Bild 1.

stische Umgestaltung am Beispiel der AlV
Jessen. Nach der Bodenreform und der Bil-
dung erster MAS und LPG war bis zum Jahr
1960 eine Vielzahl von LPG unterschiedlicher
Grofle entstanden. Daraus hat sich im Ver-
lauf der weiteren Umgestaltung der Land-
wirtschaft emne leistungsfahige Agrar-Indu-
strie-Vereinigung mit 6 LPG Pflanzenproduk-
tion, einer LPG Gartenbau, 8 LPG Tierpro-
duktion, einem Kreisbetrieb fir Landtechnik,
einem Agrochemischen Zentrum und weite-
ren Kooperationspartnern entwickelt. Etwa
42000 ha LN sind die Grundlage fiur die
Pflanzen- und Tierproduktion.

Dr. Dunnebeil, Ehrenmitglied des Vorstands
des Fachverbands, sprach iUber die Entwick-
lung der tandtechnik von der Bodenreform

bis zum 35. Jahrestag der DDR, die von Ge-

spanngeraten zur leistungsfahigen traktorge-

Technische Losung

Tellnehmer des Landtechnikertreffens im VEB KL Jessen

Bild 2

bundenen Technik fiir die Bodenbearbei-
tung, Pflege, Aussaat und Ernte und zu den
selbstfahrenden Erntemaschinen gefihrt hat.
Der Bestand an Traktoren, der 1948 nur 4630
Stick betrug, ist im Verlauf der Entwicklung
auf etwa 147000 Stigk gestiegen, wovon
etwa 47000 Stick zur 20- bis 50-kN-Zugkraft-
klasse gehoren. Mit 14000 Mahdreschern,
8000 Kartoffelerntemaschinen, etwa 5600
Ribenerntemaschinen, 53000 LKW und ei-
ner Vielzahl weiterer Gerate, Maschinen und
Anlagen verfligt die Landwirtschaft der DDR
heute Uber ein Potential zur Mechanisierung,
das entscheidende Bedeutung fir die Nah-
rungsgiterproduktion hat. In Verbindung mit
den gesellschaftlichen Veranderungen durch
die sozialistische Umgestaltung konnte die
Landtechnik zu einer Ertragsentwicklung von
23 dt GE/ha im Jahr 1950 auf 41 dt GE/ha im

Professor Bernicke, Vizeprasident der KDT, bei seinem Vortrag

Jahr 1983 beitragen. Die Landtechniker ha-
ben daran in hohem MalR Anteil und Ver-
dienste.

Im Ahlsdorfer Schlof wurde der Erfahrungs-
austausch der Teilnehmer fortgesetzt.
Prof. Dr. Bernicke, Vizeprasident der KDT,
durch dessen Teilnahme dieses erste Treffen
der Veteranen der Landtechnik besonders
gewlrdigt wurde, hob hervor, daR eine sol-
che Zusammenkunft nicht nur der Informa-
tion, dem Gedankenaustausch und dem
Dank dient, sondern daR damit auch
einem vielseitigen Wunsch nachgekommen
wird. Besonderer Dank fir das gelungene
Treffen gebuhrt dem VEB KfL Jessen, der
LPG ,Am FlieR” und der AlIV Jessen.

AK 4401 Dr.H.Dunnebeil, KDT

zur Automatisierung der Endphase des Melkprozesses

Dr. agr. H.-]. Rudovsky/Dr. agr. M. Graupner/Dr agr. D. Bothur
Kombinat Fortschritt Landmaschinen, VEB Anlagenbau Impulsa Elsterwerda,
Applikations- und Forschungsgruppe Maschinetle Milchgewmnung an der Karl- Marx Universitit Lelpzig

1. Problemstellung

Mit dem bisherigen teilautomatisierten Melk-
system ,Impulsa-Physiomatik” fir Melk-
standanlagen wurden die Bearbeitungs-
schritte Stimulation zur Auslésung des Milch-

ejektionsreflexes und Abschalten der Pul-

sation am Melkende zum Vermeiden des eu-
terschadigenden Blindmelkens bereits seit
15 Jahren praktisch angewendet. Erstmalig
konnte mit diesem System bei qualitativer

Verbesserung der Stimulation der erforderli-

che manuelle Aufwand beim Melken gesenkt
und die Arbeitsleistung von 28 auf 32 Kiihe/
AKh erhoht werden.

