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Tassa tyossa perehdyttiin automaattilypsytilojen tyokaytantdihin seka kartoitettiin
yrittdjien tapoja ja tarpeita kayttda automaattilypsyn tuottamaa tietoa. Materiaali
saatiin Automaattilypsy - navetan toiminnallisuus -hankkeesta, sekd hankkeessa
tehdysta kyselytutkimuksesta. Kysely toteutettiin s&hkdisesti, Webropol-kyselyn
avulla lokakuussa 2014. Kyselyyn vastasi 50 tilaa.

TyoOn tavoitteena oli selvittaa Etelapohjalaisten automaattilypsytilojen toimintaa ja
tyokaytantoja seka sita, kuinka hyvin yrittajat hyodyntavat lypsyrobotilta saatavaa
tietoa. Toinen tavoite oli hankkeessa tehdyn kyselytutkimuksen tarkempi tarkastelu
sekad hankkeen ja kyselytutkimuksen tuottaman tiedon yhteen kokoaminen. Lisaksi
tarkastelimme navetan toiminnallisuutta ja tiettyjen ratkaisujen vaikutusta esimer-
kiksi lehma liikenteeseen.

Kasittelimme opinnéaytetydssamme sekéa hanketiloja (12 kpl) etta kyselyyn vastan-
neiden tilojen tietoja (50 kpl). Kyselytutkimuksen vastauksia kasiteltiin Excel-tauluk-
kolaskennalla ja IBM SPSS Statistics -ohjelmalla.

Robotin kerdamien tunnuslukujen avulla voidaan seurata toiminnan onnistumista.
Tiedon analysointi helpottaa téiden suunnittelua, ongelmien ratkaisuja ja tilan kehit-
tamista. Lypsyrobotin tiedot ovat paivittdisdataa ja vertailuraporttien saaminen vaatii
tyota. Jos halutaan pidempien aikojen yhteenvetoja, pitaa robotin tietoja muokata ja
tallentaa erikseen.

Tyytyvaisimpia vastaajat olivat huollon nopeuteen ja puhelinavun saatavuuteen. Ke-
hittAmiskohteita huollolle olivat muun muassa huoltomiesten vahainen maaré, mo-
tivaation puute, liiallinen kiire ja huollon kallis hinta. Rasittavimmiksi tdiksi mainittiin
parsien puhtaanapito, kuivitus ja navetan yleinen siivous. Automaattilypsyn onnis-
tumisen kannalta tarkeimmiksi tekijoiksi tuottajat nostivat oman osaamisensa, elain-
ten rakenteen ja luonteen seka halun tarttua mahdollisiin ongelmiin valittémasti.
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This thesis includes a study of work practices on the farm and the information pro-
duced by an automatic milking system and the entrepreneurs’ need to use the infor-
mation.

The material was obtained from a project called “Automatic milking, the functionality
of the cow house” and from a questionnaire survey that was completed in the pro-
ject. The survey was carried out electrically using webropol in October 2014; 50
farmers responded.In addition to the survey information more detailed data was col-
lected through measuring, observing and interviews carried out on 12 farms.

The answers to the questionnaire survey were processed on an Excel spreadsheet
and with the IBM SPSS Statistics programme.

The objective of the work was to find out the operation and work practices on the
automatic milking farms in Southern Ostrobothnia and how well the entrepreneurs
utilize the information which is obtained from the milking robot. The second objective
was a detailed examination of the questionnaire survey and gathering together the
information produced by the project and by the questionnaire survey.

The indicators collected by the robot can be used to follow the success of the milking
operation. The analysis of the information can be utilized in work planning, solving
problems and developing dairy farms.

According to the questionnaire survey, 75 % of the respondents needed additional
support in using the milking robot data system and in the utilization of the infor-
mation. The milking robot information is daily data. If one wants to get summaries
or comparative information over a longer period, this data must be edited and rec-
orded separately.

Concerning the maintenance and repair of the robot, the respondents were satis-
fied with the speed of the servicing and with the availability of the telephone help.
However, the areas that need development were, among others, the small number
of service men, the lack of motivation, the excessive hurry and high price of the
maintenance.

Key words: automatic milking system, utilization of the information, work practices
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1 JOHDANTO JA TYON TAUSTAA

Maitotilojen koon kasvaminen ja teknologian lisaantyminen muuttavat toimintata-
poja karjan hoito- ja ruokintatdissa seka lypsyssa ja maidonkasittelyssa. Automaat-
tilypsyyn siirtyessa yrittaja tavoittelee tyon keventamisté ja vahaisempaa tyévoiman
tarvetta. Tanskassa (Videncentret for Landbrug, Kveeg, Knowledge Centre for Agri-
culture, Cattle) on tehty laaja tutkimus liittyen robottien tehokkuuteen, toimivuuteen
ja tybn sujuvuuteen. Viljelijoilta kysyttiin, mika on tarkeintd automaattilypsyn toimi-
vuudessa ja tarkeimmaksi tekijaksi nousi se, etté eldinliikenne tulee olla siten toimi-
vaa, ettei viljelija joudu osallistumaan lehmien hakemiseen ja ohjaamiseen robotille.
(Jensen 2012)

1.1 Automaattilypsyn yleisyys ja toiminnan tavoitte et

Talla hetkella 70-80 prosenttiin uusista rakennettavista pihatoista asennetaan lyp-
syrobotti. Pohjoismaissa jo 29 prosenttia maidosta tuotetaan automaattilypsyti-

loilla. Automaattilypsy on lisdéntynyt runsaasti Pohjoismaissa. (Kuva 1)

Automaattilypsytilojen masran kehitys Pohjoismaissa 1996-2014

140K}
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Kuva 1. Automaattilypsy Pohjoismaissa



10

Vuoden 2014 lopussa Suomessa oli 904 automaattilypsytilaa. Etela-Pohjanmaalla
on talla hetkella 107 automaattilypsynavettaa, joilla on 163 lypsyrobottia (ProAgria
Etela-Pohjanmaa 2015).

Useimmiten automaattilypsyyn siirrytdan parsinavetasta, jolloin yrittajalla ei ole ko-
kemusta tulevan yksikon prosesseista ja niiden organisoinnista. Automaattinen
lypsyjarjestelmé vapauttaa rutiininomaisesta ja kuormittavasta lypsytyosta. Auto-
maattilypsyyn siirtyvien tilojen tavoitteena on yleensa tydajan hallinta ja mahdolli-
suus tyon suuntaamiseen muihin tarkeisiin téihin kuten tuotannonseurantaan ja -
suunnitteluun. (Holkko & Pihlgren, L. 2010). Lypsyssa saavutettava saasto tyo-
ajassa on hyvin paljon kiinni lehmaliikenteen toimivuudesta. Parhaimmillaan robot-

tinavetassa lypsytyd on valvontaa ja tietojen tarkkailua tietokoneelta.

Automaattilypsyn onnistuminen menestyksekkaasti edellyttda lehmien vapaaeh-
toista kayntia robotilla. Lehmien tulee menna lypsylle oma-aloitteellisesti, saannalli-
sesti ja riittavan usein. Itse lypsyrobotti on ehka vahiten merkittava tekija automaat-
tilypsyn kokonaisuudessa. Oleellista on se, kuinka navetta saadaan toimimaan ja

kuinka ty0 organisoidaan. (Hulsen 2009.)

Amerikkalaisen tutkimuksen mukaan automaattilypsyyn siirryttdessa voidaan lisata
12% maitotuotosta, vahentdd 18% tydvoimaa ja samanaikaisesti parantaa elainten
terveyttd sallimalla lehmien kayda lypsylla silloin kun ne haluavat. (Jacobs & Sieg-
ford 2012). Toisaalta moni tuottaja piti edelleen saman maaran tyontekijoitd, jos
heilla oli esimerkiksi paljon lypsylle ajettavia lehmid. Samoin tydnohjauksessa saat-
taa olla kehittdmisen varaa, silla automaattilypsyn kaikkia osa-alueita ei osata hyo-

dyntaa.

1.2 Tietotekniikka tuotannon apuna

Navetan toiminnallisuuteen kuuluvat myos tietotekniikan hyddynnettavyys ja kaytet-
tavyys tuotannonhallinnan apuvalineena. Tuotantoa, tekniikkaa ja laitteita ohjataan
yha useammin tietotekniikan avulla. Tietotekniikan ja automaation tulisi toimia ihmi-
sen apuna ja tyovalineend, jolloin parhaimmillaan se helpottaa tyota ja parantaa

tyon laatua.



11

Automaattisessa lypsyjarjestelmassa lehmien lypsylla kdynneistd, tuotoksesta, va-
kirehun sydnneista, maidon laadusta ja utareterveydesté kertyy paljon yksityiskoh-
taista tietoa. Haasteena on hyddyntaa laitteiden tietojarjestelmiin kertynytta tietoa
maidon kasittelyssa, elainten ohjauksessa, ruokinnassa, navetan tdiden organisoin-

nissa, tyontekijoiden ohjauksessa seka tilan kehittamisessa.

Lypsyrobotti antaa elainkohtaista tietoa laajasti, mutta niita ei valttamatta aina osata
hyodyntad. Ongelma automaattilypsyn tietotekniikan hyddyntamisessa on, etta
kayttdopastus jaa tilan tarpeisiin nahden varsin vahéaiseksi. Holkon ja Pihlgrenin
(2010) opinnaytetydna tekeman kyselyn mukaan osa yrittgjista piti saamiaan kayt-
toohjeita riittamattomina. Kaikki edustettuna olleet kolme laitevalmistajaa saivat pa-

lautetta puutteellisista kayttdohjeista.

Laitetoimittaja jarjestaa aloituskoulutuksen, mutta vasta kayton ja jarjestelméaén op-
pimisen myo6ta tuottajalle muodostuvat edellytykset tuotannonohjauksessa tarvitta-

vien syvempien taitojen omaksumiselle.
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2 AINEISTO JA MENETELMAT

Aineistona kaytettiin Automaattilypsy — navetan toiminnallisuus -hankeen aikana ke-
rattya aineistoa. Hanke oli elinkeinojen tutkimus- ja kehittamishanke. Se toteutettiin
1.1.2012 — 31.12.2014 valisena aikana. Toteutusalueena oli Eteld-Pohjanmaan

maakunta.

Hankkeessa kerattiin tietoa seké valikoiduilta seurantatiloilta (myohemmin tydssa
hanketilat) ja laajemmalla kyselylla. Hanketilojen tiedot ovat yksityiskohtaisempia,
silla tietoja on keratty hanketiloilta kahden vuoden ajan. Kyselytutkimus perustuu

kyselyhetken (2014 lopun) tilojen tilanteeseen.

Pureudumme tassa tydssa tarkemmin kyselyn tuloksiin ja hankkeen seurantilojen
tuloksia ei kayda kattavasti lapi, silla niistéa on tehty tarkempi analyysi toisaalla. Han-
ketilojen tuloksia on analysoitu tarkemmin TTS:n julkaisussa. (Morri, Mantyharju &
Puumala 2014). Hankkeessa kyselytutkimusta kasiteltiin vain péaapiirteittain, siksi
opinnaytetydssamme kasittelemme kyselytutkimusta ja sen tuloksia yksityiskohtai-

semmin.

Opinnaytetydmme tarkoitus oli selvittdd etelapohjalaisten automaattilypsytilojen toi-
mintaa ja tyota seka kuinka hyvin yrittdjat hyédyntavat lypsyrobotilta saatavaa tie-

toa.

2.1 Hanketilat

Hankkeessa oli seurantatiloina 12 tilaa, joista viisi DeLaval-, viisi Lely- ja kaksi RDS
-lypsyrobottitilaa. Hanketiloilla oli 49-130 lypsyssa olevaa lehmaa. Hankeseuran-

taan valittiin tilat, jotka olivat suhteellisen uusia ja suunniteltu alun alkaen automaat-

tilypsyyn.

Hanketiloilla seurattiin automaattilypsytilan ty6ta, toiminnan kehittdmista, ruokintaa,

tuotantoymparistoa ja tietojarjestelmien tuottaman tiedon hyvaksikayttoa.
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Tilakayntien ja haastattelujen kautta selvitettiin, miten tilat kayttavat hyvéakseen ro-
botilta saatavaa tietoa. Lisaksi tutkittiin tilojen tapaa kayttaa tietojarjestelmia tilan

toiminnassa.

Hanketiloja haastattelemalla saatiin tietoa navetan toiminnallisuuteen vaikuttavista
tekijoista navettasuunnitteluun ja navetan siséisten prosessien organisointiin erityi-

sesti automaattilypsytiloilla.

2.1.1 Pidempiaikainen tiedonkeruu

Lypsyrobottien tietojarjestelmista otettiin tietoja 2012 vuodesta 2013 vuoden lop-
puun saakka — lehmien lypsylla ja lypsyrobotilla kayntimaarista, lypsy- ja ruokinta-
asetuksista, lypsyjen onnistumisista, laitteen halytyksista ja lypsy-, pesu- seka tyh-

jané oloajoista, maitomaarista seka rehunkulutuksista.

Robottien tietojarjestelmista kerattiin tietoja lehmien lypsylla kdynneista, ohikuluista,
ruokinta- ja lypsyasetuksista, lypsytapahtumien onnistumisista, laitteen halytyksista,

lypsy-, pesu- seka tyhjana oloajoista, maitomaaristéa ja rehunkulutuksista.

Tilat pitivat kirjanpitoa ruokinnan muutoksista seké muista navetan tapahtumista ja
havainnoista vuosien 2012 ja 2013 ajalta. ProAgria Etela-Pohjanmaan tuotosseu-
rannan ja ruokintaneuvonnan kautta saatiin tuotos-, terveys ja rehun kayttotiedot
tiloilta. ProAgrian kotieldinasiantuntijat laskivat hanketiloille paivalaskelmat Karja-
Kompassi-ohjelmalla. Tulokset laskettiin Excel-taulukkolaskentaohjelmalla ja tilas-
tollisia merkitsevyyksia tarkasteltiin Excel-taulukkolaskenta- ja IBM SPSS Statistics,
Version 22 —ohjelmalla. Tilat olivat erilaisia ja muuttuvia tekijoitéa kaytannon tiloilla
oli paljon, joten yksittaisen tekijan merkityksen varmistaminen vaati monia tarkaste-

lukulmia ja laskentoja.

2.1.2 Tilakaynneilla keratty tieto

Tilakaynneilla haastateltiin yrittgjia ja tyontekijoita seka seurattiin, videoitiin ja valo-

kuvattiin navettaty6td, lehmien liikkumista, lypsykaynteja, puhtautta, rehun jakoa ja
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ruokintaa vuosien 2012 ja 2013 aikana. Hankkeen aikana oli jokaisella tilalla yksi
pitkd kokopaivan kestanyt seurantajakso, joka alkoi aikaisin aamulla ja paattyi myo-
haan iltayosta. Lisaksi tehtiin lukuisia lyhyempia tilakaynteja. Tilojen tyontekijoilta
kysyttiin mm. toimintatapoja paivittaisissa kaytannon rutiineissa, tietojarjestelmista

seurattavia asioita ja tietohakuja.

