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Die Erfindung betrifft eine Verlagerungsanlage (1) fir
einen Stall zur Verlagerung von auf einer
Bodenflaiche (2) zwischenzeitlich abgelagerten
Gegenstanden, wie Kot der Tiere, Restfutter,
Streumittel. Die Verlagerungsanlage (1) umfasst
einen Verlagerungsschieber (3), eine Antriebseinheit
(4) mit einem Antrieb (13) und einer
Antriebssteuerung (14), und ein Zugmittel (5). Der
Verlagerungsschieber (3) ist mittels des Antriebs (13)
und des Zugmittels (5) tiber die Bodenflache (2) des
Stalls entlang eines Verstellwegs hin und her
bewegbar. Weiters ist eine Erfas-sungseinheit (15)
vorgesehen, welche ein Erfassungsmittel (16, 24)
zum berdhrungslosen und/oder beriihrungssensitiven
Erfassen eines sich im Verstellweg befindlichen
Hindernisses und einen Signalgeber (17, 25)
umfasst. Mittels eines ersten Funkmoduls (20) einer
Funkeinheit (19) ist das vom Signalgeber (17, 25)
erzeugte Signal an ein zweites Funkmodul (21) und
weiter an die Antriebssteuerung (14) tGbertragbar. Die
Antriebssteuerung (14) ist dazu eingerichtet, den
Antrieb (13) anhand des von dem zweiten Funkmodul
(21) empfangenen Steuersignals zu steuern.
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Zusammenfassung

Die Erfindung betrifft eine Verlagerungsanlage (1) fur einen Stall zur Verlagerung
von auf einer Bodenflache (2) zwischenzeitlich abgelagerten Gegenstanden, wie
Kot der Tiere, Restfutter, Streumittel. Die Verlagerungsanlage (1) umfasst einen
Verlagerungsschieber (3), eine Antriebseinheit (4) mit einem Antrieb (13) und ei-
ner Antriebssteuerung (14), und ein Zugmittel (5). Der Verlagerungsschieber (3) ist
mittels des Antriebs (13) und des Zugmittels (5) Uber die Bodenflache (2) des
Stalls entlang eines Verstellwegs hin und her bewegbar. Weiters ist eine Erfas-
sungseinheit (15) vorgesehen, welche ein Erfassungsmittel (16, 24) zum beruh-
rungslosen und/oder berthrungssensitiven Erfassen eines sich im Verstellweg be-
findlichen Hindernisses und einen Signalgeber (17, 25) umfasst. Mittels eines ers-
ten Funkmoduls (20) einer Funkeinheit (19) ist das vom Signalgeber (17, 25) er-
zeugte Signal an ein zweites Funkmodul (21) und weiter an die Antriebssteuerung
(14) ubertragbar. Die Antriebssteuerung (14) ist dazu eingerichtet, den Antrieb
(13) anhand des von dem zweiten Funkmodul (21) empfangenen Steuersignals zu

steuern.

Fig. 2
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Die Erfindung betrifft eine Verlagerungsanlage, insbesondere eine R&umungsan-
lage und/oder Entmistungsanlage, fur einen Stall zur Verlagerung von auf einer
Bodenflache zwischenzeitlich abgelagerten Gegenstanden, wie Kot der Tiere,

Restfutter, Streumittel.

Die EP 1 557 082 A1 beschreibt eine gattungsgemaf ausgebildete Reinigungsein-
richtung fur Rinderstélle. Die Reinigungseinrichtung umfasst einen Raumschieber,
der Uber einen Seilzug mittels eines Antriebs entlang eines Kotgangs bewegt wird.
Eine Steuereinrichtung dient zur Steuerung der Bewegung des Raumschiebers in
Vorwarts- und Ruckwartsrichtung. Der Antrieb fur den Seilzug ist vom Raumschie-
ber rdumlich getrennt angeordnet. Weiters ist eine Einrichtung zur Anzeige der Po-
sition des Raumschiebers entlang seiner Bewegungsbahn sowie ein Drehmo-
mentsensor vorgesehen, wobei der Drehmomentsensor mit dem Antrieb des Seil-
zugs gekoppelt ist. Vom Drehmomentsensor wird das zur jeweiligen Position des
Raumschiebers am Antrieb wirksame Belastungsdrehmoment festgestellt. Die
Steuereinrichtung mit einem Computer speichert eine wegabhangige Drehmomen-
tenkurve und vergleicht die gemessenen Drehmomentsignale mit der Drehmo-
mentenkurve. Die Steuereinrichtung bewirkt ein Abschalten des Antriebs, wenn
das gemessene Drehmomentsignal einen von der Drehmomentenkurve abwei-
chenden Spitzenwert anzeigt, der einen voreingestellten Schwellwert Uberschrei-
tet. Nachteilig dabei sind die Unsicherheit des Betriebs durch unterschiedliche
Last- und Reibungsbedingungen beim Raumschieber wahrend dessen Verstellbe-
wegungen und dem damit verbundenen, nicht unerheblichen technischen Auf-
wand. Ein Abschalten der Verstellbewegung erfolgte erst nach dem Feststellen ei-

nes direkten Kontakts mit einem Hindernis, wobei aber diese Hinderniserkennung
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aufgrund der geringen Lastunterschiede bei Schweinen nicht oder nur schwer

maoglich war.

Aufgabe der vorliegenden Erfindung war es, die Nachteile des Standes der Tech-
nik zu Uberwinden und eine Verlagerungsanlage zur Verfugung zu stellen, mittels
derer mit einem geringeren technischen Aufwand trotzdem ein einfacher und si-
cherer Betrieb der Verlagerungsanlage durchgefuhrt werden kann. Weiters soll
auch noch eine direkte Kollision von Hindernissen, insbesondere den Tieren, mit

dem Verlagerungsschieber minimiert oder Uberhaupt vermieden werden.

Diese Aufgabe der Erfindung wird durch eine Verlagerungsanlage, insbesondere
eine Raumungsanlage und/oder eine Entmistungsanlage, gemaf den Ansprichen

geldst.

Die Verlagerungsanlage dient insbesondere als RGumungsanlage und/oder Ent-
mistungsanlage fur einen Stall mit darin befindlichen Tieren, wobei jener auf des-
sen Bodenflache auflagernde Kot der Tiere und gegebenenfalls andere Ablage-
rungen wie Restfutter, Streumittel oder dergleichen von der Bodenflache weg zu
verlagern oder weg zu verbringen sind. Die Verlagerungsanlage umfasst
- einen Verlagerungsschieber,
- eine Antriebseinheit umfassend

