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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum
automatischen Melken eines Tieres, die einen
Melkstand, einen Melkroboter mit einem Trager zum
Tragen mehrerer Zitzenbecher und eine Reinigungs-
vorrichtung mit Reinigungselementen zum Reinigen
der Zitzen des Euters eines zu melkenden Tieres auf-
weist.

[0002] Eine derartige Vorrichtung ist aus der
EP-A2-0332232 bekannt. Bei der in dieser Druck-
schrift beschriebenen Vorrichtung sind der Melkrobo-
ter und die Reinigungsvorrichtung an verschiedenen
Langsseiten des Melkstandes angebracht, so daf
der Eingang und der Ausgang des Melkstandes an
den Schmalseiten des Melkstandes angeordnet wer-
den missen. In der Praxis kann es jedoch vorteilhaft
sein, den Eingang und den Ausgang an einer der
Langsseiten des Melkstandes anzuordnen.

[0003] Daher ist die Vorrichtung der im Oberbegriff
genannten Art erfindungsgemaf durch die Merkmale
des Anspruches 1 gekennzeichnet. Durch diese An-
ordnung kann das Reinigen der Zitzen und das An-
schlieRen der Zitzenbecher an die Zitzen nacheinan-
der in wirksamer Weise durchgefuhrt werden.

[0004] Zum besseren Erlauterung, wie eine Vorrich-
tung zum automatischen Melken eines Tieres mit ei-
nem solchen Melkroboter arbeitet, wird im folgenden
auf die beigefugten Zeichnungen Bezug genommen.
Es zeigen:

[0005] Fig. 1 eine Draufsicht eines Melkstandes mit
einem Melkroboter und den Umrissen eines Tieres, in
diesem Fall einer Kuh;

[0006] Fig. 2 eine Ansicht des Melkroboters in Rich-
tung des Pfeiles IlI-Il in Fig. 1;

[0007] Fig.3 eine Draufsicht eines vergroRerten
Teiles des Roboterarmes, an dem die Zitzenbecher
angeordnet sind;

[0008] Fig.4 eine Seitenansicht in Richtung des
Pfeiles IV in Fig. 3;

[0009] Fig. 5 eine Draufsicht nach Fig. 3, in der die
Position der Zitzenbecher relativ zum Roboterarm
und ihre Verbindung zu diesem wahrend des Mel-
kens eines Tieres schematisch dargestellt sind;

[0010] Fig. 6 eine Seitenansicht in Richtung des
Pfeiles VI in Fig. 5;

[0011] Eig. 7 einen Schnitt entlang der Linie VII-VII
in Fig. 3;

[0012] Fig. 8 eine Seitenansicht nach Fig. 6 einer
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alternativen Ausflhrung der Verbindung der Zitzen-
becher mit dem Roboterarm;

[0013] Fig. 9 eine schematische Draufsicht auf ei-
nen Melkstand nach Fig. 1, bei dem der Melkroboter
auch eine Reinigungsvorrichtung fir die Zitzen der
Kuh in der erfindungsgemafRen Anordnung aufweist;
auf diese Zeichnung wird zum Verstandnis der Erfin-
dung Bezug genommen.

[0014] In den Zeichnungen sind entsprechende Tei-
le mit denselben Bezugszeichen bezeichnet. Die Er-
findung ist nicht auf die dargestellte und im folgenden
beschriebene Ausflihrungsform beschrankt, die le-
diglich zur Veranschaulichung der erfindungsgema-
Ren Idee dient.

[0015] Fig. 1 zeigt einen Melkstand, in dem sich in-
nerhalb einer Einfassung, die aus dem vorderen Teil
1, dem hinteren Teil 2 und den Einfassungstiren 3
und 4 besteht, ein Tier aufhalt, in diesem Fall eine
Kuh A. Der Melkstand umfallt einen Melkroboter 5,
mittels dessen die Zitzenbecher 6 an die schematisch
dargestellten Zitzen 7 des Euters der Kuh A ange-
schlossen werden kénnen. Zur groben Bestimmung
der Ausgangsposition wirkt der Melkroboter mit ei-
nem Tastarm 8 zusammen. Der Tastarm 8 wird mit
Hilfe eines Schrittmotors 9, einer mit ihm verbunde-
nen Gewindespindel 10 und einer Geradfuhrung 11
an einem horizontalen Trager 12 gefuhrt, der Teil des
hinteren Teiles 2 der Einfassung bildet. Ein derartiger
Trager 12 kann alternativ auch gegeniber einer be-
stehenden Einfassung oder in deren Nahe angeord-
net sein. Der Melkstand umfaft einen Rechner 13,
der eine automatische Futtervorrichtung steuert. Der
Rechner 13 der automatischen Futtervorrichtung ar-
beitet unabhangig von einem Rechner 14 fiir den
Melkroboter; hat er ein Tier A im Melkstand erkannt,
identifiziert und dartber hinaus akzeptiert, so kann er
eine auf das Tier abgestimmte Futtermenge in einem
am vorderen Teil 1 der Einfassung angebrachten Fut-
tertrog 15 deponieren.

