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fuhrt (Bild 2). Pilotanlagen der Milchproduk-
tion arbeiten in GroBerkmannsdorf, Bezirk
Dresden, und Lindtorf, Bezirk Magdeburg.
Entwicklungstrager dieser vom VEB Kombi-
nat Fortschritt Landmaschinen Neustadt pro-
duzierten Anlagen sind u. a. das Institut fur
Rinderproduktion Iden-Rohrbeck, das For-
schungszentrum fur Mechanisierung der
Landwirtschaft Schlieben/Bornim und die
Technische Universitat Dresden. Uber spe-
zielle Steuer- und Birocomputer werden die
Tiere individuell leistungsgerecht mit Kraft-
und Grobfutter versorgt. Ein kleiner Hals-
bandsender mit einer Codenummer fur das
betreffende Tier dient als elektronischer Aus-

weis. Die an Kontrollpunkten installierten
Empfanger registrieren bei Anndherung die
Tiernummer. Sie befinden sich an der auto-
matischen Waage zur Bestimmung der Le-
bendmasse, am Melkkarussell zur Erfassung
der individuellen Milchleistung und an den
FreBBplatzen. Neben diesen Daten vom Tier-
erkennungssystem werden noch manuell
verschiedene Labordaten, beispielsweise
iber den Gesundheitszustand der Tiere, hin-
zugefugt. Die Ergebnisse dieses Produktions-
kontrollsystems sind geringerer Futterver-
brauch bei steigender Milchleistung und sin-

kendem Handarbeitsaufwand. Solche Sy- .

steme werden ebenso fur die Fleischproduk-

tion von Rindern, Kalbern und Schweinen
entwickelt.

4. Zusammenfassung

Bei der Veranderung der materiell-techni-
schen Basis der Landwirtschaft bildet die Au-
tomatisierungstechnik als Schlisseltechnolo-
gie ein bestimmendes Merkmal. Durch sie
werden Mikroelektronik, Robotertechnik
und Informatik in der Landwirtschaft immer
starker wirksam.

Die Automatisierung in der landwirtschaftli-
chen Produktion erfordert die Beachtung der
Spezifik landwirtschaftlicher Prozesse und
eine breite interdisziplindre Zusammenar-
beit, vor allem zwischen Vertretern der Ver-
fahrensforschung, der Land- und der Auto-

" matisierungstechnik. Diese Tendenz wird

durch ausgewihlte Beispiele, die sich in der
Praxis bewi#hrt haben, veranschaulicht.
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Technische Losung des rechnergestiitzten Produktions-Kontroll-
und Steuerungssystems fiir Milchviehanlagen
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Einleitung

Auf der diesjahrigen agra in Markkleeberg
wurde das Produktions-Kontroll- und Steue-
rungssystem (PKS) fir Milchviehanlagen in
seiner Komplexitat erstmals vorgestellt. Da
‘von seiten der Praxis grofles Interesse an
dieser Neuentwicklung bestand, soll in eini-
gen Beitrdgen der ,agrartechnik” auf die
technischen Losungen des PKS ausfiihrlich
eingegangen werden.

Nach Beendigung der erforderlichen Arbei-
ten auf den Gebieten der Konstruktion und
Projektierung wurden im Jahr 1985 zwei
Milchviehanlagen mit dem PKS ausgerustet.
Voraussetzung war das Vorhandensein eines
Melkkarussells sowie der stationdren Band-
futterung in den Anlagen.

Aus volkswirtschaftlicher und betriebswirt-
schaftlicher Sicht wird die Anwendung des
Verfahrens damit begrindet, daf mit der
gleichen Grobfuttermenge die Maoglichkeit
einer zuséatzlichen Milchproduktion von 250
bis 300 kg/Kuh - Jahr besteht. Diese Leistung
ist erreichbar, wenn eine leistungsgerechte
Bestandsgruppierung nach dem vom Institut
fur Rinderproduktion (IRP) Iden-Rohrbeck er-
arbeiteten Gruppierungsindex erfolgt, wobei
die regelmiaflig automatisch gemessenen
Milchmengen- und Lebendmassewerte jedes

agrartechnik, Berlin 36 (1986) 10

einzelnen Tieres einzubeziehen sind [1 bis

3].

