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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum
Melken von Tieren, wie z. B. Kiihen, die eine Melkma-
schine mit Zitzenbechern umfaf3t.
[0002] Eine derartige Vorrichtung ist aus der
EP-A-0645079 bekannt.

[0003] Bei der bekannten Vorrichtung kénnen in
dem Zitzenbecher Sensoren zum Ermitteln des
Milchflusses, zum Feststellen, wie weit eine Zitze in
den Zitzenraum des Zitzenbechers eingedrungen ist,
und zum Ermitteln des Luftstromes angeordnet sein.

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
eine alternative Vorrichtung zu schaffen.

[0005] Gemal der Erfindung wird dies dadurch er-
reicht, dal® mindestens ein Zitzenbecher mit einem
Tragheitssensor versehen ist. Mit Hilfe eines solchen
Tragheitssensors kann festgestellt werden, ob der
Zitzenbecher von der Zitze abfallt.

[0006] GemaR einem erfindungsgemafien Merkmal
wird das von dem Tragheitssensor gelieferte Signal
drahtlos und/oder uber eine feste Verbindung, wie z.
B. eine elektrische Leitung oder einen Lichtwellenlei-
ter, oder Uber Kontaktflachen zu einer Verarbeitungs-
einheit Ubertragen.

[0007] Aus der NL-A-1007266 ist es an sich be-
kannt, dald in der Milchleitung angeordnete Sensoren
Signale drahtlos zu einer Verarbeitungseinheit Gber-
tragen.

[0008] Wenn mittels des Tragheitssensors festge-
stellt wird, daf} ein Zitzenbecher von einer Zitze abge-
fallen ist, gibt die Verarbeitungseinheit geman einem
weiteren erfindungsgemafen Merkmal ein Signal, so
dafd das Vakuum in dem Zitzenbecher entfernt wird.

[0009] Wenn mittels des Tragheitssensors festge-
stellt wird, dal ein Zitzenbecher von einer Zitze abge-
fallen ist, gibt die Verarbeitungseinheit geman einem
weiteren erfindungsgemaflen Merkmal ein Signal,
damit der betreffende Zitzenbecher automatisch an
die Zitze angeschlossen wird.

[0010] GemaR einem weiteren erfindungsgemafien
Merkmal umfaf3t die Vorrichtung einen Melkroboter
mit einem Roboterarm, mit dessen Hilfe die Zitzenbe-
cher automatisch an die Zitzen des zu melkenden
Tieres angeschlossen werden. Gemal einem weite-
ren Merkmal der Erfindung umfalf3t die Verarbeitungs-
einheit einen Computer.

[0011] Die Erfindung wird im folgenden unter Be-
zugnahme auf die beigeflgten Zeichnungen naher
erlautert. Es zeigen:
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[0012] Fig. 1 einen Teil eines Melkroboterarms mit
einem Zitzenbecher, der mit Sensoren versehen ist,
welche mit einem Sender verbunden sind, der geeig-
net ist, Gber eine drahtlose Verbindung Daten mit ei-
nem Empfanger auszutauschen;

[0013] Fig.2 eine zweite Ausflihrungsform einer
drahtlosen Verbindung und

[0014] Fig. 3 einen Zitzenbecher mit einem Trag-
heitssensor gemaf der Erfindung.

