygun sozdizimini gerektirir.
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Ozel Protokoller

Kapali ¢gevrim kontrol sistemleri, hemen hemen yalnizca 6zel protokole sahip
standart arayiizleri kullanmaktadir. Noktadan noktaya baglantilar, genelde RS232
[22] veya RS485 [23] tabanli yildiz topolojisine sahiptir. Daha karmasik sistemler,
endiistriyel haberlesme sistemlerinden faydalanir.

Standart Protokoller

1980’lerde Hollanda, ciftlikte veri transferi i¢in ilk tarimsal standardi gelistirdi.
Uluslararast ISO 11787 standardi; “yonetici bilgisayar1 ile siire¢ bilgisayarlar
arasindaki veri degisimi-Veri Degisim S6zdizimi” noktadan noktaya baglanti igin
tarimsal veri degisim sézdizimi ADIS [24]’1 tanimlar. Burada veri transferinde
alfaniimerik veriler i¢in ASCII dosya formati kullanilir. Taginan verinin
karakteristigi veri sozligiinde (DD, Data Dictionary) belirlenmek zorundadir [25]:

« 8 bit ASCII kodu;

e Satir formati;

o Ayrilmis 6zel karakterler ve

e [1k satirda belirli tanimlamaya sahip sira tipleri.

Her bir sira tipinde ikinci satir durum karakterini belirler. Sonraki karakter satir
tipinde tanimlandig1 iizere igerigi gosterir. Her bir satirin ASCII karakterlerinden
Satir bast <CR> ve Satir Beslemesi <LF> karakterleri ile kapatilmasi genelde
gereklidir. Uygulamada ADIS dosya formati, iyi tanimlanmis sozlikleri ile
hayvancilik alaninda kullanilir.

XML

Genisletilebilir Isaretleme Dili (XML), 1986°dan beri 1SO8879°un devanudir
ve veri sunumu i¢in evrensel bir kavrami temsil eder. XML, ilk versiyonlarindan
farkli olup daha ¢ok pratik kullanima yoneliktir. Belgeleri, mantik yapilarini, fiziksel
yapilari, uygunluk kontroliinii ve gosterimi tanimlar.

XML belgelerini okumak ve yazmak icin XML processor denilen yazilim
modiilii gereklidir. Uygulamanin bir pargasi olarak bu modiil, taginan veri ig¢in
gerekli arayiizii sekillendirir.

XML; Microsoft ve UNIX tarafindan desteklenir. HTML dili, WWW
kapsaminda biiyiik bir uygulama alan1 bulmus ve bu sebeple tarimsal uygulamalar
i¢in biiyiik bir onem arzetmektedir.

7.1.6 Ciftlik Veriyolu

Ciftliklerde elektronigin kullanimi, 1970’lerde siit inegi yemlemesi ve domuz
ve kiimes hayvanlart yetistiriciligindeki iklimlendirme kontrolii alanlarinda
baslamistir. Cesitli kiiclik iireticiler tarafindan yapilan bagimsiz gelismeler, 6zel
coziimlere yol acti. Buna paralel olarak kisisel bilgisayar (PC) ciftlik yOnetim
gorevlerinde kullanilmistir. Proses denetleyiciler ve yonetim bilgisayarlar1 arasindaki
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veri aktariminin standartlastirilmasi i¢in Almanya’da yapilan diinya c¢apindaki ilk
yaklasim, bilginin eksik degerlendirilmesi ve sistem saticilar1 arasindaki rekabet
yiiziinden basarisiz oldu [3]. Buna karsilik Hollanda’da, ADIS ile ¢ift¢i ve
hayvancilik organizasyonlar1 arasinda yapilan veri transferi ¢aligmalarinda basari
saglanmistir.

Ayrica hayvan Kimliklendirmesinin standartlastirilmasi amaciyla yapilan
birlesik Avrupa girisimi basarili olmustur. Bir¢ok sebepten dolayi standartlagtirma
icin acil bir ihtiya¢ ortaya cikmustir. Bu sebepler arasinda; birim sayilarinin ¢ok
olmasi, diinya c¢apinda pazarlama stratejileri, siire¢ kontrol, hayvan izleme ve
veteriner bakimiyla ilgili kullanimlar ve mevcut damizlik organizasyonlarinin biiyiik
ilgisi sayilabilir. Bu 1996°da ISO 11784°de belirtilmis ve kodlanmustir [27].

Hassas Hayvancilik

Bugiin hayvancilikta elektronik uygulamalari, c¢ok yiiksek bir seviyeye
ulagmistir. Bunlar tiim hayvan tiirleri ve tek bir hayvan kimliklendirmeden tiim ticari
islemlere kadarki bir araligi kapsar. 1. Avrupa Hassas Hayvancilik Konferansi
kapsaminda ilgili gruplar arasinda ortak bir hedef olusturmak miimkiin olabilirdi
[28]. Fakat bu konferans kapsaminda, kayip bilgi ara baglantis1 yiiziinden meydana
gelen eksikliklere dikkat ¢ekilmistir.

Hayvancilik Ag

Mart 2003’te ISO’nun TC23/SC19/WG2 nolu onayiyla bir ¢alisma grubu
olusturulmustur. Bircok konuda belirli bir anlayis seviyesine ulagilmistir (Sekil 10).
Bu konular; imalatgidan bagimsiz BUS sistemi yoluyla siire¢ denetleyicilerinin
baglanmasi, agin fiziksel tasariminin tanimlamasi, Tarimsal Veri Eleman1 Sozciigii
(ADED) [25] iletisim kavramimin XML ile transferi ve kapsamli bir veri sézligiiniin
hazirlanmas1 hakkindadir. ISO17532 [29] standardinin gelistirilmesiyle kayip bilgi
ara baglantis1 gelecek bir kavrama aktarilmalidir.
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Sekil 10. ISO 17532 hayvancilik (NLF) ag1.
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