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OZET
AT GOZLEM VE PERFORMANS OLCUM SiSTEMI

Bulug, sahip oldugu sensorler ve moddller sayesinde at ve binicilerin

dlcimlerini alarak bilgilendirmeler yapan at gézlem ve performans dl¢clim sistemi ile

ilgilidir.
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ISTEMLER

1. At gozlem ve performans olcim sistemi olup, 6zellidi; akilli nal moduld, hassas

¢oklu konum ve hiz modulud, ¢cevre kamera modulu, cilt yuzeyinden ve terden
02(oksijen), CO2(karbondioksit), su derisimi, laktat, glukoz degerlerini dlgerek
bu veriler diger modullere aktaran vicut kimyasallan izleme modulu, atin ve
binicinin goévde ve uzuv  vektorleri/dizlemleri  ivme/meganeto/gyro
sensérlerinden gelen veriler ile hareket sirasindan daha dnce veri tabanina
kayith dlcumleri kontrol ederek uyari modulini aktive eden binici performans
ve risk izleme moddli, performans ve genel durumun 24 saat verisini toplanip
analiz edilerek atin kosu performansi Uzerine kantitatif ve kesin bilgilerin elde
edilmesini, vlicut 1sisindaki degisimler, rektal termometre ile viicut 1sisi
dlgimunu infrared yoéntemiyle temassiz ve otomatik olarak saptayan tam
zamanh performans moduld, 3d hassas biyomekanik moddll, hassas ve
yuksek gurlltt bastiran at ses kayit moduld, binici kosu buton moduld, at ve
binici kimlik tanima moddla, atlarin yaris ve risk performanslarini, diger
modlllerden ve veri tabanindan gelen verilerle birlestirilerek yaris sirasindaki
performansin yiksek dogrulukla tahmin edebilen hassas performans tahmin
modull, uyart moduli, beslenme ve ila¢ takip modull, kalp saghdr denetleme
moddlli, nal-toynak izleme modull, statik biyomekanik modUll, bilgisayar
modulu ortam konum ve hiz modulu icermesi ile karakterizedir.

. Istem 1’de bahsedilen akilli nal moduili olup, 6zelligi; birbirine baglanarak tek

bir nal olabilen inceltiimis en az iki adet nal arasinda,

En az bir adet ivme/magneto/gyro-sensorler,

Strain ve loadcellerinden en az birini,

En az bir adet hafizali bataryal ve wireless 6zellikli mini bilgisayar,

En az bir adet mikrofon,

En az bir adet ide kamera,

En az bir adet nal Gzerinde optik ve elektriksel veri aktarma ¢ikisi pargalarini

icermesi ile karakterizedir.

. Istem 1'de bahsedilen Hassas Coklu Konum Ve Hiz Modiil olup, ozelligi; GPS,

GLONASS, Galielovs uydu alici parcalarindan en az birini ve bu verileri analiz
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eden en az bir adet bilgisayar, data modulu, veri iletme modula parcalarini
icermesi ile karakterizedir.

Istem 1'de Cevre Kamera Modiilli olup, 6zelligi; en az bir adet video kamera,
RF gu¢ sensoru, bilgisayar ve veri aktarma parcalanni icermesi ile
karakterizedir.

Istem 1'de bahsedilen 3D Hassas Biyomekanik Modilii olup, 6zelligi; atin
yonu ve vlcudun uzuv Konum ve vektorleri, eklem agilarinin U¢ boyutlu bilgisi
saptayan ve hassas ¢oklu konum modull ve diger modillerden gelen bilgiyi
birlestirerek atin  ve binicinin  biyomekanik modelini  olusturabilen
ivme/acgi/manyetik alan olger IR sensori, EKG, EMG dlger sensorlerini
icermesi ile karakterizedir.

istem 1'de bahsedilen Hassas Ve Yiiksek Giiriilti Bastiran At Ses Kayit
Modulu olup, ozelligi; en az iki adet hassas ve c¢oklu mikrofon ve
ivme/magneto/gyrsocope modulu icermesi ile karakterizedir.

istem 1'de bahsedilen Binici Kosu Buton Moduili olup, ozelligi; binicinin butona
basis zamanlamalari kaydeden, binici tarafindan isaretlenen kosu parcalarninin
zamanlamasi hakkinda bilgi veren buton icermesi ile karakterizedir.

istem 1’de bahsedilen At Ve Binici Kimlik Tanima Modiil(i olup, ozelligi; retina
tanima, RFID cipleri, bilgisayar ve veri iletimi parcalarini icermesi ile
karakterizedir.

istem 1’de bahsedilen Uyarn Moduli olup, dzelligi; en az bir adet titresim
unitesi, ses c¢ikarma Unitesi, gorsel efekt Unitesi pargalarini icermesi ile

karakterizedir.

10.istem 1’de bahsedilen Beslenme ve ilac Takip Modila olup, ézelligi; akilli su

11.

icme kabifyalagi, akilh yem yeme kabi ve RFID isaretli gida/sivi paketlerini
izleyen sivi/fhacim sensoérleri, agirlik dlgim ve degisim sensorleri, kuvvet ve
basing sensoérleri, video kameralar ve yarista ne kadar sivi kaybettigi, yars
oncesi yeteri kadar sivi ve enerji alip almadigl otomatik ve gergek zamanli
olarak saptayan yazilim igermesi ile karakterizedir.

istem 1'de bahsedilen Nal-Toynak izleme Modiilli olup, dzelligi; at agirhg ve
gercek zamanh vektdrel yere vurus kuvveti otomatik olarak belirflenip yurlyus
ve kosudaki dizensizlikler, agirlik kayiplar, sicak havalarin etkisinin

dlglimleyen kuvvet ve basing sensorleri icermesi ile karakterizedir.
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12.istem 1’de bahsedilen Statik Biyomekanik Modiili olup, dzelligi; EMG, video

kameralar, kuvvet platformlari ve ek olarak Nal-Toynak modulinu icermesi ile

karakterizedir.
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TARIFNAME
AT GOZLEM VE PERFORMANS OLCUM SiSTEMI

TEKNIK ALAN
Bulug, sahip oldugu sensérler ve moduller sayesinde at ve binicilerin
Olcimlerini alarak bilgilendirmeler yapan at gozlem ve performans olglm sistemi ile

ilgilidir.

