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1. Aufgahe 

Die Anwelldunl{ indusll;p.miißi~e l· Methoden in der M ikh· 
produktion bedingt Anlagen mit verhältnismäßig hoher 
Tierkonzentra tion (z. Z. elwa 2000 Tiere). Innerhalb des 
technologischen Prozeßablaufs dE' ra rtiger Milchprodukti ons. 
anlagen (MPA) fällt umfan~reiche~ Datenmaterial an . Das 
trifft insbesondere für die Tcils~' steme Fütterung (Futter. 
masse, Futterinhaltsstoffe, Restfutter) , Milchgewinnung 
(Milchmenge. Milchinhallsstoffe, Melkdauer) und Gesund· 
heitskontrolle (Mastitis . Besa mungsindex , Tiermasst') zu . 
Die wissens('haftliche Leitung einer MPA erfordert dic aUlo, 
matische Bereilstellung dicscr Informationen , um ohn e 
Zeitverzug mil, optimalem :'lutzeffekt den Produktionspro. 
zeß beeinflussen zu können . Da sich der überwiegend c 
Teil der Meßgrößcn, wif' z. B. die DatE' n der Mikhleislnngs· 
und Melkbarkeitsprüfullg sowif' die Gesundheitskontrolle. 
auf das Einzeltier beziehl, muß eine Kopplung dieser In· 
formationen mit der Tiernummer erfolgen . Die in Groß· 
stallanla~en z. Z. gebräuchlichen Verfahren der l'ieridenti· 
Iizierung (Ohrmarke. Halsband , Fotogra fie) sind für eine 
alltomatische Datencl'fassun{Z ungeeignet. Es wurde daher 
die Aufgabe ges te llt, ein Tiererkennullgsvedahren zu enl· 
wickeln, das ein e EDV-gE'rechte Adressierung der Meßdaten 
mit der Tiernummer ermöglicht. Entsprechend den prakti­
schen Einsatzbedingungen wnren Kennzeichen und Abfrage. 

, vorrichtung so ZII konzipieren, daß auch unter Schmutzbe· 
dingungen eine fehlerfreie Erkennung gesichert ist. Für die 
Gewährleisturtg des transportablen Einsatzes (neben dem 
stationären Betr i<,b im Melkstand) sollten die Geräteab­
mE'ssungen möglichst k)ein gehalten und eine unkomplizier­
te Bedienung angestrebt werden . 

2. FunktioDsprinzip 

Von grllnrlsätzli("her Bedeutung bei der Wahl des Funktions· 
prinzips war die Entscheidung zwi schen voll- und halbauto­
matischem Verfahren. Die Berücksichtigung der zootechni­
schen. züclilerischen lind veterinärmerlizinischen Belang<, 
in bezug auf <'inc IInmitl<'lbare Kopphln!( de r Jnformationen 
mil der Tierl1Umlller läßt die Notwendigkeit einer vollauto­
lI1atischen Ti eridentifizicl"Ung im Pl"Oduktionsprozpß nich't 
erkennen. (Selbs t unte .. der prognos tischen Voraussetzung 
einer automatisie rten ),Iastitisdiagnose ist e ine vollautomati· 
sehe Tie .. prkcllllunl( dur<,h FUI'bkennzeiehnung des erkrankten 
Tieres zum Zweck der Aussonderung und medizinischen Be· 
handlung ohn e weiteres zu umgehen .) Der hohe Entwick· 
lungsaufwand für ein vollautomatisches Verfahren war des· 
halb ökonomisch nicht gerechtfertigt. Unter dieser Voraus­
setzung galt es , ein .. obustes halbautomatisches Erkennungs­
gE'rät zu entwickeln. Ausgeht'nd von einer Sondierung und 
vergleichenden Bewertung denkbarer halba utomatischer A ... 
heitsprinzipien für die Tiel'e .. kennung und von einer Ah­
schätzung der technischen Realisierbarkeit geeignet erschei­
nender Verfahren wurde das Arheitsprinzip "Leitendes -
nichtlpitPl1des Raster-Anssctzoszillator" gerätetechnisch rea­
lisiert /1/ /2/ , Ein erstes Funklionsmuster, bei dem eine Me­
tallmarke (Halsbandbt>fcsligung) in eine Abtastvorrichtung 
eingeführt werden mußte, war hel"Cits 1972 entwickelt und 
in der MPA Kröpelin erprobt worden /3/. In Auswertung 
der Erprobungsergebnisse erwies es sich wegen der starken 
Verschmutzung als notwendig, das aufgrund der Verfügbar· 
keit der Bauelemente (Schlitziniliato l'en) angewendele Ein­
steckverfahren durch ein Aufsptzverfuhren zu erselzen. Dus 
nach dem Aufsetzverfahren arheitemle halbautomatische 
Erkennungsgerät besteht aus Signalgeber (Tastkopf) und 
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Signal umformer, di e über Kahel durch eine Steckverbin· 
dung zusammengeschaltet werden (Bild 1). Die als metalli· 
sche Lochraster vorliegende binärtetradisch codierte Kenn­
zeichen information wird durch Aufsetzen des Tastkopfes ab­
gefragt. Als Geber dienen 15 induktive J nitiutoren, .die bei 
Annäherung von Meta llteilen angesteuert werdelI. Entspre· 
chend dem Metall-Loch-Bitmuster des Kennzeichens liegen 
an den Ausgängen der den Näherungsinitiatoren nach­
geschalteten Schwellwertschalter Q. oder L·Signale, die ZUr 
WeiterverarbE'itung um Signal umformer angenommen werden 
können. Der Tastkopf ist für die Abfrage der Zirrenl 0 bis 
1999 konzipiert. 
Den Startimpuls erzeugen, um ein gleichmäßiges Anliegen 
des Kennzeichens zu gewährleisten, über' eine logische 
Schaltung zwei diagonal angeordnete Näherungsinitiatoren . 
Nach Durchlaufen eines Verzögerungsbausteins löst dieser 
Impuls die InFormationserfassung aus. Da die Meßwertaus· 
gabe sehr träge sein kanr~ (z. B. beim Drucker = 0,5 s), ist, 
um Fehlinformationen zu vermeiden, eine kurzzeitige Spei­
chertmg der Signale erforderlich. Wurde die Tiernummer 
durch Drucker, Stanzer oder Sichtanzeige erfaßt, so bewirkt 
ein vorn jeweiligen Erfassungssystem abgegebener Fertig. 
Impuls über einen Impulsformer das Aufleuchten einer 
Glühlampe am Griff des Tastkopfes als Fertigmeldung. 

