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Systéemy pro pripravu TMR skotu

Na ¢eskych farmach pro chov skotu j je zakladem vyZivy komplexni krmna dévka (TMR - total mix ration). Pfiprava smésné krmné davky byla v minulosti
pnpravovana rizznymi zpisoby, rozsifené byly pnpravny krmiv, éasto v pfimé vazbé na staciondrni krmnou linku. Béhem ¢asu se vSak zeméd€lska praxe
stale vice orientovala na vyuZiti michacich krmnych vozi.

né davky do korby krmného jsou velmi dileZitym kritériem
vozu jsou nabizeny krmné vo- pfi rozhodovini o pofizeni a vy-
zy s vlastnim vybiracim a na- béru krmného vozu ze strany
: s R i klddacim zafizenim, které je uZivatelii.
zemédélské techniky v Praze, se zabyva nedilnou soudsti krmného * Pfi konstrukei a vyrobé se sta-
pedevsim technologiemi pro Zivo¢isnou vyrobu. vozu, nebo je pouivano pinéni vebnicové vyuZivaji jednotlivé
: samostatné pracujicim zafize- dily a soud4sti, takze konelny
B : nim (drapdkovy naklada¢, cel- vyrobek je sklidacka vytvorena
Michaci krmné vozy ve velké mite uplatiiuji samojizd-  ni nakladac s vykusovac:m Za- podle konkrétniho poZadavku
né MKV, které se osveédéilyipro fizenim atd.). tak jako napt. stavebnicovy sys-
Podle vysledkii prizkumu krmeni na vice farmich, kdy je Diiraz na Setrné tém firmy Sgariboldi.

provadénych ve 250 podnicich potfebné s krmivem piekonévat s b Z hlediska vyZvy je dileZité
hospodaficich v oblastech ZOD  vétsi vzdalenosti. R sloeni krmné dévky, a to nejen
(oblasti zranitelné dusikem po- Ve stru¢nosti je mozné pro re- Pro oddélovani a nakladéni kr- z hlediska. obsahu - Zivin, ale
dle nafizeni viady & 103/2003  Kkapitulaci uvést, Ze pro pfipravu  miva pouZivaji MKV v zésadé i z hlediska jeji struktury. Struk-
Sh.) bylo krmeni krav zaji§tovs-  komplexni krmné davky (TMR)  nékolik principi: . tura krmné ddvky m4 velky viiv
no v 87 % stjf riznymi typy mi- je u MKV vyuZivdno pét hlav- = rotacni fréza opatfend ode- | . na separaci jednotlivych slozek
chacich krmnych vozi nebo nich principit: Zavacimi noZ, KD zvif'aty Ze;ména MKV s pa-
krmnych vozii s podlahovym » michaci zafizeni s horizontal u odfezavaci zafizeni s aktivni- sivnimi pracovnimi orgény (mi
dopravnikem a jen v 7 % stiji nfm michacim hiidelem, mi nebo pasivnimi noZi (mnoho chaci hiidel, padlo) hiife michaji
bylo krmeni zajisfovano stacio-  ® michaci zafizeni s horizontdl  variant a proveden), TMR s vétsim podilem sena a se-
narnimi krmnymi linkami. Mo-  n& uchycenymi michacimi a fe- = drapdkovy nakladac. naZe s vySSim obsahem suSiny.
bilni krmné systémy se tak b&  zacimi $neky (1 aZ 4 $neky), Jak jiZz bylo uvedeno, MKV Naproti tomu MKV s horizontdl
hem relativng kratké doby staly = michaci zafizeni s vertikdlni-  jsou dodavéany ve dvou zéklad- nimi $neky a obvodovymi noZ
dominantnimi systémy krmeni.  mi kénickymi $neky, nich verzich, a to jako samojizd- maji tendenci nadmérné posko-
Roziifily se predevS§im rizné m michaci zafizeni s metacim  né nebo pro svou ¢innost vyuZi- zovat strukturu vihkych kieh-
druhy michacich krmnych vo-  kolem a podlahovym dopravni-  vaji cizi energeticky prostfedek, ~ kych krmiv (kukufi¢nd silaZ
zit (MKV). kem, vétsinou traktor s poZadova- s nizkym obsahem susiny apod.).
Zatimco v prvopolatcich pfeva-  ® michaci zafizeni s otoénym nym vykonem. Rozmanitost O €St o\ Prakticky vSechny MKV dok4-
Zovaly MKV agregitované s trak- ~ michacim bubnem. technického feSeni se projevuje ‘ 7zou krmivo dobfe namichat

torem, v poslednim obdobi se - Z hlediska naklid4ni a plnéni - také rozmanitymi provozné- mghm%madch zaﬁ‘zenfpodle konkrétnict: A arovnomeérné zaloZit do Zlabu.
jednotlivych komponent krm- -technickymi vlastnostmi, které o i (Pokracovdni na str. 20)

predeviim na velkych farmich

Doieni

(Dokonéent ze str. 18)

Z podkladii, které nim po-
skytli prodejci, vyplyvé, Ze nejvi-
ce instalovanych dojicich mist
na &eskych farméach je u rybi
novych dojiren (66 %), nasleduji

vaVve

nejsofistikovanejsi ...

dojirny paralelni (14 %), auto-
tandemové (9 %), dojirny rotac-
ni (8 %), tandemové (2 %) a doji-
ci roboty (1 %).