ONCEKI TEKNIK

Atlar, ilk evciltildigi donemden itibaren binmek, eti ve sitiinden faydalanmak
icin kullanilmistir. Gunumiuizde ise genellikle kirsal alanlarda is, sehir yasaminda ise
spor amagh kullaniimaktadir. Spor amach kullanilan atlarda ki ozellikle yaris atlarinda
performans degerlendirmeleri cok énemli yer tutar. Bilinenin aksine at yarislari, bahis
oynayan Kkisilere para kazandirmaktan ¢ok, atlarin 1slahi ve kosu performanslarini
geligtirmeye yonelik bir organizasyon turudur. Atlarda ve oOzellikle yaris atlarinda
performans degerlendirme kriterleri, belirfli bir mesafeyi ne kadar zamanda kostugu,
kosu esnasinda anlik ve total hiz saptamalar gibi degisik yontemlerle olgiimektedir.
Ancak bilindigi gibi bu degerlendirmeler ve performans kriterleri daha birgok
parametreye de baglidir ayrica bu veriler es zamanli ve birbirleri arasinda bagil
dederlendirimek zorundadir. Su an igin birbirinden badimsiz parametreleri
degerlendirecek ve Ozellikle dortnala kosan atlarda pratik olarak kullanilabilecek bir
cihaz ve yazillm bulunmamaktadir. Sektorde kullanilan cihazlardan alinan veriler,
genelde treadmill (kosu bandi) uygulamasi esnasinda gerek gercek zamanli, gerekse
de kayit edilmesi sonrasi degerlendiriimektedir. Fakat antrenman esnasinda kosu
pistinde, diger atlarin varligi, jokeyin ata tutum ve davranislar, ¢evresel faktorlerin
(hava kosullar, pistin kum ya da ¢im olusu vb.} canh lGzerine etkileri gibi birgok
dedisken de isin icine girmektedir ve bu parametrelerin performans Uzerine etkileri
bilinmemektedir. Patentini almayi planladigimiz ve Uretecedimiz cihaz vasitasiyla bu
problemlerin tamamen ortadan kalkmaktadir.

Bulusumuzdan &nce vyukarda belirtilen teknik soruna ¢ézim olarak,
parametreler tekil olarak distndlup onlara gore dizayn edilmis cihazlarla yapihyordu.
Hiz, ivme gibi parametreler, GPS sistemi ile galisan, jokeyin bilegine takilan ve
insanlar i¢in Uretilmis bileklikler vasitasiyla yapiliyordu. Yine treadmill (kosu bandi)
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testlerinde atlarin  kalp atimi ve solunumuna iliskin  parametreler ortaya
konulabiliyordu.

BULUSUN KISA ACIKLAMASI

Bulug; ivme olger, manyetometre, rotasyon Olger, doku kimyasal madde
sensorleri (laktik asit, glikoz, kan gazlari, pHvs), duslk ve veya viksek cergeve
hizlarinda kayit alan kameralar, on/offswitchleri, GPS (Global
PositioningSystem)/GLONASS/BeiDou/Galileo gibi uydu temelli konum bulma
sensorleri, elekirokardiyogram, elektromyogram, kuvvet sensoru, 1s1 sensord,
infrared foton sensérl, basing sensorl, ydz/uzuv tanima sensérll, géz tanima
senséry, stk sensorl, dinlenme degerlendirme sensdru, kimulatif radyasyon
sensoril, RFID sensodrlerinden en az ikisinin tek bir cihaz altinda toplanarak atin
gerek hareket (adeta, tins, kenter ve dortnala kosu tiplerinde) gerekse de tam
dinlenme halindeki verilerini o6zel vyazilmi sayesinde kaydederek, Kkantitatif

parametreler haline getirmektedir.

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMASI

Bulusg; ivme olger, manyetometre, rotasyon olger, doku kimyasal madde
sensorleri (laktik asit, glikoz, kan gazlari, pHvs), duslk ve veya yuksek cerceve
hizlarinda  kayit alan  kameralar, on/off  switchleri, GPS  (Global
PositioningSystem)/GLONASS/BeiDou/Galileo uydu temelli konum bulma sensorleri,
elektrokardiyogram, elektromyogram, kuvvet sensoéru, 1s1 sensédrd, infrared foton
sensord, basing sensorl, yUz/uzuv tanima sensoru, géz tanima sensord, Isik
sensoérd, dinlenme degerlendirme sensord, kumdlatif radyasyon sensoru, RFID
sensorlerindenen az ikisinin tek bir cihaz altinda toplanmasiyla ortaya cikan sistem
ile ilgilidir. Bu cihaz sayesinde atin gerek adeta, tins, kenter ve dortnala kosu
tiplerinde, gerekse de tam dinlenme halindeki verileri 6zel yazilimi sayesinde
kaydedilerek kantitatif parametreler haline getirilmektedir. Bu sayede atin
performansina iliskin veriler at sahibi ve veteriner hekimlerce, bilgisayar ve akilh
telefon ortaminda bilimsel olarak degerlendirilebilmektedir. Yine bu cihaz sayesinde
antrenman esnasinda jokeye iligkin veriler de kayit altina alinarak, olasi bir tehlike
aninda jokey haberdar edilmektedir.