[0015] Fig. 1 =zeigt einen Teil einer Roboter-
arm-Konstruktion 1 eines (nicht dargestellten) Mel-
kroboters. Die Roboterarm-Konstruktion 1 umfafit ei-
nen Trager 2 zum Tragen von Zitzenbechern 3. In
dem Ausfuhrungsbeispiel ist nur ein Zitzenbecher 3
gezeigt. Selbstverstandlich jedoch kénnen je nach
Art des Tieres, das gemolken wird, zwei oder mehr
Zitzenbecher von dem Trager 2 getragen werden.
Der Zitzenbecher 3 umfal3t einen AuRenmantel 4 und
eine flexible Auskleidung 5. Zwischen dem Auflen-
mantel 4 und der Zitzenbecherauskleidung 5 ist eine
Pulsierkammer 6 angeordnet, in der abwechselnd ein
Vakuum und atmospharischer Druck herrschen. An
die Pulsierkammer 6 ist eine Pulsierleitung 7 ange-
schlossen. Nahe der Unterseite des Zitzenbechers 3
ist ferner eine Milchleitung 8 an den Zitzenbecher 3
angeschlossen. Mittels einer Schnur 9, die an einem
Ende mit dem Zitzenbecher 3 und am anderen Ende
mit einem (nicht dargestellten) Steuerzylinder ver-
bunden ist, kann der Zitzenbecher 3 gegen den Tra-
ger 2 gezogen werden. Nahe seiner Unterseite weist
der Zitzenbecher 3 einen kegelfdrmigen Teil 10 auf,
wahrend der Trager 2 eine kegelférmige Ausneh-
mung 11 aufweist. Wenn der Zitzenbecher 3 mittels
der Schnur 9 auf den Trager 2 gezogen wird, wird der
Zitzenbecher 3 aufgrund der kegelférmigen Teile 10
und 11 in eine vorgegebene Position gebracht. Nahe
der Oberseite der Zitzenbecherauskleidung 5 ist ein
erster Sensor 12 angeordnet, mittels dessen geprift
werden kann, ob der Zitzenbecher 3 an eine Zitze 13
angeschlossen ist. Der erste Sensor 12 kann als
Temperatursensor ausgebildet sein. In der Pulsier-
kammer 6 ist ferner ein zweiter Sensor 14 angeord-
net, mittels dessen das Vakuumniveau in der Pulsier-
kammer 6 ermittelt werden kann. Nahe der Untersei-
te der Zitzenbecherauskleidung 5 ist ferner ein dritter
Sensor 15 angeordnet, mit dessen Hilfe die Leitfahig-
keit der gewonnenen Milch gemessen wird. Der ers-
te, der zweite und der dritte Sensor 12; 14; 15 sind
Uber Leitungen 16 mit einem Sender 17 verbunden.
Der Sender 17 wird von einem Akku 18 gespeist. Der
Sender 17 ist ferner mit einem Sendeelement 19 ver-
sehen, das nahe der Unterseite des Zitzenbechers 3
angeordnet ist. Der Sender und der Akku sowie das
Sendeelement 17; 18; 19 sind in das Material einge-
bettet, aus dem die Unterseite des Zitzenbechers 3
besteht. Dies hat den Vorteil, dal3 der Sender 17 und
der Akku 18 sowie das Sendeelement 19 weniger
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stéranféllig sind. Uber eine Leitung 20 ist der Sender
17 ferner mit einer Vorrichtung 21 zur Energieerzeu-
gung verbunden. Aufgrund des alternierenden
Druckunterschiedes in der Pulsierkammer 6 kann die
Vorrichtung 21 elektrische Energie erzeugen. Zu die-
sem Zweck umfafdt die Vorrichtung 21 eine Membra-
ne 22, die unter dem Einfluld des alternierenden
Druckunterschiedes hin- und herbewegt wird. An die
Membrane 22 ist ein (nicht dargestellter) Magnet an-
geschlossen, der in einer (nicht dargestellten) Spule
bewegt wird. Im unteren kegelférmigen Teil 10 des
Zitzenbechers 3 ist ferner eine erste Spule 23 einge-
bettet, die mit dem Akku 18 verbunden ist. In der ke-
gelférmigen Ausnehmung 11 des Tragers 2 ist eine
zweite Spule 24 angeordnet, die mit einer (nicht dar-
gestellten) Energiequelle verbunden ist. Wird der Zit-
zenbecher 3 auf den Trager 2 gezogen, so kann der
Akku 18 drahtlos Uber die Spulen 23 und 24 aufgela-
den werden. Die Roboterarm-Konstruktion 1 ist fer-
ner mit einem Empfanger 25 versehen, der mit einer
(nicht dargestellten) Verarbeitungseinheit verbunden
ist. Wahrend und/oder nach dem Melken werden von
den Sensoren gesammelte Melidaten Uber das Sen-
deelement 19 drahtlos zu dem Empfanger 25 tber-
tragen. Auf diese Weise wird die Uberwachung des
Melkvorganges und/oder die Untersuchung der ge-
wonnenen Milch und/oder die Untersuchung des Ge-
sundheitszustandes des Tieres in geeigneter Weise
durchgefiihrt.