Na &eskych farméch neustile
roste i vyuiti dojicich roboti,

jak je vidét v grafu 4, a Ize ofe-
kéavat meziro¢ni narist o 15 aZ
20 roboti. Pfi¢in tohoto trendu
je vice, ale velkou roli hraje
ineustalé zdokonalovéni jednot-

ZlepSovani jejich uZitnych vlast-
nosti a provozni spolehlivosti
celého systému.

Mezi vyrobci dojicich robotit
jednoznatn€ vede firma Lely,
jejiz vyrobky ¢eskym farmatiim

livych prvkii dojicich roboti,

Graf 5 — Podil poétu robotizovanych

S ; b doiicici sténd Lich
i Graf 4 - Vyvoj pottu robotizovanyc| do;u;ichs ni na Eeskych. armach dojicich sténf jednotiivyich vyrobc
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dodéva firma ‘AGRO-partner,
s. I.-0. V soudasnosti je na Ces-
kych farméach jiZ 205 robotizova-

-nych dojicich sténi. Z grafu 5

vyplyv4, Ze nejvice dojicich ro-
botii je od firmy Lely (70 %), d&
le nésleduji dojici. roboty firmy

DelLaval (24 %), roboty Galaxy '

firmy Insentec (4 %) a zvétSuje
seipocetroboti firmy Fullwood
(2%). V porovnani s rokem 2011
je moZné pozorovat vyrazny né-
riist po¢tu dojicich robotii De-
Laval (o 11 %). Dojici-roboty Ze-
nith (Prolion) jiZz na &eskych
farmach nejsou. Dalsi firmou,

velky pokrok, protoZe fizeni
procesu dojeni probihd samo-
statné pro kaZdy struk podle
prittoku mléka dané &tvrti véet-
né méfeni konduktivity, poctu
somatickych bun€k a barevné-
ho spektra mléka s mozZnosti
automatické separace anomalni-
ho mléka, coZ je u konvenénich
dojiren technicky stéZi dosazi-
telné. Program fizeni stada vyu-
7ivé velké mnoZstvi 1idajt o doj

ni dil¢ich ukazatelii chovu, které
mohou plné eliminovat zvySené
vyrobni néklady diky vysokym
odpistim. Rada farem jiz m4 do-
jici roboty delsi dobu, neZ je od-
pisova doba a u téchto podniki
tak vyrobni naklady jiZ nezat&zu-
ji vysoké odpisy, coZ vyrazné
Zlep¥i rentabilitu vyroby mléka
na t&chto farmach.

Tento ¢lanek vznikl v souvis-
losti s feSenim dlouhodobého

kterd bude mit u nas s velkou nicich a zahrnuje i zcela nové  konceptniho rozvoje RO0616.
pravdépodobnosti své vicemist-  piistupy, které vyZaduji dobie
né dojici roboty Mlone, je firma  zaSkolenou a kvalitni obsluhu. Ing. Antonin Machalek, CSc. |
GEA Farm Technologies. Profesionélni pfistup personilu Vyzkumny ustav zemédélské
Z technického hlediska pfed- pak umoZni maximalni vyuZiti techniky, v. v. i.,
veskerych informaci ke zlepSe- Praha-Ruzyné

stavuje dojeni roboty nesporné
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Systemy pro pripravu ...

(Pokracovdni ze str. 18)

Zde velmi z4leZi na peclivosti
obsluhy, kterd oviada zakladani
krmiva. Sledovéani procesu za-
kl4dani usnadfiuje vynaseci do-
pravnik umistény v pfedni ¢asti
MKYV. Méné vhodné jsou vyni
Seci dopravniky umisténé v zad-
ni &asti MKV, kdy obsluha neméa
piimy vizudlni kontakt a proces
zakladani sleduje ve zpémém
zrcétku.

Doba michéani

DiileZité je dodrZet spravnou
dobu michéni (max. 8 aZ 12 mi-
nut) tak, aby nedochézelo k pii-
li§ dlouhému miché4ni (pfemi-

Qdebirdni a nakladani
krmiva

Veét§ina MKV je v soulasné
dobé vybavena riizné reSenym
zatizenim pro odebirdni a nakl4-
déni krmiva ze skladii. :

Nejlast&ji se pouZivd rotacni
fréza, kterd se vyznatuje kon-
strukéni jednoduchosti a univer-
Zélnosti. Z hlediska ptisobeni na
strukturu krmiva je v8ak nej
agresivnéj$i. Také se vyznaCuje
relativni vysokou potfebou pii-
konu, zejména pfi oddé&lovani
houZevnatych senaz. Pfi této
prileZitosti je potfebné pfipome-
nout, Ze opotfebené a otupené

SILOKING

Selfline
Compssticll

Obr. 2 u samo}izdnych MKVjedulezftéi ,
tak, aby byla zajisténa dobra trakce i ve sloilté]éim terénu. To zajlstﬂa firm pmfsténfm motoru

vpfedu nad predni hnanou népravou. Tim docilila rozloZzeni hmotnosti 70 % na hnanou népravu
a 30 % na zadni Fiditelnou népravu. Podvozek je v podstaté trojkolka s polomérem otaceni 4,50

