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FORORD

Lantmaéstarprogrammet ir en tvaarig universitetsutbildning vilken omfattar 120
hogskolepoédng (hp). En av de obligatoriska delarna i denna ir att genomfora ett eget
arbete som ska presenteras med en skriftlig rapport och ett seminarium. Detta arbete kan
t ex ha formen av ett mindre forsdk som utvérderas eller en sammanstéllning av litteratur
vilken analyseras. Arbetsinsatsen ska motsvara minst 270 timmar (10 hp).

Jag ér intresserad av mjolkproduktion och vill darfor undersdka vad det finns for bra
planldsningar med mjolkrobot till gdrdar med besittningsstorleken 75 till 150 kor.
Darfor har jag valt detta examensarbete. Hoppas dven att detta dr ndgot som jag kommer
att ha stor nytta av nér det skall bli ett verkligt robotstall pa garden Skérvinge.

Ett varmt tack riktas till alla gdrdar som jag har besdk och fatt mycket idéer och
information fran, samt Kristina Ascard som hjilpt till i detta arbete.

Universitetsadjunkt Torsten Horndahl har varit examinator och min handledare har varit
forskningsledare Kristina Ascard.

Alnarp maj 2009

Kristin Yderfors
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SAMMANFATTNING

Detta arbete dr gjort med syfte att fa fram en bra planldsning for det tilltdnkta bygget pa
girden Skérvinge. For att komma fram till en bra planldsning har det l4sts en rad med
olika rapporter, forskningartikel, m.m. for att fa olika vinklingar pa vad som kréivs for att
kunna fa fram en bra planldsning. Det har dven gjorts en studie pa andra befintliga
robotgérdar for att pa sa vis f4 med hur det fungerar i praktiken. For att kunna jaimfora
gardarna har ett frigeformulér anvénds.

Da garden i dagsldget inte vet om det 4r mdjligt att bygga for 150 eller 75 kor i forsta
laget s& har det ritas tva alternativa 16sningar.

Det som undersokts i detta arbete dr vad man skall vilja for kotrafik och hur man far den
att fungera. Om man viljer styrd eller fri kotrafik, valet i planldsningen har hamnat pa
styrd kotrafik dé tanken &r att kunna f6lja lagen dé det géller utevistelse.

I de planldsningar som ritas har tanken pa djuren varit viktig och dérav valet pa fyra
rader liggbas. Det ér dé ldttare att kunna selektera djur i grupper for att kunna halla
djuren friskare. Genom att selektera ut de smittsamma djuren kan smitta till de friska
djuren undvikas och de sjuka djuren kan vardas separat.

Det som kom fram av studiebesoken var att det mera var hur garden skottes dn exakt hur
manga liggbéasrader man valt eller vilken planlosning man valt. Det man ocksa kan se
var att skillnaden mellan de olika alternativen av styrd eller fri trafik inte var markant
utan likartade om man jdmforde med hur stor producerad mingd mjolk de kan fa fram
pa ett dygn.

Det man kunde se var att flerboxroboten var mera flexibel i antalet kor och dven vad det
gér att ha for kor i den da det gar att mjolka manuellt.

Slutsatsen &r att det finns manga végar att vélja och mycket asikter om vad som é&r det
béasta. Min asikt ar dock att kotrafiken skall vara vél styrd for att minska arbetstiden och
det ska vara enkelt att selektera djur. Jag tycker dven att man bor ha fyra rader med
liggbas for att kunna styra och selektera sina djurgrupper pa ett enkelt sitt.



SUMMARY

This work is done with the purpose to present a good layout over the planned building
for dairy cows on the farm Skérvinge. To be able to make a good layout, I have read a
number of different reports, research, etc. This to obtain information about what a good
plan is from different points of view. A study has also been made on other existing
robotic farms in order to get yo know how it works in practice. To be able to compare
the different farms, a questionnaire was used

Today it is not yet decided if it’s possible to build for 150 or 75 cows, therefore two
alternative solutions have been made.

This report has evaluated what kind of “cow traffic” to choose and how to get this to
work. The alternatives available is guided or free cow traffic. Guided cow traffic was
chosen because this planning makes it possible to follow the Swedish laws in the
grazing period.

In the designing process of the planning, big consideration has been taken for the best of
the animals, and therefore, four rows of cubicles has been selected. That makes it easier
to select animals into different groups in order to keep the animals healthier. By
selecting the contagious animals to a separate group, infection to the healthy animals can
be avoided, and the sick animals can be taken care of separately.

The interview shows that it was more about how the farm is operated than exactly how
many lows of cubicles rows there was, or how the layout looked like. Another thing was
that there was not a significant difference in the quantity of milk produced between the
systems using controlled or free cow traffic. .

Where you could see that the robot with more than one box is more flexible in the
number of cows. It is also more flexible when milking cows with health problems or
diseases because you are able to milk manually.

The conclusion is that there are many ways to choose and there is a lot of opinions about
what is the best solution. My opinion is that the cow traffic must be well operated to
reduce the working hours, and it has to be easy to select animals in to different groups. |
also think that we should have four rows of cubicles in order to control and select animal
groups in an easy way.



INLEDNING

BAKGRUND

Skarvinge gard koptes ar 1943 av min farfars far Alex Andersson som var byggmastare i
Finspang. Han hade varit med under Kreuger krisen och var ddrmed kritiskt till aktier
och valde darfor att kopa garden som en kapitalplacering. Min farfar var vid den har
tiden intresserad av jordbruk men var for ung och oerfaren for att sjalv kunna driva
girden. Av den anledningen arrenderades den ut fram till 1949, di min farfar Ake
Yderfors med sin fru Karin tog dver driften pa garden.

Min farfar Ake utvecklade garden fran 7 kor till 40 kor med rérmjdlkning och
automatisk utgddslig fram till 1980 da mina fordldrar Johan Yderfors och Monica
Wering tog Over driften. De driver den 4n i dag med ca 50 mjolkande kor.

