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Inrichting voor het automatisch melken van dieren.

@ Een inrichting voor het automatisch melken van
dieren is voorzien van een melkrobot met een
robotarm, die geschikt is voor het dragen van
melkbekers. De robotarm is voorzien van
reinigingselementen voor de melkbekers. Deze
reinigingselementen worden gevormd door spoel-
koppen waarop elk van de melkbekers aansluit-
baar is. Wanneer de melkbekers zijn aangesloten
op de reinigingselementen, maken zij deel uit van
een spoelleidingsysteem, waarbij via de reinigings-
elementen een spoelvloeistof via de op de melk-
bekers aangesloten melksiangen en een verder in
het melkleidingsysteem opgenomen kraan wordt
afgevoerd.

De inhoud van dit octrooi komt overeen met de oorspronkelijk ingediende beschrijving met conclusie(s) en
eventuele tekeningen.
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INRICHTING VOOR HET AUTOMATISCH MELKEN VAN DIEREN

De onderhavige uitvinding heeft betrekking op een
inrichting voor het automatisch melken van dieren, =zoals
koeien, voorzien van een melkrobot met een robotarm die
geschikt is voor het dragen van melkbekers. Een dergelijke
inrichting is veelal voorzien van een spoelleidingsysteem
voor de melkbekers en eventueel de daarop aangesloten melk-
slangen. Het spoelleidingsysteem omvat reinigingselementen in
de vorm van spoelkoppen die vast in de inrichting 2zijn
opgesteld en waar naar toe de melkbekers moeten worden
bewogen en worden aangesloten. Een dergelijke beweging van de
robotarm met de melkbekers neemt relatief veel tijd in
beslag. Om dit nadeel althans in vergaande mate te beperken
heeft de inrichting, zoals deze in de aanhef is omschreven,
overeenkomstig de uitvinding het kenmerk, dat de robotarm is
voorzien van reinigingselementen voor de melkbekers. Deze
reinigingselementen zijn bij voorkeur in de robotarm zelf
aangebracht en worden gevormd door spoelkoppen waarop elk van
de melkbekers aansluitbaar is. In een eerste uitvoeringsvorm
zijn de melkbekers in de ruststand van de melkrobot aangeslo-
ten op de reinigingselementen. Dit betekent dat, zodra een
melking heeft plaatsgevonden en de melkbekers van de spenen
van het gemolken dier zijn gekoppeld, de melkbekers direct in
een zodanige positie op de robotarm worden teruggezet dat zij
2ijn aangesloten op de reinigingselementen. In een andere
uitvoeringsvorm is het mogelijk om de melkbekers zodanig op
de robotarm te plaatsen dat deze vanuit de ruststand van de
melkrobot op de reinigingselementen aansluitbaar 2ijn. 1In
deze situatie kunnen de melkbekers vanuit de ruststand hetzij
direct worden aangesloten op de spenen van een te melken dier
ofwel direct worden aangesloten op de reinigingselementen.
Wanneer de melkbekers zijn aangesloten op de reinigingsele-
menten maken zij deel uit van een spoelleidingsysteen,
waarbij via de reinigingselementen een spoelvloeistof in de
melkbekers wordt gebracht, welke spoelvloeistof via de op de
melkbekers aangesloten melkslangen en een verder in het
melkleidingsysteem opgenomen kraan wordt afgevoerd. Het
aansluiten van de melkbekers op de spoelkoppen en de toe- en
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afvoer van spoelvloeistof vindt plaats onder besturing van
een computer.

Voor het aansluiten van de melkbekers aan de spenen
van een te melken dier dient een detector aanwezig te zijn
welke bij voorkeur op de robotarm is aangebracht voor het
bepalen van de positie van de spenen van een te melken dier.
Deze detector kan zijn aangebracht op een ondersteuningsele-
ment aan de onderzijde waarvan de reinigingselementen 2zijn
aangebracht. Alhoewel het bekend is om als detector een
laserdetector toe te passen waarbij met de laserstraal een
aftastbeweging in een horizontaal vlak wordt gemaakt, is het
mogelijk op de robotarm twee vast onder een verschillende
hoek opgestelde camera’s te plaatsen. Uiteraard is het ook
mogelijk om in plaats van twee onder een verschillende hoek
opgestelde camera’s een zwenkbare camera aan te brengen of
een vast opgestelde camera waarbij een beeld van een te
detecteren deel van een te melken dier vanuit een verschil-
lende gezichtshoek via twee onderling onder een hoek opge-
stelde, reflecterende elementen, zoals spiegels, door de
camera kan worden waargenomen.