- zumindest einen Antrieb und

- eine Antriebssteuerung, welche Antriebssteuerung mit dem zumin-
dest einen Antrieb kommunikationsverbunden ist und zur Steuerung des zumin-
dest einen Antriebs ausgebildet ist, wobei der zumindest eine Antrieb von dem
Verlagerungsschieber raumlich getrennt ist,
- zumindest ein Zugmittel, insbesondere ein Seil oder eine Kette, wel-
ches zumindest eine Zugmittel einerseits mit dem Verlagerungsschieber und an-
dererseits mit der Antriebseinheit, insbesondere mit dem zumindest einen Antrieb,
verbunden ist, wobei der Verlagerungsschieber mittels des Antriebs und des Zug-
mittels Uber die Bodenflache des Stalls entlang eines Verstellwegs hin und her be-
wegbar ist, und weiters
- eine Erfassungseinheit mit zumindest einem Erfassungsmittel und mit

zumindest einem Signalgeber vorgesehen ist, welche Erfassungseinheit an dem
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Verlagerungsschieber angeordnet ist und das zumindest eine Erfassungsmittel
zum beruhrungslosen und/oder berthrungssensitiven Erfassen eines sich im Ver-
stellweg befindlichen Hindernisses (oder der Position des Verlagerungsschiebers)
ausgebildet ist, und weiters der Signalgeber dazu eingerichtet ist, im Fall eines be-
rahrungslosen Erfassen eines Hindernisses (oder einer Position) vom zumindest
einen Erfassungsmittel oder einer Bewegung eines bewegbaren Detektionsteils
des Erfassungsmittels aus einer ersten Position in eine entgegen einer Bewe-
gungsrichtung des Verlagerungsschiebers gelegene zweite Position oder einer
Verformung eines verformbaren Detektionsteils des Erfassungsmittels ein Steuer-
signal zu erzeugen,

- eine Funkeinheit mit zumindest einem ersten Funkmodul und zumindest
einem zweiten Funkmodul vorgesehen ist,

- der Verlagerungsschieber das zumindest eine erste Funkmodul auf-
weist,

- das erste Funkmodul mit dem zumindest einen Signalgeber kommuni-
kationsverbunden ist,

- die Antriebssteuerung mit dem zumindest einen zweiten Funkmodul
kommunikationsverbunden ist, und dartber hinaus

- - das erste Funkmodul dazu eingerichtet ist, ein von dem zumindest
einen Signalgeber erzeugtes Steuersignal an das zumindest eine zweite Funkmo-
dul zu Ubertragen, und weiters die Antriebssteuerung dazu eingerichtet ist, den zu-
mindest einen Antrieb anhand des von dem zumindest einen zweiten Funkmodul

empfangenen Steuersignals zu steuern.

Der dadurch erzielte Vortell liegt darin, dass durch das Vorsehen einer Erfas-
sungseinheit mit dem entsprechenden Erfassungsmittel sowie dem Signalgeber,
ist es nunmehr einfach méglich, hindernde Gegenstéande, die ansonsten eine Ver-
stellbewegung des Verlagerungsschiebers behindern wirden, noch vor einer még-
lichen Kollision mit dem Verlagerungsschieber erfassen oder erkennen zu kénnen.
Damit wird auf komplizierte Steuerungs- und Uberwachungsmittel verzichtet, wel-
che erst bei der Erhéhung der Antriebsleistung ein vorhandenes Hindernis erfas-
sen oder erkennen kénnen. So wird es madglich, die Verstell- oder Verlagerungs-

bewegung des Verlagerungsschiebers bereits beim Erkennen oder Erfassen des
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Hindernisses entsprechend zu steuern, was bis hin zu einem Stillsetzen der Ver-
stellbewegung fUhren kann. Durch das vorzeitige Erkennen oder Erfassen von
Hindernissen mittels der Erfassungseinheit werden so auch Kollisionen oder sogar

maogliche Verletzungen von im Verstellweg befindlichen Tieren verhindert.

Weiters kann es vorteilhaft sein, wenn das Erfassungsmittel der Erfassungseinheit
zum Erkennen eines Hindernisses zumindest einen Radarsensor und/oder einen
Ultraschallsensor und/oder einen optischen Sensor umfasst. Dadurch wird eine
exakte Uberwachungs- und Erkennungsfunktion erméglicht, um so nicht nur den
unmittelbaren Verstellweg im Bereich der Arbeitsbreite des Verlagerungsschie-
bers, sondern auch seitlich neben der Arbeitsbreite befindliche Randabschnitte mit

in die Uberwachung einbeziehen zu kénnen.

Eine andere Ausfuhrungsform zeichnet sich dadurch aus, dass der bewegbare
Detektionsteil des Erfassungsmittels zum Erfassen eines Hindernisses zumindest
einen stabférmigen Bauteil, wie eine Stange, eine Leiste oder einen Stab, umfasst,
welcher zumindest eine stabférmige Bauteil in einer parallelen Ausrichtung bezug-
lich der Langserstreckung des Verlagerungsschiebers angeordnet ist. Durch die
Wahl eines stabférmigen Bauteils (Stange, Leiste, Stab) als bewegbaren Detekti-
onsteil des Erfassungsmittels wird so ein einfaches, sicheres und auf mechani-
scher Basis beruhendes Erfassungsmittel geschaffen. Dadurch, dass der stabfér-
mige Bautelil erst bei einer relativen Verlagerung desselben bezuglich des Verla-
gerungsschiebers in Verbindung mit dem Signalgeber ein Signal generiert, kann
es so schon vor einem direkten Kontakt des hindernden Gegenstandes mit dem
Verlagerungsschieber bereits zu einem ersten vorgelagerten Kontakt des stabfér-
migen Bauteils mit dem Hindernis kommen. Dadurch wird es méglich, auf sich in
innerhalb des Arbeitsbereichs sowie des Verstellwegs befindliche Tiere einen me-
chanischen Impuls auszutben und die Tiere damit zum Verlassen des in Richtung

des Verstellwegs befindlichen Arbeitsbereichs zu bewegen.

Eine andere Ausfuhrungsform zeichnet sich dadurch aus, wenn der verformbare
Detektionsteil des Erfassungsmittels zum Erfassen eines Hindernisses zumindest

eine Schaltleiste mit zumindest einer in ihrem Inneren befindlichen Kontaktflache
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umfasst. Dadurch kann auf eine mégliche Verschwenkbewegung des Detektions-
teils verzichtet werden. Es reicht somit eine Verformung der Schaltleiste bei einem
Kontakt mit einem Hindernis zur Abgabe eines Steuersignals an die Funkeinheit

aus.

Eine weitere mégliche Ausfuhrungsform hat die Merkmale, dass ein Normalab-
stand des stabférmigen Bauteils bezuglich einer der Bodenflache des Stalls zu-
wendbaren Unterseite des Verlagerungsschiebers einen Wert aufweist, der aus ei-
nem Wertebereich stammt, dessen untere Grenze 15 cm und dessen obere
Grenze 100 cm, bevorzugt dessen untere Grenze 25 cm und dessen obere
Grenze 60 cm, betragt. Durch die Distanzierung des stabférmigen Bauteils von der
Bodenflache des Stalls kann somit die Auslésung und relative Verlagerung des
stabférmigen Bauteils bezuglich des Verlagerungsschiebers auf die Gréze von un-
terschiedlichen Tieren abgestimmt werden. Durch eine ausreichende Distanzie-
rung von der Bodenflache wird so aber eine ungewollte Abschaltung der Verstell-
bewegung unterhalb einer vorbestimmten Anhaufung der zu verlagernden Gegen-

stande verhindert.