De kor som i dag finns pé garden stir uppbundna i langbas som é&r insatt i borjan av
1980-talet och mjolkas med en gammal anldggning fran 1969. Vissa moderniseringar
har dock gjorts sedan dess som exempelvis inférande av alfa line och lattviktsorgan.

Grovfodret fodras med en dldre Humavagn som kdrs manuellt ut pé foderbordet.
Kraftfodret utfodras med en datafodervagn fran 2003 med tvafoderssystem och
volymviktsuppmétning. De olika foderslag som anvinds &r ensilage, krossad spannmaél
och koncentrat.

Pé garden fods endast kvigorna upp i syfte att anvindas som rekryteringsdjur for
mjolkproduktionen. Tjurkalvarna séljs redan vid 2 manaders alder till en
kottdjursuppfodare i ndrheten. Kvigorna fods upp i en tillbyggnad pa ladugérden som
uppfordes 1975. Inredningen bestar av boxar med godseldrianerande golv sa kallade
spaltgolvsboxar vilket inte &r en optimal 16sning och dessutom borjar den bli sliten.

I 6vrigt omfattas garden av 129 ha mark, varav 50 ha skog, 25 ha bete, 52 ha &ker och 2
ha dvrigt. Till detta tillkommer arrenden och skétselavtal pa ca 30 ha. Det finns dven en
mindre hdstuppfodning som i dagsldget bestar av 5-10 héstar, som siljs inridna vid ca 4-
5 ars alder. Pa gérden jobbar i dag dgarna Johan och Monica med hjélp av sina barn
m.fl.

Med tanke pa att det inte gjorts nagra storre renoveringar eller nybyggnationer pa
véldigt lange dr ekonomibyggnaderna vildigt slitna och déarfor behover det byggas en ny
ladugérd. Det &r darfor nu dags att ta beslut om gardens framtid.



SYFTE OCH MAL

Syftet med detta arbete &r att hitta den optimala planlésningen for en ny ladugard till
Skidrvinge gard for 150 eller 75 kor med mjolkrobot. Tvé olika planldsningar ska
presenteras utifran studiebesok pa andra gardar samt litteraturstudier. Syftet ar att ta
fram en planlosning som bidrar till ett tillrickligt djurfléde och pa det viset fa den bast
fungerande 16sningen. Planlésning for bade enboxrobotar och flerboxrobotar ska
undersokas.

FRAGESTALLNINGAR

Foljande fragor ska besvaras:

1. Vilket alternativ ger det basta djurflodet igenom roboten?

2. Hur skall roboten placeras?

3. Vilket utfodringssystem och antalet utfodringar som ska véljas?

AVGRANSNING

Anledningen till valet av tvd planlsningar &r att det i dagsldget inte &r faststéllt om det
kommer att finnas tillrackligt med mark till mer &n en robot. Som det ser ut pé en
femarsperiod dr dock chanserna goda att tillrdckligt med mark ska kunna kdpas till for
att det skall vara relevant att rita en planldsning for tva robotar.

Det kommer inte att tas med négot av det som finns runt om mjélkkorna utan endast
planldsningen for kostallet. I arbetet utlimnas helt rekryteringsdjur, foder, gédsel, mm
for att fi en bra avgrinsning.



LITTERATURSTUDIE

Automatisk mjolkning dr ett system dér kon kan vilja att bli mjélkad nér helst den vill
pa dygnet och det gors dé i en robot som utfor mjélkningen utan att det krévs att en
ménniska dr med. Automatisk mjolkning ar intressant for framtiden da det ger en béttre
arbetsmilj6 enligt (Qiuging m.fl., 2005). Att det dr nagot for framtiden kan man se i den
fantastiska utvecklig som den gjorde under den relativt korta tiden som den funnits ute i
besittningar. De forsta kom i Europa 1992 och till Sverige 1998 (lely, 2009). Antalet
gérdar Okar hela tiden som véljer att anvidnda sig av denna teknik sa i dag finns 500
besattningar som har automatisk mj6lkning och som ar med i Kokontrollen. Det medfor
att ca 10 procent av beséttningarna som dr med i kokontroll anvénder automatisk
mjolkning och det ger att ca 17 % av korna i kontrollen &r robotmjélkade (Svensk
Mjolk, 2009).

Inom automatisk mj6élkning finns det flera olika system s& som styrd och fri kotrafik.
Det behover dven tas hinsyn till utfodring, vad de olika robotarna har for kapacitet nér
det giller hur manga kor de kan ta, antal mjolkningar de klarar av per dygn samt antal
kg mjolk. En annan viktig faktor ar arbetstimmar.

Arbetstimmarna gar att fi ner i ett robotstall jamfort med konventionell mj6lkning.
Gardar med robotmjdlkning har mellan 17,1 till 22,3 &rsarbetande timmar per ko medan
de konventionella gardarna varierade mellan 21,7 och 31,4 &rsarbetande timme per ko
enligt Gustavsson (2009).

FRI ELLER STYRD KOTRAFIK

Olofsson (2002) skriver, att det dr viktigt att man utnyttjar kons egen drift att soka sig till
foder och pé det séttet fa kon att g igenom mjdlkningsroboten. Om vigen genom
mjolkningsroboten &r det enda alternativ for kon att ga, for att p& nigot vis kunna n4 till
grovfodret, brukar det kallas for en styrd kotrafik. Det andra alternativet ar fri kotrafik
vilket dr nér korna har tillgéng till foder hela tiden utan att passera mjolkningsroboten.
Anvénds fri kotrafik &r det kraftfodret som de far i mj6lkningsroboten som driver kon att
gé och bli mjolkad.

