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WDROZENIE TECHNIKI
ZE STEROWANIEM MIKROPROCESOROWYM
W CHOWIE TRZODY CHLEWNEJ
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Nowoczesne technologie chowu trzody chlewnej wymagaja migdzy innymi zastosowania
automatycznej kontroli przygotowania, zadawania i dozowania pasz. SzczegOlnie ma to
znaczenie na fermach tuczu trzody chlewnej i w oérodkach doboru i selekeji hodowlanych
gdzie skarmianie powinno odbywaé si¢ zgodnie z uzasadnionymi normami fizjologicznymi.
Przeprowadzone w Bielniimsch (R.B.) badania (opracowano w Bielnimsch we wspdipracy
zIBMER) rozdziclacze paszy wykazaly, ze przy wiclokrotnym karmieniu przyrost wagi
warchlakéw moze wzrosnaé do 6,7% w poréwnaniu z dwu lub 3-krotnym karmieniem. Dlatego
tez przed instytutami postawiono zadanie opracowal rozdzielacz pasz do kontrolowanego
zadawania pasz, ktory w maksymalnym stopniu dostosowany bedzie do mikroprocesorowego
sterowania.

Analiza krajowych i zagranicznych opracowan wykazala, Ze rozwigzania automatycznego
sterowania w szerokim zakresie stosowane s w stacjonarnych systemach przygotowania
i zadawania pasz w stanic plynnym lub staltym. Na przyklad w centrum selekcyjno-
hybrydowym "Biala Rus$" grupa specjalistdéw z Bielniimsch opracowala i wdrozyla system
automatycznego sterowania przygotowaniem i zadawaniem pasz ptynnych rurociagiem na bazie
sterownikow bialoruskiej produkcji typu KMS. System ten pomyslnie przeszedl badania
i przyjety zostal z zaleceniem zastosowania w szafach sterujacych procesem technologicznym
przygotowania i zadawania pasz w fermach chowu trzody chlewnej o rocznej produkeji 27, 54,
108 tys. sztuk. Jednocze$nie w panstwach zachodnich stosowane sa ruchome wozy paszowe do
zadawania pasz ze sterowaniem mikroprocesorowym, na przyklad "Robomat" firmy AGMAT
(Holandia) i inne. Podstawowg zaleta mobilnych urzadzen do zadawania pasz jest: mozliwosC
otrzymywania mieszanki paszowej z 2-6 komponentow, co jest szczegblnie wazne w okresie
odsadzania i odchowu prosiat, oszczgdno$¢ energii elektrycznej dzigki przewozZeniu paszy, a nie
jej przemieszczaniu w rurach, mala materialochtonnosé, wysoka réwnomiernos¢ wydawania
porcji 1 niezawodno$ci w pracy.

Przeprowadzone badania dotyczace uzasadnienia parametrow organdw roboczych ruchomego

urzadzenia do zadawania pasz pozwolity na opracowanic wymagan dotyczacych struktury

elektronicznego systemu sterowania:

- sterowanie procesem przygotowania pasz o wymaganej wilgotnosci dla réznych grup

. wickowych zwierzat,

- sterowanic dozowanym zadawanicm pasz w wymaganych porcjach i w zalozone ilosci
kojcow, w ktorych utrzymywane sa zwierzeta,

- ewidencja ilosci wydawanej zwierzgtom paszy,

- zapewnienie mozliwoéci wielokrotnego karmienia §win zgodnic z przyjetym 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 urzadzenmie realizujace  algorytmiczng  ciaglo§¢é  procesu
technologicznego, wiaczajac sterowanie mechanizmami, wybrano seryjny sterownik KPB
11-05. Wybor ten podyktowany byl tym, iz w poréwnaniu z innymi sterownikami podobnej
klasy i produkowanymi seryjnie (Granit-100, PKM, B9601, PBK, UM-TP i inne) posiada on
wicle istotnych zalet.

Program funkcjonowania systemu tworzony byl przy pomocy ARM KPB 11-05 i byl
doskonalony przy pomocy symulatora. Pojemno$¢ pamigei wynosita: 6,3 kilobajtow pamieci
programu i 3,6 kilobajtéw pamieci danych.

