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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest sposéb i urzadzenie do pobierania paszy zamontowane na pojez-
dzie z platformg jezdng i pojemnikiem, zawierajgce obrotowy czton oddzielajgcy do oddzielania paszy
Z miejsca skfadowania paszy, czton podnoszacy do podnoszenia obrotowego cztonu oddzielajgcego
w ptaszczyznie wzglednie pionowej i Sposéb pobierania $ciany paszy urzadzeniem do pobierania paszy.

Wiadome jest, ze hodowla zwierzgt wigze sie z ich karmieniem, a co za tym idzie pojawia sie
zapotrzebowanie na urzgdzenia do pobierania, przygotowywania i rozdawania paszy dla zwierzat. Urza-
dzenia do pobierania oddzielajg produkty witbkniste, takie jak siano, zboza, rosliny, owoce, warzywa
i ro$liny bulwiaste, przeznaczone do karmienia bydta i przekazujg je do urzadzenia do przygotowania,
ktére najczesciej realizuje proces wymieszania i pociecia dostarczonych sktadnikéw, a nastepnie tak
przygotowana mieszanka pasz jest transportowana i wydawana w miejscu karmienia zwierzat.

Urzadzenia do pobierania paszy mogg zostaé wykonane jako frezy, chwytaki, dmuchawy i wiele
innych. Popularnym wykonaniem sg frezy, ktére frezujg $ciany blokéw paszy poprzez dojechanie do
bloku paszy, zagtebienie sie w blok paszy, a nastepnie ruch pionowy frezu wzgledem $ciany bloku.
Takie pobieranie wydaje sie proste, lecz jest nieoptymalne ze wzgledu na niejednorodnos$é¢ $ciany bloku
paszy.

Z EP1449426 znany jest sprzet do tadowania produktéw widknistych, zawierajgcy podwozie sa-
mojezdne, urzgdzenie oddzielajgce ustawione do wysuwania sie ruchem oscylacyjnym z przedniej cze-
Sci Srodkow samonapedzajgcych i zamontowane na przenos$niku przystosowanym do zatadunku pro-
duktédw do wymieszania, zbiornik zamontowany na samonapedzajgcym sie $rodku oraz elektroniczny
system wazgcy przystosowany do zmiany predkosci przenoé$nika w zaleznosci od wagi i rodzaju pobie-
ranych materiatéw.

Z DE20105747 znany jest woz paszowy z wagq sterujaca przebiegiem pracy samojezdnego lub
ciggnietego wozu paszowego, gdzie rozne rodzaje pasz sg oddzielane i wprowadzane do kosza paszo-
wego, a po zakonczeniu procesu mieszania, w celu oprdznienia kosza paszowego, pasza jest roztado-
wana przez witaz roztadunkowy, gdzie sterownik po uzyskaniu danych wagowych zaprogramowanych
w komputerze wagowym dla kazdego skfadnika pobieranego wysyfa impulsy przetgczajgce do przeta-
czania funkcji roboczych przez elektrohydrauliczne urzgdzenie sterujgce.

Przy pobieraniu Sciany paszy wazne jest aby pobra¢ mozliwie najwiekszg ilo§¢ paszy w najkrot-
szym czasie, oraz pozostawi¢ wzglednie ptaskg $ciane po pobraniu. Pobieranie najwiekszej ilosci paszy
w najkrétszym czasie stanowi optymalizacje pobierania dzieki ktérej podnosi sie wydajnos$¢ urzadzenia
czyli zwieksza sie ilosé obstugiwanego bydta przez jedno urzadzenie. Pozostawienie wzglednie ptaskiej
Sciany paszy zmniejsza powierzchnie paszy majgca kontakt z powietrzem co jest szczegdlnie wazne
aby nie dopuéci¢ do szybkiego zepsucia paszy.

Znane rozwigzania nie zapewniajg optymalnego pobierania paszy, z tego powodu potrzebne jest
nowe, ulepszone rozwigzanie.

Celem niniejszego wynalazku jest zapewnienie ulepszonego urzgdzenia do pobierania paszy,
pozbawionego wad wystepujgcych w znanych rozwigzaniach.

