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Uvod

Za poslednich 20 let do3lo v CR k vyraznym zmé&ndm nejen ve struktufe jednotlivych
typu dojicich zafizeni, ale i ve strukture vyrobcl a prodejcl dojici techniky. Jestlize
v 80. letech bylo nejvice krav dojeno potrubnim dojicim zafizenim a na trhu mél
dominantni postaveni cesky vyrobce, v soucasné dobé se potrubni dojici zafizeni
dodavaji jen zcela ojedinéle a nejvice dojicich zafizeni dodavaji zahrani¢ni vyrobci.

Chov dojnic je velmi slozZity biotechnicky systém, ve kterém musi byt v harmonii
véechny vzajemné interakce mezi ¢lovékem, zvifetem, technikou a prostiedim. Clovék
v tomto systému hraje a vidy bude hrat tu nejdllezitéjsi roli. Je zfejmé, Ze sebelepsi
dojici zarizeni umoZiujici shromaZdovat o dojnicich velké mnoiZstvi informaci
nepfinese Zzadny efekt, pokud nejsou tyto informace okamizité vyuzivany pro
operativni fizeni a dulezita rozhodnuti.

Od roku 2003 je jiz na ¢eskych farmach v provozu pres 117 robotizovanych dojicich
stani od péti svétovych vyrobcl. V tom jsme s velkym ndskokem na prvnim misté
mezi novymi zemémi EU.

Je vice divodl, pro¢ se u nas zacinaji prosazovat dojici roboty. U vétSich
zemédélskych podnik( je to hlavné nedostatek kvalifikované pracovni sily ochotné
pracovat v stdjovém prostredi, na smény, v pfimém kontaktu se zvifaty a jejich
exkrementy. U menSich rodinnych farem k tomu pribyvd jeSté snaha farmarid o
zachovani rodinného charakteru farmy a urcita ¢asova volnost umoznujici lepsi kvalitu
rodinného Zivota.

Z technického hlediska predstavuji dojici roboti nesporné velky pokrok, protoze
fizeni procesu dojeni probihd samostatné pro kazdy struk podle pritoku mléka dané
Ctvrti véetné méreni konduktivity a barevného spektra mléka s moznosti automatické
separace abnormalniho mléka, coz je u konvencnich dojiren technicky stézi
dosazitelné. Program tizeni stdda vyuziva velké mnozZstvi idaji o dojnicich a zahrnuje
i zcela nové pristupy, které vyzaduji, aby byli zootechnici dostatec¢né zaskoleni a aby
byli schopni veskeré informace vyuzit ke zlepSeni dil¢ich ukazateld chovu a tim
alespont ¢astecné eliminovali zvySené vyrobni ndklady. Proto je dulezité, aby si
oSetrovatelé a management uvédomili, Ze farmy s dojicimi roboty musi zabezpecit,
aby vSechny interakce systému clovék — zvire — robot byly fesSeny na nejvyssi urovni a
se vsi zodpovédnosti. Nedostatecéné zabezpeceni, byt jen jednoho vztahu, ¢asto vede
k rapidnimu poklesu efektivnosti celého systému. Proto prirucka obsahuje u
vybranych interakci i kritéria hodnoceni.



I. Cil metodiky

Cilem metodiky je naucit farmare analyzovat a vyhodnocovat interakce v systému clovék — zvire -
robot na farmach s dojicimi roboty a ukdzat cesty vedouci ke zlepseni efektivnosti celého systému,
coz v kone¢ném dlsledku povede ke snizeni naklad(, zvySeni mnozstvi a kvality produkce mléka.

Il. Vlastni popis metodiky

Interakce systému clovék — zvire — robot

Prvni zprdvy o vlivu charakteru vzajemného ovliviiovani lidi a zvifat na produktivitu skotu se
objevily ve védecké literature v 70. letech. Ve studii o mlé¢nych stadech ve Velké Britanii (Seabrook,
1984) je spojovana vyssi dojivost s divérou zvitat k obsluze (personalu). Seabrook také komentoval,
Ze ve stadech, kde byly kravy vice divérivé k obsluze, bylo dosazeno vyssi produkce nez u stad, ve
kterych kravy byly k obsluze davéfivé méné.

Na obr. 1 jsou znazornény vzajemné interakce celého systému na farmé s dojicimi roboty. V dalSich
kapitolach budou podrobné probirany jednotlivé interakce podle pravidla, ¢im plsobi a jak pUsobi
dany prvek systému na druhy prvek. Vztahy budou oznaceny velkymi pismeny. Prvnim pismenem
bude oznacen prvek plsobici a druhym pismenem prvek, na ktery je plsobeno. Napfiklad oznaceni
interakce Z€ znamena pUsobeni zvitete na Elovéka. Jednotlivé interakce jsou také rozlisovany
barevné. Stejnou barvu bude mit i ndzev ptislusné kapitoly a okraj stranky, na které je dana interakce
analyzovana. Jednotlivé aspekty interakci budou Cislovany, aby bylo mozné se v dalSich vykladech na
tyto aspekty odvoldvat, aniz by je bylo nutné znovu specifikovat. U vybranych interakci bude i tabulka
s tfibodovym hodnocenim efektu interakce. Takovy systém umozni pomérné snadnou orientaci
a hledani pfisludnych interakci. Vzhledem kzaméFeni vyzkumného projektu jsou kapitoly RC
rozpracovany vice detailné nez kapitoly, které nebyly vdzany na vystupy projektu.
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Obr. 1 - Vzdjemné interakce v systému clovék — zvife — robot




Interakce clovék — zvire

Clovek

€Z 1.1 - Pozitivni

€Z 1 - Chovani

CZ 2 - Stajové prostredi

CZ 3.1 - Technologie
ustajeni

€Z 3.2 - Technologie
krmeni a napajeni

CZ 3 - Stajové
technologie

€Z 3.3 - Technologie
odklizu hnoje

€Z - 3.4 - Doplitkové

echnologie zvysujici
welfare dojnic

CZ 4 - Zootechnicks a

veterinarmi opatfenl

€Z 1 Chovani

Chovani clovéka ke zvifeti je celkové dano samotnou ochotou s hospodarskymi zvifaty pracovat.
Znalost spravnych zadsad dodrZzovani pozitivniho chovani je predpokladem oboustranné nestresové
prace se zvitaty, kterd zlepsuje welfare a tim i chovatelské i ekonomické ukazatele chovu.




V chovu dojnic s dojenim roboty lze za vysledky pozitivniho chovani osetfovatele povaZovat
ochotu a snadnost vstupu dojnic do robotu, zvySenou cetnost navstév dojnic v robotu a minimalni
pocet dojnic, které je nutno do robotu doprovazet.

Vyssi Cetnost navstév v robotu resp. procento odmitnutych plemenic bylo v rdmci 7 sledovanych
farem s robotem Lely A3 rozdilné — od 0,72 do 3,66 (Vofriskova, 2010).

Podle Stastného (2010) by mélo pfipadnout na kazdé dvé podojeni jedno odmitnuti, tzn. 1,5
navstévy na jedno podojeni.

Cast&ji chodi plemenice do robotu tam, kde je mensi pocet zvitat ve skupiné (45-49).

Pohoda zvifat je prfedpokladem dosazZeni lepsich reprodukénich vysledkl. Vzhledem ke zjisténym
parametrim se jevi robotické dojeni oproti dojeni v dojirné jako méné stresujici pro organismus
dojnic. Obecné muizZeme fici, Ze plati, ¢im Iépe je nastaven systém tak, aby nevyzadoval pfitomnost

lidi, tim je vétsi pohoda ve staji.

€z 1.1 Pozitivni chovani

Prostiedek

Dobra nalada ¢lovéka
Pomalé pohyby

Tlumené hlasové pobidky
Cileny o¢ni kontakt
Citelnd gestikulace
Pouzivani stalych povelt

Pouzivani vhodnych pomutcek

€Z 1.2 Negativni chovani

Prostiedek

Spatna nélada ¢lovéka
Prudké pohyby

Krik

Nadmeérné pouzivani nevhodnych pomucek

Vysledek

Celkova pohoda zvitete
Cetnéjsi navstévy robotu
Dobry zdravotni stav
Kvalitni reprodukce
Vyssi uZitkovost

Snadnéjsi pfistup do robotu

Vysledek

Strach a nepohoda zvifete
Snizeni uZitkovosti

Horsi zdravotni stav
Nekvalitni reprodukce

Neochota k nastupu do robotu




Postiehy z praxe

¢ Cim méné zasah( ze strany osetfovateld, tim lépe. Kravy ¢asto ¢ekaji, az obsluha odejde a
pak jdou samy na dojeni.
o Kravy odmitaji nahanéni na dojeni v jinou dobu, neZ jsou zvyklé.

€z 2 sStajové prostredi

Tvorba stajového prostredi je jednou z nejdilezitéjsich interakci mezi ¢lovékem a zvifetem. Stajové
prostfedi, resp. vnitini prostiedi stajovych objektl je definovdno normou CSN 730543. Norma uréuje
zasady postupu vypoctu a pokyny pro navrhovdani vétracich a vytapécich zafizeni vcetné jejich
regulaci, kterd slouZi k vytvareni a udrZovani pozadovaného stavu vnitfniho vzduchu ve stajovych,
manipulacénich a provoznich prostorech pro ustdjeni hospodarskych zvifat. Norma neplati pro zafizeni
v otevienych prostorech.

Prostorové usporadani staje je duleZité pfi tvorbé optimalnich podminek chovu s ohledem na
fyziologické a etologické potteby zvifat a jejich produkci. Pro pfirozeny nebo pohodiny nuceny pohyb
zvitat je potfebné dbat na adekvatni velikost pohybovych ploch. Je nutné dbat i na vhodny pfistup
k jednotlivym zvifatim ¢i skupindm zvifat. Prostorové usporadani stdje musi také zajistit jeji
vzdusnost a dobré provétravani. Minimalnimi rozmeéry plochy uréené k odpocinku, ale i minimalni
rozméry pohybovych ploch jsou dnes definovany ve vyhlasce MZe CR ¢. 208/2004 Sb. o minimalnich
standardech pro ochranu hospodafskych zvirat.

