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AUTOMATYZACJA I ROBOTYZACJA W ZYWIENIU
BYDLA

Streszczenie

Scharakteryzowano wybrane urzqdzenia do automatycznego zZywienia bydla, ze szczegolnym uwzglednieniem w pelni
zrobotyzowanych linii do zadawania pasz w systemie TMR i PMR. Zwrécono uwage na zespoly robocze bezposrednio

uczestniczqce w zabiegu zadawania pasz.
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Wstep

Zwigkszenie produkcji zwierzgcej w bardzo duzym stopniu
zalezy od sposobu zywienia oraz zadawania paszy. W dawce
pokarmowej paszy musi znajdowaé si¢ jednoczesnie
odpowiednia ilo$¢ sktadnikow mineralnych, energetycznych
i budulcowych w danym czasie. By spetni¢ te wymagania
konieczne jest dopasowanie odpowiedniego systemu
zadawania pasz.

W Zzywieniu zwierzat mozna wyrézni¢ dwa podstawowe
systemy karmienia paszami - TMR (7otal Mixed Ration) i PMR
(Partial Mixed Ration). Do tego typu systemow coraz czgsciej
wykorzystuje si¢ nowoczesne, zautomatyzowane linie
zywienia oraz mieszajace wozy paszowe [3].

Zastosowanie robotyzacji w oborze ma na celu
minimalizacj¢ pracochlonnosci i kosztow przy jednoczesnym
podniesieniu jakosci produkcji. Powoduje szereg zmian
organizacyjnychitechnologicznych.

Dotychczas w systemie zywienia TMR do zadawania paszy
najczgSciej wykorzystywano mieszajace wozy paszowe [4].
Jednak coraz czgdciej oferowane sa urzadzenia w pelni
zrobotyzowane, gdzie wszystkie sktadniki dawki, a wigc pasze
objetosciowe, tresciwe i inne dodatki mineralno-witaminowe,
sa podawane w formie jednej mieszanki pelnoporcjowe;j,
dostgpnej dla zwierzat przez cata dobe, a sktad dawki jest
odpowiednio dostosowany do danej grupy zywieniowej [6].

Stosowane rozwiazania

Jednym z nowoczesnych rozwiazan stosowanych w zy-
wieniu bydta sa samojezdne podwieszane roboty do zadawania
paszy TMR. Urzadzenia te poruszaja si¢ po szynie wzdiuz
waskiego korytarza paszowego (rys. 1).

Robot wyposazony jest w elektroniczna wage.
Dostarczanie komponentéw do zbiornika robota odbywa si¢
przy uzyciu dodatkowych urzadzen (siloséw oraz urzadzen
zatadowczych) sterowanych przez system komputerowy,
zuzywajac przy tym niewielkie ilosci energii elektrycznej.

Caly proces karmienia jest kontrolowany automatycznie,
a praca rolnika sprowadza si¢ do nadzoru i kontroli robota
podczas przejazdu przez korytarz paszowy w oborze oraz
zatadunku silosow i innych urzadzen zatadowczych (rys. 2),
z ktorych pobierane sa komponenty paszy bezposrednio do
podwieszanego robota.

Doktadne wymieszanie paszy odbywa si¢ za pomoca
slimaka poziomego znajdujqcego si¢ bezposrednio w robocie,
a zadanie paszy odbywa si¢ za pomoca przenosnikow i dozo-
wnika znajdujacego si¢ z boku robota. Dzigki niskiemu

zawieszeniu robota tuz nad korytarzem paszowym, dawka
paszy jest dozowana precyzyjnie dla poszczegdlnych sztuk
bydta, a wszystkie sktadniki paszy zawarte w TMR zadawane
sa do zlobow lub na korytarz paszowy.

Fot.: autor‘-/ Author's photo
Rys. 1. Robot TMR do pasz objetosciowych
Fig. 1. TMR feeder robot for bulky feed

Fot.: autor / Author's photo
Rys. 2. Urzqdzenie zatadowcze do paszy objetosciowej z tasmo-
ciqgiem
Fig. 2. Charging device for bulky feed with belt conveyor
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Podobne rozwiazanie stosowane jest w oborach stanowi-
skowych, gdzie do zadawania paszy tresciwej stuza podwie-
szane roboty paszowe przemieszczajace si¢ po szynie wzdhuz

Fot.: autor / Author's photo
Rys. 3. Robot do paszy tresciwej
Fig. 3. Feeding robot for concentrates

Identyfikacja zwierzat nastgpuje za pomoca transpondera
zawieszonego najczesciej na szyi zwierzat. Odpowiednia
dawka paszy przewidziana dla danej sztuki zadawana jest
bezposrednio z podwieszanego robota wprost do zlobow.
Zatadunek paszy z silosu, przemieszczanie si¢ robota wzdtuz
korytarza paszowego i zadawanie odpowiednich dawek paszy
na kazdym stanowisku odbywa si¢ automatycznie z uzyciem
komputera i odpowiedniego oprogramowania, do ktoérego
nalezy wprowadzi¢ numer krowy, przewidziang dla niej ilo$¢
paszy oraz godzing rozpoczg¢cia przejazdu robota.

Innym rozwiazaniem do zadawania paszy w systemie TMR
jest zastosowanie przenosnika tasmowego. W tym przypadku
za wymieszanie paszy odpowiada mieszalnik stacjonarny,
ktéry podobnie jak w6z paszowy wyposazony jest w pionowe
lub poziome §limaki mieszajace i rozdrabniajace paszg (rys. 4).