Det styrda systemet av kotrafik brukar i regel ge ett storre antal besok i
mjolkningsroboten medan det styrda systemet kriaver betydligt mera av djurskdtaren, dé&
ansvaret faller pa denna att ha koll pa att alla djur far i sig tillricklig méngd foder.
Darfor anser inte Olofsson (2002) att styrd trafik bor anvindas om korna maste passera
mjolkningsroboten for att kunna né fodret. Olofsson (2002) tycker att det i stéllet bor
finas en selektionsgrind som styr kor som inte har mjdlkningstillstand till fodret i stillet
for att hamna i vantfallan till mjolkningsroboten eller i genom mjélkningsroboten.

Berggren m.fl. (2002) gjorde en studie dér de har jaimfort styrd eller fri kotrafik. Det som
blev resultatet var att antalet mjélkningar och hur ménga kor som stod och véntade pé att
f4 komma in till mj6lkning var flera i styrd kotrafik jamfort mot fri. Daremot var det



ingen skillnad pa hur mycket tid som korna var vid fodret, medan korna i det fria
systemet hade fler antal besok vid fodret. S& de kor som gick i styrt system var kvar
langre i foderavdelningen da det var svarare for de korna att komma till
foderavdelningen eftersom de vart tvungna att passera genom mjolkningsroboten eller
ndgon form av selektionsgrind innan de nddde fodret. I ett system med fri kotrafik kunde
ddremot korna rora sig fritt mellan liggbdsen och fodret vilket gor att korna har
mojlighet att vila mera och de har heller ingen anledning att kéa framfor
mjolkningsroboten. Att korna kan rora sig fritt i systemet gor att det &r flera kor som
behdver hamtas for att de skall gé och bli mjolkade.

Pettersson (2002) har gjort en studie om valet av fri eller styrd kotrafik inverkan pa hur
manga besokande kor de var i mj6lkningsroboten eller pa hur avkastningen utvecklades,
han kom fram till att det inte var ndgon skillnad mellan fri eller styrd kotrafik. Han tog
dock inte ndgon hénsyn till hur manga av korna som behdvde himtas till mjélkning.

KOTRAFIK OCH UTFODRING

(Pettersson & Gustavsson, 2008) sdger att har de for lite grovfoder géller &ven om
grovfodret dr ojamnt utspritt pa foderbordet vilket medfor att det inte erbjuds jamn
tillgang pé foder alla dygnets timmar. Att det medfor att en del kor inte far i sig sa pass
mycket grovfoder som de behdver d&ven om antalet foderbords- och mjélkningsbesok blir
mindre under dygnet och det paverkar korna. Daligt grovfoder paverkar dven kornas
vilja att konsumera tillrdckligt. Det gor att konsumtionen sjunker och med det forsdmras
kotrafiken vilket medfor att antalet foder- och mjolkningsbesok sjunker.

”Vid en hog andel kraftfoder i fullfoderblandningen alt utfodring av stor andel
kraftfodergiver per besok i kraftfoderstationerna, finns risk att antalet foder- och
mjolkningsbes6k minskar.” (Pettersson & Gustavsson, 2008).

I robotstall dter korna ofta sitt foderintag pa farre antal foderintagsféllen i jamforelse
med vad som dr normalt vid fri tillgdng pé grovfoder. Det dr viktigt att korna delar upp
foderkonsumtion pa manga tillfallen under dygnet, da det &r viktigt ur bade etisk
synpunkt och fysiologiskt sitt. Vid styrd kotrafik paverkas antalets foderintagstillfdllen
negativt och sjunker drastiskt. Finns det en selektionsgrind sjunker inte
foderkonsumtionen alls lika mycket och problemet blir inte lika stort. Ar det fri kotrafik
har korna mdjlighet att fa ett mycket jimnare foderintag 6ver dygnet da de har mojlighet
att vélja sjdlva (Olofsson, 2002).

Olofsson (2002) skriver, att det utfodringsproblem som finns i robotstall kan ses som tre
olika delar av utfodrings fragan. Det viktigaste &r att se till att alla djuren far den foder
mingd som de behdver for att ma bra. Det andra kravet som stélls &r att man har ett
nytidnkande inom sittet att styra fodret pa och da sérskilt med tanke pa hur svart det ar
att dela in korna i grupper samt kunna ha olika grovfoder till olika grupper. Det tredje
kravet utgor kornas fodersok och hur vl man kan utnyttja det for att fa en bra
fungerande kotrafik i robotstallet.
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FODER OCH VATTEN

Umeland (2003) menar att det &r viktigt att minska konkurrens mellan korna och dven ha
korta avstand, for att nd de resultat man har for avsikt att gora i ett robotstall. Det &r
viktigt vid liggbésen, vid fodret och vid vattnet. Vattnet bor placerad pa flertalet stillen
da framst vid fodret, dven tillgang till vatten vid liggbasen &r att rekommendera
(Umeland, 2003).

Det ar viktigt att korna har tillgdng pé foder hela tiden och det ar viktigt att vélja ett
utfodringssystem som kan utfodra ofta, som t.ex. bandfoderfordelare eller datastyrd
fodervagn, som gar automatiskt flera gdnger per dygn utan att man ar dir. Detta gor att
korbart foderbordet inte dr nddvéndigt. Kraftfoder utfodras i mjélkningsroboten men bor
inte vara det enda platserna diar man utfodrar kraftfoder. Tva kraftfoderautomater till ar
en god idé sa att alla kor far tillrdckligt med foder och en bra sammanséattning. En bra
fullfoderblandning kan klara av att ge korna det de behover i fodervég. Det finns dock
andra parametrar att ta hdnsyn till nir man véljer fodersystem &n bra vad som &r optimalt
for just robotstall enligt Umeland (2003).

PLANERING

Planlésningen dr en av de mest avgorande faktorerna till om kotrafiken fungerar eller
inte. Att ha liggbds mot foderbordet innebér att man inte far korna att réra sig runt i den
tdnkta trafiken, viket dr ett maste for att inte behdva hdmta kor. Kan man ha en fri
kotrafik far man en mycket enklare planldsning, men da &r det ofta ett stdrre antal kor
som inte gar sjalvmant till mjélkning utan kraver assistans och dérfor ar styrd kotrafik
att foredra. Fri kotrafik gor att det tar for mycket tid att bara hdmta kor till mj6lkning
enligt Umeland (2003).

