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Kaytetyt termit ja lyhenteet

Heindpaalain

Hihnaruokkija

Kontaktori

PLC

Rehu

Seosrehuvaunu

Transponderi

Tuotantomenetelma

Vedinkuppi

Vakirehu

Heindpaalain on laite, jolla leikattu heind pyoritetaan ja tii-
vistetaan paaliksi. Laitteessa on nykyisin mukana k&arinta-

laite, joka k&arii paalin paalle muovin.

Hihnaruokkija on kuljetinjarjestelma, joka kuljettaa seosre-

huvaunulta tulevan rehun lypsykarjaelaimille.

Kontaktori on sahkémekaaninen kytkin, jota ohjataan sah-
koisesti. Kontaktoreita kaytetdan tavallisesti sahkolaitteen

paavirtapiireissa.

PLC on ohjelmoitava logiikkaohjain, jota kaytetaan auto-

maattisien jarjestelmien ohjauksessa.

Rehulla tarkoitetaan lypsykarjalle tarkoitettua ravintoa, joka

yleensa on heinaa, johon on sekoitettu ravinneaineita.

Seosrehuvaunua kutsutaan myos rehusekoittimeksi. Silla
sekoitetaan lypsykarjalle tarkoitetun heinan joukkoon tar-

vittavia ravinneaineita.

Transponderilla tarkoitetaan eldimeen kiinnitettyd tunnis-
tinsirua, jonka avulla navetan automatisoidut jarjestelmat,

kuten lypsyrobotti, tunnistavat kunkin elaimen.

Tuotantomenetelmilla tarkoitetaan tuotteiden tuottamiseen

vaadittuja laitteita ja niiden yllapitoa

Vedinkupeilla tarkoitetaan lypsyrobotissa olevia kuppeja,

jotka kiinnitetaan elaimen utareisiin, ja jotka imevat maitoa.

Vakirehu on ostorehua, joka sisaltda ennalta sovitun maa-

ran ravinneaineita.



1 JOHDANTO

1.1 TyOn tausta

Tyo6 tehtiin suomalaisen Hankkija Oy:n toimesta. Tyon tarkoituksena oli tehda ohje-
kirja hollantilaisvalmisteisen Trioliet Solomix 2 1600 ZK Stat -seosrehuvaunun ja
ruotsalaisen Handels AB Rollax -hihnaruokkijan kytkemisesta ja asentamisesta. Li-
saksi tyohon sisaltyi kayttéohjekirjan tekeminen Rollaxin ohjelmistosta. Kokoonpano

tuli osaksi modernia automaattista lypsy- ja ruokintajarjestelmaa.

Hankkijan toimittaessa ensimmaisté kertaa téllaista kokoonpanoa asiakkaalle, ei ko-
koonpanoa oltu aikaisemmin testattu. Ongelmaksi muodostui tarvittavien asen-
nusohjeiden puuttuminen. Kaikki ohjeet, joita Rollaxilla oli asiakkaalle toimittaa, oli
kirjoitettu ruotsiksi, ja ne olivat ulkoasultaan erittain epaselvaa. Sahkokaaviot Rollax
raataloi asiakaskohtaisesti, joten yleispatevaa ohjetta laitekytkentaan ei ollut. Li-
séksi ei ollut tarvittavaa tietoa asennuksen toteuttamiseen tai itse hihnaruokkijan
ohjelmiston kayttamiseen ja asetuksien muuttamiseen. Triolietilla oli selkeat ja stan-
dardisoidut sdhkdkaaviot, mutta pelkastaan niiden perusteella ei hihnaruokkijan kyt-
keminen onnistu. Rollaxin hihnaruokkijat eivat ole kovin tunnettuja maailmalla. Huo-
nosta tunnettavuudesta huolimatta asiakas oli kuitenkin halunnut sellaisen. Rollaxin
hihnaruokkijat ovat kuitenkin pohjoismaista laatuty6ta ja niissa kaytetaan laatuosia.
Ne ovat kilpailukykyisia hinnaltaan. Liséksi hihnaruokkijat ovat saaneet hyvia ar-
vosteluja, mik& tekee niista haluttuja. Ensimmaéisen Rollaxin hihnaruokkijan myymi-
sen jalkeen Hankkijalle on jo suunnitteilla lisdd kauppoja. Tamé&n vuoksi haluttiin

kehittda paremmat asennus- ja kayttbohjeet.

Ohjekirjojen lahtokohtaisena tarkoituksena oli, etta tulevaisuudessa paikalliset sah-
kbasentajat pystyvéat asentamaan kyseiset laitteet helposti ja nopeasti. Ohjekirjojen
laatimisella haluttiin pyrkid valttdmaan ylimaaraisia opetus- ja asennuskaynteja asi-
akkaan luona, seka edestakaista soittelua valmistajien valilla. Nain sadstetdan asi-
akkaan aikaa ja myyjan rahaa, kun ohjeissa on kaikki tarvittavat tiedot ja selkeé&t

ohjeet ongelmatilanteiden hoitamiseen.