Ogdlny schemat normowanego systemu zadawania paszy przedstawiono na rys. 1. Schemat
technologiczny wozu paszowego przedstawiono na rys. 2.
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Rys. 1 Ideowy schemat dawkowanego systemu zadawania paszy

2. Kenstrukcja wozu paszowego
W0z paszowy ze sterowaniem mikroprocesorowym KMU-1, opracowany w Bielniimsch sklada

si¢ zc zbiornika z mieszadlem, pompy $rubowej, kroécoéw wyladowczych z mechanizmem
przylaczania strumienia paszy, ramy, dwoch par kol, szafy elektrycznej mikroprocesorowego
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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- mieszadlo, 7- sterownik,
8- kota jezdne, 9- koryto paszowe, 10-naped pompy, 11- naped mieszadta.




systemu  sterowania. Wszystkic organy robocze: mieszadlo, pompa, mechanizm
przemieszczania i przelaczania strumienia paszy posiadaja napedy indywidualne.

Zbiornik z mieszadlem, pompa i kro¢cami wyladowczymi przymocowany jest do ramy,
umieszczonej na kolach. Mieszadlo z lopatkami zamontowane jest wewnatrz zbiornika na
dwoch wspornikach. W dolnegj czgéci zbiornika znajduje si¢ otwoér, ktéry poprzez gardziel
1 zasuwe laczy si¢ z otworem spustowym.

Pompa napg¢dzana jest silnikiem elektrycznym przez przekladnie pasowo-klinowa, natomiast
cale urzadzenic uzyskuje naped od silnika elektrycznego poprzez reduktor $limakowy
i przekladnig tancuchowa. Przelaczanie zadawania paszy na lewa lub prawga strong dokonywane
jest za pomoca mechanizmu, w sklad ktérego wchodza: silnik elektryezny, reduktor
i przekladania lancuchowa. Bunkier zasypowy przykryty jest krata a od strony czolowej
umieszczono pokrywy Na czolowych koncach ramy zamocowane s urzadzenia wylaczajace
w celu zabezpieczenia przed najechaniem w czasie transportu i zadawania paszy. Urzadzenie to
sklada si¢ z wylacznika krancowego i zamocowanego na sprezynach zderzaka.

Urzadzenia elektryczne rozdzielacza paszy moga pracowac automatycznie lub w systemie
rgcznego sterowania. Wybor dokonywany jest recznie przez operatora. Wybor dokonywany jest
recznie przez operatora. System automatycznego sterowania pracg urzadzen zapewnia kaseta
sterownika, umieszczona w pulpicie rozdzielacza, a sam sterownik znajduje si¢ w oddzielnym
pomieszczeniu. Sterowanie re¢czne odbywa si¢ przy pomocy przyciskow umieszczonych na
drzwiach szafy elcktryczne;.

3. Proces technologiczny pracy urzgdzenia

Proces technologiczny wozu paszowego realizowany jest w nastgpujacy sposob. System
przygotowania i zadawania paszy rozpoczyna prace od momentu wlaczenia zasilania
sterownika. przy czym, przed rozpoczgciem zadawania paszy operator powinien ustawié
przelacznik systemu pracy "rgczny - automatyczny" w polozenia "automatyczny". Dla
normalnej pracy sterownika niezbgdne jest aby woz znajdowat si¢ w polozeniu wyjsciowym na
poczatku sektora (sygnalizowane przez czujnik "poczatek sektora"), a w zbiomiku znajdowala
si¢ pasza (sygnalizowana jest przez czujnik "dolnego poziomu", ktéry umieszczony jest
w zbiorniku. W przypadku braku sygnatu z czujnika "poczatek scktora” pojawia si¢ informacja
"woéz paszowy". Jezeli woz paszowy nie jest na poczatku sektora" z napelnionym zbiornikiem
znajduje si¢ na poczatku sektora, to wlaczeniu zasilania rozlega si¢ sygnal diwigkowy i po
krtkiej przerwie wlacza si¢ mieszadlo, mechanizm wydawania paszy "na prawo" i rozpoczyna

si¢ jazda do przodu. Gdy pojawi sie sygnal "poczatek koryta" pierwszego kojca (sygnalizowana -

jest przez czujnik "poczatek koryta") wiacza si¢ pompa - dozownik. Wydawanie paszy
nastgpuje zgodnie z przewidziang dla danego Kkoryta dawka, po wydaniu ktérej pompa -
dozownik wylacza sig.