En styrd kotrafik kraver att korna har smakligt foder och att tillgé pa foderbordet ar
tillracklig. Det som dr viktigt &r att f4 ett smakligt foder och att det ar ett blandat pa
foderbordet, samt att det utfodras tillrdckligt ofta och korna har tillgéng till foder hela
tiden under dygnet (Umeland, 2003).

Enligt Gustavsson (2009) kan man se att det gar at 0,2 minuter per ko och dag mera att
fodra i en ladugardar med robotmj6lkning &n vad det tar i en med konventionell
mjolkning. Vilket Gustavsson (2009) menar att man kan forklara med vikten av en bra
kotrafik dr mera markant i ett robotstall och ddrmed blir det flera utfodringar om dagen.

Det ar viktigt att utnyttja mjélkningsrobotarna sd mycket som mojligt, dvs. ha en hog
utnyttjandegraden. Vid ett studietillfalle som gjorts av Umeland (2003) dir
forselektering kan ha bidragit till 6kad kapacitet da en gérd hade okat
mjolkningskapaciteten fran ca 1 300 kg (vid tidsstudierna) till ca 2 000 kg per dygn vid
sett senare tillfélle.

Forselekteringsgrind kan vara det som gjort det, dd mjolkningskapaciteten kan nés av
hog andel riktig mj6lkningstid. En véntfélla gor att man far en effektivare pafyllning av
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mjolkningsroboten och ddrmed far en 6kad mjolkningskapacitet. Ska man ha véntfélla
far man se till att den &r s utformad att de hdgrankade och brunstiga kor inte stor
ordning och gor sa lagrankade inte kan halla sin plats i kon och da far for langa
vantetider. En vantfalla kan dven bli for full med kor och det &r en stor nackdel, skulle
da roboten stanna av nagot skél blir de stdende pa tok for lange utan att tillgang till foder
eller lagga sig i liggbas enligt Umeland (2003).

Med styrd kotrafik och tvé (eller fyra) liggbasrader, finns méjlighet att anvénda sig av en

selektionsgrind genom en liggbésrad som &r mot foderbordet och slipper dé att selektera
korna vid ingangen till mjélkningsroboten och man slipper ocksé véantféllan, samt dess
problem att ranglaga kor far for lang tid till mjolkning (Umeland, 2003).

Vintetider i vintféllan dr ndgot som &r viktigt att hélla nere for att hélla en béttre
juverhilsa och ett bra sitt att minska vantetiderna ar att inte ha liggbas i1 véntfillan enligt
Pettersson m.fl. (2008). En annan sak som ér ett stort problem nér det géller ar celltal i
robotstall som giller alla losdrifter dr liggbasen som anvéinds av upp till 7-8 kor per
dygn och ddrmed dra runt smittor. Ett sétt att komma at detta pa &r att dela in i grupper,
gora en celltalsgrupp vilket kan vara svart att gora i ett robotstall men &r fult mojligt om
du har 2 eller 4 rader med liggbas gar det att 16sa rétt enkelt enligt Pettersson m.fl.
(2008).
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MATERIAL OCH METOD

For att komma fram till planldsningen i ladugérden har en litteraturstudie genomforts
och studiebesok pé olika typer av robotgardar runt om i landet. Studiebesoken har gjorts
med hjilp av ett frigeformulér (se bilaga 1) for att sedan kunna genomfora de olika
alternativen pa planldsning som gérdarna har. Med resultatet av frageformulédret har
sedan de bista l6sningarna frén de gérdarna och dven frén litteraturstudien kunnat
plockas fram. Med hjélp av dessa har sedan planldsningarna ritats. For att fa
planlésningarna relevanta har dven géllande djurskyddslagstiftning tillimpats.
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GARDSBESOK

For att uppna en sé god planldsning som mojligt har en studie utforts genom att ett antal
gardar har besokts for att fa fram for- och nackdelar i befintliga robotstallar. De gardar
som har besokts har varit av olika karaktir men i storleksspannet 75-180 kor, beroende
lite p& vad de valt for typ av robot. Det kommer endast att redovisas de gardar som é&r
besokta med robot eftersom de gardarna &r sd beroende av att det finns en god kotrafik
for att uppnd en bra niva av antalet foder- och mj6lkningsbesok (Pettersson &
Gustavsson, 2008).

For att fa ett underlag och négot att genomfora med har vissa data plockats med pa
géardarna via ett frageformular (se bilaga 1).

FAKTA OM GARDARNA MED EN BOXROBOT.

Gérd nr 1

Besittningsstorlek pa gard 1 ar ca 80 kor. De har ett nybyggt stall med 68 liggbésplatser.
Korna flyttade in for ett ar sedan och har da gatt fran ett uppbundet system. Stallet har
tre liggbasrader och da med kor pa ena halvan och kvigor pa andra. Garden har dven
mojlighet till att mjolka uppbundet i den gamla ladugérden. Det nya stallet har ett
foderbord i mitten och det anvénds en bandfoderfordelar till utfodringen. Gérden ar i
uppbyggnadsfas och ddrmed var det mycket rorigt men de var ndjda med planldsningen
och valet av mjolkningssystemet, det vill sdga roboten och helt fri kotrafik samt ingen
mojlighet att gora gruppindelningar av kor. De har &ven valt att bygga en kall 16sdrift for
korna.

Gard nr 2

Garden har en beséttningsstorlek pa ca 180 (varav 44 kor dr uppbundna).

Garden har haft robot sedan 2003 och ar vil inkorda pa den. Stallet har 58 liggbasplatser
per robot och i stallet finns i dag tva robotar, en pa var sida om foderbordet. De har tre
rader liggbas. Aven denna gérd har tillgang till en annan ladugérd dir det mjolkas
uppbundet. Fodras gor det med rdlshdngd vagn som gar pa automatik. Garden tillimpar
styrd kotrafik och &r ndjda med detta. De har valt att bygga ett varmt stall.