Ein weiterer, sehr arbeitsintensiver Bearbei-
tungsschritt ist das Nachmelken. Auf diesen
entfallen mit 0,4 bis 2 Akmin je Gemelk
durchschnittlich 40 bis 60% des Gesamtar-
beitsaufwands beim Melken. Die im Ver-
g'eich hierzu gewonnene Milchmenge be-
tragt jedoch nur etwa 8 bis 10% des Gesamt-
gemelks. Dariber hinaus stellt das Nachmel-
ken eine korperlich schwere, monotone und
in einer Zwangshaltung durchzuftihrende Ta-
tigkeit dar. Das gilt besonders {ur mehrstun-
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dige Arbeitsausfihrung in groReren Tierbe-
standen. Schon geraume Zeit bestehen tech-
nische wie ziichterische Bestrebungen, die-
sen Aufwand zu reduzieren.

Die Entstehung der Nachmilch ist urséchlich,
von Ejektionen zum Nachmelkzeitpunkt ab-
gesehen, an das Saugmelkverfahren gebun-
den. Technische MaRRnahmen, wie Verande-
rungen der Zitzengummis, Schlauchquer-
schnitte, Melkzeugmasse u. a., kénnen die
Nachmilchmenge nur in einem begrenzten
MafB vermindern. Die Ursachen fur die
Nachmilchentstehung sind wie folgt zu erkla-
ren. Gegen Melkende fliet aus der Euterzi-
sterne weniger Milch in die Zitzenzisterne
nach, als von der Melkmaschine Uber den
Zitzenkanal abgesaugt werden kann. In den
Saugphasen kommt es durch tragheitsbe-
dingte Druckdifferenzen aus der Milchbe-
schleunigung zu Querschnittsverengungen
im Bereich des Ubergangs von der Euter- zur
Zitzenzisterne (Passage) [1]. Diese Quer-
schnittsverengungen fuhren gleichzeitig zur
Erhohung der Uberstromgeschwindigkeit, in
deren Folge durch stromungsbedingte