Prostiedek Vysledek

Kubatura staje Mala kubatura stdje zhorSuje welfare zvirat.
Komfort ve staji zabezpedi 6 m* na 100 kg Zivé
hmotnosti (Dolezal, 2002).

Osvétleni staje Dostatecné osvétleni pozitivné ovliviiuje chovani
zvitat, jejich zdravotni stav a reprodukci. DuleZity
je i vliv ptirozeného prosvétleni stfechy.

Teplota ve stdji Vysoka teplota v letnich mésicich zplsobuje
tepelny stres projevujici se prehfivanim
organismu, zhorSenim zdravotniho stavu a
snizenim uzitkovosti. Teplotu ve staji ovliviiuje
konstrukéni feseni a tepelné-izolacni vlastnosti
pouzitych materiald.

Vétrani Nedostatecné vétrani zhorsuje mikroklimatické
ukazatele ve staji a welfare zvitat.

Desinfekce stdjového prostredi Nedostatecna desinfekce stdjového prostredi
vytvati riziko pro prenos infekénich onemocnéni
krav.
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€z 3 Stajové technologie

€z 3.1 Technologie ustajeni

Zvirata zaléhaji do boxU za Ucelem klidného a bezpecného odpocinku. Ve strukture chovani dojnic
zaujima odpocinek velmi dlleZitou slozku, protoZe v dobé odpocinku dochazi ke zpracovani pfijatého
krmiva. Délka odpocinku se v prlibéhu roku vyrazné nelisi a pohybuje se do 12 h za den. Pribéh
odpocinku velmi vyrazné ovliviiuje harmonogram praci provadénych ve staji (krmeni, pfihrnovani
krmiva, odkliz hnoje, provadéni veterinarnich zakrokd atp.).

Nejvice plemenic (nad 50 %) odpociva od 21. hodiny do doby, kdy je ocekdvan pfisun krmiva na
krmny stdl, tj. kolem 6. hodiny ranni. V pribéhu dne je pak vyraznéjsi pouze jedna perioda odpocinku
mezi 14. a 15. hodinou. Po 21. hodiné plemenice omezuji pohyb, pfijem krmiva a odpocivaji bud’
formou aktivni (stani) nebo pasivni (lezeni).

Stani
kategorie chovani

Pfijem krmiva

Pohyb Lezeni

|E| Cerven B Zafi @ Prosinec |

Obr. 2 - Zakladni kategorie chovdni dojnic na farmé s dojicim robotem v procentech denni doby

100 |
90 — — PFijem krmiva
=— = - Stani
/ \ - - = ‘Pohyb
70 / Lezeni
60 / S
X 50 = A}
40 V. \_~ N — N/ /
30 N IX/ 2 _ s .\/
- N\ . '/ -
20 —_— ‘ I AN / N - "\ ya N \ = -~
S /7 N PR —
AN ~ / v -~
10 < —
- = - A - A - - -
0 "'.'\'."‘T".".' i S - SRSt
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24
hod

Obr. 3 - Priibéh zdkladnich kategorii chovdni dojnic na farmé s dojicim robotem — erven

v procentech denni doby
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Dobu odpocinku ovliviiuje i provedeni boxového loze. Nevhodné usporadani box( a nevhodna
podestylka mlize mit navic za nasledek fyzické poranéni zvirat.

Stelivové systémy vyuZivaji jako podestylkovy material slamu, fezanou slamu, kejdovy separat,
piliny, hobliny, papirovy recyklat, pisek apod. V nasich podminkach jsou nejrozsifrenéjsimi stelivovymi
materialy sldma a kejdovy separat. Pisek je vhodnym materidlem zejména pro letni tropické dny diky
jeho vysokému ochlazovacimu ucinku.

Prostiedek Vysledek

vvvvv

Stelivové ustdjeni Vétsi pohoda zvirat pri odpocinku, vyssi Cistota
zvifat, mensi problémy s kulhavosti dojnic.

Stresovani zvirat pfi vyklizeni hnoje, kratsi doba
odpocdinku, zvySeny vyskyt respiracnich

probléma.

Bezstelivové rostové Snizeni vyskytu onemocnéni pazneht(, delsi doba
odpocinku, maximalni klid ve staji, nizsi vihkost
ve stiji.

Bezstelivové s vyhrnovaci lopatou Vyssi vyskyt onemocnéni pazneht(, poranéni

krav v disledku uklouznuti, vyssi kulhavost, vyssi
vlihkost ve stdji.

Pozn.: Negativni dopady Ize sniZit ¢astéjSim
vyhrnovanim a vhodnou Upravou podlahy
hnojnych a krmnych chodeb.

CZ 3.2 Technologie krmeni a napajeni

Technologie krmeni a napajeni je dalsim dulleZitym technologickym systémem. ZpUsob krmeni,
kvalita a mnozstvi krmiva, pfistup ke krmivu, usporadani Zlabového prostoru a umisténi ve stdji
mohou ovlivnit zdravotni stav, welfare a socialni chovani dojnic. Velmi dobré vysledky jsou dosazeny
pfi CastéjSim prihrnovani krmiva. Ve stajich s dojicimi roboty je nutné pocitat sloZzeni komplexni
krmné davky (TMR — total mixed ration) tak, Ze ¢ast jadrného krmiva musi byt krdvé dodana az
v robotu, aby deficit jadrného krmiva byl stimulujicim prvkem k navstévé robotu. Vhodné je hlavni
Cisténi robotu naplanovat tak, aby probihalo v dobé zaklddani krmiva do Zlabu. Nevhodné
usporadani, resp. situovani a nevhodny zpusob krmeni mohou zpUsobit i fyzickd zranéni. DlleZity
z hlediska prijmu vody je pocet, umisténi a hygiena napajecich Zlabl. Zvife vidy preferuje nejblizsi
napajeci zlab.

12



Prostredek Vysledek

Pocet krmeni za den Vicecetnym krmenim se docili vétsi pfijem krmiva
dojnicemi, vyssi uZitkovost a kvalita mléka.

Vyvazend krmna davka Eliminuje zdravotni problémy krav, zvysi
navstévnost dojiciho robotu a zlepsi kvalitu
mléka.

Cast&jsi prihrnovani krmiva Zvyseni prijmu krmiva dojnicemi.

Cidténi napajeciho zlabu Cast&jsim cisténim napajeciho zlabu se docili

vétsi prijem vody dojnicemi.

Vyhtivani napdjeciho Zlabu Zvyseni prijmu vody v zimnich mésicich.

CZ 3.3 Technologie odklizu hnoje

Obecné interakce jsou popsany v CZ 2 - stajové prostredi.

CZ 3.4 Dopliikové technologie zvy3ujici welfare dojnic
Drbadla

Velmi uzitecnym dopliikem pro zvysSeni pohody ve stdjich jsou tzv. drbadla. Umisténi drbadel ve

staji také pozitivné plsobi na Cistotu a zdravi zvifat.

A

Obr. 4 - Ve stdjich se setkdvame jak s jednoduchymi drbadly, tak s drbadly s elektrickym pohonem
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Ventilace a ochlazovani

Dalsim vhodnym dopliikem, hlavné v letnich mésicich, je fizena ventilace a zatizeni pro evaporacni
ochlazovani dojnic. Zvlasté vyhodné se jevi fizené evaporacni ochlazovani cilené pfimo na dojnice,
které vyrazné snizi spotfebu vody.

Zatizeni pro eliminaci obtéZovani dojnic hmyzem
Vyuzit Ize nejen mechanické mucholapky, ale i rizné typy elektronickych killerti a odpuzovacu.
Zafizeni pro koupel paznehti

Takova zafizeni jsou prevenci proti nemocem paznehtl a kulhavosti. MlzZe se jednat o obycejnou
vani¢ku s dezinfekénim roztokem nebo o aktivni ¢isténi pomoci kartacd nebo proudem vody. Obvykle
se umistuji na vystupu z robotu.

A

/

OU UL L LR

-

Obr. 6 - Pohyblivé kartdce ocisti paznehty lépe
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Obr. 7 - Nadstandardni je kombinace kartdci a proudici vody

CZ 4 Zootechnicka a veterinarni opatieni

Nezastupitelnou roli v interakcich ¢lovék — zvife v chovu dojnic maji v€asna a kvalitné provedena
zooveterinarni opatreni, jako jsou: kontrola zdravotniho stavu zvifat, urcovani fije, inseminace,
zjistovani zabreznuti, porody, oSetfeni paznehtl, odstrariovani srsti na vemeni, |ééeni nemoci atd. |
zde plati zasada minimalizace zakrokd, stresovych situaci a narusovani pohody ve staji. Nespravné
provedeni zooveterinarnich opatifeni se projevi v rlistu poctu somatickych bunék. Mezi nejcasté;jsi
dlvody vysokého poctu somatickych bunék patfi vyskyt subklinickych popfipadé klinickych
mastitid (Stadnik et al., 2000).

Prostredek Vysledek

Pravidelné inspekce ve staji Vcasnost odhaleni problém( ve stdji (technické
a zdravotni) vede ke sniZzovani brakace krav.

Rychld reakce oSetrovatell na informace Zlepsenizdravotniho stavu dojnic, rychlejsi
z managementu systému dojiciho robotu uzdraveni, zlepSena reprodukce, snizeni rizik
poskozeni plodu a komplikaci pfi porodu.

Vhodnost vybéru bykl pro inseminaci Vybérem nevhodného byka muze dojit ke
zdravotnim komplikacim v pribéhu brezosti a pfi
porodu. Vhodné je poufziti byka, zlepSovatele tvaru
vemene a strukd pro dojeni robotem.