Tilakaynneilla seurattiin eléainten kayttaytymista rehunjakohetkelld. Elainten kulkua
robotille seurattiin ja tapahtumat kirjattiin. Lypsyrobotista tarjotun vakirehun kulutus-

maarat saatiin tietojarjestelman tiedoista.

Tilaseurantojen aikana kirjattiin ja kuvattiin seka videotallenteilta analysoitiin leh-
mien maaraa ja kayttamista lypsyn odotusalueilla ja lypsyrobotissa. Odotusalueen

koko, kaytavien leveydet, parsien koko ja ruokintapdytétilan maara mitattiin.

Navetan ilman laatua mitattiin kaikilta tiloilta vahintaan kerran joko talven 2012-2013
aikana tai keséalla 2013. Navettailmasta mitattiin ammoniakki- ja hiilidioksidipitoisuu-
det Drager x-am 7000 monikaasumittarilla. LAmpétilat kirjattiin ylos navetoiden lam-
pomittareista. Valvontakameran kuvaa seurattiin ja talletettiin etayhteyden kautta

yhdelta tilalta.

2.2 Kyselytutkimus

Kysely toteutettiin sdhkoisesti internetissd Webropol-nettikyselyn avulla lokakuussa
2014. Kysely lahetettiin kaikille 85 tuotosseurannassa mukana oleville etelapohja-
laisille automaattilypsytiloille, my6s hankkeessa olleille seurantatiloille. Yhteystiedot
kyselyn lahettamista varten saatiin ProAgria Eteld-Pohjanmaalta.

Kyselyn vastauksia kasiteltiin Excel-taulukkolaskentaohjelmalla ja IBM SPSS Sta-
tistics, version 22 -ohjelmalla. Ristiintaulukoinnit ja tilastolliset merkitsevyydet tehtiin

padasiassa SPSS-ohjelmalla.

Kyselyaineistosta laskettiin korrelaatioita eli tutkittiin tilastollista yhteytta myds mai-
tomaaran, lypsykayntien maaran, haettavien lehmien ja robotilta saatavan vakire-

humaaran valilla.
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2.3 Tavoitteet ja tutkimuskysymykset

Hankkeen tarkoituksena oli tuottaa tietoja, jotka auttavat hallitsemaan uusien navet-
tainvestointien riskeja toiminnallisuuden ja tyénkaytén suhteen. Tavoitteena oli pa-
rantaa myos tietotekniikan hyddyntamista tuotannonohjauksessa. Tietotekniikan
hallinta ja toimiva lehmaliikenne antavat edellytykset stressittomampéaan tyéhon ja

vapaa-aikaan.

Hankkeen tarkeimpana tavoitteena oli 10ytaé ja saada selville hyvia kaytantoéja tilo-
jen kehittamiseen ja automaattilypsynavetta investointeihin. Tulosten tarkastelulle
antoi nakokulmaa myo6s hanketilojen yksi yhteinen tavoite, saada tuotettua kannat-
tavasti mahdollisimman paljon elintarviketeollisuuteen paatyvaa maitoa. Yhtena ta-
voitteena oli myds 16ytaéa keinoja maitotilan tydajankaytén tehostamiseen seké tyon

laadun ja tuotannon kannattavuuden parantamiseen automaattilypsytilalla.

Tuloksia tarkasteltiin kolmesta ndkdkulmasta: ruokinnan ja erityisesti sailérehun vai-
kutus lehmaliikenteeseen, tuotantoympariston merkitys, navetan tietojarjestelmien
hyoédyntaminen tilan toiminnassa ja kehittamisessa. Kysymysten avulla haluttiin kar-
toittaa automaattilypsytilojen yrittdjien tapoja ja tarpeita kayttdd automaattilypsyn
tuottamaa tietoa. Liséksi kyselyssa oli mukana yleistason kysymyksia mm. liittyen
maitotuotokseen ja navettaratkaisuihin.

Opinnaytetydmme tavoitteena oli analysoida tarkemmin kyselytutkimuksen tuloksia,
silla itse hankkeessa niita kasiteltiin vain paapiirteittain. Tavoitteena oli myos selvit-
taa, kuinka automaattilypsytiloilla toimitaan ja miten yrittdjat hyddyntavat lypsyrobo-
tin tarjpamaa tietoa. Lisaksi pureuduimme navetan toiminnallisuuteen liittyviin seik-
koihin.
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3 TULOKSET

3.1 Navetan toiminnallisuus

Navetan toiminnallisuuteen vaikuttavat lukuisat seikat; mm. se, onko navetta suun-
niteltu alun perin automaattilypsyyn. Kyselytiloista 52% oli rakennettu automaattilyp-
sya ajatellen, loput oli muutettu jalkikateen automaattilypsytiloiksi. Usein vanhaan
navettaan muutoksia tehtédessa joudutaan tekemaan kompromisseja. Robotteja ei
valttamatta saada sijoitettua parhaalla mahdollisella tavalla ja kulkureitit saattavat
tasta syysta olla esimerkiksi liian ahtaat. Toiminnallisuuteen vaikuttavat myds muut
ratkaisut navetassa, kuten vapaa tila lypsyrobotin edessa, ruokintaratkaisut ja se,
onko tilalla vapaa vai ohjattu lehmaliikenne. Kyselytilat nimesivat myos eldinten erot-
telumahdollisuuden ja kaksoiskierron, kun heilta kysyttiin toiminnallisuuteen vaikut-
tavia seikkoja navetassa. Tavoitteena on toimivat eldintilat, joissa ty6 on sujuvaa,
mahdollisimman vahan kuormittavaa ja elainten on hyva olla. Samalla elainten tuo-

tos ja terveys saavat hyvat lahtékohdat.

3.2 Tilojen taustatietoja

Kyselyyn vastanneilla tiloilla automaattilypsy on aloitettu 2002-2014, 7 tilalla lypsy-
robotti on ollut korkeintaan vuoden kaytossa. Kyselyyn vastasi 50 tuotosseuran-

nassa mukana olevaa automaattilypsytilaa.

Taulukko 1. Robottimerkkien jakauma

Lypsyrobottimerkki

Wastauksia
|Minkd merkkinen lypsyrobotti teilld on? lukumasdrd | Prosentti
Crelaval 21 420 %
Lely 2T 54,0 %
RDS 2 40 %
fhteensd B0 1000 %
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Eniten kyselyssé oli Lely ja DeLaval VMS robotteja (Taulukko 1). Kasittelemme
automaattilypsytiloja yhtend kokonaisuutena, osasta teemme vertailua DeLaval- ja
Lely-tilojen kesken. Robottimerkkien vertailuun emme voineet ottaa RDS merkki-
sien lypsyrobottitilojen vastauksia, koska kyseisia tiloja oli vain kaksi kappaletta.
Yhden robotin tiloja oli 33, kahden robotin 13 ja kolmen robotin tiloja 4.

Onko nykyinen navetta rakennettu automaattilypsyn
nakokulmasta (ei tarkoiteta peruskorjausta)?

muu, mika

gikaisemmin ollut lypsyasema, muutettu
robotille {vanhaan pihattoon)

rakennettu robottinavetaksi (uusi)

| |
Kuvio 1. Navetta, automaattilypsyn nakokulmasta

Noin puolet kyselyyn vastanneiden tilojen pihatoista on suunniteltu alun perin auto-
maattilypsylle. Kolmella tilalla (6 %) oli pihatto suunniteltu joko umpilehmille, ro-
botti- ja asemalehmille tai laajennusosa robotille (Kuvio 1). Loput 42 % olivat muut-
taneet vanhan pihaton robottipihatoksi.

Taulukko 2. Yhteenveto tiloista

Lehmien kokonaismaara

Lypsyssa olevien lehmien 30 181

lukumaara

Lypsyssa lehmid/ robotti/vrk 24 76 52
Lypsykaynteja/ lehma/vrk 1,9 3,2 2,6
Lypsyja/ robotti/vrk 58 196 138
Maitoa/ robotti/vrk 808 2162 1573
Maitoa/ lehma/vrk 25 36 30,2
Vakirehua robotista/lehma/vrk 1,3 7,6 3,9
Robotin vapaa kapasiteetti, % 6 58 22,7
Lypsyaika, tuntia 10 23 17,2
Lypsyaika, min/ lehma 6,0 8,4 7,2
Ohikulut/ lypsyssa olevalehma 0,4 43 1,9
Epdonnistuneet yhteensa 0 11 3,4

Poikimisesta kulunut paivia 133 252 173
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Tilojen lehmamaara vaihteli 32 lehmasta 210 lehmé&én ja robottia kohden oli leh-
mi& 24-76. (Taulukko 2). Vastanneista kuudella tilalla robotti oli ollut toiminnassa
vasta alle vuoden. Osalla naista tiloista toiminta ei viela kyselyhetkella ollut tay-

dessa kapasiteetissa, mikéa nakyy oheisessa taulukossa.

Kaikilla tiloilla lypsi robotti. Lypsyrobotti oli ainoa lypsyjarjestelma 62 % tiloista.
Kuudella tilalla, eli 12 % tiloista, lypsettiin robotin lisaksi myds normaalissa lyp-
syssa olevia lypsylehmia myos muulla jarjestelmalla kuin robotilla (lypsyasemalla,
putkilypsykoneella ja kannukoneella). Yleisemmin muuta lypsyjarjestelméaa kaytet-

tiin sairaiden ja hoidettavien lehmien lypsamiseen (Kuvio 2).

30 - —
25 - [
— 20 - B
Q.
x _—
+ 15 -
s
= 10 | | M lypsyasema
| m putkilypsykone
> -l—-
kannukone
. ol m'] ol ) ol } -
R <2 R <® R >
é\é‘ ,\QQ,\ ¢'§ .\{b\ é\@ Q},}\
S &
Q" Q NG @ o\. X
) N & > +©
S & X N
N \\0\ >

Kuvio 2. Vaihtoehtoiset lypsymenetelmat

3.2.1 Tybvoima

Kyselytiloilla tydntekijaméara vaihteli melko paljon. Oli mm. yhden robotin tiloja, joilla
oli 5 tyontekijaa ja vastaavasti tiloja, joilla kaikki eldintenhoito- ja ruokintaty6t hoiti
yksi ihminen. Myds palkatun tyévoiman méaara vaihteli. Vastauksista kuitenkin sel-
visi, ettéd mitd enemman tilalla on robotteja, sitd enemman heilla on myds palkattua

tydvoimaa. (Taulukko 3)



Taulukko 3. Ty6voiman maara
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Tilan koko tybvoima Tyov0|masta.ela|r1t.er.1 hoito- ja
ruokintatoihin
kokopaivaiset osa-aikaiset kokopaivaiset osa-aikaiset
hlot hlét hlot hlot
1robotin  ka kplfila 2,26 0,43 2,13 0,24
tilat palkattuja 0,36 0,23 0,33 0,1
omia 1,9 0,2 1,73 0,14
2robotin  ka kpliila 3,15 0,23 2,55 0,2
tilat palkattuja 0,77 0,08 0,60 0,2
omia 2,38 0,15 1,95 0
3 robotin  ka kplftila 3 1 2,25 1
tilat palkattuja 1,25 1 0,75 0,75
omia 1,75 0 15 0,25
Kaikki ka kplftila 2,56 0,4 2,2 0,3
tilat palkattuja 0,54 0,25 0,43 0,18
omia 2,02 0,17 1,81 0,12

Tybajan kayttoa lisasivat merkittavasti lypsylle ohjattavat lehméat. Hanketiloilla leh-

mien hakuun lypsylle kului yhden robotin tilalla keskimaarin 30 minuuttia paivassa

ja kahden robotin tilalla 55 minuuttia (12-115 minuuttia). Kun kahden robotin yksi-

kossa ohjattiin 20-30 lehmaa lypsylle (15-20 % lypsavista lehmista), piti ynden ihmi-

sen olla valmiudessa eléinten ajoon 5-8 tuntia vuorokaudessa. Yhden ohjattavan

lehm&n ajoon kului keskimaarin 3,2 minuuttia lypsya kohden.

3.3 Elainliikenne

Yli 90 % kyselytiloista on kaytdssa vapaa eldinliikenne. (Kuvio 3)

osittain chjattu (robotille ja koskeille paasy
valintad@lyportin kautta, ruckintapdydalle
vapaa pdasy)

Onko lehmaliikenne

|
taysin chjattu E 4%

o

50

Kuvio 3. Lehmaliikenne
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Automaattilypsyhankkeessa hanketilojen tarkasteluissa keskimaarainen yhtamittai-
nen lypsylle odotusaika lypsyrobotin edessé vapaan liikkenteen navetoissa oli 10 mi-
nuuttia ja ohjatun liikkenteen navetoissa 20 minuuttia. Yhtdjaksoinen odotusaika oli
vapaan liikenteen navetoissa lyhyempi, koska lehmat poistuivat odotusalueelta va-
lilla ruokintapdydan aareen syomaan. Ohjatun lehmaéliikenteen navetoissa arat ja
lauman alimmat yksilot voivat joutua tinkimaan makuuajastaan, silla ne paasevat
viimeisena lypsylle ja tata kautta viimeisena myds syomaan ja levolle. (Raussi
2002.)

Tutkimuksissa on myos todettu alemmalla hierarkiatasolla olevien lehmien jonotta-
van lypsylle paasya kauemmin kuin arvoasteikon ylemmall& tasolla olevien lehmien
(Hakkarainen ym. 2007).

Toimivasta lehmaliikenteestd on monia mittareita ja mielipiteita, mutta tarkein tekija
toimivassa lehmaliikenteesséd on tuotettuun maitotuotokseen kéaytetty tyomaara.
Pelkat hyvat tunnusluvut eivéat kerro koko totuutta, silla niista ei nae esimerkiksi sita,

kuinka paljon kaytetaan aikaa lehmien hakemiseen lypsylle.

Yleisena tavoitteena pidetaan sitd, etta robotti lypsaisi noin 2000 kg/ vuorokausi.
Kyselytiloista vain kaksi paasi keskiarvoissa tahan tulokseen. Toki vaihtelua on pal-
jon, ja ndma luvut edustavat tiettya paivaa, jolloin tiedot on katsottu robotilta. Paivaa
kohden tuotettu keskimaardinen maitomaaré kasvaa selvasti ensimmaisen tuotan-

tovuoden jalkeen. (Taulukko 4.)

Taulukko 4. Maitoa / robotti / vrk robotin/pihaton kayttoonotto vuoden mukaan

0 - 1 (alle vuosi) 1355 1950
1 - 3 vuotta 1619 1200 2162
3 - 6 vuotta 1573 1050 1900
yli 6 vuotta 1705 1152 2100

Kaikki yhteensa 1572 808 2162
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Kyselytiloilla on ensimmaisen tuotantovuoden aikana keskiméaarin 38% vapaata ka-
pasiteettia robottia kohden. TAma on tyypillinen tilanne aloittavalle automaattilypsy-
tilalle. Kun tuotanto saadaan kunnolla kayntiin, myds vapaa kapasiteetti pienenee.
(Taulukko 5.)