GUnUimuzde atlarin beslenme, sivi alimi ve ila¢ takipleri hassas olarak

vapllamamakta, atlar kosu sirasinda ¢ok sivi kaybettiklerinden kosu sonrasinda
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damar yoluyla sivi ve elektrolit verilmesi s6z konusu olabilmektedir. Bu nedenle
bulugla atlarin gida ve sivi takipleri; RFID isaretli gida/sivi paketleri ve bunlari izleyen
sivifhacim sensorleri, agirhk olgim ve degisim sensorleri, kuvvet ve basing
sensorleri, video kameralar ve yazilimla yapilarak yarigta ne kadar sivi kaybettigi,
yaris dncesi yeteri kadar sivi ve enerji aldigi otomatik ve gergcek zamanli olarak
saptanarak gerekirse at sahibi, seyis, veteriner hekim ve binici uyarilmaktadir. RFID
otomatik yem ve sivi 6lgme sistemi; atin, yemin, seyisin ve binicinin Gzerinde bulunan
RFID etiket ve RFID okuyucular ile yapiimaktadir. Yakinlik seviyesi arttik¢a RFID
beslenme sisteminin daha dogru calismakta ve at Uzerine veya cevresine yerlestirilen
mini kamera ve mikrofonlarla kontrol ve glivenlik saglanmaktadir.

Bulustaki nallara ve/veya toynaklara takili kuvvet ve basing sensorleri ile at
agirhg ve yere vurus kuvveti otomatik olarak belirlenip yurlyus ve kosudaki
duzensizlikler, adirhik kayiplari érnegdin; kosuda ne kadar siviyl ne kadar zamanda
kaybettigi, sicak havalarin etkisi gibi bilgiler otomatik saptanip gerekirse at sahibi,
seyis, veteriner hekim veya binici uyariimaktadir.

insanlarda ayak saglidi icin kuvvet platformlar eskiden beri kullaniimakta ve
kisiye 0zgl ayakkabi tasarimi yapilmaktadir. Benzer sekilde atlar igin de hatali
nallama ve nalin ¢gikmasi, givisinin diigmesi/kaymasi gibi durumlar igin ayak ve nal
saghgr moduli ile nallama durumu ve ata etkisi izlenebilmekte; gerekirse at sahibi,
seyis, veteriner hekim veya binici uyariimaktadir. Bunun igin kuvvet sensérleri, kuvvet
ve basing platformlari, video kameralar ve ivme, rotasyon ve manyetik alan sensorleri
kullaniimaktadir. Nalin gevsemesi, sensér kayit sinyallerinde ekstra titresimler ve
sinyal titresim frekans ve amplitid degisiklikleri ile izlenmektedir. Hatali nallamanin
tespiti icin, atin denge durumunda sensorlerden olgulen duzlem ve vektorel kayma
temel alinarak, bu verilerdeki degisiklikler izlenmektedir. Ornedin atin tins veya daha
yavag yurlyuslerinde ivmedlger frekans dagilimi belli bir frekansin altinda iken ek
veya harmonik frekanslarin gikmasi unsurlari dikkate alinmaktadir.

Bulusla; atlarin gergek zamanl, surekli ve hassas olarak, konum (at, at
uzuvlari/eklemleri vs.), hiz (at, at uzuvlan/eklemleri vs.), elektrokardiyogram (EKG),
elektromyogram (EMG), kalp atim hizi, solunum hizi, solunum sesleri, ayrintili vicut
hareketleri, farkl bolgelere ait vicut isilar, performans ve sadlkla ilgili vicut
kimyasallan (laktik asit, enzimler vs.), buton veya otomatik tabanh zamanlama bilgisi,
at kimligi bilgileri (yiz/retina/diger viicut bolgeleri vs tanima, RFID ), binici tanima,

infrared gorinti kaydi, ¢evre gorinti ve ses kaydi, tim verilerin
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analizi/fsaklanmasi/depolanmasi ve iletimi, tim verilerden performans/saghk guvenlik
tahminleri yapiimaktadir. Atin konumunu ve hizini saptamak i¢in, daha hassas ve
hizli olarak GPS ve uydu temelli konum hiz bilgileri ivme/magnetormetre/gyroskop
verileri kullanilabilmektedir. Atin bacaklarina yerlestiriien magnetormetre/gyroskop
her adimda bacak a¢i degisimini verdiginden, uzuv boylari ve bacaklar arasi mesafe
bilindiginde atin ne kadar yol aldig ve tlrev alarak dolayll hiz bulunabilmektedir. Atin
karnina yerlestirilen bir kamera tipki lazer veya optik farelerdeki gibi zemin/gevre
pattern dedisiminden hiz ve konumu bulabilmektedir. Konum ve hiz degerlerinin
saptanmasi icin yukarda bahsi gecen ivme/magnetormetre/gyroskop ve lazer veya
optik farelerdeki ayni calisma prensibine sahip kameralarindan en az birinin
kullanilmasi gerekmektedir.

Atlarin  kalp atimlarnindaki dlzensizlikler vyariglarindaki performanslarini
etkileyebilmekte, hatta at ve dolayisiyla binici kazalarina neden olabilmektedir.
Bulustaki tam zamanli EKG kalp izleme moddliyle, ritim bozuklugu gibi kalp
problemleri otomatik olarak saptanarak gerekirse at sahibi, seyis, veteriner hekim
veya binici uyariimaktadir. Bunun icgin atin eyer alti, bacak ve boyun uzuvlar (zerine
yerlestirilen elektrotlar sayesinde kayit alinmaktadir.