[0016] Das Tier ist mit einem Halsring 16 versehen,
an dem zwei separate Anzeige- und Informationsein-
richtungen 17 und 18 angebracht sind. Diese Einrich-
tungen liefern getrennt voneinander Steuersignale an
die beiden Rechner 13, 14 und tragen zu einer unab-
hangigen Funktion der beiden Rechner bei. Der
Melkstand ist weiterhin mit einer Anzeigeeinrichtung
19 versehen, die den Milchflul von einer Zitze 7 des
Euters des Tieres A mit. Jeder Zitze ist eine Warn-
lampe 20 zugeordnet, die aufleuchtet, wenn uber ei-
nen Sensor in einem Zitzenbecher 6 oder in der
Milchleitung 21 eines Zitzenbechers 6 festgestellt
wird, daf’ der Milchflu® versiegt ist oder einen vorge-
gebenen Grenzwert unterschritten hat. Die Anzeige-
einrichtung 19 kann alternativ auch mit zwei Warn-
lampen fir den Milchflu® aus jeder Zitze 7 versehen
sein, wobei eine Warnlampe wahrend des Melkens
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grin und die andere rot aufleuchtet, wenn der Milch-
fluR aus der jeweiligen Zitze einen vorgegebenen
Grenzwert unterschritten hat. In einer weiteren Aus-
fuhrungsform ist die Anzeigeeinrichtung als akusti-
sche Einrichtung in Form eines Summers ausgefiihrt.

[0017] In Langsrichtung des Melkstandes, d. h. in
Richtung der gedachten Linie zwischen Kopf und
Schwanz des im Melkstand befindlichen Tieres A, ist
der Melkroboter 5 an einem horizontalen Trager 12
verschiebbar angeordnet, der Teil des hinteren Teiles
2 der Einfassung bildet. Zu diesem Zweck ist der Mel-
kroboter 5 mit einer Geradfiihrung 22 und einem
Schrittmotor 23 ausgestattet, der eine Gewindespin-
del 24 antreibt, die in die Geradfiihrung 22 eingreift.
Der Schrittmotor 23 wird vom Rechner 14 des Mel-
kroboters gesteuert.

[0018] Fig. 2 zeigt an der Unterseite der Geradfih-
rung 22 einen Halter 26, der um eine mit der Gerad-
fuhrung 22 verbundene vertikale Achse 27 schwenk-
bar angeordnet ist. Am Halter 26 ist ein um eine hori-
zontale Achse 28 schwenkbarer Teleskoparm 29 an-
geordnet, der aus einem starren Teil 30 und einem
Gleitfihrungsteil 31 besteht. Am Ende des Gleitflih-
rungsteiles 31 ist ein Trager 33 fir die Zitzenbecher 6
im rechten Winkel angeordnet. In Draufsicht sind die
Zitzenbecher 6 in V-Form am Trager 33 angeordnet.
Der Trager 33 hat eine Kammer 34 und ein Aufnah-
meteil fur Zitzenbecher 35, die bei dieser Ausfih-
rungsform eine Einheit bilden. Das Gleitfihrungsteil
und die an ihm angebrachten Zitzenbecher kénnen
relativ zum starren Teil 30 des Armes mit Hilfe einer
Gewindespindel 48 bewegt werden, die in eine an der
Unterseite des Tragers 33 angeordnete Spindelmut-
ter 49 eingreift. Die Gewindespindel 48 wird von ei-
nem Schrittmotor 50 angetrieben, der vom Rechner
14 des Melkroboters 5 gesteuert wird.