energie spotfebovani ke stlate-
ni je neefektivné vynaloZena. Ta-
ké vrstva krmiva oddélena jed-
nim noZem je relativné mal4 pfi
dlouhé drize noZe v krmivu.
Z toho potom vyplyva velka ne-
efektivni spotfeba pfikonu na
periodickou deformaci krmiva
a tfeni noZi o krmivo. .
Pii analyze problému oddélo-
vani krmiva uskladnéného v si-
l4Znim Zlabu je potfebné si uvé-
domit, Ze krmivo je do Zlabu
naskladtiovano v horizontélnich
vrstvach. Z toho potom vyplyva,
Ze nejsnaze a s nejmensim vyna-
loZenim energie je mozné oddé-
lovat (loupat) krmivo opét v ho-

aZ 4,75 m. Na vystavé EuroTier 2014 byla tato koncepce MKV ocenéna udélenim zlaté medaile

chéni) a v diisledku toho k nad-
mérnému poskozeni predevsim
kiehkych slozek KD. K tomu
jsou nejnachyinéjsi MKV s hori-
zontalnimi $neky s noZ, zatimco
u MKV s horizontilnim hiide-
lem neni nebezpedi pfemichéni
TMR tak akutni.

S ohledem na tyto zkuSenosti
se zeméd&lska praxe ve stile

' noze frézy zvysuii potiebu piiko-

nu aZ o 50 %.

Cela fada vyrobcii proto hleda
pro oddé&lovani krmiva usklad-
néného v sila?nim Zabu vhod-
né&i principy; neZ je rotatni fré-
za. Z analyzy &nnosti rotacni
frézy s obvodovymi noZ pii od-
dé&lovani krmiva vyplyva, Ze pii
odd&lovani krmiva noZ rota¢ni

Foto Jifi Vegricht

rizontalnich ‘vrstvach. Tento
princip byl v minylosti dobfe
znam. Krmivo se ve Zlabu ru¢né
odsekévalo a nisledné snadno
vidlemi loupalo po vrstvich.

Z fyzikalniho hlediska je proto
vhodné vyuZiti principu odiezs-
vani napfi¢ vrstev uskladnéného
krmiva, kdy je podil energie vyu-
Zité pro oddélovani krmiva

ani oddéieného krmiva na dopmvnik pmvédi rotaéni valec s obvadovou 5
§nekovici Tak je zajisténo energeticky Usporné a §etrné oddélovani krmiva. Hodnotici komise udélila

tomuto exponatu stribrnou medaili

vétsi mite pf'iklam k uZivini
MKV s vertik4lnim $nekem, kte-
ré se z hlediska ptisobeni na kr-
mivo, nachylnosti k pfemichani
TMR a mérné spotfeby energie
ukazuji byt dobrym kompromi-
sem.

frézy dochazi k periodickému
stladovani vrstvy krmiva kazdym
noZem frézy (stlateni je podmin-
kou, aby mohlo byt krmivo od-
d&leno) s naslednym uvolnénim
a stla¢enim dal$im noZem. Tento
d&j se neustile opakuje, pficemZ

Foto archiv firmy

k energii spotfebované netcelné
(drceni krmiva, periodicka pruz-
n4 deformace vrstvy krmiva, tfe-
ni pracovnich organti o krmivo
apod.) nejvétsi.

Dobfe se s timto problémem
vyporéadala firma Trioliet, kterd

- funkce krmenf (vyn&&

‘ =
s aktivnimi nozi a §nekbvou frézou u MKV Sherpa 1201
Schéma archiv firmy

vsadila u svyich MKV, pfi oddélo-
vani krmiva uskladnéného v si-
14nim Zlabu, na koncepci vyuZiti
aktivnich noZovych systémi. Ty-
to systémy se vyznatuji, vedle

'doptavy krmiva odﬁezévacfm §titem

VéaZici mechanismy
Samoziejmym vybavenim mo-

dernich MKV je tenzometrick4
véha s programem pro fizeni

Obr. 5 - Ji del&i dob nabfz:

nizké spotifeby energie, také za-
nechanim &sté stény krmiva
aminimélni druhotnou fermenta-
ci uskladnéného krmiva, vznikaji-
ci v diisledku oddélovéni krmiva
vybfracim zafizenim. Nové tento
systém vyuzivd firma Trioliet
iu samojizdnych krmnych vozii.

Také firma Strautmann dlou-
hodobé vyuZiva aktivni noZové

signdl po dosaZeni 80 % davky
a dal§i signal pfi dosaZeni 100 %
stanovené hmotnosti). Profi mo-
dely véZcich systémii jsou vyba-
veny sofistikovanym softwarem,
ktery umoziuje rozsahly systém
fizeni pfipravy TMR (aZ 100 re-
ceptur, 24 komponentti). B&ny je
bezdrétovy pfenos dat nebo pre-
nos pomoci USB do fidiciho po¢t
tade farmy. Data jsou archivovina
a zpracovéna na pocitai a mohou
byt k dispozci i dal§im subjektiim
(poradci pro vyZivu apod.).