Eine weitere Ausbildung sieht vor, dass der zumindest eine stabférmige Bauteil
den Verlagerungsschieber in Querrichtung bezuglich der Langserstreckung des
Verlagerungsschiebers Uuberragend angeordnet ist. Dadurch wird sichergestellt,
dass zuerst ein mechanischer Kontakt des stabférmigen Bauteils mit dem Hinder-
nis erfolgt, bevor es Uberhaupt zu einem direkten Kontakt des Hindernisses mit

dem Verlagerungsschieber kommen kann.

Eine andere Ausfuhrungsform zeichnet sich dadurch aus, dass der zumindest eine
stabférmige Bauteil zumindest an jedem in quer zur Bewegungsrichtung voneinan-
der beabstandeten Endabschnitt des Verlagerungsschiebers schwenkbar gelagert
ist. Durch die zumindest zweischnittige Lagerung des stabférmigen Bauteils am

Verlagerungsschieber kann so die Verstellung und Auslésebewegung noch siche-

rer gestaltet werden.

Eine weitere bevorzugte Ausfuhrungsform ist dadurch gekennzeichnet, dass zu-

mindest ein Ruckstellmittel vorgesehen ist, mittels welchem zumindest einen
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Ruckstellmittel der bewegbare Detektionsteil des Erfassungsmittels, insbesondere
der stabférmige Bautell, von seiner verlagerten zweiten Position selbsttatig in die

erste Position zurtckverstellt werden kann. Damit kann eine sichere und vor allem
selbsttatige Ruckstellung des bewegbaren Detektionsteils, insbesondere des stab-
férmigen Bauteils, zurtuck in die Ausgangs- oder Arbeitsposition sichergestellt wer-
den. Nach Erreichen der ersten Position kann in weiterer Folge mittels einer Positi-
onsuberwachung der ersten Position die Freigabe fur die Fortsetzung oder Wie-

deraufnahme der Verstellbewegung erfolgen.

Weiters kann es vorteilhaft sein, wenn die Erfassungseinheit ein erstes Erfas-
sungsmittel und einen ersten Signalgeber sowie ein zweites Erfassungsmittel und
einen zweiten Signalgeber umfasst, wobei das erste Erfassungsmittel und der
erste Signalgeber an einem ersten Langsrandbereich des Verlagerungsschiebers
und das zweite Erfassungsmittel und der zweite Signalgeber an einem in Bewe-
gungsrichtung beabstandeten zweiten Langsrandbereich des Verlagerungsschie-
bers angeordnet sind. Damit wird die Méglichkeit geschaffen, die Verstellbewe-
gung des Verlagerungsschiebers in beide Verstellrichtungen sicher und einfach

durchfuhren zu kénnen.

Eine andere alternative Ausfuhrungsform zeichnet sich dadurch aus, dass bei Ver-
lagerung des Verlagerungsschiebers in seiner Bewegungsrichtung nur jenes Er-
fassungsmittel und/oder nur jener Signalgeber aktiviert sind oder ist, welche oder
welcher in Bewegungsrichtung dem anderen Erfassungsmittel und dem anderen
Signalgeber vorgeordnet sind oder ist. Damit kann sichergestellt werden, dass
eine unbeabsichtigte Abschaltung der Verstellbewegung durch jenes auf der von
der Verstellrichtung abgewendeten Seite des Verstellschiebers befindliche Erfas-

sungsmittel erfolgt.

Eine weitere bevorzugte Ausfuhrungsform ist dadurch gekennzeichnet, dass eine
Positionserfassungseinheit vorgesehen ist und die Positionserfassungseinheit zu-
mindest einen am Verlagerungsschieber befindlichen Positionssensor und zumin-
dest einen Positionsmarker umfasst, wobei auch der Positionssensor mit dem ers-

ten Funkmodul kommunikationsverbunden ist und das erste Funkmodul weiters
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dazu eingerichtet ist, ein vom zumindest einen Positionssensor erzeugtes Positi-
onssignal an das zumindest eine zweite Funkmodul zu Ubertragen, und dass die
Antriebssteuerung weiters dazu eingerichtet ist, den zumindest einen Antrieb an-
hand des von dem zumindest einen zweiten Funkmodul empfangenen Steuersig-
nals zu steuern oder eine aktuelle Positionsbestimmung durchzufuhren. Damit
wird die Méglichkeit geschaffen, z.B. die exakte Position zu ermitteln, an welcher
sich aktuell der Verlagerungsschieber gerade befindet. Weiters kann aber auch
eine exakt vorbestimmte Position entlang des Verstellwegs vom Positionsmarker
markiert werden, an welcher fur den Verlagerungsschieber bei Erreichen dieser
Position eine vorgegebene Aktion ausgelést wird oder mehrere derselben ausge-

|6st werden.

Schlie3lich hat eine weitere mégliche und gegebenenfalls alternative Ausfihrungs-
form die Merkmale, dass die Antriebssteuerung eine Schnittstelle umfasst, welche
Schnittstelle dazu eingerichtet ist, Betriebsdaten aus zumindest einem Tierhal-
tungssystem, wie einem Futterungssystem, einem Einstreusystem, einem LUf-
tungssystem, zu empfangen und die empfangenen Betriebsdaten in der Antriebs-
steuerung auszuwerten, und damit den gunstigsten Zeitpunkt fur den Beginn des
Betriebs des Verlagerungsschiebers zu ermitteln und den Antrieb anhand des Er-
mittlungsergebnisses zu steuern. Durch die zuséatzliche Mitberucksichtigung von
weiteren Betriebsdaten fur den durchzufUhrenden Verlagerungs- und/oder Rau-

mungsbetrieb kann so ein noch optimalerer und sicherer Betrieb erzielt werden.

Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden

Figuren naher erlautert.

Es zeigen jeweils in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:

Fig. 1 eine Verlagerungsanlage mit Verlagerungsschieber, in Seitenansicht;
Fig. 2 die Verlagerungsanlage nach Fig.1 in Draufsicht.

Einfuhrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfuh-

rungsformen gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbe-
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zeichnungen versehen werden, wobei die in der gesamten Beschreibung enthalte-
nen Offenbarungen sinngeman auf gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw.
gleichen Bauteilbezeichnungen ubertragen werden kénnen. Auch sind die in der
Beschreibung gewahlten Lageangaben, wie z.B. oben, unten, seitlich usw. auf die
unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und sind diese Lage-

angaben bei einer Lageanderung sinngemal} auf die neue Lage zu Ubertragen.

Der Begriff ,insbesondere” wird nachfolgend so verstanden, dass es sich dabei um
eine mogliche speziellere Ausbildung oder néhere Spezifizierung eines Gegen-
stands oder eines Verfahrensschritts handeln kann, aber nicht unbedingt eine
zwingende, bevorzugte Ausfuhrungsform desselben oder eine zwingende Vorge-

hensweise darstellen muss.