[0019] Der Roboterarm 29 wird relativ zum Halter 26
mittels eines Stellzylinders 37 drehbar abgestutzt
und betrieben. Dessen Kolbenstange greift in der
Nahe des Mittelpunktes des starren Armteiles 30 an
einer horizontalen Achse 38 an, die zwischen zwei
Lageraugen mit dem starren Armteil verbunden ist.
Der Stellzylinder 37 ist in der Verlangerung des Ar-
mes 29 angeordnet und erstreckt sich in dieser Stel-
lung unter das Ende der vertikalen Achse 27 bis zu
einem Haltearm 40 des Halters 26. Der Zylinder des
Stellzylinders 37 wird relativ zu dem Haltearm 40
durch eine Stange 41 abgestutzt, die in der Verlange-
rung des Zylinders angeordnet und durch eine Boh-
rung in einem Klotz 42 hindurchgeflhrt ist, der durch
horizontale Zapfen 43 mit dem Haltearm 40 schwenk-
bar verbunden ist. Das Ende der mit einem Gewinde
versehenen Gleitstange 41 weist eine Stellmutter 44
auf. Zwischen dem Zylinder des Stellzylinders 37 und
dem Klotz 42 ist eine Druckfeder 45 und zwischen
der Stellmutter 44 und dem Klotz 42 eine zweite
Druckfeder 46 angeordnet.

[0020] Die Fig. 3 und Fig. 4 zeigen einen Laser 52
auf dem Trager 33. Der Rechner des Melkroboters 5
bestimmt die Position des Tragers 33 und folglich die
Position der Zitzenbecher 6; der Laser 52, der am
Trager 33 angeordnet ist und Uber die Zitzenbecher
hinausragt, liefert auf reflektierter Strahlung beruhen-
de Signale an den Rechner 14, so daf} die Position
der Zitzen 7 in bezug auf den Trager 33 bestimmt
werden kann. Der Laser 52 ist in bezug auf das Euter
des Tieres A in der Nahe der am Kopfende des Tieres
befindlichen Zitzenbecher auf einer gedachten senk-
rechten Mittellinie angeordnet, die sich zwischen den
vier Zitzenbechern hindurch quer zum Arm 29 er-
streckt. Die vorderen Zitzenbecher 6 sind mit gerin-
gerem Abstand zueinander angeordnet als die hinte-
ren beiden Zitzenbecher, so dal} die Mittelpunkte der
Zitzenbecher 6 zusammen eine gedachte Pfeilspitze
bilden, die in Draufsicht auf das Euter gerichtet ist.

[0021] In der Kammer 34 des Tragers 33 sind in
rechtem Winkel zum Arm 29 vier Arbeitszylinder 51
starr angeordnet, die Gber Versorgungsleitungen 47
pneumatisch oder hydraulisch zu betatigen sind. An
die Kolbenstange 55 jedes Arbeitszylinders 51 ist ein
Verbindungsglied 53, 53A angeschlossen, das mit ei-
nem Zitzenbecher 6 verbunden ist. In der Ruhelage
ist die Kolbenstange 55 eines Arbeitszylinders 51 so
weit eingefahren, daf} ein Zitzenbecher 6 gegen eine
Anlageflache 54 des Aufnahmeteiles fur Zitzenbe-
cher 35 des Tragers 33 gezogen wird.

