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W DROZENIE TECHNIKI 
ZE STEROWANIEM M IKROPROCESOROW YM  

W CHOW IE TRZODY CHLEW NEJ

1. Wst^p

Nowoczesne technologie chowu trzody chlewnej wymagaj^ miedzy innymi zastosowania 
automatycznej kontroli przygotowania, zadawania i dozowania pasz. Szczegolnie ma to 
znaczenie na femiach tuczu trzody chlewnej i w osrodkach doboru i selekcji hodowlanych 
gdzie skarmianie powinno odbywac sie zgodnie z uzasadnionymi nonnami fizjologicznymi. 
Przeprowadzone w Bielniimsch (R.B.) badania (opracowano w Bielnimsch we wspotpracy 
zlBMER) rozdzielacze paszy wykazaly, ze przy wielokrotnym karmieniu przyrost wagi 
warchlakow moZe wzrosn^6 do 6,7% w por6wnaniu z dwu lub 3-krotnym karmieniem. Dlateg'o 
tez przed instytutami postawiono zadanie opracowac rozdzielacz pasz do kontrolovvanego 
zadawania pasz, ktory w maksymalnym stopmu dostosowany bcdzic do nukroproccsorowcgo 
sterowania.

Analiza krajowych i zagranicznych opracowan wykazala, ze rozvviazania automatycznego 
sterowania w szerokim zakresie stosowane sq. w stacjonamych systemach przygotowania 
i zadawania pasz w stanie pfynnym lub stalym. Na przyklad w centrum selekcyjno- 
hybiydowym "Biala Rus" grupa specjalistow z Bielniimsch opracowala i wdrozyla system 
automatycznego sterowania przygotowaniem i zadawaniem pasz ph'nnych rurociagiem na bazie 
sterownikow bialoruskiej produkcji typu KMS. System ten pomyslnie przeszedl badania 
i przyjety zostal z zaleceniem zastosowania w szafach sterujacych procesem technologicznym 
przygotowania i zadawania pasz w fermach chowu trzody chlewnej о rocznej produkcji 27, 54, 
108 tys. sztuk. Jednoczesnie w panstwach zachodnich stosowane sq ruchome wozy paszowe do 
zadawania pasz ze sterowaniem mikroprocesorowym, na przyklad "Robomat" firmy AGMAT 
(Holandia) i inne. Podstawow^ га1еЦ mobilnych urzadzen do zadawania pasz jest: mozltwosc 
otrzymyvvania mieszanki paszowej z 2-6 komponentow, со jest szczegolnie wazne w okresie 
odsadzania i odchowu prosiat, oszcz^dnosc energii elektrycznej dzieki przewozeniu paszy, a nie 
jej przemieszczaniu w rurach, mala materialochlonnosc, wysoka rownomiernosc wydawania 
porcji i niezawodnosci w pracy.

Przeprowadzone badania dotyczqce uzasadnienia parametrow organow robocz}'ch ruchomego 
urzadzenia do zadawania pasz pozwolily na opracowanie wymagan dotycz^cych struktury 
elektronicznego systemu sterowania:

sterowanie procesem przygotowania pasz о wymaganej wilgotnosci dla romych grup 
wiekowych zwierz^t,
sterowanie dozowanym zadawaniem pasz w wymaganyeh porcjach i w zalozone ilosci 
kojcow, w ktorych utrzymywane s^ zwierz?ta, 
ewidencja ilosci wydawanej zvvierzetom paszy,
zapewnienie mozlivvosci wielokrotnego kannienia swiri zgodnie z przyj^tym programem, 
kontrola stanu urzadzen w czasie wykonywania procesu technologicznego,
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zapewnienie komfortu pracy operatora przez realizacje zaprogramowanego analogowego 
rezimu pracy mikroprocesora.

Jako mikroprocesorowe urzadzemc realizujace algorytmiczria ciaglosc procesu 
technologicznego, wl^czaj^c sterowanie mechanizmami, wybrano seiyjny sterownik KPB 
11-05. Wybor ten podyktowany byl tym, iz w porownaniu z iitnymi sterovvnikami podobnej 
klasy i produkowanymi seryjnie (Granit-100, PKM, B9601, PBK, UM-TP i inne) posiada on 
wiele istotnych zalet.

Program fjnkcjonowania systemu tworzony byl przy pomocy ARM KPB 11-05 i byl 
doskonalony przy pomocy symulatora. Pojemnosc pami^ci wynosila: 6,3 kilobajtow pamieci 
programu i 3,6 kilobajtow pamieci danych.

