.

die nachgeschaltete Futterverteileinrichtung befiillt (Bild 2). Der.

Antrieb der beiden Dosierelemente Schnecke und Kratzerkette
erfolgt gemeinsam. Ein in den Antrieb eingeordnetes Stellgetriebe
ermoglicht die Variation des Verhiltnisses Kraftfulter Zu
Trockengriingut.

Die mittlere PoruonsgroBe errechnet sich dabei zu:

(pKF ; 5‘P+”’Prad bh)k;

OKF kg/dm Dichte von Kraftfutter
d dm Durchmesser der Dosierschnecke
s dm " Steigung der Dosierschnecke

@ Fiillungsgrad der Dosierschnecke
i Ubersetzungsverhaltnis

oTG kgldm3 Dichte von Trockengriingut
do dm Durchmesser der KettennuB

der Kratzerkette
b “dm Breite des abzufrasenden Futterstocks
h dm Hohe des abzufrisenden Futterstocks
k Anzahl der Schneckenumdrehungen

Verinderbare GroBen sind die Anzahl der Schneckenum-
drehungen und das Ubersetzungsverhiltnis des Antriebs fiir die
Kratzerkette. Die Dosierschnecke ist so dimensioniert, da der
kleinsten erforderlichen Kraftfutterportion von 100 g etwa eine
Schneckenumdrehung entspricht.

3. Versuchsergebnisse und SchluBfolgerungen

Die mit der beschriebenen Einrichtung durchgefiihrten Ex-
perimente bestatigen die Brauchbarkeit der gewahlten Prinzipe
[3]. Die GroBe der gebildeten Portion ist sowohl fiir Kraftfutter
als auch fiir Trockengriingut direkt proportional dem Einstellwert,
d. h. der vorwihlbaren Anzahl der Schneckenumdrehungen. Die
PortionsgroBe laBt sich zusitzlich iiber das Stellgetriebe ent-
sprechend der Gutdichte und dem erforderlichen Portionsverhalt-
nis einstellen. Bei beiden Trockenfuttermitteln erfiillen die
moglichen PortionsgroBen die Forderungen der Tiererndhrung.
Der Dosierproze8 beider Giiter ist stationir, d. h., der Mittelwert
der Dosiermenge ist zeitunabhéngig. Der relative Fehler der
DosiergleichmaBigkeit, ausgedriickt durch den Variations-
koeffizienten, sinkt mit steigender PortionsgroBe (Tafel 1).

Mit den angegebenen Werten werden die Agrotechnischen
Forderungen beziiglich der Arbeitsqualitit erfiillt {4]. Die
Leistungsaufnahme des Antriebsmotors fiir beide Dosierorgane

;

Tafel 1. Abhingigkeit des Variationskoeefizienten von der PortionsgroBe
Portionsgrofe Variationskoeffizient
g %
Kraftfutter 100 7,0
300 59
600 4,0
Trockengriingut 50 ) 18,3 -
150 14,2
300 . 12,6

ist proportional zur Fiilllhohe iiber der Schnecke im Kraft-
futterdosierteil und betragt max. 1,1 kW. Die Antriebsleistung des
Frastrommelmotors ist abhingig von den Eigenschaften des zu
dosierenden Trockengriingutes und der Vorschubgeschwindigkeit
des Kratzerbodens, sie kann bis 1,8 kW betragen. Die gewibhlte
Steuerung arbeitet zuverlissig. Die Einordnung des Kraftfutter-
Trockengriingut-Dosierers in das Maschinensystem bereitet fiir
Ein- und Zweiebenenhaltung keine konstruktiven Schwierig-
keiten, die Ubergabeverluste in die nachgeschaltete Eimerkette
sind gering.

Aufgrund der engen Zusammenarbeit mit dem VEB Landtech-
nische Industrieanlagen Havelberg haben sich die ersten Maschi-
nen in einer Beispielanlage mit 5000 Tierplatzen bereits bewahrt.

*
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Automatisierungsbeispiel fiir die Fiitterung
von Trankkidlbern bei Haltung in zwei Ebenen

Ing. H. Kraut, KDT, Institut fiir Mechanisierung Potsdam-Bornim der AdL der DDR

Diesem Beispiel liegen Bedingungen, Technologie und technische
Ausriistung fiir die Fiitterung von Trinkkilbern bei Haltung in
zwei Ebenen zugrunde, die in den beiden vorangegangenen
Beitrdagen beschrieben wurden.