Bei der maschinenbautechnischen Umset-

zung des PKS mufBte davon ausgegangen

werden, daB wéhrend des Produktionsab-
laufs in der Milchviehanlage die Regelgro-

Ben ,Milchmenge” und ,Lebendmasse” (be-

zogen auf das Tier) und der Grobfutterein-

satz je Tiergruppe Uber eine zentrale Steuer-
und Recheneinheit so miteinander verbun-
den sind, dal unter optimaler Nutzung des
genetischen Leistungspotentials der Kiihe
eine gesicherte zusétzliche Milchproduktion

im Verlauf der Laktationsperiode erreicht

wird.

Die Systemloésung des PKS gliedert sich in

folgende Teilkomplexe (Bild 1):

— Elektronische Einzeltieridentifizierung zur
Erkennung der Tiere im Stand und in der
Bewegung

— Automatisierte Milchgewinnung mit rech-
nergestitzter Physiomatic

— Automatisierte Lebendmassebestimmung

— Datenerfassungsrechner fir die Milch-
menge und die Lebendmasse

— Massekontrollierte Grobfutterdosierung

— Datenzentrale mit dem Blrocomputer
A5120/A5130 einschlieBlich des Software-
pakets ,MiVI".

Elektronische Einzeltieridentifizierung

zur Erkennung der Tiere im Stand :
und in der Bewegung

Fur die rationelle Erfassung der- Kennwerte
.Milchmenge” und ,Lebendmasse” kommt
der elektronischen Tiererkennung eine be-
sondere Bedeutung zu. Mit ihrer Hilfe wird
die Automatisierung der Ermittlung der fir
eine effektivere Produktionsiberwachung
und -steuerung erforderlichen Einzeltierin-
formationen zur Milchleistung und Lebend-
masse moglich. Das vom IRP Iden-Rohrbeck
als Durchtreibevariante entwickelte Tierer-
kennungssystem besteht aus den Baugrup-
pen Halsbandsender (Antwortsender), Abfra-
gegerdt und Energieversorgungssystem und
ermoglicht das sichere Identifizieren der
Tiere sowohl in der Bewegung als auch im
Stand. Mit dem Halsbandsender werden alle
Kihe im Laufstall-, Abkalbe- und Krankenbe-
reich ausgeriistet. Dieser Halsbandsender
stellt einen passiven Baustein dar, der beim
Durchlaufen des Tieres durch das vom Ab-
fragegerat aufgebaute elektromagnetische
Feld aktiviert wird und ein programmiertes
Erkennungssignal zurucksendet, das vom
Empfanger aufgenommen wird. Der Empfén-
ger ist mit dem Mikrorechner zur Datener-
fassung (Datenerfassungsrechner) verbunden.
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im Datenerfassungsrechner erfolgt die Deco-
dierung der empfangenen Transpondernum-
mer. Der Halsbandsender besteht aus dem
PVC-Gurtband und dem Plastgehiuse am un-
teren Teil, durch das der Gurt durchgezogen
bzw. das mit dem Gurt verschraubt wird.

Im Plastgehduse befinden sich die mikroelek-
tronischen Baugruppen. Das Abfragegerat
umfaBt die Energiesendeantenne (Torbogen,
Bild 2), durch die die Tiere hindurchtreten
sowie die elektronischen Funktionseinheiten,

Bild 2.

Tiererkennungseinrichtung mit Rahmenah-
tenne und Stromversorgung

wie Empfanger und Energieversorgungsein-
heit. Der Einbau der Energiesendeantennen
im Stallbereich erfolgt vor der Tierwaage
und beim Melkkarussell am Austrieb.

