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1. Problemstellung

Mit der Entwicklung eines Systems der Pro-
duktionskontrolle und  ProzefRsteuerung
durch Nutzbarmachung der Mikroelektronik
und Mikrorechentechnik soll in den speziali-
sierten Betrieben der Milchproduktion durch
die Anwendung eines verbesserten Bewirt-
schaftungssystems eine weitere Erhéhung
der Produktivitat und Effektivitat erreicht
werden. Die dafir notwendige intensive in-
formatorische Durchdringung des Produk-
tionsprozesses erfordert die Anwendung
neuer und rationeller Verfahren der Primar-
datengewinnung. Die schrittweise Automati-
sierung der Datenerfassung fir die Tierbe-
stands-, Leistungs-, Lebendmasse-, Gesund-
heits- und Fruchtbarkeitskontrolle von Einzel-
tieren in Kombination mit einer automati-
schen Tiererkennung stellt die Vorausset-
zung fir ein effektives und modular gestalte-
tes Produktions-Kontroll- und Steuerungssy-
stem (PKS) dar. Die im PKS integrierte auto-
matische Primérdatenerfassung umfaft in
der ersten Ausbaustufe folgende Hauptbe-
standteile:

— automatische Tiererkennung
automatische Milchmengenmessung und
Probenahme

automatische Lebendmassebestimmung
Prozefirechner zur Datenerfassung

— massekontrollierter Grobfuttereinsatz.

In einer zweiten Ausbaustufe des Gesamtsy-
stems sollen in das Datenerfassungssystem
weitere Sensoren fiir die Uberwachung des
Gesundheits- und Fruchtbarkeitsgeschehens
integriert werden.
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Elektroausriistung Milchgewinnung M 500

Die ,Elektroausriistung Milchgewinnung

M500” wurde den neuen Baugruppen der

Melktechnik und Melkautomatisierung ent-

sprechend neu projektiert. Das Elektropro-

jekt des Melkkarussells M691-40 kann nicht

als Basis bei einer geplanten Umriistung auf -
- das M500 genutzt werden.

Zusammenfassung

Mit diesem Beitrag wird das Melkkarussell
M500 als Teil des Produktions-Kontroll- und
Steuerungssystems vorgestellt. Gleichzeitig
werden Hinweise zu den Lieferumfangen
verschiedener Bestellvarianten und zu den
wiederverwendbaren Baugruppen bei Umri-
stungen vermittelt.
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Nachfolgend werden die Einrichtungen des
PKS zur Tiererkennung, Milchmengenmes-
sung und Lebendmassekontrolle naher erldu-
tert.

2. Automatische Tlererkennung

Im Datenerfassungssystem des PKS kemmt
der automatischen Tiererkennung eine zen-
trale Bedeutung zu, da mit ihrer Hilfe eine
Automatisierung der Erfassung von Milchlei-
stung und. Lebendmasse und deren Zuord-
nung zum Einzeltier moglich ist. Aus techno-
logischer Sicht ergibt sich die Notwendig-
keit, die Tiere an verschiedenen Orten des
Produktionsprozesses zu identifizieren. Aus
den Einsatzbedingungen in der Rinderpro-
duktion lassen sich folgende allgemeine For-
derungen an die automatische Tiererken-
nung ableiten [1]:

— 2000 (in Einzelfallen 16000 bis 20000) Ein-
zeltiere in ‘einer Tierproduktionsanlage
sollen sowohl im Stand als auch bei {(eili-
ger) Bewegung identifiziert werden kon-
nen

~ Gewihrleistung der Funktionstichtigkeit
unter allen gegenwirtigen Einsatzbedin-
gungen in den Stallanlagen

— Tiererkennungseinrichtung darf keine ge-
sundheitlichen Schiaden am Tier hervorru-
fen bzw. begtinstigen, Tier darf nicht be-
hindert werden

— Einhaltung der geltenden postalischen Be-
stimmungen fir Errichtung und Betrieb
funktechnischer Anlagen.