Atin EKGsi, solunum hizi, konumu, hizi, vicut sicakhdi, vicut kimyasallari
(laktik asit, oksijen ve karbondioksit vs) ve soluk hacmi gibi parametreler es zamanh
ve yuksek hassasiyetle kaydedilmektedir. Tipki profesyonel sporculardaki gibi atin
performansini belirleyen faktorler olguimektedir. Bulusumuz sayesinde, yaris atlan
kaliteleri saptanip, performansi ileride gelismeyecek atlarin tespiti saglanarak ileriye
donuk yatirrm yapilip yapimamasi igin yorumda bulunmay! kolaylastirmaktadir.
Boylece buyuk mali israflar onlenebilmektedir. Yine yaris atlarina hangi antrenmanin
nasil etki ettigi, ileride performanslarinin ne oranda artinlabilecedi de
saptanabilmektedir. Bulug, ayni bulusu kullanan diger atlann verilerini senkronize
edip atin, grup icindeki yaris performansini artirmak amaciyla kullanilabilmektedir.

Bulusla, at binicilerinin gergek zamanli, sUrekli ve hassas olarak, biniciler
uzerine yerlestiriliecek EKG ve ivme/magneto/gyro-sensdr donanimlari kullanilarak,
su ozellikleri dlgulmektedir. Kalp atim hizi, EKG, solunum hizi, aynintili viicut uzuv
bilgisi ve hareketleri, binici sesi, vicut isilar, performans ve saglikla ilgili vicut
kimyasallan (laktik asit, enzimler vs.) dlglimleri yapilmaktadir.

RFID/YUz/uzuv/gbz sensorlyle atlarin otomatik taninmasi saglanarak bazi

seyis hizmetleri vermektedir. Ornegin; yem yenmeye basladiginda, en yakinda
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bulunan RFID ¢ipi donarumina sahip kisiye (seyis veya at sahibi) bildirilir, yemin at
tarafindan yenip yenmedigi atin basindaki ivme/magneto/gyro-sensorler sayesinde
bas hareketlerinden anlasilabilmektedir. At ve seyis RFIDleri arasi uzakhk fazla iken
atin yurayuse cikmasi, atin uyanik oldugu halde uzun sure seyisten uzak kalmasi,
atin  beslenmesi sirasindan seyis uzakhd otomatize edilip bazi hatalar
dnlenebilmektedir. Ornedin seyisin RFID ¢ipi yakinda degilse ve yem ve siviya ait
RFID ¢ipi algilanmigsa bu yetkisi olmayan birinin ata yem veya sivi verdigi anlamina
gelip seyis veya at sahibi wireless, kablolu sinyal iletimi, ses, titresim veya goérsel
olarak uyariimaktadir.

Basing sensorlyle, atlarda olusabilecek tansiyon artisina bagl kanamalar ve
hastaliklar saptanabilmektedir.

infrared foton sensérilyle derin dokulardaki i1si artisi saptanip atlarin sagliklari
daha dikkatli izlenerek, zarar gérmeleri engellenebilmektedir.

At binicilerinin Gzerine yerlestirilen sensérlerden gelen EKG, solunum, konum,
kalp hizi, govde ve uzuvlarin birbirine ve ata gore pozisyonlar bilgilerle attan gelen
bilgiler eszamanli kaydedilerek binici kazalarinin nedenleri ortaya c¢ikarilip ileride
dnlemler alinarak hem binicilerin hem de atlarnin zarar gormesi engellenebilmektedir.
Ornegin; binicinin gédls veya bilegine yerlestirilen EKG/pulseoximetre ile kalp atim
hizi, gbdus bandi veya gogis Uzerine yerlegtirilen mikrofonla solunum hizi, viicuttan
IR sensorle sicaklik sirta yerlestirilen ivme/magneto/gyrosensdrle  durus
vektor/duzlemi sayesinden tasikardi, gerginlik, hastalik éncesi durumlar, dengesizlik
gibi durumlar saptanmaktadir. Omegin atin ayaklarn daha 6énce kaydedilmis
pozisyona gore daha vyan tarafa egilip egilmedigi, uzuvda sensoérlerle saptanan
titresimin olup olmadigi, eyer civarina yerlestirilen sensor kaydiyla atin govdesi daha
vana egilip egilmedidi, kalp ¢ok hizlifyavas veya aritmik atip atmadigi, binicinin egik
ya da dik durus pozisyonu dikkate alinmaktadir.

At ve binici parametreleri es (senkron) ve gercek zamanli kaydedilip gelismis
bir bilgisayar Unitesine transfer edilip, yazihm aracihdiyla kablolu veya kablosuz
degerlendirilebilmektedir.

Binici veya at Uzerine yerlestirilen zaman dlger vasitasiyla, binicinin yol
boyunca istedigi zaman ve vyer araliklarinda, zaman Olger Uzerindeki
isaretlemedigmesine basip isaretlemesiyle, hassas hizlanma ve kosu bilgisi
saptanmaktadir. Ornegin bu donanimla, yaris veya kosu isaretlenerek basit sekilde

kenter, gallop hizi parametrelerinin dl¢liimesi saglanmaktadir.
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Sadece bir adet konum bulma sensoru (ornegin GPS) kullanilarak yapilan
zamana bagh hiz ve konum saptama teknolojisi yuksek oranda hataya sahiptir.
Birkag metrelik bir hata, performansin énemli oldugu yaris atlarinda kabul edilemez
bir durumdur. Bulusumuz ile en az iki adet konum/hiz saptama donanimi ayni anda
kullanilarak bu hata oldukga distrilmektedir. Istenirse atin kostugu alana
yerlestirilen bir 6zel konum/hiz bulma sistemiyle hata ¢ok daha aza indirilebilir.
Hassas ¢oklu konum ve hiz modulinin detaylar asagida tanimlanmigtir.

Bazi atlarin, yaris sirasinda yanindaki rakip ati gorunce hirslanip hizini
artirdigi bilinmektedir. Bulusumuz sayesinde bu durumun derecesi, atin bas kenari,
yular, eyer ve kuyruk koki bolgelerinden en az birine yerlestirilen ylksek hizda da
kayit alabilen kameralarla ¢ok dnceden saptanabilmektedir.