Das Tiererkennungssystem ermdglicht die
Identifikation von 4095 Tieren wobei durch
eine schaltungstechnische Anderung die Er-
weiterung des Systems auf iber 16000 Tiere
moglich ist. Damit kdnnen mit dieser Losung
nahezu alle Rinderproduktionsanlagen der
DDR erschlossen werden.

Automatisierte Milchgewinnung

mit rechnergestiitzter Physiomatic

Im Zusammenhang mit dem Einsatz des PKS
ergeben sich im Teilkomplex ,Milchgewin-
nung” neue Bedingungen fir die Pulsation,
die Milchmengenmessung, das automatische
Abschalten des Melkvorganges, des Nach-
melk- und Abnahmeroboters sowie der op-
toelektronischen  Datenubertragung  der
Milchmenge aus dem Melkkarussell.

Neue Physiomatic SPM02A
Die Physiomatic SPM02A gelangt als zen-
trale Steuereinheit zum Einsatz und ist fir je-
weils 2 Standplatze im Melkkarussell bzw. in
der Melkstandanlage ausgelegt (Bild 3). Die
rechnergestitzte Physiomatic ist mit dem mi-
kroelektronischen Einchipmikrorechner-
schaltkreis U884 ausgestattet. Mit der An-
wendung dieses neuen Steuerelements wird
eine Reihe wichtiger Funktionen des Melk-
prozesses gesteuert, und zwar
— die Pulsation zur Aufrechterhaltung eines
stabilen Melkvakuums durch ein veran-
dertes Taktverhaltnis von gegenwiértig 50
auf 60 DT/min
— die Realisierung eines Phasenverhaltnis-

ses von Saug-
70:30 bzw. 60:40

~ die Steuerung des Nachmelk- und Ab-
nahmeroboters

— die Registrierung, Zw:schenspe;cherung
und optoelektronische Ubertragung der
Milchmenge und des Standplatzes aus
dem Melkkarussell sowie die Regelung
des. MilchmengenmeRgeradts bei einem
MilchfluB < 200 ml/min und die automati-
sche Abschaltung des Melkvakuums.

und Entlastungstakt von

Bild 3.

Neue Physiomatic SPMOZA fir 2 Stand-
platze

agrartechnik, Berlin 36 (1986) 10



Alle Steuerfunktionen der Physiomatik
SPMO2A werden Gber ein internes Software-
programm, das in einem Speicherschaltkreis
vom Typ 02716 abgespeichert ist, ausgelost.
Damit besteht die Maoglichkeit, mit der tech-
nischen Losung fir die Hardware jedes be-
liebige Melkprogramm einzuspeichern und
zur Funktion zu bringen.

Automatisierte Milchmengenmessung

und Probenahme

Fur- die Durchfiihrung der automatischen
Milchmengenmessung im PKS wird ein
MilchmengenmeRgerédt nach dem Kippzéh-
lerprinzip eingesetzt. Dazu wird jeder Melk-
platz gegenwiértig mit einem Kippschalenge-
ber UDB 14000 ausgeristet (Bild 4). Durch
die Zahlung der Kippimpulse mit Hilfe von
Naherungsinitiatoren erfolgt die elektroni-
sche Erfassung-sowie die Zwischenspeiche-
rung der Milchmenge und die direkte Uber-
tragung  zum Datenerfassungsrechner
DERO1A iber die Physiomatic SPM02A.
Neben dgr Milchmengenerfassung wird der
Kippschalengeber gleichzeitig als MilchfluB3-
geber zur Steuerung des Nachmelk- und Ab-
nahmeroboters und damit zur automatischen
Abschaltung des Melkvakuums bei einem
MilchfluB < 200 ml/min eingesetzt.

