
Dojnice

Automatizovany syst6m doienia r
ako pracuiu doiace robotY?
V poslednyich desatrotiach je chov dojnic v chovatelsky vyspelyTch krajinSch stdle viac ovplyvtiovanf

pouZivan[m dojacich robotov. Robotizovan6 dojenie neznamend len vy5i(stupeli automatiz5cie

dojenia, ale predstavuje aj [plne novli sp6sob riadenia stdda a celej mlietnej farmy.

Existuje Sirokd ponuka dojacich

robotov, firmy s[ta2ia a pred-

biehajri sa s d'alSimi technicklmi

vylepieniami. Hlavn6 odliinosti

spoiivajri najmd v rOznych rie-

Seniach organiz6cie st5da (vol'n11'

pohyb dojnic s dobrovol'nou ndv-

Stevou dojaceho robota alebo

riaden! pohyb s individudlnym

pristupom k jednoboxovll'm, Pri-

padne viacboxovlim robotom,

kde jedna robotickd ruka obslu-

huje viac dojacich stojisk).

Dojaci robot
Dojaci robot, alebo automatick!

syst6m dojenia (AMS) zaistuje

nasledujIce pracovn6 oper5cie:

identifik6ciu zvierata, iistenie

vemena, pripravu na dojenie,

oddojenie prvyich strekov, sktiSky

kvality mlieka a kontrolu vemena

(vyietrenie na mastitldu, meranie

pohybovej aktivity s progn6zou

ruje), nasadenie dojaceho stroja,

vlastn6 dojenie a dodojenie,

odiatie dojaceho stroja, zber ddt

o mnoZstve a kvalite nadojen6ho

mlieka. Elektronickf respond6r,

ktorlim je vybavenS ka2d5 doj-

nica, umoZiuje spol'ahlivri a jed-

noznainri identifikdciu potrebnri

pre zhromaZdbvanie konkr6tnych

aktudlnych informdcil o kaZdej

dojnici. AMS je spojenli s mliec-

nicou a kanceldriou operdtora

mlieinym potrubim a elektric-

klmi a datovlmi kabelami.

Pokial' ide o ekonomiku chovu

dojnic, pri vyuZiti robotizova-

n6ho dojenia je uriitou nevliho-

dou vysok5 investiind ndroinos{

a ndroky na kvalitu pracovnikov,

ale vfhodou je zvfienie vyuZi-

tia pracovnlich sil a pracovnej

doby, znlZenie hluinosti v mai-

tali a mo2nost budIceho roz-

Sirovania na viacboxov! syst6m.

Niektor6 syst6my majri moZnost

aj ruin6ho nasadzovania cecko-

vlch ndsadcov tak, ako v reZime

konvenin6ho dojenia. PouZiva sa

na dojenie mlieka pre tel'atd Po

dobu 4 - 5 dni po oteleni a Pre

zasriianie krdv.

Software je na vel'mi vysokej

rirovni. Meria a kontroluje elek-

trickri vodivost mlieka, vfiku
nddoja, priebeh dojenia, nasta-

venie parametrov dojenia, sle-

dovanie pohybovej aktivitY

zvierat, reprodukciu, atd'. PonU-

kaj[ sa tieZ softv6ry finanin6ho

mana2mentu, kto16 aktuSlne

prepoiltavajri rentabilitu vfroby

mlieka. Robotick6 dojenie zlepiuje

pracovn6 podmienkY a Zivotnli

it!l chovatel'a, je Prinosom Pre

zdravie a welfare krdv. Zmenil sa

aj vz{ah chovatel'a a dojnic. Cho-

vatelia majU slce menej priamYch

kontaktov s kravami, ale maj0 viac

casu na ich pozorovanie, pri kto-

rom mo2u vyuZit i rida.ie zkkan6

automatickf m dojacim sYst6mom

(AMS),

V zahraniil sa iasto upred-

nostriujri viacboxov6 AMS Pred
jednomiestnymi (dd sa zostavit

jednotka aZ s piatimi boxmi).

Samozrejme, obidva typy maj0

podobn0 technickri riroveti.

Zdstancovia viacmiestnYch AMS

namietaj[ proti jednoboxov6mu

vy55ou vfkonnos{ou a v dosledku

toho aj ni23imi nadobIdacimi

ndkladmi pre podnik.