In den Fig. 1 und 2 ist eine mégliche Ausbildung einer Verlagerungsanlage 1 ge-
zeigt, welche auch als Ra&umungsanlage und/oder Entmistungsanlage bezeichnet
werden kann. Die Verlagerungsanlage 1 dient dazu, eine in einem Gebaude be-
findliche Bodenflache 2 oder eine andere, gegebenenfalls Uberdachte Flache von
dort zwischenzeitlich abgelagerten Gegenstanden, wie Kot der Tiere, Restfutter,
Streumittel oder dergleichen zu befreien und an eine dafur vorgesehene Stelle o-
der einen Lagerplatz oder einen Zwischenlagerplatz zu verbringen. Bei der Boden-
flache 2 handelt es sich bevorzugt um eine befestigte Planflache oder einen Spalt-

boden mit jeweils einer bevorzugt horizontalen Ausrichtung.

Die Verlagerungsanlage 1 umfasst mehrere Anlagen-Komponenten, welche nach-
folgend beschrieben und beispielhaft dargestellt werden. So ist hier vorgesehen,
dass die Verlagerungsanlage 1 einen Verlagerungsschieber 3, welcher auch als
Raumschieber, Entmistungsschieber oder R&umgerat bezeichnet werden kann,
eine Antriebseinheit 4 und zumindest ein Zugmittel 5 umfasst. Der Verlagerungs-
schieber 3 weist in Richtung seiner Langserstreckung einen ersten Endabschnitt 6
und einen davon beabstandeten zweiten Endabschnitt 7 auf. Zwischen den beiden
Endabschnitten 6, 7 erstreckt sich im Querschnitt gesehen an einem ersten
Langsrandbereich 8 und bevorzugt an einem in Bewegungsrichtung davon beab-

standeten zweiten Langsrandbereich 9 jeweils ein eigenes erstes Raumschild 10
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und ein zweites Raumschild 11. Der Verlagerungsschieber 3 mit seinen Raum-
schildern 10, 11 definiert zwischen seinen beiden Endabschnitten 6, 7 eine Ar-
beitsbreite 12, welche eine normale Ausrichtung bezuglich der vorgesehenen Be-
wegungsrichtungen des Verlagerungsschiebers 3 aufweist. Der Verlagerungs-
schieber 3, insbesondere dessen Raumschildern 10, 11, liegt/liegen im Betrieb auf

der Bodenflache 2 auf oder ist/sind unmittelbar oberhalb derselben angeordnet.

Die Antriebseinheit 4 dient zum Ubertragen der von einem Antrieb 13 aufgebrach-
ten Zugkraft mittels des Zugmittels 5 auf den Verlagerungsschieber 3. Das Zugmit-
tel 5 kann z.B. durch zumindest ein Seil, eine Kette, ein Zugband, eine
Schubstange oder dergleichen gebildet sein. Dazu ist das Zugmittel 5 einerseits
mit dem Verlagerungsschieber 3 und andererseits mit der Antriebseinheit 4, insbe-
sondere deren Antrieb 13, verbunden oder gekuppelt. So kann bei in Betrieb be-
findlichem Antrieb 13 der Verlagerungsschieber 3 mittels des Zugmittels 5 entlang
eines bevorzugt geradlinig verlaufenden Verstellwegs Uber die Bodenflache 2 des
Stalls hin und her beweg werden. Das Zugmittel 5 kann auch versenkt in der Bo-
denflache 2, also unterhalb des Bodenniveaus, verlaufend angeordnet sein. In die-
sem Fall ware ein nutférmiger Langskanal in der Bodenflache 2 auszubilden. Es
ware auch noch maéglich, in jedem der beiden Endabschnitte 6, 7 jeweils das Zug-
mittel 5 anzuordnen, wodurch sich im Uberwiegenden Bereich der Arbeitsbreite 12
des Verlagerungsschiebers 3 keine zusatzlich stérenden Komponenten der Verla-

gerungsanlage 1 befinden.

Die Antriebseinheit 4 umfasst nicht nur den zumindest einen Antrieb 13, sondern
kann auch noch eine Antriebssteuerung 14 umfassen, welche vereinfacht ange-
deutet ist. Die Antriebssteuerung 14 ist ihrerseits mit dem zumindest einen Antrieb
13 kommunikationsverbunden und ist zur Steuerung des zumindest einen Antriebs
13 ausgebildet. Diese Kommunikationsverbindung kann leitungsgebunden und/o-
der drahtlos ausgebildet sein. Weiters ist der zumindest eine Antrieb 13 von dem
Verlagerungsschieber 3 raumlich getrennt angeordnet. So wéare es mdéglich, nur
einen Antrieb 13 vorzusehen und aus dem Zugmittel 5 eine Endlosschlaufe zu bil-
den. Es kdnnte aber auch an jedem Endabschnitt des Verstellwegs jeweils ein ei-

gener Antrieb 13 vorgesehen sein und der Verlagerungsschieber 3 entweder von
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dem einen oder dem anderen Antrieb 13 zur Durchfuhrung der Verlagerungsbe-

wegung oder Raumbewegung gezogen werden.

Zur Vermeidung einer Kollision des vom Zugmittel 5 gezogenen Verlagerungs-
schiebers 3 umfasst die Verlagerungsanlage 1 noch eine Erfassungseinheit 15,
welche ihrerseits zumindest ein Erfassungsmittel 16 und zumindest einen Signal-
geber 17. Sind mehrere Erfassungsmittel vorgesehen, werden diese mit einer Zahl
(eins, zwei, drei usw.) oder einem Zahler (erstes, zweites, drittes usw.) versehen,
wobei dann die zuvor angefuhrten Erfassungsmittel 16 als erste Erfassungsmittel
16 bezeichnet werden kénnen. Gleiches gilt auch fur die Signalgeber 17. Sind
mehrere Signalgeber vorgesehen, werden diese ebenfalls mit einem Zahler verse-
hen, wobei dann die zuvor angefthrten Signalgeber 17 als erste Signalgeber 17
bezeichnet werden kénnen. Die Erfassungseinheit 15 ist inrerseits am Verlage-
rungsschieber 3 angeordnet. Es kénnten aber auch mehrere Erfassungsmittel 16
vorgesehen sein, welche jenen Bereich in Bewegungsrichtung des Verlagerungs-
schiebers 3 erfassen, der dem Verlagerungsschieber 3 vorgeordnet ist. Diese
mehreren Erfassungsmittel 16 kdnnten mit nur einem Signalgeber 17 kommunika-
tionsverbunden sein. Diese Kommunikationsverbindung kann leitungsgebunden

und/oder drahtlos ausgebildet sein.

Das Erfassungsmittel 16 kann unterschiedlichst ausgebildet sein und dient zum
Erfassen oder zum Erkennen von Hindernissen oder Positionen, welche Hinder-
nisse oder welche Positionen sich bei in Betrieb befindlicher Verlagerungsanlage 1
zumindest innerhalb der Arbeitsbreite des Verlagerungsschiebers 3 sowie in Be-
wegungsrichtung entlang des Verstellwegs befindlich sind. Bei den Hindernissen
handelt es sich zumeist um jene Tiere, welche sich im Stall oder dem dazu vorge-
sehenen Gebaude oder auf einer zur RGumung vorgesehenen Flache befinden. In
den beiden Fig. 1 und 2 sind als Tiere mehrere Kuhe beispielhaft dargestellt. Das
Erfassen oder Erkennen des Hindernisses kann beruhrungslos und/oder beruh-
rungssensitiv vom Erfassungsmittel 16 erfolgen, wozu das Erfassungsmittel 16

dazu ausgebildet oder eingerichtet ist.