Volgens een verder facet van de uitvinding kan de
inrichting zijn voorzien van een melkmeter die vast 1is
verbonden met de robotarm. Door deze maatregel kunnen de vier
melkslangen van de melkbekers naar de melkmeter relatief kort
worden uitgevoerd. De uitvinding heeft dan ook tevens betrek-
king op een inrichting voor het automatisch melken van
dieren, =zoals Kkoeien, voorzien van een melkrobot met een
robotarm die geschikt is voor het dragen van melkbekers en
van een melkmeter, welke inrichting dan het kenmerk heeft dat
de melkmeter vast is verbonden met de robotarm. In de inrich-
ting kan voorts een melkbuffervat aanwezig zijn dat vast is
verbonden met de robotarm, terwijl in de melkleiding tussen
een melkbeker en het melkbuffervat een doorstroommelkmeter
aanwezig is, welke vast is verbonden met de robotarm.

De uitvinding zal nu nader worden toegelicht aan de
hand van de navolgende figuren, waarvan:

Figuur 1 een melkrobot met een robotarm laat zien,
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waarin de constructie overeenkomstig de uitvinding is toege-
past;

Figuur 2 een zijaanzicht van deze melkrobot laat
zien;

Figuur 3 een ander type melkrobot met een robotarm
laat zien, waarin de constructie overeenkomstig de uitvinding
is toegepast;

Figuur 4 een doorsnede in zijaanzicht toont van de
constructie overeenkomstig de uitvinding in de ruststand;

Figuren 5 - 8 de diverse posities laten zien van
een behuizing en melkbeker, die deze innemen tijdens het
aansluiten en melken, terwijl in

Figuur 9 een diagram is afgebeeld om de werking van
een door één of meer camera’s gevormde detector voor het
bepalen van de positie van de spenen te illustreren.

In de figuren zijn gelijke delen met dezelfde
verwijzingscijfers aangegeven.

De in de figuren 1 en 2 weergegeven melkplaats 1 is
op de gebruikelijke wijze omgeven door een hekwerk 2 en
voorzien van een ingangs- en een uitgangsdeur, welke overi-
gens niet in de figuren zijn afgebeeld. Op en in de onmiddel-
lijke nabijheid van de melkplaats is een automatische melkma-
chine aanwezig, welke, buiten de gebruikelijke melkappara-
tuur, is voorzien van een melkrobot voor het automatisch
aankoppelen van melkbekers aan de spenen van een op de
melkplaats aanwezig te melken dier, het automatisch melken
van dat dier en het automatisch afnemen van de melkbekers van
de spenen. De melkrobot omvat een in de lengterichting van de
melkplaats 1 verplaatsbare robotarmconstructie 3. Deze
robotarmconstructie is voorzien van een afsteuneenheid 4,
welke verplaatsbaar is langs rails 5 en 6. In de weergegeven
uitvoeringsvorm is de rail 5 buisvormig en midden boven de
melkplaats 1 in de lengterichting daarvan aangebracht met
behulp van aan het hekwerk 2 bevestigde steunen 7. De rail 6
is ongeveer op halve hoogte van de melkplaats aan de langs-
zijde van het hekwerk 2 aangebracht en wel aan die zijde waar
zich de robotarmconstructie bevindt. Deze rail 6 wordt
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gevormd door een hoekprofiel waarvan het aanligvlak waarover
de afsteuneenheid 4 verplaatst kan worden onder een hoek van
ongeveer 45° schuin, buitenwaarts ten opzichte van de melk-
plaats 1 omlaag is gelegen. De afsteuneenheid 4 is zowel aan
de bovenzijde als aan de onderzijde voorzien van rollen 8 en
9. Deze rollen 8 en 9 zijn loodrecht op elkaar en onder een
hoek van ongeveer 45° ten opzichte van een verticaal vlak in
de lengterichting van de melkplaats aan de afsteuneenheid 4
bevestigd en wel =zodanig dat de afsteuneenheid 4 met de
rollen 8 afsteunt op de rail 5 en met de rollen 9 op de rail
6. Om te voorkomen dat de afsteuneenheid 4 van de rails 5 en
6 kan worden gestoten, =zijn vergrendelmiddelen aanwezig,
bijvoorbeeld in de vorm van een randstuk 10 aan de rail 6 of
in de vorm van additionele, eveneens aan de afsteuneenheid 4
bevestigde rollen (niet weergegeven) diametraal tegenover de
rollen 8 ten opzichte van de rail 5, waarbij derhalve de rail
5 tussen de rollen doorloopt. De afsteuneenheid 4 kan langs
de rails 5 en 6 verplaatst worden door middel van een motor
11.