Prvfkriit v Holandsku
Prvlkrdt bol AMS spusten!

v Holandsku v roku 1992, a to
hlavne ako odozva na drahri

ludsk[ prdcu a Struktfru malfch

(rodinnich) fariem. V roku 2003

uZ boli dojace roboty na viac ako

2200 farmdch a v roku 2006 bolo

v prevddzke vyie 5 500 dojacich

robotov.

Tento syst6m je ioraz viac PoPu-

lSrnejii a v roku 2015 u2 boii tieto

zariadenia na vy5e 20 000 far-

mdch v 25 krajindch sveta. V Ces-

kej republike bol prvf dojaci robot

inStalovanf v roku 2003. V Ceskej

a Slovenskej republike sd najroz-

Sirenejiie jednoboxov6 dojace

roboty pre vol'n! pohyb stdda.

Jeho zdkladom je samostatn6

rozhodovanie zvierat o podojeni,

ktor6 je podporovan6 ponukou

koncentrovan6ho krmiva podS-

vandho v AMS pri doieni. V CR

uZ pracuje 190 robotov, aviak SR

vlrazne zaostala. V sriiasnosti je

k dispozicii len 19 AMS.

Automatickf syst6m dojenia je

teda ui vyvijanf nePretr2ite Po

dobu 30 rokov. P6vodne mal bYt

tento syst6m urienf len Pre ma16

farmy (50 - 150 dojnic), aviak

vzhl'adom na technologickli pok-

rok a skrlsenosti chovatelbv je

v sriiasnej dobe pouZivan! aj na

mlieinych farmdch s viac ako 500

dojnicami.

AMS bude mat vplyv na budtici

rast fariem, na pohodu zamest-

nancov a na kvalitu Zivota v rodin-

nlch farmdch. Pre tie farmy, ktor6

si najimaji pracovnlkov, bude ma{

pouZitie AMS v;iznam Pre zniZe-

nie pracovnlich ndkladov.

Nie je pochfb o tom, 2e AMS

sa v blizkej dobe stane ddleZitou

technol6giou v produkcii mlieka.

V zahraniil u2 priviedla tIZba
po lepSom 2ivote vel'a farmdrov

k akceptovaniu prednosti tejto

novej technol6gie. Pre dve tretiny

holandsklich farmdrov je hlavnou

motivdciou nSkupu AMS zlePien6

2ivotn6 prostredie. Jeden AMS

dokSZe podojit 55 - 65 kr6v za

deri, a to m6ie byt d6vodom,

preio sa tento syst6m tak rlichlo

uplatnil v severnej a zdpadnej

Eur6pe na menSlch farmdch.

Robotick6 dojenie je ale vhod-

nfm rieienim aj pre vel'ke farmy

dojnic, existuje vel'a prikladov

rispein6ho pou2itia v rozdielnych

podmienkach. Ako pridavok k niZ-

Sim pracovnfm n5kladom je 5 aZ

'10 % zvfienie dojivosti ndsled-

kom zvfienej frekvencie doje-

nia. Manudlna prSca je iiastocne

nahrddzanS prScou manaZmentu

a prltomnost oietrovatel'a Pri

dojeni uZ nie je potrebnS.

Niektori zahraniini farmdri sa

vrdtili ku klasick6mu dojeniu. Ako

hlavnI pr[cinu uvddzali to, Ze

kravy nechceli navitevova{ robot

na dojenie. Z uveden6ho moZno

usridit, 2e chovatelbm chfbajU

informdcie o iinnosti a technike

chovu pri pouZiti AMS, ako aj

o priebehu prisp6sobenia dojnic

na AMS. Naplsanim tfchto mate-

ridlov pre prax sme chceli t0to

medzeru vyplnit.

ZSkladn6 technick6
prvky AMS

Dojaci box s mHkkou pogu-

movanou podlahou. Podlaha

boxu je opatren5 presnll'm v52ia-

cim zariadenlm, kto16 okrem

sledovania hmotnosti dojnice

uriuje tieZ polohu jej taZiska, io
je vliznamnlm ddajom pre navd-

dzani vfkyvn6ho robotick6ho

ramena.

Automatick6 rameno k de-

tekcii ceckov a k nasadzo-

vaniu ceckovfch n5sadcov.

Robot md detekanli senzor Pre

ryichle vyhl'addvanie polohy cecka.

Pou2iva sa technol6gia trojroz-

mern6ho skenovania pre rlichle

nasadzovanie ceckovlich ndsad-

cov a pohyby ramena. Rameno je

moZn6 vyuZit pre obsluhu dvoch

stojisk, kto16 m62u byt umies-

ten6 za sebou alebo vedl'a seba.