1.2 TyOn tavoite

Triolietin ja Rollaxin toiveena oli, etta kytkentéohje olisi yleispateva ja toimisi heidan
kaikissa malleissaan. Rollaxin osuuden tuli olla kytkentéohjeessa tiedoiltaan hieman
tarkempi kuin Triolietin, silla Rollaxin omat asennustiedot ja kytkentéakaaviot olivat
hyvin vajaita. Hankkijan puolelta toiveena oli liséksi, etta Rollaxin ohjelmistosta tuli

laatia selkeé kayttdohje.

Lahtdkohtaisesti ohjeiden tuli olla seka suomen ettéa englannin kielella. Tarvittaessa
yritykset voivat kaantaa ohjeet muille kielille. Rakenteen kummassakin ohjeessa tuli
olla selkeé ja looginen, jotta asentajille ja asiakkaalle ei jaisi mitddn epaselvaa ja
tarvittavat tiedot I0ytyisivat nopeasti. Ohjekirjojen liséksi mukaan tuli kuitenkin liittéa
kummankin laitteen kytkentéakaaviot silta varalta, etta tarvittaisiin tarkempaa tietoa

laitteiden toiminnasta.

1.3 Tyo6n rakenne

Ensimmaisessa luvussa on tyon johdanto, jossa kasitelladn opinnaytetydn taustaa
ja tavoitetta seka esitellaédn rakennetta. Toisessa luvussa kerrotaan yleista tietoa
tyohon kuuluneista yrityksista. Yritysesittelyn jalkeen kasitellddn lypsykarjamaata-
louden yleista teknologista kehitysta sekéa sen nykyisia painopisteita. Aluksi kerro-
taan entisajan ongelmista seka kehityksen tarpeesta. Taméan jalkeen siirrytaan tek-
nologiseen kehitykseen. Seuraavaksi kerrotaan maataloustukiasioista, karja-
eldaimien ravinnosta seka maatalouden saadoksista. Lopuksi pohditaan maatalou-

den tulevaisuutta.

Seuraavaksi perehdytaan syvemmin opinndytetyon aihealueeseen eli automaatti-
seen ruokintaan ja lypsyjarjestelmiin seké yleisella tasolla automaattisen navetan
toimintaan. Teoriaosion jalkeen kadydaan lapi ohjekirjojen tekemisessa huomioitavia
asioita ja itse ohjekirjojen tekoprosessi seka asiat, joita ohjeissa otettiin huomioon.
Tyon lopussa on yhteenveto ja pohdinta. Yhteenvedossa kaydaan lapi tavoitteiden
onnistuminen. Lopuksi opinndytetyon tekija esittelee omia mielipiteitdéan tyosta ja

sen onnistumisesta.



2 YRITYKSET

2.1 Hankkija Oy

Hankkijan juuret alkavat vuodesta 1905, jolloin se perustettiin ensimmaisté kertaa.
Vuonna 1988 Hankkija ja SOK perustivat tytaryhtié Hankkija-Maatalous Oy:n. Hank-
kija itse meni konkurssiin vuonna 1992, jonka seurauksena tytaryhti6 siirtyi koko-
naan SOK:n omistukseen. Vuonna 2013 SOK myi Hankkija-Maatalous Oy:n tans-
kalaiselle Danish Agro -ryhmaélle, johon yhtié on kuulunut siita l&htien. Alkuvuodesta
2016 yhtion nimi muutettiin Hankkijaksi. Nykyaan Hankkija on Suomen johtava maa-
talouskauppaketju, joka koostuu 52 myymalasta. Hankkija Oy:n palveluksessa tyos-
kentelee noin 800 tydntekijaa ja liikevaihto vuonna 2014 oli 845,8 miljoonaa euroa.
Hankkija-konserniin kuuluu Hankkija Oy:n liséksi logistiikkayhtio Movere Oy, josta
Hankkija omistaa 66 %. (Hankkija Oy [Viitattu 12.2.2017].)

2.2 Trioliet

Trioliet on hollantilainen karjaelaimien ruokintateknologiaan keskittynyt perheyhtié.
Se perustettiin 1950 kolmen Liet-suvun veljeksen toimesta, josta nimi Trioliet myos-
kin tulee. Trioliet valmistaa korkealaatuisia koneita ja jarjestelmia modernin lypsy-
karjatoiminnan tehostamiseen ja automatisointiin. Trioliet toimii yli 60 maassa ym-
pari maailmaa. Paamarkkina-alueena Euroopan lisaksi toimii Pohjois-Amerikka.
Triolietin ruokintalaitteita kayttavat kymmenet tuhannet maatilat ympari maailmaa.
(Trioliet [Viitattu 12.2.2017].)