Taulukko 5. Robotin vapaa kapasiteetti robotin/pihaton kayttoénotto vuoden mu-
kaan

0 - 1 (alle vuosi) 35,7 15,0 58,0
1 - 3 vuotta 16,2 59 25,0
3 - 6 vuotta 211 13,0 37,2
yli 6 vuotta 18,7 12,0 30,0
Kaikki yhteensa 22,7 5,9 58,0

Kyselytilojen vapaa tila robotin edessa vaihteli melko paljon. Yhden robotin tilalla
leveys vaihteli 2—7 m ja useamman robotin tiloilla 3-7 metrin valilla. Suurimmat erot
olivat kuitenkin pituudessa robotin lahettyvilla, vaihteluvéli oli jopa 1,5 m-15 m.
(Taulukko 6.)

Taulukko 6. Vapaa tila robotin edessa

Leveys 2 7 4 3 7 5

Pituus 1,5 15 7,5 4 30 16

Lypsyrobotin edesséa tarvitaan mahdollisimman paljon vapaata tilaa, ettd aremmat-
kin lehmat uskaltavat menna robottiin. Ensikot ovat yleensa se ryhma, joka jaa ala-

kynteen arvojarjestyksessa. (Jacobs & Siegford 2012.)
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Maa- ja metsatalousministerion asetuksella sdadetaan tuettavaa rakentamista kos-
kevista lypsykarjarakennusten rakennusteknisista ja toiminnallisista vaatimuksista
(MMM asetus 08/12). Robotin edustan mitoituksiin ei MMM asetuksia ole sdadetty.
Suosituksia mitoituksiin |6ytyy maailmalta. Tanskalaisen suosituksen mukaan kah-
den robotin edustan vapaan tilan leveydeksi suositellaan 7 m (Cattle Housing De-
sign 2012).

Lypsyrobotin eteen suositellaan jatettavaksi riittavasti tilaa. Rodenburg (2009) suo-
sittelee jatettdvaksi kahden robotin, 6 parsirivin ja 120 lehman paaryhméassa
lypsyrobottien eteen 6—-7 m. Robotin ja juoma-altaan eteen Hulsen (2009) suositte-
lee jatettavaksi 5-6 metria, kun taas tanskalainen suositus (Anonyymi 2010, 160)
on seka isoille etta pienille roduille 7 m. Lely (2010a) suosittelee tilaksi yhden robotin
navetoissa ensimmaisen esteen ja robotin valiin yli 5 m (Lely 2009) ja useamman
robotin ryhmissa vahintaan 7 metria (Lely 2010). Rodenburgin suosituksissa on huo-
mioitu myo6s kaksoiskierto ja jaettu odotusalue lypsyroboaotille.

Hanketiloilla havaittiin, etta valjyys ja avoimuus lypsyrobotin edessa aktivoivat lyp-
sylla kayntid. Vaikutus nakyi erityisesti ensikoiden tuottamana suurempana maito-
maarana ja aktiivisempana lypsylle likkumisena. On myos huomioitava, ettd ahdas
robotin edusta haittaa hiehojen lypsylle oppimista ja arkojen lehmien robotille kul-
kua. (Kuva 7.). Ahtaaksi edustaksi luokiteltiin tilat, joissa robotin edustan pinta-ala

oli alle 47 m2/ robotti ja siina oli kapeita kulkukohtia.

Robotin edusta ja lehmaliikenne

2,8

2,6
£25
:_g 2.4 ‘ W tilava edusta, k@ynnit
g 2.3 I ‘ edusta ahdas, kaynnit

2,2

2,1

2 == | ——1 =

keskimaarin 1 tuotoskausi 2 tuotoskausi 3 tuotoskausi

Kuvio 4 Robotin edusta ja lehmaéliikenne
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3.3.1 Kaksoiskierto (takakierto)

Kyselyyn vastanneilla tiloilla yli puolella oli kaksoiskiertomahdollisuus (58% tiloista).
Kaksoiskierrossa lehmat on jaettu kahteen eri ryhmé&éan. Paaryhmé on vapaasti na-
vetassa ja kay normaalisti lypsylla. Robotin takana sijaitsevalle alueelle on rajattu
pienempi ryhma elaimia, jossa on esimerkiksi lypsylle opetettavia ensikoita seka
erikoishuomiota tarvitsevia lehmid kuten jalkaongelmaisia, vastapoikineita ja sai-
raita lehmida. Nama lehmat kayvat samalla robotilla muiden kanssa, mutta lypsyn
jalkeen ne ohjataan takaisin omaan ryhmaan eika paaryhman sekaan. Naita lehmia
voidaan ohjata helpommin lypsylle, silla niita ei tarvitse hakea navetasta robotille.
Talla jarjestelylla saastyy tyotad ja myos lehmien hyvinvointi paranee. (Malvisto &
Turunen 2012.)

Kaksoiskiertoalueen lehmaét (kuvassa robotin takana oleva alue) paasevat va-
paasti lypsylle kerailyalueen kautta (robotin sivulla oleva ritildkarsina) ja vastaa-
vasti pois robotin kautta makuu- ja ruokinta-alueelle (Kuva 2.) Kyselyssa ei erik-

seen kysytty mita lehmia tilat ohjaavat kaksoiskiertoon.

Kuva 2. Kaksoiskiertoalue robotin takana (Kuva: Tiina Lampen)
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3.3.2 Keréilyalue

Erillinen aidoilla rajattu alue robotin vieressa helpottaa vapaassa elainliikenteessa
haettavien lehmien ohjausta lypsylle. (Kuva 9) Hyvin suunnitellut lehmien kulkureitit,

lypsyn odotusalueet ja portit nopeuttivat lehmien liikkkumista ja lisdavat tyoturvalli-

suutta.

Kuva 3. Kerailyalue (Kuva: Johanna Méantyharju)

Onko robotin luona lypsyyn ohjattaville lehmille erillinen
alue?

[
ei erillista aluetta

kylla, liikuteltavilla aidoilla muodostettava
alue robotin eteen

kylla, kiintea alue robotin vieressa

30

Kuvio 5. Alue lypsylle ohjattaville lehmille
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Hanketiloilla yhden lypsylle ohjattavan lehman ajoon kului keskimaarin 3,2 minuuttia
lypsya kohden. Kun ohjattaville lehmille ei ollut porteilla tai aidoilla eristettyd odotus-
aluetta, kului yhden lehman ohjaukseen keskimaarin nelja minuuttia kauemmin eli

noin viikon ty6aika vuodessa.

3.4 Lypsykaynnit

Kyselyn mukaan lehmaét kavivat lypsylla keskiméaarin 2,6 kertaa paivassa- Lehmia
ohjattiin lypsylle keskimaarin 2,1 kertaa paivassa (0-4), ja haettavia lehmia oli 6,6
% lypsyssa olevista lehmista. Lahes kaikki tilat mainitsivat hakukriteerina lypsysta
kuluneen ajan ja noin kolmasosa maitomaaran. Muita perusteita olivat utareter-
veys, jalkavaivaiset, ensikot, ei itse liikkuvat lehmat, poikimisesta kulunut aika (um-

peen menevat), utarerakenne ja epaonnistuneet lypsyt. (Kuvio 6)

Ajettavien lehmien hakup&atts perustuu

muu, mika

maitomaaraan

lypsysta kuluneeseen aikaan

Kuvio 6. Ajettavien lehmien hakupaatts

Hanketiloilla ohjattavia lehmia oli seurantapaivina yhden robotin tiloilla keskimaarin
6,6 % (3-4 lehmaa) ja kahden robotin tiloilla 10,4 % (10-11 lehm&a) lypsettavista
lehmista. Kyselytiloilla ohjattavia lehmié oli keskim&éarin 5 lehmé&a ja robottia kohti

laskien keskimaarin 3-4 (3,5). Ne ajettiin kaksi kertaa paivassa lypsyrobottiin.

Hanketiloilla lehmien omatoiminen lypsylla likkuminen vaheni useimmilla tiloilla

merkitsevasti, kun lypsyssa oli yhdella robotilla enemman kuin 55 lehmaa.
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Kyselytiloilla tilanne oli samanlainen. Mitd enemman robottia kohden oli lehmi&, sita
vahemman oli myds kaynteja (Kuvio 7). Tosin hajonta oli melko suurta. Tama ol

tilastollisesti merkitseva yhteys tdssa aineistossa.
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Kuvio 7. Lehmamaara vs. lypsykaynnit / lehma / vrk

Kyselyaineistosta laskettiin korrelaatioita eli tutkittiin tilastollista yhteyttd myds mai-
tomaaran, lypsykayntien maaran, haettavien lehmien ja robotilta saatavan véakire-

humaaran valilla. Naiden valilla ei saatu merkitsevaa yhteytta.

Kyselyssa tuottajat mainitsivat ruokinnan merkittavimmaksi tekijaksi robotille saan-

nolliseen kulkemiseen. (Taulukko 7).

Taulukko 7. Lehmien liikkkuminen robotille

Ruokinta, rehun saatavuus, sailérehun laatu, vakirehu,

ape 43 %
Lehmien terveys -sorkat, jalat, maitomaara, tuotosvaihe,

luonne 29 %
Robotin toimivuus, vapaa kapasiteetti, robotin edustan

valjyys, robotin lehmamaara 12 %
opetettavat hiehot, kiimaiset, ajettavat, management -

kuka vastuussa 9%

lIman lampdotila, kellonaika, navetan hairidtekijat kuten
sorkkahoito 7%
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3.5 Ruokinta

Seosrehu oli karkearehuna 80 %:lla vastanneista tiloista, ja lopuilla oli erillisruokinta
ja karkearehuna séilérehu (Kuvio 8). Sailérehutiloilla annettiin vakirehua lypsyrobo-
tista ja kioskeista. Seosrehutiloista vain 3 % kaytti vakirehun jakamiseen lypsyrobo-

tin liséksi kioskia.

Lypsysséa olevien lehmien ruokintatyyppi (tiloja, kp )]

sailorehu + robottirehu + kioskit

seosrehu + robottirehu + kioskit

seosrehu + robottirehu

Kuvio 8. Ruokintatyypit

Suurin osa kyselytiloista hoiti rehun jaon apevaunulla (68 %). Seuraavaksi kaytetyin

oli pienkuormaaja tai ajettava jakovaunu. (Kuvio 9)

Milla karkearehu jaetaan lypsaville lehmille?

mattoruokkija

kiskoilla kulkeva jakovaunu

pienkuormaaja/ ajettavat jakovaunut

apevaunu

o_
(651
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Kuvio 9. Karkearehu, jakotapa

Ruokintapoyta oli levea 59 %:lla vastanneista. Visiiripdytia oli lahes puolet kapeista

poydista. (Taulukko 8)
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Taulukko 8. Ruokintapdydéan leveys

levea 13 15 28
kapea 6 6 12
kouru 1 10 11
tasainen 8 5 13
visiiri - 11 11

Kyselyyn vastanneilla tiloilla visiiripdyta on 11 tilalla eli vastanneista tiloista lahes
neljasosalla. Rehua ei tarvitse nailla tiloilla tydnnella lehmien ulottuville, koska ruo-
kintakourussa rehut ovat saatavalla, jos rehua on riittavasti jaettuna. Muilla tiloilla
rehuja tyonnettiin eldinten saataville 1-12 kertaa paivassa. Kasin tyénnettiin 1-3 ker-
taa ja vastaavasti koneellisesti tydnnettyna kertoja oli enemman 1-12 kertaa.

Hanketilojen tulosten mukaan rehunjaon ja ruokinnan tarkein tehtava on pitaa mait-
tavaa ja hyvalaatuista sailo- ja seosrehua lehmien ulottuvilla koko vuorokauden
ajan. Hairiot sailo- ja seosrehun jaossa, ruokintapdydan tyhjeneminen tai rehun jou-
tuminen lehman ulottumattomiin, lisasivat lypsylle haettavien lehmien maaraa ja va-
hensivat omatoimista lypsylla kayntia.

Robotin vakirehuna oli yleisimmin kaytdssa teollinen taysrehu. (Taulukko 9) Hanke-
tiloilla havaittiin, ettd tilaseos houkutteli lehmia lypsylle yhta hyvin kuin teolliset ra-
keiset rehut. Mydskaan haettavien lehmien osuudessa ei ollut eroja erilaisia vakire-
huja kayttavien tilojen kesken.

Taulukko 9. Lypsyrobotissa kaytetty vakirehu

teollinen taysrehu 40 80

teollinen puolitiiviste 6 12
tilalla sekoitettu vékirehuseos (rahtiseos) 1 2
teollinen puolitiiviste ja vilja 1 2
teollinen puolitiiviste ja rahtiseos 1 2
teollinen taysrehu ja rahtiseos 1 2
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Hanketiloilla havaittiin, ettd vakirehun saanti lypsyrobotista oli olennainen lehmia
lypsylle houkutteleva tekija, sen sijaan robotista tarjottavalla vakirehulajilla ei ollut
vaikutusta lypsykaynteihin. Lypsyrobotin vakirehuannoksen koolla ei my6éskaan ollut
vaikutusta lehmien lypsykaynteihin. Tosin vakirehumaaralla oli vaikutusta laitteen
lypsykapasiteettiin. Liian isot vakirehuannokset voivat viivyttaa lehmien poistumista
lypsyrobotilta, lisdta ohikulkuja ja voivat nain sydda robotin kapasiteettia. Kun lypsy-
aika ja tarjolla oleva vakirehumé&ara ovat sopivassa suhteessa toisiinsa, vakirehu-

kaukalo on tyhja lypsyn paattyessa ja lehma poistuu robotista nopeasti.

Kyselytiloilla robotista annettiin vakirehua keskimaarin 3,9 kg lypsyssa olevaa leh-
maa kohti paivassa, vaihteluvali oli 1,3-7,6 kg/lehmé&/pv.

Kaikista kyselyyn vastanneista tiloista 57 % ei muuttanut robotista annettavaa vaki-
rehumdaaraa, vaikka sailérehun sulavuus muuttui. Erillisruokintatiloista 70 % muultti
robotista annattavaa vakirehumaaraa sailérehun sulavuuden muuttuessa ja seosre-
hutiloista 35 %. Seosrehutiloilla muutetaan herkemmin appeen koostumusta, kuin

tehdadn muutoksia robotin vakirehumaariin.

Robottitiloilla nesteannostelijaa kaytetddn antamaan lisdenergiaa poikineille leh-
mille. Kyselytutkimuksen tiloista nesteannostelija oli kaytdssa alle neljasosalla ti-
loissa (Kuvio 10).

Onko robotissa nesteannostelija?

on, on kaytdssa

on, ei kaytossa

ei ole

Kuvio 10. Nesteannostelija
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Kyselyssa kysyttiin, kuka tekee ruokintasuunnitelmanne. Tilat saivat valita useam-
man tekijan vaihtoehdoksi. ProAgrian asiantuntijat tekivat 68 %:lle tiloista suunnitel-
man, rehufirmat 46 % ja viljelijat itse olivat osallisena suunnittelussa 24 % tiloista
(Kuvio 11)

Rehunaytteita kyselytilat ottivat keskimaarin 9 naytetta vuodessa (37 tilaa jotka il-
moittivat numeraalisen arvon) vaihteluvali oli 1-28 naytetta vuodessa. Osa tiloista
(loput 13) vastasi ettd rehunayte otetaan aina kun siilo tai paaliera vaihtuu ja par-
haassa tapauksessa he ottivat 3 naytetta siilosta. Robottitilat ovat keskimaaraista

suurempia tiloja, siihen verrattuna rehunaytteita otetaan aivan liian vahan.