De robotarmconstructie is voorts voorzien van een
zijdelings zwenkbaar deel 12, dat een 2zich 1in hoofdzaak
omlaag uitstrekkende drager 13 en een hieraan bevestigde
robotarm 14 omvat. Het =zijdelings zwenkbare deel 12 en
derhalve ook de robotarm 14 zijn 2zwenkbaar rond een in
hoofdzaak horizontale zwenkas 15, welke is gelegen aan of
nabij de bovenzijde in de lengterichting van de melkplaats.
De zwenkas 15 en de hartlijn van de rail 5 bevinden zich in
een in hoofdzaak verticaal vlak.

De zijdelingse zwenkbaarheid van het deel 12 wordt
gerealiseerd met behulp van een bedieningscilinder 16 welke
tussen dit zwenkbare deel 12 en de afsteuneenheid 4 is
aangebracht. Zoals reeds vermeld, omvat het zijdelings
zwenkbare deel 12 de drager 13 en de robotarm 14. De robotarm
14 is in hoogterichting verplaatsbaar verbonden met de drager
13 door middel van een bedieningscilinder 17. Parallel aan
deze bedieningscilinder 17 zijn één of meer geleidingsstangen
18 aanwezig om verdraaiing van de robotarm 14 om een as in de
lengterichting van de bedieningscilinder 17 ten opzichte van
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de drager 13 tegen te gaan.

De robotarm 14 omvat een in de richting van de
melkplaats schuin omlaag verlopend deel 19 en een horizontaal
verlopend deel 20. Dit laatste deel 20 dat als drager voor de
melkbekers 21 kan dienen, zal in het hierna volgende uitvoe-
rig worden beschreven. Op dit deel 20 is overigens ook een
detector 22 voor het bepalen van de positie van de spenen
aangebracht.

Opdat een dier de melkplaats 1 kan betreden zonder
de melkrobot te beschadigen, is het zijdelings zwenkbare deel
12 van de robotarmconstructie zover in buitenwaartse richting
zwenkbaar dat de robotarm 14 vrijwel geheel buiten de melk-
plaats 1 1is gelegen. Wanneer een dier op de melkplaats
aanwezig is en de melkbekers 21 moeten worden aangesloten,
dient de robotarmconstructie 3 met behulp van de motor 11
eerst zodanig in de lengterichting van de melkplaats te
worden verplaatst, en wel in een stand waarin de robotarm 14
geheel of vrijwel geheel buiten de melkplaats is gezwenkt,
dat met behulp van de bedieningscilinder 16 de robotarm 14
onder het dier kan worden gezwenkt in een positie waarin de
detector 22 de positie van de spenen kan bepalen. Door
vervolgens de motor 11 en de bedieningscilinders 15 en 17 te
besturen, kunnen de melkbekers 21 op de spenen worden aange-
sloten. Bij het op de juiste wijze positioneren van een
melkbeker om deze te kunnen aansluiten op een desbetreffende
speen kan de zwenkbaarheid van de robotarm 14 rond de zwenkas
15 van groot voordeel zijn wanneer de spenen van het dier
enigszins naar buiten zijn gericht; een situatie die zich met
name voordoet wanneer relatief veel tijd sinds de vorige
melkbeurt is verstreken.

Figuur 3 toont de melkplaats 1 met het hekwerk 2 en
een type robotarmconstructie 23, die verschilt van die in de
figuren 1 en 2. De robotarmconstructie 23 is ook hier in de
lengterichting van de melkplaats motorisch beweegbaar over
een rail 24 onder gebruikmaking van rollen 25. De robotarm-
constructie 23 1is voorzien van een, door middel van een
parallellogramconstructie en een bedieningscilinder in
hoogterichting verstelbare drager, welke onder tussenkomst
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van een draagframe over de genoemde rail 24 beweegbaar is.
Aan de onderzijde is aan deze drager een robotarm 26 beves-
tigd met een in een horizontaal vlak zwenkbaar deel 20. Met
behulp van bedieningscilinders 27 en 28 is dit zwenkbare deel
20 vanuit een positie buiten het hekwerk 2 zwenkbaar onder de
uier van een te melken dier. De robotarmconstructie in figuur
3 is reeds uitvoerig beschreven in EP-A-0 519 544; de be-
schrijving daarvan wordt geacht deel uit te maken van de
onderhavige figuurbeschrijving. Het horizontaal verlopende
deel 20 van de robotarm is in de figuren 1 - 3 gelijk en zal
nu beschreven worden aan de hand van de figuren 4 - 8.