Pomiar obcigzenia cztonu oddzielajgcego pasze z bloku paszy daje mozliwo$¢ okreslenia infor-
macji o stanie paszy, jak i procesie pobierania. Pomiar obcigzenia podczas jednostajnej pracy obroto-
wego cztonu oddzielajgcego informuje nas o iloSci przetwarzanej przez nas paszy, a we wczesniej okre-
Slonych warunkach moze odzwierciedlaé powierzchnie kontaktu z paszg czy parametry mechaniczne
paszy. Kontrolowanie obcigzenia obrotowego cztonu oddzielajgcego podczas pobierania paszy jest
istotnym zadaniem uktadu sterowania urzadzenia do pobierania, poniewaz zbyt duze obcigzenie pro-
wadzi do zatrzymania cztonu oddzielajgcego, a zbyt mate Swiadczy o niepobieraniu dostateczne;j ilosci
paszy. Ponadto wyrézniamy dwa typy pobierania paszy przez obrotowe cztony oddzielajgce: pobieranie
do przodu, gdzie wysokos$¢ bloku paszy jest nie wieksza niz $rednica cztonu oddzielajgcego, a ruch
urzgdzenia do pobierania jest w kierunku poziomym, oraz pobieranie Sciany paszy, gdzie wysokos¢
bloku paszy jest znaczgco wieksza niz Srednica cztonu oddzielajgcego, a ruch urzadzenia do pobierania
jest wzglednie pionowy.

W przypadku idealnym pobieranie $ciany paszy przez urzadzenie do pobierania paszy powinno
skutkowaé tworzeniem powtarzalnego ksztattu Sciany. Dla przyktadu opuszczenie obrotowego cztonu
oddzielajgcego w gérnym punkcie Sciany paszy i przejazd pionowy tego cztonu do dolnego punktu
Sciany paszy powinien zakonczy¢ sie uzyskaniem ptaskiej pionowej $ciany paszy oraz pobraniem iden-
tycznych ilosci paszy w kazdym przejezdzie. W praktyce takie zjawisko jednak nie wystepuje.
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Podczas pobierania $ciany paszy poruszanie sie obrotowego czionu oddzielajgcego jedynie
w ptaszczyznie pionowej powoduje efekt odpychania urzadzenia do pobierania paszy od $ciany paszy,
co prowadzi do zaburzenia ksztattu Sciany paszy. Ponadto bloki paszy, z ktérych jest pobierana pasza
mogaq rozni¢ sie lokalnie swojg strukturg, przez co ilo$¢ pobieranej paszy jest rézna pomiedzy nastepu-
jacymi pobieraniami.

Widocznym problemem jest brak udziatu két napedowych w procesie pobierania pionowej Sciany.
Kota napedowe mogtyby kompensowac zjawisko odpychania urzgdzenia do pobierania od pionowej
Sciany paszy. Wydawatoby sie mozliwe zastosowanie czujnika obrotu na kole napedowym i za pomocg
sterowania utrzymanie statej pozycji kota napedowego przez caty proces pobierania pionowej Sciany
paszy. To rozwigzanie bytoby jednak podatne na zjawisko uslizgu kota, gdyz nawet zablokowanie obrotu
kota napedowego nie uchroni go przed przesunieciem na skutek dziatania sit zwigzanych z odpycha-
niem urzadzenia do pobierania podczas pobierania pionowej Sciany.

Jak widaé po powyzszym opisie, mate i lekkie maszyny pobierajgce pasze spotykajg sie z pro-
blemami podczas pobierania paszy, dlatego tez potrzebne jest nowe rozwigzanie.

Monitorowanie obcigzenia obrotowego cztonu oddzielajgcego wprowadza mozliwo$¢ ustalenia,
czy urzadzenie do pobierania paszy podczas pobierania pionowej Sciany paszy jest odpowiednio za-
gtebione. Podczas pionowego i jednostajnego przejazdu obrotowego cztonu oddzielajgcego spadek ob-
cigzenia napedu napedzajgcego obrotowy czton oddzielajgcy moze Swiadczyé o odsunieciu urzgdzenia
do pobierania od pionowej Sciany paszy. Jednocze$nie zmiana obcigzenia obrotowego cztonu oddzie-
lajgcego sygnalizuje zmiane struktury pobieranej paszy. W obu przypadkach spadek obcigzenia ozna-
cza mniejszg ilos¢ pobieranej paszy w danym punkcie pobierania paszy.