Kuka tekee ruokintasuunnitelman? (kpl
tiloista)

ProAgrian asiantuntija ja viljelija
ProAgrian asiantuntija, rehufirma ja viljelija
Rehufirma ja viljelija

Viljelij

Rehufirma

ProAgrian asiantuntija ja rehufirma

ProAgrian asiantuntija

Kuvio 11. Ruokintasuunnitelman tekija

3.5.1 Ruokinnan merkitys lehmaliikenteeseen

Hanketiloilla ruokinnassa tarkeimmiksi asioiksi nousivat kaymislaadultaan hyva sai-
l6rehu ja karkearehun saatavuus ruokintapdydalta. Hyvalaatuista ja maittavaa sailo-
tai seosrehua on oltava aina vapaasti lehmien ulottuvilla, hyva sailérehu pitaa leh-

mat aktiivisina. Jos rehua ei ole ruokintapdydalla eléinten ulottuvilla, hakevat lehmaét
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korviketta lypsyrobotista ja pakkautuvat lypsyrobottialueelle. Jos séilérehussa oli vir-
hekaymista, hanketiloilla oli keskimaarin 0,5 lypsykertaa vAhemman, lypsylle haet-

tavien lehmien maara kaksin- tai kolminkertaistui ja maitotuotos vaheni 5-10 kg.

Sailérehun sulavuuden muutokset eivat vaikuttaneet tilastollisesti merkitsevasti leh-
mien lypsylla kaynteihin. Automaattilypsyyn liitetty vaittdma — hyva sulavuus vahen-
taa lypsylla kulkemisia — ei siis ndkynyt ja konkretisoitunut seurantatiloilla. Ohikul-
kujen maara oli vapaan liikenteen tiloilla keskimaéarin 0,6-2,7 (kokonaisvaihtelu oli
0,4-6,4) lehmaa kohden vuorokaudessa. Sailérehun virhekaymiset lisasivat ohikul-

kuja.

Hankkeessa ProAgrian asiantuntijat tekivat rehunkulutus- ja paivalaskelmia. Laskel-
mat perustuivat tilojen teettdmiin rehuanalyyseihin ja kaytettyihin rehuihin. Laskel-
mista saatiin tiedot esim. tarkkelysmaarista ruokinnoissa. Lypsyrobottien tietojarjes-

telmista tallennettiin tilakaynneilla tietoa mm. paivittaisista lypsykéaynneista.

Kun tietoja analysoitiin, huomattiin ettd ruokinnan tarkkelyksella ei ollut vaikutusta
lypsylla kaynteihin. Lisdksi hankkeen aikana toteutettiin Helsingin yliopiston Viikin
koetilan automaattilypsynavetassa tarkkelyskoe. Lehmien lypsylla kaynteihin ei

tarkkelysmaaralla ollut merkitsevaa vaikutusta (Jaakkola 2014).

3.6 Parsipaikat

Parsipaikkojen maara hanke-ja kyselytiloilla vaihteli jonkin verran ja parret olivat

kahdesta kuuteen rivissa. (Kuvio 12)

Parsipaikkojen m&ara navetassa

Parsipaikat / 3 robottia

Parsipaikat / 2 robottia

Parsipaikat / 1 robotti

o

20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

m KA Max = Min

Kuvio 12. Parsipaikkojen mé&ara
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Noin puolella tiloista oli yli 10 % vapaita parsipaikkoja lypsyryhmassa, kun vertail-
tiin lypsyryhman parsipaikkojen maaréé lypsyssa olevien lehmien maaraan. Naista
tiloista 13 % oli sellaisia, joilla robotti oli otettu kaytt6on tai rakennettu uusi pihatto
alle vuoden sisalla. Loput 38 prosenttia navetoista olivat olleet jo kauemmin kay-
tossa ja edelleenkaan lehméapaikat eivat olleet taynné. Yhdella tilalla vapaa kapa-
siteetti (alle 10 %) rajoitti lehmamaaran lisaysta, vaikka vapaita paikkoja olikin

lypsyryhmassa.

Kyselytutkimuksessa ei kysytty makuuparsien mitoituksista eiké kuivituksesta,
mutta hankkeessa ne mitattiin ja havainnoitiin. Seurantakaynneilla kuivikkeiden
maara arvioitiin silmamaaraisesti ja eldimet pisteytettiin puhtausluokituksen mu-
kaan. Tuloksena oli, ettd makuuparsien mitoitus ja kuivitus vaikuttavat lehmien ta-
kajalkojen ja utareiden puhtauteen. Likaiset utareet ja pitkat utarekarvat voivat li-
satd epaonnistuneita lypsyja ja hidastaa lypsinten kiinnittdmista. Hidas kiinnittymi-

nen hermostuttaa lehmia, ja ne vahentavat lypsylla kaynteja.

3.7 Elainten ryhmittely

Neljannes tiloista (11 tilaa) ryhmitteli lypsavat lehmat. Lypsyboksien maaran lisdéan-
tyessa ryhmittely lisdantyi, kun lypsettavia lehmié oli enemman. Eniten laitettiin eril-

lisiin ryhmiin vastapoikineita ja umpeutettavia. (Taulukko 10.)

Taulukko 10. Lehmien ryhmittelyperuste

vastapoikineet 5
umpeutettavat

muu peruste, kaksoiskierto (takakierto) lehmat

tarkempaa seurantaa lypsyn onnistumisen varmistamiseksi
vaativat lehmat

ensikot

utareterveys

maitomaara ja poikimisesta kulunut aika (3 kk poikimisesta)
ei erillistéa perustetta

w o1

P P NN W
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Jonkinlainen ryhmittely on lypsynavetassa aina tarpeen. Lehmat olisi hyva ryhmi-
tella ruokinnan perusteella. Minimiryhmittely navetassa on lypsavat sekd umpileh-
mat. Ummessa olevien lehmien on tarkeaa saada eri ruokaa kuin lypsavien, silla
lian energiapitoinen ruokinta lihottaa niita ja saattaa aiheuttaa vaikeuksia poikimi-
seen seka muita terveysongelmia. Ryhmittelylla pyritddn mahdollisimman hyvaan
lopputulokseen ihmisten ja eldinten hyvinvointia ajatellen ja sita kautta tuottamaan

my0s taloudellisesti maitoa.

Ryhmat, joissa on 45-65 lehmaa ja yksi robotti, ovat sosiaalisesti kaikkein rauhalli-
simpia. Ty on puolestaan tehokkainta ja lehmien kulku optimaalisinta 2-3 robotin
kokoisissa ryhmissé. Navetta on helppo suunnitella toimivaksi, ja lehmat ovat hel-
posti tunnistettavissa kahden robotin ryhmassa. Kun robotteja on kolme, taméa vai-

keutuu ja neljan robotin ryhmassa se on jo melko vaikeaa. (Hulsen 2009)

Kun suunnittelee useamman robotin lehmaryhméaa, on hyva, jos eldimet saisi jaet-
tua tarvittaessa robottikohtaisiin ryhmiin. Kahden robotin ryhméakoossa on se hyva
puoli, ettd toisen robotin ollessa pois kaytostad, on toinen robotti koko ryhman kay-
tettavissa. Usein kahden robotin navetassa lehmien lypsylle odotteluaika on lyhy-
empi kuin yhden yksikdn navetassa. Jos lypsylaitteita on useampia, ja yhden lyp-
sylaitteen ymparille muodostetaan oma lypsavien ryhma, ryhmittelyn perusteita
mietittdessa on hyva huomioida ensikot. Tutkimuksissa on todettu, ettd omassa
lypsyryhmassaan olevat ensikot kayvat useamman kerran lypsylla kuin samassa

ryhmassa vanhempien lehmien kanssa olevat ensikot.

Tartuntapaine on pienempi kahden robotin yksikdssa, jossa ryhmaét on jaettu omiksi
ryhmiksi, silloin sieltéd on helpompi I16ytaa tartunnan syy ja rajoittaa tartunta vain toi-
selle puolelle. Ryhmittelyyn vaikuttaa olennaisesti se, missa ruokintapdyta sijaitsee.
Jos ruokintaptyta on esimerkiksi keskella navettaa, on ryhmittely melko selkeaa,

yksi ryhméa kummallekin puolelle ruokintapdytaa. (Kuivinen 2011)
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Taulukko 11. Lypsyryhmé&, muut lehmét

Opettelevia/poikivia hiehoja 24
Tunnutettavat 5
Umpilehmat 3
Umpeen menevat 1
Siemennettavia hiehoja 1

Kyselyyn vastanneet tilat toivat poikivia hiehoja keskimaarin 26 paivaa ennen poiki-
mista lypsyryhmaan. Vaihteluvéli oli 7 paivasta 126 paivaan ennen odotettua poiki-
mapaivaa. Lypsyssa olevien lehmien seassa oli eniten lypsylle opettelevia hiehoja.
(Taulukko 11.)

3.8 Laiduntaminen ja ulkoilu

Vastanneiden lehmista kolme neljdsosaa eivat laidunna tai jaloittele ulkona. (Tau-
lukko 12) Laidunnus on tuotantoehtojen mukaan pakollista luomumaitotiloilla,

mutta laidunnuksesta ja jaloittelusta on hyotya kaikille elaimille.

Taulukko 12. Jaloittelu ja laiduntaminen

eivat paase 38 76
laidunnus keséaaikaan 7 14
jaloittelu kesaaikaan

laidunnus kesélla, jaloittelu talvella 2 4

Laiduntaminen lisaa eléinten hyvinvointia ja terveytta. Eldimet saavat luontaisesti
D-vitamiinia auringosta, seka A- ja E-vitamiineja rehuista. Laitumella lehmat saa-
vat toteuttaa normaaleja liikeratoja seka levata taysin vapaassa asennossa. Laitu-
mella voi myos toteuttaa lajinmukaista kayttaytymista omien lajitovereiden kesken.
Laiduntamisella on my6s todettu olevan hyotya jalka- ja sorkkaterveyteen. (Her-
nandez - Mendo ym. 2007.)
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Laiduntaminen onnistuu myds automaattilypsyssa, silloin kun elainliikenne ja muut
ratkaisut on suunniteltu hyvin. Navettaan voidaan asentaa esimerkiksi alyportit, jol-
loin lehma paase laitumelle vain, jos se on kaynyt lypsylla. Myds hyvalaatuinen
sailorehu navetassa ohjaa elamiad vapaaehtoisesti takaisin navettaan, eika niita
tarvitse olla hakemassa lypsylle. (Henriksson 2008.) On kuitenkin otettava huomi-
oon se, ettd lehmat ovat laumaelaimia ja luultavasti haluavat samaan aikaan laitu-
melle ja vastaavasti takaisin navettaan. Talldin robotille saattaa syntya ruuhkaa.
(Hulsen 2009)

3.9 Illmanvaihto

Toimiva ilmanvaihto navetassa parantaa ihmisten jaksamista ja elainten terveytta
seka lisda navetan rakenteiden kestavyyttd. Suomen oloissa on ilmanvaihdon toi-
mivuus erittain tarke&a. Talvella tulisi poistaa liika kosteus ja haitalliset kaasut. Tal-
|6in navetan lampdatila laskee hieman normaalista, mikéa ei kuitenkaan ole ongelma
elaimille vaan pikemminkin hoitajien viihtyisyydelle. Navetan tyyppi vaikuttaa myds
siihen kuinka kylma sisélla voi olla. Lypsyrobotti ei sieda pakkasta ja myds lietelan-

tajarjestelmééan toimivuuteen voi tulla ongelmia (Kuiri 2010).

Kyselyyn vastanneista tiloista luonnollinen ilmanvaihto oli 54 % ja vastaavasti
koneellinen 46% tiloista. Lypsylehmaosaston peruslampdtila talvella pidettiin
kyselyyn vastanneilla tiloilla keskimaéarin reilussa +7 asteessa. Vaihteluvdli tilojen
valilla oli +1 - +17 astetta. Tiloista 30 % piti peruslampdétilaa talvella 10 asteessa tai

yli kymmenen asteen.

3.10 Poikiminen

Suurin osa kyselytilojen lehmista poikii ryhma- tai yksilokarsinassa. (Kuvio 13).
Lehma pyrkii luonnossa poikimaan piilossa, silla lajityypillisesti se on pakeneva saa-

liselain. Tutkimusten mukaan lehmé& poikii mieluiten suojaiseen paikkaan avoimen
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sijasta. (Proudfoot 2014.) Jopa yksinkertainen vaneriseina poikimakarsinan kul-

mauksessa sai lehman hakeutumaan sinne poikimatilanteessa.

Missa lehmat poikivat? (%)

lypsavien joukossa
laitumella

parressa

yksilokarsinassa

ryhmékarsinassa

Kuvio 13. Lehmien poikiminen

Poikimakarsinat olivat kyselytiloilla pdaosin kestokuivikepohjaisia (Kuvio 14), mutta
myo6s kumimatto ritilan paalla oli yleisesti kaytdossa. Amerikassa tehdyn tutkimuksen
mukaan lehmat valitsevat viimeisena kumimaton (Campler 2014). Kumi on lehman
sorkan alla liukas ja luultavaksi siksi lehmét vieroksuvat sitd. Jos vaihtoehtona oli
hiekka, betoni tai kumimatto, lehmat valitsivat hiekan. Epamieluisin vaihtoehto ol

kumi.
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Millainen on poikimakarsinan pohjaratkaisu?

kumimatto

ritila

ritila + kumimatto

ritila + parsipeti

betonipohja + kuivitus (tyhjennetaan
poikimisen jalkeen)

kestokuivike (tyhjennys harvoin)

0 5 10 15 20 25

Kuvio 14. Poikimakarsinan pohjaratkaisu

3.11 Hoidettavien lehmien lypsy

Kyselytilojen kaytannot vaihtelivat antibiootilla hoidettujen lehmien kanssa. Noin

40% vastasi, etta lehmat paasevat vapaasti lypsylle. (Kuvio 15.)

Jos lehmaa hoidetaan antibiooteilla lypsykauden aik ana, se

paasee vapaasti lypsylle

lypsetadan valvotusti

kaytanto vaihtelee tapauskohtaisesti

10 15 20

o
a1

Kuvio 15. Antibioottilehmien lypsy



38

3.12 Puskurisailio

Automaattilypsytilojen on mahdollista hankkia puskurisailié, johon maito ohjataan
pesun ja tilasailion tyhjennyksen aikana. Talloin eléinliikenne ei hairiinny, kun robotti
lypsda tauotta. Tama helpottaa etenkin silloin, kun vapaa kapasiteetti on véahissa.

Kyselytiloilla 45 % oli kaytdssaan puskurisailio. (Taulukko 13.)

Taulukko 13. Puskuriséilid

kylla 22
ei 27
Aiotteko hankkia puskurisailion?
puskurisailio on tarkoitus hankkia 2
ei ole tarkoitus hankkia puskurisailiota 12

Kyselytiloista 38 % oli kdytdssa maidon erottelulinjan vasikkaosastoon/vasikoiden
juomasailioon. Merkeittain ei ollut eroa, vaan kaikilla merkeilla oli kaytbssa erotte-

lulinjoja. Kiinnostusta erottelulinja rakentamiseksi oli kahdella tilalla.