2.3 Handels AB Rollax

Handels AB Rollax on ruotsalainen perheyritys, jolla on noin 30 vuoden kokemus
karjaruokintajarjestelmiin tarkoitettujen hihnaruokkijoiden valmistamisesta. Rollax
tarjoaa asiakkaalle tdysin automaattisia ratkaisuja ja laatuosista valmistettuja lait-
teita. Paamarkkina-alueina toimivat Pohjoismaat ja Keski-Eurooppa. (Handels AB
Rollax [Viitattu 12.2.2017].)
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3 MAATALOUDEN RAKENNEMUUTOS

3.1 Lypsykarjamaatalouden kehittyminen

Vaeston kasvun ja teknologian kehityksen myota karjaruokinta on muuttunut radi-
kaalisti vuosien kuluessa. Perinteinen pientilallisuus alkaa vahentya, ja tilalliset siir-
tyvat suurempiin ratkaisuihin, joissa hyddynnetaan automaatiota. Ennen maatalous-
yrittajan perustehtaviin kuului rehun vienti kasipelein eléaimille. Ruokinta suoritettiin
vain kaksi kertaa paivassa, ja taman vuoksi eldimet eivat saaneet tarpeeksi ruokaa.
Ruokinnan liséksi maatilalla oli paljon muitakin tyotehtavia, jotka vaativat paivittaista
huomiota, kuten lypsy ja viljely. Karjaelaimien hoito vaatikin 1ahes kokopaivaista
keskittymista. Lisaksi siisteys ja elaimien ravinnonlaatutaso olivat ongelma. Elai-
mien sairaudet olivat yleinen ongelma. Lisaksi niiden tuottavuus oli alhainen. Koko-
paivainen maatilasta huolehtiminen aiheutti my6s itse maatalousyrittgjalle ruumiilli-

sia seka henkisia vammoja. (Syrjala 2017.)

Koneellistumisen ja automaation myota nykyaan maatalousyrittajan paivittaiset tyot
ovat vahentyneet ja helpottuneet. Lisaksi tydtapaturmien maarat ovat selkeasti va-
hentyneet ja siisteys parantunut. Elaimet elavat terveempina ja tuottavat enemman.
Moderni navetta koostuu useista automaattisista jarjestelmista. Niissa on automaat-
tinen ruokintajarjestelma, joka ruokkii eldimet ennalta-asetetuilla kellonajoilla. Re-
huun sekoitettaan oikea maara tarvittavia ravintoaineita, jotta elain saa niita sopi-
vasti. Lisaksi ruokinta suoritetaan paivan aikana useasti, jolloin elain sulattaa ravin-
toa parhaiten. Maatalousyrittdjan tehtaviin kuuluu lisata vain rehua rehusekoitti-

meen ja ravinneaineita automatisoituihin sailiéihin. (Syrjala 2017.)

Itse navetan siivous on kuitenkin vield ihmisen tehtava. Elaimien tuottamalle lannalle
on my6s automatisoituja ratkaisuja, kuten robotteja. Lisaksi lypsdminen toteutetaan
automaattisesti lypsyrobottia kayttaen. Eldaimet ohjataan automaattisesti ruokinta- ja
lypsypaikoilleen. Eldimien terveydesta tallennetaan lypsyn aikana paljon erilaista
tietoa. Tiedon avulla elainten ravinnon ravintoainepitoisuuksia pystytdan saatdmaan
nopeasti. Liséksi tiedon perusteella pystytaan elaimille antamaan ajoissa tarvittavaa
ladkehoitoa. T&man vuoksi niiden terveys ja tuottavuus on parantunut paljon. (Syr-
jala 2017.)
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Kuva 1. Trioliet T20 Automatic feeding system (Trioliet [Viitattu 30.3.2017].)

Automaattinen navetta on moderni kasite ja erittdin ajankohtainen asia. Maatalous-
alalla vallitsevan suuren kysynnan ja kilpailun myéta automatisoidut jarjestelmaét al-
kavat olla yha yleisempia maatiloilla. Lisdksi EU:n asettamat saadokset tuotteiden
laatuun ja tuottamiseen vaikuttavat suuresti laitehankintoihin. Nykyisien hintata-
sojen myota pientilallisuus ei ole enda kannattavaa. Maatalousyrittajan tulot perus-
tuvat lahinna heille myonnettaviin tukiin. Itse tuotetuista tuotteista tuloja tulee vain
vahan. Taman vuoksi maatiloille tarvitaan yha tehokkaampia ja tuottavampia jarjes-
telmid. (Syrjala 2017.)

3.2 Robotiikka

Robotiikka on edistédnyt monen alan toimintaa. Se helpottaa ja nopeuttaa ty6tehta-
vien suorittamista ja vahentaa kustannuksia. Myos karjamaataloudessa robotiikan
yleistyminen on mullistanut maatilojen toimintaa. Moderneissa navetoissa kaytetaan
ruokintarobotteja seka lypsyrobotteja. Robottien hydédyntdminen parantaa yleista
siisteytta ja tyon tarkkuutta. Liséksi se vahentda tydvoimakustannuksia ja maata-
lousyrittdjan fyysista tyota navetassa ja antaa enemman aikaa tehda muita asioita.
(DelLaval [Viitattu 30.3.2017].)
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Ruokintarobotteja on kolmenlaisia: itsenaisesti omilla pyorillaan maassa liikkkuvia ro-
botteja, navetan kattoon ripustettavia kiskoilla kulkevia robotteja ja paikallaan olevia
houkutinrobotteja. Robotin tarkoituksena voi olla joko koko ruokintaprosessin suo-
rittaminen itsendisesti tai houkutinrobottina toimiminen. Houkutinrobotin tarkoituk-
sena on antaa elaimelle pieni maara rehua ja houkutella eléin lypsyrobotille. Koko
ruokinnan hoitavat ruokintarobotit kuuluvat yleensé automaattiseen jarjestelmaan.
Robotin lisaksi jarjestelmésséa on seosrehuvaunu, jolla sekoitetaan rehu ja annetaan
robotille, tai tayttépoytia, joilla rehu annostellaan robotille. Suomessa myytyja ruo-
kintarobottivalmistajia ovat mm. Trioliet ja DelLaval. Kuvissa 1 ja 2 esitelldaan
Triolietin valmistama kattoon ripustettu ruokintarobotti. (Trioliet [Viitattu 29.3.2017].)