[0022] Die Fig. 5, Fig. 6 und Fig. 8 zeigen die An-
ordnung der Zitzenbecher 6 wahrend des Melkens. In
diesen Zeichnungen ist das Verbindungsglied 53,
53A nicht gestrafft, so dal sich das zu melkende Tier
A frei vom Roboterarm 30 weg und auf ihn zu bewe-
gen kann. Die Anlageflache 54 weist eine Krimmung
auf, die zumindest im wesentlichen der Krimmung
des Umfanges eines Zitzenbechers 6 entspricht. Der
Trager 33, der in Form eines im Querschnitt etwa
rechteckigen Rohres 34 ausgebildet ist, ist mit einer
Anlageflache 54 versehen. Das Verbindungsglied 53,
53A ist vorzugsweise zwischen den aufrechten Wan-
dungen dieses Rohres angeordnet, so dal} bei seiner
Straffung der Becher 6 unter allen Umstanden fest an
dem Aufnahmeteil fur Zitzenbecher 35 zur Anlage
kommt. Bei der vorliegenden Ausfihrungsform ist die
Anlageflache 54 durch eine Wandung 58 gebildet, die
das Rohr 34 verschliet und eine oder mehrere
Durchgangsoffnungen 60 fir das Verbindungsglied
53, 53A aufweist. Die Durchgangsoffnungen 60 sind
kegelférmig ausgebildet, so dal® das Verbindungs-
glied 53, 53A in verschiedenen Winkeln reibungslos
durch die Durchgangsoéffnung 60 gleiten kann. Das
Verbindungsglied 53, 53A ist Gber ein Zwischenglied
59 mit einer Kolbenstange 55 verbunden. Das Zwi-
schenglied kann als gleichschenkliges Dreieck aus-
gebildet sein und ist in der Nahe des Spitzenwinkels
dieses Dreieckes mit der Kolbenstange 55 verbun-
den. Nach einer ersten Ausfuhrungsform, wie sie in
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Fig. 6 gezeigt ist, kann ein Verbindungsglied aus
zwei Drahtseilen oder Schniren 53 aus einem geeig-
neten elastischen Material bestehen, wobei die Seile
53 an ihrem einen Ende in seitlicher Richtung, d. h.
an einer aufrechten Wandung eines Zitzenbechers 6,
befestigt sind. Das andere Ende kann an dem Zwi-
schenglied 59 befestigt sein. Nach einer alternativen
Ausfuhrungsform, wie sie in Fig. 8 gezeigt ist, be-
steht das Verbindungsglied aus einem Band oder
Riemen 53A, das sich in einer aufwarts gerichteten
Ebene erstreckt.

[0023] Fig. 7 zeigt im Schnitt an der Unterseite des
Bodens 57 des Tragers 33 ein flaches Rohr 39, durch
welches die Melkschlauche 21 der Zitzenbecher 6
geschutzt hindurchgefiihrt sind. Ein solches Rohr 39,
durch das auch weitere Leitungen geflihrt werden
kénnen, verhindert, dafl® der Roboterarm 29 sich mit
seinen Leitungen und Kabeln in etwaigen Hindernis-
sen verfangt.

[0024] Die Zitzenbecher 6 kénnen nicht nur mittels
der Arbeitszylinder 51, sondern auch mittels ein- und
ausschaltbarer Elektromagneten gegen oder auf den
Trager 33 gezogen werden. Diese Elektromagneten
sind beispielsweise nahe den Anlageflachen 54 an
dem Trager angebracht und einzeln zu betatigen.
Insbesondere kdnnen sie gemeinsam eingeschaltet
und einzeln ausgeschaltet werden. Die Elektromag-
neten wirken mit den Arbeitszylindern 51 zusammen.
Die Arbeitszylinder 51 kénnen die Zitzenbecher 6 mit-
tels eines oder mehrerer Seile 53 oder des Riemens
53A an oder auf den Trager 33 ziehen, wahrend die
Elektromagneten die Zitzenbecher an oder auf dem
Trager 33 festhalten kénnen. Mittels des Rechners
14 kdénnen Steuersignale erzeugt werden, die den
Elektromagneten fir einen zugehdrigen Zitzenbe-
cher 6 ausschalten, wenn dieser Zitzenbecher an
eine Zitze anzuschlielRen ist, und den Elektromagne-
ten einschalten, wenn dieser Zitzenbecher von der
zugehorigen Zitze abzunehmen und wieder an den
Trager 33 anzuschlie3en ist.

[0025] Wenn der Zitzenbecher 6 von der Zitze abzu-
koppeln ist, kann mittels der Steuersignale auch der
Arbeitszylinder 51 dieses Zitzenbechers 6 wahrend
eines vorgegebenen Zeitraumes betatigt werden.
Nachdem ein Elektromagnet flr einen zugehorigen
Zitzenbecher ausgeschaltet worden ist, wird dieser
Zitzenbecher nach oben bewegt und saugt sich mit-
tels eines in dem Zitzenbecher 6 erzeugten Unterdru-
ckes an einer zugehorigen Zitze fest.