Das vom Institut fiir Rinderproduktion Iden-

Rohrbeck gemeinsam mit der Technischen
Universitat Dresden, Sektion Kraftfahrzeug-,
Land- und Fordertechnik, entwickelte Tierer-
kennungssystem wurde auf der Grundlage
eines einheitlichen Systemkonzepts in 2 Va-
rianten, als Durchtreibevariante und als Nah-
erkennungsvariante, realisiert und gewahr-
leistet die ldentifizierung von 4095 Tieren,
wobei eine Erweiterung auf 16383 Codie-
rungsmoglichkeiten  problemlos  méglich
ist.

Die Durchtreibevariante wurde fur die auto-
matische Erfassung von Lebendmassen und
Milchmengen der Einzeltiere im PKS entwik-
kelt und erprobt. Die Naherkennungsva-
riante ist fur experimentelle Untersuchungen
an transpondergesteuerten Dosierautomaten
im Einsatz. Das Tiererkennungssystem- be-
steht im wesentlichen aus den 2 Funktions-
einheiten Abfragegerat und Antwortgerat.
Das Abfragegerdt (Erkennungseinrichtung,
Bild 1) dient der Erkennung der Einzeltiere an
den jeweiligen Einsatzorten und zur Weiter-
leitung der Informationen (Tiernummer) an
die MeRwerterfassungs- oder Mef3wert-
steuerungseinrichtungen. Es beinhaltet die
Rahmenspule (Energiesendeantenne) und die
elektrischen Funktionseinheiten, bestehend
aus

Stromversorgung

Quarzgenerator

Leistungsverstarker

AM-Empféanger

Interface fur den Anschlu8 an einen Mi-
krorechner. !

Das Antwortgeréat (Transponder, Bild 2) ist
am Halsband des Tieres befestigt und be-
steht aus der Energieversorgung, dem Code-
generator und dem HF-Generator. Das Ant-
wortgerat sendet auf empfangene Signale
vom Abfragegerat eine festgelegte (program-
mierte) Antwort, wodurch die Identifizierung
der Tiere gegeben ist. Aus dem Blockschalt-
bild (Bild 3) ist das Zusammenwirken der ein-
zelnen Funktionseinheiten des Tiererken-
nungssystems ersichtlich.

Das Antwortgerat ist ein passiver Baustein
ohne eigene Energieversorgung. Die Versor-
gung mit Energie erfolgt mit Hilfe eines elek-
tromagnetischen Feldes, das durch das Ab-
fragegerit (Erkennungseinrichtung) aufge-
baut wird. Beim Eintauchen eines Transpon-
ders in das Energiefeld in Bewegungsrich-
tung der Tiere empfangt ein Schwingkreis,
der auf die Energieversorgungsfrequenz
(32,7 kHz) abgestimmt ist, die elektromagne-
tische Energie und wandelt diese in eine
Wechselspannung um. Diese Wechselspan-
nung wird gleichgerichtet, geglattet, stabili-
siert und zur Energieversorgung des Code-
und HF-Generators genutzt. Der Codegene-
rator erzeugt einen Dualcode, der fur jedes
Antwortgerat frei programmierbar ist. So-
lange die Schaltung Uber das elektromagneti-
sche Feld mit Energie versorgt wird, werden
standig die gleichen Codezyklen erzeugt.
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Bild 1. Tiererken-

Erkennungseinrichtung  des
nungssystems




Bild 2.

Der im Antwortgerdt befindliche Hoe¢hfre-

Kuh mit Transponder

quenzgenerator wird mit dem Impulsmuster
des programmierten Codezyklus getastet. Er
wird wahrend des Vorhandenseins eines Im-
pulses eingeschaltet und strahlt Gber eine

Spule mit
Schwingungen mit einer

Ferritkern elektromagnetische
Frequenz von

1,7 MHz ab. Im Zeitbereich der Impulsiik-
ken ist der HF-Generator gesperrt. Das pro-
grammierte und eingemessene Antwortgerat
wird in einem entsprechenden Gehaduse, das
am Halsband der Kiihe befestigt ist, unterge-
bracht und vergossen.