Urceni spravné diagndzy a vybéru metod |éceni Nesprdvné stanovena diagndza a pouziti nevhodné
a léciv metody |éceni a 1éCiv mUzZe vést ke zhorseni

zdravotniho stavu dojnic a dalsim komplikacim.
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Uceni dojnic k dojeni v robotu

Uplatnéni vhodné metody ucéeni dojnic k dojeni

v robotu zkrati dobu nutného doprovodu dojnic do

robotu a sniZi jejich stresovou zatéz. Vhodné je

umistit vysokobrezi jalovice do skupiny krav

zasusovanych.

Postiehy z praxe

robotu
o Prvotelky, které byly pred porodem v sekci s tréninkovym boxem se po oteleni prakticky
nemusi k dojicimu doprovazet

V Zadném pfipadé neprovadéjte zooveterinarni zadkroky v dojicim robotu.
Prvotelky doprovazejte od prvniho dojeni minimalné 3x denné v pravidelnych intervalech.
Krava, ktera se dfive dojila 2x denné, si udrzuje tento rytmus i pfi dojeni v robotu.

Krava si zvykne na orientaci robotu (pravy, levy) a je stresovana pfi zméné orientace

Tabulka hodnoceni interakci Clovék - zvite
Oznaceni : Hodnoceni stavu
Nazev parametru 3 3
akce Wiborni, | Vyhowujici |INGERBRIERE
Dojnice Dojnice Dojnice pred
Ve klidné, udrzuje od ¢lovékem
Chovani dojnic T vy o
¢lovéka se ¢lovéka utika
neboji odstup
&7 1 Navstévnost dojiciho robotu
(primérny pocet dojeni za den na >3 25-3 <25
jednu kravu)
Doba odpocinku krav (v boxovém loZzi) > 60 % 50— 60 % <50%
v % ze dne
Pocet doprovazenych krav do robotu <3% 3-5% >5%
. Odpovidajici Odpovidajici V rozporu se
Cz2 (o " . ) . ) .
73 Stajové prostiedi a technologie komfortnimu platnym zasadami
ustajeni normam welfare
Brakace krav (%) <20 20-40 > 40
Servis perioda (dny) <90 90-100 >100
Cza Inseminacni index <1,5 1,5-2,0 >2,0
Mezidobi (dny) <390 390- 410 > 410
Pocet somatickych bunék v 1 ml < 200 tis. 200 - 300 tis. > 300 tis.
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Interakce clovék — robot

/

— b

A

Clovek Zvite

CR 1.1 - Typ dojiciho
robota

CR 1 - Management CR 1.2 - Prislusenstvi k
podniku robotu

CR 1.3 - Zplsob pohybu
krav ve staji

CR 2 - Zootechnik

CR 4 - Servisni technik

Na farmach dojnic s dojicimi roboty je jind struktura organizace prdce nez na farmdch
s konvenénim dojenim. Funkce doji¢e neni nutnd, v provozu pracuji ve vétsiné pfipadd zootechnici,
krmici a stajnici. Funkce managementu je podobna jako na farmach s konvenénim dojenim. Na
mensich farmach, které jsou vétSinou rodinného typu, management casto plni i roli zootechnika a
krmice. To ovliviiuje i vztah ke zvifatdm (vlastnicky), ktery je odliSny od vztahu zaméstnaneckého a
odraZi se i na provoznich vysledcich. Na rodinnych farmach s jednim robotem se obvykle dosahuje
lepsich provoznich vysledk(l nez na farmach se zaméstnanci, coz dokazuji vysledky analyzy provedené
pracovniky Jihoéeské univerzity v Ceskych Budé&jovicich (Vorigkova et al., 2010).
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Tab.1 - Primérna denni dojivost podle velikosti farmy a formy vlastnictvi (kg mléka/den)

Velikost Forma Pocet krav . _
L, Pocet krav X Sx F test
farmy vlastnictvi na 1 robot
Mala (1) Soukromé 61 1002 28,79 8,54 206,2"
Stiedni(2)  Druistevni 53 1670 25,22 2,99 12"
Velk (3) Druistevni 49 5010 27,34 4,00 1:3"
2:3***

**P<0,01,***P<0,001

CR 1 Management podniku

Management podniku rozhoduje o tom, jaky typ dojiciho robotu bude pofizen, do které staje bude
umistén, o orientaci robotu ve stdji, jaké bude pfislusenstvi robotu, jaky pohyb krav bude zvolen,
tedy o strategickém zaméru podniku.

CR1.1 Typ dojiciho robotu

Prvni redlné pokusy Uplné automatizace procesu dojeni (robotizace) vznikaly v 70. letech minulého
stoleti v zemich, kde vzrostla cena prace dojicl a kde namahavd a nepretrzitd prace na farmach
dojnic zacala limitovat kvalitu Zivota farmard. Nejrychlejsi byl tento vyvoj v Nizozemsku. Prvni
pramyslové vyrabény automatizovany systém dojeni (AMS) byl uveden do provozu v roce 1992 a na
vyvoji se podilelo nékolik vyspélych primyslovych firem a vyzkumnych pracovist. Od tohoto roku
velice rychle roste pocet farem s AMS (dojicimi roboty). V roce 2003 jiz byly dojici roboty na vice nez
2200 farméach (DE KONING, 2005) a v roce 2006 je jiz v provozu pres 5500 dojicich robotl (HAVLIK,
2007) a v roce 2010 jiZ pres 10 000 dojicich robotl (DE KONING, 2010).

V CR byl instalovan prvni dojici robot v listopadu 2003 na farmé Selekta Pacov a.s. Jednim z
hlavnich divodu instalace robotu byl nedostatek kvalifikované pracovni sily, kterd by byla ochotna
pracovat ve zhorSenych pracovnich a hygienickych podminkach za primérnou mzdu. To, Ze se
problém vyuziti a spravného provozovani AMS stal velice aktudlni, je zfrejmé z rostouciho zastoupeni
této technologie v CR.

V roce 2011 je v CR ji? 141 robotizovanych dojicich stani od nasledujicich vyrobci: Lely, Delaval,
Insentec , Fullwood a Westfalia. Dominantni postaveni na ¢eském trhu maji dojici roboty holandské
firmy Lely, které do CR dodava firma AGRO-partner, s.r.o. V soucasné dobé pracuje vCR jiz 107
téchto jednomistnych robotl Lely Astronaut. Dalsi firmou podle podtu instalaci je firma Delaval. .
Roboty pod oznacenim VMS (Voluntary Milking System) dodava dcefinna spolecnost Delaval, s.r.o.,
kterd ma na ceskych farmach jiz 17 jednomistnych robotl. Dal$im vyrobcem je firma Insentec, ktera
vyuZivd primyslové rameno, které miZe obsluhovat dvé dojici stani. Do CR tyto roboty pod
obchodnim nazvem Galaxy dodava firma Farmtec a.s. a v provozu je jiz 8 robotizovanych dojicich
stani. Novackem na ceském trhu je firma Fullwood, ktera u nas instalovala prvni dojici robot Merlin
225 vroce 2011. Druhym robotem v CR byl robot Zenith firmy Westfalia dodany firmou BD Tech.
Jedna se o dva ¢tyfmistné roboty, pficemz kazdy robot ma jedno robotické rameno. Aktudini udaje
véetné navodU k obsluze a umisténi dojicich robotl jsou priibézné aktualizovany na webové strance
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http://www.dojeni-roboty.cz . V Ceské republice neni zatim vyrabén 7adny dojici robot, ale na vyvoji

Ceského robotu se pracuje jiz nékolik let.

Obr. 10 - Dojici robot DelLaval VMS na farmé v Hulicich
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http://www.dojeni-roboty.cz/

Obr. 12 - Dojici robot Merlin firmy Fullwood je v provozu na farmé v Hostovlici na okrese Kutnd Hora

Dalsimi vyrobci dojicich robotl jsou firmy: BouMatic, SAC, Happel, GEA — Farm technologies. Tyto
roboty na nasich farmach zatim nejsou.

Obr. 13 - Dojici robot ProFlex firmy BouMatic
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Obr. 16 - Dojici robot Ml — One firmy GEA — Farm technologies
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Tab. 2 - Parametry vybranych typUl robotu

Vyrobce/Prodejce v CR

Lely Industries

Parametr NV Delaval Insentec Fullwood
AGI?O—partner Delaval, s.r.o. Farmtec, a.s. el €7
Sobéslav, s.r.o. s.r.o.
Typove oznaceni Lely A;t;onaut VMS Galaxy Starline Merlin
Pohyb dojnic volny fizeny/volny volny fizeny
Pocet dojicich mist
na jedno robotické 1 1 2 1
rameno
Optimalni pocet
dojnic na 1 robotické do 70 60 60 65
rameno
Syste[n vyhledavani laser TDS 2 lasery + kamera kamera + laser laser
strukt
Systém cisténi struku kartacky myci ndsadec myci ndsadec kartacky
Oddéleni prvnich ano (9 mlna ano (v prabéhu ano (v prabéhu ano (na zacatku
strikt mléka zacatku dojeni) cisténi) cisténi) dojeni)
Detekce a oddéleni Ctvrtové podle | étvrtové podle ¢tvrtové podle Ctvrtove podle
vadného mléka barvy a barvy a barvy a konduktivity
konduktivity konduktivity konduktivity
StanO\.renE poctu . On-line On-line occ™ ne ne
somatickych bunék
Spotr.eba! ener"gle na 0,2-025 *
podojeni 1 kravy, 0,21 0,23 0,19 015 —0.18 **
kWh ’ ’
Spotreba vody na 3] 101 380 |/sténi a den 3,11
jedno podojeni
Typ vyvévy dmychadlo olejova s regulaci | Rootsovo olejova s/bez
otacek dmychadlo frekvenéniho
s regulaci otacek | ménice
So’ftware pro fizeni cat VMS R Qo]
stada management
Vazeni dojnic pri
ano ne ne ne

dojeni

* vyvéva bez frekvencniho ménice, **vyvéva s frekvenénim méni¢em, *** On-line Cell Counter

CR 1.2 Volitelna pfisludenstvi k robotu

Management podniku rozhoduje o zakoupeni dalsiho pfislusenstvi k dojicim robotim podle moZznosti

a nabidek jednotlivych firem. Tato pfislusenstvi ovlivni cenu robotu, ale také uzitné vlastnosti a

mnozstvi informaci o dojnicich, které mohou byt vyuzivany ke zlepseni fungovani celého systému.
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Tab. 3 - Volitelné doplriky k robottim

Vyrobce/Prodejce v CR

Lely Industries N.V

Delaval

Insentec

Fullwood

AGRO-partner Sobéslay, s.r.o.

