Animal welfare, etologia és tartastechnologia

- .

http://www.dninialweliare.szie.hu

Animal welfare, ethology and housing systems

Volume 13 Issue 2

Godollé
2017



Kovacs / AWETH Vol 13.2. (2017) 86

DIGITALIS TECHNIKAI ESZKOZOK ALKALMAZASI LEHETOSEGEI
AZ ALLATTENYESZTESBEN

Kovacs Imre

Szent Istvan Egyetem, Gépészmérndki Kar, 2100 Godolld Pater K. u.1.
kovacs.imre@gek.szie.hu

Received — Erkezett: 14. 11. 2017.
Accepted — Elfogadva: 02.07. 2018.

Osszefoglalas

Az informatika és vele Osszefiiggésben a digitalizacid térnyerése vilagjelenség. Ennek latvanyos
megjelenését mutatjak az ipari fejlesztésekben ma mar kulcs-szereppel bird Ipar 4.0 koncepcio
elemei. Az Ipar 4.0 célkitiizése, hogy rugalmasabbd, hatékonyabba és termékkozpontiuva tegye a
termelési folyamatokat. Ez a folyamatos fejlesztési torekvés fedezhet6 fel a mezdgazdasagi termék-
eloallitasi folyamatokban, azon beliil is az allattenyésztési technologidk egyes elemeiben. Az Ipar
bir az IT és a digitalis eszkozok kimerithetetlen tarhaza. A koncepcio hajtomotorja a gazdasag és a
tarsadalom egyre gyorsuld digitalizalédasa. Dolgozatomban — szekunder kutatdsként - az
allattenyésztésben alkalmazhat6 digitalizalt megoldasok fobb jellemzoivel és azok alkalmazasi
koriilményeivel foglalkozom. Az allattenyésztési dgazatok koziil kiemelt hangsulyt fektetek a
szarvasmarha-tenyésztés szamara kifejlesztett digitalis technikai eszkozokre.

Kulcsszavak: Ipar 4.0, digitalis eszkdzok, smart farming, robot-technika, mez6gazdasag 4.0.

Digital Opportunities for the Technical Implements in Livestock Production
Abstract

We stand on the brink of a new revolution that will fundamentally change the way we live and
work. The complexity and the transformation of this technological revolution will be unlike
anything humankind has experienced before. The term “Industry 4.0 stands for the fourth industrial
revolution. It is characterized by a fusion of technologies that is blurring the lines between the
physical, digital and biological spheres. Industry 4.0 introduces what has been called the “Smart
factory, in which cyber-physical systems monitor the physical processes of the factory and make
decentralized decisions.

These deep changes also influence the way companies and farmers produce their food and radically
changes precision agriculture or smart farming. Agriculture differs from industry in several aspects
but smart technologies can also be used in agricultural production. Precision Livestock Farming
(PLF) systems offer solutions to all of livestock technology. These systems there are for examples
precision feeding systems, precision milking robot and stable and farm management systems.
Keywords: Industry 4.0, digital implements, smart farming, robotics, Agriculture 4.0.
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Bevezetés

Az ,iparszerli mezdgazdasagi termelés” ma mar nem Ujszert fogalom. A technologia alapu
mezogazdasagi termék-eldallitas az 1950-es évek végén nyert prioritast azokban az orszagokban,
ahol az ipari fejlettség kellden magas volt. A mezdgazdasagi termelés és ezen belil is az
allattenyésztésben felhasznalt er6forrasok koziil kiemelt jelentésége van a kiilonb6z6 gépeknek és
berendezéseknek, valamint az ezeket mikodtetd tudasnak. A mezdgazdasagi gépesités
korszakvaltas elott all. Az ipari innovacidos megolddsok, a termelésben hasznalt inf6-
kommunikécios eszk6zok sorra jelennek meg az allattenyésztés gépesitésében. Szakirodalmak
trendjeit. Tanulmanyomban — szekunder kutatdsi — eredményként csak néhany az
allattenyésztésben alkalmazhaté informatikai, digitalis és robottechnikara alapuldé megoldasok
fobb jellemzo6it mutatom be. A teljesség igénye nélkiil az allattenyésztésen beliil kiemelt
jelentdséget tulajdonitok a szarvasmarhatartasban alkalmazhat6 eszk6zoknek.