At yanglan hakkinda, sektore 6zel gazete ve dergilerde, antrenmanlarda elde
edilen veriler uzmanlarca detayli olarak irdelenmektedir. Atlarin genelde gallop
antrenmani esnasinda ortaya cikan kantitatif degerler gerek istatistiksel gerekse
performans bazli matematiksel islemlerle ortaya konulmaktadir. Bu durum yars
tahmincileri tarafindan da dikkatle izlenmektedir. Bulusumuzdaki sistem ve yazilim ile
bu tir kayitlardaki veriler, sektdriin yazili ve gorsel medya organlarinda yapay zeka
algoritmalariyla veya uzman incelemesiyle otomatik olarak rasyonel bilgiye
donlstirilerek (6rm: atin yansta diger atlara gére kaginci gelebilecegi vs.)
yayimlanabilecegi ve/veya (cretli aplikasyon sistemi ile database igletimleri
gelistirilebilmektedir.

BULUSUMUZA AIT MODULLER ASAGIDA ACIKLANMISTIR:
Asag@ida aciklanan tum moduller fonksiyonel olup sayilari ve istenilmeyen

kisimlari ¢ikarilabilmekte, bazi sensorleri ortak olarak kullanilabilmektedir.

1. Hassas Coklu Konum Ve Hiz Modul; ayni anda pek ¢ok uydudan gelen konum
ve hiz bilgisini zeminden gelen konum saptama bilgileriyle birlestirip ¢ok
hassas konum ve hiz saptanmasini saglamaktadir. Bu modul, GPS,
GLONASS, Galielovs. gibi GPS uydu alici pargalarindan ve bu verileri analiz
eden bilgisayar, data modill, veri iletme modili pargalarindan olugsmaktadir.

2. Cevre Kamera Modill; atin gevresi izlenerek atin performansina yonelik
gevredeki atlarin etkisini izlemektedir. Bu modul video kamera, RF gli¢

sensoru, bilgisayar ve veri aktarma parcalarindan olusmakta olup istenilen
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5.

yazilimi  ¢ahstirabilmektedir. Edindigi  bilgiler ile performans artisi igin
kullanilabilmektedir.

. Vicut Kimyasallar izleme Modali; atin performansini kimyasal dizeyde

izlemektedir (yer olarak su bolge derisi uygundur: eyer kenari veya alti, yularin
kafaya degen kismi, kuyruk kokd). Bu modul Oz(oksijen), COz(karbondioksit),
laktat, su derisimi, glukoz gibi 6nemli kimyasallar élgebilmekte olup bu veriler
diger modillere, bilgisayarlar ile aktarabilmektedir. Edindigi bilgiler ile
performans artisi igin kullanilabilmektedir. Sensor cilde temas etmekte olup cilt

yuzeyinden veya terden-direkt veya dolayli- 6lgim yapmaktadir.

. Binici Performans Ve Risk izleme Modiilii; binicinin riskli hareketleri izlenip,

risk ihtimaline karsi uyari veren bhinici uyart modiluni aktive etmektedir. Bu
modul dnceden belirlenmis tehlike durumunu saptayip uyar modilint aktive
ederek at ve biniciyi risklerden kurtarabilmektedir. Moddl atin ve binicinin
govde ve uzuv vektorleri/dizlemleri ivme/meganeto/gyro sensoérlerinden gelen
veriler ile hareket sirasindan daha 6nce veri tabanina kayith dlgimlerden belli
derecede farkli sapma olursa dikkate almaktadir. Ornegin binici gévde diizlemi
daha cok daha gok yana egilirse uyar vermektedir.

Tam Zamanlh Performans Moduili; performans ve genel durumun 24 saat
verisini toplanip analiz edilerek atin kosu performansi (izerine kantitatif ve
kesin bilgilerin elde edilmesini saglamaktadir. Ayrica vicut 1sisindaki klgik
degisimler, girisimsel yontemler disinda (rektal termometre ile viucut 1si1si
dlgumu vs.) infrared yontemiyle temassiz ve otomatik saptanip, at zorlayici
performanstan uzak tutularak at ve binici risklerden uzaklastirilir. Ornegin
yaris oncesi atin atesindeki yukselmeler ve gecirdigi kazalar vyarns
performansinda kullanilabilmektedir. Bu modul, tim sensdrlerden gelen veriler
uzerinden performans bilgisini yazihm araciligiyla hesaplayabilmekte ve veri
aktarim parcgalari vasitastyla kullaniciya iletmektedir.

3D Hassas Biyomekanik Moddll; atin yonU ve vicudun uzuv konum ve
vektorleri, eklem acilari gibi G¢ boyutlu bilgisi de saptanarak kosu ve ylriyus
hatalari, her adimda ne kadar yol aldigi ve yere ne kadar kuvvet uyguladigi
gibi bilgiler de kaydedilip, eksiklik ve kazalarin nedenleri saptanarak
performansin gelistirilebilmesine imkan saglamaktadir. Bu modil atin ve
binicinin izerine yerlestiriimis ivme/aci/manyetik alan dlger IR sensorii, EKG,
EMG olger gibi sensorlerin timind moduler olarak igermekte olup hassas
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¢oklu konum modulu ve dider modullerden gelen bilgiyi birlestirerek atin ve
binicinin biyomekanik modelini olusturabilmekte ve bu bilgiyi diger modullere

iletebilmektedir.