Napt. firma Trioliet vyvinula

. Feed Management System ,, TFM

Tracker®, ktery spolupracuje
s krmnym vozem a sleduje
mnoZstvi naloZenych jednotli-
vych slozek TMR, porovnavi je
s vypoditanou davkou a davkou
skutetné zaloZenou zvitatim do
Zlabu. Tato data pfen4si zpét do

Trollet i svych Santoldigoh MKV odddiovant Ieiha safsenin

piipravy krmné davky a sledova-
ni hmotnosti naklddanych kom-
ponentit KD podle zadané recep-
tury a celkové hmotnosti TMR.
Z hlediska sledovéani procesu
plnéni a dodrZeni predepsané re-
ceptury jsou vyhodn&jSi véZici
systémy zobrazujici hmotnost na-
loZeného krmiva kontinudlné.
Vhodné jsou také systémy s pre-

systémy k oddélovini krmiva
uskladnéného v sildZnim Zlabu.
V roce 2012 byla na vystavé Eu-
rotier jejimu samojizdnému
MKV s odfezivacim Stitem
kombinovanému s rotaéni fré-
zou udé&lena stfibrna medaile.

ik) a podestylani (metac)

nosnym displejem a ovldd4nim,
které umoiuji napt. oviddani na-
kladani krmiva obsluhou z mist
s dobrym vyhledem na ¢innost
frézy. Vaha sleduje pritbéh nakld-
dani a v&as signalizuje dosaZeni
stanovené hmotnosti (napt. prvni

s aktivnimi noZi, mj. ocenéné na vystavé EuroTier stfibrnou medaili, které se vyznacuje velmi Setrnym
zachazenim s krmivem a pfiznivou mérnou spotfebou energie na oddélovani krmiva

Foto Jifi Vegﬂeht

PC. Takovym zpiisobem m4 cho-
vatel dokonaly piehled o krmeni.
Volba optimalni kubatury
a typu MKV

. Casto diskutovanou otdzkou je
vyuZiti samojizdnych MKV. Je-
jich nespornou pfednosti je
snadnid manévrovatelnost, vétsi
vykonnost, velka prepravni rych-

mav Feseny MKV s vertikainimi $neky s moZnosti kombinovani

Foto Jifi Vegricht

lost a komfort obsluhy. Ve srov-
nini s MKV agregatovanymi
s traktorem je viak jejich pofizo-
vaci cena vy$S§i a kladou také
vetSi poZadavky na organizaci je-
jich préce a vyuZiti.
(Pokracovdni na str. 21)
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(Pokracovdni ze str. 20) Je diileZité znat pocet stsiiapo- chy MKV, dostupnost servisu —a ukliddnim dat o pritbéhu pif
V soucasné dobé je na Geském  &et krmenych zvitat, rozmisténi  apod. Je bé/né, Ze prodejce nebo  pravy krmné davky. Pro rozptyle-
trhu ohromné mnoZstvi micha-  skladii, sloZeni krmné dévky, servisni organizace v pifpadé né stije a sklady krmiva je dillez-
cich krmnych vozi v nejriizné  prepravni vzdédlenosti, kvalitu del$i poruchy nabizi nshradni  t4 pfepravni rychlost MKV, kterd
&m provedeni a vybavé. Poten- - cest, moznost pfipadného vyuzi- MKV, kiery zajisti krmeni po se béZné pohybuje na hranici
cialni uZivatel mé rozhodné z&e-  ti MKV ve sluzbéch atd. Je po-  dobu opravy MKYV. 40 km/h. Pro ZlepSeni prehledu
ho vybirat. t¥ebné brat v potaz i okolnost, Ze Zatimco mend stije si vystadi  obsluhy jsou n&které MKV vyba-
Rozdily mez jednotlivymi MKV pracovni podminky obsluhy sa- s jednoduchym provedenim veny kamerovym systémem, kte-
z hlediska kvality ptipravy TMR ~ mojizdného MKV jsou vyznam- MKV agregéfovanym s trakto- ry umoziuje obsluze sledovat
nejsou veliké. Pro rozhodovani né& lepsi a piitaZlivéj$i pro mla- rem, vétSi stdje a farmy davaji mista, kam nem4 piimy vyhled
o konkrétnim typu a provedeni  dou generaci. Je také nutné po- pfednost MKV s vétSim obje- z kabiny traktoru nebo MKV.
MKV je dilezita pfedbéZna ana-  soudit prijezdné profily stéji, —mem korby Castov samojizdném Stale v&tsi vyznam je také pri-
1yza podminek, ve kterych bude  kde se bude krmit, zajistit n&- provedeni a rozsihlym vybave- kl4d4n dobrym pracovnim pod-
provozovan. hradni provoz v pfipadé poru- minkdm pro obsluhu. Z tohoto
. e pohledu jsou nejdale samojizdné
>\ MKV.

Samojizdné michaci krmné vozy maji mnohdy i ibivy design. Umisténi motoru v predni &sti
lkovou dél KV a zlepSuje jeho manévrovaci schopnosti. Nevyhodou je vetsi vzdalenost

&

)
VSENTEC

CUS ON EFFICIENCY

donga\'inﬂ(a od mista obsluhy a nutnost sledovani procesu zakladani pomoci zpétnych

Foto Jifi Vegricht

Robotizované krmné systémy

Zemédélska praxe stile nalé-
havéji potfebuje vyresit zejména
nedostatek kvalifikovanych pra-
covnikii v Zivo&i$né vyrobé, sni-
Zeni spotfeby lidské prace, sni-
Zeni pracovni zatéZe obsluhy,
zlepSeni pracovnich podminek
oSetfovatelit a zvySeni kvality
a presnosti provadénych pra-
covnich operaci tak, aby v maxi-
malni mife odpovidaly potfe-
bam chovanych zvifat.

V poslednich letech se nebyva-
le roz&ituji systémy automatic-
kého dojeni (AMS) v praxi ¢asto
oznatované jako dojici roboty.
Prévé jejich vyuziti prokazalo, Ze
preference mérnych nikladt na
dojent je v praxi Casto méné di-
leZita, neZ priznivé socidlni as-
pekty, které jejich zavedeni pfi-
n4a$. Mnoho zejména mensich
podnikii ocetiuje uvolnéni pra-
covniho reZimu (nutnost prace
réno a vecer, 0 svatcich) a che-
vatel si tak miiZe 1épe prizptiso-
bit pracovni dobu svym potie-
bam a mozZnostem.