Milchprobenahme

Die zum MilchmengenmeRgerdt mitgelie-
ferte Probeentnahmeeinrichtung hat die Ge-
winnung einer reprdsentativen Milchprobe
fir die Milchinhaltsstoffbestimmung wéh-
rend des Melkvorgangs zu gewibhrleisten.
Mit dieser neuen Probeentnahmeeinrichtung
wird von jeder zeiten Kippung ein konstanter
Anteil fir die Probe abgezweigt. Dazu wer-
den unterhalb der Kippschale manuell ein Er-
lenmeyerkolben angebracht und im Durch-
schnitt etwa 0,8% des Gemelks erfalt. Die
Probenahme wird ein- bis zweimal im Monat
durchgefiihrt,

Nachmelk- und Abnahmeroboter

Fiir jeden Melkplatz wird ein Nachmelk- und
Abnahmeroboter eingesetzt. Im Steuergerét
SPMO02A werden die vom Kippschalengeber
ibermittelten Signale verarbeitet und bei Un-
terschreiten  festgelegter ~ Milchstréme

8ild 4. KippschalenmeBgerat KMGO1A zur Mes-
sung der Milchmenge und Probenahme

fag i il e
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(600 m|/min) die pneumatische Ventileinheit
der Nachmelk- und Abnahmevorrichtung an-
gesteuert. Diese wiederum steuert den Ar-
beitszylinder an. Wahrend des Nachmelkens
wird in ihm ein rhythmischer Zug erzeugt
und von einem Seil Uber die Umlenkvorrich-
tung auf die Melkzeugzentrale (bertragen.
Dadurch wird das Melkzeug belastet, und
das Nachgemelk kann. gewonnen werden.
Versiegt der Milchstrom, wird an der Boden-
gruppe der Melkunterdruck gesperrt, gleich-
zeitig gibt die Arretierung die Umlenkvor-
richtung frei. Schonend wird zu einem melk-
physiologisch glnstigen Zeitpunkt das Melk-
zeug vom Euter abgenommen und in die Park-
stellung gefuhrt. Die auf die Zentrale wir-
kende Zugkraft ist mit Hilfe eines Regelven-
tils zwischen 25 N und 45 N einstellbar.

Ventilgruppe

Die Ventiigruppe wurde speziell fir die
Melktechnik zur Erzeugung der Pulsation
und pneumatischen Steuerung von Automati-
sierungseinrichtungen entwickelt. Sie zeich-
net sich durch geringe Leistungsaufnahme
{1 W), eine hohe Zuverléssigkeit und durch
einen den Anforderungen entsprechenden
DurchlaBquerschnitt (& 8 mm) sowie ge-
ringe Masse (100 g) aus.

Die Ventilgruppe besteht aus zwei Einzelven-
tilen, die Uber eine Grundplatte mit dem An-
schluBstiick verschraubt sind. Eine Kappe
schiitzt die Baugruppe und den Elektroan-
schluB vor Spritzwasser.

Die Ansteuerung Uber das Steuergerét
SPMO02A erfolgt so, daB die konstruktive
Auslegung der Ventilgruppe ein Pulsations-

verhiltnis von 70:30 oder 60:40 erméglicht.’

Diese Phasenverschiebung bedeutet, daR
der Saugphasenanteik gegeniiber der Entla-
stungsphase verlangert wird. Damit sowie
durch .die Erhéhung der Taktanzahl von
50 DT/min auf 60 DT/min wird ein schnelle-
res Melken um rd. ¥ erreicht.

Tiefverlegte Milchleitung

Gegenuber den herkommlichen Melkstand-
anlagen wird die erforderliche Vakuumstabi-
lisierung durch den Einsatz einer Milchlei-
tung NW50 sowie durch die Verlegung der
Milchleitung unterhalb der Melkbucht und
Bild 5. Mitfahrende Milchschleuse im Melkkarus-
sell

von zwei mitfahrenden Milchschleusen reali-
siert (Bild 5).