14

Gérd nr 3

Besittningsstorleken pa denna gérd ér 130 kor. Gérden har varit i gdng med en robot
sedan 2005 och for tva ar sedan 2007 utdkades det med ytterligare en, men stallet var
forberett for tva redan frén borjan. Garden har tre liggbasrader med ett foderbord i
mitten och kor pa bada sidorna av foderbordet och de fodrar i dag med en
rdlshdngdfodervagn som man fir kéra manuellt, bandfoderfordelare &r pa vég att
installeras. De har ingen mojlighet att mjolka mer &n i roboten. De har en helt fri kotrafik
och ingen mojlighet att géra gruppindelningar av kor. De har dven valt att bygga ett
varmt stall. De &r pa vég att stélla om till ekologiskt och d& kommer de att styra trafiken
mera.

Gard nr 4

Garden har en beséttningsstorlek pa ca 65 kor. Gérden ir just klara med sitt bygge och
har ddrmed inte fullt. Det finns 70 liggbés och de har valt att anvénda sig av tre radigt
system, foderbord i mitten av stallet och kor pa ena sidan och ungdjur pa den andra
sidan. De har en bandfoderfordelare att utfodra med som gar med automatik. De har
dven 12 gamla platser kvar som de kan mjolka uppbundet i. Garden tillimpar styrd
kotrafik och dr ndjda med detta. De har dven valt att bygga ett varmt stall.

Gard nr 5

Besittningsstorleken pa den femte besokta garden ar ca 150 kor. Garden har varit i gdng
sedan 2000 med tvé robotar och 58 liggbés till varje. Garden har tre liggbdsrader med ett
foderbord i mitten och kor pa béda sidorna av foderbordet och de fodrar i dag med en
rialshdangdfodervagn som man far kéra manuellt. De har tillgéng till en annan ladugérd
dér det mjolkas uppbundet. Géarden tillimpar helt fri kotrafik men funderar pa att kunna
styra lite for att minska arbetsinsatsen. De har dven valt att bygga en varm 16sdrift.

Gard nr 6

Besittningsstorlek ar ca 65 kor. Garden ar just klara med sitt bygge och har ddrmed inte
fullt med kor. Det finns 75 liggbés och de har valt att anvénda sig av ett fyrradigt
system, placerat foderbordet pa langsidan vid viggen. De har en bandfoderfordelare att
utfodra med som gar med automatik. De har ingen mojlighet att mjélka uppbundet.
Gérden 4r i uppbyggnadsfas och ddrmed var det mycket rorigt men de var ndja med
planldsningen samt valet av mjolkningssystemet det vill sdga roboten och helt fri
kotrafik. De har ingen mdjlighet att géra gruppindelningar av kor. Stallet har en kall
16sdrift.



15

RESULTAT FRAN GARDAR MED EN ENBOXROBOT.

Hur manga kor finns det per robot och hur manga lisgbas?
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gard nr1 gard nr 2 gard nr3 gard nr 4 gard nr 5 gard nr 6

gardar

Figur nr 1: Antal liggbas per robot och antal kor per robot pa de olika gardarna.

Det skiljer inte markant mycket mellan gardarna. Den garden med mest kor per robot
hade 70 st. Garden har varit i gdng sedan 2003 och har dven tillgang till en ladugérd for
uppbundna vilket innebér att de kan ha kor som fungerade bra och &r snabba i
robotstallet. Den med minst antal kor hade d& endast 55 st. Stallet har bara varit igdng
nagra manader och hade helt enkelt inte flera kor vilket gor att de inte behdver trimma
besittningen. Man kan dven se att ndgra gardar utnyttjar sitt stall mera och har valt att
vaga ha overbeldggning trots risk for att fi avdrag p.g.a. tvarvillkors brott.

Hur manga ligsgbas det finns per itplats?
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Figur nr 2: Hur ménga liggbas det finns per atplats pa respektive gard.

Gérden som har att tva liggbés per dtplatser har utnyttjat hela foderbordet vil i lingd och
lyckas med endast tva per dtplats trots ett treraderssystem. Den garden som har tre

liggbas per étplatser har utnyttjat djurskyddsforeskrifterna vil och har max vad man far
och valt att ha 4 -radigt system.

Antal mjolkningar per ko och dyvgn?

Antal

@ Mjélkningar

gard nr1 gard nr 2 gard nr3 gardnr4 gardnr5  gard nr6
Gardar

Figur nr 3: Hur ménga ganger per dygn som varje ko mjélkas pa de olika gardarna.

Det &r inte nagra stora variationer alls utan de ligger néstan inom skiftningarna inom
olika perioder som finns pé garden. Det man kan séga att gard nr 2 som ligger hogst pa
2,7 mjolkningar per dygn s har stallet funnits sedan 2003 och ar véldigt véltrimmad

medan garden som ligger pa 2,2 mjélkningar per dygn inte kommit lika langt i sitt arbete
och har inte samma ambition.
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Hur minga liter mjolk gar fran roboten per dygn?
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Figur nr 4: Hur ménga liter mjolk varje robot hanterar per dygn pa de olika gérdarna.
Gard nr tva far fram mest mjolk per robot och dygn, det man kan se pa detta &r att de har

rétt kor” i roboten och ett styrt system. Garden nr sex som ligger 14gst har nyligen satt i
gang och har inte fullt med kor.

Hur minga liggbisrader finns det?

@ Liggbasrader
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Figur nr 5: Hur ménga liggbasrader det finns pa de olika gardarna.

Endast en gard har valt att bygga 4 rader och det p.g.a. att de utnyttjat hela bredden till
korna och hade foderbordet langs en langsida. De med tre rader hade foderbord i mitten
och valt da treradigt p.g.a. byggkostnader och antalet &tplatser.
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Antal utfodringar per dygn?