- Das Abfragegerdt besteht aus den bereits

aufgefiihrten Funktionséinheiten:

Quarzgenerator

Der Quarzgenerator erzeugt fur die Ener-
gieversorgung eine stabile Frequenz von
32,7 kHz, die auf den notwendigen Ein-
gangspegel des nachfolgenden Leistungs-
verstirkers verstirkt wird.
Leistungsverstarker

Der Leistungsverstarker wandelt das
32,7-kHz-Wechselspannungssignal in ein
Leistungssignal mit 15 W um. Fir die Rea-
lisierung der Durchtreibevariante werden

Bild 4. Elektromechanische TierWaage Typ 530
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zur Ubertragung der Energie zum Ant-
wortgerét rd. 15 W und fir die Naherken-
nungsvariante rd. 5 W erzeugt. Der Aus-
gang des Leistungsverstarkers ist an den
Eingangswiderstand der Rahmenantenne
iber einen Ubertrager angepaft.
- Rahmenantenne
Die Rahmenantennen fir die Energieliber-
tragung sind bei der Durchtreibevariante
des Tiererkennungssystems als Durchtrei-
betor und bei der Naherkennungsvariante
als Fensterrahmen ausgefiihrt. Im Fall des
Durchtreibetores sind 2 Spulen mit je
7 Windungen rédumlich hintereinander an-
geordnet und parallel verschaltet.
—~ AM-Empféanger .
Der AM-Empfinger selektiert, verstarkt,
demoduliert und regeneriert die empfan-
genen HF-Impulsfolgen des Antwortge-
réts. Am Ausgang stehen zur Dekodierung
und Weiterverarbeitung wahlweise ein se-
rielles Spannungssignal von 0 bis 5 V oder
ein serielles Stromsignal von 0 bis 20 mA
zur Vertligung. :
~ Interface fiir die Ubernahme des Codes in
den Mikrorechner
Das serielle Impulssignal, das entspre-
chend dem programmierten Code noch
mit unterschiedlichen Liicken behaftet ist,
wird (ber einen Monoflop in ein binires
Signal zerlegt und in eine Schieberegister-
kette eingeschoben.” Nach einem wahl-
weise programmierbaren Vergleich des
ersten Codezyklus mit 1 bis 15 nachfol-
genden Codezyklen wird das digitale Co- .
dewort dem Mikrorechner in einem Zwi-
schenspeicher parallel zur Verfiigung ge-
stellt und der Mikrorechner durch Anmel-
dung eines Interrupts zur Ubernahme des
Codeworts aufgefordert. Nach erfolgter
Ubernahme des Codeworts wird durch
den Mikrorechner eine neue Umsetzung
ausgelost, sofern sich das Antwortgerat
noch im Energiefeld befindet.
Die bisherige Erprobung des Tiererken-
nungssystems ergab eine 100%ige Erken-
nungssicherheit als Naherkennungssystem
und eine > 99%ige beim Durchtreibebetrieb
im Rahmen der automatischen MeRBwerter-
fassung in einem Fischgratenmelkstand mit
2 % 12 Melkplatzen.

3.

Blockschaltbild des Tiererkennungssystems (Durchtreibevariante)

Automatische Lebendmassekontrolle

Die Kontrolle der Lebendmasseentwicklung
der Tiere in Kombination mit der Milchlei-
stung stellt die Voraussetzung fir die Reali-
sierung einer leistungsdifferenzierten Futter-
verabreichung dar. Bei Jungrindern und
Mastrindern ist die Kdrpermasseentwicklung
ohnehin der wichtigste. Parameter flur die
Steuerung der Produktion.

Die gegenwartig in den Praxisbetrieben ein-
gesetzten und z. T. verschlissenen mechani-
schen Tierwaagen (Laufgewichtswaagen, Ra-
pidowaagen) fiur die Lebendmassebestim-
mung zum Zweck des An- und Verkaufs der
Tiere geniigen nicht den gesteliten Anforde-
rungen fir den Einsatz im PKS, weil der er-
forderliche zusatzliche Arbeitskraftebedarf (2
bis 3 AK) in den Betrieben nur schwer reali-
sierbar und eine schrittweise Automatisie-
rung der Lebendmassekontrolle nicht gege-
ben ist. Deshalb wurde fiir den Einsatz im
PKS eine elektromechanische Tierwaage
(Bild 4) entwickelt und in Verbindung mit der
automatischen Tiererkennung erprobt.

Diese Tierwaage mit einer Hochstlast von
1000 kg stellt eine Kombination von Bau-
gruppen der mechanischen Tierwaage Ty-
penreihe 530 (mit obenliegendem Hebelwerk

und einem KraftmeRwandler

der Firma

MOM Budapest) und dem Auswerte- uynd An-
zeigegerdt ADU200 bzw. ADU 250 dar. Eine
ausfihrliche Beschreibung dieser Tierwaage
istin (2] zu finden. .