Druckabsenkungén éin lnsblendemrtxger
Verschiuf der Passage eintritt. Ab diesern
Zeitpunkt entsteht in der Saugphase Unter-
druck in der Zitzenzisterne (bis zur Mdke dés
Melkunterdrucks), der die Zitze zusammen-
fallen 1aBt. Die Haftreibung zwischen Zitze
und Zitzengummi wird dabei schlagartig ver-
mindert und die Zitze in den Melkbecher
hineingesaugt. Als Folge wird der Passagen-
verschlufR durch den Zitzengummikopf fi-
xiert. Die im Euter noch nachlaufende Milch
kann nicht mehr abflieBen, sie bildet die phy-
sikalisch bedingte Nachmilch. Thre Hohe be-
tragt durchschnittlich 400 bis 500 g mit einer
Variation von 0 bis > 1000 g und kann erst
nach Offnung der Passage durch Straffung
des Gewebes bei Belastung des Melkzeugs
gewonnen werden [2]. Der Verzicht auf die
Gewinnung des Nachgemelks verursacht Er-
tragsverluste bei den Kihen von 5 bis
>10%. Das wurde in umfangreichen Halb-
euterversuchen [3, 4, 5, 6] sowie in ei-
nem Herden-Laktationsversuch {7] eindeutig
nachgewiesen Im 8ild 1 ist die Ertragsent
wicklung beim Unterlassen des Nachmel-
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Bild 1 kens in einem derartigen Halbeuterversuch
_ Entwicklung der relati-  exemplarisch dargestellt. Bereits nach weni-
. . ; Milchertrage beim T treté fd icht nach lke-
Vorperiode Haugrge,-,ode Nachper/ode ven gen lagen treten aut der nicht nachgemoike
105 I - T - - - Untlirlass(\e/n des :"Ch' nen Euterhélfte irreversible Verluste in der
o b ) | melkens (Varsuehis: genannten Hohe auf. Das Unterlassen dés
oo b halfte) gegeniber dem . salichkei
100 Al 1 automatischen Nach- Nachmelkens scheidet daher als Méglichkeit
£V E A |1 5 Reduzierung des manuellen Aufwands
T Ot N AN | melken (Kontrollhalfte, ~ ZUr Reduziérung des manu u
S95¢ A 1 a als Strichlinie darge- und zur Erhohung des Durchsatzes der Melk-
2 F ! \ AN 5»)‘(? stellt) in der Hauptpe- anlage aus. Die Ertragsverluste und das Ri-
X 90t VT riode. Vor-und Nach-  siko fiir die Eutergesundheit rechtfertigen
g5k T P periode: Nachmelken  dies skonomisch nicht. Um mit dem auch in
! 46 d 55 beider Eutertidlfien: ndchster Zukunft zur Verfligung stehenden
Versuchsdauer ;'; :g'gg :' Tiermaterial verlustfrei entscheidende Ver-
? ’ besserungen der Arbeitsleistung zu errei-
chen, ist die Automatisierung des Nachmel-
kens erforderlich. Grundlagenuntersuchun-
Bild 2 gen zeigten die technische Realisierbarkeit
Grundaufbau der Phy- (8, 9]. In 4jahrigen Vergleichsuntersuchun-
siomatik-super; gen mit einer Nachmelkvorrichtung auf He-
1 Steuergerit belbasis und dem Nachmelken entsprechend
SPM 200/6, 2 Taster- dem Standard TGL 22257 konnte Gleichheit
-50kPa a“fba“kab“e"‘ié"g"‘:h‘ in den Laktationsertragen fiir beide Verfah-
stromgeber, 4 Boden- a0 nachgewiesen werden. Eine negative Be-
-15 -25kPa gruppe mit Quetsch- : . .
il und Arreti _ einflussung der Eutergesundheit trat nicht
0 kPa ventil un rretiervor- . . :
richtung, 5 Umlenkrolle ~ €in. Den hohen Fertigungs- und Wartungs-
+50 kPa mit Zugseil, 6 Abzugs-  aufwand dieser Nachmelk- und Abnahme-
zylinder, 7 Abzugs- vorrichtungen zu umgehen, einen moglichst
steuerventil, 8 Nach- hohen Standardisierungsgrad und weitge-
melksteuerventil, hend freie Zugénglichkeit zum Euter zu errei-
9 MIIChIe::LTr?\aIiSChe chen, wurde im Rahmen der wissenschaftli-
Eeitung chen Bearbeitung der Mechanisierung des
— . elektrische Lei. Nachmelkens von der Applikations- und For-
tung schungsgruppe Maschinelle Milchgewin-
nung an der Karl-Marx-Universitdt Leipzig
eine bedeutend vereinfachte Losung auf Seil-
) zugbasis [10] entwickelt. Vom VEB Anlagen-
Bild 3 bau Impulsa Elsterwerda ist diese Losung un-
Differenzventil, mit 9
dem die erforderliche  ter Verwendung Qer Baugruppen dgr Me}k-
Nachmelkzugkraftein.  Z€Ugabnahmevorrichtung .Physiomatik-
stellbar ist servo” zu dem serienreifen einfachen Nach-
melk- und Abnahmeroboter (NAR) ,Physio-
matik-super” entwickelt worden.
Bild 5
Woulstdurchbruch und 2. Geréteaufbau und Programmablauf
Bodengruppe mitder ~ Der Grundaufbau des Gerits ist im Bild 2 er-
zur Euterform in opti- sichtlich. )
maler Zugrichtungar- 5 4 50 oatisch-mechanischer Teil
retierten Umlenkrolle; W, 13 : = .
Melkzeug in Zug- Zusiétzlich zu den Leitungen fiir Betriebsun-
hase terdruck (- 50 kPa), Druckluft (50 kPa) und
§ -50kPa P Frischluft ist eine Leitung fur den regelbaren
g {Fotos: H.-).Rudovsky) g g

Nachmelkunterdruck erforderlich, mit dem

~ die Zugkraft entsprechend den Herdenbe-

dingungen zwischen 25 und 50 N eingestellt
werden kann. Mit einem massebelasteten
Differenzventil wird dieser reduzierte Unter-
druck aus dem’ Betriebsunterdruck erzeugt
(Bild 3). Die Funktion des Abzugszylinders
und der Bodengruppe mit Quetschventil 4
zum Absperren des Melkunterdrucks und Ar-
retiervorrichtung zum Losen der Umlenk-
rolle 5 wird mit den auf der Betriebsunter-
druckleitung angebrachten Ventilen 7 und 8
gesteuert.