Der Signalgeber 17 ist dazu eingerichtet oder ausgebildet, im Fall eines beruh-

rungslosen Erfassens eines Hindernisses vom zumindest einen Erfassungsmittel
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16 ein Steuersignal zu erzeugen oder zu generieren. Der Signalgeber 17 kann
aber weiters dazu eingerichtet oder ausgebildet sein, im Fall eines beruhrungssen-
sitiven Erfassens eines Hindernisses, namlich einer Bewegung eines bewegbaren
Detektionsteils 18 des Erfassungsmittels 16 aus einer ersten Position in eine ent-
gegen einer Bewegungsrichtung des Verlagerungsschiebers 3 gelegene zweite

Position, ein Steuersignal zu erzeugen oder zu generieren.

Um eine Ubertragung des Steuersignals oder der Steuersignale vom Signalgeber
17 zur Antriebseinheit 4 zu erméglichen, ist weiters eine Funkeinheit 19 mit zumin-
dest einem ersten Funkmodul 20 und zumindest einem zweiten Funkmodul 21
vorgesehen. Die Funkmodule 20, 21 sind bevorzugt dazu ausgebildet oder einge-
richtet, sowohl Signale zu senden als auch Signale zu empfangen. Der Verlage-
rungsschieber 3 weist das erste Funkmodul 20 auf oder ist mit diesem versehen.
Weiters ist das erste Funkmodul 20 mit dem zumindest einen Signalgeber 17 kom-
munikationsverbunden. Diese Kommunikationsverbindung kann leitungsgebunden

und/oder drahtlos ausgebildet sein.

Das zweite Funkmodul 21 befindet sich bevorzugt an oder in der Antriebseinheit 4
und ist mit der dort befindlichen Antriebssteuerung 14 kommunikationsverbunden.
Diese Kommunikationsverbindung kann leitungsgebunden und/oder drahtlos aus-
gebildet sein. Das erste Funkmodul 20 ist dazu eingerichtet oder ausgebildet, ein
von dem zumindest einen Signalgeber 17 erzeugtes oder generiertes Steuersignal
an das zumindest eine zweite Funkmodul 21 drahtlos zu Ubertragen. Die Antriebs-
steuerung 14 ist dazu eingerichtet oder ausgebildet, den zumindest einen Antrieb
13 anhand des von dem zumindest einen zweiten Funkmodul 21 empfangenen

Steuersignals zu steuern.

Wurde ein Hindernis oder eine Position erkannt, erfasst oder detektiert, kann z.B.
die Antriebsgeschwindigkeit des Antriebs 13 von der Antriebssteuerung 14 redu-
ziert oder die Bewegung uberhaupt gestoppt werden. Weiters wére es auch noch
maoglich, bei Erfassen eines Hindernisses den Antrieb 13 zu stoppen und den Ver-
lagerungsschieber 3 bezuglich jener vor dem Stoppen durchgefihrten Bewe-

gungsrichtung in eine dazu entgegengesetzte Bewegungsrichtung zu verlagern.
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Der Verstellweg des Verlagerungsschiebers 3 in die entgegengesetzte Bewe-
gungsrichtung kann in etwa bis zu 50 cm betragen. Nachfolgend kann von der An-
triebssteuerung 14 der Antrieb 13 wieder auf die ursprungliche Bewegungsrich-
tung umgeschaltet werden und der Bewegungsablauf des Verlagerungsschiebers

3 fortgesetzt werden.

Das Erfassungsmittel 16 der Erfassungseinheit 15 zum Erfassen eines Hindernis-
ses kann zumindest einen Radarsensor umfassen oder durch den zumindest ei-
nen Radarsensor gebildet sein. Das Erfassungsmittel 16 kénnte aber auch auf Ba-
sis von Ultraschall, Laser oder anderer optischer Mittel gebildet sein. Gleichfalls
kénnten aber die zuvor genannten unterschiedlichen Arten der Erfassungsmittel

16 beliebig miteinander kombiniert und/oder auch mehrfach vorgesehen sein.

Es ware aber auch méglich, dass der bewegbare Detektionsteil 18 des Erfas-
sungsmittels 16 zum Erfassen eines Hindernisses als zumindest ein stabférmiger
Bauteil 22 mit einer Langserstreckung bei einer dazu geringeren Diagonalabmes-
sung, wie eine Stange oder eine Leiste, ausgebildet ist. Die Langsausrichtung des
zumindest einen langlichen Bauteils 22, namlich der zumindest einen Stange
und/oder der zumindest einen Leiste, erfolgt bevorzugt in einer parallelen Ausrich-
tung bezuglich der Langserstreckung des Verlagerungsschiebers 3 zwischen sei-
nen beiden voneinander beabstandeten Endabschnitten 6, 7. Der langliche Bautell
22 umfasst generell jeglichen Gegenstand, der eine Langserstreckung aufweist,
die ein Vielfaches einer Diagonalabmessung in normaler Ausrichtung bezuglich
der Langserstreckung betragt, wobei hier auch jegliche Querschnitte darunterfal-
len. Die Diagonalabmessung ist eine Langsabmessung in der Querschnittsflache.
Weiters kann der langliche Bauteil (Stange, Stab oder Leiste) sowohl als Vollprofil

als auch Hohlprofil ausgebildet sein.

Der den Detektionsteil 18 bildende stabférmige Bauteil 22 kann auch als in sich
verformbare Schaltleiste ausgebildet sein. Dabei kann es sich um verformbare
Gummiteile oder thermoplastische Elastomere handeln, bei welchen in ihrem Inne-
ren zumindest eine Kontaktflache vorgesehen ist. Wird die Schaltleiste zumindest

abschnittsweise verformt, namlich bei einem kérperlichen Kontakt mit einem im
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Verstellweg befindlichen Hindernis, wird ein Schaltkontakt generiert oder herge-
stellt und es kann weiters ein Signal ausgegeben werden, um so eine Beruhrung

mit einem Hindernis zu signalisieren.

Um ein sicheres Erfassen oder Erkennen eines sich innerhalb der Arbeitsbreite
des Verlagerungsschiebers 3 sowie entlang des vorgesehenen Verstellwegs be-
findlichen Hindernisses durch das als Stange, Stab oder Leiste ausgebildete Er-
fassungsmittel 16 zu erméglichen, ist der stabférmige Bauteil 22 in einem Normal-
abstand distanziert bezuglich einer der Bodenflache 2 des Stalls zuwendbaren Un-
terseite des Verlagerungsschiebers 3 anzuordnen. Der Normalabstand kann einen
Wert aufweisen, der aus einem Wertebereich stammt, dessen untere Grenze 15
cm und dessen obere Grenze 100 cm, betragt. Bevorzugt weist der Normalab-
stand einen Wert auf, der aus einem Wertebereich stammt, dessen untere Grenze
25 cm und dessen obere Grenze 60 cm betragt. Damit ist die Stange 22 in Verti-
kalrichtung gesehen, stets oberhalb der Bodenflache 2 des Stalls angeordnet.
Weiters soll in Bewegungsrichtung des Verlagerungsschiebers 3 gesehen, der zu-
mindest eine stabférmige Bauteil 22 den Verlagerungsschieber 3 in Querrichtung
bezuglich der Langserstreckung des Verlagerungsschiebers 3 Uberragen oder
Uber diesen vorragen. So kann eine ausreichende Distanzierung des Erfassungs-
mittels 16 vom Verlagerungsschieber 3 erreicht werden und damit eine direkte
Kollision des Hindernisses mit dem Verlagerungsschieber 3 ganzlich verhindert o-

der vermieden werden.