Rozwigzaniem jest zastosowanie sterowania ruchem két napedowych wzgledem obcigzenia ob-
rotowego cztonu oddzielajgcego w ten sposob, by kota napedowe stuzyly do osiggniecia zadanego mi-
nimalnego obcigzenia obrotowego cztonu oddzielajgcego.

Pierwszym przedmiotem wynalazku jest urzgdzenie do pobierania paszy z miejsca sktadowania
paszy zawierajgce co najmniej:

— obrotowy czton oddzielajacy do oddzielania paszy z miejsca sktadowania paszy z pierwszym
napedem do napedzania obrotowego cztonu oddzielajgcego, jednostkg mocy do zasilania
pierwszego napedu i czujnikiem parametru roboczego pierwszego napedu oraz

— czton podnoszgcy do przemieszczania obrotowego cztonu oddzielajgcego w ptaszczyznie
wzglednie pionowej z drugim napedem oraz

— czion przenoszgcy do przenoszenia oddzielonej paszy z obrotowego cztonu oddzielajgcego
do pojemnika umieszczonego na platformie jezdnej z kotami napedowymi i trzecim napedem,

charakteryzujgce sie tym, ze zawiera jednostke sterujgcg potgczong elektrycznie z czujnikiem para-
metru roboczego, drugim napedem i trzecim napedem i skonfigurowang do odbierania sygnatu z czuj-
nika parametru roboczego oraz sterowania drugim i trzecim napedem na podstawie sygnatu czujnika
parametru roboczego, przy czym czujnik parametru roboczego i jednostka mocy wykonane sg jako
jedno urzadzenie.

W korzystnej realizacji wynalazku pierwszy naped, drugi naped i trzeci naped wykonane sg jako
silniki elektryczne zasilane z przemiennikdéw czestotliwosci.

W nastepnej korzystnej realizacji wynalazku drugi naped i trzeci naped posiadajg czujniki do po-
miaru parametrow roboczych w szczegdlnosci pradu lub/i momentu.

W kolejnej korzystnej realizacji wynalazku jednostka sterujgca skonfigurowana jest do zmniejsza-
nia predkosci drugiego napedu i trzeciego napedu na podstawie czujnikéw gdy drugi naped lub trzeci
naped przekroczy warto$¢ progowg obcigzenia.

Drugim przedmiotem wynalazku jest sposob pobierania paszy urzadzeniem do pobierania reali-
Zujacy etapy:

— okre$lenie zapotrzebowania na pasze z magazynu paszy,

— przygotowanie urzadzenia do pobierania paszy do pobierania paszy,
pobieranie pionowej $ciany paszy,
zakonczenie pobierania pionowej $ciany paszy,

— przefadunek

charakteryzujgce sie tym, ze:

— pobiera sie pionowg $ciane paszy w kierunku od dotu do gory i jednoczes$nie przemieszcza
sie urzadzenie do pobierania paszy w kierunku do przodu utrzymujgc statg warto$¢é parametru
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roboczego wyznaczong na podstawie wartosci obcigzenia cztonu oddzielajgcego, przy czym
statg warto$¢ parametru roboczego okresla sie za pomocg

— jednostki sterujgcej skonfigurowanej do sterowania drugim napedem w kierunku do géry
i trzecim napedem w kierunku do przodu tak, aby utrzymac warto$¢ T2 parametru roboczego
réwng i co najmniej warto$¢ T1 parametru roboczego i nie przekroczy¢ wartosci T2 parametru
roboczego, gdzie T1 jest mniejsze od T2, T1 jest wieksze od wartosci jatowej, a T2 jest mniej-
sze od warto$ci maksymalinej, przy czym jednostka sterujgca przechowuje w pamieci warto-
Sci T1i T2 parametru roboczego.

W korzystnej realizacji wynalazku parametrem roboczym jest moment obrotowy lub/i prad.

W nastepne korzystnej realizacji wynalazku wartosci T1 i T2 sg indywidualnie przypisane do kaz-

dego magazynu paszy (1).