2.2. Elektrischer Teil

Das neue die MA-1-Serie ablésende Steuer-
gerat SPM 200/6 in Monoblockausfiihrung 1
beinhaltet im Deckel die elektronische Steue-
rung. Versorgt wird sie vom Netzgerét
NPM 240/1 Gber eine Schleifenleitung mit ei-
ner Wechselspannung von 22,5V +10/-15%
wahlweise fir 50 bzw. 60 Hz. Im Geh&useun-
terteil sind die Pulsventilbaugruppe PVB 5
mit den Pulsationsventilen Y. 1, Y 2 und dem
Stimulationsventil Y 3 sowie die Klemmleiste
fur die peripheren Funktionsbaugruppen an-
gebracht. AuBerhalb des Gerdts befinden
sich der Tasteraufbaukasten 2 mit zwei Mel-
deleuchten (H 1 und H 2) sowie die Start-
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(S 1) und Programmtaste (S 2), der Milch-

stromgeber 3 und die Magnetventile Y 5 und

Y 4 (7 und 8). Dieses vereinheitlichte Steuer-

gerat 1aBt sich ohne Anderung auch fiir die

Ausristungsvarianten  ,Physiomatik-servo”

{(ohne Nachmelken) und ,Physiomatik* (ohne

Nachmelken und Abnehmen) einsetzen. Fol-

gender Programm- und Arbeitsablauf liegt

dem Gerat zugrunde (Bild 4):

— Mit dem Einschalten des Netzgeriats ist
der Programmschritt 1 ,Reinigung und
Desinfektion/Problemkuh” eingestellt.
Nach Abnehmen der Melkzeuge vom
Spilkopf driickt der Melker die Pro-
grammtaste S 2. Das Melkzeug fahrt in die
Parkstellung (Schritt 2).

— Der Melker betitigt nach der Eutervorbe-
reitung entsprechend dem Standard

" TGL 22257 die Starttaste S 1; das Melk-
zeug wird aus der Parkstellung freigege-
ben und am Euter angesetzt; die Seilum-
lenkrolle wird so in einem der drei Befesti-
gungspunkte der Bodengruppe arretiert,
daB sich die Zugrichtung des Seils mdg-
lichst im rechten Winkel zum Euterboden
einstellt (Bild 5). Danach lauft das be-
kannte Physiomatik-Programm ab
(Schritte 3, 4, 5 und 6).

— Unterschreitet im Schritt 6 der Milchstrom
400 g/min, beginnt das maschinelle Nach-
melken, indem das Nachmelksteuerventil
im Verhaltnis 2:1 zur Pulsation rhythmisch
angesteuert wird und man damit das redu-
zierte Vakuum im Arbeitszylinder pulsie-
ren 1aBt. Vom Zylinder wird die Zugkraft
Uber das Seil auf das Melkzeug Ubertra-
gen. Um ein sofortiges Durchschalten bei
noch nicht wieder eingesetztem Milch-
strom zu vermeiden, wird im Schritt 7 der
Milchstromgeber kurzzeitig abgeschaltet.

— Unterschreitet der Milchstrom im Schritt 8
etwa 200 g/min, wird in den Zylinder tber
die Steuerventile Y 4 und Y 5 Betriebsun-
terdruck gefihrt (Schritt 2). Gleichzeitig
werden der Milchschlauch vom Quetsch-
ventil an der Bodengruppe abgeklemmt,
damit das Melkzeug beliftet und die Um-
lenkrolie gelost. Schonend wird das Melk-
zeug vom Euter abgezogen und in die
Parkstellung gebracht. .

— Danach fiihrt der Melker die Kontrolle des
Ausmelkgrades und die Zitzennachdesin-
fektion durch.

— Bei Stérungen des normalen Melkablaufs
(Abtreten bzw. Abfallen des Melkzeugs,
zu tiefe Euter, schlechter Ausmelkgrad
u.d.) kann vom Melker entweder mit der
Programmtaste S 2 in einen gewiinschten
Programmschritt weitergeschaltet bzw. in
dem Programmschritt 1 ,Problemkuh”
herkdmmlich ohne Automatik weiter-
bzw. nachgemolken werden. Mit der
Starttaste S 1 ist es moglich, von jeder be-
liebigen Stelle im Programm den Pro-
grammablauf (Schritt 3) neu zu starten.

3. Ergebnisse zur Wirksamkeit des
Gerits
Die Wirksamkeit eines Nachmelk- und Ab-
nahmeroboters ist anhand der Giite der Eu-
terentleerung sowie der technologischen Ef-
fekte einzuschatzen.