Um eine stabilere Halterung des zumindest einen stabférmigen Bauteils 22 am
Verlagerungsschieber 3 zu schaffen, kann der zumindest eine stabférmige Bautell
22 zumindest an jedem in quer zur Bewegungsrichtung voneinander beabstande-
ten Endabschnitt 6, 7 des Verlagerungsschieber 3 schwenkbar gelagert sein. Da
der stabférmige Bauteil 22 bei einem Kontakt mit einem Hindernis aus seiner ers-
ten Position auf die von der Bodenflache 2 abgewendete Seite oder Richtung
hochgeschwenkt wird, kann zur Ruckverlagerung des stabférmigen Bauteils 22 in
seine erste Position zumindest ein Ruckstellmittel 23 vorgesehen sein. Das Ruck-
stellmittel 23 kann z.B. durch eine Drehfeder, einen Federarm oder dergleichen

gebildet sein. Damit kann der bewegbare Detektionsteil 18 des Erfassungsmittels
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16, insbesondere die Stange, der Stab oder die Leiste, von seiner verstellten zwei-
ten Position in seine Ausgangsposition oder seine erste Position selbsttatig zu-

rickverstellt werden.

Wie zuvor angedeutet, kann die Erfassungseinheit 15 auch noch ein zweites Er-
fassungsmittel 24 und einen zweiten Signalgeber 25 umfassen. Damit kann in
beide in entgegengesetzter Richtung erfolgende Verstellbewegungen des Verlage-
rungsschiebers 3 jeweils eine Kollisionsuberwachung mit einem Hindernis durch-
gefuhrt werden. In diesem Fall ist nun vorgesehen, dass das erste Erfassungsmit-
tel 16 und der erste Signalgeber 17 am ersten Langsrandbereich 8 oder Langs-
randabschnitt des Verlagerungsschiebers 3 und das zweite Erfassungsmittel 24
und der zweite Signalgeber 25 am in Bewegungsrichtung beabstandeten zweiten
Langsrandbereich 9 oder Langsrandabschnitt des Verlagerungsschiebers 3 ange-

ordnet sind.

Je nach gewanhlter Verstellrichtung des Verlagerungsschiebers 3 kann wahrend o-
der bei einer Verlagerung des Verlagerungsschiebers 3 in seiner Bewegungsrich-
tung nur jenes Erfassungsmittel 16, 24 und/oder nur jener Signalgeber 17, 25 akti-
viert sein, welche oder welcher in Bewegungsrichtung dem anderen Erfassungs-

mittel 24, 16 und dem anderen Signalgeber 25, 17 vorgeordnet sind oder ist.

Weiters kann die Antriebssteuerung 14 eine Schnittstelle umfassen, welche
Schnittstelle dazu eingerichtet ist, Betriebsdaten aus zumindest einem Tierhal-
tungssystem, wie einem Futterungssystem, einem Einstreusystem, einem LUf-
tungssystem, zu empfangen. Die Antriebssteuerung 14 ist dazu eingerichtet oder
ausgebildet, die Uber die Schnittstelle empfangenen Betriebsdaten auszuwerten,
und damit den gunstigsten Zeitpunkt fur den Beginn des Betriebs des Verlage-
rungsschiebers 3 zu ermitteln. Damit kann der Antrieb 13 anhand des Ermittlungs-
ergebnisses von der Antriebssteuerung 14 gesteuert werden. Weiters ware es
auch noch mdéglich, erfasste oder detektierte Signale des oder der Signalgeber 17,
25 zeitlich zuordenbar in der Antriebssteuerung abzuspeichern und aus diesen
Daten den gunstigsten Zeitpunkt oder die gunstigste Zeitspanne zu ermitteln und

damit den Betrieb des Verlagerungsschiebers 3 dahingehend auszurichten.
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Zusatzlich kann auch noch eine Warneinheit 26 vorgesehen sein, welche bei ei-
nem Erfassen oder einem Erkennen eines Hindernisses ein Warnsignal generiert.
Die Warneinheit 26 kann direkt mit dem Signalgeber 17, 25 der Erfassungseinheit
15 und/oder Uber die Funkeinheit 19 mit der Antriebssteuerung 14 in Kommunika-
tionsverbindung stehen. Das Warnsignal oder die Warnsignale kénnen solange
abgegeben oder generiert werden, bis von der Erfassungseinheit 15 kein sich un-
mittelbar im Verstellweg befindlicher Gegenstand oder Hindernis mehr erfasst o-
der erkannt wird. Das Warnsignal kann optisch und/oder akustisch sein. Die
Warneinheit 26 kann zumindest einen der zuvor beschriebenen Sensoren (Radar-
sensor, Ultraschallsensor, optischer Sensor oder dergleichen) umfassen. Weiters
kénnte aber auch eine Bilderfassungsvorrichtung vorgesehen sein, mittels welcher
das zumindest eine sich im Verstellweg befindliche Hindernis erfasst und gegebe-
nenfalls mittels einer Erkennungsvorrichtung das erfasste Bild ausgewertet wer-

den kann.

Zusatzlich ware es noch mdéglich, eine Positionserfassungseinheit 27 bei der Ver-
lagerungsanlage 1 vorzusehen. Die Positionserfassungseinheit 27 ist in der Fig. 1
vereinfacht angedeutet und kann zumindest einen Positionssensor 28 zur Erken-
nung und/oder Erfassung der aktuellen Position des Verlagerungsschiebers 3 be-
zuglich seines Verstellwegs und zumindest einen Positionsmarker 29 umfassen.
Der oder die Positionsmarker 29 kann/kénnen z.B. durch Permanentmagnete
und/oder Elektromagnete gebildet sein. Die Anordnung oder Anbringung des oder
der Positionsmarker 29 kann z.B. direkt im Werkstoff der Bodenflache 2 oder in

Spalten in der Bodenflache 2 erfolgen.