Kuva 2. Trioliet Triomatic HP 2 300 feeding robot (Trioliet [Viitattu 31.3.2017].)

Lypsyrobotilla tarkoitetaan laitetta, joka lypsaa karjaelaimia automaattisesti. Lypsy-
robotti tunnistaa eldimen siihen kiinnitetysta transponderista, kun elain kavelee ro-
botille, ja aloittaa lypsyprosessin. Ennen itse lypsamista lypsyrobotti puhdistaa elai-
men utareet, jotta maidon mukaan ei paase bakteereja. Pesun jalkeen robotissa

oleva varsi etsii konen&dn avulla utareet ja kiinnittda vedinkupit niihin. Vedinkupit
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stimuloivat ja imevét utareita, jotta maito saadaan ulos. Lypsyn jalkeen robotti puh-
distaa vedinkupit. (DeLaval [Viitattu 30.3.2017].)

Utareterveyden, toimivan eldinliikenteen ja robotin optimaalisen toiminnan kannalta
tavoitteena on, etta lehmat lypsavat noin 10 - 12 kg maitoa joka lypsykerralla. Lyp-
samisen aikana robotti mittaa maidon sahkojohtavuutta, varia ja koostuvuutta. Mai-
don laatua verrataan aikaisempiin tuloksiin. Nain n&hdaan maidon tuottavuus
elainta kohden. Lisaksi tiedoilla pystytdéan tunnistamaan eldimen mahdolliset sairau-
det hyvissa ajoin. Lypsyn aikana elaimesta tallentuu myds paljon muutakin tietoa,
kuten paino ja aktiivisuus. Yksi lypsyrobotti pystyy toteuttamaan 50 - 60 elaimen
lypsamisen, riippuen robotin valmistajasta. Suomessa yleisimpia lypsy- ja ruokinta-
robottimerkkeja ovat mm. DelLaval ja Lely Astronaut. (DeLaval [Viitattu 30.3.2017].)

Lypsamisen aikana eldimet saavat rehua. Rehun maara perustuu siihen, kuinka pal-
jon eldin tuottaa maitoa. Robotin kerddmien tietojen perusteella rehun maaraa saa-

detaan vertailutuloksien mukaan.

Kuva 3. DeLaval-lypsyrobotti (DeLaval [Viitattu 30.3.2017].)
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3.3 Karjaelédimien ravinto

Entisaikoina karjalle syotetyn rehun laatu vaihteli suuresti. Elaimille annetun rehun
maarasta ei ollut tarkkaa tietoa. Tama aiheutti paljon ongelmia pientilallisten ela-
massa. Liiallinen rehun maara elainta kohden aiheutti elaimille liikalihavuutta ja liian
vahainen aiheutti nalk&aa. Lisaksi liiallisen rehun antamisesta jai ylimaaraista rehua
navetan lattialle, joka homehtuessaan tuotti homepélyd. Home on vaarallista elai-
mille ja ihmiselle. Rehun huonot ja vaihtelevat ravinnepitoisuudet aiheuttivat elai-
mille sairauksia ja huonoa maidontuottavuutta. Yleisimpia karjaelainsairauksia olivat
poikimahalvaus, sorkkasairaudet, utaretulehdus ja potsintoimintahairiot. (Syrjala
2017.)

Poikimahalvauksella tarkoitetaan lehman halvaantumista alhaisen kalsiumin takia.
(Farmit 2010b). Utaretulehdus johtuu usein utareisiin paasseista bakteereista ja voi
johtaa eldimen kuolemaan. (Farmit 2010e). Sorkkasairauksilla tarkoitetaan huonon
siisteyden aiheuttamia bakteeriperéisia tulehduksia elaimen jaloissa ja kavioissa.
(Farmit 2010d). Pdétsin toimintahairioilla tarkoitetaan nautaeldaimen vatsoissa olevia
toimintahairioita, jotka johtuvat vaaranlaisesta ravinnosta. (Farmit 2010c). Navetto-
jen yleisimpia ongelmia on homepdly, jota syntyy kuivaa rehua kaytettédessa ja re-
hun homehtuessa. (Farmit 2010a).