Podczas pobierania pionowej $ciany paszy przez urzgdzenie do pobierania obcigzenie obroto-
wego cztonu oddzielajgcego majacego kontakt ze Sciang paszy wzrasta na skutek dziatania sit zaréwno
w kierunku pionowym, jak i poziomym. Sita w kierunku pionowym jest wywierana na skutek oddzielania
pewne;j ilosci paszy z bloku paszy podczas posuwu obrotowego cztonu oddzielajgcego w kierunku pio-
nowym, natomiast sita w kierunku poziomym jest zwigzana z aktualnym zagtebieniem obrotowego
cztonu oddzielajgcego w bloku paszy. Jezeli nie zostanie zapewnione odpowiednie zagtebienie w bloku
paszy, to sita zwigzana z kierunkiem pionowym bedzie nizsza, przez co spadnie obcigzenie obrotowego
cztonu oddzielajgcego. Chcac utrzymywaé odpowiednie zagtebienie, nalezy sprawdzac, czy obcigzenie
obrotowego cztonu oddzielajagcego nie jest ponizej zadanego progu, i w takim przypadku realizowac
posuw poziomy bez posuwu pionowego do uzyskania minimalnego obcigzenia, a nastepnie przej$¢ do
realizacji posuwu pionowego. Jednoczes$nie realizujgc kontrole obcigzenia obrotowego cztonu oddzie-
lajgcego, nalezy zapewnié nieprzekroczenie zbyt wysokiego progu obcigzenia, co skutkowatoby zatrzy-
maniem wspomnianego czfonu.

Aby méc realizowacé pobieranie pionowej $ciany paszy, nalezy przyja¢ co najmniej dwa zadane
parametry obcigzenia obrotowego cztonu oddzielajgcego T1 i T2, gdzie T1 jest mniejszy niz T2i T1 jest
wiekszy niz warto$¢ jatowa, a T2 jest mniejszy niz warto$é maksymaina.

Najprostszg metodg realizacji jest naprzemienne uruchamianie napedéw. Jezeli obcigzenie ob-
rotowego cztonu oddzielajgcego jest mniejsze niz T1, wytgczamy posuw pionowy i uruchamiamy posuw
poziomy, w przypadku osiggniecia obcigzenia T1 posuw poziomy jest wytgczany, a uruchamiany posuw
pionowy. Gdy obcigzenie przekroczy warto$¢ T2, oba posuwy sg wytgczane i urzadzenie do pobierania
paszy oczekuje na spadek obcigzenia ponizej wartosci T2 do dalszej pracy.

Inng realizacjg jest zastosowanie uktadéw regulacji, ktére w sposob ciggty zapewniatyby utrzy-
mywanie wartosci zadanych obcigzen i pozwalatyby na prace jednoczes$nie obu posuwéw. W tym przy-
padku posuw poziomy realizowany bytby od warto$ci minimalnej do T2, gdzie warto$¢ T1 jest wartoScig
oczekiwang, a posuw pionowy jest realizowany w zakresie od T1 do warto$ci maksymalnej z r6znymi
predkosciami, gdzie warto$¢ T2 jest wartoscig oczekiwang.

Pojazd do wykonywania czynnos$ci zwigzanych z karmieniem bydta sktada sie z:

— urzadzenia do pobierania paszy z obrotowym cztonem oddzielajgcym z pierwszym napedem

z jednostkg mocy pierwszego napedu, czujnikiem parametru roboczego i cztonem podnosza-
cym z drugim napedem z jednostkg mocy drugiego napedu i cztonem przenoszgcym,

— platformy jezdnej z kotami napedowymi, trzecim napedem i jednostkg mocy trzeciego na-
pedu,

— pojemnika skfadajgcego sie ze Scian, podtogi i otworu gérnego z otworem wytadowczym z za-
suwg umieszczonym na $cianie i elementem mieszajgcym lub tngcym wewnatrz pojemnika
oraz

— jednostki sterujgcej skonfigurowanej do sterowania pierwszym napedem, drugim napedem,
trzecim napedem, mierzenia parametru roboczego pierwszego napedu i skonfigurowanej do
pobierania paszy z pionowej $ciany stosu paszy.