In der Fig. 2 ist eine weitere mogliche Ausbildung und Anordnung der Positionser-
fassungseinheit 27 gezeigt. Es ist dabei vorgesehen, dass bei zumindest einer der
Antriebseinheiten 4 der Positionssensor 28 und am Verlagerungsschieber 3 zu-
mindest ein Positionsmarker 29 angeordnet ist. Damit kann z.B. durch die Mes-
sung der Starke des Magnetfeldes die aktuelle Position des Verlagerungsschie-

bers 3 innerhalb seines bekannten Verstellwegs ermittelt werden. Diese Anwen-
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dung kann in ahnlicher oder gleicher Weise erfolgen, wie dies bei Lawinen-Ver-
schitteten-Suchgeraten bekannt ist. Der Positionsmarker 29 bildet den Sender

und der Positionssensor 28 den Empfanger

Es kann aber auch zumindest einer der Positionsmarker 29 an einer exakt vordefi-
nierten Stelle oder Position entlang des Verstellwegs angeordnet oder vorgesehen
sein. Damit wird es méglich, den Verlagerungsschieber 3 solange entlang seines
Verstellwegs zu verlagern oder zu verfahren, bis vom Positionssensor 28 die kor-
rekte Position bezuglich des Positionsmarkers 29 erfasst oder erkannt worden ist.
Dieses Positionssignal kann an das erste Funkmodul 20 Ubertragen oder weiter-
geleitet werden und von diesem an das zweite Funkmodul 21 gesendet und vom
zweiten Funkmodul 21 an die Antriebssteuerung 14 weiter Ubertragen oder weiter-
geleitet werden. Dazu sind die entsprechenden Kommunikationsverbindungen

zwischen den zuvor beschriebenen Komponenten auszubilden oder herzustellen.

Ist die korrekte Position erkannt oder erfasst worden, kann von der Antriebssteue-
rung 14 zumindest eine Aktion fur den Verlagerungsschieber 3 ausgel6st werden.
Die Aktion kann z.B. ein Anhalten der Verstellbewegung, eine Reduzierung der

Verstellgeschwindigkeit, eine Erhéhung der Verstellgeschwindigkeit, eine Umkehr

der Verstellrichtung oder dergleichen sein.

Weiters kann noch vorgesehen sein, wobei dies nicht mehr naher dargestellt ist,
dass oberhalb des Verstellwegs des Verlagerungsschiebers 3, z.B. im Bereich der
Decke des Gebaudes, zumindest eine Bilderfassungsvorrichtung (Kamera) und/o-
der zumindest ein Sensor befindlich angeordnet ist. Die zumindest eine Bilderfas-
sungsvorrichtung (Kamera) und/oder der zumindest eine Sensor kann an einer
FUhrungsanordnung entlang des Verstellwegs verstellbar an dieser gehalten wer-
den. Damit kann mittels einer Antriebsanordnung die zumindest eine Bilderfas-
sungsvorrichtung (Kamera) und/oder der zumindest eine Sensor mit der Verstell-
bewegung des Verlagerungsschiebers 3 mitbewegt werden. Es wére auch eine
Kopplung mit der Antriebseinheit 4 mdglich, um so eine gleichzeitige Verstellbewe-

gung gemeinsam mit dem Verlagerungsschieber 3 durchfihren zu kénnen.
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Die Ausfuhrungsbeispiele zeigen mégliche Ausfuhrungsvarianten, wobei an dieser
Stelle bemerkt sei, dass die Erfindung nicht auf die speziell dargestellten Ausfuh-
rungsvarianten derselben eingeschrankt ist, sondern vielmehr auch diverse Kom-
binationen der einzelnen Ausfuhrungsvarianten untereinander mdéglich sind und
diese Variationsmoglichkeit aufgrund der Lehre zum technischen Handeln durch
gegenstandliche Erfindung im Kénnen des auf diesem technischen Gebiet tatigen

Fachmannes liegt.

Der Schutzbereich ist durch die Anspriche bestimmt. Die Beschreibung und die
Zeichnungen sind jedoch zur Auslegung der Anspruche heranzuziehen. Einzel-
merkmale oder Merkmalskombinationen aus den gezeigten und beschriebenen
unterschiedlichen Ausfuhrungsbeispielen kénnen fur sich eigenstandige erfinderi-
sche L&sungen darstellen. Die den eigenstéandigen erfinderischen Lésungen zu-

grundeliegende Aufgabe kann der Beschreibung enthommen werden.

Samtliche Angaben zu Wertebereichen in gegenstandlicher Beschreibung sind so
zu verstehen, dass diese beliebige und alle Teilbereiche daraus mitumfassen, z.B.
ist die Angabe 1 bis 10 so zu verstehen, dass samtliche Teilbereiche, ausgehend
von der unteren Grenze 1 und der oberen Grenze 10 mit umfasst sind, d.h. samtli-
che Teilbereiche beginnen mit einer unteren Grenze von 1 oder gréf3er und enden
bei einer oberen Grenze von 10 oder weniger, z.B. 1 bis 1,7, oder 3,2 bis 8,1, oder
5,5 bis 10.

Der Ordnung halber sei abschliellend darauf hingewiesen, dass zum besseren
Verstandnis des Aufbaus Elemente teilweise unmalstablich und/oder vergroRert

und/oder verkleinert dargestellt wurden.

18 /25
N2018/10700-AT-00



0o N O o0 A WN -

11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29

18

Bezugszeichenliste

Verlagerungsanlage
Bodenflache
Verlagerungsschieber
Antriebseinheit
Zugmittel

erster Endabschnitt
zweiter Endabschnitt
erster Langsrandbereich
zweiter Langsrandbereich
erstes Raumschild
zweites Raumschild
Arbeitsbreite

Antrieb
Antriebssteuerung
Erfassungseinheit
erstes Erfassungsmittel
erster Signalgeber
Detektionsteil
Funkeinheit

erstes Funkmodul
zweites Funkmodul
stabférmiger Bautell
Ruckstellmittel

zweites Erfassungsmittel
zweiter Signalgeber
Warneinheit
Positionseinheit
Positionssensor

Positionsmarker
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Patentanspriche

1. Verlagerungsanlage (1), insbesondere Rdumungsanlage und/oder Ent-
mistungsanlage, fur einen Stall zur Verlagerung von auf einer Bodenflache (2) zwi-
schenzeitlich abgelagerten Gegenstanden, wie Kot der Tiere, Restfutter, Streumit-
tel, die Verlagerungsanlage (1) umfasst
- einen Verlagerungsschieber (3),
- eine Antriebseinheit (4) umfassend

- zumindest einen Antrieb (13) und

- eine Antriebssteuerung (14), welche Antriebssteuerung (14) mit
dem zumindest einen Antrieb (13) kommunikationsverbunden ist und zur Steue-
rung des zumindest einen Antriebs (13) ausgebildet ist, wobei der zumindest eine
Antrieb (13) von dem Verlagerungsschieber (3) raumlich getrennt ist,
- zumindest ein Zugmittel (5), insbesondere ein Seil oder eine Kette, wel-
ches zumindest eine Zugmittel (5) einerseits mit dem Verlagerungsschieber (3)
und andererseits mit der Antriebseinheit (4), insbesondere mit dem zumindest ei-
nen Antrieb (13), verbunden ist, wobei der Verlagerungsschieber (3) mittels des
Antriebs (13) und des Zugmittels (5) uber die Bodenflache (2) des Stalls entlang
eines Verstellwegs hin und her bewegbar ist,
dadurch gekennzeichnet,
- dass eine Erfassungseinheit (15) mit zumindest einem Erfassungsmittel
(16, 24) und mit zumindest einem Signalgeber (17, 25) vorgesehen ist, welche Er-
fassungseinheit (15) an dem Verlagerungsschieber (3) angeordnet ist und das zu-
mindest eine Erfassungsmittel (16, 24) zum beruhrungslosen und/oder beruh-
rungssensitiven Erfassen eines sich im Verstellweg befindlichen Hindernisses aus-
gebildet ist, und dass der Signalgeber (17, 25) dazu eingerichtet ist, im Fall eines
beruhrungslosen Erfassens eines Hindernisses vom zumindest einen Erfassungs-
mittel (16, 24) oder einer Bewegung eines bewegbaren Detektionsteils (18) des
Erfassungsmittels (16, 24) aus einer ersten Position in eine entgegen einer Bewe-
gungsrichtung des Verlagerungsschiebers (3) gelegene zweite Position oder einer
Verformung eines verformbaren Detektionsteils (18) des Erfassungsmittels (16,