Nykyisin rehun laatuun kiinnitetddn paljon huomiota. Rehun laadusta on tehty paljon
tutkimuksia ja huomattu, ettéa rehun oikeat ravinnemaarat auttavat pitamaan karja-
elaimet terveempind ja tuottavampina. Taman vuoksi maatalousyrittdjan kuuluu
tehda rehulle ravinnemittauksia joko itse tai automaattisella jarjestelmalla. Ruokin-
tatapoja on kahdentyyppisia: perinteinen erillisruokinta ja seosrehuruokinta. Erillis-
ruokinnalla tarkoitetaan elaimien ruokkimista manuaalisesti. Nykyisin tdhéan kayte-
taan mm. traktoreita ja manuaalisesti sekoitettua rehua tai ostorehua. Talla keinolla
ei kuitenkaan valttamattd saavuteta taysin haluttuja rehun ravinnemaaria ja rehun

maara voi olla liiallista. (Suomen Rehu [Viitattu 4.4.2017].)

Modernimpi ja tarkempi tapa ruokintaan on seosrehuruokinta. Lisaksi se on kustan-
nustehokkaampi ja vahatdisempi vaihtoehto. Eri puolella Suomea tuotetussa hei-
nassa on suuria eroja kivennaisaineissa seka energiapitoisuudessa. Sen vuoksi

seosrehuruokinta on ihanteellinen tapa ruokinnan suorittamiseen, silla talla tavoin
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voidaan kayttaa tilan omaa rehua ja lisatéa siihen tarvittavat aineet. Lisaksi rehun
joukkoon voidaan sekoittaa my6s muita ravinnonlahteita esim. panimoilta tulleita vil-
jajaamia. Seosrehuruokinnassa huomioidaan myos elaimen koko, ika, tuottavuus ja

terveys, jolloin eléain saa sopivan maaran ruokaa. (Suomen Rehu [Viitattu 4.4.2017].)

Seosrehuruokinnan laht6kohtana on tarkat ravinnemittaukset ja pitkalle viedyt tutki-
mukset ravinneaineiden merkityksesta. Elaimen tarvitsemia tarkeimpia ravinteita
ovat mm. energia, valkuaisaineet, sinkki, seleeni, kupari, rauta ja vitamiinit. Naiden
arvoa mitataan jarjestelmilla, joiden antamien tuloksien mukaan tiedetaan, mita re-
hun joukkoon kuuluu lisata. Eras téllainen jarjestelma on TFM Tracker, jota valmis-
taa TopCon. Kuvassa 4 esitellaan ohjelman mobiilikayttoliittym&a. Ohjelma vertailee
rehun ravinnearvoa reaaliaikaisesti aikaisempiin tuloksiin ja tietoa navetan muista
automaatiojarjestelmistéd, kuten lypsyrobotista. Saatuaan tiedon se etsii nopeita kor-
jausratkaisuja ruokintaan. Ohjelma sisaltda varastokirjanpitojarjestelman, joka il-
moittaa rehun loppumisesta etdna, joko lahettamalla sdhkdpostin tai viestin puheli-
meen. Halutessa ohjelman yhteydenottolistaan voi lisata myds ulkopuolisia tahoja,
kuten rehumyyjia. Ohjelma voidaan asentaa joko tietokoneeseen tai mobiililaittee-
seen. (Kyrd 2017, 46-47)

44TRIOLIET

TRIOTRONIC CC300

Kuva 4. TFM Tracker -mobiilisovelluksen etusivu (Trioliet [Viitattu 11.4.2017].)



16

Oikeiden ravintoaineiden ja rehun maaran lisaksi myos rehun oikeaoppisella sailon-
nalla on paljon merkitysta. Pellolta korjattu rehu tulee sail6a tuoreena, eika kuivat-
taa. Elain sulattaa kuivanutta rehua huonosti, ja kuivanut rehu aiheuttaa usein ho-
mepolya. Taman vuoksi rehu tulee kaaria paaleiksi heindpaalaimella tai sail6a tiivii-
seen tilaan, kuten siiloon. N&ain rehu pysyy kosteana pidempaan. Rehun tulee myos
olla leikattu tasaisesti, jolloin saavutetaan tiivis paketti sailontaa tehtaessa. Nykyisin
rehun leikkaamiseen on monella valmistajalla kehittyneitéa ajosilppureita, joilla saa-
vutetaan tarkkoja leikkuutuloksia. (Suomen Rehu [Viitattu 5.4.2017].)

3.4 Maataloustuet

Maatalousyrittdjalla on nykyisin mahdollisuus saada paljon erilaisia tukirahoja toi-
mintansa kehittdmiseen ja yllapitamiseen. Maanviljelija saa tukea myos karjan kas-
vattamiseen. Viljan kasvattamisesta myonnetaan yleistd hehtaaritukea seka vilja-
palkkiota. Aloittavalle viljelijalle on tarjolla lisaksi aloittavan viljelijan tukea. My6s
nuoren viljelijan on mahdollista hakea lisdtukea. Tukea mydnnetaan myads kriisiti-
lanteissa, kuten sadon epaonnistuessa. Osan tuesta myontaa Suomen valtio, mutta
tarkeimmat tuet tulevat Euroopan unionilta. Naita tukia ovat mm. maatalouden ym-
paristokorvaus ja perustuki, joita maatalousyrittdja tarvitsee paivittdisten menojen
hoitamiseen. (Mavi [Viitattu 1.4.2017].)