3.1. Grad der Euterentleerung

Die nach dem automatischen Nachmelken
im Euter noch verbliebene Nachmilch ist das
wesentlichste Kriterium zur Einschatzung der
Wirksamkeit einer solchen Vorrichtung. Die
agrotechnischen Forderungen konnten bei
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" Metken ohne Milchstrom - |Melken | Nachmelken
kontrolle ) .
(MSK) mit ohne | mit
Reini Berejt-| An- |Stimu- _
em&%téng phaesle Isetzen | lation MSK |MSK | MSK
Desinfektion,
\Problemkuh
Programmschritt 1 2 3 4 5 6 7 8
H1 grun =S s ————
H2 gelb - e o —— ———
H 3 Milchstromgeber I— ——
Y1 Pulsationsventjl ™ wa == = - Em wm - e | (e o e o w
Y2 Pulsationsventil | wm wm == -l e - . = - pmemeow
Y 3 Stimulationsventit —
Y4 Nachmelksteuerventi — e —
Y5 Abzugssteuerventil [—
Programmzeit in s 13 51 64 13
N — N N, -~ Y
S2 Programmtaste 2 S22 82 $2 $2 52 s2
] ]
S1 Starttaste Si S1 LS S S1 S S
Programmablauf S2 S} S{ automatische Steuerung.
Bild 4. Programmablaufschema

samtlichen gepriiften Mustern erfiillt werden
(Tafel 1). Je nach Herdenbedingungen ist ein
differenziertes manuelles Nachmelken bei 2
bis 7% der Kihe noch erforderlich. Zwi-
schen den einzelnen Herden bestehen groRe
Unterschiede im Anteil der fiir das automati-
sche Nachmelken nicht tauglichen Kiihe.
Hauptsachlich resultiert dieser Anteil aus Tie-
ren mit zu geringem Euterbodenabstand, bei
denen die Melkzeugzentrale auf der Arretier-
vorgichtung aufliegt und die Nachmelkzug-
kraft somit nicht am Melkzeug wirken kann,
sowie aus Tieren mit extremen Euterfor-
men.

. Beflirchtungen, daB bei geringfiigigen Ab-

weichungen von der optimalen Zugrichtung
Umlenkpunkt-Euter und damit einer unglei-
chen Zugkraft je Viertel der Ausmelkgrad ne-
gativ beeinfluBt wird, bestitigten sich nicht.
Das Euter einschlieBlich der Zitzen ist als ela-
stisches System zu betrachten, das seitlich
stdrker als in Langsrichtung Kréftewirkungen
ausgleicht. Fiir den Melker besteht die Mog-
lichkeit, zwischen 3 jeweils 125 mm ausein-
anderliegenden Arretierpunkten die Umlenk-
rolle einzuhéngen. Damit lassen sich die auf-
tretenden groRBeren Abweichungen in Léngs-
richtung, durch TiergréRe und Euterboden-
neigung bedingt, besser ausgleichen. In be-
stimmtem Umfang sind durch diese Kon-
struktion auch Kiihe mit tieferen Eutern nach-
melkbar.

3.2. Technologische Wirksamkeit

Die Einfihrung des automatisierten Nach-
melkens und Abnehmens der Melkzeuge
fihrt einerseits zu einem melkphysiologisch
gunstigen, vom Ansetzen bis zum Abneh-
men pausenfreien Melkablauf. Weiterhin
wird der Melker von den zeitlich aufwendi-
gen Routine-Nachmelkarbeiten befreit. Er
kann sich starker auf Problemkiihe konzen-
trieren. Nach technologischen Untersuchun-
gen fihrt dieses Verfahren zu einer Verrin-
gerung des Arbeitszeitaufwands an der Kuh
um 0,5 bis 0,6 AKmin je Gemelk und damit
zu einer Steigerung der Arbeitsleistung von
30 bis 35 gemolkenen Kiihen je Melker-

stunde bei herkémmlicher Physiomatik auf
40 bis 48 gemolkene Kiihe je Melkerstunde
beim Einsatz der Physiomatik-super [11, 12,
13]. Je Melker konnen jetzt 10 bis 12 Melk-
zeuge bedient werden. Um die Zeiteinspa-
rungen je Gemelk in echte Freisetzung von
Arbeitskriften technologisch umzusetzen,
sind Melkstandgrofen von 2X5 und 2x6
Melkbuchten bzw. deren Verdoppelung er-
forderlich (Tafel 2).