1. Fahrsteuerung

Das Programm der Fahrsteuerung beginnt mit der aufein-
anderfolgenden Trinkedosierung in jeder Stalleinheit. Daran
schiieBt sich die Trockenfutterdosierung in gleicher Reihenfolge
an. Nicht belegte Stalleinheiten werden bei der Fahrt der
Bearbeitungsstation ausgelassen. Ein Programmschritt beginnt
nach Fiillung der Vorratsbehilter der Bearbeitungsstation an der
Ubergabestelle mit einem manuell einzugebenden Startbefehl.
Jeder Programmschritt wird beendet bei Riickkehr der Be-
arbeitungsstation andie Ubergabestelle Bei der Trankedosierung
erfolgt die Riickkehr der Bearbeitungsstation zur Ubergabestelle
nach Beschickung jeder Futterverteileinrichtung, bei der Trok-
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kenfutterdosierung nach Beschickung von jeweils zwei Futterver-
teileinrichtungen.
Jede Futterverteileinrichtung kann auf der vollen Lénge .um etwa .

- 0,6 m zwischen der Dosierposition und der FreBstellung verfahren

werden. Zwischen den Fiitterungen steht sie stets in der
“reBstellung. Nach jedem Startbefehl fahrt zunédchst die Futter-
verteileinrichtung der folgendén Stalleinheit in ihre Dosier-
position. Nach der Ausfiihrung beginnt die Fahrt der Be-
arbeitungsstation. lhre Riick- bzw. Weiterfahrt wird eingeleitet,
nachdem das Futter in den letzten Eimer der Verteileinrichtung
iibergeben wurde. Die Riickfahrt einer Futterverteileinrichtung in
die FreBstellung beginnt nach Stillstand der Eimerkette bzw. bei
Vorwirtsfahrt der Bearbeitungsstation nach deren Ankunft ander
niachsten Futterverteileinrichtung.

2. Steuerung der Trinkedosierung
Die Tranke wird portionsweise in jeden Eimer entsprechend den
Heft 11
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gespeicherten Sollwerten dosiert. Die Eimer der Kette passieren
einen Geber. Zu jedem Eimer wird unverzogert die diesem
“Tierplatz zugeordnete Speicherzelle abgefragt. In vier Spaltender
Programmwalze eines Kugelschrittschaltwerks sind 16 In-
formationen je Tierplatz fiir 100 Tierplatze binar gespeichert. Die
gesamte [nformationsspeicherung fir den Trankkalberbereich
kann in zwei Kugelschrittschaltwerken zusammengefaBt werden.
Die Binidrzahl jeder Speicherzelle wird sofort entschliisselt. Das
Ausgangssignal des Dekodierers veranlaBt fiir eine vorher ein-
gestellte Zeit das Offnen der Auslaufventile, die der gewiinschten
Dosiermenge und Trankeart entsprechen. Die Ansteuerdauer der
Magnete der Auslaufventile liegt entsprechend den geforderten
Mengenstufen und Daten der Eimerkette zwischen 160ms und
1000 ms. Die systematischen Fehler der Ansteuerzeit und damit
der Dosiermenge konnen unter 5% gehalten werden.

Die Bearbeitungsstation kann nur zwei Trinkearten bevorraten
und dosieren. Im Normalfall sind das Normaltrinke und
Diittranke. Bei Bedarf konnen anstelle von Normaltranke auch
Wasser bzw. verdiinnte Normaltranke bevorratet werden.

3. Steuerung der Trockenfutterdosierung

Das Trockenfutter wird im gleichbleibendem Verhéltnis zwischen
Kraftfutter und Trockengriingut je Eimer dosiert. Der Men-
gensollwert ist fiir samtliche Tiere einer Stalleinheit gleich und an
einem Stufenschalter im Schaltraum fiir jede Stalleinheit getrennt
einstellbar. Der Soll-Ist-Vergleich der Trockenfutterdosis wird
durch Zihlung der Umdrehungen der Kraftfutteraustragschnecke
in einem Z#hlwerk mit Fernvorwahl realisiert. Ein'stellbar sind
Sollwerte von 0 bis 7 Umdrehungen. Bei Erreichen des
eingestellten Sollwerts wird die Kupplung und damit der
Futtervorschub fiir Kraftfutter und Trockengriingut aus-
geschaitet.

Die Eimer der Kette passieren zwei Geber. Der erste Geber 10st
unverzogert die Speicherabfrage aus und startet nur fiir belegte
Tierplétze die Dosierung, wahrend der zweite Geber ebenfalls nur
fiir belegte Tierplitze das Offnen der Ubergabeklappen veranlaBt,
wenn sich der Eimer in der richtigen Position befindet. Der
Abstand beider Geber entspricht maximal dem kleinsten Abstand
zwischen zwei Eimern. Der gemeinsame Dosierantrieb fiir
Kratzerkette und Kraftfutteraustragschnecke lauft dann, wenn in
verriegelter Betriebsart die Eimerkette gestartet wird. Das
Drehmoment fiir Kratzerkette und Kraftfutteraustragschnecke

wird iiber eine Magnetkupplung nach dem Erreichen der
Nenndrehzahl der Fréstrommeln iibertragen. Der Fréstrommel-
antrieb lduft nur, wenn die Eimerkette lduft und ein Eimer fiir
einen belegten Tierplatz als letzter den ersten Geber passiert hat.
Die Information iiber die belegten Tierplitze wird aus dem
Kugelschrittschaltwerk abgefragt.