Jezeli w czasie przemieszczania si¢ wzdluz kojca zalozona dawka nie jest wydana do konca,
wtedy po sygnale "konicc koryta") woz zatrzymuje si¢ i1 bedzie kontynuowaé ruch po
opréznieniu zaprogramowanej ilosci paszy do koryta, po czym pompa - dozownik wylacza sig
i woz rozpoczyna ponownie poruszaé sie do przodu. Po pojawieniu si¢ sygnalu z czujnika
poczatek koryta drugiego kojca ponownie wlacza si¢ pompa - dozownik i rozpoczyna si¢
wydawanic paszy do tego koryta. Po dojechaniu do kornca sektora pojawia si¢ sygnal "koniec
sektora” (sygnalizowane jest przez czujnik ("koniec scktora™). Po tym sygnale woz paszowy
zatrzymuje si¢ i rozpoczyna jazde do tylu, w poloZenie wyjéciowe (wyswietlony zostaje sygnal
"poczatek sektora"). Po tym sygnale wlacza si¢ mechanizm zadawania paszy "w lewo". Przy
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zadawaniu paszy do polozonych w jednym rz¢dzie kojcéw dokonywana jest analiza kolejnosci
pojawienia si¢ sygnaléw "poczatek kojca" - koniec kojca". Po sygnale "koniec sektora" woz
przemieszcza si¢ w polozenic wyjsciowe 1 po sygnale "poczatek sektora" zatrzymuje si¢. Proces
zadawania paszy jest zakoriczony. na monitorze pojawia si¢ informacja "praca zakonczona".

Jezeli w procesiec zadawania pasz zbiornik wozu zostanie calkowicie oprozniony (sygnal
czujnika "poziom dolny") to wowczas pojawia si¢ informacja "zbiornik nie zapelniony”, woz
zatrzymuje si¢ i rozpoczyna cofanic si¢ do polozenia wyjsciowego. Wowczas sterownik
zapamigtuje numer ostatnicgo koryta, do ktdrego zadawana byla pasza oraz ilo$§¢ wydanej
paszy. Po zaladowaniu zbiornika woz ponownie przemieszcza si¢ do przodu. Kiedy woéz
dojdzie do koryta, do ktorego ostatni raz wydawana byla pasza, wlacza si¢ pompa - dozownik.
Po wydaniu zalozonej dla tego koryta ilosci paszy pompa - dozownik wylacza si¢. Pozostale
operacje powtarzajg si¢ identycznie jak poprzednie.

Sterownik ma mozliwo$¢ zaprogramowanego przygotowania i wydawania paszy do grupowych
koryt za pomoca 8 wozdéw paszowych. Woz paszowy byl zainstalowany w chlewni tucznikow
z obsada 600 sztuk w selekcyjno - hybrydowym centrum "Budagowo", gdzie Bialoruska Stacja
Badawcza przeprowadzita badania odbiorcze.

4. Wyniki badan

W rezultacie przeprowadzonych badan okreslono nastgpujace robocze parametry wozu

paszowego:

pojemnos¢ zbiornika, 1,0 m*
wvdajnoéé przy zadawaniu paszy, 8,1 th
predkos¢ przemieszczania, 0,24 m/s
zakres zmiany wydawanej dawki, 3-174 kg
blad zadawanej dawki, 6.0 %
moc zainstalowana, 8,87 kW
moc pobierana, 5,09 kW
wymiary gabarytowe, 4030x1210x1530 mm
rozstaw kol, 800 mm
masa, 200 kg
5. Whioski

Stwierdzono niezawodno$¢ procesu technologicznego, latwos¢ zmiany rodzaju pracy,
mozliwosé zadawania paszy do grupowych i indywidualnych koryt zgodnie z programem.

Uwzgledniajac uzyskane wyniki badan Bialoruska Stacja Badawcza zalecita wykonanie
doswiadczalnej partii wozow paszowych KMU-1.

Zgromadzone doswiadczenia przy opracowywaniu i eksploatacji maszyn i urzadzen ze
sterowaniem mikroprocesorowym na fermach chowu §win wskazuja, iz nalezy kontynuowac
prace w celu szerszego zastosowania komputeryzacji w sterowniku procesami technologicznymi
przy produkcji trzody chlewnej, systemu zabezpicczenia mikroklimatu w pomieszczeniach
inwentarskich 1 innych procesach.
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