V dvojboxe sa pohodlne podoji
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Dojnice

aZ 120 dojnic, tri razy denne.

Rameno robota kombinuje troj-
rozmern6 pohyby so zvdi5enlim

dosahom a zaistuje efektivne

nasadenie ceckovfch ndsadcov na

vyiSie aj niZiie zavesen6 vemend.

Nasadzovanie a snimanie cecko-

vlich ndsadcov sa robi jednotlivo

na zdklade laserov6ho zamerania.

Zariadenie na iistenie cec-

kov sa skladd z rotainfch kief.

Kontrolnlf syst6m obsa-
hujrici senzory a software.
Softwarov6 zariadenie: monitor
(zjednodu5enie pre obsluhu pri-

ndia initaldcia dotykovej obra-

zovky X-Link, ktord umo2riuje

obsluhe prevddzat nastavenia

priamo na robote); senzorickf

syst6m zaistujtici spdtnri vdzbu

ku kaZdej Stvrtke vemena tfm,
2e priebeZne meria, vyhodnocuje

a podl'a potreby ovlSda nasledu-
jice kontroln6 faktory vztahu-
jrice sa k zdraviu dojnice a kvalite

mlieka (farba a elektrickd mernd

vodivost mlieka, z kaidej jednotli-

vej Stvrtky vemena), rlichlos{ prie-

toku mlieka, podtlak, zaistenie

asynchr6nnej pulzdcie (50:50;

60 :40; 70 : 30) pre kaZdri Stvr{ku

vemena, on-line syst6m zis{ova-

nia poitu somatickfch buniek
rovnako podl'a jednotlivfch itvr-
tiek. Optimalizuje sa tieZ rfchlos{

dojenia. Software obsahuje kom-

plexnli mana26rsky syst6m, ktorf
zaistuje Iplnu kontrolu stdda.

Jeho z6kladom sI jednoduch6

a dobre organizovan6 zobraze-

nia na displeji, vr6tane obsiahlych

graf icklTch prehl'adov.

Vlastni dojaci stroj (vr6tane

syst6mu iistenia).

Postup dojenia
KaZdd dojnica md responddl

cez ktorli je identifikovana a jej

pohyb je neustdle monitorovan;i.

Na zdklade zistenfch udajov je

tak moZno vyhodnotit jej uZit-

kovost ii zistit ruju. Ked'je robot
pripravenli k dojeniu, otvdra sa

vstupnd brdnka a dojnica m62e

vstripit do boxu.

Ndsledne je zaevidovand pri-

tomnos{ dojnice v boxe. Po vstupe

do boxu robot na z5klade jej

posledn6ho nddoja a uplynut6ho

iasov6ho intervalu posridi, ti md

ndrok na dojenie alebo nie. Ak

5no, box sa uzavrie a zatne sa pr[-

prava. Doba potrebnd k priprave

na dojenie sa poilta od prichodu

dojnice do dojaceho boxu (oiis-

tenie kefami, vyhl'adanie pozi-

cii ceckov, nasadenie n6stavcov

a rozdojenie). Doba pripravy zdvisi

od anatomickej stavby vemena,

pohybu krdv v robote a tieZ od

toho, ti je krava v AMS prvfkrat
(robot je schopn! zapamdtat si

tvar a polohu ceckov kaZdej kravy,

takZe pri druhom dojeni je uZ

doba pripravy kratiia). KaZdU doj-

nicu rovnako zodpovedne postidi,

oiisti vemeno, zatne ddvkovat
jadro a zaine s nasddzanim.

3D kamera a laserovd techno-

l69ia nastavi robotick6 rameno

k ndjdeniu ceckov. Potom sa

nasadia ceckov6 ndsadce a zaine

sa vyddja{ kaidd Stvrtka zvlSit
(vlastnou frekvenciou pulzov).

Vd'aka vyuZitiu technol6gie 3D

kamery robot nasadzuje ndsadce

na cecky spol'ahlivo, a to aj v pri-

pade nepravideln6ho rozmies-

tenia ceckov, alebo nevhodn6ho

tvaru vemena. Po nasadeni naj-

sk6r dochddza k opl5chnutiu

vodou, potom k osuieniu vzdu-

chom a nasleduje stimulScia rlch-
lymi pulzmi. Pri spadnutl ceckovej

ndstrtky poias procesu nasadzo-

vania ju robot nasadI znovu.