Optoelektronische Dateniibertragung
DUMO1A

Bei der Miichgewinnung mit dem Melkkarus-
sell ist es erforderlich, dafl die mit der
Physiomatic und dem Kippschalengeber er-
faBten und gespeicherten Einzelgemelks-
werte vom Dateniibertrager DUMO1A aus
der Drehbewegung des Melkkarussells zum
Datenerfassungsrechner DERO1A weiterge-
leitet werden. Die Ubertragung der gespei-
cherten Miichmengen erfolgt unmittelbar
am Austrieb des Melkkarussells durch den .
Fotoiibertrager ,Milchmenge” FUMO02A (Bild
6).

Das Arbeitsprinzip des Datenubertragers be-
steht darin, daf der Empfanger ,Melkkarus-
sell” standig Aktivierungsimpulse aussendet,
bis ein Lichtempfanger in den Strahlungsbe-
reich eintritt.

Diese Impulse aktivieren die Physiomatic
zum Aussenden der entsprechenden Daten
und wetrden vom Empfanger ,Melkkarussell”
zum Vergleich zuriickgesendet. Liegt keine
Fehlinformation vor, kann die Milchmenge
zum zentralen Rechner tbertragen werden.
Sie erfolgt mit Hilfe einer Zweidrahtlei-
tung.

Automatisierte Lebendmassebestimmung
Die automatisierte Lebendmassebestimmung
erfolgt mit der Hybridwaage Typ 530 in Ver-
bindung mit einem Kraftaufnehmer sowie
der elektronischen Auswigeeinrichtung mit
dem Anzeigegerat ADU-200 [4].

Je nach Anordnung der- Waage werden die
Kiihe vor oder nach dem Melken gewogen. |
Empfohlen wird das Wiegen nach dem Mel-
ken. Die Waage wird dabei so in den Treibe-
gang eingeordnet, daf8 die Entfernung zwi-
schen Melkkarussell und Waage zur Zwi-
schenstapelung von 4 bis 5 Kihen aus-
reicht.

Fir die Uberwachung des Wigevorgangs
wird nur noch 1 Arbeitskraft benétigt. Je
nach Anforderungen der Milchproduktions-
anlage ist das Wagen in etwa 14tdgigem
Rhythmus ausreichend.

Bild 6. Optoelektronische Ubertragungseinheit

der Milchmenge aus dem Melkkarussell’

A
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Datenerfassungsrechner fiir die
Milchmenge und die Lebendmasse

Der Datenerfassungsrechner DERO1A wird
fir die automatische Erfassung der Milch-
menge und der Lebendmasse des Einzeltie-
res in Verbindung mit der Tiererkennung auf
der Grundlage von OEM-Baugruppen des
Mikrorechnersystems K1520 eingesetzt. Er
ist modular aufgebaut und erméglicht die Er-
fassung der Daten von maximal 2000 Tieren.
Gespeichert werden die Transpondernum-
mer, die Milchmenge (Frihgemelk und
Abendgemelk) und die Lebendmasse.

Beide Rechner sind in einem Steuerschrank
als Tischvariante mit einer gemeinsamen
Stromversorgung vereinigt (Bild 7). Die Be-
dienung des Datenerfassungsrechners be-
schrénkt sich auf ein Minimum und bezieht
sich auf die Tastatur, die LED-Anzeige und
auf den Bildschirm. Wahrend die Tastatur
und die LED-Anzeige standig in Betrieb sind,
kann der Bildschirm beliebig an- oder abge-
schaltet werden. Ein bestimmter Eingabe-Al-
gorithmus gewahrleistet einen Schutz vor
unbefugtem oder fehlerhaftem Bedienen.

Massekontrollierte Grobfutterdosierung

In Verbindung mit der Milchmengenmes-
sung und der Lebendmassebestimmung ist
die massekontrollierte Grobfutterdosierung
das tragende Element des PKS von Milch-
viehanlagen. Auf der Grundlage der ermittel-
ten Milchmenge und der Lebendmasse der
Kiihe wird nach einem Gruppierungsindex
der Kuhbestand der Anlage leistungsgemall
gruppiert. Auf dieser Basis ist der leistungs-
- gerechte Einsatz der Futtermittel moglich
Durch die Kopplung einer elektromechani-
schen Forderbandwaage mit den Grobfutter-
dosierern Uber einen ProzeRrechner erfoigt
die massekontrolilierte Grobfutterdosierung
mit Hiife der stationdren Bandfitterungsan-
lage [5].