Diese elektromechanische Tierwaage wird
fir den Einsatz im PKS mit den flr die Durch-
fihrung einer weitestgehend automatisierten

Lebendmassekontrolle erforderlichen

Zu-

satzeinrichtungen komplettiert. Zu diesen
Zusatzeinrichtungen gehoren:

Tiervereinzelungseinrichtung
Erkennungseinrichtung des.
nungssystems

Wigekéfig mit pneumatisch angetriebe-
nem Auslaf3tor

Erkennungsgerét

Tirsteuerung

Tastatur-Anzeige-Einheit.

Tiererken-

Die Anordnung der einzelnen Zusatzeinrich-
tungen in Laufrichtung der Tiere ist im Bild 5
dargestelit. '
Die pneumatisch angetriebene Vereinze-

agrartechnik, Berlin 37 (1987) 3
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Bild 5. Technologische Anordnung der Zusatzelnrichtungen fiir die automatisierte Lebendmassekon-

trolle;

a pneumatisch angetriebene Tiervereinzelungseinrichtung, b Erkennungseinrichtung des Tierer-
. kennungssystems, c¢ Tirsteverung, d Testatur der Anzeigeeinrichtung, e Erkennungsgerit,
f Wigeplattform der Waage, g pneumatisch angetriebenes AuslaBtor

"~

lungseinrichtung dient der fiir eine sichere
Identifizierung notwendigen Vereinzelung
der Tiere. Sie wird liber Taster der Tiirsteue-
rung manuell gedffnet und geschlossen.
Das Erkennungsgerét, das sich unmittelbar
am Anfang der Wigeplattform befindet,
dient der Erkennung des volistindigen Stan-
des des Tieres auf der Wigeplattform und
dem Start des Erfassungsprozesses. Das Er-
kennungsgerit ist ein elektromechanischer
Geber, der tber induktive Ndherungsinitiato-
ren fiir die elektrische Signalgewinnung ver-
fiigt. Die Tirsteuerung beinhaltet die elektri-
sche Verkniipfung zur Steuerung der Verein-
zelungseinrichtung und des Austriebstores,
die Taster zur manuellen Betdtigung der
Tore und die Magnetventile zur Ansteuerung
der pneumatischen Torantriebe.

Die Tastatur-Anzeige-Einheit wird wie das
Austriebstor von einem Datenerfassungs-
rechner angesteuert und hat eine Tastatur
zur Eingabe von Tiernummern im Fall einer
Nichtidentifizierung durch die Tiererken-
nung, eine 5stellige Anzeige fir die EDV-
oder Transpondernummer und eine 3stellige
Anzeige fiir die erfaRte Lebendmasse.

Bei der technisch-technologischen Erpro-
bung der elektromechanischen Tierwaage
im Institut fir Rinderproduktion Iden-Rohr-
beck wurden zur Beurteilung des MeRtehlers
der Waage Kithe nacheinander auf der
neuen elektromechanischen Waage und ei-
ner mechanischen Rapido-Neigungswaage
mit Rundzeigerkopf gewogen. Fiir 99% aller

Werte wurde eine Differenz von < +5kg

festgestellt [3].

Bild 7. Automatisierte Erfassung von Milchmenge
und Lebendmasse in Milchviehanlagen mit
Melkkarussell

Bild 6. XippschalenmilchmengenmeRgerat

’
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4. Automatische Milchmengenerfassung

Fiir eine gezielte Steuerung der Produktion,
besonders fiir den Einsatz von Grob- und
Konzentratfutter, fir die Leistungsgruppen-
bildung und die Selektion sowie zur Bewer-
tung des Einzeltieres kommt der téglichen
Einzelgemelksermittlung eine groBe Bedeu-
tung zu. Aufgrund der relativ komplizierten
MeRBbedingungen (Milchabgabe der Kuh,
Unterdruck mit Schwankungen, Pulsation,
Milch-Luft-Gemisch u. a. [4]) haben sich in-
ternational nur wenige MeBprinzipe fiir die
Einzelgemelkserfassung im praktischen Ein-
satz bewdhrt. Die meisten Milchmengen-
mefBgerite konnen auf das Grundprinzip der

wechselseitigen Befiillung und Entleerung ei--

ner oder mehrerer MeBkammern zuriickge-
fuhrt werden.