A digitalizalt megoldasok harom f6 dsszetevije

Bar az ipar és a mezdgazdasag kozott jelentds eltérések vannak, bizonyara (ahogy a multban
is) a jovOben is lesznek olyan megoldasok, amelyek az ipari alkalmazédsok tapasztalatai alapjan
szivarognak 4t a mezégazdasagba és ezen belill is az allattenyésztésbe. Vélhetden nem robbanas-
szerlien, de az éllattenyésztésben is szamitani lehet arra, hogy a digitalizalt megolddsok nemcsak
sziget-szeriien, hanem rendszerbe szervezve is elterjednek. A digitalizalt informatikai megoldasok
segitségével az allattenyésztés teljes vertikuma (az istallotol az asztalig) attekinthet6bbé,
befolyasolhatobba valik. Ehhez nyudjthatnak segitséget a mar ma is ismert korszeri koncepciok,
illetve megoldasok, mint példaul a Big Data az Internet of Things (IoT) vagy a felhd alapu
szamitastechnika (Cloud Computing).

A Big Data intelligenciat visz a folyamatokba azzal, hogy a nagyszaml érzékeld
szenzoroktol j6vo informacidkat dsszegytijti, rendszerezi, trolja és sziikség esetén hozzaférhetove
teszi. A nagyméretli adathalmazok az egyén altal mar-mar kezelhetetlenek, azonban a Big Data
technologia lényege, hogy egy Omlesztett adathalmazbdol — kiilonféle matematikai, illetve
mesterséges intelligencia-modszerek segitségével — megprobal kordbban nem ismert
Osszefiiggéseket keresni. A Big Data megjelenése oda vezetett, hogy a digitalizacid segitségével
képesek vagyunk nagyon sok, kiilonbozdé forrasbol érkezé adatot feldolgozni és ezekbdl
kovetkeztetést levonni. A Big Data arra is hasznalhatd, hogy figyelmeztesse a termeldt, ha
valamilyen veszély kozeleg (Galantai, 2016).

Az Internet of Things (a dolgok internete) lényege az intelligens, egymassal onéalléan
kommunikélé berendezések altal hasznalt informacids csatornan folyd kétiranyt kommunikacio.
Egyfeldl: lehetové teszi az informacidk forras-szerinti beazonositasat, azaz azt, hogy meg tudjuk
allapitani, melyik informacié melyik eszkozrdl érkezik. Masfeldl: a beérkezd informaciok
kiértékelése utdn tavolrol is be tudunk avatkozni a kiillonféle folyamatokba. Az informéciok
forrasai, jellemzden szenzorok, halozatba vannak kotve, ezaltal képesek egymassal €s a kiilvilaggal
is kommunikalni. Az éllattenyésztésben a szenzorok szdmos teriileten keriilnek alkalmazasra az
allatok egyedi RFID azonositasan keresztiil a takarmanyozason 4t a tej paramétereinek rogzitéseéig
(Guillemin, 2009).

Ha a Big Data-t 6sszekotjiik az IoT-vel, akkor a termeldk azéltal, hogy nem csupan
becslésekre lesznek képesek, hanem tavolrol tudjak szemmel tartani folyamataikat és okosabb
megoldast tudnak adni a felmertiild problémakra.
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A big data fogalma utdn egyszerii a felhdalapu szolgaltatasok miikodésének megértése: az
adatokat, szoftvereket nem helyi adathordozon, hanem egy szolgaltatd eszkodzein, tigynevezett
felhében taroljak. A publikus vagy privat informacidkat internet segitségével igy tetszdleges
eszkozrodl el lehet érni. Példaul: az allattenyésztési agazatvezetd akar tavolrdl egy okos eszkoz
segitségével is nyomon tudja kovetni a takarmanyozas, fejés folyamatat (Husti és mtsai., 2017).
Szakirodalmi kutatasokra alapozva tovabbiakban néhany olyan megoldas keriil bemutatasra,
amelyek az eldzéek konkrét megjelenési formait illusztraljak. Ismeretes, hogy ezek a megoldasok
ma még zomében kisérleti stadiumban vannak, elképzelheté azonban, hogy néhany éven beliil napi
gyakorlatta valnak.