Przez sformutowanie jednostka sterujgca jest skonfigurowana do mierzenia parametru roboczego
rozumiemy jako potgczona z czujnikiem parametru roboczego tak, ze mozliwy jest odczyt sygnatu czuj-
nika przez jednostke sterujgcg. Przez stwierdzenie skonfigurowana do sterowania pierwszym, drugim
i trzecim napedem rozumiemy, ze jednostka sterujgca zawiera algorytm zdolny do zmiany predkosSci
zadanej wysytanej do napedéw w szczegdblnosci na podstawie wartosci otrzymanej z czujnika parametru
roboczego.
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Urzadzenie oddzielajace oddziela pasze z miejsca sktadowania paszy za pomocg obrotowego
cztonu oddzielajgcego, korzystnie watu z wieloma zebami na obwodzie. Obrotowy czton oddzielajgcy
napedzany jest pierwszym napedem, korzystnie silnikiem elektrycznym zasilanym z jednostki mocy,
korzystnie przemiennika czestotliwosci, a przemiennik czestotliwosci korzystnie zawiera czujnik para-
metru roboczego, takiego jak prad elektryczny lub moment obrotowy.

Obrotowy czton oddzielajgcy przemieszczany jest za pomocg cztonu podnoszacego z drugim
napedem, korzystnie silnikiem elektrycznym. Czton podnoszacy moze byé wykonany jako pas podno-
sz3cy, jedng strong zaczepiony na rolce napedzanej drugim napedem, a drugg strong do obrotowego
cztonu oddzielajgcego. Ruch pionowy obrotowego cztonu oddzielajgcego realizowany jest przez ruch
rolki, na ktérej nawija sie pas podnoszacy. W innym przypadku czion podnoszacy moze byé ramieniem
o punkcie obrotu w gérnej krawedzi konstrukcji wozu paszowego, a na drugim kofncu ramienia znajduje
sie obrotowy czton oddzielajgcy.

Czion obrotowy przemieszcza sie w ptaszczyznie poziomej, w kierunku do paszy, za pomoca
platformy jezdnej z kotami napedowymi. Kota napedowe napedzane sg trzecim napedem, korzystnie
silnikiem elektrycznym. Platforma jezdna zapewnia takze przemieszczanie urzadzenia od miejsca skta-
dowania paszy do miejsca wydawania paszy.

Platforma jezdna stanowi rame, na ktorej zamontowano urzgdzenie magazynujgce, w postaci
pojemnika do przyjmowania oddzielonej paszy przez urzadzenie do pobierania paszy z miejsca skfado-
wania paszy.

Przedmiot wynalazku przedstawiono w przykfadzie wykonania na rysunku, na ktérym:

Fig. 1 przedstawia magazyn paszy 1 z paszg 2 z pionowg $ciang paszy 3 i pojazd 4 z urzadze-
niem do pobierania 5 paszy 2 z magazynu paszy 1, platformg jezdng 6 i pojemnikiem 7.

Fig. 2 przedstawia urzadzenie do pobierania 5 paszy 2 z obrotowym cztonem oddzielajgcym 8
napedzanym pierwszym napedem 9 z jednostkg mocy 10 i czujnikiem parametru roboczego 11, czfon
podnoszacy 12 z drugim napedem 13 oraz czfon przenoszacy 14.

Fig. 3 przedstawia pojazd 4 z platformg jezdng 6 wyposazong w kota napedowe 15 z trzecim
napedem 16 oraz pojemnik 7 sktadajacy sie ze $cian 17, podtogi 18 i gérnego otworu 19; w Scianie 17
pojemnika umieszczono otwor wytadowczy 20 z zasuwg 21, a wewnatrz pojemnika 7 element miesza-
jacy i tngcy 22.

Fig. 4 przedstawia pofaczenie elementdw, gdzie jednostka sterujgca 23 steruje pierwszym nape-
dem 9 przez jednostke mocy 10, drugim napedem 13 i trzecim napedem 16, odczytuje sygnat z czujnika
parametru roboczego 11 mierzgcego pierwszy naped 9, pierwszy naped 9 napedza obrotowy czion
oddzielajgcy 8, drugi naped 13 — czton podnoszgcy 12, trzeci naped 16 — kota napedowe 15, a czion
podnoszacy 12 razem z kotami napedowymi 15 wptywa na obrotowy czton oddzielajgcy 8.