Het horizontaal verlopende robotarmdeel 20 omvat
een ondersteuningselement 29. Dit ondersteuningselement bezit
ten minste een bovenzijde 30 en een achterzijde 31. Ten
behoeve van inbouw in de robotarm van de figuren 1 en 2 is
het ondersteuningselement voorts voorzien van een zijplaat,
waarbij de zijplaat door bouten 32 (figuur 1) is vastgezet
aan het omlaag verlopende robotarmdeel 19. Ten behoeve van
inbouw in de robotarm van figuur 3 is het ondersteuningsele-
ment voorzien van een tweetal lippen 33, waardoorheen een
verticale draaiingsas 34 (figuur 3) kan worden gestoken, met
behulp van welke draaiingsas het horizontaal verlopende
robotarmdeel 20 onder besturing van de bedieningscilinder 28
beweegbaar is in een horizontaal vlak onder de uier van een
te melken dier.

Wanneer de melkbekers 21 in de ruststand verkeren,
is het gunstig wanneer zij zijn aangesloten op een spoellei-
dingsysteem of vanuit deze rustpositie snel op een dergelijk
spoelleidingsysteem kunnen worden aangesloten. Hiertoe zijn
in het onderhavige uitvoeringsvoorbeeld onder de bovenzijde
30 van het ondersteuningselement 29 reinigingselementen 37 in
de vorm van spoelkoppen aangebracht. In de figuur 4 afgebeel-
de ruststand zijn de melkbekers 21 op deze spoelkoppen 37
aangesloten en maken dan deel uit van een spoelleidingsys-
teem, waarbij een spoelvloeistof via leidingen 38 en de
spoelkoppen 37 door de melkbekers 21 kan worden geleid en via
op de melkbekers 21 aangesloten melkslangen 39 kan worden
afgevoerd. Alhoewel dit niet in de figuren =zichtbaar is,
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lopen de leidingen 38 voor een deel door de robotarm heen en
zijn zij aangesloten op een gemeenschappelijke spoelvloei-
stoftoevoerleiding die in verbinding staat met een spoel-
vloceistofreservoir.