Delaval, s.r.o.

Farmtec, a.s.

Fullwood CZ, s.r.o.

Dalsi
volitelné
dopliiky

Dezinfekce mlécnych cest parou
po kazdém dojeni.

VazZeni dojnic pfi kazdém vstupu
do robotu.

Individualni ctvrtové fizeni do-
jeni véetné nastaveni pulzace.
Méreni ruminace (doby prezvy-
kovani).

Vzdalené pristupy k fidicimu
systému.

On-line (ocq)
méreni poctu
somatickych
bunék v priibéhu
dojeni.

Analyzator  tuku,
bilkovin, laktézy a
poctu somatickych
bunék

CR 1.3 Zptisob pohybu krav ve staji

Volny pohyb krav

Volny pohyb krav je tou nejjednodussi moznosti, kde neni potfeba instalovat Zadné branky
usmérnujici pohyb krav a kde maiji kravy volny pohyb v celém sektoru ve staji. Jsou vsak kravy, které

navstévuji robot velmi ¢asto, protoze granule jsou pro né hlavnim motiva¢nim prvkem. Tyto , mlsné’

‘

kravy svym castym vstupem do robotu snizuji celkovou kapacitu systému a neumozniuji ostatnim

kravam pfistup do robotu. V nékterych stdjich, hlavné takovych, kde jsou naruseny spravné interakce

CZ a Rz, je az 10 procent dojnic, které se k dojeni samy nedostavi a je nutné je 2 - 3 x denné

doprovazet k dojeni. Tento systém tedy vyZaduje, aby byly vytvofeny optimalni podminky z hlediska

vsech interakci uvnitf stdje.

Obr. 17 - Volny pohyb krav
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Rizeny pohyb krav

U tohoto zpUsobu fizeni pohybu krav je prostor krmisté a boxovych loZi oddélen jednosmérnymi
brankami, které umoznuji pohyb kravy z krmisté k boxovym loZim, ale neumoznuji opacny pohyb,
tedy z boxovych loZi do prostoru krmisté. Aby se krava dostala ke krmeni, musi jit pres robot.

Obr. 18 - Rizeny pohyb krav
Polofizeny pohyb krav

U tohoto systému se pouzivd jak programovatelna selekcni branka, tak i jednosmérné branky.
Programovatelna selekéni branka neumoini kravam, které maji byt dojeny, dostat se do prostoru
krmeni, dokud nejdfive neprojdou robotem.
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Obr. 19 - Polorizeny pohyb krav
Pohyb krav nejdfive pfes krmeni

Tato metoda, kterou nabizi firma Delaval je zaloZena na principu, Ze pokud chce dojnice prejit
z prostoru boxovych lozZi ke krmeni, pfejde tam pres jednosmérné branky, ale nazpét do prostoru
lezeni musi prejit pfes selekéni branku, kterd je nasméruje bud na dojeni do robotu, nebo do
prostoru leZeni. Volny pfistup do prostoru krmeni umoZzniuje optimalni pfijem krmiva.

Obr. 20 - Pohyb krav nejdrive pres krmeni

Vyhody jednotlivych systému jsou shrnuty v tabulce

Tab. 4 - Vliv feSeni pohybu krav k dojeni na vybrané ukazatele

Pohyb krav Volny Rizeny Polotizeny \ Nejdrive krmeni
Pravidelnost dojeni - + ++ ++
Doprovod k dojeni - ++ + ++
Navstévy bez dojeni -- ++ + ++
Fronty pied robotem ++ - + +

Casty ptijem objemného e - + -
krmiva

Naklady na pofizeni ++ + - -

++ = velmi pozitivni, + = pozitivni, - =negativni, -- = velmi negativni

CR 2 Zootechnik

Zootechnik je hlavnim ¢lankem interakci s dojicim robotem. Je v dennim kontaktu s ,management
systémem*” fizeni stdda a denné také vyhodnocuje uUdaje o dojeni jednotlivych krav a alsi
zootechnické parametry za celou stdj. MlzZe také nastavovat nékteré parametry dojeni (velikost
podtlaku, rychlost pulzace, pomér taktu sani a stisku). Zavadi do systému nové krdvy a vyrazuje ze
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systému vyrazené kravy. Zavadi do systému udaje o léCeni, inseminaci, Fiji, zabfeznuti a oteleni krav.

Rozhoduje o pribézném servisu, nutnych opravach, zajistuje servis v pfipadé poruch.

Provadi:

>

>

denni, tydenni kontrola funkci
vyména filtrl na mléko

denni kontrola funkcénosti davkovani koncentratd, provadéni jejich kalibrace kontrola zdsoby
koncentratl

pravidelna kontrola uc¢innosti proplach(, teploty vody pro jednotlivé programy
denni kontrola spotfeby Cisticich a dezinfekénich prostiedkd, sledovani jejich zasoby

kontrola perifernich zatizeni a jejich funkce (kompresor, tank na mléko a chlazeni, vyvévy
atd.)

nastaveni parametr( dojeni
nastaveni indexu navstévnosti

zajisténi odbéru vzork( mléka pro kontrolu uZitkovosti

Nastaveni spravné velikosti podtlaku

Vzhledem k tomu, Ze na farmach s dojicimi roboty jsou vétSinou vysokouZitkové dojnice, je nutné,

aby byla u dojictho robotu nastavena spravna Uroven podtlaku, protoze tyto dojnice dosahuji

$pickové intenzity dojeni aZ 10 kg.min™. Pfi velkych pritocich mléka dochazi k vyraznému poklesu

podtlaku v podstrukové komore i ve sbéraci, jak je vidét z namérenych hodnot na obrazku ¢. 21 u

dojnice, ktera méla Spickovy pritok ,pouze” 7,42 |/min.
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é *M:..-.w’o &
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| +Sbéraé = Podstrukova komora |

Obr. 21 - Zavislost priimérné hodnoty podtlaku ve sbéracdi a v podstrukové komore na pritoku mléka
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Zjednoduseny postup ovéreni spravnosti nastaveni pracovniho podtlaku:
Zjisténi pratokd mléka u krav s nejvyssimi vydojky

VétsSina obsluznych programl dojicich zatizeni dokaZe vytvofit sestavu dojenych krav, ktera
obsahuje u jednotlivych krav zdkladni uUdaje o dojeni, jako jsou vydojek, doba dojeni (AMT —
average milking time), primérny pritok mléka, pripadné i pfimo Spickovy (max) pritok mléka.
Pokud je moziné zjistit pouze prdmérny pritok mléka, pak muazeme Spickovy pritok mléka
vypocitat zjednodusené tak, Ze primérny pratok (podil vydojku a doby dojeni) vynasobime
koeficientem 1,5.

Vybereme 3 - 5 dojnic s nejvyssim Spickovym priatokem mléka a pfi jejich rannim dojeni (kdy jsou
vétsi pratoky mléka) provedeme méreni podtlaku v misté napojeni dlouhé mlécné hadice na strukovy
nasadec pomoci jehly, kterou v tomto misté do hadice zapichneme. Prilmérna hodnota podtlaku pfi
Spickovém pritoku by méla byt vrozmezi 34 — 38 kPa. Pokud je zjiSténa hodnota pod timto
rozsahem, mizeme podtlak zvysit, je-li nad timto rozsahem, mlizeme podtlak sniZit. Podrobné je
postup pro uréeni optimalni hodnoty podtlaku popsan v Metodickém listu ¢ 05/07 vydaném ve
VUZV, v.v.i. Uhfinéves.

CR 3 Stdjnik
Stajnik vétsinou zavazi krmeni, uklizi hntj ve stlanych systémech, Cisti boxové loZe, napajeci Zlaby a
v nepfitomnosti zootechnika doprovazi k robotu dojnice, které jiz prekrocily maximalni dovoleny

interval mezi dojenim. Kontroluje také cinnost technologickych systémdi, provadi jednoduchou
udrzbu a stara se o Cistotu ve staji a v robotu.

Provadi:
» vyména filtrd na mléko
» UdrZba Cistoty robotu a jeho okoli
» zatepleni dojiciho robotu na zimni obdobi

» denni kontrola funkénosti davkovani koncentratd, provadéni jejich kalibrace kontrola zasoby
koncentrat(

» denni kontrola funkcnosti davkovani tekutych vyZivovych doplikd, provadéni kalibrace
davkovacu a kontrola jejich zasoby

» pravidelna kontrola Géinnosti proplach(, teploty vody pro jednotlivé programy
> denni kontrola spotfeby Cisticich a dezinfekénich prostfedk, sledovani jejich zasoby

> kontrola perifernich zafizeni a jich funkce (kompresor, tank na mléko a chlazeni mléka,
vyvévy atd.)
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CR 4 Servisni technik

Servisni technik provadi pravidelné preventivni prohlidky a kontroly funkénosti jednotlivych uzld
dojiciho robotu, vymény pryzovych a silikonovych dill, opravuje poruchy robotu, provadi skoleni

obsluhy robotu. Na jeho kvalité jeho prace velmi zaleZi spolehlivost a bezporuchovy provoz robotu.