EU:n tuet ovat osa sen toteuttamaa yhteista maatalouspolitikkaa. Tukien suuruus
riippuu maatilan suuruudesta, karjaelaimien maarasta, viljelysmaan maarasta seka
maatilan maantieteellisesta sijainnista. Suomi on yksi maailman pohjoisimpia maa-
talousmaita. Suomessa tuotetaan maksimissaan kaksi satoa vuodessa, kun taas
Keski-Euroopassa voidaan saada jopa viisi satoa. EU:n myontamat tuet ovat kui-
tenkin yhdenvertaiset kaikissa maissa, joten Suomeen mydnnetyt tuet joudutaan
hyodyntamaan tarkasti. (Mavi [Viitattu 1.4.2017].)

Suomessa tuella pyritddn kehittdmé&an ja monipuolistamaan maataloutta, jotta
Suomi voisi jatkossakin yllapitaa kilpailukykyédan. Suomen valtio antaa maatalous-
yrittdjalle EU-tukien liséksi kansallista tukea. Taméan liséksi heille myonnetaan laite-

hankintoihin tukirahoja, jotta tuotannosta saataisiin mahdollisimman kustannusteho-
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kasta ja tuottavaa. Automatisoiduilla jarjestelmilla pyritdan lisdksi vahentamaan ruu-
miillista ty6ta ja itse téiden maaraa, jotta tyGtapaturmien maaré vahentyisi. Tukira-
hoilla kompensoidaan myds aluekohtaisesti huonojen satojen, tulvien ja muiden on-

gelmien aiheuttamia menoja. (Mavi [Viitattu 1.4.2017].)

Tassa opinnaytetydssa aiheena oleva ruokinta- ja lypsyjarjestelma perustuu juuri
siihen, ettd maatalousyrittajalla olisi mahdollisimman vahan ty6ta navetassa ja jar-

jestelma olisi mahdollisimman kustannustehokas ja tuottava.

EU:n markkinatukien paasaantdisena tarkoituksena on maataloustarvikkeiden hin-
tatasoon vaikuttaminen, ja taten kohtuullisen hintatason turvaaminen maatalousyrit-
tajalle ja kuluttajalle. Maatilojen tukemisen lisdksi EU tukee myos yrityksia, teolli-
suutta ja kauppaa hintojen vakauttamiseksi. EU myodntaa lisaksi vientitukea, jolla
pyritddn helpottamaan ylituotannosta syntyvien tuotteiden myynti EU:n ulkopuolelle.
(Mavi [Viitattu 1.4.2017].)

3.5 EU-saadokset

EU-jasenyyden alusta alkaen Suomi on kuulunut mukaan EU:n yhteiseen maata-
louspolitiikkaan, Common Agricultural Policy. Sen alkuperainen tarkoitus oli Euroo-
pan alueen maatalouden kehittdminen omavaraiseksi tuontituotteiden vahenta-
miseksi. Nykyisin tarkoituksena on pyrkia tuottamaan maataloustuotteita maailman-
laajuisille markkinoille Euroopan liséksi kilpailukykyiseen hintaan. Lisaksi silla pyri-
taan etsimaan ymparistoystavallisempia ratkaisuja. Yhteiseen maatalouspolitiik-
kaan kuuluu edelld mainitut EU:n myontamat maataloustuet ja paljon erilaisia sé&éa-
doksia. Saadokset yleisesti lisdavat turvallisuutta, tuotantoa ja kustannustehok-
kuutta, mutta usein sdadoksien tekeminen lisaa hetkellisesti kustannuksia, ja ne
hankaloittavat maatalousyrittdjan toimintaa. Usein saadoksien toteuduttua maati-
loilla joudutaan tekemé&an laiteuudistuksia tai muita uudistuksia. (MMM [Viitattu
5.4.2017].)

EU:n sdatadmia asioita ovat mm. tuotantomenetelmien rakennesaadokset ja turvalli-
suusasetukset, ajovélineitd koskevat paatokset ja EU:n maataloustukien suuruudet,

elaimien hoitamista koskevat sdadokset, energiasdadokset sekd kaupankaynnin
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saadokset. Tuotantomenetelmien ja ajovalineiden saadokset perustuvat usein joko
ymparistoystavallisyyteen tai turvalaitteisiin ja -selvityksiin. Kaupankaynnin saadok-
silla pyritaan sdatamaan tuotannon kustannuksia taloustilanteen mukaisesti. Vuo-
sien varrella tehtyjen paatoksien lista on pitkd. Maatalouden omien saadoksien li-
saksi myos konedirektiivi ja laitteiden standardit joudutaan ottamaan huomioon.
EU:n alueella laitteissa kuuluu olla CE-merkint&, joka takaa laitteen direktiivienmu-
kaisuuden EU:n alueella. My6s tietyt laitteet ja komponentit tulee hyvaksyttaa ilmoi-
tetuissa laitoksissa, kuten VTT:lla Suomessa. (MMM [Viitattu 6.4.2017].)