In dieser Kombination werden sowoh! Futter-
gemische aus einem Dosierer massekontroi-
liert ausgetragen als auch eine ungemischte
Verabreichung von Grobfutterkomponenten
nacheinander mdglich

Die fiir die Massekontrolle eingesetzte Band-
waage EBW20.10 ist im Schrégteil des Zen-
tralforderers angeordnet. Die elektromecha
nische Forderbandwaage besteht aus 3 Bau-
gruppen, die durch Kabel miteinander ver-
bunden sind (Wagebriicke, Tachogenerator,
Wigeschrank). Die Wagebriicke stellt eine
komplett montierte und vorjustierte Einheit
dar. Sie besteht aus einem Grundrahmen,
auf dem die Mefrollenstation mit dem He-
belsystem, die KraftmeRdose mit Dosentra-
ger sowie die zur. MeBrollenstation benach-
barten Tragrollenstationen montiert sind. Die
Grundeinheit des Bandgeschwindigkeitsge-
bers ist ein Prézisions-Gleichstrom-Tachoge-
nerator mit vorgeschaltetem Anpassungsge-
triebe. Der Bandgeschwindigkeitsgeber ist
liber Kettenantrieb mit der Welle der Um-
lenktrommel des Gurtbandforderers gekop-
pelt. Ein Schutzgehiduse mit Kettenschutz
dient zur Vermeidung von Unfallen bzw. von
Beschiadigungen des Gerits.

Der Wigeschrank enthalt ein meBwertverar-
beitendes Teii, ein Anzeigenteil sowie die
Stromversorgung. Der Aufbau erfolgt nach
dem Bausteinprinzip durch Steckbausteine
auf der Grundlage von Standardteilen des
EinheitsgefaBsystems Modul 20.

Die MeRergebnisse der Bandwaage werden
tber eine Signalaufbereitung in den Mikro-
rechner Ubertragen und entsprechend dem
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eingegebenen Programm verarbeitet. Der
Mikrorechner steuert iber den MSR-AnpaR-
schrank die Austrageleistung und die Austra-
gemenge der Grobfutterdosierer des Futter-
hauses.

Fur die Ein- und Ausgabe der Daten ist ein
Fernschreiber vorgesehen. Durch eine ent-
sprechende Auslegung des Elektro- und
MSR-AnpaBschrankes ist es moglich, sowohl
programmgesteuerten Automatikbetrieb als
auch die bisherige manuelle Steuerung des
Futterungsablaufs durchzufihren.

Aufgabe des Prozerechners

Hauptaufgabe des ProzeRrechners ist es,

- die Futterdosierer zu stevern

— aktuelle Daten Uber den Iststand der Grob-
futterverarbeitung zu verdichten und zu
speichern. .

Dabei sind folgende Teilaufgaben auszufih-

ren:

— zeitlich gestaffeltes Ein- und Ausschalten
der Antriebe (Frastrommeln und Steg-
kette)

~ Einstellung der den Massestrom propor-

Bild 7

Datenerfassungsrech-
ner DERO1A 1 der Da
tenzentrale der Anlage

Bild 8

ProzeRrechner fur die

massekontrollierte

Grobfutterdosierung
(Werkfotos)

tional  beeinflussenden
schwindigkeit der Stegkette

— Abspeichern der Grobfutterration fiir jede
Fiitterungsgruppe und -komponente wah-
rend ihrer Gultigkeitsdauer

— Auswertung der von der Forderband-
waage kommenden Signale Gber den
Massestrom nach  einem Regelalgo-
rithmus

— Dialogverkehr mit dem Fiitterer zur Steue-
rung des Fitterungsablaufs wahrend der
Schicht.