Fig. 5 przedstawia przyktadowe rozwigzanie sterowania predkoscig pierwszego 13 i drugiego na-
pedu 16 na podstawie sygnatu czujnika parametru roboczego 11, gdzie nastepuje sterowanie napedami
ze stafg predkoscia.

Fig. 6 przedstawia przyktadowe rozwigzanie sterowania predkoscig pierwszego 13 i drugiego na-
pedu 16 ze zmienng predkoscig na podstawie sygnatu czujnika parametru roboczego 11.

Pojazd 4 jest autonomiczny i samojezdny, posiada platforme jezdng 6 z kotami napedowymi 15
do przemieszczania sie w ptaszczyznie poziomej, pojemnik 7 do przetrzymywania i transportowania
pewne;j iloSci paszy 2 oddzielonej przez urzadzenie do pobierania 5 i przemieszczonej przez czton prze-
noszacy 14.

Pojazd 4 zawiera urzgdzenie do pobierania 5 paszy 2 z miejsca sktadowania paszy 1. Urzadzenie
do pobierania paszy 5 sktada sie z obrotowego cztonu oddzielajgcego 8 napedzanego pierwszym na-
pedem 9 i czujnikiem parametru roboczego 11, cztonu podnoszgcego 12 z drugim napedem 13 i czionu
przenoszgcego 14. Obrotowy czton oddzielajgcy 8 wykonany jest jak walec z zebami na obwodzie, ktéry
podczas obracania sie i kontaktu z paszg 2 oddziela kawatki paszy 2 z pionowej Sciany paszy 3. Czton
przenoszacy 14 transportuje oddzielong pasze 2 z miejsca odbioru znajdujgcego sie w miejscu obroto-
wego czifonu oddzielajgcego 8 do miejsca przetadunku, znajdujgcego sie w gérnym otworze 19 pojem-
nika 7. Czton podnoszacy 12 przemieszcza obrotowy czton oddzielajgcy 8 w ptaszczyznie wzglednie
pionowej. Czton podnoszgcy 12 korzystnie wykonany jest jako pionowa winda z prowadnikami i pasem
wyciggowym i przemieszczenie obrotowego cztonu oddzielajgcego 8 realizowane jest poprzez zwiniecie
badz rozwiniecie pasa wyciggowego na rolke zwijajgcg przez drugi naped 13. Pierwszy naped 9 jest
korzystnie silnikiem elektrycznym z jednostkg mocy 10, korzystnie przetwornicg czestotliwosci. Czujnik
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parametru roboczego 11 mierzy obcigzenie obrotowego cztonu oddzielajgcego 8, korzystnie znajduje
sie w jednostce mocy 10 i mierzy moment obrotowy lub prad silnika elektrycznego.

Pojazd 4 zawiera pojemnik 7 do przetrzymywania pewnej ilosci paszy 2 wyposazony w pod-
toge 18, Sciane 17, ktéra rozcigga sie od podtogi do géry, oraz gérny otwér 19, ktéry pozwala na przyj-
mowanie paszy 2 do pojemnika 7. W $cianie 17 pojemnika 7 znajduje sie otwdr wytadowczy 20 zamy-
kany za pomocg zasuwy 21 mogacej sie przesuwac¢ pomiedzy stanem otwartym a zamknietym, ktory
umozliwia wyptyw paszy 2 z pojemnika 7. Pojemnik 7 wyposazony jest w element mieszajgcy i tngcy 22
do przygotowania mieszanki paszowej, a element mieszajacy i thgcy 22 obraca sie wokét zasadniczo
pionowe;j 0si.

Pojazd 4 jest autonomiczny i samojezdny, wyposazony w platforme jezdng 6 z kotami napedo-
wymi 15 napedzanymi przez trzeci naped 16, za pomocg ktérych moze przemieszczac sie w ptaszczyz-
nie poziomej.

Pojazd 4 ponadto jest wyposazony w jednostke sterujgcg 23 zapewniajgca przemieszczanie sie
pojazdu 4 w sposOb autonomiczny i zamierzony w szczeg6lnoéci pomiedzy miejscem, w ktérym pasza 2
jest pobierana, a miejscem wydawania paszy 2.