3.13 Robotin tuottaman aineiston hyvaksikayttt

Lypsyrobotin tietojarjestelma tallentaa monenlaista tietoa navetan tapahtumista.
Tiedon analysointi helpottaa tdiden suunnittelua, ongelmien ratkaisuja ja tilan kehit-
tamista. Laiteasetuksilla ohjataan lehmien lypsyja ja liikkumista seka laitteen toimin-
taa. Automaattilypsy vaatii nopeaa reagointia ja ennakointia laitteen toimintaan. Jos
hairioon ei heti tartuta, voi alkuperaisen syyn l6ytyminen vaikeutua ongelmien ka-

saantuessa.

Lypsyrobotit kerddvat huiman maaran tietoa elainten hyvinvoinnista ja tuottavuu-
desta. Lisaa mittauskohteita ja tietoa tulee koko ajan. Suurin ongelma ei ole tiedon

maara vaan sen kasitteleminen. Riittavatko viljelijan resurssit kaiken tiedon kasitte-
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lyyn? Tulevaisuudessa tulee jonkin verran uusia mittauskohteita, mutta eniten odo-
tetaan tekoalya, joka tekee mitatun tiedon pohjalta tarvittavat paatokset esimerkiksi

eldinten hoitoon ja lypsykauden managementtiin liittyen.

Ihmisen havainnoille on tyypillistd, ettd ne ovat yksildllisia ja riippuvaisia havaintojen
tekijan taidoista, ne vaativat tyfaikaa. Havaintoja tehdaan tiettyna aikana, ei ympari

vuorokauden ja piilevia tapauksia ei havaita.

Automaattiset mittaukset voivat karsia ns. vaarista halytyksista, teknisista vioista ja

kehitysvaiheessa olevista systeemeista seka olosuhteiden muutoksista.

Hyvéat puolet automatiikassa ovat kuitenkin kiistattomia. Mittaukset toimivat ympari
vuorokauden, ne havaitsevat pienetkin muutokset, niiden tuottaman datan perus-
teella voidaan varmistaa monia sairauksia, ja jatkuva mittaus vahentaa virheita diag-

nosoinnissa.

Lypsyrobotin jarjestelméan tuottamista tiedoista ja niiden hyvaksikaytdsta tarvitaan
enemman ohjausta laitteen kayttéonoton jalkeen. Kolme neljdsosaa vastaajista kai-

pasi lisdtukea tietojarjestelmien hyédyntamiseen. (Taulukko 14.)

Taulukko 14. Robotin tietojen hyddyntamien

Laitemyyjan edustajalta 54 % 63 % 43 %
ProAgrialta 48 % 54 % 43 %
Kayttajakokemuksia 2% 0% 5%

En kaipaa lisatukea 32 % 30 % 33 %
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3.13.1 Lypsyrobotilta seurattavat asiat

Kyselyyn vastanneista lahes kaikki seurasivat paivittain lypsyjen onnistumisia,
lehma- ja karjakohtaista maitoméaérad, tuotospoikkeamia, lypsyviiveita ja elédinkoh-
taisia lypsykaynteja. Yli puolet tiloista seurasi paivittain myos lypsettyjen lehmien
maaraa, erottelumaidon maaraa, maidon sahkonjohtavuutta, alipainetta, pesujen
onnistumisia, ensikoiden maitomaaraa ja lehmien aktiivisuutta. (Kuvio 16.)

Useimmiten robotilta katsotut asiat

erottelumaidon maara

lehmakohtainen paivatuotos

tuotospoikkeamat

lypsyja/lehma

lypsykdynnit

robotilla tuotettu kokonaismaitomaara

lypsyviiveet

epdonnistuneet/epataydelliset

0 10 20 30 40 50 60
W useamman kerran paivassa W kerran paivassa
® muutaman kerran viikossa kerran viikossa

B muutaman kerran kuukaudessa ® kerran kuukaudessa

B harvemmin M ei seurata

Kuvio 16. Useimmiten robotilta katsotut asiat

Hieman alle puolet vastanneista seurasi paivittain ja kolmasosa viikoittain rehunku-
lutustietoja. Samanaikaisesti tarkasteltiin perusteellisemmin lypsykaynteja, niiden
kestoa, lypsynopeuksia, maidon virtauksia, ohikulkuja ja lypsylaitteen kayttokapasi-
teettia. (Taulukko 15.) Ne tilat, jotka seurasivat tihedmmin ruokinta- ja rehunkulutus-

tietoja, ottivat myos rehunaytteitd enemman.
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Taulukko 15. Robotilta paivittain seuratut asiat

Epaonnistuneet/ epataydelliset 100 %

Robotilla tuotettu kokonaismaitomaéara, tuotos-

poikkeamat, lypsyviiveet 90 -92 %
Lehmakohtainen paivatuotos, lypsykaynnit,
lypsyja/lehméa 80 -88 %

Lypsettyjen lehmien méara, erottelumaidon maara,
maidon sahkodnjohtavuus, alipaine, pesut 77 -78 %

Ensikoiden maitoméaara, solulaskuri/solumittaus, aktii-
visuus 52 -64 %

Tuotannonohjausjarjestelma antaa elainkohtaista tietoa utareterveydesta, maidon
tuotannosta, hedelmallisyystilanteesta, sytnnista ja elopainon muutoksista, mutta
my0Os laajempaa tietoa esim. utareneljanneksittain. Yrittajan olisi mahdollista ha-
vaita yksittaisen lehman ongelmat ja toimia sen mukaan. (Jacobs & Siegfrord 2012).
Usein kuitenkin katsotaan raportteja yleisella tasolla ja yksittaisen lehméan ongelmat

saattavat hukkua tietotulvan sekaan.

Hanketilojen tapa seurata ja analysoida lypsyrobotin jarjestelmén tietoja vaihteli.
Paivittain navettakayntien aikana seurattiin valitbnta toimintaa ohjaavia tietoja kuten
lehmien lypsylle kaynteja ja huomautuksia niistd, maitomaarid, epaonnistuneita
lypsyja, maidon laatua, utareterveyttda, aktiivisuutta ja rehunkulutusta. Syvempaa
analyysia tehtiin rehunkulutuksista, lehmakohtaisista lypsykaynneista, lypsyjen kes-
toista, ohikuluista ja laitteen kayttOkapasiteetista vaihtelevasti viikoittain tai harvem-

min.

Kyselyyn vastanneilla automaattilypsytiloilla seurattiin lypsyrobotin tietojarjestelman

tulosteita paivittain hyvin samalla tavoin kuin hanketilat tekivat.
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Robotilta seuratut asiat, lehmat ja maito

lypsyaika

lehmien aktiivisuus
kaynnin/lypsyn kesto
lypsyvalit lehmakohtaisesti

ensikoiden maitomaara

lypsettyjen lehmien maara

lehméakohtainen péivatuotos

tuotospoikkeamat
lypsyja/lehma
lypsyviiveet

epaonnistuneet/epataydelliset

0 10 20 30 40 50 60
B useamman kerran paivassa M kerran paivassa
B muutaman kerran viikossa kerran viikossa

B muutaman kerran kuukaudessa m kerran kuukaudessa

W harvemmin M ei seurata

Kuvio 17. Robotilta seurattavat asiat, lehmét ja maito

Tuottajat seurasivat etenkin epaonnistuneita lypsykaynteja ja lypsyviiveita useasti
paivassa. (Kuvio 17.) Puolet tiloista seurasi viikoittain rehunkulutusta ja rehujaén-
noksia. Myos lehmékohtaisia lypsykaynteja seurattiin viikkotasolla puolella tiloista.

Taulukko 16. Robotilta seurattavat asiat, paivittain ja viikoittain

Rehunkulutus, rehujaanndos, vakirehua/ 36-44 % paivittain
lehma 40-54 % viikoittain
Lypsykerrat, lypsyvalit lehméakohtaisesti 36-44 % paivittain

38-50 % viikoittain

Lypsykdynnin kesto, lypsynopeus, 38-48 % paivittain
lypsyaika, maidonvirtaus 26-46 % viikoittain
Ohikulut 48 % paivittain

28 % viikoittain
Vapaa kapasiteetti 46 % paivittain

28 % viikoittain
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Lypsyrobotin tuottaman tiedon syvallisempi analysointi auttaa ndkemé&an kehitta-
mista vaativat kohdat ja [0ytamaan paivittain tarkempaa seurantaa vaativat asiat
(Taulukko 17).

Jos luottaa vain laitteesta saataviin halytyslistoihin, voi eldimia jaada huomiotta ja
esimerkiksi pidempiaikainen hitaasti hiipivd huononeminen ei tule esiin. Tietojar-

jestelma halyttaa vain, jos tulos poikkeaa oleellisesti aikaisemmista tiedoista, ellei
asetuksilla toisin maariteta. Hanketiloilla tehtiin joitakin omia raportteja, joista saa

nopeasti selville syy -ja seuraussuhteita.

Taulukko 17. Robotin tuottaman tiedon tarkastelu

Paivittaiset lypsyt ja niiden onnistumiset Lypsykerrat, lypsyvalit, maitomaarat, epaonnistuneet lypsyt, lypsyajat,
lypsyalipaine

Lypsylaitteiden toiminta Epataydelliset lypsyt, lypsynopeus, alipaine, lypsylle haettavien
lehmien maarat, lypsyaikojen muutokset, pesut

Ensikoiden selvidminen ja oppiminen Lypsykerrat, lypsyvalit, maitomdara, epaonnistuneet lypsyt,

lypsyyn lypsyajankohdat vuorokaudessa, vakirehun syonti, porttiasetukset,
ohikulut

Utareterveys ja maidon laatu lehmittdin ja | Maidon sdahkonjohto, solut (OCC, MQCC), lypsyvalit, maitomaara,

lehmaryhmittdin esim. ensikot ja epdonnistuneet lypsyt, erottelumaidot, pesut

vanhemmat

Heruvien lehmien terveys lehmaryhmittdin | Lypsykerrat, maitomaarat, lypsyvalit, epdonnistuneet lypsyt, vakirehun

ensikot ja vanhemmat lehmat syonti, maidon sahkonjohto, solut, elopainon muutokset

(=umpiruokinnassa onnistuminen)

Ensikoiden terveys ja maidontuotanto Lypsykerrat, maitomaarat, lypsyvalit, epdonnistuneet lypsyt, vakirehun

(=hiehon kasvatuksessa onnistuminen) syonti, elopainon muutokset

Vakirehun jakolaitteen toiminta Lypsyjen maara, maitomaara, ohikulut

3.14 Tiedon siirto tyontekijalta toiselle

Hanketiloilla huomattiin, etta tiedon siirto tyontekijélta toiselle toimi luotettavimmin
kirjaamalla muistivihkoihin tapahtumat. Jonkin verran hanketiloilla hy6dynnettiin
lypsyrobotin tietojarjestelmé&é navettatapahtumien kirjaamiseen. Robottikohtaisesti
on eroa, miten lehméakohtainen tieto saadaan viestitettya seuraavaksi tyévuoroon

tulevalle henkilolle robotin tietojarjestelman valityksella. Siksi pienet muistivihot ja
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lyijykyna olivat toimivimmat vaihtoehdot kirjata navetassa tyon lomassa lehmakoh-
taisia havaintoja muistiin. Pienet kannykkasovellukset koettiin hankaliksi kayttaa

tyon teossa navettaymparistossa elainten keskella.

3.15 Omien raporttien luominen

Kyselyyn vastanneista 53 % oli luonut omia raportteja ja tehnyt erilaisia muistutus-
ja huomautuslistoja. Tiineystarkastuksiin liittyen oli luotu eniten omia raportteja.
Omia raportteja oli myds tehty poikimisiin liittyen ja siihen kuinka lahtevéat poikimisen
jalkeen matkaan. My6s umpeen laitettaville, tuotos- ja lypsytietoihin liittyen seka elo-
painoihin ja painomuutoksiin, eroon lypsettyihin, erottelumaitojen ohjaamiseen, so-
luihin, teuraslistoihin, tuotosseurantaan, siemennyksiin, vasikan juottoon ja hoidet-

taviin liittyen oli tehty omia raportteja.

Hanketiloilla tehtiin robotin tuotannonohjausjarjestelmaan joitakin omia raportteja,
joista saa nopeasti selville syy- ja seuraussuhteita, esimerkiksi lypsyvalit ja utare-
terveystiedot lehmittain. Yksi hanketila hyddynsi tietojarjestelmaa tulostamalla leh-
mien hedelmallisyystilanteesta listan suoraan lypsyrobotilta eléainlaakarin kuukausi-
tarkastuksiin. Heruvien lehmien terveysongelmien kuten ketoosin havaitsemiseksi
voi laatia raportin, johon ottaa mukaan lehmien utareterveystiedot, paivittaiset mai-

totuotokset, lypsylla kaynnit ja vakirehun syonnit.

3.16 Robotin asetukset

Lypsyrobotin asetuksilla ohjataan lehmien lypsyja ja likkumista seka laitteen toimin-
taa. Asetusten vaikutukset on hyva ymmartaa, joten muutoksia kannattaa tehda vain
perustelluista syistd. Asetuksia muutettaessa kannattaa kirjata ylos ajankohta ja

tehdyt muutokset, jotta vaikutuksia voidaan todella seurata (Taulukko 18).

Tietojarjestelman paivitysten jalkeen on syyta tarkistaa kaikki asetukset. Paivitykset

saattavat muuttaa joitakin tilakohtaisia asetuksia.
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Taulukko 18. Asetusten muuttaminen

Mihin asetuksilla
vaikutetaan

Mita asetuksia muutetaan

Eldinten liikkumi-
nen

Porttiasetukset, lypsylle paasy (maitomaara, lypsysta kulunut aika, tuotoskau-
den vaihe), robotista poistuminen (ajolaite asetukset)

Ruokinta

Rehunjakokerrat, maarat tuotoskauden vaiheen mukaan ja maksimi-
maaré/lypsy, rehun jakonopeus, maksimilisdys ja -vahennys/pv, rehujaannok-
set, ruokinnan lopetusajankohta, rehukaukalon sijainti

Lypsy, lypsyaika

Vetimien puhdistuksen kesto ja kerrat, alipaine, tykytysasetukset, esikasit-
tely, maksimi lypsyaika, irrotustaso ja -asetukset, porttien aukeamisnopeus

Lypsy ja lyp- Laserin tai kameran puhdistuskerrat, vetimien sijainti, eldimen sijainti

sinten kiinnitta- | lypsyrobotissa, rehukaukalon sijainti, automaattinen opetus, uudelleen kiinni-

minen tysyritykset

Pesu Lypsinten huuhtelu- ja pesu, pesujen lukumaara ja tyyppi (paa- ja lyhyet pe-
sut, huuhtelut), pesu- ja desinfiointiaineiden annostelu, lattian pesutiheys

Halytykset Raja-arvot ja aikarajoitukset halytyksille, lypsyongelmien maara ennen haly-

tysta

Utaresairaudet

Lehmakohtaiset lypsyasetukset, vetimien puhdistuksen kesto ja kerrat, ali-
paine, tykytysasetukset, esikasittely, maksimi lypsyaika, irrotustaso ja -ase-
tukset, lypsylle paasy (maitomaara, lypsysta kulunut aika, tuotoskauden
vaihe, tuotoskausi)

Hoidettavat leh-
mat

Ryhmittely ja ryhmalle omat asetukset lypsyn ja maidon erottelun suhteen

Lehman tuotan-
tokauden aikai-
set muutokset:
umpeen laitto

Umpeen panoajankohta, vakirehun maara

Lehman tuotan-
tokauden aikai-
set muutokset:
maitomadran
lasku

Lypsylle paasy (maitomaara, lypsysta kulunut aika, tuotoskauden vaihe, tuo-
toskausi)

Huomiot karjasta

Lypsyhuomiot, lehmahuomiot (mm. aktiivisuus, kiimat, elopainon huomiora-
jat, huomioraja kiiman esiintymiselle poikimisen jalkeen, mahdollinen tiineys,
odotettu umpeen laittopaiva, tieto umpeen laitto- ja odotetusta poikimispai-
vastd), utareterveyshuomautukset ja rehun kulutushuomiot

Laitevalmistaja on tehnyt tietyt asetukset siten, ettd lehma voidaan esim. lypsaa uu-

delleen tietyn ajan kuluttua. Karkeasti maaritellen lypsyvali maaraytyy maitomaa-

rasta, jonka lehma lypsaé. Robotti odottaa tiettyd maitotuotosta ja paastad lehman
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sen mukaan lypsylle. Yleinen kaytantd on se, ettei ensimmaisen kolmen viikon ai-
kana poikimisen jalkeen rajoiteta lypsylla kayntia. Lehma saa kayda lypsylla niin
usein, kun se haluaa, keskimaarin ne kayvat lypsylla nelja kertaa paivassa. Taman
kolmen viikon jakson jalkeen lypsymaaraksi asetetaan yleensa nelja kertaa vuoro-
kaudessa. Kaytdnnodssa lypsykertoja kertyy péaivassa noin 3,5. Laktaatiokauden
edetessa lypsyrobotti pienentéé lypsytiheytta vahitellen. (Hulsen 2009.).