Mieszalnik ze wzgledu na swoje gabaryty moze znajdowac
si¢ poza budynkiem inwentarskim.
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Fot.: autor / Author's photo

Rys. 4. Mieszalnik stacjonarny na pasze objetosciowq
Fig. 4. Stationary mixer for bulky feed

Po doktadnym wymieszaniu, pasza zaladowywana jest
automatycznie na przeno$nik tasmowy, ktory transportuje ja do
obory i zrzuca na korytarz paszowy. Po tasmie porusza si¢
w dwoch kierunkach zgarniak, zrzucajac odpowiednia porcje

paszy (rys. 5).

Fot.: autor / Author's photo

Rys. 5. Przenosnik tasmowy
Fig. 5. The belt conveyor

Cale stado zwierzat mozna podzieli¢ na poszczegdlne grupy
zywieniowe, gdzie kazda z nich otrzyma odpowiednio zapro-
gramowana ilo$¢ i rodzaj paszy. Dawka paszy jest mierzona za
pomoca specjalnych czujnikow. Caty tasmociag jest
zamocowany na wysokosci okoto 2,5 metra. Dlatego tez, zada-
wana pasza na etapie mieszania jest odpowiednio zraszana, za
pomoca specjalnie zamontowanych zraszaczy umieszczonych
nad mieszalnikiem. Dzigki temu wszystkie sktadniki paszy
zawarte w TMR trafiaja wprost na korytarz paszowy lub do
ztobu. Zraszaczy uzywa si¢ zwlaszcza w okresie pory letniej,
kiedy to kiszonka szybko wysycha.

Sterowanie zaréwno robotem paszowym jak i przeno$ni-
kiem tasmowym odbywa si¢ za pomoca komputera wraz z sy-
stemem zarzadzania stadem, w ktdrym mozna zaprogramowac
godzing zadawania paszy, odpowiedni sktad mieszanki
paszowej dla poszczegdlnych grup zywieniowych, co sprawia,
ze zadawana dawka paszy jest zawsze §wieza i che¢tniej pobie-
rana przez zwierzeta. Ma to duzy wplyw na trawienie i wydaj-
nos¢ produkcyjna w stadzie.

W petni zrobotyzowane linie do zadawania pasz sktadaja
si¢ z mieszalnika lub urzadzenia zatadowczego oraz robota, lub
przeno$nika taSmowego wyposazonego w zgarniak do zada-
wania pasz.

Szybki wzrost wykorzystania komputerowych systemow
zarzadzania, w ktorych decyzje generuje komputer bez udziatu
cztowieka, powoduje przyspieszenie procesu podejmowania
decyzji oraz eliminuje znaczna czg$¢ pomytek, jakie mogiby on
popetnié. Systemy komputerowe zawieraja zapisana wiedze
fachowca, ktéra moze by¢ wykorzystywana w sposob
efektywny [2].

Identyfikacja zwierzat odbywa sig¢ za pomoca transpondera
zamocowanego w uchu, na nodze lub szyi krowy.

System zarzadzania stadem rejestruje wszystkie dane
dotyczace zywienia, zadawanej dawki dla poszczegodlnych
grup zwierzat oraz czas zadawania paszy. Rejestruje sktad
mieszanki paszowej i czestotliwos¢ jej zadawania. Moze
wspolpracowaé z siecia telefonii komorkowej, dzigki czemu
wszelkiego rodzaju alarmy oraz bledy dotyczace nie-
prawidtowosci podczas karmienia w oborze moga byc¢
wysytane bezposrednio na telefon komorkowy gospodarza.
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Systemy zarzadzania znaczaco wspieraja wiasciciela stada
lub zootechnika w aspekcie podejmowania optymalnych
decyzji odnosénie zywienia, sterowania rozrodem kroéw oraz
organizacji produkcji[5].

Decydujac si¢ na automatyczny system karmienia,
ogranicza si¢ czas potrzebny do wykonywania tej czynnos$ci.
Zapewnia on precyzyjne sterowanie dawkami zywieniowymi
wedhug indywidualnych potrzeb zwierzat[1].

Podsumowanie

Zastosowanie automatyzacji 1 robotyzacji w zabiegu
karmienia zwierzat zarbwno w systemie TMR, jak i PMR
obniza pracochtonnos¢ i powoduje nizsze zapotrzebowanie na
energi¢, a takze ogranicza straty paszy, dzigki doktadnemu
odmierzaniu porcji.

W petni uzupelnione pasza urzadzenia zaladowcze
wystarczaja na karmienie zwierzat przez kilka dni. Pasza jest
podawana kilkakrotnie w ciagu doby, dzigki czemu jest Swieza
i nie ulega procesowi zagrzewania. Zastosowanie robota czy
tez przeno$nikoéw tasmowych wymaga tylko 2 metréw szero-
kos$ci na korytarzu paszowym, co jest waznym czynnikiem
ekonomicznym podczas budowy obory. Szerokos$¢ korytarza
paszowego jest dostosowana do wymiaréw skrzyni tadun-
kowej robota oraz wynika z przestrzegania zasad przepisow
BHP, gdyz robot podczas pracy nie zatrzymuje si¢ z chwila

napotkania na swej drodze przeszkody. Zadawanie paszy na
waski korytarz zapobiega jej odsuwaniu i eliminuje prace
zwiazane zjej kilkakrotnym podgarnianiem.
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AUTOMATION AND ROBOTIZATION IN FEEDING CATTLE

Summary

A review of the newest machinery and appliances for feeding cattle was performed. Fully robotized devices and lines for feed
distribution in TMR and PMR system were subjected to characterization. Particular attention was paid to the working groups

directly participating in the feeding.

Keywords: robotics, feeding robot, charging device, mixer, belt conveyor
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