Provadi:
» pravidelna Gdrzba a servis
» odstrafiovani poruch a zavad

» kontrola spravnosti obsluhy, pfip. skoleni

Tabulka hodnoceni interakci clovék — robot
Oznaceni , Hodnoceni stavu
Nazev parametru ? ”
akce Wborny | Vyhovuici | NUIRGHIERSE
Dojnice Dojnice Dojnice pfed
VT klidné, udrzuje od Clovékem
Chovani dojnic I vy o
Clovéka se Clovéka utika
neboji odstup
‘o Navstévnost dojiciho robotu
CR2, CR3 (primérny pocet dojeni za den na >3 2,5-3 <25
jednu kravu)
Doba odpocinku krav (v boxovém lozZi) > 60 % 50— 60 % <50%
v % ze dne
Pocet doprovazenych krav do robotu <3% 3-5% >5%
Dostupnost servisniho technika <2 hodiny 2-3h >4 h
CR4 Cel!,(oveomesmnl pI’OSt.Oje robotu <24 hodin 24 — 48 hodin > 48 hodin
z dlivodU oprav a servisu
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Interakce zvire — clovék

<4

Clovek [ \ Zvife

- ,,-- - .~ ~ ~

Tato interakce je odborna zdleZitost zootechniky, etologie a veterindrniho lékafstvi a proto bude
rozsah této kapitoly omezen jen na zakladni poznatky ¢im a jak pUsobi zvife na ¢lovéka. Podrobnosti
jsou uvedeny v odbornych publikacich téchto védeckych obord.

ZC 1 Chovani

Chovani dojnice je odrazem nejen vrozenych vlastnosti, instinkt(, ale hlavné odrazem stavu
vnitfniho prostiedi, tedy stavu jednotlivych orgdnd a bunék v téle. Pokud je vnitfni rovnovaha
nenarusena, projevuji se vyraznéji vrozené vlastnosti a instinkty. Pokud je vnitfni rovnovaha znacné
narusena, mohou byt vrozené vlastnosti a instinkty potlaceny fyziologickymi samoregulacnimi
systémy, zacind se v chovani zvifete odrazet narusenost vnitfni rovnovahy. Pro ¢lovéka je dulezité,
aby dovedl postifehnout rozdily v chovani zvirat a doved| je i spravné interpretovat, posoudit provést
odpovidajici opatfeni. Zména v chovani je prvnim priznakem zacinajicich problémd a naruseni
stereotypu a provozu ve stdji.

Ptiznakem zmény chovani je:
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Kulhani

Casté piti vody

Zmény v navstévnosti robotu (upozorni ,management fizeni stada“)
Agresivita, podrazdénost

Nahrbeny postoj

Kasel

Problémy se vstavanim

Zaléhani v chodbach

vV Vv VvV VY VY VY VYV V V

Zrychlené dychani

ZC 2 Vnéjsi vzhled
Zména vnéjsiho vzhledu se projevi vétSinou soucasné nebo nasledné po zméné chovani, kdy je jiz
vice narusena rovnovaha vnitiniho prostfedi dojnice.

Typickymi zménami vnéjsiho vzhledu jsou:
> Vychrtlost
> NajeZené osrsténi
> Nadmeérné linani s vyskytem olysanych mist
» Otoky na rliznych ¢astech téla
» Silné znecisténi vykaly
» Hnisavé vytoky
» Krvaceni
> Absence prezvykovani

> Tupy pohled

ZC 3 Télesné parametry

Vyhodou dojicich robotl je automatickad kontrola nékterych télesnych parametrd dojnic v pribéhu
dojeni, a tudiZ na zmény je zootechnik upozornén témér okamzité.

> Hmotnost - u nékterych typl robot( probiha vazeni pfi kazdém dojeni (Lely Astronaut).
Pokles hmotnosti o 50 kg za tyden jiZ signalizuje anomalii a moZzné onemocnéni
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> Télesna teplota - méfi se prostfednictvim teploty mléka pfi kazdém dojeni. Normalni teplota
kravy je 38 —39 °C

Dechova frekvence - normalni dechova frekvence je 10 — 30 vydechi za minutu
Zapach
Tepova frekvence - normalni tepova frekvence je 50 — 80 tepli za minutu

Krevni tlak - ve stdji se méfri zfidka. Veterinar tento parametr méri vétsinou u korene ocasu.

vV V YV V¥V V¥V

Konduktivita mléka - nejprikaznéjsi je ¢tvrtové méreni konduktivity v pribéhu dojeni.
Zvysena konduktivita signalizuje zanét mlécné Zlazy. Mléko od zdravé kravy ma pti dojeni
konduktivitu 60 — 70 mS.m™ (milisiemens na metr). Pro konduktivitu se pouZiva starsi vyraz
mérnd vodivost. CSN 01 1305 viak tento termin nedoporucuje pouzivat.

» Pocet somatickych bunék (PSB) - je dulezity parametr, ktery odrazi zdravotni stav organismu
kravy. U zdravé kravy se pohybuje okolo 100 000 SB v 1ml mléka.

> Pohybova aktivita - méfi se pomoci pedometr(, které jsou vétSinou umistény na zadni
koncetiné kravy. Nova generace pedometrd dovede méfit dobu leZeni. ZvySena pohybova
aktivita je spolehlivym indikatorem fije. Pohybovou aktivitu lze téZ méfit aktivometry.

Tabulka hodnoceni interakci zvire — ¢lovek

Zdravi strukd

pokozky konce
strukd

Oznaceni : Hodnoceni stavu
Nazev parametru 3 3
akce viborny [ Vyhowujici  [INUSnOZIepSit ]
1-kravama 2 —krdva ma hibet 3 —Krava se hrbi
Pohybové skore hrlloe,t.rov\{ny pr| r()vyny oprl stanl,, altve jak V%.StOJOe,. tak
stani i pti chizi pfi chlze se mirné pfi chlzi
hrbi
— r <
Kondice (BCS) 2,5 2,53 (pred Slaba < 2
zapousténim 2 —3) atucnad >3
7¢ Z4dné zesileni <20 % krav ma > 20 % krav ma

zesilené a odrené
konce strukd

zesilené a odrené
hroty strukd

Traveni (konzistence
vykal()

Silné rosolovité

vykaly, nelepi

se, pfi dopadu
na zem se
rozstriknou

Kasovita
konzistence ridsi,

popf. hustsi, lepiva.

Vodnaté vykaly a
vykaly prilis
pevné a suché

Cistota téla

Cisté a suché
vemeno a zadni
nohy

Mirné znecisténé
vemeno a zadni
nohy

Spinavé vemeno
a zadni nohy

Prevzato z publikace ,,Cow Signals“ od J. Hulsena
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Interakce zvire — robot

ZR 1 - Plemeno dojnice

ZR 2 - Vlastnosti vemene

ZR 3 - Chovani/ povaha

ZR 4 - Inteligence

Tato interakce vyjadfuje odpovéd na otazku, ¢im a jak mlzZe ovliviiovat zvife dojici robot. Dojnice
se mohou rozdélit na vhodné pro dojeni v robotu a nevhodné pro dojeni v robotu. Idealni je stav, kdy
jsou ve stddu jenom dojnice vhodné. Tento stav je velmi ojedinély, protoZe napfiklad i dojnice, ktera
byla vhodna, se mliZe stat nevhodnou vlivem nemoci, Urazu, zmény tvaru vemene apod.

ZR 1 Plem@no dojnice

Nazory na vhodnost plemene nejsou jednotné. Na jedné strané bylo prokazano, zZe dojnice ¢eského
strakatého skotu jsou prizplsobivéjsi, maji vétsi sklony k uceni a zapamatovani oproti dojnicim
holstynského skotu, nebot procento problémovych dojnic bylo téméf o polovinu mensi (8,8 %) oproti
holstynskym plemenicim (14,4 %). Na druhé strané Dolezal (2000) uvadi, Ze ¢im je vyssi uzitkovost,
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tim je vyssi Cetnost dojeni. A protoze nejvyssi uzitkovosti dosahuji vedou dojnice holstynského skotu,
je u nich i vétsi pocet dojeni na kus a den (2,45) oproti dojnicim ¢eského strakatého skotu (2,32).

Dojnice ¢eského strakatého skotu chodi do robotu mnohem ¢&astéji oproti dojnicim holstynského
skotu. Procento odmitnuti ¢ini v priméru 2,55krat/den oproti 1,88krat/den. Otazka je, zda jim vic
chutnd jadro nebo maji potrebu se podojit. Zjisténé vysledky jsou potvrzeny poctem odmitnuti u
podnikd, kde jsou chovana obé plemena spolecné.

Holstynsky skot dosahuje pfi robotickém dojeni vyznamné vyssi uzitkovost oproti dojnicim ¢eského
strakatého skotu, coz plati i pfi dojeni v dojirnach — rozdil 7,17 kg na kus a den (29,97 kg resp. 22,8 kg
mléka/ks/den).

Kazdé zvife je jako jedinec jiné. Z pohledu vhodnosti pro zafazeni do chovu pfi dojeni roboty je
tfeba brat zretel na jeho povahové rysy i stavbu téla. Ne kazdé zvife se pro dojeni v robotu hodi a ne
kazdé se do néj nauci chodit. Takové jedince je tfeba z chovu vyradit.

ZR 2 Masinost vemene

Vlastnosti vemene, hlavné tvarové, velmi ¢asto rozhoduji o vhodnosti kravy k dojeni v robotu a
Casto jsou i limitujicim faktorem pti rozhodovani o typu dojiciho robotu. Tvar, velikost a stavba
vemene, rozmisténi a poloha strukd musi odpovidat minimdalnim pozadavkim predepsanym
vyrobcem dojicich robotd, jinak je velkd pravdépodobnost, Ze takové zvife nebude Uspésné
podojeno, viz téZ RZ 1.4. Vemeno, které je nad zemi méné neZ 27 cm, neni zatim schopen nasadit
zadny robot. Stejné tak nenasadi robot nasadec na struky, které jsou vzdalené od sebe méné nez 10
cm.