[0026] Fig.9 zeigt die erfindungsgemale Vorrich-
tung, die einen Melkstand mit darin befindlicher Kuh
A und zusatzlich zu dem Melkroboter 5 einen Zitzen-
reiniger 63 mit Reinigungselementen 64 zum Reini-
gen der Zitzen des zu melkenden Tieres aufweist.
Der Melkroboter 5 und der Zitzenreiniger 63 sind ver-
schiebbar an einer Filhrung angeordnet, die sich an
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einer der Langsseiten der Melkkabine oder des
Melkstandes befindet, wahrend der Trager 33 und
der Zitzenreiniger 63 um eine aufwarts gerichtete
Achse von einer Position auRerhalb des Melkstandes
in eine Position unterhalb des Tieres schwenkbar
sind. Die Schwenkrichtung des Tragers aus der Ru-
helage verlauft entgegengesetzt zur Schwenkrich-
tung des Zitzenreinigers 63 aus der Ruhelage. Aus
ihren jeweiligen Ruhelagen heraus bewegen sich der
Trager 33 und der Zitzenreiniger 63 auf kreisbogen-
férmigen Bahnen durch ein Vorderbein und ein Hin-
terbein hindurch, wobei die ersten Abschnitte dieser
Bahnen entgegengesetzt zueinander verlaufen. Der
Roboter melkt die Kuh A nicht nur, sondern reinigt zu-
nachst ihre Zitzen 7. Wenn die Kuh A den Melkstand
durch die Zugangstur 3 betritt, befinden sich die Zit-
zenbecher 6 in der Position B1 und der Zitzenreiniger
63 in der Position C1. Sobald die Kuh A den
Melkstand betreten hat, schwenkt der Zitzenreiniger
63 um 180° in die Position C2. Danach bewegt sich
der Zitzenreiniger 63 entlang des horizontalen Tra-
gers 12 in die Position C3. Im Verlaufe dieser Bewe-
gungen befindet sich der Zitzenreiniger 63 in einer et-
was geringeren Hohe als der horizontale Trager 12,
so dal} er in vorteilhafter Weise unter diesem hin-
durchlaufen kann. Die Zitzen werden in der Position
C3 gereinigt. Danach begibt sich der Zitzenreiniger
wieder in die Position C2, und die Zitzenbecher be-
wegen sich automatisch von Position B1 zu Position
B2, die der Position C3 des Zitzenreinigers 63 ent-
spricht. Der Sensor 52 oder ein Sensor anderer Bau-
art bestimmt die Position der Zitzen 7, worauf die Zit-
zenbecher automatisch an diese angelegt werden.
Unmittelbar nach dem Melken der Kuh A kehren die
Zitzenbecher 6 in die Position B1 zuriick, und nach-
dem eine weitere Kuh A den Melkstand betreten hat,
bewegt sich der Zitzenreiniger 63 wieder in die Posi-
tion C3 und das geschilderte Verfahren wird wieder-
holt.

[0027] Im folgenden wird die Arbeitsweise des Mel-
kroboters beschrieben.

[0028] Der Trager ist mit vier Zitzenbechern 6 verse-
hen, die Uber Verbindungsglieder 53, 53A mit dem
Trager 33 verbunden sind. Von hinten betrachtet
kénnten die Zitzen von links nach rechts wie folgt be-
zeichnet werden: hinten links D1, hinten rechts D2,
vorne links D3 und vorne rechts D4.

[0029] Nachdem die Lage der Zitzen 7 durch den
Sensor 52 oder einen Sensor anderen Typs bestimmt
worden ist, bewegen sich die Becher 6 zum Euter des
Tieres A. Der Zitzenbecher fir die Zitze D1 z. B. wird
zuerst angelegt. Sobald der Becher 6 an die Zitze 7
angelegt worden ist und der Melkvorgang begonnen
hat, wird der Luftdruck in dem pneumatischen Ar-
beitszylinder 51 dieses Zitzenbechers 6 abgeschal-
tet, und der Zitzenbecher 6 wird relativ zum Trager 33
frei beweglich. Bei Verwendung eines Elektromagne-
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ten zum Anlegen wird die Stromzufuhr zum Elektro-
magneten zu diesem Zeitpunkt unterbrochen. Da-
nach bewegt sich der Trager 33 automatisch zur Zitze
D2, wo der gleiche Vorgang stattfindet. Dieser An-
schluflvorgang wird auch bei den Zitzen D3 und D4
wiederholt. Wahrend des Melkvorganges sind die Zit-
zenbecher 6 durch die Melkschlduche 21 und die
Verbindungsglieder 53, 53A mit dem Roboterarm 29
flexibel verbunden. Diese flexible Verbindung hat
gunstige Auswirkungen auf den Milchertrag. Die Ver-
bindung des Zitzenbechers 6 mit der Zitze 7 wird
noch flexibler, wenn der Roboterarm 29 von einem
oder mehreren hydraulischen oder pneumatischen
Zylindern bewegt wird, und wenn die Zylinder, die die
Lage des Roboterarmes steuern, vom Oldruck oder
Luftdruck entlastet sind. Auf diese Weise kdnnen sich
die angelegten Zitzenbecher 6 sehr vorteilhaft in alle
Richtungen bewegen.