@ utfodringar

Antal

gard nr1 gard nr 2 gard nr3 gard nr 4 gard nr5 gard nr 6
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Figur nr 6: Hur manga génger per dygn det utfodras pé de olika gardarna.

Antalet utfodringar varierar rétt sd mycket ifrén 2 till 6 och det beror mycket pa hur
automatiserat det dr. De gardarna med tva utfodringar dr med och kor vagnen manuellt
varje utfodring, vagnen &r rdlshdngd. De gérdar med fyra eller sex fodringar har
bandfoderfordelare eller ralshdngd vagn som gar automatiskt.

Sammanfattning av de gardarna med en boxrobot.

Det dr sex stycken véldigt olika gardar med olika forutséttningar. Vissa har varit i gdng
ett tag och andra har helt nybyggda ladugérdar. Tre av stallen &r helt nybyggda och av
dem ir en uppe i bra utnyttjande pa roboten, de andra tva har en bit kvar nér det géller
djurantal och producerad méngd mjolk.

5 av 6 gérdar har valt att satsa pa 3 liggrader, argumentet &r att det ger lagre
byggkostnader och nagot flera dtplatser.

Val 1 utfodringstrategin skiljer sig ocksa at, nagra girdar har valt en mera automatisk
utfodring i form av ndgon typ av rdlshdngdvagn eller bandfoderfordelare som gar pa
automatik och dé kan man dérmed klara av att utfodra fler gdnger under dygnet 4n de
som valt ndgon form av mera manuella 16sningar.
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FAKTA OM GARDARNA MED EN FLERBOXROBOT.

Gard nr 1

Garden har 180 kor och 200 liggbas samt till det en flerboxrobot med 4 stycken boxar.
De har valt att bygga med 4 rader liggbés och ha utfodringen pa en langsida. Det
utfodras med en bandfoderfordelare som gar helt automatiskt. D& det gar att mjolka
manuellt i roboten har de valt att inte ha tillgang till att kunna mjolka ndgon annanstans.
De har en selektions grupp dér kor gér med sérskilda behov eller av andra orsaker. De
anser att de valde att bygga for fa selektionsplatser. Garden har en delvis styrd trafik och
har gatt ifran helt styrd. Korna far g& som de vill mellan liggavdelning och fodret utan
selektionsgrind men till mjélkningen hamnar de i en uppsamligsfalla. Valet har dven
hamnat pa att bygga kallt p.g.a. att det dr billigare och lattare med ventilationen.

Gard nr 2

Garden har 170 kor och 153 liggbas samt till det en flerboxrobot med 4 stycken boxar.
De har valt att bygga med 4 rader liggbés och ha utfodringen i mitten av huset samt
ungdjuren pa andra sidan foderbordet. Det utfodras med en rialshidngd vagn som gar helt
automatiskt. Da det gér att mjolka manuellt i roboten har de valt att inte ha tillgang till
att kunna mjo6lka ndgon annanstans. De har en selektions grupp dér kor gér med
sdrskilda behov eller av andra orsaker. Garden har en helt styrd trafik med
selektionsgrind. Valet har 4ven hamnat pé att bygga kallt p.g.a. att det &r billigare och
lattare med ventilationen.

Gard nr 3

Garden har 140 kor och 132 liggbas samt till det en flerboxrobot med 4 stycken boxar
men av den gamla varianten som har lagre kapacitet dn de nya som gérd nr loch 2 har.
De har valt att ha 4 liggbésrader och foderbordet i en egen avdelning for att korna skall
kunna dta fran bada hall och ddrmed slippa sopa foder. De utfodrar med en sa kallad
fodertruck som de kér manuellt och de dr néjda med det. Da det gér att mjolka manuellt i
roboten har de valt att inte ha tillgang till att kunna mjélka nagon annanstans. De har en
selektions grupp dér kor gar med sérskilda behov eller av andra orsaker. Garden har en
helt styrd trafik med selektionsgrind. Valet har d4ven hdr hamnat pé att bygga kallt p.g.a.
att det &r billigare och littare med ventilationen.

Gard nr 4

Garden har 120 kor och 150 liggbas samt det till en flerboxrobot med 4 stycken boxar.
De har valt att bygga med 4 rader liggbés och ha utfodringen i mitten av huset samt ha
ungdjuren pa andra sidan foderbordet. Det utfodras med en rilshingd vagn som kors
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manuellt. Da det gér att mjélka manuellt i roboten har de valt att inte ha tillgang till att
kunna mjélka nagon annanstans. De har en selektions grupp dir kor gér med sérskilda
behov eller av andra orsaker. Garden har en helt styrd trafik. Valet har hamnat pé att
bygga varmt dé roboten star i ett gammalt stall som dr ombyggt.

RESULTAT FRAN GARDAR MED FLERBOXROBOT SYSTEM

Hur manga kor finns per robot och hur minga lisghas?
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Figur nr 7: Antal liggbas per robot och antal kor per robot pé de olika gardarna.

Det &r véldigt stor skillnad mellan gérdarna i antal kor per robot trots att de valt samma
storlek ndmligen en 4 boxrobot. Den som har mest har 180 och har da 200 liggbas. De &r
i full gang sedan 2,5 ar. Medan gérden med endast 120 kor &r i uppbyggnadsfas och inte
alls dr n6jd med roboten samt dess kapacitet. Kan dven se att gard nr 2 och 3 har flera
kor 4n liggbas och tycker att det fungerar véldigt bra d&ven om de viljer att ta en
kalkylerad risk da det ar ett tvérvillkorsbrott.
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Hur minga liggbas per dtplats det finns?
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Figur nr 8: Hur ménga liggbas det finns per tplats pa respektive gard.

Det &r inga stora skillnader trots olika val av planlosningar, gard nr 1 har foderbordet
langs en langsida medan de andra har i mitten av ladugarden.

Antal mjolkningar per ko och dygn?
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Figur nr 9: Hur manga ganger per dygn som varje ko mjolkas pa de olika gérdarna.