Nach den im Institut fir Rinderproduktion
Iden-Rohrbeck und im Forschungszentrum
Tierproduktion Dummerstorf-Rostock
durchgefiihrten Untersuchungen erfiillen
MilchmengénmeRgerate, die nach dem
Kippzéhlerprinzip arbeiten, die in der DDR
gestellten agrotechnischen Forderungen am
besten. Deshalb wurde im Jahr 1984 im VEB
Kombinat Technisches Glas llmenau mit der
Entwicklung eines Kippschalenmilchmen-
genmeRgerats aus Glas begonnen und fir
das IV. Quartal 1986 die Serienfertigung vor-
bereitet.

Das entwickelte MilchmengenmeRgerét
(Bild 6) ist fur den stationdren Einsatz in
Fischgraten- und Karussellmelkstinden zur
Milchmengenmessung und als Milchfluge-
ber fiir die Steuerung des Nachmelk- und

T

Abnahmeroboters {NAR) vorgesehen, Es hat '

folgende wesentliche Kennzeichen:

— Kombination von Glas- und Keramikteilen
mit hochwertigen Plastelementen fiir alle
milchfiihrenden Teile und mit einer ober-
flichenveredelten Metallaufhingung des
Gerits

— Einsatz einer zweiteiligen 100-g-KippmeRB-
schale aus Polypropylen mit Ausgleichs-
kammern zur Kippfehlerkompensation bei
unterschiedlichem Durchsatz und Exzen- .
terjustierung

— Integration einer neuartigen Ldsung zur
Milchprobenahme fiir die Fett- und Ei-
weiBuntersuchung mit Hilfe eines ab-
nehmbaren Probekanals an der Mef3scha-
lenGnterseite mit Trichter und Sammelge-
&R

— Kippimpulszéhlung iiber N&herungsinitia-
toren.

Der Einsatz dieses Geriits ist in 2 Varianten

vorgesehen. Die erste Variante wird -als

MilchmengenmeRgerét in Verbindung mit

einer neuen einchiprechnergesteuerten

Melkautomatik des VEB Anlagenbau Impulsa

Eisterwerda (Serienfertigung ab 1987) und

der Tiererkennung zur automatischen Milch-

mengenmessung im Rahmen des PKS und
zur Steuerung von NAR in Anlagen mit Melk-
karussell sowie Fischgratenmelkstand einge-
setzt. Ein Automatisierungsgerit steuert
gleichzeitig 2 Melkplatze. In der zweiten Va-
riante (sog. .Ratiovariante”) soll das Milch-
mengenmeRgeriit fur die Steuerung des NAR
als Ersatz fiir die bisher verwendeten Licht-
schranken und zur Verbesserung der staatli-
chen Milchleistungskontrolle in all den
Milchproduktionsanlagen, fiir die das. PKS
bis 1990 nicht vorgesehen ist, zum Einsatz
kommen. Dazu wird im VEB Kombinat Land-
technische Instandsetzung fir 1987 eine Bau-
gruppe zur Anpassung der Kippschalenge-
rite an die Physiomatik-Steuergerste
SPM200/6 vorbereitet.

5. Datenerfassungsrechner

Fur die automatisierte Erfassung von Milch- -
menge und Lebendmasse des Einzeltieres in
Verbindung mit der Tiererkennung wird ein
zentraler Datenerfassungsrechner auf der
Grundiage von OEM-Baugruppen des Mikro-
rechnersystems K1520 eingesetzt. Dieser
Rechner setzt sich aus dem Steuerrechner
.Milchmenge” und dem Steuerrechner ,Le-