» A kapszula méretii kamera szerepe az idegentest feltérképezésében

A szarvasmarhatartds egyik legnagyobb probléméja az emésztérendszerbe keriilt idegen
testek okozta megbetegedések.

A gépesités negativ hatdsai kozott ki kell emelniink, hogy az altalunk hasznélatos erd- vagy

munkagépekrdl idonként alkatrészek valnak le, bekeriilvén a szarvasmarhak taplalékaba. Az eldbb
emlitett taplalkozasi folyamatban ezeket az alkatrészeket, fém kotoz6 anyagokat az allatok le is
nyelik. Megjegyezziik, hogy kb. 10-15 cm hosszu fém kotoz6 anyagot is képes lenyelni egy feln6tt
allat. Az emésztérendszerbe bejutott idegen test jobb esetben ,,bebabozddik™, rosszabb esetben a
bend6 falanak felhasitasaval szivburokgyulladast okoz, amely végso soron az allat elhullasahoz
vezethet. Nagy értéket képviseld tenyészallat esetén ez oridsi kart okoz mind idében, mind
pénzben.
A nanotechnolodgiai eredmények felhasznalasaval a Magnachip Semiconductor nevii dél-koreai
félvezetdgyartod vallalat olyan 0j fényérzékeld szenzort fejlesztett ki, amely akar tabletta méretti
digitalis kameraba is beépithetd. A Given Imaging altal kifejlesztett M2A lenyelhetd képalkotd
kapszuldjanak képe lathato az 1. dbran.

1. dbra: A Given Imaging altal kifejlesztett M2A lenyelheté képalkoté kapszulai

Fig. 1. The M2A Capsules by Given Imaging developed
(Forrds: www.givenimaging.com)

Az 10j szenzor, illetve a digitalis kamera segitségével megnyilik az ut, hogy megbizhat6 ¢€s
atfogd képet kapjanak az allatok emésztOrendszerének egészségiigyi allapotardl, kiilonds
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tekintettel a belekre és mas belsé szervekre. Az érzékeld legfeljebb nyolc oran at képes a
szervezetben mikodni és mivel masodpercenként két képet tud késziteni, ez 1d6 alatt akar 50 ezer
digitalis fotot is készit a tapcsatornarol, amiket azutdn vezeték nélkiili kapcsolattal tovabbit. A
képek elemzésével egyértelmiien megallapithatd az idegen testek elhelyezkedése, nagysaga. Ezek
az informaciok nagymértékben tamogatjak az esetleges sebészeti beavatkozasokat (Givenimaging,
2017).

A vizsgélat alkalméval a kapszulat le kell nyeletni az allattal, majd a kiilsd képrogzité-egységet
rogziteni kell. A kamera a lenyelés utan 72 oOraval, miutan az altala készitett képeket mar
tovabbitotta, a széklettel irtil. A kiilsd egységrol a letoltott képek értékelésre keriilnek és
elkezdédhet a diagnozis felallitdsa, utat adva a nagy értékli tenyészallatok életének
megmentéséhez.

» A takarmanykioszté robotok

Az istallok méretétdl, elrendezésétdl és a tehéndllomany nagysdgatdl fiiggden tobbféle
megoldassal lehet talalkozni a gyakorlatban. A kisebb (50-200-as) tehénallomany automatikus
takarmanyellatdsara alkalmas akkumulétorrol tizemeld, 6njar6d autondém takarméanykiosztd robotok
legelterjedtebb képviseldje a Lely Vector, amely a takarmanykonyhéaba automatikusan vételezi fel
a receptura szerinti takarmanykomponenseket, majd sajat maga Osszekeveri €s az etetd uton
végighaladva az allatok elé adagolja. Csonkakup alaku fliggéleges kupos csigds keverdvel
felszerelt tartalyanak térfogata 2 m3. A takarmany-elokészitSben 3D-s kameraval felszerelt
fels6palyas markold pozicionalva tolti a tartdlyba a silo- ¢és szalastakarmanyokat, az
abraktakarmany kiilsd tartdlybol programozottan csigdval érkezik a robot keverOtartalydba. A
kiosztas soran a robot utjat az istalloban elére programozott ultrahangszenzorok vezérlik (2. dbra).
A kiosztasra keriil takarményreceptura és a takarmany kiosztdsa eldre programozhat6 a roboton.