Ogolny schemat normowanego systemu zadavvania paszy przedstavviono na rys. 1. Schemat 
technologiczny wozu paszowego przedstawiono na rys. 2.

Rys. 1 Ideowy schemat dawkowanego systemu zadawania paszy

2. Konstrukcja wozu paszowego

Woz paszowy ze sterowaniem mikroprocesorowym KMU-1, opracowany w Bielniimsch sklada 
si? ze zbiomika z mieszadlem, pompy srubowej, kroccow wyladowczych z mechanizmem 
przyl^czania strumienia paszy, ramy, dwoch par kol, szafy elektiycznej mikroprocesorowego
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I 2

Rys. 2 Schemat technologiczny pracy wozu paszowego ze sterowaniem mikroprocesorowym 
1- zbiornik suchej paszy, 2- zbiornik wody, 3- transporter slimakowy, 4- dozownik suchej paszy, 5- woz paszowy, 6- mieszadio, 7- sterownik, 
8- kola jezdne, 9- koryto paszowe, 10-nap^d pompy, 11 - nap?d mieszadla.



systemu sterowania. Wszystkie organy robocze: mieszadlo, pompa, mechanizm 
przemieszczania i przelqczania strumienia paszy posiadaj^ nap?dy indywidualne.

Zbiomik z mieszadlem, pompa i kroccami wyladowczymi przymocowany jest do ramy, 
umieszczonej na kolach. Mieszadlo z lopatkami zamontowane jest wewnqtrz zbiomika na 
dwoch wspomikach.W dolnej cz?sci zbiomika znajduje sie otwor, ktory poprzez gardziel 
i zasuw? l^czy sie z otworem spustowym.

Pompa nap?dzana jest silnikiem elektrycznym przez przektadnie pasovvo-klinovva, natomiast 
cale urzqdzenie uzyskuje nap?d od silnika elektrycznego poprzez reduktor slimakowy 
i przektadnie laricuchowa. Przelqczanie zadawania paszy na lewq. lub pravvq strong dokonywane 
jest za pomoca mechanizmu, w sklad ktorego wchodza: silnik elektiyczny, reduktor 
i przekladania lancuchowa. Bunkier zasypowy przykryty jest kratq a od strony czolowej 
umieszczono pokrywy Na czolowych koncach ramy zamocowane sq urzadzenia wyl^czaj^ce 
vv celu zabezpieczenia przed najechaniem w czasie transportu i zadawania paszy. Urzadzenie to 
sklada si? z wylqeznika krancowego i zamocowanego na spr?zynach zderzaka.

Urzadzenia elektiyczne rozdzielacza paszy mogq pracowac automatycznie lub w systemic 
recznego sterowania. Wybor dokonywany jest recznie przez operatora. Wybor dokonywany jest 
r?cznie przez operatora. System automatycznego sterowania praca urzadzen zapewnia kaseta 
sterownika, umieszczona w pulpicie rozdzielacza, a sam sterownik znajduje si? w oddzielnym 
pomieszczeniu. Sterowanie r?czne odbywa sic przy pomocy przyciskow umieszczonych na 
drzwiach szafy elektrycznej.

3. Proces technologiczny pracy urzadzenia

Proces technologiczny wozu paszowego realizowany jest w nast?puj^cy sposob. System 
przygotowania i zadawania paszy rozpoczyna prac? od momentu wl^czenia zasilania 
sterownika. przy czym, przed rozpocz?ciem zadawania paszy operator powinien ustawic 
przel^cznik systemu pracy "r?czny - automatyczny" w polozenia "automatyczny". Dla 
normalnej pracy sterownika niezbedne jest aby woz znajdowal si? w potozcniu wyjsciowym na 
poczatku sektora (sygnalizowane przez czujnik "pocz^tek sektora"), a w zbiomiku znajdowala 
sie pasza (sygnalizowana jest przez czujnik "dolnego poziomu", ktory umieszczony jest 
w zbiomiku. W przypadku braku sygnalu z czujnika "pocz^tek sektora" pojawia si? informacja 
"woz paszowy". Jezeli woz paszowy nie jest na poczatku sektora" z napelnionym zbiomikiem 
znajduje si? na poczatku sektora, to wl^czeniu zasilania rozlega si? sygnal dzwickowy i po 
kiotkiej przerwie wtqeza si? mieszadlo, mechanizm wydawania paszy "na prawo" i rozpoczyna 
si? jazda do przodu. Gdy pojawi si? sygnal "poczqtek koiyta" pierwszego kojea (sygnalizowana 
jest przez czujnik "poczqtek koryta") wl^cza si? pompa - dozownik. Wydawanie paszy 
nast?puje zgodnie z przewidzian^ dla danego koryta dawk% po wydaniu ktorej pompa - 
dozownik wyk|cza si?.