ZR 3 Chovzni=povana

Pro dojeni roboty se hodi mirna zvitata, ktera se snadno a ochotné nauci navstévovat dojici robot.
Agresivni a precitlivéla zvifata jsou nevhodna, protoZe takova zvifata mohou zplisobit mechanické
poskozeni robotu. | kdyZz posledni modely robotl jsou jiz tak pevné konstrukce, Ze by dojnice
prakticky neméla svym chovanim ohrozit jeho funkénost. Kopdni do robotu a projevy stresu mohou
na néjakou dobu odradit dalsi dojnice ke vstupu, protoze tyto viemy u nich vyvolaji strach. Idedlni
jsou dojnice, které se nauci do robotu chodit za dva dny a chodi pravidelné 3 x denné.

Zr 4 ni2ligence

Inteligence, tedy schopnost uceni a zapamatovani si je vrozena vlastnost, kterd je ale u zvifat jina
nez u Clovéka. Inteligence u zvifat ma vice vSeobecny charakter a zakladd se vice na senzorické
vnimavosti. U zvifat se méfi vétSinou dobou, za kterou si zvife zapamatuje signal, povel nebo ulohu.

Weis et al. (2005) prokazali u dojnic vynikajici schopnost uceni, nebot se dojnice v pribéhu 3 dni
naucily vstupovat do robotu bez fyzické pomoci oSetfovatelll. Kravy, které se musi doprovazet na
dojeni, nemaji ve vétsiné pipadl problém s inteligenci, ale s dalsimi vlivy. Stastny (2010) povazuje za
normalni stav, kdy se doprovazi 5-10 % krav. Veselovsky (2005) povazuje za vyznamnou motivacni
slozku pro vykon urcitého chovani odménu ve formé potravy jako spoustéce urcitého chovani —
dojeni.

Nase vysledky se zvukovou stimulaci ukazuji, Ze je mozné timto prvkem zménit chovani dojnic.
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Obr. 22 - Umisténi audiostimuldtoru na ohldvce u krdavy ¢. 122 na farmé AGROBOS Slatina, s.r.o.

Po aplikaci audiosystému u kravy ¢. 122 doslo k pozitivnim zménam délky intervald mezi dojenim,
jak je zfejmé z grafu na obr. 23. Prlimérnd délka intervalu se sniZila z 10,94 h na 10,42 h, tj. o vice
nez pUl hodiny. SniZila se i maximalni délka intervalu mezi dojenim a tim i rozptyl intervalu o 4
hodiny.
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Obr. 23 - Intervaly mezi dojenim pred a po aplikaci audiostimuldtoru

Tab. 5 - Zakladni statistika intervalii mezi dojenim pred a po aplikaci audiostimulace

Interval mezi dojenim

Maximalni Smérodatna

Pocet Primér, h
hodnota, h odchylka

Ptred aplikaci audiostimulace 273 10,94 19,42 3,09

Po aplikaci audiostimulace 237 10,42 15,4 2,49
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Uvedeny vyzkum je v pocatecnim stadiu, ale jak naznacuji prvni vysledky, je mozné toto reSeni
vyuzit k ovlivnéni chovani dojnice vedouci ke zmenSeni rozptylu délky intervalu mezi dojenim a
vytvorenim stereotypu a optimadiniho biorytmu pfi dojeni krav na farmach s dojicimi roboty. Dalsi
vyzkum bude zaméren na zjisténi optimalni délky audiostimulace a hledani vhodnych zvukd, které
zlepsi efektivnost systému.

V misté pobytu zvifat dochazi ke znecdisténi robotu. Z podstaty véci vyplyva, Ze robot musi splfiovat
urcité pozadavky na ochranu vsSech funkénich ¢asti pred vodou, prachem, exkrementy a jinymi
necistotami, které by mohly negativné ovlivnit jeho funkénost, pfip. jejichz vlivem by mohlo dojit
k poSkozeni robotu. Napt. pfi znecisténi laseru robot provede kontrolu a ociSténi ochranného skla
scanneru.

Tabulka hodnoceni interakci zvife — robot

Oznaceni , Hodnoceni stavu
Nazev parametru > >
akce vyborny [ Vyhovujici _[NUEnO 2IepsSit |
Dojnice Dojnice Dojnice se
navstévuje navstévuje musi kazdy
robot robot den
Ochota dojnic navétévovat robot pravidelné pravidelné doprovazet k
sama 3 x sama 2 x robotu
ZR1, ZR3, denné dennég, s
ZR4 obcasnym
doprovodem
Navstévnost dojiciho robotu
(primérny pocet dojeni za den na >3 2,5-3 <25
jednu kravu)
Pocet doprovazenych krav do robotu <3% 3-10% >10%

Postiehy z praxe

e Jsou kravy, které si vynucuji doprovod clovéka

e Dojnice na konci laktace navstévuje robot méné casto

e Dojnice, které zaléhaji dale od robotu, maji mensi cetnost navstév

e  P¥iporuchach davkovani jadra se na urcitou dobu zvysi navstévnost robotu
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Interakce robot — zvire

l Zvite

RZ 1 - Technické
parametry

— RZ 1.1 - Cas na pFipravu

RZ 1.2 - Kvalita ¢isténi
struku

RZ 1.3 - Rychlost a
spolehlivost nasazovani

RZ 1.4 - Pozadavky na
vemeno

RZ 1.5 - Pristupnost
robota

RZ 1.6 - Vnitimi prostor
boxu

RZ 1.7 - Provozni zvuky
a hluk robota

1.8 - Osvétleni robota

RZ 1.9 - Provozni
spolehlivost

RZ 1.10 - Konstrukce
ramene

RZ 1.11 - Spolehliva
o identifikace dojnic v
boxu
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Tato kapitola se zabyva tim, ¢im pUsobi robot na zvife a jak jej ovliviiuje. Interakce robot — zvire
jsou specifikovany technickymi parametry robotu, véetné jeho bezprostfedniho okoli, a vSemi jeho
funkcemi zabezpecujicimi automatizovany proces dojeni ve vztahu ke zvifeti, jeho hmotnosti,
uZitkovosti, zdravotnimu stavu a kvalité mléka.

RZ 1 Technické parametry

Technické parametry robotu urcuji, jakym zpUsobem, jak rychle a jak kvalitné probéhne pfiprava
pred dojenim, nasazovani strukovych nasadcl a desinfekce po dojeni. Nékteré technické parametry
robot( jsou uvedeny v CR 1.1

RZ 1.1 Cas na pfipravu dojnic
Viz téz RC 1.2

RZ 1.2 Kvalita ¢isténi strukt

Kvalitni provedeni Cisténi struk(l pfed dojenim se projevi v parametrech nadojeného mléka. Existuji
dva zpUsoby cisténi strukli: pomoci rotacnich kartack( a nebo pomoci Cisticiho nasadce. Pokud je
¢iSténi nedostatecné, mohou se projevit problémy s mechanickymi necistotami v mléce, pfipadné
vyS$Sim mnoiZstvi bakterii stdjového prostredi. Jako metodu bychom mohli pouZit hodnoceni
mechanickych necistot v mléce dle CSN 57 05 30.

RZ 1.3 Rychlost nasazovani a spolehlivost nasazovani

Nasazovani strukovych nasadcl na struky vemene krav je operace, ktera neni pro ¢lovéka nikterak
narocnou operaci. V konvenénich dojirnach trva tato operace u primérné zruéného dojice 10 — 15
sekund na jednu kravu. U automatickych dojicich stroji (automatic milking machine — AMM), je
nasazovani strukovych nasadcl tou nejndrocnéjsi operaci, pro kterou bylo nutné nejenom
zkonstruovat vhodné rameno, ale vymyslet i vhodny algoritmus nasazovani spocivajici v pfesném
zaméreni polohy struku v prostoru, navedeni strukového nasadce na hrot struku a nasledné nasazeni
na cely struk. Ve srovnani s primyslovymi roboty, kde jsou polohy nafadi a dalSich predmétd
definovany presné, mnohdy na setiny milimetru, u dojicich robotl je poloha strukll pfi kazdém
nasazovani jina, protoze krava nemUze byt v robotu pevné zafixovana a tvar vemene a poloha struki
se mlze v pribéhu laktace ménit. Navic pro spravnou fyziologii dojeni a omezenou dobu pUsobeni
spoustéciho hormonu oxytocinu (cca 4 — 6 minut) je nutné, aby nasazeni probéhlo v co nejkratsi
dobé. Pocet pokusll o nasazeni strukovych nasadcl a rychlost nasazovani vyznamné prodluzuje
pobyt kravy v boxu a tim sniZuje celkovou denni kapacitu robotu. Obvyklé je 2 — 5 pokusll na jedno
Uspésné podoijeni.