Voor elke melkbeker 21 is een behuizing 35 aanwe-
zig. Elke behuizing is afzonderlijk scharnierbaar verbonden,
draaibaar om een scharnieras 36, met het ondersteuningsele-
ment 29 en bestaat uit twee platen waartussen een melkbeker
21 beweegbaar is aangebracht. Elke behuizing 35 is voorzien
van een eerste bedieningscilinder 40, welke enerzijds, draai-
baar om een scharnieras 41, is verbonden met een of beide
platen van de behuizing 35 en anderzijds, draaibaar om een
scharnieras 42, is verbonden met een draagschoen 43 voor een
melkbeker 21. De draagschoen 43 is voorts, draaibaar om een
scharnieras 44, verbonden met de behuizing 35. In de behui-
zing 35 is een tweede bedieningscilinder 45 aanwezig, welke
met het ene uiteinde, draaibaar om een scharnieras 46, is
verbonden met het ondersteuningselement 29, en met het andere
uiteinde, draaibaar om een scharnieras 47, verbonden met een
of beide platen van de behuizing 35. In de in figuur 4
aangegeven configuratie is de bedieningscilinder 45 gedeelte-
lijk ingetrokken, waardoor de behuizing 35 zijn laagste stand
heeft ingenomen en de draagschoen 43 een zodanige stand dat
de door deze gedragen melkbeker schuin naar achteren gericht
door de draagschoen 43 wordt ondersteund. In deze stand, de
ruststand, is de open bovenzijde van de melkbeker 21 aange-
sloten op een desbetreffende spoelkop 37. Wanneer de bedie-
ningscilinder 45 verder wordt ingetrokken, wordt de desbe-
treffende behuizing 35, draaiend om de as 36, omlaag bewogen,
waarbij de melkbekers 21 worden afgekoppeld van de desbetref-
fende spoelkop 37. De dan bereikte stand van de behuizing en
melkbeker is weergegeven in figuur 5. Vervolgens wordt de
bedieningscilinder 40 bekrachtigd, waarbij de draagschoen 43
met de melkbeker 21 om de as 44 wordt verdraaid, totdat deze
vastloopt tegen een aanslag 48 op de behuizing 35. De door de
draagschoen 43 gedragen melkbeker 21 wordt daarbij in de
werkstand gebracht, dat wil zeggen de stand waarin de open
bovenzijde van de melkbeker niet langer is afgeschermd.
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Vanuit deze stand, welke is weergegeven in figuur 6, kan de
melkbeker 21 opwaarts worden bewogen. Een dergelijke opwaart-
se beweging wordt gerealiseerd door de bedieningscilinder 45
uit te schuiven en wel verder dan is aangegeven in figuur 4,
waardoor de behuizing 35, draaiend om de scharnieras 26,
opwaarts wordt geduwd. Deze situatie is afgebeeld in figuur
7. Wanneer na deze opwaartse beweging de melkbeker 21 is
aangesloten op een desbetreffende speen, kan de behuizing 35
omlaag worden gebracht, hetgeen wordt gerealiseerd door de
bedieningscilinder 45 in de andere richting te bekrachtigen
en derhalve in te trekken, in het bijzonder tot de in figuur
5 aangegeven stand (zie figuur 8). Alhoewel de door het
vacuiim in de melkbeker met de speen verbonden blijvende
melkbeker 21 daarbij vrijkomt van de draagschoen 43, blijft
een verbinding tussen de melkbeker 21 en de behuizing bestaan
met behulp van een flexibel element, zoals een koord, kabel
of snoer 49. Dit flexibel element 49 loopt vanaf de onderzij-
de van een melkbeker 21, door een draagschoen 43 en onder een
rol 50, onderin de behuizing 35 tussen de beide zijplaten
daarvan, naar een derde bedieningscilinder 51. Tijdens het
omlaag zwenken van de behuizing dient deze bedieningscilinder
51 te zijn vrijgegeven, zodat het flexibel element, met
behulp waarvan daarvoor de melkbeker 21 tegen de draagschoen
43 wordt getrokken, het vrijkomen van de melkbeker van de
spoelkop en daarna van de draagschoen niet hindert. Om de
bedieningscilinder 51 niet nodeloos lang te laten zijn, wordt
het flexibel element 49 over een geleidingselement 52 aan het
uiteinde van de cilinderstang 53 geleid en vervolgens vastge-
zet op het cilinderhuis 54. In figuur 8 is de stand van de
bedieningscilinder 51 aangegeven nadat de behuizing 35 ten
opzichte van het ondersteuningselement 29 omlaag is gebracht
en de melkbeker 21 vrij is van de robotarm 14. Nadat de
melkstroom uit het desbetreffende uierkwartier is opgehouden
of vrijwel is opgehouden, dient de melkbeker te worden
afgekoppeld van de desbetreffende speen. Wanneer het vacuim
in de melkbeker wordt weggenomen en de bedieningscilinder 51
wordt bekrachtigd, wordt de afvallende melkbeker direct tegen
de draagschoen 43 getrokken en wordt de in figuur 6 weergege-
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ven stand bereikt. Door vervolgens weer de bedieningscilinder
40 te bekrachtigen, kan de melkbeker weer van de werkstand in
de stand worden gebracht waarin de open bovenzijde van de
melkbeker onder de desbetreffende spoelkop 37 is gebracht.
Door daarna de bedieningscilinder 45 weer gedeeltelijk uit te
schuiven, kan de melkbeker 21 weer op de desbetreffende
spoelkop 37 worden aangesloten en is de in figuur 4 afgebeel-
de ruststand weer bereikt. In figuur 4 is voorts aangegeven
hoe de op een melkbeker 21 aangesloten melkslang 39 door de
behuizing 35 loopt. Vanaf het aansluitpunt op de melkbeker 21
loopt deze melkslang boven de bedieningscilinder 51 en
vervolgens hier achterlangs naar beneden naar een aansluit-
punt op het aansluitblok 55. De op dit aansluitblok aangeslo-
ten verdere melkleidingen zijn niet in de figuren aangegeven.
De relatief grote lus in de melkslang maakt het mogelijk dat
de robotarm voldoende ver van een aangesloten melkbeker kan
worden verplaatst.