Jezeli w czasie przemieszczania si? wzdluz kojea zalozona dawka nie jest wydana do konca, 
wtedy po sygnale "koniec koiyta") woz zatrzymuje si? i b?dzie kontynuowac ruch po 
oproznieniu zaprogramowanej ilosci paszy do koiyta, po czym pompa - dozownik wylqeza si? 
iwoz rozpoczyna ponownie poruszac si? do przodu. Po pojawieniu si? sygnalu z czujnika 
poczqtek koiyta dragiego kojea ponownie vvtqeza si? pompa - dozownik i rozpoczyna si? 
wydawanie paszy do tego koryta. Po dojechaniu do konca sektora pojawia si? sygnal "koniec 
sektora" (sygnalizowane jest przez czujnik ("koniec sektora"). Po tym sygnale woz paszowy 
zatrzymuje si? i rozpoczyna jazd? do tylu, w polozenie wyjsciowe (wyswietlony zostaje sygnal 
"poczqtek sektora"). Po tym sygnale wlqcza si? mechanizm zadawania paszy "w lewo". Przy
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zadawaniu paszy do polozonych w jednym rz?dzie kojcow dokonywana jest analiza kolejnosci 
pojawienia si? sygnal6w "pocz^tek kojca" - koniec kojca". Po sygnale "koniec sektora” w6z 
przemieszcza si? w polozenie wyjsciowe i po sygnale "pocz^tek sektora" zatrzymuje si?. Proces 
zadawania paszy jest zakonczony. na monitorze pojawia si? informacja "praca zakonczona".

Jezeli w procesie zadawania pasz zbiornik wozu zostanie calkowicie oprozniony (sygnal 
czujnika "poziom dolny") to wowczas pojawia si? informacja "zbiornik nie zapelniony", woz 
zatrzymuje si? i rozpoczyna cofanie si? do polozenia wyjsciowego. Wowczas sterownik 
zapami?tuje numer ostatniego koryta, do ktorego zadawana byla pasza oraz ilosc wydanej 
paszy. Po zaladowaniu zbiomika woz ponownie przemieszcza si? do przodu. Kiedy woz 
dojdzie do koryta, do ktorego ostatni raz wydawana byla pasza, wl^cza si? pompa - dozownik. 
Po wydaniu zalozonej dla tego koryta ilosci paszy pompa - dozownik wyl^cza si?. Pozostale 
operacje powtarzaja si? identycznie jak poprzednie.

Sterownik ma mozliwosc zaprogramowanego przygotowania i wydawania paszy do grupowych 
koryt za pomocy 8 wozow paszowych. Woz paszowy byl zainstalowany w chlewni tucznikow 
z obsadi| 600 sztuk w selekcyjno - hybrydowym centrum "Budagowo", gdzie Bialoruska Stacja 
Badawcza przeprowadzila badania odbiorcze.

4. Wyniki bad an

W rezultacie przeprowadzonych badan okreslono nast?puiace robocze parametry wozu 
paszowego:
pojemnosc zbiomika, 1,0 m3
wydajnosc przy zadawaniu paszy, 8,1 t/Ъ
pr?akosc przemieszczania, 0,24 m/'s
zakres zmiany wydawanej dawki, 3-174 kg
bl^d zadawanej dawki, 6,0 %
moc zainstalowana, 8,87 кW
moc pobierana, 5,09 kW
wymiary gabarytowe, 4030x1210x1530 mm
rozstaw kol, 800 mm
masa, 200 kg

5. Wnioski

Stwierdzono niezawodnosc procesu technologicznego, latwosc zmiany rodzaju pracy, 
mozliwosc zadawania paszy do grupowych i indywidualnych koryt zgodnie z programem.

Uwzgl?dniaj^c uzyskane wyniki badan Bialoruska Stacja Badawcza zalecila wykonanie 
doswiadczalnej partii wozow paszowych KMU-1.

Zgromadzone doswiadczenia przy opracowywaniu i eksploatacji maszyn i urz^dzen ze 
sterowaniem mikroprocesorowym na femiach chovvu swiri wskazuja, iz nalezy kontynuowac 
prac? w celu szerszego zastosowania komputeiyzacji w sterowniku procesami technologicznymi 
przy produkcji trzody chlewnej, systemu zabezpieczenia mikroklimatu w pomieszczeniach 
inwentarskich i innych procesach.
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