3, Wirkungsweise 

3.1. Kennzeiclten 

Als Kennzeichnungsmittel dient ein leitendes (Metall) -
n ichtleitendes (Loch) Raster. Da die digitalen Meßgeräte, 
die die eigentlichen mit der Adresse Tiernummer gekoppel. 
ten Informationen liefern" im BCD-Code' arheiten und Rlle 
Daten von einem einheitlichen MeBwertverarbeitungssystem 
t'daßt ;"'erden sollen, wurde für die Codierung der Kennzei­
chen ebenfalls der BCD·Code gewählt. Für die Darstellung 
der Ziffern 0 bis 1999 werden hier 13 BinärsteIlen benötigt. 
Die Codierung entspricht damit dem übliehen 5·Kanal·Code, 
und die Kennzeichennummer ist so auch visuell leicht zu be· 
stimmen. (Bei Anwendung des reinen Dualcods ließe sich die 
Informationsmenge I hier gemäß 1= 213 etwa um den Fak· 
tor 4 erhöhen.) 

Als Metalle für den Kennzeichenträger kommen bevorzugt 
Aluminium, Messing und Stahl in Frage. Es erwies sich je­
doch, daß der vom H~rsteller (VEB Meßgerätewerk Beier· 

Bild 1. Halbautomnlisches Erkennungsgcrät 

agr.rtecllnik . 24, Jg, ' Heft 5 ' Mn; 1971, 
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Bild 2. K_kbenö 
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. Bild 3. BefeotiBulll' des KennzeIche ... an d~ HiDlerbeinleooel 

ßUd 4. Aufbau deo T60tkopf ... 

Il8rutecbDlk . 34. J, .. Hef' 6 . M.I 1974 
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Bild 5. FanJr.tionaweise Initiator - Schwellweruchalter 
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feld) angegebene SchaltalJstand von 3,5 111m nur hei Stahl­
bz";. Ei~enbJech erreicht wird. Bei Aluminium ergab sich 
ein um etwa 60 Prozent kleinerer Schaltabstand. Die Kenn­
zeichen wurden daher aus 5 mm starkem Eisenblech gefer­
tigt und als Korrosionsschutz mit einein schmutzabweisen: 
den Kunststorr beschichtet (Bild 2). Die Löcher sind mit 
PTFE-Stopfen verschlossen. Die Kennzeichen werden an 
den Hinterbeinfesseln der Tiere angeschnallt (Bild 3) . 