Nové staciondrni krmné systé-
my se vyznaluji vysokym stup-
ném automatizace pracovniho

i

Obr. 8 - MKV s michacim hfidelem (padlem) se vyznacuji Setrnym

i

zachézenim s krmivem. Jsou Gasto vybaveny zafizenim
umozriujicim zpracovani obfich baliki a pridavnymi nozZi pro lepSi

déleni krmiva s dlouhou Fezankou

Foto Jifi Vegricht

procesu s vyuzZitim dil¢ich robo-
tizovanych prvki.

Casto se v praxi pro tyto systé-
my pouZiva ziednoduSené a ne-
presné termin krmny robot.
Stupeti robotizace procesu pif

 Obr. 9 - Nékteré MKV jiZ maji obii vnitini objem (aZ 48 m). Tomu
odpovida mohutné dimenzovany podvozek

' Foto archiv firmy

pravy a zakladani krmné davky
je sice u nékterych systémil jiz
dosti vysoky, aviak o plnohod-
notné robotizované systémy se
je$té nejedna.

(Pokracovdni na str. 22)
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Systémy krmeni ...

(Pokracovdni ze str. 21)

Nicméné zemédélsk4 praxe si
vytvari ¢asto terminologii podle
svych potfeb a Casto nezbyva
nezZ se tomuto vyvoji prizpiisobit.
Proto budeme déle uvadét pro
- takto koncipovani zafizeni pro
krmeni termin robotizované sys-
témy krmeni (RSK).

Robotizované systémy krmeni

© jsou oceflovany zejména na
mens§ich farméach, kde je obtizné
wZivat sménny provoz. Své za-
stance vSak nachizeji i na vét
ich farméach, kde je upfednost-
flovdna standardni kvalita pra-
covnich operaci. V fadé pripada
k tomu pfispivaji i problémy se

MKV prodluiu]e Jjeho délku a m

zajisténim kvalifikované a dosta-
te¢né pedlivé obsluhy v ¢asnych
rannich a pozdnich veéernich
hodinich, o vikendech a sviét-
cich.

Vyuziti RSK také vyznamné
zlepSuje podminky pro sprav-
ny management chovu, proto-
Ze poskytuje pravidelné, po-
drobné a objektivni informace
o priibéhu technologickych
procesit a tomu odpovidajici
odezvé chovanych zvifat. Pri-
spivaji také k tspore lidské
préace.

RSK se pomérné rychle roz$i-
fuji zejména v zahrani¢i. V N&
mecku je jich v provozu na mlé¢-
nych farméch nasazeno vice neZ
300. Neékolik systémi bylo jiz

instalovano i na Ceskych far-
mach.

Prvni zkuSenosti s témito sys-
témy ukazuji, Ze dochazi k lepsi-
mu vywiti Zivin obsaZenych
v krmivu v disledku zakladani
derstvého krmiva nékolikrat
denné a ke sniZeni separace jed-
notlivych sloZek krmné davky
zaloZené do Zlabu a nedoZerki.
Pozitivné je hodnocena standar-
dizace kvality procesu krmeni
s eliminaci negativnich vlivii lid-
ské obsluhy. Tyto systémy také
uvoliiuji pracovni reim chovate-
le, protoZe jeho ¢innost je ome-

" zena na dopliiovani zésobniki

krmiva kdykoliv v priibéhu dne,

pritjezdné profily staji a manévrovaci prostor folem stéji a skladﬂ' krmiva (polo
rampy Vv silaZnim Zlabu ve vztahu ke svétlé vysce MKV apod.)

a tak odpada potfeba jeho pii-
tomnosti v pfesné stanovenych
dennich ¢asech pro zakladani
krmiva do Zlabu zvifatim.

Nydegger a Grothmann
(2012) uvadéji vysledky priizku-
mu, ze kterych vyplyva, Ze hlav-
ni dtivody pro zavedeni robotizo-
vanych systémii krmeni spat¥uji
respondenti v ulehéeni price
(26 %), tispote Casu (24 %) a zvy-
Seni flexibility a zpresnéni proce-
su krmeni (14 %).

Dnes je na trhu nabizeno
mnoZstvi riizné feSenych roboti-
zovanych systémil pro krmeni
skotu, pfedevsim dojnic.

V soucasné dobé se vyrobci

zamé&fuji na vyvoj a vyrobudvou .

zakladnich provedeni robotizo-

vanych systémii krmeni, kterd
se 1i&f zptisobem dopravy a zalo-
Zeni krmiva do Zlabu:

m systém vyuZivajici pro zalo-
Zeni krmiva staciondrni nadZla-
bové dopravniky (téméf vyhrad-
né se shazovacim vozikem)

u systém vyuzivajici pro dopra-
vu a zakladani krmiva pojizdné
zasobniky s michacim a vysklad-
flovacim zafizenim nejcast&ji
s vywiitim vertikdlnich $neki
nebo podlahového dopravniku
a oddélovacich valct.

NadZlabové dopravniky jsou
u nas dostate¢né znidmy. V ne-

d4vné minulosti bylo u nas vyra- -

béno né&kolik provedeni. V no-

Foto Jifi Vegrlcht

vych feSenich RSK jsou nejéas-
t&ji nabizeny nadZlabové doprav-
niky s pojizdnym shazovacim
hraditkem - stérkou (Pellon
a dalsi).