Pojazd 4 realizuje pobieranie paszy 2 poprzez okre$lenie zapotrzebowania na pasze z danego
magazynu paszy 1, przemieszcza sie co najmniej z miejsca postoju do poczatku magazynu paszy 1,
gdzie przygotowuje urzgdzenie do pobierania 5 do rozpoczecia pobierania paszy 2 z magazynu paszy 1.
Przygotowanie urzgdzenia do pobierania 5 polega na ustawieniu obrotowego cztonu oddzielajgcego 8
w pozycji dolnej za pomocg cztonu podnoszgcego 12, a nastepnie wprawieniu obrotowego cztonu od-
dzielajgcego 8 w ruch obrotowy i po osiggnieciu zadanej predkosci zainicjalizowaniu ruchu pojazdu 4
w kierunku paszy 2. Pojazd 4 porusza sie z uruchomionym obrotowym cztonem oddzielajgcym 8 w dol-
nej pozycji w magazynie paszy 1, pobierajac pasze 2 znajdujacg sie na podtodze magazynu paszy 1 az
do dojazdu do pionowej Sciany 3 paszy 2, gdzie przechodzi do pobierania pionowej $ciany paszy 3.

Podczas pobierania pionowej $ciany 3 paszy urzadzenie do pobierania paszy 5 skonfigurowane
jest do przemieszczania obrotowego cztonu oddzielajgcego 8 z dotu do géry wraz z przemieszczaniem
do przodu platformy jezdnej 6. Urzadzenie do pobierania paszy 5 monitoruje obcigzenie obrotowego
cztonu oddzielajgcego 8, tak aby osiggngé state parametry pobierania. Jednostka sterujgca 23 analizuje
wartosci obcigzenia obrotowego cztonu oddzielajgcego 8 i realizuje ruch do gory i do przodu. Jednostka
sterujgca 23 przechowuje w pamieci co najmniej wartosci obcigzenia T1 i T2, gdzie T1 jest wartoscig
obcigzenia wiekszg niz obcigzenie jatowe, T2 jest mniejsze niz obcigzenie maksymalne, a T1 jest mniej-
sze niz T2.

W jednym przykfadzie realizacji przedstawionym na Fig. 5, jezeli obcigzenie obrotowego cztonu
oddzielajgcego 8 jest w przedziale od warto$ci minimalnej do T1, realizowany jest ruch do przodu obro-
towego cztonu oddzielajgcego 8 za pomocg platformy jezdnej 6, natomiast gdy warto$¢ obcigzenia jest
w przedziale T1 do T2, realizowany jest ruch do géry za pomocg cztonu podnoszacego 12, a po prze-
kroczeniu wartosci T2 nastepuje zatrzymanie przemieszczania sie obrotowego cztonu oddzielajgcego 8
i oczekiwanie na usuniecie przez niego materiatu, 0 czym Swiadczytby spadek obcigzenia.

W innym przyktadzie realizacji przedstawionym na Fig. 4, jednostka sterujgca 23 skonfigurowana
jest do ciggtego sterowania napedami. Jednostka sterujgca 23 steruje trzecim napedem 16 platformy
jezdnej 6 w zakresie od wartosci minimalnej do T2, korzystnie w zakresie od T1 do T2, zmniejszajgc
stopniowo predkos$¢ trzeciego napedu 16 do jego wytgczenia przy obcigzeniu rownym T2, i drugim na-
pedem 13 cztonu podnoszacego 12 w zakresie od T1 do wartoSci maksymalnej, korzystnie z najwyzszg
predkoscig przy obcigzeniu T2, zmniejszajgc stopniowo predkosé do wartosci zerowej w obcigzeniu
réwnym T1 i maksymalnym.