. Hassas Ve Yiksek Gurulti Bastiran At Ses Kayit Modulu; ¢evredeki sesleri

bastinp hassas sekilde solunum hizini saptamaktadir. Bu modll hassas ve
¢oklu mikrofon icermekte olup adaptif ve yapay zeka ydntemleriyle cevre
gurdltiyt bastirabildigi gibi, veriler diger Unitelere gonderip gerekli islemleri o
ortamda da yaptirabilmektedir. Hassas mikrofon en az 2 farkli veya daha fazla
mikrofondan olusmakta olup farkli yonlerde at basinda ve mikrofon seti
tzerinde ivme/magneto/gyrsocope modill de igermektedir. Mikrofon seti ile
bas arasindaki aci sirekli degistiginden guriltu kaynaklarinin mikrofona goére
uzaydaki konumu ve acilari da degigmektedir. Fakat bu sistemle agilar ve ses
konumlar bilindiginden, gurllti atin agzindan ¢ikan sesten adaptif gurlltiye
gore temizlenerek nefes sesinden solunum hizi hassas olarak
saptanmaktadir.  Gurultulu  ortamda dahi ses temizlenerek kayit
alinabilmektedir. Solunum sesini bozan gurdltad sesleri atin yularinin gikardigi
ses, atin kendi ayak sesi ve komsu atlarin sesleri kast edilmektedir. Yular
badh siradan mikrofon sabit duramayarak yularla beraber yéni ve uzakhgi

¢cokca degismekte ve temiz kaliteli bir ses kaydi alamamaktadir.

. Binici Kogu Buton ModUll; binicinin butona basis zamanlamalar kaydedilerek

binici tarafindan isaretlenen kosu parg¢alarinin zamanlamasi hakkinda basit ve
hizli sekilde bilgi sahibi olunabilmektedir. Bu modul surucunun basabildigi
buton seklinde bir isaretleyici icermekte olup bu bilgi kablolu veya kablosuz

diger Unitelere aktarilabilmektedir.

. At Ve Binici Kimlik Tanima Modulli; seyis, yardimci ve biniciler tarafindan

gerceklestinlen islemlerin ¢odu otomatik olarak yapilarak dogru yem, ilag, su,
calisma suresi, eyer kullanma slresi, uyuma suresi, aglk havada kalma
sdresi, gunln ne kadar zamanini hangi ortamda gegirdigi bilgiler otomatik
olarak saptayarak hatalan onlenebilmekte, tam bir izleme saglanabilmekte,
yardimci/seyis masraflar azaltilabilmektedir. Bu modul retina tanima, RFID
gipleri vs. gibi pargalar, bilgisayar ve veri iletimi parcalarindan olusmaktadir.
Binici gdvdesine ve bileklerine, seyis bileklerine ve gdvdesine RFID modulleri,
atin eyerine ve yularina RFID modulleri yerlestiriimektedir. At govdesindeki

RFID moduld aktif olup wireless bilgisayara haberlesme bilgilerini
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gondermektedir. Ornegin at hareket ettigi halde seyis/biniciden el RFIDleri at
aktif RFIDsine sinyal gondermiyorsa yetkili olmayan biri tarafindan hareket

ettiriliyor veya at ahirdan kagmig demektir.

10.Hassas Performans Tahmin Modula; atlarnin yaris ve risk performanslarini,

11.

diger modillerden ve veri tabanindan gelen verilerle birlestirilerek yaris
sirasindaki performansin yuksek dogrulukla tahmin edilip gerekli internet ve
gazete ortamlarina aktarilabilmesini ve riskli durumlarda binicin ve at sahibinin
uyariimasini saglamaktadir. Bu moddl bilgisayar ve veri aktarma o&zelliklerine
sahip olup yapay zeka algoritmalarini ve 0zel algoritma ve programlari
galistirabilmektedir. Yarisan diger atlar da, bulusa konu bu modile sahipse,
modul diger atlardan gelen bilgileri de kullanma 6zelligine sahip olup bu
sekilde daha dogru ve daha degerli sonuclar (retebilmektedir. Onceki
modulde oldugu gibi bas, eyer ve uzuvlara yerlestiriimis ivme/magneto/gyro
sensorleri ile adim, bacak salinim agisi sayiimakta olup ayni gallop pistini 500
adimda gegmekle, 550 adimda ge¢mek; adimlari 6n/arka 30 derece veya 40
derece salinimla atmak kullanima o6rneklerdir. Adim mesafesinin artmasi,
daha az adimla yol almak performans yiksekligini gdstermektedir.

Uyari ModUld; binicinin, mekanik (titresim vs.), ses ve gorsel olarak uyarilarak
riskli durumlarda onlem almasini saglamaktadir. Bu modil titresim Gnitesi, ses
¢tkarma Unitesi, gorsel efekt Unitesi (gugll LED i1sik vs.) gibi pargalardan
olusmaktadir. Bu modul gerekirse at sahibi, seyis ve veteriner hekime de uyari
gondermektedir.

12.Beslenme ve ilag Takip Moduli;bu modiil ile atlarin beslenme, sivi alimi ve

ilag takipleri hassas olarak yapilmaktadir. Bu moduller atlarin gida ve sivi
takipleri, akilli su icme kabifyaladl, akill yem yeme kabi ve RFID isaretli
gida/sivi paketleri ve bunlar izleyecek sivi/hacim sensdrleri, agirlik élgim ve
dedisim sensorleri, kuvvet ve basing sensdrleri, video kameralar ve yazilimla
yapllarak yarista ne kadar sivi kaybettigi, yaris oncesi yeteri kadar sivi ve
enerji alip almadigi otomatik ve gercek zamanli olarak saptanarak gerekirse at
sahibi, seyis, veteriner hekim veya binici uyariimaktadir. Ornegin, seyis, at ve
yem RFIDleri dnceden ayarh belli bir mesafeden daha fazla yaklasarak bir
araya gelince, seyis bir butona basinca at yem yemeye baslamig, ayni
kosullarda diger veya ayni butona basinca yemi bitirmis kabul edilmektedir. Bu

bilgi at veri tabanina ilag ise ID ye kayith ilacin adi ve dozu, yemse cinsi ve
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miktan ile kaydedilir. Bu sayede gunluk/haftahk/aylik besin, eletrolid, su vs.

alimi izlenmektedir.