Datenerfassungsrechner, N
8dro- Steverrechner Birocomputer | MTonitor
computer- | Steverrechner | mjichmenge A 5120/ 30 inifolienspeicher
Teum Ledenomesse | tatur Tostatur Orucker
Stalbereich T T T oo T T oo "
Sende/Empfangsi Sende/Empfongs- Daten- Empfinger
emnrichtung — el |emnrichtung ubertrager ‘
Tierwaage Melkstand Milchmenge HMilchmen
- f ?tis;{?e
- y Oatendbertragung
ADY Sender 1 Sender n Sender 20
250 Milchmenge Hilchmenge Milchmenge
Tastatur = n Q
Anzeige FPhysiomatik Physiomatik Physiomatik
7 n e 20
Tursteverung -
Kigpschale | |Kigpschale| |Kippschale| |Kippschole| |Kippschale| \Kippschale
7 2 n n+1 79 40
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bendmasse” zusammen. Beide Rechner sind
in einem Gehduse mit gemeinsamer Strom-
versorgung untergebracht. Der Steuerrech-
ner ,Milchmenge” Ubernimmt die Speiche-
rung der Daten Transpondernummer, Milch-
menge sowie Lebendmasse und organisiert
die Datenubertragung zum Blrocomputer
des PKS Uber eine serielle Schnittstelle, wo-
bei der Blrocomputer in der Funktion als
Masterrechner die Infomationen vom Daten-
erfassungsrechner téaglich abruft.

Flr den Einsatz von Melkkarussellanlagen ist
es erforderlich, die mit Hilfe der mikrorech-
nergesteuerten Physiomatik und der Kipp-
schalenmilchmengenmeRgerite erfalten
und gespeicherten Einzelgemelkswerte aus
der Drehbewegung des Melkkarussells zum
Datenerfassungsrechner zu Gbertragen. Dies
wird mit Hilfe einer optischen Datenubertra-
gungseinrichtung realisiert.

Im Bild 7 ist das Blockschaltbild der automati-
sierten Erfassung von Milchmenge und Le-

bendmasse fir Milchviehanlagen mit Melk-
karussell dargestellt.

6. Zusammenfassung

Die automatisierte. Erfassung von Korper-
masse, Milchleistung, Gesundheitszustand
sowie Fiitterung und die Ubrige Umwelt der
Tiere betreffenden Informationen bildet die
Grundlage fur ein mikrorechnergesteuertes
System der Produktionskontrotle und Pro-
zeBsteuerung in der Milchproduktion.

in der ersten Stufe des Produktions-Kontroll-
und Steuerungssystems werden mit Hilfe ei-
nes Datenerfassungsrechners. und On-line-
Kopplung zum Biirocomputer die Lebend-
masse und die Milchmenge jedes Einzeltie-
res in Verbindung mit einer Tiererkennungs-
einrichtung automatisch erfaBt. Die dafir
zum Einsatz kommenden Einrichtungen wer-
den erlautert. In einer zweiten Ausbaustufe
des Systems sollen weitere Sensoren fir die
Uberwachung der Gesundheit und Frucht-

Hard- und Softwarelésungen )
fiir die zentralisierte Datenspeicherung und -bearbeitung
im rechnergesteuerten Produktions-Kontroll- und Steuerungssystem

fir Milchviehanlagen

barkeit der Tiere in das Datenerfassungssy-
stem integriert werden.
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In den Milchviehanlagen (MVA) erfordert die

Speicherung und Verarbeitung der im Pro-

duktionsprozef anfallenden und fir seine

Leitung und Steuerung bendétigten Daten ei-

nen erheblichen manuellen Aufwand.

Im Produktions-Kontroll- und Steuerungssy-

stem fir MVA werden die Arbeiten mit Hilfe

eines Blrocomputers (BC), der als zentrale

Datenverarbeitungseinheit dient, wesentlich

rationalisiert und qualitativ erweitert. In Zu-

sammenarbeit mit dem VEB Robotron Anla-
genbau Leipzig und weiteren Partnern wurde
dazu vom Institut fiir Rinderproduktion Iden-

Rohrbeck das Programmpaket MIV! entwik-

kelt, das sich beziiglich seiner Anwendbar-

keit wie folgt charakterisieren 1aBt:

— Bei Vorhandensein eines Blrocomputers
ist das MIVI-Projekt in allen Milchviehstal-
len und -anlagen, unabhéngig von GréRe
und angewendeter Technologie, nutzbar.

— Es kann als eigenstandiges Projekt ohne
direkte Kopplung des BC mit Datenerfas-
sungs- und Steuerrechnern genutzt wer-
den (Off-line-Variante). Die Daten sind
Uiber die Tastatur des BC einzugeben.