Reseni RSK s pojizdnymi vozi-
ky s michaci a zakladaci funkci
je nabizeno v nékolika varian-
tach, které se navzijem li§i pie-
devs$im feSenim pojezdu a mi-
chacim zafizenim. -

Z hlediska pojezdu lze identifi-
kovat nékolik odlignych feSent:

— pojizdné voziky zavésené na
Kkolejnici uchycené k nosné kon-
strukci,

— pojizdné voziky pojizdéjici po
podlaze stije s vodicim systé-
mem uchycenym ke konstrukci
ve staji,

Obr. 11 - Funkéni schéma &innosti krmného sytému LELY VECTOR

— samojizdné voziky bez nosné
nebo vodici konstrukce fizené

 Gdly.

Z hlediska rmcham krmiva se
pouZivaji étyti zékladni provede-
= .

— s vertikdlnimi $neky obdob-
né MKV,

-s podlahovym dopravnikem
a oddélovacimi valci,

—s fetézovym michacim systé-
mem, :

— s michacim hfidelem.

Viechny systémy vyZaduji me-
zisklad pro jednoflivé kompo-
nenty krmné davky. Reseni me-
ziskladit se u jednotlivych vyrob-
ct1 li$i. Nejcastéji se pro sklado-
véani a nakladani krmiva do za-

kladacich zafizeni (nadZlabovy

dopravnik, zaklddaci vozik) po-
uZivaji riizné Koncipované dav-
kovaci zasobniky, piipadné je
krmivo skladovano podle pres-
né stanového schématu na pod-
laze meziskladu (Lely).

Lely Vector
Je predstavitel samojizdného
krmného systému, ktery ma

vlastni podvozek a nepotiebuje
Zadnou nosnou nebo vodici ko-

lejnici. Z tohoto pohledu je jeho |

instalace do stijje jednoduchi
a nevyZaduje ndkladné stavebni
tpravy. Schéma tohoto krmné-
ho systému je uvedeno na
obr. 11. Tento krmny systém se-
stava ze dvou samostatnych zai-
zent:

— meziskladu krmiva s pocita-
gem fizenym drapdkem,

— samojizdného robotlckého
krmného voziku fizeného poli
tatem podle signalii indukénich
a ultrazvukovych ¢idel.

Sklad rtiznych druhti krmiva
je jednoduch4, oteviena stavba,
kterd umoZiiuje snadné &sténi,
naskladiiovani a skladovéani. Si-
14Z nebo senaz je uloZena v blo-
cich na podlaze meziskladu na
pfesné daném misté. Seno a sl
ma mohou byt skladoviny
v kontejnerech. Koncentraty
a krmn4 aditiva jsou davkovany

. z externich dopravniki ovlida-

nych fidicim systémem.

Naskladiiovani pfipravny a i
zeni rezimu je jedinym kliCovym
tikonem, ktery provadi obsluha.

Velikost této pripravny zalez
na poctu zvifat ve stidé a na
frekvenci naskladtiovani. Ta se
pohybuje optimalné mezi 2 aZ 4
dny, v zimnich mésicich miiZe
byt i del§i. VétSinou vyhovuje
velikost plochy meéziskladu ko-
lem 0,5 m® na krévu.

Soud4sti pripravny je portalovy
jefdb s drapdkem a parkovaci
misto s nabijeci stanici pro robo-
ticky krmny viiz. Jefab i drapak
jsou fizeny pocitatem tak, Ze
drapédk je smérovan na vybrané
bloky krmiva, ze kterych odebi-
ra stanovené mnoZstvi krmiva
a naklada je do korby krmného
voziku.

Drapék je vybaven 3D kame-

f ket

Diky tomu zni tvar a velikost
kazdého bloku a dokaZe odebi-
rat porce krmiva z nejvySstho
mista bloku. Informaci o naloze-
né porci dostiva od krmného
vozu, kde se krmeni vaZi. Na z4-
kladé této informace a ,,samou-
¢icimu“ programu drapak odha-
duje mnoZstvi odebiraného kr-
miva pfi dal§im cyklu.
Automaticky krmny viiz je vy-
baven ovélnou korbou o objemu
2 m® s vertikalnim $nekem s pro-
tiostiim, ktery michd krmivo
podobné jako MKYV. Je pohanén
pomoci ¢yt 12V baterii, které se

dobijeji, pokud viiz stoji v nabfje- -

ci stanici. Hmotnost krmiva
v korbé& monitoruje vaZici jednot-

Komponenty krmné dévky, uskladnéné v jednotllvych polich
na podlaze skladu, do krmného voziku :

ka a podle jejich signalii je fizeno
nakl4dani i zakl4d4ni krmiva do
Zlabu.

Automaticky krmny viiz mi-
cha a homogenizuje komplex-

ni krmnou dévku a zakladi ji

do Zlabu. Pfi pohybu ve staji

LY VECTOR!

%

, B

mé manZeli Dubovych v Bou- .
biné.
Trioliet Triomatic

Firma Trioliet vyrdbi a dodava
poloautomaticky krmny systém
Triomatic, ktery nabizi ve &ty

na farmé Dubovych, krmivo ve stéji zakl&da a prihrnuje nebo jen

ASRANS
L S S SN

dévky Rizeni pripravy krmnéd
voziku Fidi pocitac

také pfihrnuje krmivo a moni-
toruje stav krmiva na krmném
stole. Monitoring mnoZstvi kr-
miva ve Zlabu zaji$tuje laserovy
snimag, ktery kontinudlné mé-
fi aktudlni mnoZstvi krmiva ve
Zlabu a ptedava tuto informaci
fidici jednotce, kterd ¥idi Cet-
nost zaklddani krmiva. Pohyb
ve staji je fizen ultrazvukovym
¢idlem a mimo stéj indukénim
¢idlem.