Pokial'by bolo zviera velmi nepo-

kojn6 a robot by nedokdzal nasa-

di{ ceckov6 n6strcky na vemeno,

vypusti dojnicu do iakdrne.
Ked' je krava vpustend do AMS,

syst6m podl'a jej vel'kosti pri-

spdsobi priestor dojaceho boxu
(pomocou pohybliv6ho 2l'abu).

Cielbm je, aby zviera bolo fixo-

van6 io najviac dozadu a rameno

s 3D kamerou nailo sprdvne

a rfchlo cecky. Podl'a posledn6ho

Uspein6ho podojenia potitac
predpokladS tie2 nddoj, takZe

m02e vyhodnotit, ci bolo dojenie

rispe5n6 alebo nie.

Na zaiiatku dojenia ddvkovai
nasype koncentrovane krmivo.

Brdnka na ceste ku klmnemu

stolu usmerriuje zvieratd, kto16

potrebujri ipecidlnu starostlivos{,

napriklad oietrenie. MOZe byt

nainitalovand trojcestnd brdnka,

priamy smer vedie na kimny st6l,

smer vpravo je do selekin6ho

boxu pre zvieratd vyZadujIce
pozornos{, oietrenie alebo pl5-

novan6 akcie a smerom vl'avo sa

vracajU kravy spilt pred priestor

iakdrne.

S[tastou robota je i syst6m na

separdciu mledziva a neitandard-

n6ho mlieka. Na zdklade mera-

nia elektrickej vodivosti a farby

mlieka separainf ventil preplna

smery dopravy mlieka:

1) oddojok + nevhodn6 mlieko +

umlivacia voda = do odpadu;

2) mledzivo + neitandardn6
mlieko = do vedierok pre tel'atd;

3) Standardn6 mlieko do mliec-

nej n5drZe.

Po dojeni
Po dojeni nasleduje automatickd

dezinfekcia dojaceho stroja aZ

k separain6mu ventilu. Mliecne

hadice sri chrdnen6 vn[tri ramena

a cistiace kefy zaistujri vynikaj[cu

otistu so sIiasnou stimuldciou

cecka. K preplachovaniu dojaceho

zariadenia vodou dochddza po

kaZdom dojeni. Pokial' syst6m

identif ikuje zv!5enrj vodivost

mlieka, teda potencidlnu masti-

tidu, dojaci box sa zablokuje

a dochddza ku krdtkemu Svormi-

n[tov6mu iisteniu pomocou tra-

diinfch pripravkov.

Hlavn6 iistenie je naprogra-

movan6 dvakrdt denne. Vietky
robotick6 dojace boxy sa dezinfi-

kuj[ horfcim tistiacim roztokom
(70 "C), pri ktorom sa cirkulaine

tisti aj potrubie vedrjce do mliei-
neho tanku. Sriiastou AMS sri dva

mlieine filtre; po kaidom iisteni
sa prepne z pou2it6ho filtra na

cist! a obsluha potom vymeni
pouiitf f ilter za novf. Kravy opriS-

taj0 dojaci box bez podojenia

1,9x za deri. Niekedy toti2 naviti-

via robota bez ndroku na dojenie,

a to v iase, ked'od posledn6ho

nddoja eite neuplynul urien! ias,

napr. 7 hodin. V takom prlpade

zostane vfstupnd brdna otvorend

a robot nenasype jadro. Krava

vdiSinou sama pochopl, Ze sa

v robote nemS zdrZiava{.

AMS pondka mo2nost zlepienia

efektivity prdce, najmd pri skupi-

ndch dojnic s osobitnfmi potre-

bami, ktord vyZadujri zvfienri
starostlivos{. Na termindli doja-

ceho zariadenia sa dd nastavit nie-

kol'ko dojacich re2imov, d6vody

pre selekciu, opdtovn6 preskriSa-

nie vodivosti mlieka v jednotlivfch

Stvrtkdch, mnoZstvo koncentrova-

n6ho krmiva a riadenie otvdrania
jednotlivyich brdn. Navyie, jedno

robotick6 rameno moZe v niekto-

rlich typoch AMS obsluhovat viac

dojacich boxov, teda vyuZiva sa

maxim5lne najdrahiia tast AMS,

io zniZuje ndklady.

Napisanie tohto ildnku bolo

umoinend projektmi APVV 0632-

10 a 15-0060.
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