. 1.2. Inlormalion.empfänger 

3.2.1. Signalgeber 

Hauptbestandteil des Signalgebel"l' sind die fiir jede Binii.r­
fitellf! benötigten Näherungsinitiatoren des Typs 2.2505/04 
und die beiden Initiatoren des gleichen Typs für die Aus­
lösung. Die Initiatoren arbeiten nach dem Aussetzgenerator­
prinzip mit induktiver Rückkopplung. Sie werden durch 
Metallteile angesteuert, wenn diese in den Wirkungsraum 
des Initiatonnagnetfeldes gelangen. Dabei wird dem. Oszilla­
tor-Rückkopplungs-Spulensystem Energie entzogen, was 
zur Erhöhung des In·itiator.speisestroms fübrt (s. Kennlinie 
)Ion Bild 5). Die Initiatoren können bündig in Metalheile 
eingebaut werden. Eine gegenseitige Beeinflussung liegt 
nicht vor (Störfeld < 400 Alm). 
Jeder Näherungsinitiator besteht aus einem zylindrischen 
Plastgehäuse (14 mrn Dmr., I = .55 mm), in dem das Spulen­
system und die Leiterplatte des Oszillators vergossen ~ind /4/. 
Das Gehäuse des Tastkopfes ·besteht aus Alu-Blech (Bild 4): 
Um VersehmutzungeD der Abtastlläche zu vermeiden, ist 
diese aus PTFE gefertigt. Der erhöhte Rand sichert eine de­
finierte Lage wiihrend de~ Abfrage. Die diagonal angeordne­
ten Auslöseinit:atoren sind im Verhältnis zu den Infonna­
tionsinitiatoren etwa 1 mrn weiter von der Abtastnäche ent­
fernt, um ein gleicbmäßiges Anliegen beim Auslösen der Ab­
frage zu garantieren. Im Griff des Tastkopfes ist noch eine 
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12-V-Lampe nir die Fertiganzeige untergebracht. 

:3.2.2. Signal umformer 

Der Signalumforllle!' besteht aus den Baueinheiten Netztei\. 
Schwellwet1-<chalter, Yerzögerungsbaustein und Fertigimpuls­
former, die in einem Normgehäuse angeordnel sind. 
Aufgrund der ange~tr('bten Raum- und Masseeinspurllnf.( 
konnte beim Einsat7. dPr Schwellwertschalter die industriell 
.. rhältliche Kombination von je zwei Schwellwertsehaltem 
mit einer Stromversorgung nicht eingesetzt werden . Es er­
folgte d"her der Aufbau einer zentralen Stl·omversorgung. 
In Anlehnung an die kombiil'ierte Stromversorgung wurde 
auch hier auf eine Stabilisierung verzichtet und nur ein 
einfaches Sieben vorge~eheu. 
Die ZusammenschaltulIl( von I nitiato!' und Schwellwert­
~chult.llng ergibt den beriihrungs- lind kontaktlosen Schalter 
(Bild 5). Ocr SchwellwerL<chalter dieut der Umwandlung 
des Zwis('henabbildllngs~ignals 1 mA/4 mA des elektronischen 
Initiators in das binäre Au~gang~signal (OL) für die Weiter. 
verarbeitung ill den folgenden Logiksystemen. Das OL-Signal 
kann sowohl als positive (S-Technik) als auch als negatives 
(Ge-Technik) Signal abgenommen werden. Oer Schwellwert. 
schalter arbeitet nach dem . Schmitt-Trigger-Prinzip und ist 
auf einer gedruckten Leiterplatte aufgebaut. . 
Um das Kennzeichen sicher abtasten zu können, ist ein Ver­
zögern des Startimpulses erforderlich. 
Die Verzögerungszeit läßt sich mit dem an der Frontplatte 
zugänglichen Potentiometer zwischen 0 und 6 seinsteIlen. 
Nach erfolgter Informationsübemahme geben die Meßwert­
erfassungsgerä\c einen nadelförmigen Fertigimpuls (An­
stieg ;:;;; 1 IlsfV) ab. Da der Nadelimpuh zur Ansteuerung 
der Lampe für die Fertiganzeige nicht ausreicht, wird er 

mit I-lilfe eines monostabilen Multivibrntol'!' in einen R .. cht· 
eckimpllis Ilmgeformt. Dieser erzeugt einen kurzen Licht­
impuls (",,=:: 0,5 s), welcher der Bedienungsperso!l die Beendi· 
gung der Abfrage signalisiert. 