2. abra: A Lely Vektor munka kozben

Fig. 2. The Lely Vektor is working
(Forras: www.lely.com)
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A robot az etetési id6szakban kétszer jarja be az istallo etetdutjat, egyszer mikor a kiosztast
végzi, masodszor mikor visszarendezi az 4allatok 4altal eltart takarmanyt. Amennyiben tobb
laktacids csoportot kell takarmannyal ellatni, a kiosztott adagmennyiségek az etetéut hosszaban
differencidlhatok. Stand-by lizemben a robot a takarménykonyhan tartézkodik és automatikusan
tolti az akkumulatorait (Hajdu, 2014, 2015).

» A tragyaeltavolité robotok

Az elmult években egyre tobb gyarté (GEA, Lely, Fullwood, DeLaval, Hetwin, Schauer
stb.) kinalataban lehet talalkozni az istallok etetdutjait, ill. a tragyautakat takarité robotokkal. Ezek
az akkumuldtor meghajtasu, idére és utvonalra programozhaté autondm robotok forgd
sepriikoronggal, vagy gumiéli tololapppal, ill. gumilapos forgdtarcsaval felszerelve takaritjak fel
az etetdutat, az allatok elé visszarendezve az eltart takarmanyt. A tragyauton kozlekedve toljak ki
annak végéhez, vagy dolgozzak be a racspadozat nyilasaiba az allati tragyat vagy bélsarat (3. dbra).

3. dbra: Racspadozat tisztitasa DeLaval RS420-as robottal

Fig. 3. The cleaningof sltte floors b DeLvaI robot
(Forras: www.delaval.co.uk)

Mindezt elére programozottan, automatikusan, naponta tobbszor végzik. Akkumulatoraik
toltési kapacitasa 55 és 150 Ah kozott valtozik, ez 4—12 6ra lizemidodt tesz lehetdvé szamukra.
Amennyiben az akku kapacitasa és fesziiltsége csokken, automatikusan keresik fel a fixen telepitett
akkumulatortoltdjiiket és 4—8 ora kozotti 1d6 alatt feltoltik magukat és Gjra munkara képesek. A
robotok elektromos kerékmotorokkal meghajtott kerekeken mozognak és azokon keresztiil
korményozhatok. A forgd sepriivel és lapatos tragyaeltavolitoval szerelt valtozatokon a
forgorészeket kiilon elektromotorok miikodtetik. Az Gtvonalkovetésiikrdl ultrahangos érzékeldk,
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magneses transzponderek, ill. elektromos és mechanikus iitk6z6k gondoskodnak. Erzékelik az
eteté- vagy a tragyaut szegélyét, ill. az eléjiik keriilt akadalyokat és iranyt valtoztatnak.

A memoridjukban az utvonal, a bejarando utfeliilet paraméterei, az oda- és visszalt hossza,
a napi utvonalbejarés, ill. az akkutoltések gyakorisdga elére programozhaté. Mobiltelefonnal
tavfelligyelhetok és atprogramozhatok. Egyes robotok display-én a programozott paraméterek
nyomon kovethetdk és az esetleges hibak is kijelzésre keriilnek. Természetesen hiba esetén riaszto
funkcid is kérhet6é mobiltelefonon keresztiil. A robotok aktiv munkaszélessége 0,8 és 2,0 m kozott
valtozik, vannak tipusok, amelyeknél a munkaeszk6z cserélhetd. Egyes tipusok fémgyiijtd
magnessel is felszerelhetok, mig masokra moso-fertotlenitd tartaly és szordfej szerelhetd fel. Az
europai piacon elérhetd leggyakoribb istallo takaritérobotok és azok fobb jellemzdi az 1.
tablazatban talalhatok (Hajdu, 2014, 2015).