Vorschubge-

Aufstellungsort des ProzefSrechners

Der ProzeRrechner einschlieBlich Signalaut-
bereitung und Fernschreiber werden in der
Schaltwarte fir die Futterung aufgestellt (Bild
8). Durch das MSR-Projekt wird abgesichert,
daR alle erforderlichen Ein- und Ausgangs-
signale fiir den Rechner in der Schaltwarte in
der Ndhe des Rechnerortes zu einem zentra-
len AnschluBpunkt zusammengefiihrt wer-
den.

Datenzentrale
mit dem Biirocomputer A5120/A5130
einschlieBlich des Softwarepakets ,MIVI”

In der Datenzentrale befinden sich der Biro-
computer als Masterrechner und der Daten-
ertassungsrechner als Prozefrechner fur
die Milchmenge und die Lebendmasse. Zwi-
schen beiden Rechnern besteht eine On-
line-Kopplung ber eine Interface-Schnitt-
stelle, wobei der Birocomputer alle Informa-
tionen vom Datenerfassungsrechner ab-
ruft.

Diese Zentrale sollte sich in der Milchviehan-
lage an exponierter Stelle befinden, so daR
moglichst kurze Verkabelungsstrecken zu
den automatischen MefRwerterfassungsstel-
len eingehalten werden kénnen. Ferner soll
die Zentrale vom Stalipersonal ohne Um-
wege schnell zu erreichen sein.

Als Datenverarbeitungseinheit im PKS wird
der Burocomputer (BC) A5120 oder A5130
eingesetzt. Mit dem dazugehdorigen BC-Pro-
grammpaket ,MIVI” kann mit dem bisheri-
gen Datenumfang sowoh! bei herkommli-
cher manueller Datenerfassung als auch mit
den Ergebnissen der automatischen Milch-
mengenmessung und automatischen Le-
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bendmassekontrolle gearbeitet werden (On-
line-Kopplung). Die im ,MIVI”-Projekt veran-
kerte Bedienerfiihrung erleichtert das Einar-
beiten in das Programmpaket erheblich. Es
sind keine Spezialkenntnisse auf dem Gebiet
der Mikroelektronik erforderlich, so daR der
BC durch die landwirtschaftlichen Kader
selbst bedient werden kann. Die vom IRP
Iden-Rohrbeck erarbeitete Anwenderdoku-
mentation stelit die Grundlage fiir die Uber-
leitung in die Praxis dar.

Zusammenfassung
Mit der Einfiihrung des PKS in der Milchpro-
duktion wurde ein zukunftstrachtiger Weg
beschritten, um die Vorteile der Mikroelek-
tronik in groBerem Umfang in der Tierpro-
duktion zu nutzen.

Im Jahr 1985 wurde die maschinenbautechni-

sche Umsetzung des Verfahrens der Produk-
tionskontrolle und Produktionssteuerung
vorgenommen. In zwei Milchviehanlagen
wurden die Systemlosung in das vorhandene
Angebotsprojekt AP 1930 projektmiRig ein-

gearbeitet und die dazu erforderlichen Aus-

ristungen eingebaut. Mit diesem Vorgehen

wird gleichzeitig eine technische Moderni-

sierung der industriemaBig produzierenden
Anlagen erreicht.
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Gegenwartig wird parallel zur Erprobung des
Produktions-Kontroll- und  Steuerungssy-
stems (PKS) in den beiden Experimentierania-
gen der LPG ,Herdbuchzucht” Lindtorf, Be-

zirk Magdeburg, und der Kooperativen Ein-
richtung
GroBerkmannsdorf,
Breitenanwendung des PKS in weiteren 14’

.Industrielle  Miichproduktion”

Bezirk Dresden, die

Tafel 1.  Ausristungsumfang des PKS, geordnet nach Teilkomplexen

industriemaRBig produzierenden Milchviehan-
lagen ab 1987/88 vorbereitet.