Vakirehun jakonopeutta on mahdollista sdatdé robotin asetuksista lehmakohtai-
sesti. Hidaslypsyisilla lehmilla voidaan esimerkiksi annostelunopeutta pienentaa,
jotta lehmalle riittda rehua koko lypsyn ajaksi ilman, ettéd annoskokoa suurennetaan.
Vakirehujen annostelulaitteiden saanndllinen kalibrointi on tarpeen oikeiden rehu-

maarien varmistamiseksi.

3.16.1 Useimmiten muutetut robotin asetukset

Kyselytutkimuksen mukaan eniten muutettiin ruokinta- (86 % kéayttajista) ja lypsy-
lupa-asetuksia (84 % kayttajista). (Kuvio 18)

Jos olette itse tai joku muu on muuttanut
lypsyrobotin asetuksia, mita muutettiin?

muita asetuksia
portti- ja ajolaiteasetuksia

hélytysrajoja

lypsylupa-asetuksia

ruokinta-asetuksia

0% 10% 20% 30% 40% 50% 60% 70% 80% 90% 100%

Kuvio 18. Asetusten muuttaminen
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Robotin kayttoonotossa laitetaan yleensa oletusruokintataulukot koko karjalle ja lyp-
sylupa-asetukset muutetaan elainkohtaiseksi. Nama on syyta tarkistaa viimeistaan
parin kuukauden kuluttua automaattilypsyyn siirtymisen jalkeen. Varsinkin ensikoi-
den kohdalla on seurattava ruokintataulukoiden oikeellisuutta. Ensikoiden syonti-
kyky on heikompaa, ja jos herutusannos loppuu jo 70 paivan kohdalla, ei ensikko
viela valttamatta ole paassyt edes herumisensa alkuun. Suurimman osan asetuk-

sien muuttamisesta tekivat viljelijat itse (Taulukko 19).

Taulukko 19. Asetusten muuttaminen, tekijdn mukaan

Viljelija itse 31 62
Laitevalmistan edusta’ia 'ia/tai ProAirian asiantunti'ia 14 28
Viljelija itse 37 74
Laitevalmistajan edustaja ja/tai ProAgrian asiantuntija 7 14

Viljelija itse 19 38

Laitevalmistajan edustaja ja/tai ProAgrian asiantuntija 3 6

Viljelija itse 10 20

Laitevalmistajan edustaja ja/tai ProAgrian asiantuntija 2 4

Viljelija itse 31 62
Laitevalmistan edustaja ja/tai ProAgrian asiantuntija 14 28

Viljelija itse 37 74
Laitevalmistajan edustaja ja/tai ProAgrian asiantuntija

Viljelija itse 19 38

Laitevalmistajan edustaja ja/tai ProAgrian asiantuntija

Viljelija itse 10 20

Laitevalmistajan edustaja ja/tai ProAgrian asiantuntija 2 4
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3.16.2 Kaytannon kokemuksia asetusten muuttamisesta

Lypsyrobotilla voidaan kayttaa lypsylupa-asetuksina automaattiasetuksia tai rynma-
ja elainkohtaisia asetuksia. Elainkohtaisia asetuksia kaytettdessa on syyta tarkistaa
lypsyasetukset tuotoskauden edetessa. Eldinta ei saa unohtaa tiettyyn ryhmaan,

silla tilanteet muuttuvat ja ryhmittelyn hyoty saattaakin muuttua haitaksi.

On myos paljon tiloja, joilla asetuksia ei osata hyodyntaa ja lypsetaan vuosikausia
aloitusasetuksilla. Olisi hyva, etté tiloille olisi tarjolla opastusta myos kayttéonoton
jalkeen. Alkukoulutus tulee niin pian kaytteenoton jalkeen, etteivéat tilat valttamatta

saa siitd kaikkea hyotya, eivatka valttAméatta osaa kysya oleellisia asioita.

3.17 Laitevalmistajan huollon toimivuus

Kyselyn vastaajista yli 80 % oli tyytyvaisia tai erittain tyytyvaisia huoltoon. (Taulukko
20)

Taulukko 20. Huollon toimivuus

Erittain tyytyvdinen 22 % 11 % 38%
Tyytyvdinen 61 % 67 % 57 %
En osaa sanoa 2% 4 % 0%
En ole tyytyvdinen 16 % 22 % 5%

Tyytyvaisimpia vastaajat olivat huollon nopeuteen ja puhelinavun saatavuuteen.
Ymparivuorokautinen huolto koettiin erittain tarkedksi. Robotti on saatava heti takai-
sin toimintaan mahdollisen vian ilmentyessa. Lisdksi ennalta sovitut, sdanndlliset

maaraaikahuollot tehdaan aina sovitusti.
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Kehittamiskohteita olivat vastanneiden mukaan mm. huoltomiesten maara. Joillakin
alueilla koettiin, ettd huoltomiehia on liian vahan ja siksi akillisissa tapauksissa odo-
tusaika on liian pitk&. Joissakin vastauksissa oltiin tyytymattémia huoltomiesten mo-
tivaatioon ja innostuneisuuteen. Myos huoltomiesten kiire mainittiin ongelmalliseksi,
he osaavat tyonsa, mutta kiireessa sattuu virheita. Tilat kokivat myds, ettd huollon
raportointiin menee lilkaa aikaa ja varaosia saisi olla enemman heti mukana huolto-
autossa. Huollon korkea hinta mainittiin myds monissa vastauksissa negatiiviseksi
asiaksi. Tilat kaipasivat myos jalkihuoltoa eli sita, etta tiedustellaan robotin toimivuu-

desta huollon jalkeen.

Lypsyrobotin huollot ja osien vaihdot kannattaa tehda ajallaan ja laiteviat on syyta
korjata heti. Pienikin hairid voi ajan kuluessa aiheuttaa isoja ongelmia utaretervey-

dessé, maitomaarissa ja lisata tyota lehmien hakemisessa lypsylle.

3.18 Tiedon sailyminen

Kyselytutkimuksessa selvisi, ettd noin 25 % tiloista seuraa silloin talléin edellisen
lypsykauden tapahtumia. Noin 15 % vastanneista oli sitd mielta, ettei siihen ole tar-
vetta. (Kuvio 19)

Seuraatteko tietojarjestelmasta lehman edellisen
lypsykauden tapahtumia?

[ [ [ [
kndla, melko usein r

haluaisin mutta en loyda

haluaisin mutta robotilta =i saa

I
0 5 10 15 20 25 30

Kuvio 19. Edellisen lypsykauden tapahtumat
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Taydentavissa tukiehdoissa edellytetdan, etta automaattilypsya kayttavalla tilalla on
kirjanpito muuttuneen maidon ja ternimaidon seka la&kittyjen elainten maidon el&in-
kohtaisesta erilleen ohjauksesta, muuttuneen maidon erottelujarjestelman kaytosta,
lypsylaitteiden puhdistamatta jadmisestd, pesuaineen puuttumisesta ja veden vaa-
rasta lampdotilasta, seka vedinpesun seurannasta ja sen aikana tehdyistd havain-
noista. Tietoja on sailytettdva 1 vuosi. Laite-edustajalta on syyta varmistaa, kuinka
tiedon saa nakyviin ja tulostettua tarvittaessa. Ongelmia tuottaa tietojen sailytysase-
tuksien liian lyhyet sailytysajat, tarve on saada vahintdan vuosi taaksepain tayden-
tavien ehtojen tarkastelua varten. Samoin, jos itse haluaa sailyttaa esimerkiksi
elainkohtaisia tietoja myohempaan kayttéon, olisi syyta miettia, mita tarvitaan ja tal-

lentaa muualle kayttokelpoiseen muotoon halutut asiat.

Laitemerkeittain on eroja tietojen sailytysajoissa sekéa miten ja mita tietojarjestelman
tietoja paasee katselemaan ja hyvaksikayttamaan. Tieto kylla sailyy tietokannassa,
mutta tiloilla sita ei paasta itse selaamaan (tieto laitevalmistajilta, haastattelu).

« Lely: elainkohtaiset lypsy- ja ruokintatiedot saatavilla viimeisimman poikimi-
sen jalkeen. Tuotosseurantaa varten tarvittava raportti sailyy robotilla 121

vuorokautta.

« Delaval: sailytysasetukset muutettavissa, mutta jos tiedot sailytetdan pitkalta
ajalta, vie tietokoneen kapasiteettia.

* RDS: esim. lypsytiedot max. 120 pv, varmuuskopion kautta pidempié aikoja
tarvittaessa.

Varmuuskopiota pitdé ottaa lypsyrobotin tiedoista. Tietokoneen rikkoontuessa voi-
daan varmuuskopioilta palauttaa tiedot. Hankeaikana tiloilla oli useita ukkosen ai-

heuttamia laiterikkoja ja lypsyrobotin toimintahairidita, joissa tietoja havisi.

3.19 Lypsyrobotin tietojarjestelma ja tuotosseurant a

Robotit keraavat paljon tietoa lypsylla kayvistd lehmista. Tieto tallennetaan auto-
maattisesti tietokantaan, ja tuottajalla on tuotannonohjausjarjestelma, jolla han voi

tehda mm. lehmékohtaisia lypsyasetuksia. Robotti kerdd valtavan maaran tietoa,
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jonka kasittelyyn tarvitaan tarkoituksenmukainen kayttojarjestelma. (Hovegen &
Outweltjes 2003). Tatéa kerattya tietoa voidaan hyddyntaa mm. saatamaan ruokin-
taa maitomaaraan perustuen. Robotin ohjelmisto keréaa myads talteen paljon tunnus-
lukuja, joiden avulla voidaan seurata toiminnan onnistumista.

Tietojen sailyttaminen ja raporttimuotoon saaminen suoraan robotilta on haastavaa.
Tuotosseurannasta saa tietoja kuukausien ja vuosien valiseen vertailuun. Lypsyro-
botin tiedot ovat paivittaisdataa ja vertailuraporttien saaminen vaatii tyota. Jos halu-

taan pidempien aikojen yhteenvetoja, pitda tietoja muokata ja tallentaa erikseen.
Kyselytilat seurasivat tuotosseurannan raporteista eniten kuukausitasolla lehméa-

kohtaisia soluja, umpeenlaitto paivia seka maidon ureapitoisuutta. Myos erilaiset

ty0- ja huomiolistat ovat ahkerassa kayttssa. (Kuvio 20.)

Useimmiten seuratut tuotosseurannan tiedot

huomiolista siemennettaville

odotettavissa olevat poikimiset _ -
umpeentaitto paivs | B
urea | — [ |
karjan utareterveys | | I
solut lehmakohtaisesti - |
lehméakohtainen paivatuotos — -
0 10 20 30 40 50
M paivittain W viikoittain
B kuukausittain pari kolme kertaa vuodessa
W vuosittain M ei seurata

Kuvio 20. Useimmiten seuratut tuotosseurannan tiedot

60
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Tuotosseurannan raporttien ja tunnuslukujen avulla tuottaja saa tyokalut tunnistaa
ja korjata tuotannon pullonkaulat. Esimerkiksi nuorkarjaprosessissa voi olla vikaa,
mika puolestaan vaikuttaa myohemmin maidontuotantoon. Tuottaja voi tarkastella
mika on oman tilan vasikkakuolleisuus, hiehojen keskipoikimaika ja verrata omia
tuloksiaan muiden vastaavien tilojen tuloksiin. Tata tietoa tarvitaan, kun lahetaan

kehittdmaan prosesseja ja ohjaamaan tilaa uuteen suuntaan.

Tuotosseurannasta saa eniten irti, kun ottaa maitonaytteet sdénndéllisesti ja tiedot
ovat ajan tasalla. Uudistuneet raportit auttavat paneutumaan oman karjan kehitta-
miskohteisiin oli kehittamistarvetta utareterveydessa, hedelmallisyydesséa tai nuor-
karjan kehittamisessa. Tuotosseurannan raportit kehittyvat koko ajan ja niiden
kautta saa vertailutietoa kehitettdessa omaa tuotantoa. Tuotosseurannan parasta
antia on kattava tietovarasto, joka keratdan karjan jokaisesta elaimesta. Monipuoli-
set raportit elaimista kertovat tarkasti, miten ty0 navetassa on sujunut ja mihin asi-
oihin on kiinnitettdvd enemman huomiota. Tuotosseuranta tuottaa suomalaisilta ti-
loilta puolueetonta vertailutietoa, jonka avulla voi arvioida omaa toimintaa eri vuo-
sien ja toisten tilojen valilla. Tuotosseuranta on tietovarasto, jonka tietoja voidaan

hy6dyntaa vuosien paasta.

3.20 Maitonaytteet maidon laadun ja utareterveyden  seurannassa

Kyselytiloista 90% kaytti hyvaksi meijerin koostumusnaytteitd maidon laadun ja uta-
reterveyden seurannassa. Tuotosseurannan naytteita hyoddynsi 88 % tiloista. Li-
saksi osa tiloista teki solutesteja seka lehmistd, ettéd tankkimaidosta.

Tuotosseurannan naytteitd otettiin keskimaarin 11 naytettd vuodessa tilaa kohti,
vaihteluvéli oli 4-24 kertaa vuodessa. Meijerin koostumusnaytteita tilat otattivat kes-
kimaarin 6 naytettd kuukaudessa. 9 tilaa otatti koostumusnaytteen tankkimaidosta

joka hakukerta.