Wanneer bij het terugtrekken van een melkbeker naar
de robotarm de bedieningscilinder 51 wordt uitgeschoven, dan
wordt de melkslang 39 tegelijkertijd door het geleidingsele-
ment 52 naar boven en naar achteren verplaatst, =zodat de
melkslang steeds in een gecontroleerde stand verkeert en geen
knikken hierin kunnen ontstaan.

Wanneer de in figuur 5 weergegeven stand als
ruststand word beschouwd, kan op dezelfde wijze als aangege-
ven in de figuren 6 - 8 en zoals hiervoor is beschreven een
melkbeker worden aangesloten op een speen en na het melken
worden afgekoppeld en terug worden gebracht in de in figuur 5
weergegeven stand. Vanuit deze ruststand kan dan, wanneer dit
gewenst is, de melkbeker met behulp van de bedieningscilinder
45 op de desbetreffende spoelkop 37 worden aangesloten, zoals
is weergegeven in figuur 4, en na het reinigen van de melkbe-
ker en de daarop aangesloten melkleiding weer terug worden
gebracht in de in figuur 5 weergegeven ruststand.

Om een melkbeker via een opwaartse zwenkbeweging op
een desbetreffende speen te kunnen aansluiten, dient de
positie van de speen ten opzichte van de robotarm bekend te
zijn. Hiervoor is de detector 22 aanwezig. De detector 22 is
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aan de bovenzijde aan de voorkant voorzien van een uitsteken-
de plaat om te voorkomen dat de speen van een te melken dier
met de eigenlijke detector in aanraking komt en deze bevuilt.
Alhoewel voor de detector een draaiende of zwenkbare laserde-
tector kan worden gebruikt, wordt de voorkeur gegeven aan een
zwenkbare camera of aan twee, onder een verschillende hoek,
vast opgestelde camera’s of aan één vast opgestelde camera,
waarin onder tussenkomst van twee, onder een kleine hoek ten
opzichte van elkaar opgestelde, reflecterende elementen,
zoals spiegels, twee ten opzichte van elkaar verschoven
beelden worden verkregen. Om de detector het volle etmaal te
kunnen gebruiken, dus ook als het donker is op de melkplaats,
is het gunstig deze camera’s uit te voeren als infraroodcame-
ra. Bij gebruik van dergelijke camera’s worden door middel
van beeldanalyse de contouren van een speen vastgesteld ten
opzichte van een bepaald referentiepunt R, bijvoorbeeld het
midden van het door een camera bestreken beeld. Bevindt een
speen zich bijvoorbeeld op een afstand a rechts van de
verticale middellijn door genoemd referentiepunt R en na
zwenking van de camera over een hoek ¢ op een afstand b links
van deze verticale middellijn, dan geldt voor de afstand r
van de speen ten opzichte van de camera, dat r=(a+b)/¢
(figuur 9). De hoekpositie B van de speen ten opzichte van de
stand van de camera in een horizontaal vlak, kan bijvoorbeeld
bepaald worden uit de relatie a=B.r door daarin bovenstaande
waarde voor r te substitueren: B=a@/(a+b). Doordat de hoogte
h waarop de robotarm zich bevindt bij de positiebepaling van
de speen, bekend kan zijn uit de stand van de bedieningsci-
linder 17, kan de positie van een speen, uitgedrukt in
cilindercodrdinaten (r, B, h), permanent worden bijgehouden.
De twee ten opzichte van elkaar verschoven beelden kunnen,
zoals gezegd, ook worden verkregen door twee onder een
geringe hoek opgestelde camera’s of door één vast opgestelde
camera onder tussenkomst van twee onder een geringe hoek
opgestelde spiegels.