Z méFeni provedeného na farmé Slatina nad Upou vyplyvd, Ze viechny struky byly nasazeny
v priméru za 2,43 minut od zahdjeni ¢isténi strukd. Na obrazku ¢. 24 je znadzornén histogram cetnosti
dob nasazeni viech strukovych nasadcll za sledované obdobi. Tato doba byla nej¢astéji v intervalu od
2 do 2,5 minut, ale vyskytovaly se i pfipady, kdy tato doba dCinila pfes 6 minut, coz z hlediska
fyziologie dojeni neni vhodné vzhledem k dobé plsobeni oxytocinu.
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Obr. 26 - Polohovaci stojan s umélym vemenemlLegenda:

1 - spodni pevna deska, 2 - stfedni polohovaci deska, 3 - fixacni plech s otvory, 4 - zakladni deska stojanu, 5 -
umélé vemeno, 6 - posuvny jezdec, 7 — stupnice vysky vemene 8 - horni polohovaci deska, 9 - fixacni plech
s otvory, x; — 0sa, okolo které se nataci umélé vemeno, y, — osa, okolo které se nakloni horni polohovaci deska,
y1 — 0sa, okolo které se nakloni stfedni polohovaci deska, z; - osa, podél které se nastavuje vyska vemena, a. -
Uhel natoceni vemene okolo osy x;, B; — Uhel natoc¢eni vemene kolem osy y;, B,— Uhel natoceni vemene kolem

osy Y

ey

mn“‘\\\m\“\\“

Obr. 27 - Ovérovani moznosti vyuZiti polohovatelného stojanu s umélym vemenem pro méreni
rychlosti nasazovdni strukovych ndsadc( u dojiciho robotu Galaxy na farmé Slatina nad Upou
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Na zakladé provozniho ovéreni moznosti vyuziti polohovatelného stojanu s umélym vemenem byla
zpracovana ramcova metodika provadéni zkousek rychlosti nasazovani strukovych nasadcl u dojicich
robot(.

Ramcova metodika:
A: Umisténi polohovatelného stojanu s umélym vemenem (dale jen stojan) na dojici stani robotu.

1. stojan v zdkladnim nastaveni (z=60 cm, Uhel a = 0, Uhel B,= 0, Uhel B,= 0) se umisti uprostred
stani ve vzddlenosti 50 cm od zadni stény stani se zakladni deskou nasmérovanou do staje
(obr. 27) a zatizenou zavazim o hmotnosti 20 kg

2. udojiciho robotu Galaxy je nutné vyradit z innosti pFitlacny Stit

3. udojiciho robotu Lely je nutno zatiZit stani zavazim cca 15 kg na kazdém rohu stani (podle

vvev

B: Pfiprava robotu na dojeni

1. vobsluzném programu je nutné vytvorit virtualni kravu (podle volného respondéru)
2. provést simulaci vstupu kravy do robotu (pohybem respondéru u antény)
3. uprvniho pokusu provést nastaveni robotu jako pfi prvnim vstupu nové kravy

C: Méfeni doby nasazovani

=

provést simulaci vstupu kravy do robotu (pohybem transpodéru u antény)

po zavieni vstupni branky spustit nataceni videokamerou zamérenou na struky vemene
nejlépe z prostoru pred krmitkem (v misté pfednich nohou kravy)

sledovat ¢innost robotu a po nasazeni vSech strukovych nasadcll ukondit nataéeni videa
ukoncit ¢innost robotu

opakovat méreni na stejné poloze 3x

pfi stejné vySce vemene provést zménu Uhlu a o + 15° ( + = nataceni vemene po sméru
hodinovych ruci¢ek z pohledu od vstupni branky

7. provést dalsi méreni (kroky C1- C5)

8. provést méreni pfi dhlech a +309, +45°, -15°, - 30°, - 45°

9. provést méreni pfi dhlech B; 5°,10°, 15° , dhel B,=0

10. provést méreni pfi Uhlech 3, 5°, 10°, 15°, dhel ;=0

11. sniZit vySku vemena o 15 cm a opakovat méreni dle(C1 —C10)

12. snizit vysku vemena o 10 cm a opakovat méreni dle (C1 —C10)

13. zvysit vysku vemena o 40 cm a opakovat méreni dle (C1 —C10)

N

oukWw

D: Vyhodnoceni méreni

1. pokud to umoziuje obsluzny program robotu, stdhnout Udaje o dobach nasazovani virtudlni
kravy

2. pokud neni moZné realizovat bod D1, je nutné odméfit jednotlivé doby nasazovani
z videozdznamu

3. vloZit udaje o dobach nasazovani jednotlivych struk(l do databaze k prislusnym poloham
umélého vemena

4. vyhodnotit primérné doby nasazovani jednotlivych strukd podle jednotlivych poloh umélého
vemena
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Vhodnost polohovatelného stojanu s umélym vemenem byla ovéfovdna na farmé Slatina u Kladna
(dojici robot Lely Astronaut A3) a na farmé Slatina nad Upou (dojici robot Galaxy).

Pouziti polohovatelného stojanu s umélym vemenem umozni objektivni porovnani rychlosti
nasazovani strukovych nasadcl na struky vemena pti dojeni krav rlznymi typy dojicich robot( a
pomuZe zjistit polohy strukd, které jsou obtizné nasaditelné. Tyto informace budou cenné nejen pro
zootechniky, ale i vyrobce robotu ke zdokonaleni algoritm(l nasazovani strukovych nasadct. Vysledky
méreni budou zvefejfiovany na webovych strankach www.dojeni-roboty.cz

RZ 1.4 Pozadavky na vemeno

Pozadavky na vemeno jeho tvar, velikost, umisténi struk(. Vyrobci AMS uvadéji minimalni
pozadavky, pfi jejichZ spInéni by mélo dojit k UspéSnému nasazeni strukovych nasadcl a podojeni.
Jedna se predevsim o vzdalenost hrotu strukd od podlahy, velikost strukd, jejich délku a tloustku,
Uhel natoceni od svislé osy, rozestup mezi struky tak, aby byly zamérovaci zafizeni robotu ,Citelné” a
umoziiovaly robotickému rameni nasazeni strukovych nasadcl. Viz téz ZR 2.

RZ 1.5 Pristupnost robotu

Je-li umisténi robotu nevhodné a prostor pred vstupem do robotu nedostate¢ny, vznikd v tomto
misté tlacenice. U linéjsich a méné dominantnich zvifat klesad ochota k navitévé robotu. Viz €Z2-
tvorba stajového prostredi.

RZ 1.6 Vnitrni prostor boxu

Vnitfni prostor boxu mUzZe byt fesen tak, Ze se zvife v boxu znehybriuje. V takovém pripadé mize u
zvitete dochdzet ke stresu. Na druhé strané takové feSeni usnadnuje praci robotického ramene pfi
¢isténi, nasazovani a desinfekci.

RZ 1.7 Provozni zvuky a hluk robotu

Provozni zvuky a hluk robotu a perifernich souéasti mize u zvifete vyvolavat neklid, pUsobi rusivé
béhem odpocinku. Zeman (1990) uvadi, Ze pro dojnice je po adaptaci (7-14 dni) neskodici hladina
hluku do 65 dB a pfi hodnotach nad 80 dB pUsobi stresové, ma vliv na pokles uZitkovosti, pfip. mlze
dojit k poSkozeni zdravi.

RZ 1.8 Osvétleni robotu

V noci je tfeba prostor v okoli robotu osvétlovat, osvétleni by vSak mélo byt pfimérené, aby
nerusilo zvitata pfi odpocinku.
RZ 1.9 Provozni spolehlivost

Provozni spolehlivost ma zdsadni vliv na stalost rytmu jednotlivych dojnic. V pfipadé poruchy nebo
vypadku je tento rytmus narusen.

RZ 1.10 Konstrukce ramene

Rameno by se mélo pohybovat Setrné, aby se zvife nelekalo a nemohlo dojit k jeho poranéni. Dale
by mélo pohotové reagovat na pfipadné problémy pfi dojeni.
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RZ 1.11 Spolehliva identifikace dojnic v boxu

Zakladem individualniho ,,managementu dojnic” je spravna identifikace zvifete v robotu, od které
se odviji spravné podojeni a predlozeni optimalni krmné davky koncentratu.

Tabulka hodnoceni interakci robot — zvire

Oznaceni Nazev parametry Hodnoceni

akce P Vyborny

RZ1.1 Primérna doba nasazovani 1,0—1,5min | 1,5-2,5min | Nad 2,5 min

RZ1.2 Kvalita ¢isténi strukd — mechanické . . .
nedistoty v mléce dle CSN 57 05 30 Stupen | Stupen Il Stupen Il

RZ1.3 Minimalni vzdalenost vemene od <300 mm 300-350 > 350 mm
podlahy mm

RZ1.3 Maximalni vzdalenost vemene od > 800 mm 800 - 750 <750 mm
podlahy mm

Rz 1.7 Hluk ve staji <60dB 60-80dB >80 dB
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Interakce robot - clovék

& v

~ .

Clovék ‘ ‘ Zvite : 1 Robot '

T\

RL& RC 1.1 - Denni kapacita

RC 1.2 - Kvalita a
rychlost cisténi

RC 1 - Vykonnost

RC 1.3 - Spolehlivost
nasazovani

RC 1.4 - Spolehlivost
(poruchovost) robota

RC 2.1 - Spotieba vody

RC 2.2 - Spotieba
elektrickeé energie

RC 2 - Ekonomiénost

RC 2.3 - Pofizovaci cena

RC 2.4 - Ekonomiénost
vyroby miéka

RC 3 - Informace

RC 4 - Hlaseni poruch

REC 5.1 - Usnadnéni
prace

RC 5 - Komfort prace

RC 5.2 - Snadnost
obsluhy

43




RC 1 Vykonnost

Technické parametry majici vliv na vykonnost robotu jsou uvedeny v nasledujicich kapitolach.
RC 1.1 Denni kapacita

Denni kapacita robotu v kg mléka na den pfimo ovliviiuje trzby z mléka. Pfi nedostatecné kapacité
k mnozstvi dojenych kust dochazi ke ztratam z dlvodu nevyuZiti potencialu dojivosti zvifat. Farmar
by mél zvolit takovy pocet robotl na pocet dojenych zvifat, aby tato kapacita byla vyuZita maximalné.
Pokud je kapacita robotu pfilis vysoka a potencidl robotu neni vyuzit, odrdzi se to v jednotkovych
nakladech na investici, které pak prodraZuji vyrobni ndklady na litr mléka.