— Beim Ubergang zur automatischen Daten-
erfassung mit On-line-Kopplung zum BC
kénnen die MIVI-Programme unverandert
genutzt werden, da in den Algorithmen
die Aktualisierung der Einzeltierdaten so-
wohl bei automatischer als auch bei manu-
eller Dateneingabe beriicksichtigt wurde.

— Die Datenbereitstellung fur das zentrale
ESER-Anwendungssystem Rind des -VEB
ORZ Tierzucht Paretz ist gewihrleistet.
Bei der Aktualisierung der betreffenden
Einzeltierdaten werden die wichtigsten Be-
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lege fiur die Projekte MILP und BEZUr mit
ausgedruckt. Zur weiteren Rationalisie-
rung ist der Informationsaustausch mit
dem ORZ auf maschinenlesbaren Daten-
tragern vorgesehen.

Die Anwendung des MIVI-Projekts setzt fol-

gende Geratetechnik voraus:

— Blrocomputer A5120/5130 oder A 5310,
ausgeriistet mit dem Betriebssystem SIOS
1520 (Speicherbereich RAM mit 64 KByte)

— Peripherie: 1 alphanumerische Tastatur
mit Funktionstasten, 1 Monitor (minde-
stens 16 X 24 Zeichenvorrat), 1 Drucker
(Druckbreite mindestens 120 Zeichen),
mindestens 2 Floppy-Disk-Laufwerke fiir
Abrechnungseinheiten mit < 1000 Tieren
bzw. 3 Floppy-Disk-Laufwerke fir Abrech-
nungseinheiten mit >1000 Tieren (vor-
zugsweise 5,25”-Disk).

Die erste Ausbaustufe des MIVI-Projekts, die

sich seit 1985 in der Anwendung befindet,

umfaflt folgende Teilprojekte:

1. Mikrorechnergestiitzte
Einzeltierdokumentation,
Tierbestandskontrolle und
Reproduktionsiiberwachung (1]

Die Einzeltierdatei mit mehr als 50 der wich-

tigsten Stamm-, Leistungs- und Zuchthygie-

nedaten je Kuh bildet den Grundbaustein des

Programmsystems, auf dem alle weiteren

einzeltierbezogener Programme basieren.

Mit 48 Aktualisierungs- und Bearbeitungspro-

grammen kann sich der Anwender jederzeit

einen aktuellen Uberblick Uber die Zusam-
mensetzung, den Leistungs- und Fruchtbar-
keitsstand der Milchviehherde verschaffen

und auf signalisierte Mangel steuernd EinfluR
nehmen.

2. Leistung8gruppenbildung (2]

Dieses Teilprojekt ermdglicht die Bildung
von Leistungsgruppen auf der Grundlage der
komplexen Bewertung von Milchleistung
und Lebendmasse der Einzeltiere. Im Ver-
gleich zu herkémmlichen Bewirtschaftungs-
regimes wird diese Gruppierung den Anfor-
derungen einer leistungsorientierten Ftte-
rung und einer gezielten Bestandsfihrung in
weitaus héherem MaB gerecht.

3. Rationsberechnung und
Futtereinsatzplanung (RATBE) [3]

Mit diesem im Forschungszentrum fiur Tier-
produktion Dummerstorf-Rostock erarbeite-
ten Teilprojekt wird im Rahmen des Produk-
tions-Kontroll- und Steuerungssystems die
bedarfsgerechte  Futterrationsberechnung
abgesichert. Die rechnerinterne Verkniip-
fung mit der MIVI-Einzeltierdatei ist vorgese-
hen.

4. Optimierte Leistungsmerzung [4]

Nach einem mathematischen Modell wird
dem Anwender eine Entscheidungshilfe fur
die Leistungsmerzung nach ©ckonomischen
Zielkriterien zur Verfigung gestelit.

In der 2. Ausbaustufe des MIVI-Projekts wer-
den Teilprojekte zur intensiveren Auswer-
tung der Milchleistung und Lebendmasseent-
wicklung der Kihe, zur veterindrmedizini-
schen Produktionskontrolle sowie zur Futter-
einsatzkontrolle bearbeitet.

Die Umstellung des Projekts auf das Betriebs-
system SCP wurde eingeleitet.
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