Melkstainde der GroRe 2x8 fiihren bei
1-Mann-Besetzung und ldngeren Melkzeiten
zur Uberlastung des Melkers und damit zur
Minderung der Arbeitsqualitat. Melkstinde
auBerhalb dieses Optimums fiihren allge-
mein entweder zur alleinigen Verbesserung
der Arbeitsbedingungen bzw. zu geringfiigi-
gen Durchsatzerh6hungen bei zu geringer
Melkplatzanzahl je Arbeitskraft oder bei zu
vielen Melkplatzen zur Durchsatzreduzie-
rung bzw. nicht vollen Ausschépfung des
mdoglichen Durchsatzes.

Das Betreiben von kleinen Melkstinden mit
nur einem Melker wird international prakti-
ziert, ist aber in der DDR noch uniblich. Zur
Realisierung dieser technologischen Forde-
rung sind neben der Motivierung des Melk-
personals noch arbeitspsychologische und
weitere arbeitsphysiologische Untersuchun-
gen erforderlich. Der GAB-Nachweis wurde
fur die 1-Mann-Bedienung von Melkstanden
mit Nachmelk- und Abnahmeroboter besti-
tigt.

4. Montageschwerpunkte

Okonomisch vorteilhaft ist die Ausriistung
von Melkstinden (Fischgratenmelkstand,
Melkkarussell) mit diesen Geraten in Verbin-
dung mit einer anstehenden Rekonstruktion,
da der Ersatz der bisherigen Steuergerite
der ausgelaufenen MA-1-Serie durch Gerite
SPM 200/6 erforderlich ist. Im Zuge der Re-
konstruktion sollte auf jeden Fall eine Umri-
stung des Milchleitungssystems auf die inter-
national dem Stand der Technik entspre-
chende groBvolumige und tiefverlegte
Milchleitung erfolgen. Die hohere Unter-
druckstabilitat fihrt zu einem giinstigeren
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Tafel 1. Agrotechnische Forderungen (ATF) und erreichter Stand zu den im Eu-
ter verbleibenden Milchmengen nach dem automatischen Nachmel-

Tafel 2. Ergebnisse ‘der technologischen Uberprifung von Fischgratenmelk-
standen mit Nachmelk- und Abnahmeroboter bei 1-Mann-Besetzung

ken {nach [12] und [14)
ATF Praxisergebnisse im Betrieb FGM-GroBe 2x5 2x6 2x8
Gundort  Hohnstedt Iden Quelle [14] (12} {14] (12] [14] [12]
Jahr/Herde 1980 1983 1983/1 1983/2 Gesamtarbeitszeit-
Melkstand MK 40 FGM FGM bedarf in min 1,21 - 1,19 - 1,11 -
2%x2x%x8 2x12 Gesamtarbeitszeit-
Anzahi der Messungen 431 851 442 627 aufwand in min 1,46 1,42 1,25 1,26 1,11 0,99
technologisches Er-
Nachmilch gebnis
Mittelwert der Herdeing =200 70 50 - - gemolkene Kilhe/AKh 41 42 48 48 54 61
grt])ties:”;)(i)ng% > 80 93,0 95,4 938 98,6 dazugehirigen Matma: )
201 bis 500 g =15 56 31 3.8 1.4 tivwert (Kihe/AKh) 44...48 — 48...49 — 54 -
>500 g < 5 1,4 15 2,4 0 Durchsatz je Melk-
stand und h 41 42 48 48 54 61
Anteil der fir NAR Durchsatz je Melk-
nicht tauglichen Kihe in % 8.1 2.1 93 3.8 platz und h 4,1 42 4,0 4,0 3,4 3.8