Prvni poloautomaticky systém
Lely Vector je v provozu na far-

‘pfihrnuje v zavislosti na mnoZstvi zbytki krmiva ve Zlabu (laserové
éldlo snimé wysku vrstvy krmiva ve Zlabu)

' Foto Jifi Vegricht

pofédanych :

sobnikd

ty krmné

v a jeji pInéni do krmného
Fowlrr Vegricht

fech modifikacich T10 - T40
a nové i variantu T15 s viastnim
podvozkem.

Z4Kkladem systému je automa-
ticky ﬁzeny krmny vozk o obje-
mu 3 m’ se dvéma vertikdlnimi
michacimi ¥neky zavéeny a po-
jizd&jici na kolejnici (T10-T40).
Jeho nezévisly pohyb po stéji za-
jistuje hnaci dstroji napdjené elek-
trickym proudem z Kolejnice. Za-
Kkl4d4ni krmiva obstarava pricné
poloZeny pasovy dopravnik.

(Pokracovdni na str. 23)
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(Pokracovdni ze str: 22) ného voziku je automaticka véha,
Rychlost pasu vynaseciho do- podle jejichZ tidajii se fidi proces -
pravniku i michacich $nekii lze pfipravy a zaklddani krmné dav-
plynule regulovat. Tak je mozné ky. ProtoZe vozik m4 vlastni po-
nastavit parametry zakladéni jezdové tstroji, miiZe byt vodici
a mich4ni krmiva pfesné podle '} kolejnice relativné subtilni a ne-
aktudlnich potfeb. Jeho sou¢asti zatézuje konstrukéni systém sta-
je také zafizeni pro pifihrnovani je a skladu krmiva. Soud4sti krm-
krmiva ve stéji. Jednotlivé modi- ného voziku je pasovy piihrno-

fikace se 1i§i pfedevsim zptiso-
bem meziskladovini a plnéni
komponent TMR do korby za-
kladaciho voziku.
Nejsofistikovanéj$i je varianta
T40, kde je krmivo mezisklado-

véno v soustavé vedle sebe uspo-

fadanych zasobnikii s podlaho-

vym dopravnikem a je oddé&lova-

no pojizdnym $titem s noZovym

oddélovacim systémem, ktery je -

spole¢ny pro viechny z4sobniky. . ; tizo

Oddélené krmivo pad4 na do- ma vlastnf podvazek Jje napéjer :

pravnik, ktery je umistn pod kterd nezatéZuje konstrukei stéje . Foto Jif Vegricht

Cely zasobniki a je rovnéZ spo-

le¢ny pro vSechny zisobniky. ni systém stije a odpadd nutnost nim podvozkem. Objem korby je

Tento dopravnik potom plni kr-  jeho statického posouzeni, jako ~ 3,5 m®. Uvnit¥ korby je vertikalni

mivo do korby krmného voziku.  je tomu u systémii plné zavéSe- michaci $nek s no, ktery zajis-
Vedle systémti zavéSenych na  nych na dréZce. tuje homogenizaci krmné davky

drézce nabizi nové i inovaci toho- Mixmeister 3000 a vyskladiiovani krmiva, které je

to systému oznaceny jako Tro- : : moZné podle potieby realizovat

matic T15, kdy vozik ma vlastni ~ Rakouska firma Wasserbauer na ob& strany. Jeho pohyb je H-

podvozek. Napéjeni a fizeni po- vyrdbi a dodava PSK, jehoZ nej  zen vodici kolejnici, kterd je uchy-

jezdu jsou zajistény subtilni drdz  dileZit&$i ¢4sti je samojizdny au-. cena na vlastni konstrukci ve

kou, kterd nezatéZzuje konstruks-  tomaticky krmny vozik s viast- - stji a meziskladu. Sou¢4st krm-

Spotreba elektrické energie pro krmeni dojnic systémem Lely Vector

|

spotteba elektrické energie

3 4 5 6 7

den sledovani

L M spotfeba na jednu jizdu (kWh)  mkWh/1 tuna krmiva W kWh/Kréva/den

Priimérnd denni spotfeba krmiva a nadoj ve st4ji pro 191 dojnic s robotickym

krmenim a dojenimi firmy Lely

spotieba krmiva a nadoj (kg)

15 20 25
den sledovani

30 35 40

e spotFeba jadrné smési (kg/krava/den)
=4l spotieba objemdvého krmiva (kg/kréva/den)

== spotfeba susiny (kg/krava/den)
=== pramémy denni nddoj (kg)

Primérna denni doba prezvykovani ve volné boxové stdji
s robotickym krmenim a dojenim

430

420

410 -

400 -
380 -

370 -

priméméd doba prezvykovani (min/den)