[0016] Fig.2 zeigt eine zweite Ausflihrungsform,
bei der Teile, die denen der ersten Ausfiihrungsform
entsprechen, mit denselben Bezugszeichen bezeich-
net sind. Bei der zweiten Ausfiihrungsform wird die
drahtlose Verbindung durch die erste und die zweite
Spule 23; 24 hergestellt. Die beiden Spulen 23; 24
kénnen sowohl als Sender als auch als Empfanger
verwendet werden.

[0017] Fig. 3 zeigt eine Ausfihrungsform der Erfin-
dung, bei der der Zitzenbecher 3 mit einem Tragheits-
sensor 26 versehen ist, mit dessen Hilfe festgestellt
wird, ob der Zitzenbecher 3 von der Zitze 13 abfallt.
Wenn festgestellt wird, daR der Zitzenbecher 3 von
der Zitze 13 abgefallen ist, wird das Vakuum in dem
Zitzenbecher 3 entfernt, und der Zitzenbecher wird
mittels der Schnur 9 auf den Trager 2 gezogen, wor-
auf der Zitzenbecher 3 mit Hilfe der Roboterarm-Kon-
struktion 1 wieder an die Zitze 13 angeschlossen
wird. Die Unterseite des in Fig. 3 gezeigten Zitzenbe-
chers 3 ist ferner mit einer ersten Kontaktflache 27
versehen, die Uber eine Leitung 28 mit dem Akku 18
verbunden ist. Die erste Kontaktflache 27 tritt mit ei-
ner zweiten Kontaktflache 29 in Kontakt, die an dem
Trager 2 angeordnet ist. Die erste und die zweite
Kontaktflache 27; 29 sind Teil eines nicht vollstéandig
gezeigten Ladegerats fur den Akku 18. Zur Erzielung
eines geeigneten Kontakts zwischen der ersten und
der zweiten Kontaktflache 27; 29 ist die zweite Kon-
taktflache elastisch ausgebildet. Selbstverstandlich
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jedoch kénnen auch die erste Kontaktflache 27
und/oder die beiden Kontaktflachen 27; 29 elastisch
ausgebildet sein.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Melken von Tieren, wie z. B.
Klhen, die eine Melkmaschine mit Zitzenbechern (3)
umfalit, dadurch gekennzeichnet, dal} mindestens
ein Zitzenbecher (3) mit einem Tragheitssensor (26)
versehen ist.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dal das von dem Tragheitssensor (26)
gelieferte Signal drahtlos und/oder Uber eine feste
Verbindung, wie z. B. eine elektrische Leitung oder
einen Lichtwellenleiter (28), oder Uber Kontaktfla-
chen (27; 29) zu einer Verarbeitungseinheit Ubertra-
gen wird.

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dal3, wenn mittels des Tragheitssen-
sors (26) festgestellt wird, dal® ein Zitzenbecher (3)
von einer Zitze abgefallen ist, die Verarbeitungsein-
heit ein Signal gibt, so dal® das Vakuum in dem Zit-
zenbecher (3) entfernt wird.

4. Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch
gekennzeichnet, dafl, wenn mittels des Tragheits-
sensors (26) festgestellt wird, dal’ ein Zitzenbecher
(3) von einer Zitze (13) abgefallen ist, die Verarbei-
tungseinheit ein Signal gibt, damit der betreffende Zit-
zenbecher (3) automatisch an die Zitze angeschlos-
sen wird.

5. Vorrichtung nach Anspruch 2, 3 oder 4, da-
durch gekennzeichnet, dal® die Verarbeitungseinheit
einen Computer umfaldt.

6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dal® die Vor-
richtung einen Melkroboter mit einem Roboterarm (1)
umfaldt, mittels dessen die Zitzenbecher (3) automa-
tisch an die Zitzen (13) eines zu melkenden Tieres
angeschlossen werden.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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