Antalet mjolkningar per dygn har en spridning mellan 2,2 till 2,6. Gard nr 1 som ligger
pa 2,2 har valt att ligga 14gt men har mycket kor i roboten i stillet. Medan den med 2,6

vill ha ett ha fler mjélkningar och utnyttja huset samt korna sa mycket det gér och pé sé
vis fa fram mycket mjolk.
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Hur minga liter mjolk gar fran roboten per dygn?
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Figur nr 10: Hur manga liter mjolk som varje robot pa de olika gardarna kan hantera.

Det gér att se en skillnad mellan gérdarna och det 4r framst i antal kor.

Hur minga ligsgbasrader finns?
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Figur nr 11: Hur ménga liggbasrader de finns pé de olika gérdarna.

Alla gérdar har valt 4 rader och det var p.g.a. att huset var byggt brett nog dnda for att
roboten skulle fa plats, sa att det inte blev dyrare att bygga huset s brett. Darfor
byggdes det per automatik in fyra rader liggbas. .
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Antal utfodringar per dygn?
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Figur nr 12: Hur manga ganger de utfodras pé de olika gardarna per dygn.

Gardarna skiljer sig markant &t i antal utfodringar per dygn. Gard nr 1 som ligger pa 8
utfodringar per dygn har valt en stationir blandare med en bandfoderfordelare som gar
automatiskt vid for instdllda tidpunkter. Gard nr 2 har dven valt en rdlshdngd mixervagn
med matarbord till som dven den gar automatiskt vid forinstillda tidpunkter. Medan
gardar nr 3 och 4 fodrar mera manuellt med fodertruck eller rdlshdngvagn som inte gar
per automatik.

Sammanfattning om flerrobot stallarna.

De fyra gardarna som &r med &r olika och med olika strategier. Gard 1, 2 och 3 4r n6jda
och de fungerar bra med god kotrafik samt har bra mjélkavkasning. Gard nr 4 &r inte
ndjda. De tycker att det tar for mycket tid samt att korna tappar och har svért att anpassa
sig till roboten. Gérd nr 1 har ett 1agt antal mj6lkningar per dygn men det &r en
medveten strategi. Mera som man kan se ar att flerboxroboten &r véldigt flexibel i hur
manga kor den klarar av per dygn samt att det gér att mjolka manuellt i den och ddrmed
kan spara kor som inte roboten klarar av att mjolka. P4 s& vis f4 man en mera harmonisk
overgang och slipper slé ut en massa djur som bade &r krangligt och dyrt.

Utfodringsmaissigt har gardarna valt olika strategier och det har resulterat i att gard nrl
och 2 har valt ett mera automatiskt system och dér med fétt upp antalet fodringar per
dygn medan de tva andra gardarna har en mera manuell utfodring. De tva gardarna som
valt mera manuellt system har gjort det med argumentet att de &ndé r i stallet. De hade
utrustningen och att det var en billigare 16sning samt att de vill vara med vi fodringen.
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FORSLAG PA PLANLOSNING

Efter det att jag har gjort alla dessa studiebesdk och lést litteraturen har en planldsning
utarbetats. Planlosningen finns 1 bilaga 2. Jag har valt ett 4 radigt system for liggbéasen
for att kunna f4 till en selektionsgrupp och pa sé vis halla celltalen pé en bra niva samt
att slippa leta djur som skall semineras m.m. Valet foll &ven pa en rdlshingd vagn som
gér automatiskt pa foderbordet. Extra breda passager mellan avdelningar och igenom
liggbasrader valdes for att kunna ha vattenkar och mdjlighet for korna att kunna drick
utan att blir storda av andra passerande kor. Har dven tankt att det skall bli ett styrt
system med selektionsgrind och dven en envigsgrind ut sd det skall gé ha korna pa bete
samt med en dorr ut och en vég in allt enligt Pettersson (2009).

Vid arbetet med planlésningarna har det tagits hdnsyn till Djurskyddsmyndighetens
foreskrifter (2007).
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DISKUSSION

D4 malet med denna undersokning varit att komma fram till hur jag far fram den bésta
planldsningen och pa sa vis fa det bésta utnyttjandet av roboten samt ddrmed fa bra
ekonomi i min framtida mjolkproduktion. Efter att ha besok 10 stycken gardar med
robot, och ett antal som ej dr upptagna, har det blivit en planldsning som borde passa.

DJURFLODE

Det pratas mycket om kotrafik i den litteratur man léser och vikten av att den faktiskt
fungerar samt vilka faktorer som styr om den fungerar eller inte. Det man kan se om
djurfldden dr till att borja med valet av styrd eller fri kotrafik. I styrd kotrafik finns det
en del studier som pekar pa att antalet mjolkningar var flera men dven koantalet som fick
vénta pa att f4 komma in till mjolkning var flera. Daremot i min studie som dock ér liten
finns det inga stora skillnader mellan styrd och fri kotrafik i antalet mjélkningar per
dygn utan det beror snarar pa andra faktorer.

Valet av styrd eller fri kotrafik dr snarare en fraga hur du 4r som ménniska menar
Pettersson, (2009) mera &n vad som &r bést. Det jag kan se 1 min studie &r att de gérdar
dér lantbrukaren har mera behov av kontroll och gillar teknik har valt en form av styrd
trafik, medan de som accepterar att himta kor valt en fri kotrafik. Detta stimmer dven
med vad som framkommit i min litteraturstudie som séger att den som véljer en fri
kotrafik far hdmta mera kor medan den som valt att ha den styrd har mera jobb med att
se till att alla kor far 1 sig tillrdckligt med foder.

