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Anlzeg til udfodring af rdvarer i AMS’en

Pelleteret kraftfoder er som regel dyrere end indkeb af tilsvarende mangder energi og naeringsstoffer i form af Innovationsloven
r8varer. Kan pelleteret kraftfoder, udfodret i malkerobotten, erstattes eller fortyndes med en blanding af r8varer?

Pelleteret kraftfoder er som regel dyrere end indkgb af tilsvarende maengder energi og naeringsstoffer i form af r@varer. Kan pelleteret kraftfoder,
udfodret i malkerobotten, erstattes eller fortyndes med en blanding af rvarer?

Dette er forsggt med et anlaeg samlet af velkendte produkter. Der udfodres fire forskellige fodermidler, som kan varieres efter gnske. Dog er der kun
mulighed for at fodre med én samlet blanding, da foderkomponenterne miks,es inden de udfodres.

Teknisk beskrivelse af anlaegget
Anlaegget tager udgangspunkt i en gastaet kornsilo, illustreret med nr. 1 p8 skitsen. Valset korn udger 50 % af den fzerdige tilskudsfoderblanding,
mens de resterende 3 fodermidler hver udggr 1/3 af de resterende 50 %.
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Figur 1. Skitse af anlaeggets opbygning

Fordelingspunkt

Fra siloen snegles kornet ind til en kornvalse, hvor det valses til den gnskede struktur. Efter valsning traekker en foderkaede kornet videre mod
AMS’erne.

Kornvalse snegler det valsede korn ind p3 en foderkaede. Maengden reguleres
via justering pd hhv. valsens snegl og foderkaedens hastighed.

Herefter passerer foderwiren tre mindre siloer, hvor der tilsaettes yderligere tre fodertyper. I det pdgeeldende anleaeg tilsaettes A-blanding, sojaskra
og roepiller. Der tilseettes 1 kg af hvert af de tre fodermidler, for hver 3 kg korn, der passerer.
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De tre siloer med hhv. A-blanding, sojaskra og roepiller. Foderkaeden Igber i
bunden af siloerne hvor der snegles fodermidler ind pa kaeden.

De tre fodermidler tilseettes med en silosnegl i bunden af hver silo. Foderet
snegles ind pa foderkaeden og fgres videre til naeste silo.

Foderwiren fortseetter derefter ind til AMS’erne. Der er pd alle AMS’er et bufferrgr, s& der ikke opstdr mangel pd foder, ndr koen kommer ind i
AMS’en.

Ved hver AMS er der et bufferrgr, som automatisk sikrer, at anlsegget traekker
foder ind, sd koen tildeles foder, sa snart den kommer i AMS’en.

Ifglge ejeren er der ikke problemer med at tilfore flere fodermidler pa foderkaeden, s& lzenge foderkaedens hastighed matcher maengden af tilfgrt
foder. Der bliver ikke fyldt s& meget op, at kaeden presses og vedligeholdet er derfor begraenset.

Den stgrste udfordring ligger i styring af fodertildeling og kalibrering af anleegget. For at ramme den rette foderblanding, hvor der tilfgres 3 kg korn,
1 kg A-blanding, 1 kg sojaskrd samt 1 kg roepiller, er det ngdvendigt, at silosneglene justeres korrekt i hastighed i forhold til hinanden og
foderkaeden.

Denne justering sker via styringen til silosneglene og foderkaeden. Her skrues pa hastigheden, og der foretages en kontrolméling af maengden ved at
udtage en raekke foderprover til kontrolvejning. Ifglge ejeren kan justeringen godt virke lidt omstaendig, men nar anlaegget er indkgrt, er der blot
tale om smajusteringer.

Justeringen af anlaegget foregdr via den elektriske styring. Her justeres sneglens hastigheder
pé de enkelte siloer, s den korrekte foderblanding opnds p& foderkaeden.