3.6 Tulevaisuus

Tulevaisuudessa maatilojen koko tulee kasvamaan entisestaén. Laitteiden kustan-
nustehokkuus, energiatehokkuus ja tuottavuus tulee olemaan keskeisia kehityskoh-
tia. Perinteiset hydraulikayttdiset laitteet ja polttomoottorit korvataan sahkaoisilla jar-
jestelmilla, joissa automaatio on lasna. Liséaksi maatilojen oma energiantuotanto tu-
lee yleistymadan ja kehittymaan ymparistdystavallisempaan suuntaan, kuten au-
rinko- ja tuulivoiman hyddyntamiseen. Kansainvalisyys tulee olemaan myds tarkea
asia. Laitteita ja kayttotavaraa tullaan ostamaan suoraan ulkomailta valmistajalta.
Liséksi maatilojen toiminta tulee muuttumaan yha useimmin osakeyhtiomalliseksi,

jolloin henkilokohtaisen konkurssin riski pienenee. (Syrjala 2017.)

Maatilojen kasvaessa myds laitteiden koko kasvaa. Tama aiheuttaa kuljettajalle na-
kyvyysongelmia. Taman vuoksi anturi- ja konenakoétekniikka ja paikannuslaitteet tu-
levat olemaan keskeisessa asemassa ajolaitteita suunnitellessa. Nykyisin on jo
markkinoilla itse ajavia maatalouskoneita, jotka hyddyntavét paikannustietoa GPS-
signaalin avulla. Tulevaisuudessa niiden kaytto tulee yleistyméaan. Paikannustietoa
voidaan kayttaa jopa viljasadon myyntiin ja ostamiseen, jolloin ostaja hakee paikan-
nussignaalin avulla ostamansa paalit pelloilta. Tata teknologiaa hyddynnetaan jo
metséataloudessa puiden paikantamisessa. Myds internetin kaytto laitteissa yleistyy
entisestaan. Laitevalmistajat ja heidan laitteet tulevat olemaan yhteydessa keske-
naan. Laitteita pystytdan etakayttamaan ja seuraamaan. Laitteet voivat jopa lahet-

taa huoltajalle automaattisesti tiedon laiterikosta. (Syrjala 2017.)
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4 MODERNI RUOKINTAJARJESTELMA

4.1 Ruokintajestelma lyhyesti esiteltyna

Opinnaytetyon aiheena ollut jarjestelma muodostui Rollax-hihnaruokkijasta ja
Trioliet Solomix 2 1600 ZK Stat -seosrehuvaunusta. Jarjestelman aivoina toimii hih-
naruokkija ja sen Unitronics UniStream 070 B10 PLC. Hihnaruokkijan ohjelmisto
toimii ruokintaprosessin aloittajana. Ohjelmaan tehdaén tarvittavat asetukset, kuten
aloitusajat ja elainryhmien maara ja sijainnit. Ohjelman kaynnistyessa signaali lahe-
tetaan rehusekoittimelle, joka sekoittaa ja antaa jarjestelman pyytaman maaran re-
hua hihnaruokkijalle. Jarjestelma toimii taysin automaattisesti asetuksien asettami-
sen jalkeen. Rehun kulutusta ja maarda mitataan seosrehuvaunussa olevalla
vaa’'alla ja paineantureilla. Vian ilmetessa jarjestelma alkaa halyttaa ja lahettaa vi-

kakoodin maatalousyrittdjan puhelimeen viestina.

4.2 Trioliet Solomix 2 1600 ZK Stat

Trioliet Solomix 2 1600 ZK Stat on paikallisseosrehuvaunu, jossa on kaksi pysty-
suunnassa pyorivaa sekoitinruuvia. Syottéluukun avauduttua sekoitinruuvi tyontaa
rehua hihnaruokkijalle. Rehun maaraa sédédetdén luukun asentoa muuttamalla.
Vaunun kapasiteetti on enintaan 16 m3. Kapasiteettiin vaikuttaa rehun kosteus. Se-
koittaessa marka rehu pysyy paremmin vaunussa kuin kuiva rehu ja sekoittuu pa-
remmin. (Trioliet 2017.)

Trioliet kutsuu kahden sekoittimen jarjestelmaa "Dual Flow” -jarjestelméksi. Se pe-
rustuu rehun jatkuvaan liikkeeseen vaunun sisalla. Lisaksi rehu ei pakkaudu kiinni
vaunun reunoihin. Jarjestelma toimii hyvin varsinkin jaiseen rehuun. Kahden sekoit-
timen avulla rehusta saadaan tasalaatuisempaa joka erélla. Liséksi silla saavute-
taan nopeampi ja tarkempi sekoitustulos. Sekoittimissa on liséksi erilliset leikkuu-

terat, joilla rehua myo6s sekoittamisen lisdksi pilkotaan pienemmaksi. (Trioliet 2017.)
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Kuva 5. Trioliet Solomix 2 1600 ZK ST

Sekoitinruuveja pydrittaa kahdeksannapainen vaihtovirtamoottori, jota ohjataan
Triolietin omalla ohjausyksikélla. Moottorin perusnopeutta voidaan muuttaa napai-
suutta vaihtamalla. Napaisuutta vaihtamalla kaytossa on kaksi nopeusaluetta. Tal-
|6in my6s tehon tarve muuttuu pienemmaksi. Nopeuden valinta riippuu rehun maa-
rastéd vaunussa. Moottoria ohjataan Siemensin logiikalla ja taajuusmuuntajalla.
Seosrehuvaunun tayton alkuvaiheessa kaytetddn suurempaa nopeutta, ja kun tayt-
toaste ylittaa tietyn asetetun rajan, kytkeytyy laite automaattisesti pienemmalle no-

peusalueelle. Toisin sanoen laite muuttaa itse moottorin napaisuutta. (Trioliet 2017.)