For att fa ett bra djurflode krivs dven att det finns bra tillgang pa foder och att det ar av
bra kvalité for att man ska fa korna till fodersok och rora sig i stallet. Det man kan se 1
litteraturen &r att dalig kvalité pa foder gor s att kornas vilja att 4ta minskar. Har man da
ett styrt system finns &ven risken att man far mindre antal besdk i roboten och da sjunker
dven antalet mjolkningar vilket gor att en mindre dnskvérd effekt uppnatts. Men i min
egen studie dr det svart att dra négra slutsatser av det som man ser i resultaten av hur
antalet fodringar paverkar antalet mjolkningar per dygn. I stéllet tror jag utifrn det jag
sdg under besoken pé gardarna att tillgdngen pa bra foder var viktigare 4n antalet
utfodringar men risken for daligt foder 6kar om det far ligga for ldnge.

Vikten av att kunna gruppindela har blivit tydligt hur viktigt det dr, bade med tanke pa
det man ldst och med tanke pa vad man sett. Gustavson m.fl. (2008) ar valdigt tydliga
med att det maste vara mdjligt dela in kor och vikten av att det finns en grupp for
celltalskor sa det inte smittar andra via liggbdsen. De gardar som besoktes och dé framst
de med flerboxrobotar som verkligen tryckte pa vikten av att ha en grupp for djur som
inte kunde gé i vriga grupper. Det storsta skéllet till en vél tilltagen selektions grupp
enligt gardarna var for celltalskor, halta kor m.fl. Men en annan viktig faktor var att de
kunde selektera ut djur som t.ex. skulle semineras, till slakt eller annat med hjélp av
selektionsfallan. Da slapp man vildigt mycket jobb. Arbete kostar pengar och det ar
viktigt att man kan minska ner arbetstiden.
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PLACERING AV ROBOTEN

Den skall placeras sé att det &r litt att kunna gruppindela med en selektionsgrupp i
anslutning till roboten for att halta kor m.m. skall kunna fa en bra tillvaro dven for att ha
en god kontroll pa gruppen och dven kunna selektera fran roboten. Den skall dven vara
placerad i anslutning till mjolkrummet. D4 en av gérdarna rékat ut for att mjolken
forstors pa vég till tanken p.g.a. att det var for langt nér roboten stod stilla. Det ar dven
viktigt att roboten star frostfritt &ven om det viljs att bygga en kall 16sdrift. Den skall
dven vara placerad sa det dr enkelt for korna att gé dit. Korna skall &ven ha l4tt att ta sig
ur roboten och vidare till foderbord utan att hamna i ett hrn och motad med av andra
kor.

UTFODRINGSSYSTEM

D4 det &r viktigt med foder av bra kvalité, jamn fordelning samt tillrdckliga kvantitet
enligt Gustavson & Pettersson (2008). Nagot som é&r viktigt &r att spara tid da det gar
automatiskt samt att man kan fylla pa foder nar man har tid och kan pa sa vis optimera
sin tids anvéndning. Av det man ség vid studiebesoken &r att nagon form av automatisk
utfodring dr det mest ldmpliga i en sa pass liten” beséttning och en stationér blandare
till det. Jag tror ocksa att man kan klara sig bra utan kraftfoderstationer trots att siljarna
av robotarna foresprakar det. Av de gardar som jag besokte var fyra utan
kraftfoderstationer forutom de i roboten och var ndjda. P det viset far man plats med
flera liggbas samt slipper investering i kraftfodrstationer. Kornas mojlighet till att dricka
vatten &r viktig och da krivs sérskilt en bra planering av vattenkar/koppar. Enligt
litteraturstudien skall vatten vara placerat vid foder och dven vid liggbasen. Det som
framkom vid studiebesoken var vikten av att de hade tillgang till att dricka ur kar for att
fa en vattenspegel. Vattenplatserna bor vara placerade sé att kor kunde passera utan att
stora varandra. Att karen var gjorda av rostfritt stal var viktigt och 4ven med en plugg i
botten for att de skulle vara létta att gora rena.

Hur ofta man ska utfodra var det inget klart svar pa i min undersékning da de far bra
trafik trots fa fodringar, dock &r ingen nere sa lagt som pa en fodring. Att fodra flera
ganger &r att foredra. Jag hade nog sjdlv valt att fodra mellan 6-8 génger per dygn utifran
vad jag sag pé studiebesdken for att fa en bra rorelse pa korna i stallet och ddrmed flera
antal mjolkningar.

Mina slutsatser &r att pa de fragor jag hade med fran borjan:

1. Vilket alternativ ger det basta djurflodet igenom roboten?

Bista djurflodet fir man i ett styrt system dér det finns god tillgdng pé bra och smakligt
foder som far korna att rora pa sig i systemet.

2. Hur skall roboten placeras?
Roboten skall vara placerad pa ett sitt som gor att korna passerar den pa ett smidigt och
naturligt sitt under sin vig mellan foder och liggbas.
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3. Vilket utfodringssystem och antalet utfodringar som ska véljas?

Ett system med hog automatiseringsgrad for att minimera tidsatgangen och pé sa vis
dven kunna utfodra flera ganger per dygn, gérna 6-8 génger, detta leder i sin tur till en
vél fungerande kotrafik och en harmonisk.
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Bilaga 1
BILAGOR

| FRAGERFORMULAR TILL ROBOTGARDAR. - - { Formatted: Left

Basfakta for den besokta garden.

1. Hur ménga kor finns per robot?

2. Hur ménga liggbas finns det?

3. Hur ménga dtplatser finns det?

4. Antal mjolkningar per ko och dygn?

5. Hur ménga liter mj6lk gér fran roboten per dygn?

6. Vilken form av kotrafik anvands?

7. Hur manga liggbasrader finns det? Varfor valt det antalet?

8. Antal utfodringar per dygn?

9. Hur har roboten placeras och varfor?

10. Hur fungerar kotrafiken pa sommaren?
- Antalet mjolkningar hur paverkas det?
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Planlésningsforslag 1.

4 stycken liggbasrader med foderbord ldngs en langsida, Ett styrt system med tillgdng
till att kunna styra ut korna pé bete.
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Planlésningsforslag 2.
4 stycken liggbasrader med foderbord lédngs en langsida, Ett styrt system med tillgang
till att kunna styra ut korna pa bete.
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