Foderhandtering og praecision
En undersggelse af ensartetheden, af den udfodrede tilskudsfoderblanding ved robotterne, viser stor variation i vaegt og sammenseaetning, jf.
KveegInfo 2272. Dette kan skyldes transporten af foderet frem til udfodringsstedet p& hver AMS.

Forskel p8 de forskellige foderkomponenters massefylde indebaerer risiko for, at foderet afblandes under transporten til udfodringsstedet, idet de
tungeste foderkomponenter bundfaelder i transportrgret. Nr der s& sker en opdeling af transportrgret, som f.eks. til AMS nr. 5, foretages der en
uhensigtsmaessig opsplitning af foderet, hvor det fortrinsvis er de tungeste fodermidler, der sendes videre. Dette pga. fordelingens tekniske
udformning, hvor foderet mod AMS nr. 5 foretages lodret.
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Foderkaede med fodertransport fra siloer til AMS'er
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Figur 2. Skitsen illustrerer, hvordan der sker en afblanding, n8r der udtages foder fra kaeden. Bemaerk at skitsen er en principskitse, og afblandingen
i praksis er mindre markant.
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i A
I praksis ser fordelingspunktet (rgd cirkel) sdledes ud. Ifglge foderprgverne
afblandes foderet her pa vej til AMS nr. 5, s& maengden af sojaskré her
er stgrre end i det foder, der ledes videre.

Denne afblanding kommer til udtryk i foderprgverne, der viser hgjere indehold af sojaskra ved robot nr. 5, 4 og 3 sammenlignet med robot nr. 1 og
2. Soja er det fodermiddel med stgrst massefylde, som medvirker til bundfaeldning. N&r dele af foderet skilles fra hoved-foderstrengen, tages det
teknisk set ud fra bunden, hvilket medfgrer en afblanding.

Teknikken bevirker rent praktisk, at de foderkomponenter med
stgrst massefylde udfodres i hgjere grad i de fgrste robotter,
mens fodermidler med lav massefylde fodres i de sidste.

Denne tekniske afblanding foregdr de steder, hvor der sker en opdeling af foderet. For at undgd denne afblanding er det derfor meget vigtigt at fa
anlaegget designet, sd teknikken ikke foretager en 50/50 % fordeling af foderet (som figur 2) i et givet tidsinterval, men derimod fordeler 100 % i
enten den ene eller anden retning. Dermed kan afblandingen undg&s.

Fordele ved anlaegget:

e Tildeling af flere fodermidler i AMS

e Fleksibelt system der tillader flere fodermidler og forskellige maengder end normalt
e Simpel opbygning og begraenset omkostninger til drift og vedligehold

e Foderspild er ifglge ejeren begraenset

Ulemper:

e Justering og kalibrering er omstaendig

e Usikkerheden og blandengjagtigheden i kraftfodertildelingen er for darlig, (som det er nu)

o Der findes ikke ngglefeerdige Igsninger p& markedet

e Princippet med reduceret tilskudsfoder tildeling via robotten kraever fokus og interesse fra ejeren, for at optimere og justere Igbende

Konklusion

Ideen med at udfodre révarer i robotten er god. Succes med en Igsning, som den skitserede, kraever, at kvaegbrugeren har lyst og interesse i at
foretage Igbende optimering og justering af anleegget. Som anlaegget er designet nu, er det for omstaendigt at justere og udfodringsngjagtigheden er
for darlig.

Fremadrettet er Igsningen dog relevant. De skitserede flaskehalse kan relativt let rettes til, s teknikken yder den support, der skal til, for bade at
opnd en lettere styring samt hgjne udfodringsngjagtighed.

http://projektfinansiering.vfl.dk/Innovationsloven/201 1/Udviklafbaeredygtigkvaegpro... 23-09-2021



Anleg til udfodring af rdvarer i AMS’en Page 4 of 4

Den ngdvendige tekniske Igsning for at undga afblanding
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Figur 3. Nedvendig lpsning for at undg8 afblanding. Teknikken skal lede 100 % af foderet i enten retning A eller B fremfor 50 % i retning A og 50 % i
retning B.
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