24) ein Steuersignal zu erzeugen,
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- dass eine Funkeinheit (19) mit zumindest einem ersten Funkmodul (20)
und zumindest einem zweiten Funkmodul (21) vorgesehen ist,

- dass der Verlagerungsschieber (3) das zumindest eine erste Funkmo-
dul (20) aufweist,

- dass das erste Funkmodul (20) mit dem zumindest einen Signalgeber
(17, 25) kommunikationsverbunden ist,

- dass die Antriebssteuerung (14) mit dem zumindest einen zweiten
Funkmodul (21) kommunikationsverbunden ist, und

- - dass das erste Funkmodul (20) dazu eingerichtet ist, ein von dem
zumindest einen Signalgeber (17, 25) erzeugtes Steuersignal an das zumindest
eine zweite Funkmodul (21) zu Ubertragen, und dass die Antriebssteuerung (14)
dazu eingerichtet ist, den zumindest einen Antrieb (13) anhand des von dem zu-

mindest einen zweiten Funkmodul (21) empfangenen Steuersignals zu steuern.

2. Verlagerungsanlage (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass das Erfassungsmittel (16, 24) der Erfassungseinheit (15) zum Erfassen eines
Hindernisses zumindest einen Radarsensor und/oder einen Ultraschallsensor

und/oder einen optischen Sensor umfasst.

3. Verlagerungsanlage (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass der bewegbare Detektionsteil (18) des Erfassungsmittels (16, 24) zum Erfas-
sen eines Hindernisses zumindest einen stabférmigen Bauteil (22), wie eine
Stange, eine Leiste oder ein Stab, umfasst, welcher zumindest eine stabférmige
Bauteil (22) in einer parallelen Ausrichtung bezuglich der Langserstreckung des

Verlagerungsschiebers (3) angeordnet ist.

4. Verlagerungsanlage (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass der verformbare Detektionsteil (18) des Erfassungsmittels (16, 24) zum Er-
fassen eines Hindernisses zumindest eine Schaltleiste mit zumindest einer in ih-

rem Inneren befindlichen Kontaktflache umfasst.
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5. Verlagerungsanlage (1) nach Anspruch 3 oder 4, dadurch gekennzeich-
net, dass ein Normalabstand des stabférmigen Bauteils (22) bezuglich einer der
Bodenflache (2) des Stalls zuwendbaren Unterseite des Verlagerungsschiebers
(3) einen Wert aufweist, der aus einem Wertebereich stammt, dessen untere
Grenze 15 cm und dessen obere Grenze 100 cm, bevorzugt dessen untere

Grenze 25 cm und dessen obere Grenze 60 cm, betragt.

6. Verlagerungsanlage (1) nach einem der Anspruche 3 bis 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der zumindest eine stabférmige Bauteil (22) den Verlage-
rungsschieber (3) in Querrichtung bezuglich der Langserstreckung des Verlage-

rungsschiebers (3) Uberragend angeordnet ist.

7. Verlagerungsanlage (1) nach einem der Anspruche 3 bis 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der zumindest eine stabférmige Bauteil (22) zumindest an je-
dem in quer zur Bewegungsrichtung voneinander beabstandeten Endabschnitt (6,

7) des Verlagerungsschiebers (3) schwenkbar gelagert ist.

8. Verlagerungsanlage (1) nach einem der Anspruche 1, 3, 5 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass zumindest ein Ruckstellmittel (23) vorgesehen ist,
mittels welchem zumindest einen Ruckstellmittel (23) der bewegbare Detektions-
teil (18) des Erfassungsmittels (16, 24), insbesondere der stabférmige Bauteil (22),
von seiner verlagerten zweiten Position selbsttatig in die erste Position zurtckver-

stellt werden kann.

9. Verlagerungsanlage (1) nach einem der vorhergehenden Anspruche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Erfassungseinheit (15) ein erstes Erfassungs-
mittel (16) und einen ersten Signalgeber (17) sowie ein zweites Erfassungsmittel
(24) und einen zweiten Signalgeber (25) umfasst, wobei das erste Erfassungsmit-
tel (16) und der erste Signalgeber (17) an einem ersten Langsrandbereich (8) des
Verlagerungsschiebers (3) und das zweite Erfassungsmittel (24) und der zweite
Signalgeber (25) an einem in Bewegungsrichtung beabstandeten zweiten Langs-

randbereich (9) des Verlagerungsschiebers (3) angeordnet sind.
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10. Verlagerungsanlage (1) nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet,
dass bei Verlagerung des Verlagerungsschiebers (3) in seiner Bewegungsrichtung
nur jenes Erfassungsmittel (16, 24) und/oder nur jener Signalgeber (17, 25 ) akti-
viert sind oder ist, welche oder welcher in Bewegungsrichtung dem anderen Erfas-
sungsmittel (24, 16) und dem anderen Signalgeber (25, 17) vorgeordnet sind oder

ist.

11. Verlagerungsanlage (1) nach einem der vorhergehenden Anspruche,
dadurch gekennzeichnet, dass eine Positionserfassungseinheit (27) vorgesehen
ist und die Positionserfassungseinheit (27) zumindest einen am Verlagerungs-
schieber (3) befindlichen Positionssensor (28) und zumindest einen Positionsmar-
ker (29) umfasst, wobei auch der Positionssensor (28) mit dem ersten Funkmodul
(20) kommunikationsverbunden ist und das erste Funkmodul (20) weiters dazu
eingerichtet ist, ein vom zumindest einen Positionssensor (28) erzeugtes Positi-
onssignal an das zumindest eine zweite Funkmodul (21) zu Ubertragen, und dass
die Antriebssteuerung (14) weiters dazu eingerichtet ist, den zumindest einen An-
trieb (13) anhand des von dem zumindest einen zweiten Funkmodul (21) empfan-
genen Steuersignals zu steuern oder eine aktuelle Positionsbestimmung durchzu-

fahren.

12. Verlagerungsanlage (1) nach einem der vorhergehenden Anspruche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebssteuerung (14) eine Schnittstelle um-
fasst, welche Schnittstelle dazu eingerichtet ist, Betriebsdaten aus zumindest ei-
nem Tierhaltungssystem, wie einem Futterungssystem, einem Einstreusystem, ei-
nem Luftungssystem, zu empfangen und die empfangenen Betriebsdaten in der
Antriebssteuerung (14) auszuwerten, und damit den gunstigsten Zeitpunkt fur den
Beginn des Betriebs des Verlagerungsschiebers (3) zu ermitteln und den Antrieb

(13) anhand des Ermittlungsergebnisses zu steuern.
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