1. tablazat: Az istallitotakarito robotok legfontosabb jellemz6i

Gyarto GEA HERTWIN J.O.zZ LELY PRINZING SHAUER
SRONE STALLBOY JT-200 DISCOVERY PRIBOT- ENRO
CLEAN 100
i 2X12V/150 Ah 2X12V/115 Ah 2X12V/110 Ah 2X12V/55 Ah 2X12V/110 Ah 2X12V/55 Ah
Aramellatas dlom- 6lom- 6lom- Slom-akkumult olom- Slom-akkumul4t
akkumulator akkumulator akkumulator olom-akkumuiator akkumulator olom-akkumuiator
Munkaszélesség | 1,4/1,7/2,0 1,3 1,0-21 0,9 1,2 1,1
Integralt Kézzel,
Programozas Kézzel érint6képern | Bluetooth, Kézzel Kézzel PC
y6 SIM kartya
, . Ultrahang és | Magneshulla Passziv Ultrahang, Ultrahang, Ultrahang,
Utnonalkévetés , . ) P e sarokszenzoro
utszegély m litkoz6k | transzponder | vezetSkerék titkdzolap K
Programozhato B .
utvonalak 1 Tets_zets Tets_zets 16 10 20
szAma szerin szerin
Probalkozasi Tetszés
kisérlet akadaly Tobbszori int 3 3 6 3
esetén Szern
Bluetooth, - - o La
Hibaolvasis Nincs Keépernyd LAN-kabel, kaj izf;ssal ka (i(e)i}lssal kzcc:(s)llz(i:elll
SIM-Kartya P p P
Tomeg 400 kg 450 kg 460 kg 300 kg 380 kg 230 kg

(Forras: Hajdu, 2015.)

Kovetkeztetések és javaslatok

Az ipar digitalizacios fejlesztéseinek kdszonhetden sorra jelennek meg olyan megoldasok,
amelyek az ipari alkalmazasok tapasztalatai alapjan szivarognak 4t a mezdgazdasagba és ezen beliil
is az allattenyésztésbe. Vélhetéen nem robbanas-szerlien, de az allattenyésztésben is szamitani
lehet arra, hogy a digitalizalt megoldasok nemcsak sziget-szerien, hanem rendszerbe szervezve is
elterjednek. (Bdrtfai és mtsai., 2010) A digitalizalt informatikai megoldasok segitségével az
allattenyésztés teljes vertikuma (az istallotol az asztalig) attekinthetébbé, befolyasolhatobba valik.
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A gazdalkodok szaméra ma mar elérheték azok a digitalizalt, robottechnikan alapul6 technikai
eszk6zok, amelyek az Aallattenyésztési technoldgidk legfontosabb elemeit tamogatjak. A
szarvasmarha-tartas soran kiemelt jelentdsége van az:

allatazonositas,

allatjolét biztositas,

takarmany kiosztas,

fejés,

tragya eltavolitds automatizalasanak, végsd esetben pedig tavfeliigyeleten alapulo
robotizalasanak.

VVVYY

Az emlitett teriiletek koziil a harom eredménytermékkel (intelligens kapszulak, etetd robot,
illetve a tragyaeltavolitd robot) keriilt bemutatasra az a mérndki eréfeszités és magas szintli
szakmai munka, amely a szarvasmarha-tartas tradicionalis munkafolyamataiban alternativaként
jelenik meg. A technikai vivméanyok alkalmazdsdnak azonban két elofeltételét teljesiteni kell.
Egyrészt szakmailag fel kell a gazdalkodoknak késziilniik az automatizalt rendszerek
lizemeltetésére, masrészt kondmiailag raciondlisan kell kihasznalni az altaluk nytjtott eldnydket.
A munka hatékonysagat csak abban az esetben tudjak emelni, ha megfeleléen képzett munkaerd
all az éllattenyésztés rendelkezésre.
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