[0030] Die freie Beweglichkeit eines angelegten Zit-
zenbechers 6 kann durch Verwendung eines leichten
und mdglichst flexiblen Materials fur den Trager 33
und den Roboterarm 29 zusatzlich gesteigert wer-
den. Ein solches Material hat ein geringes Gewicht
und geringe Massenkrafte.

[0031] Liefert eine Zitze 7 keine oder fast keine
Milch mehr, so wird der Unterdruck in dem Zitzenbe-
cher 6 automatisch abgeschaltet, und der Zitzenbe-
cher 6 wird von den Verbindungsgliedern 53, 53A
gleichzeitig oder im wesentlichen gleichzeitig in sei-
nen Sitz, d. h. an seine Anlageflache 54 am Trager 33
gezogen. Durch das schnelle Abschalten des Unter-
druckes im Zitzenbecher 6 und das schnelle Abkop-
peln des Zitzenbechers bleibt die Zellzahl in der Milch
gering. Die Gefahr einer Erkrankung, z. B. an einer
Mastitis, wird dadurch reduziert, und das Melken ist
fur das Tier angenehmer. Nachdem alle Zitzen ge-
molken worden sind, schwenkt der Roboterarm um
etwa 180° in eine Position auflerhalb des Melkstan-
des, und die Kuh kann den Melkstand verlassen.

[0032] In der Nahe des Futtertroges ist ein Rechner
13 angeordnet, der ein Futtersystem steuert und jede
weitere Information liefert. Der Rechner 13 kann bei-
spielsweise die Menge des der Kuh in dem Futtertrog
angebotenen Futters steuern. Die Kuh ist mit einem
Halsring 16 versehen, der einen Teil der Kuh-ldentifi-
zierungseinrichtung bildet. Die beiden Anzeige- und
Informationseinrichtungen 17, 18 sind an dem Hals-
ring 16 der Kuh A angebracht. Die eine Informati-
onseinrichtung arbeitet mit dem rechnergesteuerten
Futtersystem zusammen, die andere Informati-
onseinrichtung mit dem Rechner 14, der in der Nahe
der Rickseite der Kuh A angeordnet und fir die Pro-
zelsteuerung des Melkroboters 5 zustandig ist. Wer-
den das Futtersystem und das Melksystem mit den
Melk- und Reinigungsvorrichtungen 5, 63 und dem
Rechner 14 vollstandig oder teilweise getrennt instal-
liert, so hat dies den Vorteil, dall der Austausch von
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Ersatzteilen und Reparaturarbeiten an den einzelnen
Systemen leichter durchzufiihren sind, und daf} zu-
satzlich zu einem bestehenden Futtersystem ein au-
tomatisches Melksystem in einfacher Weise verwen-
det werden kann. Die Kuh-Identifizierungseinrichtung
hat einen ersten Mikroprozessor, in dem die relevan-
ten Daten flr die Futterzufuhr zu einem zu melken-
den Tier gespeichert sind, einen zweiten Mikropro-
zessor, in dem die relevanten Daten fur das Melken
eines zu melkenden Tieres gespeichert sind, sowie
ein Sende-Empfangs-Gerat. Die Anzeige-Informati-
onseinrichtung 17 weist den ersten Mikroprozessor
mit dem Sende-Empfangs-Gerat auf und kann mit
dem Sende-Empfangs-Gerat des Rechners zum Ft-
tern des Tieres zur Nachrichtenubertragung zusam-
menwirken. Die Anzeige-Informationseinrichtung 18
weist den zweiten Mikroprozessor mit dem erstge-
nannten Sende-Empfangs-Gerat auf und kann mit
dem Sende-Empfangs-Gerat des Rechners zum
Steuern des Melkroboters 5 und des automatischen
Melkvorganges zur Nachrichtenibertragung zusam-
menwirken. Die an dem Roboterarm vorgesehenen
Druckfedern 45, 46 gewahrleisten eine elastische
Auf- und Abbewegung, wodurch das Gewicht eines
Zitzenbechers 6 und des Tragers 33 reduziert wird.
Die Auf- und Abbewegung des Zitzenbechers 6 kann,
wie dargelegt, auf pneumatischem Wege erfolgen.
Des weiteren kann ein Schrittmotor die Lange des Te-
leskop-Roboterarmes 29 einstellen. Der Schrittmotor
kann durch hydraulische oder pneumatische Zylinder
oder ahnliche Vorrichtungen ersetzt werden. Mittels
der oben beschriebenen, in Langs- und Querrichtung
zum Melkstand angeordneten Geradfuhrungen 22,
29 und durch die Schwenkbewegung um die Achse
28 kann jeder am Ende des Roboterarmes angeord-
nete Zitzenbecher 6 nach Einschalten des zugehdri-
gen Schrittmotors und/oder Stellzylinders nach oben,
nach unten, zur Seite und gleichzeitig nach allen
Richtungen bewegt werden.