~. Schlußfolgernngen 

Bn~ierend auf umfnngreiche Yontrbeiten wurde ein nnl·h 
dem Aufsetzverfahren arbeitendes Gerät zur halbautomati­
schen Tiererkennung entwickelt. Damit ist es möglich, ent­
sprechend den zootechnischen lind ziichterischen Belangen 
die den Produktionskontrolldaten des Einzeltiers zuzuord· 
nende Tiel'lIummel' in einer Meßwerterfassungsanlage (z. 13. 
auf Loch~treifen) abzuspeichem. Der Schätzpreis für die Er­
kennungseinrichtung einschließlieh 2000 KennzeichC1l be­
trägt etwa j 5 TM. Anhand des erreichten Entwicklungs­
stands und der Laborerprobung kann eingeschätzt werden. 
daß das Aufsetzverfahren für die haJbautomatlschc Tierel'­
kennung im Melkstand zur Anwendung kommen kann . Eine 
endgültige Entscheidung ist nach Vorliegen der Ergebnisse 
von Praxiserprobungen zu. treffen. 
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Automa1isierung der Erfassung von Produktionsdaten 
in Milchviehanlagen 

Dr. habil. K. Baganl, Institut 'ür Mechanisierung Potsdam-Bornim der AdL der DDR 

1. Einführung 

;\lit der höheren Konzentration von Tierbeständen in indu· 
striemäßig produ'zierenden Anlagen und der damit verbunde­
nen weiteren Spezialisierung der dort tätigen Menschen tre­
ten auch erhöhte Anforderungen hinsichtlich des Austausches 
der für den Produktionsprozeß erforderlichen Informationen 
auf. Viele Informationen, die in kleinen Ställen - häufig· 
unbewußt - durch eine Person gewonnen, gespeichert und 
selbst fül ' Produktionsentscheidungen genutzt wurden , müs­
sen jetzt systematisch den arbeitsteiligen Weg von der Ge­
winnung bis zur Nutzung durchlaufen . In dem Gesamt-In· 
formationsystem einer Milchviehanlage (MV A) 111 121 bildet 
die Produktionskontrolle ein wichtiges Teilsystem. 

Die Bearbeitung VOll Automatisierungsfragen bei der Daten­
gewinnung für dieses Teilsystem basierte auf der folgenden 
Arbeitsdefinilion dieser Aufgabe: 

.,Komp)px zur r.ewinnung der für di!' Steuerung des Pro­
duktionsprozesses sowie für die Leitung der am Produktions­
prozeß beteiligten Kollektive notwendigen Infonnationen, 
ihrer Weiterverarbeitung un~ ' Yermittlung an die Nutzer." 
Daraus ergeben sich u. a. folgende Kriterien: 
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Es sind nur Informatiollen zu gewinne, die genutzt, d. h ., 
die zu Entscheidungen zur Steigerung oder zumindest 
zum Erhalt des Produktionsniveaus verwendet werden 
können. 
Durch sinnvolle Kopplung von Informationen unterein­
ander und ihre zweckmäßige Verteilung ist eine aus­
reichende Information aller Nutzer bei geringstmöglichem 
Gewinnungs· und Vernrheitungsaufwand anzustrchen. 

2. Schwerpunkte d~r Datenerfassung 

Eine Auswahl . von notwendigen Informationen für die Pro­
duktionskontrolle in einer MVA (Tafel 1, i3!) zeigt beim 
Nutzungsnachweis gleichzeitig die NutzungsvielfalL In Ab· 
hängigkeit von dem Verwendungszweck als Sofort- oder 
Dateiinformation und der in letzterem Fall bestimmenden 
erforderlichen Zugriffszeit und -häufigkeit entsteht die Not­
wendigkeit unterschiedlicher Verarbeitungsfonnen der glei­
chen Information für unterschiedliche Nutzer (Bild 1) . 

Zum Ermitteln von Schwerpunkten für eine Automatisierung 
der Datengewinnung wurde der zeitliche Datenanfall b!'i den 
nutzbaren Informationen gewählt. 

Infonnationen über die Milchleistung weisen - in Abhiingig­
keit vom Kontrollzyklus - ·mit 25 bis 600 Informationen je 
Jahr und Tier die höchste Datenfrequenz auf. In ähnlicher 
Größenordnung können Aussagen über den veterinärml'dizi­
nischen Status (z. B. Eutergesundheit) liegen. Fütterungsinfor­
mationen haben bei Gruppenfütterung - abhängig von der 
Gruppengröße - tierbezogene Datenfrequenzen um 15 In­
formationen je Jahr und Tier. Bei der Tiermassenbestimmung 
sind in MVA auch keine diesen Wert überschreitenden Fre­
quenzen zu erwarten . Andere Informationen, wie z. B. solche 
zur Reproduktion, treten dagegen je Tier nur ein· bis zwei­
mal jährlich auf. Als Schwerpunkte für eine automatisierte 
Datengewinnung sind daher in MVA die Milchleistungsbe­
stimmung, die Bestimmung der Futtermengen und gegebenen. 
falls die Lebendmassebestimmung zu sehen. 

Bei der Analyse dieser Datengruppen wird eine Eigenart die­
ser Produktionsinform<ltionen deutlich, das Auftreten sog('-

HKrnrle<':hnik . 14 . .Jg .. lI('fL ~ . Mni l!li'. 