Wykaz oznaczen:

magazyn paszy

pasza

pionowa $ciana paszy
pojazd

urzadzenie do pobierania
platforma jezdna

pojemnik

obrotowy czton oddzielajacy
pierwszy naped
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jednostka mocy

czujnik parametru roboczego
czton podnoszgcy

drugi naped

czton przenoszgcy

kota napedowe

trzeci naped

Sciana

podtoga

gorny otwor

otwér wytadowczy

zasuwa otworu wytadowczego
element mieszajacy i tngcy
jednostka sterujgca

Zastrzezenia patentowe

. Urzadzenie do pobierania paszy z miejsca sktadowania paszy zawierajgce co najmniej:

— obrotowy czton oddzielajgcy (8) do oddzielania paszy (2) z miejsca sktadowania paszy(1)
z pierwszym napedem (9) do napedzania obrotowego cztonu oddzielajgcego (8), jednostkg
mocy (10) do zasilania pierwszego napedu (9) i czujnikiem parametru roboczego (11) pierw-
szego napedu (9) oraz

— czion podnoszgcy (12) do przemieszczania obrotowego cztonu oddzielajgcego (8) w ptasz-
czyznie wzglednie pionowej z drugim napedem (13) oraz

— czion przenoszacy (14) do przenoszenia oddzielonej paszy (2) z obrotowego czfonu oddzie-
lajgcego (8) do pojemnika (7) umieszczonego na platformie jezdnej (6) z kotami napedowymi
(15) i trzecim napedem (16),

znamienne tym, ze

zawiera jednostke sterujgcg (23) potaczong elektrycznie z czujnikiem parametru roboczego
(11), drugim napedem (13) i trzecim napedem (16) i skonfigurowang do odbierania sygnatu
z czujnika parametru roboczego (11) oraz sterowania drugim (13) i trzecim napedem (16) na
podstawie sygnatu czujnika parametru roboczego (11), przy czym czujnik parametru roboczego
(11) i jednostka mocy (10) wykonane s3 jest jako jedno urzgdzenie.

Urzadzenie do pobierania paszy wedtug zastrzezenia 1 znamienne tym, ze pierwszy na-

ped (9), drugi naped (13) i trzeci naped (16) wykonane s3 jako silniki elektryczne zasilane

z przemiennikdw czestotliwosci.

Urzadzenie do pobierania paszy wedtug zastrzezenia 1 znamienne tym, ze drugi naped (13)

i trzeci naped (16) posiadajg czujniki do pomiaru parametrow roboczych w szczego6Ilnosci

pradu lub/i momentu.

Urzadzenie do pobierania paszy wedtug zastrzezenia 1 znamienne tym, ze jednostka steru-

jaca (23) skonfigurowana jest do zmniejszania predkosci drugiego napedu (13) i trzeciego

napedu (16) na podstawie czujnikbédw gdy drugi naped (13) lub trzeci naped (16) przekroczy
warto$¢ progowg obcigzenia.

Sposo6b pobierania paszy urzgdzeniem do pobierania realizujgcy etapy:

— okreSlenie zapotrzebowania na pasze z magazynu paszy (1),

— przygotowanie urzgdzenia do pobierania paszy (5) do pobierania paszy,

— pobieranie pionowej $ciany paszy (3),

— zakonczenie pobierania pionowej $ciany paszy (3),

— przetadunek

znamienny tym, ze:

— pobiera sie pionowg $ciane paszy w kierunku od dotu do gory i jednoczes$nie przemieszcza
sie urzadzenie do pobierania paszy w kierunku do przodu utrzymujgc statg warto$¢ parame-
tru roboczego wyznaczong na podstawie warto$ci obcigzenia cztonu oddzielajgcego (8), przy
czym statg warto$¢ parametru roboczego okresla sie za pomoca
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— jednostki sterujgcej (23) skonfigurowanej do sterowania drugim napedem (13) w kierunku do
gory i trzecim napedem (16) w kierunku do przodu tak, aby utrzymac warto$¢ T2 parametru
roboczego réowng i

co najmniej warto$¢ T1 parametru roboczego i nie przekroczy¢ wartoéci T2 parametru robo-
czego, gdzie T1 jest mniejsze od T2, T1 jest wieksze od wartosSci jatowej, a T2 jest mniejsze od
wartosci maksymalnej, przy czym
jednostka sterujgca przechowuje w pamieci wartosci T1 i T2 parametru roboczego.
6. Sposdb pobierania paszy urzgdzeniem do pobierania wedtug zastrzezenia 5 znamienny tym,
ze parametrem roboczym jest moment obrotowy lub/i prad.
7. Sposéb pobierania paszy urzadzeniem do pobierania wedtug zastrzezenia 5 znamienny tym,
ze wartosci T1i T2 sg indywidualnie przypisane do kazdego magazynu paszy (1).

Rysunki
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