In figuur 1 is voorts nog een melkglas 56 afge-
beeld. In de gangbare melkinstallaties is een dergelijk als
melkmeter fungerend melkbuffervat, zoals een melkglas, vast
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opgesteld. Het kan echter gunstig zijn het melkbuffervat vast
met de robotarm 14 te verbinden. Hierdoor wordt het voordeel
verkregen dat vier relatief korte melkslangen van de melkbe-
kers naar het melkbuffervat nodig zijn. Vanaf het melkbuffer-
vat loopt één verdere melkleiding naar de melktank. In plaats
van een melkbuffervat als melkmeter te laten fungeren, kunnen
in de melkleidingen tussen de melkbekers en het melkbuffervat
zogenaamde doorstroommelkmeters worden aangebracht. Deze
kunnen van het type zijn zoals beschreven in NL-A-1002600,
waarvan de tekst hierin geacht wordt te zijn opgenomen. Het
melkbuffervat 56 fungeert dan slechts als opvangelement. Eén
van deze doorstroommelkmeters 57 is in figuur 1 met onderbro-
ken lijnen aangegeven. Elk van deze doorstroommelkmeters
staat, via het aansluitblok 55, in verbinding met een desbe-
treffende melkleiding 39.
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CONCLUSIES

1. Inrichting voor het automatisch melken van dieren,
zoals koeien, voorzien van een melkrobot met een robotarm,
die geschikt is voor het dragen van melkbekers, met het
kenmerk, dat de robotarm is voorzien van reinigingselementen
voor de melkbekers.

2. Inrichting volgens conclusie 1, met het kenmerk,
dat de reinigingselementen in de robotarm zijn aangebracht.
3. Inrichting volgens conclusie 1 of 2, met het
kenmerk, dat in de ruststand van de melkrobot de melkbekers
zijn aangesloten op de reinigingselementen.

4. Inrichting volgens conclusie 1 of 2, met het
kenmerk, dat de melkbekers vanuit de ruststand van de melkro-
bot op de reinigingselementen aansluitbaar zijn.

5. Inrichting volgens een der voorgaande conclusies,
met het kenmerk, dat de reinigingselementen worden gevormd
door spoelkoppen en elk van de melkbekers aansluitbaar is op
een van deze spoelkoppen.

6. Inrichting volgens een der voorgaande conclusies,
met het kenmerk, dat wanneer de melkbekers zijn aangesloten
op de reinigingselementen, zij deel uitmaken van een spoel-
leidingsysteem, waarbij via de reinigingselementen een spoel-
vloeistof in de melkbekers wordt gebracht, welke spoelvloei-
stof via de op de melkbekers aangesloten melkslangen en een
verder in het melkleidingsysteem opgenomen kraan wordt
afgevoerd.

7. Inrichting volgens conclusie 6, met het kenmerk,
dat het aansluiten van de melkbekers op de spoelkoppen en de
toe- en afvoer van spoelvloeistof plaatsvindt onder besturing
van een computer.

8. Inrichting volgens een der voorgaande conclusies,
met het kenmerk, dat op de robotarm een detector is aange-
bracht voor het bepalen van de positie van de spenen van een
te melken dier.

9. Inrichting volgens conclusie 8, met het kenmerk,
dat de detector is aangebracht op een ondersteuningselement,
aan de onderzijde waarvan de reinigingselementen zijn aange-
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bracht.

10. Inrichting volgens conclusie 8 of 9, met het
kenmerk, dat de detector twee vast, doch onder een verschil-
lende hoek opgestelde camera’s omvat.

11. Inrichting volgens conclusie 8 of 9, met het
kenmerk, dat de detector een zwenkbare camera omvat.

12. Inrichting volgens conclusie 8 of 9, met het
kenmerk, dat de detector één vast opgestelde camera omvat en
een beeld van een te detecteren deel van een te melken dier
vanuit een verschillende gezichtshoek via twee onderling
onder een hoek opgestelde reflecterende elementen, =zoals
spiegels, door de camera kan worden waargenomen.

13. Inrichting volgens conclusie 8 of 9, met het
kenmerk, dat de detector ten minste één infraroodcamera
omvat.

14. Inrichting volgens een der voorgaande conclusies,
met het kenmerk, dat een melkmeter aanwezig is die vast is
verbonden met de robotarm.

15. Inrichting voor het automatisch melken van dieren,
zoals koeien, voorzien van een melkrobot met een robotarm,
die geschikt is voor het dragen van melkbekers, en van een
melkmeter, met het kenmerk, dat de melkmeter vast is verbon-
den met de robotarm.

16. Inrichting volgens conclusie 14 of 15, met het
kenmerk, dat een melkbuffervat aanwezig 1is dat vast is
verbonden met de robotarm en in de melkleiding tussen een
melkbeker en het melkbuffervat een doorstroommelkmeter
aanwezig is, welke vast is verbonden met de robotarm.
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