4. Unterbringung der Steuerbaugruppen

Es werden nur diejenigen Steuerbaugruppen, Bedien- und
Signaleinheiten unmittelbar im Stall (WeiBbereich) angeordnet,
bei denen dies funktionell notwendig ist oder groBere ma-
terialokonomische Vorteile bietet. Hierzu gehoren die Vor-Ort-
Steuerung fiir Bearbeitungsstation und Futterverteileinrichtungen
sowie die Signalisation des Fiitterungsablaufs einschlieBlich der
zentralen und individuellen Storungsmeldungen.

Der groite Teil der Steuertechnik wird aber im Schaltraum
(Schwarzbéreich) in Schrianken konzentriert. Zwischen Bedien-
platz im Stall und dem Schaltraum besteht Fernsprechverbindung.

5. Arbeitskraftebedarf

Der TeilprozeB Futterdosierung und -verteilung im Trink-.
kalberbereich erfordert eine Arbeitskraft je Schicht fiir die
manuell gesteuerte Nachfiillung der Bearbeitungsstation und die
Uberwachung des programmierten Ablaufs der Futterverteilung.
Zusitzlich wird eine Teilarbeitskraft bei Normalschicht fiir die
Korrektur der gespeicherten Fiitterungsinformationen je Tierplatz
bendtigt.

6. Sicherung hoher Verfiigbarkeit

Um ausreichend hohe Verfiigbarkeit der Steuerung des Futterver-

teilsystems bei einem Mehraufwand fiir die Steuerungstechnik

von etwa 25 % zu gewihrleisten, sind im gesamten Steuersystem

liickenlos geeignete MaBnahmen realisiert. Sie stellen sicher, da8

bei Eintritt einer beliebigen Stérung im Steuersystem

— Folgeschédden in jedem Falle verhindert werden

— Futterverluste weitestgehend ausgeschlossen sind

— die laufende Fiitterung mit einem Minimum an Verlustzeit
fortgesetzt werden kann

— Stdrungen in untergeordneten Teilsystemen den programmier-
ten Ablauf im iibergeordneten System prinzipiell nicht
blockieren konnen. A 1415

Futterungstechnologie in Milchproduktionsanlagen
unter Beriicksichtigung des verfiigbaren Zeitfonds

fiir die Fiitterung

1

Dr.-Ing. J. Scholz, KDT, Institut fiir Mechanisierung Potsdam-Bomim der AdL der DDR
Dipl.-ng. U. Jacobi, Wissenschaftlich-technisches Zentrum fiir Land- und Nahrungsgiiterwirtschaft

beim Rat des Bezirks Dresden

Problemsteliung

Die Intensivierung ist dér Hauptweg zur weiteren Steigerung der
Arbeitsproduktivitdit und damit zur weiteren Gestaltung der
entwickelten sozialistischen Gesellschaft. Intensivierung bei der
Fiitterung in Milchviehanlagen (MVA) bedeutet u.a. eine
intensivere Nutzung des verfiigbaren Zeitfonds mit dem Ziel, die
Grundmittel besser auszulasten, hohere Tierkapazititen zu
erreichen und industriemaBig zu produzieren.

In diesem Beitrag sollen die leistungsbegrenzenden Faktoren des
Fiitterungssystems hinsichtlich der Anlagenkapazitat aufgezeigt
bzw. ermittelt werden.

Bedeutsam sind die zu erwartenden Auswirkungen des an-
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gestrebten Fiitterungsregimes. Dazu gehoren die feste zeitliche
Zuordnung des Fiitterungsprozesses zum MelkprozeB (Synchron-
fiitterung), die Moglichkeit der mehrmaligen Futtervorlage je
Mabhlzeit (Nachfiitterung) und der Anteil der nachzufiitternden
laktierenden- Tiere. Weitere Faktoren, die die Leistungsfahigkeit
beeinflussen, sind:

— Technische Parameter der Futterverteileinrichtungen

- — Einsatzbedingungen der Futterverteileinrichtungen

— Rationsvolumen

— Liegeboxenanordnung

— Gruppengroe bzw. Krippenlange

— Zuverldssigkeit des gesamten Fiitterungssystems.
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