[0033] Die Melkvorrichtung arbeitet auch dann noch
ordnungsgemaly, wenn zwei Zitzen der Kuh mit nur
wenigen Zentimetern Abstand, beispielsweise 2 cm,
nebeneinanderliegen, da z. B. die hinteren Zitzenbe-
cher D1 und D2 in der Ausgangsposition an ihrem
Trager 33 sehr nahe nebeneinander angeordnet
sind. Diese Anordnung ist bei einem Melkroboter 5,
der stets, auch in der Nacht, ohne jede Uberwachung
funktionieren muf}, von grofRer Bedeutung.

[0034] Die Melkvorrichtung, die eine Anzahl von Zit-
zenbechern 6 umfaldt, die an eine Anzahl von Zitzen
7 eines Tieres, wie z. B. einer Kuh A, anschlielRbar
sind, wird vorzugsweise in einem Stall mit sich frei
bewegenden Kihen oder einer &hnlichen Einrichtung
verwendet. Das Melksystem mit den Melk- und Reini-
gungsvorrichtungen und dem Rechner 14 und das
Futtersystem kénnen dann automatisch betrieben
werden und derart ausgefihrt sein, dal die das
Melksystem und das Futtersystem steuernden Rech-
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ner 13, 14 es einer Kuh ermoglichen, den Melkstand
in der Reihenfolge zu betreten, in der sie im Rechner
gespeichert ist.

[0035] Das Melk- und das Futtersystem kénnen zu-
satzlich derart automatisiert und konstruiert sein, dafy
die das Melk- und das Futtersystem steuernden
Rechner 13, 14 sicherstellen, dal einer sich am An-
fang einer Saugeperiode befindenden Kuh Prioritat
beim Betreten des Melkstandes eingerdumt wird ge-
genuber Kihen, die sich am Ende der Sdugeperiode
befinden. Die Vorrichtung weist daher eine Regist-
riereinrichtung zum Registrieren der Saugeperiode
der Tiere auf. Insbesondere ist diese Registrierein-
richtung Teil des zweiten Mikroprozessors der
Kuh-Identifizierungseinrichtung, wobei in dem Mikro-
prozessor die weiteren relevanten Daten fir das Mel-
ken des zu melkenden Tieres gespeichert sind. In
dem Rechner zum Steuern des Melkroboters ist ein
spezielles Programm gespeichert, das sicherstellt,
dall die am Anfang einer Sdugeperiode stehenden
Tiere gegenuber nicht am Anfang der Saugeperiode
stehenden Tieren den Melkstand bevorzugt betreten
kénnen.

[0036] Das Melk- und das Futtersystem konnen
auch derart automatisiert und konstruiert sein, daf}
die das Melk- und das Futtersystem steuernden
Rechner 13, 14 es Kihen A ermdglichen, den
Melkstand in der Reihenfolge der den Kiihen A zuge-
ordneten laufenden Nummern wie z. B. A1, A2, A3,
A4, A5 usw. zu betreten.

[0037] Es besteht weiterhin die Mdglichkeit, eine
Kuh A in einem Stall mit sich frei bewegenden Kiihen
oder in einer ahnlichen Einrichtung automatisch zu
melken, unabhangig von einer optionalen Erfassung
durch einen Rechner 14, der die Zeitpunkte des Mel-
kens der einzelnen Kihe steuert, und unabhangig
von einem vorgegebenen Zeitraum, der seit dem letz-
ten Melken der Kuh verstrichen ist.