360 -

15 20 25

dny sledovani

30 35 40

Obr. 18 Jednim ze sledovanych parametrt, dalezitych pro posouzenf situace vesﬁ]l je doba

preZvykovani a jeji zmény. v ¢ase u celého stada i u jednotlivych zvifat

va¢ krmiva. Béhem piihrnovani
je mozné pfisypavat na pifihrno-
vané krmivo aZ dva druhy krm-
nych smési a jeden druh mine-
rdlniho dophiku, coZ zvySuje

atraktivnost pfihrnutého krmiva. -

Mezisklad krmiva je vybaven
zasobniky krmiva s podlahovym
dopravnikem a frézovacimi valci.
Oddélené krmivo pad4 na pri¢-
ny dopravnik aje plnéno do krm-
ného voziku. MnoZstvi jednotli-
vych komponent krmné davky
fidi pocita¢ podle ddajti automa-
tické vihy a zadané receptury.
MnoZstvi zakladaného krmiva
a Cetnost zakladani fidi pocita¢
podle zadaného programu.
Poloautomaticky systém
krmeni firmy Pellon

Pro zaklddani krmiva zvifatim
do Zlabu se vyuZivad nadZlabovy
dopravnik se shazovacim pojizd-
nym vozikem. Obdobné nadZla-
bové dopravniky byly u nas jiZ
pouZiviny v minulosti. Krmivo je
plnéno v uréeném poméru do
michaciho zafizeni a po homo-
genizaci je smésna krmné davka
vynéSecim dopravnikem dopra-
vena na nadZlabovy dopravnik
a zaklad4na do Zlabu. Proces

pfipravy a zaklddani krmné déav-

Kky je fizen pocitacem.
Souhrn

V soucasné dobé na éeskych
farméch pfevliadaji krmné systé-
my zaloZené na zkrmovéni kom-
plexni krmné davky (TMR) pii-
pravované riizné reSenymi mi-
chacimi krmnymi vozy. Ve stile
vétsi mife se pouivaji samojizd-
né MKYV, které obsshnou krme-
ni i na nékolika farméch a jsou
pfitazlivé i z hlediska welfare ob-
sluhy. V§voj MKV sméfuje na
nova feSeni vybiractho i michaci-
ho zafizeni umoZiujici sniZeni
mérné spotteby energie, zvySeni
vykonnosti, Setrnéjsi zachizeni
s krmivem pfi zachovani piijatel-
nych provoznich nékladii. Zlep-
$uje manévrovatelnost krmnych
vozii a pro velké farmy jsou vyvi-
jeny MKV s objemem korby aZ
48 m’. Velky ditiraz je kladen na

‘snadnost obsluhy a dobré pra-

covni prostfedi pro obsluhu.
Zdokonaluji se systémy vaZeni
a kontroly pfipravy a zaklidani
krmiva. VSechna data o provozu
MKV jsou ukldddna pro tcely
kontroly vyZivy, stanoveni aktual-
ni zisoby krmiva, vypodet nakla-
dii na krmeni apod. B&ny je au-
tomaticky bezdrétovy pienos dat
o priibéhu piipravy a zaklddani
krmiva v jednotlivych stajich a je-
jich zpracovéni ve faremnich po-
Citadich.

Vedle michacich krmnych vo- -

zi1, které jsou dnes dominantnim
systémem pro krmeni skotu, se
jiZ n€kolik let na evropském trhu
objevuji nové robotizované systé-
my krmeni vyuZivajici ve velké
mif'e pocitacove orientované sys-
temy ﬁzem s mnoha prvKy robo-

J epch relativné dobré pfijimani
v zahranidi ze strany farméfi je
podpofeno pozitivnimi zkuSe-
nostmi s dojicimi roboty. Jedna
se zejména standardizaci kvality
provadénych operaci s minimali-
zaci vlivii obsluhy a uvolnéni
pracovniho reZimu obsluhy (pra-
ce v rannich a veéernich hodi-
nach, o vikendech a svétcich).

. ‘vybaven dévkovaéem krmnych a mineréintch :
smési, které mize zaklédat na zbytky krmlva ve Zlabu, 6imz zlepéf

jejich vyzirni

Nové staciondrni krmné systé-
my se vyznauji rozmanitosti
z hlediska technického feSeni.
Nékteré z nich vyZaduji naro¢-
né&j§i stavebni tipravy stji (nad-

Foto Jifi Vegricht

pracovniho reZimu. VyuZitim
RSK roste také podil spotfeby
elektrické energie a klesa spo-
tfeba pohonnych hmot na pro-
ces krmeni.

ym |
MKV, do kterého jsou postupné davkovany jednotlivé

Zlabové dopravniky, RSK zavése-
né na dréZce). Jsou viak i systé-
my, které maji vlastni podvozek
ajejich pohyb je fizen &idly nebo
vodici kolejnici. Ve v8ech pfipa-
dech je u RSK nutné dobudovat
mezisklady krmiva s déavkova-
cim a plnicim zafizenim, nékdy
i michacim zafizenim:

Ve srovnani s MKV dochézi
u RSK k vyznamné tispofe po-
tfeby lidské prace a uvolnéni

—— inzerce

komponenty, nasledné zamichény a vyskladriovany na spo]ovaci
dopravniky a nadZlabovy dopravnik

Foto Lukés Rytina

Do jaké miry se robotizované

systémy krmeni uplatni v Ces-

kych stajich, napovédi az ZkuSe-
nosti z prvnich pilotnich realizaci.

Tento Sldnek vznikl v souvislosti
s reSenim dlouhodobého koncepc-
niho rozvoje RO0O616.

Doc. Ing. Jifi Vegricht, CSc.
Vyzkumny tstav zemédélské
techniky, v. v. i,,

Praha 6 - Ruzyné
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