MilchabfiuB, kirzeren Melkzeiten und einem
besseren Haftvermdgen der Melkzeuge. Die
entsprechenden Umristungsdokumentatio-
nen fiir Melkstinde mit doppeltem Melk-
zeugbesatz und Melkkarussells liegen vor.
Die Ausfilhrung des notwendigen Woulst-
durchbruchs ist bei Nachriistungen im Fisch-
gratenmelkstand der schwierigste Arbeits-
schritt. Er ist mit einer Trennscheibe vorzu-
nehmen. Eine glatte Oberflache ist durch
Nacharbeit mit Meilel erreichbar. Die Sohle
des Durchbruchs muB mit der Standflache
auf gieicher Hohe liegen. Niveaudifferenzen,
gréRere Unebenheiten und nicht allseitig
aufliegende Standroste kénnen zu Spannun-
gen an der Bodengruppe fiihren.
Die Zugkraft ist auf 45 bis 50 N einzustellen,
gemessen mit Federwaage direkt am Melk-
zeug bei arretierter Umlenkrolle. Fallen nach
Inbetriebnahme wahrend des Nachmelkens
tierbedingt durch unglnstige ZitzenmaRe
und Euterformen verstarkt Melkzeuge ab, ist
durch Verminderung des Nachmelkunter-
drucks eine entsprechend niedrigere Zug-
kraft am Differenzventil einzuregulieren.
Die Bewegungsfreiheit der Kihe in Langs-
richtung wird durch eine S-férmige Bugbe-
grenzung eingeschrankt. Mit ihr wird er-
reicht, daB sich der Seilumlenkpunkt stets im
Bereich der Grundplatte befindet. Diese Be-
grenzung kann auf die jeweilige mittlere
Rumpflénge der Kihe eingestellt werden
und ermoglicht spater auch das Nachregulie-
- ren bei veranderten TiergréRRen.
5. Wartung und Pflege
Der Pflegeaufwand soll It. ATF maximal
0,5 AKmin/Gerdt und Melkzeii nicht Uber-
schreiten. Erreicht wurden beispielsweise in
einem Melkkarussell M 693-40 0,32 AKmin/
Gerat und Melkzeit [15]. Typische Wartungs-
arbeiten sind die Kontrolle der ordnungsge-
miRen Funktion der Melkzeugfreigabe bei
Programmstart sowie des Nachmelkens und
Abnehmens der Melkzeuge. Treten hierbei
Mangel auf, so sind meist nur die Abnahme-

zylinder zu 6len oder die Verstarkerventile,

bzw. der Frischluftfilter zu saubern.
VerschleiBteile sind Zugseil und Quetsch-
schlauch an der Bodengruppe, wobei das
Zugseil bis zum Totalverschleil genutzt
wird. Der Schlauch ist halbjahrlich bzw. bei
Deformierungen mit Querschnittsverengun-
gen zu wechseln, um Keimanreicherungen
und groBere Stromungwiderstdnde zu ver-
meiden.

Wie beim nicht automatisierten Melkbetrieb
ist stets auf eine saubere Frischluftéffnung an
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der Melkzeugzentrale zu achten, damit ein
schneller Milchablauf gewahrleistet wird, ein
schneller Unterdruckabbau in den Melkbe-
chern vor dem automatischen Abnehmen
eintritt und beim Abnehmen der Melkzeuge
keine Milch aus den Melkbechern flieRt.
Der elektrische Teil ist duBerst wartungsarm,
wenn darauf geachtet wird, daR das Gehé&use
stets geschlossen und die Gehéauseeinfih-
rungen abgedichtet sind. Reinigungsarbeiten
dirfen am Gehaduse nur mit feuchtem Lap-
pen durchgefiihrt werden. Halbjghrlich sind
der Schaltpunkt des Milchstromgebers nach-
zujustieren und die Magnetventile zu reini-
gen.

6. Zusammenfassung

Das Unterlassen des Nachmelkens fihrt zu
Milchertragsverlusten von 5 bis 10% und ist
damit als Mittel zur Steigerung der Arbeits-
leistung unter den Bedingungen der DDR aus
okonomischen Griinden nicht vertretbar. Im
Beitrag werden der festprogrammierte Mani-
pulator ,Impulsa-Physiomatik-super”, ein
einfacher Nachmelk- und Abnahmeroboter,
in seiner Funktion beschrieben und Einsatz-
ergebnisse dargestellt.

Mit der Automatisierung der Endphase des
Melkprozesses ist es moglich geworden,
ohne Ertragsverluste bei den Kihen den Auf-
wand an lebendiger Arbeit beim Melken um
0,5 bis 0,6 AKmin je Gemelk, einer technolo-
gisch relevanten GroRe, zu senken. 10 bis
12 Melkzeuge konnen von einer Arbeitskraft
bei diesem Automatisierungsgrad bedient
werden. Fur Fischardtenmelkstande stehen
diese Gerite serienmaRig zur Verfligung. Ein
Einsatz im Melkkarussell wird z. Z. vorberei-
tet.
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