Diese Aufgabe wird vom VEB Anlagenbau
Impulse Elsterwerda in der Verantwortung

Erzeugnis Typbezeichnung i Produzent
Teilkomplex , Tieridentifikation”
Halsbandsender HBSO01A VEB Erntemaschinen Neustadt, Stammbetrieb,
Sende- und Empfangseinrichtung o'y BT Automatisierungstechnik Leipzig, Schonauer Str. 113, Leipzig 7031
— Empfangerleiterplatte SEEOTA VEB Anlagenbau Impulsa Elsterwerda, Am Nordbahnhof 3, Elsterwerda 7904
— Energieversorgung SEVO1A
— Antennenrahmen, komplett SERO1A
Teitkomplex , Milchgewinnung”
Melkkarussell, komplett M50001A VEB Anlagenbau Impulsa Elsterwerda, Am Nordbahnhof 3, Elsterwerda 7904
KippschalenmeBgerat KMGO01A VEB Technisches Glas Iimenau, Str. der DSF 1, limenau 6300
Steuergeréat ,Physiomatic” SPMO02A VEB Erntemaschinen Neustadt, Stammbetrieb,
Fotolbertrager (Milchmenge) FUMO1A BT Automatisierungstechnik Leipzig, Schonauer Str. 113, Leipzig 7031
Dateniibertrager (Milchmenge) DUMO1A
Teilkomplex ,Lebendmassebestimmung”
Elektromechanische Hybridwaage Typ 530 VEB Kyffhauserhitte Artern, BT Leipzig, Alte StraRe 25, Leipzig 7031
Analog/Digital-MeBumformer ADUO01A VEB Wagetechnik Rapido, Gartenstrale 64, Radebeul 8122
Tastatur/Anzeige (Waage) TAEOT1A VEB Erntemaschinen Neustadt, Stammbetrieb,

. BT Automatisierungstechnik Leipzig, Schonauer Str. 113, Leipzig 7031
Teilkomplex , Datenerfassungsrechner”
Datenerfassungsrechner DERO1A VEB Erntemaschinen Neustadt, Stammbetrieb,

Teilkomplex ,,Massekontrollierte Grobfutterdosierung”

Grobfutterdosierer
Elektromechanische Bandwaage

Naherungsinitiator

Reihe H110
EBW20.10

2.3705/16,17,18

Prozefrechner PRGO1A
Signalaufbereitung SAGO1A
MSR-Projekt M500
Teilkomplex , Biirocomputer mit Softwarepaket”

Softwarepaket MIVI
Burocomputer robotron A5120/A5130

in der Konfiguration
interner Speicher
Bildschirm

Tastatur

externer Speicher

Datenibertragung
Betriebssystem

64 KByte RAM

BT Automatisierungstechnik Leipzig, Schonauer Str. 113, Leipzig 7031

VEB Landtechnische Industrieanlagen Havelberg, Birkenweg, Havelberg 3530
VEB Wiége- und Nahrungsgiitertechnik Berlin,

An der Industriebahn 20-27, Berlin 1120

VEB MeRgeritewerk Beierfeld, Mauerstr. 84, Beierfeld 9433

VEB Erntemaschinen Neustadt, Stammbetrieb, ’

BT Automatisierungstechnik Leipzig, Schonauer Str. 113, Leipzig 7031

VEB Gerate- und Reglerwerke Cottbus, Ostrower Damm 2, Cottbus 7500

VEB Datenverarbeitung beim MLFN, Belforter Str. 1-2, Berlin 1055
VEB Kombinat Robotron, VEB Biromaschinenwerke Karl-Marx-Stadt

80 X 24 oder 32 X 16 Zeichen
Standardtastatur mit Alphateil,

numerischem Teil

und Funktionstasten
Typenraddrucker 1152 oder
Nadeldrucker 1157
Interface V24 oder IFSS

SI0S 1526
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