13.Kalp Saghgi Denetleme Modull; bulustaki tam zamanli pulseoksimetre ve

EKG kalp sensorleri ile ritm bozuklugu, kalbe etki eden elektrolit dengesizligi
gibi problemler otomatik olarak saptanarak gerekirse at sahibi, seyis, veteriner
hekim veya binici uyariimaktadir. Atlarin kalp atimlarindaki dzensizlikler
yariglarindaki performanslarini etkileyebilmekte, hatta at ve dolayisiyla binici

kazalarina neden olabilmektedir.

14.Nal-Toynak Izleme Modiili; ile nallara ve/veya toynaklara takili kuvvet ve

basing sensorleri kullanilarak at agirligi ve gercek zamanh vektdrel yere vurug
kuvveti otomatik olarak belirlenip yuruyus ve kosudaki dlzensizlikler, agirhk
kayiplan (kosuda ne kadar siviyi ne kadar zamanda kaybettigi}, sicak
havalarin etkisi gibi bilgiler otomatik saptanmaktadir. Ayrica nallama ve nalin
glkmasi, civisinin dusmesi/kaymasi gibi durumlar gercek zamanl olarak
saptanabilmekte gerekirse at sahibi, seyis, veteriner hekim veya binici

uyariimaktadir.

15. Statik Biyomekanik ModUll ile atlar igin de atin toynak ve bacak saghginin ata

etkisi izlenebilmekte; gerekirse at sahibi, seyis, veteriner hekim veya binici
uyariimaktadir. Insanlarda ayak saghg: icin kuvvet platformlar eskiden beri
kullaniimakta ve kisiye 0zgl ayakkabi tasarimi yapilmaktadir. Benzer sekilde
bu modllde de EMG, video kameralar, kuvvet platformlari ve ek olarak Nal-
Toynak modulinu kullanarak durug, vyoruyis ve kas/eklem/tendon
problemlerini daha hassas olarak saptamaktadir. Ornegin, eger sag 6n ayaga
binen yuk onceki yil ortalama 1000-1400 Newton arasinda degismekte iken bir
gin 1500 Newton Uzerine c¢ikmissa biyomekanik dengesizlik oldugunu
gostermektedir. Sabit durusta at eyeri salinimi onceki yarig sonrasi sabit
durugslara gore 2 mm’'nin (zerine c¢lkmigsa at da yorulma var olarak

yorumlanmaktadir.

16.Bilgisayar Modulu ile gincel veriler hem at hem de binici Uzerinde tutulabildigi

gibi ayrica dig ortamdaki bir bilgisayar Unitesine de gdénderilip alinabilir. Bu
Unite bilgisayarlar arasinda kablosuz veri iletimi de saglayabilmektedir. Bu
modulun tanmmi fonksiyonel olup, fiziksel olarak sensdr Uniteleri, uyari Uniteleri
gibi diger modullerin de Uzerinde bulunabilmekte olup (6rnedin mobil ARM

islemcileri, hafiza ve depolama modulleri, kablolu veya kablosuz

10



10

15

20

25

30

iletisim/aktarma modulleri gibi pargalar olabilir) ger¢ek zamanh olarak ta
galisabilmektedir.

17.0rtam Konum Ve Hiz Modlli ile uydu konum sistemlerinin ¢alismadigd
durumlarda konum ve hiz saptanabilmekte, gerektiginde uydu temelli
sistemlerin hassasiyetini arttirmak icin de kullanilabilmektedir. Bu modul
elektromanyetik verici ve alicilar ve de bir bilgisayardan olusmakta olup faz,
siddet zamanlama, modllasyon gibi telekomunikasyon metodlarini kullanarak
¢alismaktadir.

Akill Nal Moddili:

Akill nal birbirine baglanarak tek bir nal olabilen inceltiimis nallardan
olusmaktadir. Akilli nal arasina en az bir adet ivme/magneto/gyro-sensdrler; en az bir
adet strain veya loadceller; hafizali bataryall ve wireless 6zellikli mini bilgisayar;
mikrofon; ideokamera; nal Uzerinde optik veya elekiriksel veri aktarma ¢ikisi
pargalarindan olusmaktadir. Ek olarak; bu sayede iki metal arasindaki strain
sensorler/loadcell’ler (gerilme ve ylk hicreleri) araciligiyla ayaktaki kuvvet dagilimi
ve nal dizleminin yere gére agisindan biyomekanik 6zellikler dlgllmektedir. Akilli nal
iki nal metal ylzeyi arasina yerlestiriimis moduler yapida en az 3 kuvvet sensdrl, en
az bir ivme/magneto/gyro-sensor moduli ve bir adet ses kaydi da yapabilen minyatur
video kameradan olugsmaktadir. Darbe korumali naldaki kuvvet senséru 1, 2 veya 3
yonlu kuvvet kaydi alabilmekte olup, nalin yere vurus kuvvetini 3 boyutlu olarak
gercek zamanl yapabilmekte online veya offline olarak verileri bir bilgisayara
aktarabilmektedir.

Akillh nal ile olgulebilecek parametreler herhangi bir kisittama amaci gudulmeden,
ornekleme agisindan asagida verilmistir;