RC 1.2 Kvalita a rychlost &isténi dojnic pred dojenim

Zdlvodu dodrzeni pfisnych hygienickych pravidel dochazi automaticky po kazdém dojeni
k proplachnuti strukovych navlecek a sbérnych kandlkl pro prvni odstfik mléka. Po dojeni krav
s nestandardnim ¢i kontaminovanym mlékem je mléko precerpano do pfipravenych sbérnych nadob
a robot proplachne vsechny ¢asti, které pfisly s timto mlékem do kontaktu, od strukovych navlecek az
po mlécné Cerpadlo. Nékolikrat denné probiha hlavni Cisténi celého systému robotu a mlécného
potrubi az k mlécnému tanku. Proplach je provddén vrouci vodou o predepsané teploté a
desinfekénimi pFipravky.

Za predpokladu dodrzZeni pfisnych hygienickych pravidel je Zadouci, aby cisténi robotu probéhlo co
nejrychleji. PFili§ dlouhd doba ¢isténi ma vliv na sniZeni kapacity robotu. Napf. pfi poctu dojeni 150
denné znamena rozdil 1 minuty v délce cisténi po kazdém dojeni celkovy rozdil 2,5 hod denné, coz je
10% vyufziti kapacity.

RC 1.3 Spolehlivost nasazovani
Viz té7 RZ 1.3

RC 1.4 Spolehlivost (poruchovost) robotu

Kazdy vypadek robotu znamend zvysené naklady na provoz (opravy) a ztraty na ziskovosti vyroby
mléka.

RC 2 Ekonomiénost

Technické parametry tykajici se hospoddrnosti zafizeni a pofizovaci ceny robotu jsou uvedeny
v nasledujicich kapitolach. Nezanedbatelnou slozkou nakladd pfi provozu AMS je spotfeba vody na
¢iSténi robotu po dojeni a spotieba el. energie.

RC 2.1 Spotteba vody
Viz interakce CR 1.1. a CR1.2

RC 2.2 Spotteba elektrické energie
Viz interakce CR 1.1. a CR1.2
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RC 2.3 Porizovaci cena

Pofizovaci cena je vysoka. Pohybuje se okolo 110 000 €. VétSinou jesté zdlezi na pozadovaném
pfislusenstvi. Dllezité je také to, jestli jde o pronajem, nebo vlastnictvi a zda je mozné ziskat dotaci.
Je nutné si uvédomit, Ze odpisy zatizi ndklady na vyrobu 1 litru mléka vyznamnou polozkou, kterd
dosahuje az dvojnasobku ve srovnani s konvencénimi dojirnami.

RC 2.4 Ekonomiénost vyroby mléka

Z porovnani ekonomiky vyroby mléka na 5 farmdch s dojenim roboty a v 36 podnicich pouzivajicich
dojeni v dojirnach pri poctu krav do 400 kus( ve stadé bylo zjisténo, Ze v chovech vyuZivajicich
automaticky systém dojeni bylo dosazeno vyssi Urovné dojivosti témér o 17 %, vyssi normy obsluhy o
témér 38 % a vyssi produktivity prace, kde bylo na jednoho pracovnika vyrobeno o 61 % vice mléka.
Cetnost dojeni roboty byla vy$$i (2,6x denné) ne? ¢etnost dojeni v dojirnach (2x denné). Soucasné
byly zjiStény vyssi naklady na krmny den na farmach s dojenim roboty o 30 % nez u chovi s dojenim
v dojirnach. Na tomto rozdilu se projevily zejména odpisy DHNM a ostatni pfimé naklady. Byl zjistén
rozdil v podilu vyrazovanych krav ze zakladniho stada a 12 % Uspora pracovnich naklad( ve prospéch
chovli vyuzivajicich dojici roboty.

Oba porovnavané chovy dosahly nerentabilnich vysledkll i se zahrnutim vSech dotaci na chov
prezvykavcl na VDJ. U chovl vyuZivajicich automatizovany systém dojeni byla zjisténa i pres vyssi
realizacni cenu o 0,18 K¢ za litr mléka, vzhledem k vy$Simu nakladu na litr trzniho mléka o 1 K¢, vyssi
zaporna mira rentability o 6,5 % neZ v pfipadé chovl pouZivajicich dojeni krav v dojirnach. Uvedeny
rozdil v rentabilité Ize vyjadfit hodnotou priblizné 9,4 tis. K¢ na dojnici za rok ve prospéch chovi
s dojenim krav v dojirnach. Z porovnani ekonomiky vyroby mléka na farmach s dojenim roboty a
v dojirnach bylo zjisténo zhorseni rentability vyroby mléka u chov( vyuZivajicich automatizovany
systém dojeni, zejména v disledku vysokych investi¢nich nakladl na pofizeni robotl, které nejsou
zvysenim dojivosti a Usporou pracovnich nakladl kompenzovany. Ekonomika vyroby mléka se
vyrazné zlepsi po Uéetnim odepsani dojicich robotd.

RC 3 Informace

Software dojiciho robotu je schopen shromaidovat fadu informaci o dojeném zviteti i celé
skupiné. Tyto informace farmari poskytu;ji tolik dileZitou zpétnou vazbu potfebnou pro efektivni
fizeni. Na jejichZ zdkladé se mulZe rozhodovat pfi optimalizaci managementu jednotlivych dojnic i
skupiny. V pfipadé vyskytu riznych problém( jsou takové informace nedocenitelné.

Paradoxné neznamena, ¢im vice informaci, tim Iépe. Je tfeba rozliSovat mezi informacemi, které
maji vypovidaci hodnotu a jsou pfitom presné a mezi informacemi, které jsou nadbytecné, nepresné
a zbytec¢né mohou odvadét pozornost.

Informace pristupné obsluze pres grafické rozhrani pocitace, napf.: informace o kvalité mléka a
tedy i zdravotnim stavu dojnic (konduktivita, pritok, barevné spektrum mléka, mnozstvi somatickych
bunék), aktualni hmotnost dojnic, nadoj, cetnost ndvstév robotu aj.
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RC 4 Hiaseni poruch

Optimalné nastaveny a fungujici systém nevyzaduje stdlou pritomnost obsluhy. V pfipadé néjakého
problému ¢i poruchy by vSsak mél na tento stav obsluhu upozornit. V pripadé kritické zavady, ktera by
méla za ndsledek ohrozeni kvality dojeni ¢i bezpecnosti, by mél systém provoz robotu zastavit a
v tomto stavu setrvat do pfichodu obsluhy.

RC 5 Komfort prdce

le zfejmé, Ze na farmach s dojicimi roboty odpada namahava prace dojicli a prace zootechnikl
dostava nové dimenze, které jsou u konvencniho dojeni nedosazitelné. Kritici dojicich robotl casto
argumentuji trvalym stresem obsluhy z ocekavani poruchy hlasené pagerem. Pfi vyladéni celého
systému a prizpUsobeni organizace prace tento argument vsak neobstoji.

RC 5.1 Usnadnéni prace
Robot odvadi za ¢lovéka mnohem vice price neiz pfi konvenénim dojeni. Oproti provozu na

farmach s konvencnim dojenim je dosazeno vy$si normy obsluhy o témér 30 % a vyssi produktivity
prace o 55 % (Kopecek, Machalek; 2009).

RC 5.2 Snadnost obsluhy

Ovladani by mélo byt snadné a intuitivni, s pfehledné umisténymi ovladacimi prvky. Praktické je
vyuziti kapesnich pocitacu, které mohou po siti WIFI byt napojeny na fidici pocitac, takZze zootechnik
nemusi stale béhat do kancelare a zjistovat Udaje o kravéch, nebo si je zapisovat do sesitu.

Pti zahajeni dojeni je z hygienickych dlvod( a pro dosaZzeni vysoké kvality mléka velmi dllezité
oddéleni prvnich stfik mléka. Vétsina robotl provadi toto oddojeni prvnich stfikd nezavisle u kazdé
Ctvrti.

Tabulka hodnoceni interakci robot — Clovék

Oznaceni : Hodnoceni
Nazev parametru o o
akce Vyborny
RC1.1 Kapacita robotu (kg mléka/den) > 2500 2500 - 1500 <1500
Ny Doba cisténi a proplachu robotu, ] ) )
RC1.2 , <10 min 10-20 min > 20 min
dlouhy cyklus
Kratky proplach <1min 1-3 min >3 min
RC2.2 Spotreba energie (kWh/kg mléka) <0,02 0,02-0,03 > 0,03
RC2.2 Spotreba vody (I/den) <300 300-600 > 600
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lll. Srovnani ,,novosti postupu“

V metodice analyzy hodnoceni interakci v systému ¢lovék - zvife — robot jsou v kapitole RZ 1.3
uplatnény nové postupy pro objektivni hodnoceni rychlosti a spolehlivosti nasazovani strukovych
nasadcl. V kapitole ZR 4 je popsana nova metoda stimulace dojnic k navstévé robota pomoci
audiostimuldtoru, na ktery byl udélen uzitny vzor a probiha fizeni na udéleni patentu.

IV. Popis uplatnéni certifikované metodiky

Certifikovana metodika je urcena vSsem chovatelim dojnic, ktefi maji na svych farmach technologii
dojeni pomoci dojicich robotd. Metodika bude vydana v tisténé podobé a v elektronické podobé
bude volné dostupna na webové adrese http://www.dojeni-roboty.cz/ . Metodika bude vyuzivana i

v pedagogickeé Cinnosti.

V. Ekonomické aspekty

Vytvorenim optimalnich parametrd interakci v systému ¢lovék — zvife — robot Ize predpokladat
snizeni nakladd na vyrobu 1 | mléka minimalné o 0,20 K¢. Tento ptinos vznikne tim, Ze dojnice budou
pravidelnéji a vicekrat navstévovat dojici robot dojde ke sniZeni veterinarnich vydajd zlepsenim
zdravotniho stavu mlécné Zlazy.
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