Kyselytiloilla meijerisolujen maara oli keskimaarin 164 tuhatta. Yksi tila ei yltnyt E-

luokan eli alle 250 tuhannen solurajan alle.
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Kyselytilojen oma tavoitetaso ei poikennut juurikaan sen hetkisesta todellisesta ti-
lanteesta. Tavoitetasoksi tilat asettivat keskimaarin 157 tuhannen solun rajan. (Tau-
lukko 21)

Taulukko 21. Solutilanne

<=100000 7 11
100-150 13 17
150-200 20 18
200-250 6 3
250- 1

3.21 Automaattilypsyajan aikana tapahtuneet muutoks et karjanhoitotdissa

Hanketilojen haastatteluissa ja kyselytutkimuksessa tuli esiin seikkoja, jotka ovat
muuttuneet siirryttdessa automaattilypsyyn. Useimmiten karjakoko kasvaa, ja tieto-
koneella vietetty aika lisdantyy seka tietoa on saatavilla enemman. Eldinaineksen
parantuminen on helpottanut tydta. Usein uusiin navettoihin tehtiin kuivikepohjainen
ryhmapoikimakarsina, joka on kayttajien kokemuksen mukaan vahentanyt poikimis-
valvontaa ja poikimisen avustamistyota verrattuna aiempaan navettaan. Myos na-
vettaan lisatty uusi erottelualue kiimaisille lehmille koettiin erittdin hyddylliseksi. Kui-
vikkeita kaytetaan aikaisempaa enemman, se helpottaa ja keventaa parsien puh-
distusty6ta ja pitdd utareet puhtaampina. Taméa on erittain tarkedaa automaattilyp-
syss4, silla utareiden puhdistus ei ole samaa luokkaa kuin ihmisen tekemana.

3.22 Havaittuja kehittamiskohteita automaattilypsyy  n siirtymisen jalkeen

Tilat, jotka eivat tehneet poikineille omaa osastoa, tekisivat sellaisen nyt, jos saisivat
paattaa uudestaan. Moni kaipasi myds kevytrakenteisia portteja, joita olisi helppo
kayttaa elainten ohjaamiseen siten, ettd yksi ihminen parjaa navetassa.
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Moni vastaajista tekisi myds erillisen osaston ummessa oleville lehmille ja niille teh-
taisiin enemman ruokintapdytatilaa. Kaytannon tyésséa on myos havaittu, etté robo-
tin lahistolle ja kokoontumisalueille ei kannata mielellaan rakentaa vaneriseinia, silla
ne estavat lehméaa nakemasta, ja etenkin ensikot aristelevat kulkea robotille tai sielta

pois.

Kyselytilojen mukaan erilliset tilat kiimaisille ja sairaille lehmille koettiin erittain tar-
keédksi. Se nousi myods asiaksi, joka toteutettaisiin nyt, jos navettaa rakentaessa se
jai tekematta. Hanketilojen kokemuksien mukaan kiimaiset lehmat aiheuttivat tapa-

turmia lypsyryhmassa esim. jalkarevahtymia ja utarepolkemia.

Hanketiloilla robottien kehityskohteita olivat mm. laajempi kayttémahdollisuus mat-
kapuhelimen avulla. Esimerkiksi halytysten kuittaukset olisi kayttdjien kokemusten
mukaan mukava tehda nettiselaimella alypuhelimen kautta. Kaukosaadinmahdolli-
suus esimerkiksi antibioottilehmien ohjauksessa on myds yksi toivottu lisdominai-
suus robotille. Esille nousi myods robotin hatékatkaisin, jolla voidaan avata etuportti,

jos esimerkiksi lehmaé kaatuu robaottiin ja laite hukkaa lehman tunnistetiedot.

Hanketiloilla eniten stressia aiheuttavat rutiinista poikkeavat tyot: elainten sairaudet,
utaretulehdukset ja hedelmallisyyshairiot. Myds hoidettavat lehmat ja sivuun lyp-
setty maito aiheuttivat tuottajille stressia. Parsien puhdistaminen oli raskainta, tyol-
listavinta ja vahiten innostavaa. Myos appeenteko ja ruokintapdydan puhdistus ko-
ettiin rasittavaksi tyovaiheeksi. Kyselytiloilla rasittavimmat ja stressaavimmat tyot
olivat melko pitkalti samoja. Rasittavimmaksi tyoksi nousi parsien puhtaanapito, kui-

vitus ja navetan yleinen siivous. (Taulukko 22.)
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Taulukko 22. Rasittavimmat ja stressaavimmat ty6t

parsien ja lannan kolaus ja kuivitus, siivous 10
elédinten sairastelu, ut, jalkavikaiset 6
hiehojen opettaminen 5
laiteviat, huoltoty6t, naytteenotto 4
vasikoiden hoito ja juotto 4
paperityt 4
antibioottilehmat 2
robotin, ym pesu 2
y6halytykset 2
Kiirehuiput 2
poikimiset 2
tyon sitovuus 1
karvanleikkuu 1
solulehmien l6ytdminen 1
tietotekniikan omaksuminen 1
sailorehun haku ja jako 1
kiimat 1
umpeen pano 1

3.23 Automaattilypsyn onnistumisen edellytykset

Avointen vastausten mukaan onnistumisen tarkein tekija on tuottajan itsensa osaa-
minen. Tuottajan pitda olla jarjestelmallinen ja luoda selkeét rutiinit navettatoihin.
Vastaajat nostivat esille etenkin valvonnan ja tarkkailun tarkeyden. Jos on hyvin sel-
villa navetan tilanteesta, monet mahdolliset ongelmat voidaan ehkaista jo ennalta.
Seuraavaksi tarkeimmaksi seikaksi nousi eldinten rakenne, luonne ja terveys. Kol-
manneksi tarkein asia on vastanneiden mukaan ruokinta, jossa korostettiin ennen
kaikkea tasapainoista ruokintaa, hyvalaatuista sailérehua, seoksen laatua, oikeaa

seoksen koostumusta seka reagointia muutoksiin. (Kuvio 21.)
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Tarkeimmat asiat AMS lypsyn onnistumiseen?

(Avoimet kysymykset; % vastanneista)

OMA TOIMINTA (VALVONTA, TARKKAILU, KARJASILMA)
ELAINTEN RAKENNE (+JALAT) JA LUONNE, TERVEYS
RUOKINTA

OLOSUHTEET

HYGIENIA

TIETOTEKNIIKKA

HUOLTO, LAITTEET

TYOVOIMA

Kuvio 21. Tarkeimmat asiat AMS-lypsyn onnistumiseen

Vastauksista ilmeni myds se, ettéa automaattilypsyyn siirtyvan pitaé olla valmis kor-
jaamaan mahdollisia pikkuvikoja itsendisesti. Tarkeaksi asiaksi nousi myds tarttu-
minen ongelmiin nopeasti. Jos ongelmiin ei tartuta heti, niiden vaikutukset yleensa

kertaantuvat.

3.23.1 Robaotin toiminnallisuus

Hanketiloilla lypsyrobotin toimivuus oli aiheuttanut ja aiheutti hankeaikana isojakin
ongelmia. Lypsyrobotin toimimattomuudesta johtuvat lypsyn epaonnistumiset vai-
kuttivat lehmaliikennetta heikentavasti ja lisasivat tydomaaraa. Tietokonerikot toivat
mukanaan tiedon haviamisia. Hanketilat kokivat, etté lypsyrobotin toimivuus on yksi

merkittava tekija automaattilypsysséa onnistumiseen.

Lypsyrobotin kuntoa ja toimintaa tilat tarkkailivat paivittdin mm. pesun aikana, ja aina
robotin laheisyydessa kuuloetéisyyden paassa ollessa. Kaikki hanketilat pitivat tar-
kedna, ettd ongelmakohtiin tartutaan ripeédsti, mutta muutamat tilat myoénsivat itse-
kin, etta tassa olisi heilla parantamisen varaa. Robotin toimintavarmuutta voidaan
yllapitdd huolehtimalla, etta huollon ja osien vaihdon aikatauluista pidetaan kiinni.
Kun robotin vika vaikutti pieneltd, oli joillakin hanketiloilla kynnys soittaa huoltomie-

helle lilan suuri. Kun pienet viat jaavat pitkaksi aikaa korjaamatta, vaikutukset voivat

90
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kuitenkin olla suuret esimerkiksi utareterveyteen, lehmaliikenteeseen ja maitoméa-
rin.

Tilat seurasivat melko aktiivisesti robotin toimintavarmuuteen liittyva asioita. Etenkin
erottelumaitoja, alipainetta ja pesuja seurattiin useamman kerran paivassa. (Kuvio
22.)

Laitteiston toiminta, seuratut asiat

kiinnitysaika
huoltoraportit I - |
tyhjalypsyajat I [
lypsyaika I
kdynnin/lypsyn kesto [ [
vapaa kapasiteetti [ I
pesut
alipaine

erottelumaidon maiara -

o 10 20 30 40 50 60
® useamman kerran paivassa m kerran paivassa
M muutaman kerran viikossa kerran viikossa

B muutaman kerran kuukaudessa m kerran kuukaudessa

M harvemmin M ei seurata

Kuvio 22. Laitteiston toiminta

Kyselyssa robotin toimivuuden merkitys eléainliikenteeseen tai automaattilypsyn on-
nistumiseen vaikuttavana tekijan& mainittiin vain muutamissa vastauksissa. Merkit-
tavimmiksi tekijoiksi nousivat ruokinta ja rehun laatu, jotka mainittiin lAhes kaikissa
vastauksissa. Noin puolella tiloista elainten terveys koettiin merkittavaksi tekijaksi.

Katkoksien vuoksi robotti oli poissa kaytosta keskimé&arin noin 3 paivaa vuodessa,
tosin vaihteluvalia oli paljon tilojen kesken. Suurimmat syyt katkoksiin johtuivat huol-
losta, teknistd ongelmista ja laiterikoista, lehméan aiheuttamista vioista (potkut) seka
sahkokatkoksista. (Taulukko 23.)
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alle tunnin pituisia 43
2-4 tunnin pituisia 4
4-6 tunnin pituisia 3
yli 6 tunnin pituisia 1

3.24 Ruokinnan seuranta robotilta

huollot, sahkokatkokset, tekniset on-
gelmat/ laiterikot, lehman aiheutta-
mat, tankin pesut, omat puhdistus
toimenpiteet

huollot ja paivitykset, tekniset ongel-
mat/laiterikot, lehman aiheuttamat,
sahkokatkokset, asennukset

huollot, sahkokatkokset, tekniset on-
gelmat/ laiterikot, ukkonen

tekniset ongelmat/ laiterikot, huollot,
paivitykset, ukkonen, tietokoneen ha-
joaminen

Tietojarjestelmaa hyodynnettiin ruokintaan liittyvissa asioissa ja vakirehun jakoon

monin eri tavoin. Robotin tuottamasta mm. rehunkulutustiedosta voidaan analy-

soida karjan ruokinnan onnistumista, lehmien poikimisen jalkeista lypsyyn lahtéa ja

suunnitella nain tilan toimintaa laajemmassa mittakaavassa kuin lehmétasolla. Ro-

botin ruokinnan onnistumisessa laitteen toimivuudella, annoksen oikealla suuruu-

della ja rehun liikkkumisella on myds suuri merkitys. (Kuvio 23.)
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Ruokinnan seuranta

rehujégannés/ rehunkulutuspoikkeamat

rehunkulutus yhteensa

vakirehua/eldin

(o] 10 20 30 40

@«
o
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W useamman kerran paivassa W kerran paivassa ™ muutaman kerran viikossa m kerran viikossa

m muutaman kerran kuukaudessa m kerran kuukaudessa W harvemmin W ei seurata

Kuvio 23. Ruokinnan seuranta

Kyselytutkimuksen ja hanketilojen ruokintaan liittyvat seurattavat asiat olivat hyvin
samanlaisia. Kyselytiloilta kysyttiin miten he seuraavat ruokinnan onnistumista ja
muutostarvetta. Maitomaaraa seurattiin eniten, yli 80 % tiloista, seuraavaksi tulivat
maidon pitoisuudet ja lehmien lypsykaynnit. (Taulukko 24.)

Taulukko 24. Ruokinnan onnistumisen seuranta

Maitomaara 39 83
Maidon pitoisuudet 24 51
Lypsyjé/elain, kierto 24 51
Maidon urea 20 43
Lannan koostumus 13 28
Elainten terveys ja tiinehtyminen 4 9
Syonti 2 4

Lisaksi yksittaisina ruokinnan onnistumisen muutostarpeina mainittiin lehmien

kunto, huipputuotokset, rehunéayte ja rehujen kuiva-aineen aistinvarainen arviointi.
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3.25 Tilojen tulevaisuuden suunnitelmat

Kyselytiloilla oli jonkin verran aikeita tehd& muutoksia seuraavan viiden vuoden ai-
kana. Eniten oli aikeita parantaa eléinten olosuhteita. Lahes yhtd moni vastasi, etta
he aikovat jatkaa nykyiselladn. (Taulukko 25.)

Taulukko 25. Lahimman viiden vuoden muutokset

Olosuhteiden parantaminen mm. eléintilat, ilmastointi, valaistus,
parret jne.

Jatketaan nykyisella

Laajennetaan, lisda robotteja ja lehmia

Lisaa hieho-, umpi- ja vasikkatiloja

Varastotilojen lisdéaminen esim. laakasiilot

Maidon hinnan kehitys vaikuttaa jatkosuunnitelmiin
Muutokset tilan toiminnassa laajentamatta

SPV

Laiduntamisen aloittaminen
Luomumaidontuotantoon siirtyminen

=
o

P PR, NNMNDSN O

Eniten laajennushalukkuutta ilmeni kolmen robotin tiloilla. (Taulukko 26)

Taulukko 26. Lypsyrobottien maara 5 — 10 v kuluttua

0

yksi 63 0
kaksi 27 31 0
kolme 10 46 0
nelja 0 23 25

viisi 0 0 75
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4 JOHTOPAATOKSET JA POHDINTA

Tyon tavoitteena oli selvittdd etelapohjalaisten automaattilypsytilojen toimintaa ja
tyokaytantoja seka sita, kuinka hyvin yrittdjat hyodyntavat lypsyrobotilta saatavaa
tietoa. Materiaali oli laaja ja siitd saatiinkin paljon tietoa automaattilypsytilojen toi-

minnasta.

Tiloilla seurataan paljon asioita robotin tietojarjestelmésta ja tuotosseurannan tuot-
tamista tiedoista. Eniten seurattiin tuotantoon liittyvia asioita. Mutta osataanko tietoa
yhdistella ja onko tiedonkasittelyyn tarpeeksi aikaa? Jonkin verran tilat tekivat muu-
toksia robotin asetuksiin, eniten ruokintaan liittyvid. Onko tuottajalla riittavasti tietoa
mihin ja miten asetukset vaikuttavat? Asetuksilla ohjataan mm. robotin toimintaa ja
elainliikennettd. Tuottajalla tulisi olla riittavasti tietoa siitd, miten asetukset vaikutta-
vat kokonaisvaltaisesti ja mita asetuksia kannattaa muuttaa toiminnan niin edellyt-

taessa.