- Akillr nal moduler gerektiginde istenilen bolumu devre digi birakilabilir veya
kullaniimayabilir. Akilli nal modulu en az 2 adet inceltiimis nal ve inceltiimis
nallar arasina yerlestirilen RFID, gerilim vefveya kuvvet olgen sensorleri,
mikrofon, mini video kamera ve ivme/magneto/gyro-senséri, bluetooth veya
veya wifi (zerinden veri iletebilen mini bilgisayar Gnitesinden olusmaktadir.
Bilgisayar Unitesi, enerjisini icindeki mini bataryadan alabilecedi gibi, nal
hareketlerinin enerjiye ddonlstlren Unite ile de calisabilmekte ve bataryasini
sarj edebilmektedir. inceltiimis nallar arasin gerilim ve kuvvet sensérleri, iki

inceltilimis nalin birbirine uyguladigl kuvveti olgecek sekilde yapistirilip,
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gevreden yabanci cisim girmesine engel olacak sekilde kapatiimaktadir. Tek
sensor kulaniimasi durumunda iki nal ylzeyi sert cisimlerle birbirine
yapistinimaktadir. ivme/magneto/gyro-sensérlerin yer diizlemiyle agisindan
sensorlerin yer duzlemine gore acisi hesaplanarak, nalin disey ve yatay
yonde vere uyguladigi kuvvetler hesaplanir ve bilgiler bilgisayar Unitesinin
analog-dijital ¢eviricisinden gecirilerek wireless Uzerinden ¢evre bir bilgisayara
iletilir veya daha sonra alinmak Uzere bilgisayarin hafiza unitesinde saklanir.
Gerekirse kuvvet hesaplamalari baska bir bilgisayarda yapilmak Uzere veriler
ham (islenmemis) veya islenmis olarak da saklanabilmektedir.

Tim sensor, kamera ve loadcell’lerin zaman kayitlari birbirine gore senkronize
olup kuvvet kayitlari zaman etiketleriyle beraber yapiimaktadir.

Sensor, kamera ve tek tek her bir loadcell’in kuvvet zaman dadilimina ve
gerektiginde kamera bilgilerine gore atin yuradugu zemin kalitesi (¢im, kum,
asfalt, sert zemin vs.} ve zemin esneklik degerleri ile dokunma, carpma veya
durma bicimlerinden biyomekanik 6zellikler saptanmaktadir. Ornegi; nal
basina agdirhk, toynadin G¢ boyutlu yere wvurus kuvveti, tahmini zemin
clastitisitesi, at hareket hailden dedilken statik agirligi, atin havada kalma
suresi, atin ayaklar havada iken aldid1 yol, atin aldidi yol, atin hizi.

Her naldaki loadcell'in kuvvet degerlerinin zamana gore kaydi ve izlenmesi
saglamaktadir. Nal basina her biri ile atin nal basina uyguladigi kuvvetin,
nallarin timuindeki agirhik bilgisinden de atin agirhidr hesaplanmaktadir. Ek
olarak, yUrlyls ve kosu sirasindaki loadcell kuvvet dadiimindan atin statik
denge, ylUrdyUs ve kosuya ait biyomekanik parametreleri hesaplanmaktadir.
Ayrica nal ortasina yerlestirilen mini video kameralar ile biyomekanik bilgiler
ve at hizi saptanabilmektedir.

Eyere, nala veya biniciye vyerlestiriien RFID unitesi, bilinen koordinatlara
yerlestirilen pasif RFID Gnitelerini aktive edip, gelen RFID etiketi, haberlesme
sUresi, zaman etiketi gibi reaksiyona gore ve gerektiginde diger sensor
bilgilerini de okuyarak hiz ve zaman tahmini yapabilmektedir. Gerektiginde bu
bilgiler GPS uzerinden konum ve hiz saptama unitesiyle birlestirilerek
hassasiyet artirlmaktadir.

Olasi bir sakatlanma durumunda &6rnegdin nal verilerinin daha dnce kaydedilen
standart degerlerden farkli olmasi durumunda binici veya diger kisileri wireless

ve kablolu iletim sistemiyle uyarabilmektedir.
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- Vlcut kimyasallarini izleme modll at derisi Uzerine yerlestirilen su derisimi,
sodyum, potasyum, klor, kalsiyum, glikoz, su derisimi ve laktat olcen
sensérlerle ter sivisindan sodyum, potasyum gibi elektrolidleri dlgerek
kaybedilen sivi ve elektrod tahmini 8lgUmU yapabilmektedir. Ek olarak atin
vucudu uzerine takilan iki elektrodla ki drnegin eyerin sag ve sol alti gergek
zamanl biyoempadans olgumu yaparak vucut iletkenligini hesaplamakta ve
tahmini elektrod ve sivi kaybi hesabi yapabilmektedir.

At ve jokey kazalaninin dnemli bir bolumad at ve jokeyin kabinden (startingbox)
¢cikisi sirasinda gerceklesmektedir. At eyeri ve ayaklarina veya nal ve bacaklara
yerlestirilen ivme, magnetometre, gyroskop, kamera veya mikrofonsensdrleriyle at
ve/veya binicide olusacak bir dengesizlikte kabin icine ve biniciye giysi olarak
yerlestirilen hava yastiklari agilarak at ve binicide olugabilecek yaralanmalar
minimuma indirilir. Sistem gerekirse sadece kabin igine yerlestirilen kameralar ve
bilgisayar algoritmalariyla da sensore gerek kalmadan bu gorevi yapabilmektedir.

At yularina yerlestirilen en az 3 adet mikrofon, en az bir video kamera ve yon
sensorleri ile (ivme, manyetik alan ve rotasyon) mikrofonlarin/kameranin atin basina
gore durumu benzer diger cihazlardan farkli olarak nal sesi, diger atlarin sesleri ve
atin solunum sesi gibi ¢evre sesleri lokalize ederek daha basgarli bir gekilde solunum
hizini saptayabilmektedir. Eyer Uzerindeki mikrofon bas hareketleri nedeni ile 3D
olarak yon degistirdigi i¢in yere bakan bir mikrofon bazen ters yone bakabilir. Bu
durumda gUriltd temizleme algoritmalar hatali c¢alismaktadir. Eyer sensorleri
kullanilmazsa yularin sabit kalamamasi sebebiyle hata artarak hangi mikrofonun
hangi ses kaynagina yoneldigi belli olmamaktadir. Ek olarak atin géz hareketlerinden
ve c¢evre atlarin ses siddetinden, atin diger atlardan etkilenip hirslanmasi gibi

durumlar saptanabilmektedir.
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