[0038] Die Erfindung beschrankt sich nicht auf die
oben unter Bezugnahme auf die beigefiigte Zeich-
nung beschriebenen Merkmale, sondern erstreckt
sich auch auf alle zwar nicht beschriebenen, aber in
den Zeichnungen gezeigten und in den Anspriichen
definierten Einzelheiten. Die Erfindung betrifft eben-
so alle Abwandlungen der Ausflihrungsform, sofern
sie in den Schutzbereich der beigefligten Anspriiche
fallen.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum automatischen Melken eines
Tieres, die einen Melkstand, einen Melkroboter (5)
mit einem Trager (33) zum Tragen mehrerer Zitzen-
becher (6) und eine Reinigungsvorrichtung (63) mit
Reinigungselementen (64) zum Reinigen der Zitzen
des Euters eines zu melkenden Tieres aufweist, da-

6/11

durch gekennzeichnet, dall der Melkroboter (5) an
einer ersten geraden Fihrung und die Reinigungs-
vorrichtung (63) an einer zweiten geraden Flihrung
angeordnet sind, wobei sowohl die erste als auch die
zweite gerade Fihrung verschiebbar an einem hori-
zontalen Trager angeordnet sind, der sich in Langs-
richtung an einer der Langsseiten des Melkstandes
erstreckt, so dal} die erste und die zweite gerade
Flihrung an dem horizontalen Trager unabhangig
voneinander verschiebbar sind, wobei sowohl der
Trager (33) als auch die Reinigungsvorrichtung (63)
um eine aufwarts gerichtete Achse von einer Position
aulRerhalb des Melkstandes in eine Position unter-
halb des Tieres schwenkbar sind.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dal® die Schwenkrichtung des Tragers
(33) aus der Ruhelage entgegengesetzt zu der
Schwenkrichtung der Reinigungsvorrichtung (63) aus
der Ruhelage ist.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dal der Trager (33) und die Reini-
gungsvorrichtung (63) aus ihren jeweiligen Ruhela-
gen auf kreisférmigen Bahnen zwischen einem Vor-
derbein und einem Hinterbein hindurchzubewegen
sind, wobei der erste Teil der Bahnen jeweils in ent-
gegengesetzter Richtung verlauft.

4. Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch
gekennzeichnet, da® der Melkroboter (5) in der Ru-
helage derart angeordnet ist, dal® der Trager (33) le-
diglich durch Ausfiihren einer Schwenkbewegung
unter das Euter des Tieres zu bewegen ist, wahrend
die Reinigungsvorrichtung (63) in der Ruhelage der-
art angeordnet ist, dal} die Reinigungselemente (64)
durch Ausfuhren einer Schwenkbewegung mit an-
schliefender Translation in Langsrichtung der Melk-
box unter das Euter des Tieres zu bewegen sind.

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dall die
Schwenkbewegung des Tragers (33) und der Reini-
gungsvorrichtung (63) Uber einen Winkel von etwa
180° erfolgt.

6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, da} der Mel-
kroboter (5) und die Reinigungsvorrichtung (63) in
unterschiedlicher HOhe schwenkbar angeordnet
sind.

7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dal der Mel-
kroboter (5) und die Reinigungsvorrichtung (63)
langs einer Flhrung zu verschieben sind, die Teil des
Rahmens des Melkstandes ist.

8. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dal der Mel-
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kroboter (5) zwei horizontale Flihrungen (22, 31) auf-
weist, die etwa rechtwinklig zueinander angeordnet
sind, und durch die der Trager (33) in der Weise unter
das Euter eines zu melkenden Tieres zu verlagern ist,
dafd die Zitzenbecher (6) an die Zitzen anzuschlieRen
sind.

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dal} die Verlagerung des Tragers (33)
mittels der Fuhrungen (22, 31) durch Gewindespin-
deln (24, 48) gesteuert ist.

10. Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch
gekennzeichnet, da® der Zitzenbecher (6) pneuma-
tisch oder hydraulisch relativ zu dem Trager (33) ein-
zeln aufwarts zu bewegen ist, wobei die pneumati-
schen oder hydraulischen Zylinder wahrend des Mel-
kens druckentlastet werden.

Es folgen 4 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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