Kyselysséa nousi vahvasti esille, etté lisd& opastusta robotin jarjestelméan tuottaman
tiedon hyvaksikayttoon tarvitaan. Huomioitavaa on myos rajoitettu tietojen sailymi-
nen robotilla. Jos tuotosseurannan mahdollistavaa tietovarastoa ei ole, jaa myo-

hemmin saatavan tiedon méaaréa vahaiseksi.

Oman osaamisen merkitys korostui kyselytutkimuksessa, se nimettiin tarkeimmaksi
robottilypsyn onnistumisen tekijaksi. Kyselyssa tilat eivat nostaneet robotin toimi-
vuutta tarkeimpiin asioihin robottilypsyn onnistumisissa. Vastaus oli yllattava, koska
laiterikot olivat kuitenkin yleisia, ja ne vaikuttavat pitkaan tuotantoon ja tydmaaraan.
Robotilta tilat seurasivat kuitenkin aktiivisesti robotin toimintavarmuuteen liittyvia
asioita, mutta ongelmiin tarttumisessa on parantamisen varaa. Huollon toimivuus on
yksi ratkaiseva tekija, miten pitkia katkoksia lypsyyn tulee. Mitd nopeammin huolto-
mies tulee tilalle ja korjaa vian, sen lyhyemmaét katkokset tulevat lypsyihin ja sita
vahemman elainliikenne hairiintyy. Osaavat huoltomiehet ovat yksi tarke&a robot-

tilypsyn onnistumisen tekija.
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Rasittavimmaksi tyoksi nousi parsien puhtaanapito, kuivitus ja navetan yleinen sii-
vous. Investointeja suunnitellessa ja myds olemassa oleviin navettoihin parsien
puhtaanapitoon ja kuivitukseen tulee miettia entista enemman tyota helpottavia ko-
neita ja menetelmia. Moni tila suunnitteli tulevaisuudessa investoivansa ja lisda-
vansa tuotantoaan. Useamman robotin tiloilla oli eniten laajennussuunnitelmia ver-

rattuna yhden robotin tiloihin.

Toinen tavoite oli hankkeessa tehdyn kyselytutkimuksen tarkempi tarkastelu seka
koota hankkeen ja kyselytutkimuksen tuottamaa tietoa yhteen. Kyselytutkimuksen
tulosten kasittely oli suurempi haaste kuin suunnittelussa ennakoitiin. Kysymyksia
oli paljon, ja niiden asettelun vuoksi ne tuottivat ylimaaraista tyota. Kyselya tehta-
essa olisi pitanyt rajata vastausvaihtoehtoja siten, ettei vastaaja esimerkiksi tietyissa
kysymyksissa pysty valitsemaan montaa vaihtoehtoa. Tuloksien varmistaminen
vaati monia laskentoja, sill& osa tuottajista oli vastannut esimerkiksi paivamaitomaa-
réan kuukausimaaran jne. Materiaalia oli paljon ja osan kysymyksista olisi voinut
rajata paremmin. Vastausprosentti oli hyva, mutta olisi ollut hyva saada viela enem-
man kolmen robotin tiloja, etta niita olisi pystynyt vertaamaan paremmin yhden ja
kahden robotin tilojen kesken. Robottimerkkien vélilla oli myoés hajontaa. RDS—ro-
bottimerkkia emme pystyneet ottamaan vertailuihin mukaan niiden vahaisen maa-

ran vuoksi.

Ruokinnan onnistuminen nousi yhdeksi merkittavammaksi tekijaksi automaat-
tilypsyn onnistumiseen. Hankkeessa seurantatiloilla huomattiin, miten suuri vaikutus
on, ettd ruokintapoydalla on aina rehua tarjolla. Mahdollisimman suuren maitomaa-
ran saavuttamiseksi vaaditaan, ettd elaimilla on aina riittdvasti rehua saatavilla. Re-
hua voi olla poydalla, mutta ulottuuko lehmé& sen syémaan. Huolestuttavaa oli,
kuinka vahan kyselyyn vastanneet tilat ottivat rehuanalyyseja. Automaattilypsytilat
ovat keskimaaraista suurempia ja jos rehusiilosta otetaan vain 1-2 rehunaytetta, niin
silla ei viela saada riittdvaa otantaa rehujen rehuarvoista ja sita kautta ruokintasuun-

nitelmien pohjaksi oikeita lukuja.

Hankkeen yhtena tavoitteena oli selvittda, miten tilat saisivat tuotettua kannattavasti

2000 litraa meijerikelpoista maitoa vuorokaudessa robottia kohti. Kyselytutkimuk-
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sessa selvisi, ettd tavoitteen saavuttamiseksi ei ole yhta selittavaa tekijaa, vaan on-
nistuminen on monien asioiden summa. Robotissa oli vapaata kapasiteettia lypsaa
enemman ja parsipaikkoja oli paljon enemman kuin lypsyssa olevia lehmia eli kapa-

siteettia oli niin robotilla kuin navetassa.

Navetan toiminnallisuutta tarkastellessa nousi esiin ennen kaikkea se, oliko navetta
alun perin suunniteltu automaattilypsyyn. Kyselytilojen navetoista lahes puolta ei ol-
lut suunniteltu alun perin robottipihatoksi. Kun robotti sijoitetaan vanhaan navettaan,
joudutaan tekemaan monesti kompromisseja. Olosuhteet eivat ole valttamatta sil-
loin optimaaliset navetan toiminnallisuuden kannalta, kuten robotin sijoitteluun,
elainten ryhmittelymahdollisuuksiin, poikimatiloihin seka tyon sujuvuuden kannalta.
Tama voi nakya robotin tuottamassa maitomaarassa. Toiminnallisuuteen vaikutta-
vat myos esimerkiksi erottelutilat, ohjausportit ja kaksoiskierron mahdollisuus. Vas-
tauksissa nousi esiin se, etta tilat jotka eivat tehneet erillista tilaa esim. kiimaisille
elaimille, tekisivat sen nyt, jos voisivat. Ryhmittelymahdollisuus helpottaa karjanhoi-
totoitd ja sitd kautta turvaa karjanhoitajien jaksamisen ja hyvinvoinnin. Ryhmittelyn
ja rakennusten suunnittelun yhtena tarkeimmista lahtokohdista tulee olla etenkin
lypsy-, ruokinta-, lannanpoisto-, kuivitus- ja elainten siirtotdiden sujuvuus ja turvalli-

Suus.

Poikimatiloilla ja riittavilla osastoinneilla umpilehmille, umpeen laitettaville, herutet-
taville ja sairaille on suuri merkitys elaimen poikimisien onnistumisiin ja terveyteen
lypsykauden alkaessa. Kiimaisille lehmille pitaisi my6s olla riittavasti erillisia tiloja.
Navetan ilmanvaihdolla ja lampdtilalla on vaikutusta eldinten terveyteen. Monella
tilalla navetan lampétila talviaikaan oli elaimen optimaalista lampétilaa korkeampi,

tama voi nakya myos lehmien tuottamassa maitomaarassa.

Onnistuneen automaattilypsyn edellytykset ovat tuottajan oma osaaminen, terveet
eldaimet, ruokinnan onnistuminen ja hyvat olosuhteet navetassa. Lisdksi laitteiden
tulee toimia moitteettomasti, navetan hygienian tulee olla kunnossa ja tyévoiman
tulee olla ammattitaitoista ja sita pitéisi olla oikeassa suhteessa navetan tdihin néh-

den.



64

Taman opinnaytetyon havaintojen pohjalta voisi selvittaa lisaa, kuinka navetan koko
kapasiteetti saataisiin kayttoon mahdollisimman pian ja kustannustehokkaasti. Ky-
selyn mukaan jo pitkaankin kaytdssa olleissa navetoissa on vapaita parsipaikkoja ja
lypsyrobotissa vapaata kapasiteettia yli suositusten. Toinen jatkotutkimuksen
paikka voisi olla siind, kuinka maitoa tuotetaan tasaisesti, ympari vuoden, 2000 kiloa
/ robotti. Tama on tavoite, johon tassa kyselytutkimuksessa vain kaksi tilaa viides-

takymmenesta péaasi, tosin kyse oli ynden paivan tiedosta.

Tulokset ovat luotettavia, silla tuottajat itse vastasivat suoraan kyselyyn ja niiden
pohjalta olemme analysoineet asioita. Toki joihinkin kysymyksiin pystyi vastaamaan

my0Os vaarin, mutta ndma tiedot oikaisimme jalkikateen.



65

LAHTEET

"Automaattilypsy Pohjoismaissa tilastojen valossa”. [Verkkojulkaisu] Maito ja Me
www-sivusto. [Viitattu 4.12.2015]. Saatavilla: http://www.maitojame.fi/arti-
cles/1596361. 2015

Campler et al., J. Dairy Sci. 2014. 97 :1-5

Castillo, A.R., Kebreab, E., Beever, D.E. & France, J. 2000. A review of efficiency
of nitrogen utilization in lactating dairy cows and its relationship with environ-
mental pollution. Journal of Animal and Feed Sciences 9: 1-32.

Devir, S., Renkema, A., Huirne, R., Ipema A., 1993. A new dairy control and man-
agement system in the automatic milking farm: basic concepts and compo-
nents. Elsevier. Journal of dairy science. 11:3607-3616

Hakkarainen, K., Hurme, T. Karttunen, J., Kaustell, K., Kivinen, T., Tuure, V.,
2007. Lypsykarjapihaton toiminnalliset mitoitusvaihtoehdot. MTT:n selvityksia
137. Saatavilla: http://urn.fi/lURN:ISBN:978-952-487-091-7

Henriksson, R. 2008 Pasture and automatic milking. [Verkkojulkaisu] [Viitattu
15.12.2015] Saatavilla: http://www.valacta.com/FR/Nos-publications/Docu-
ments/Pasture%20and%20Automatic%20Milking.pdf

Hernandez-Mendo O, von Keyserlingk M A G, Veira D M & Weary D M 2007. Ef-
fects of pasture on lameness in dairy cows. J. Dairy Sci. 90: 1209-1214.

Holkko, J., Pihlgren, L. 2010. [Verkkojulkaisu]. Automaattilypsyyn siirtyneiden lyp-
sytilojen kokemuksia. Opinnaytety6. Seingjoen ammattikorkeakoulu. [Viitattu
28.11.2015]. Saatavilla: http://www.theseus.fi’lhandle/10024/15872

Hogeveen, H., Ouweltjes W. 2003. Sensors and management support in high-
technology milking. Journal of Animal Science 2003. 81:1 — 10.

Hulsen, J. 2009. Automaattilypsy. ROBOTIC MILKING FINNISH EDITION. Suo-
mennos: Leppanen, R & Maattanen, L. R. Zutphen. Roodbont Uitgeverij.

Hulsen, J., Rodenburg, J., 2010. Building for the Cow. Zutphen. Roodbont.

Jaakkola, S. 2014. [Verkkojulkaisu]. Seosrehun tarkkelyspitoisuuden vaikutus leh-
mien liikkkumisaktiivisuuteen ja maitotuotokseen automaattilypsynavetassa. [Vii-



66

tattu 3.12.2015]. Saatavilla: http://www.smts.fi/MTP_julkaisu_2014/Poste-
rit/133Jaakkola_ym_Seosrehun_tarkkelyspitoisuuden_vaikutus_lehmien_liikku-
misaktiivisuuteen.pdf

Jacobs, J. A. & Siegford, J. M. 2012. Invited review: The impact of automatic milk-
ing systems on dairy cow management, behavior, health, and welfare. Journal
of dairy science. 95:2227-2247

Jacobs, J. A. & Siegford, J. M. 2012. Lactating dairy cows adapt quickly to being
milked by an automatic milking system. Journal of dairy science. 95:1575-1584.

Jacobs, J. A. & Siegford, J. M. 2012. Invited review: The impact of automatic milk-
ing systems on dairy cow management, behavior and welfare. J. Dairy Science.
95:2227-2247

Ketelaar-de Lauwere C. 1999. Cow behaviour and managerial aspects of fully au-
tomatic milking in loose housing systems. Thesis Wageningen. 189 p.

Kuiri, A. 2010. [Verkkojulkaisu]. “Tuloilmaluukkujen saataminen lampétilan mu-
kaan. CASE: Viikin opetus- ja tutkimustilan navetta.” Pro gradu. Maatalous-
metséatieteellinen tiedekunta. Helsingin yliopisto. [Viitattu 18.11.2015]. Saata-
villa: www.tts.fi/images/stories/viljelijarakennuttaa/opinnaytteet/navetan_il-
manavihto.pdf

Kuivinen, T., Hovinen, M., Norring, M., Sarjokari, K., Tuure, V.-M. ja Karttunen, J.
2011. [Verkkojulkaisu]. Lehm&n mittainen pihatto — onnistuneen lypsylehma-
osaston paakohdat. Maito ja Me -lehden liite 1: 1-16. [Viitattu 5.1.2016]. Saa-
tavilla: http://www.mtt.fi/julkaisut/maitokoneet/lehman_mittainen_pihatto.pdf

Maa- ja metsatalousministerién asetus tuettavaa rakentamista koskevista lypsy-
karjarakennusten rakennusteknisista ja toiminnallisista vaatimuksista. [Verkko-
julkaisu]. 2012. [Viitattu 11.1.2016]. Saatavilla: http://www.finlex.fi/fi/laki/al-
kup/2012/20120008

Malvisto, A.-M., Turunen, M. [Verkkojulkaisu]. 2012. Kaksoiskierto robottilypsyssa.
[Viitattu 2.1.2016]. Saatavilla: http://hinkalo.fi/wp-content/uploads/Kilpailuky-
kya_Maidontuotantoon/Lypsylehmat/Tuotannon_ja_tiedon_hallinta/Kaksois-
kierto_robottilypsyssa.pdf

Morri, S., Mantyharju, J., Puumala, L.2014. "Keinoja lypsyrobotin kayton tehosta-
miseen”. TTS:n tiedote. Maatalous ja tuottavuus 7/2014 658. Saatavilla (mak-
sullinen): http://www.ttskauppa.fi/lkauppa/tiedotesarjat/maataloustyo-ja-tuotta-
vuus/keinoja-lypsyrobotin-kayton-tehostamiseen-1231.html

” Robotic Milking: Farm test - the cow's time spent in the milking robot”. [Verkkojul-
kaisu] 2012. Morten Lindegaard Jensen. [Viitattu 3.1.2016] Saatavilla:



67

http://mww.milkproduction.com/Library/Scientific-articles/Milk--milking/The-
cows-time-spent-in-the-robot/

“Robottitilan tuotosseuranta uudistuu”. [Verkkojulkaisu] 2015. Nautalehden www-
sivusto. [Viitattu 18.12.2015]. Saatavilla: www.nauta.fi/tuotanto-ja-talous/robotti-
tilan-tuotosseuranta-uudistuu.

" The Congress on Controversies & Consensus in Bovine Health, Industry & Eco-
nomics.” August 27-30, 2015. Berlin, Germany.

Taydentavat ehdot 2015 ja taulukot. [Verkkojulkaisu]. MAVI. 2015. [Viitattu
9.1.2016]. Saatavilla: http://www.mauvi.fi/fi/oppaat-ja-lomakkeet/viljelija/Docu-
ments/T%C3%A4ydent%C3%A4vt%20ehdot%202015%20ja%20taulukot.pdf