Tyhjennysvaiheessa kone pydrii hitailla kierroksilla. Kun tyhjentyminen on saavutta-
nut tietyn tason, rehun pinta laskee vaunussa siten, etta sen aiheuttama paine pie-
nenee, jolloin syoton tasaisuuden yllapitamiseksi sekoitinta pyoritetdédn nopeammin.
Tama saavutetaan taas napaisuutta muuntamalla. Koneen tyhjentyessa kierrosno-
peutta muutetaan entisestaan taajuusmuuttajalla. Taajuusmuuntaja antaa sekoitti-
melle maksiminopeuden, kun vaunu halutaan kokonaan tyhjaksi. Talloin jaljella
oleva rehu sinkoutuu pois ruuveilta, ja kone syéttaa jaannosrehun hihanruokkijalle.
(Trioliet 2017.)
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Kuva 6. Trioliet Solomix 2 1600 ZK ST -sekoitinruuvit

Kayttamalla sekd napaisuuden muuttamista ettd taajuusmuuntajaa saavutetaan
kolme merkittavaa etua. Kaytetty virta pystytaan rajaamaan ylikuormituksen esta-
miseksi. Toiseksi, vaunu pystytaan tyhjentamaan tehokkaasti, jolloin rehu ei paase
pilaantumaan vaunun siséalla. Kolmantena ja tarkeimpané asiana on, etta rehun ra-
kenteellinen kuitu sailyy, mik& vaikuttaa eldimen hyvinvointiin. Rehun joukkoon jaa

karkea aines, joka yllapitaa elaimen mahan toimintaa. (Trioliet 2017.)

Apulaitteina vaunussa on sahkémoottorilla toimiva hydrauliikkajarjestelméa. Taman
apulaitteen tarkoituksena on avata ja sulkea vaunussa olevia luukkuja. Hydrauliikka
toimii s&hkoventtiilien avulla. S&hkoventtiileille maarataan logiikalla aika, jolla ne toi-
mivat. Talla ajalla sdadetaan syottbluukun avautumisen ja sulkeutumisen maaraa.
(Trioliet 2017.)

Seosrehuvaunun tukena on kivennaisainesailioita, joita pystytaan ohjaamaan joko
manuaalisesti tai automaattisesti vaunun tayton yhteydessa. Tata varten ohjain-
kaappiin on lisatty tarvittavat kontaktorit, jotka k&ynnistavat logiikalta saadun kaskyn
jalkeen kivennéisaineiden annostelijassa olevan ruuvikuljettimen. Ohjainkaapissa
on kontaktori myds vakirehulle, joka saatuaan signaalin logiikalta alkaa syottamaan
siilosta vakirehua sekoittimeen. Rehun kosteuden sédatadmiseksi seokseen on usein
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lisattdva vettda. Taman vuoksi myds vesijohdolle on ohjainkaapissa kontaktori.
(Trioliet 2017.)

Kuva 7. Trioliet-kivennaisainesailioita

Seosrehuvaunua voi kayttaa myds manuaalisesti. Tata varten ohjainkaappiin on li-
satty kauko-ohjainjarjestelmad, jolla laitetta voidaan kayttdd manuaalisesti etdna

avaamalla ja sulkemalla purkuluukkuja. (Trioliet [Viitattu 6.4.2017].)

4.3 Rollax-hihnaruokkija

Rollax-hihnaruokkija koostuu kahdesta kuljettimesta ja rehua ohjaavasta aurasta.
Hihnaruokkijan ohjainkaapissa oleva Untronics UniStream 070 B10 PLC toimii koko
ruokintajarjestelméan aivona. Hihnaruokkijan ohjelmisto toimii ruokintaprosessin
aloittajana. Ohjelmaan asetetaan ennalta elainryhmien paikat ja ruokinnan aloitus-
ajat sek& muut tarvittavat asetukset. Jarjestelma toimii tdysin automaattisesti. Re-
hun loppuessa tai virheen ilmetessa jarjestelma lahettdd maatalousyrittajan puheli-

meen viestin. Viestilistaan voi lisata useita henkiloita. (Syrjala 2017.)
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Kuva 8. Rollaxin nostava kuljetin ja Trioliet-seosrehuvaunu

Hihnaruokkijassa on nostava kuljetin ja vaakatasossa oleva kuljetin. Nostava kulje-
tin ottaa seosrehuvaunulta tulevan sekoitetun rehun vastaan ja nostaa sen vaaka-
tasossa olevalle kuljettimelle, joka on ripustettu noin kahden metrin korkeuteen.
Tama kuljetin kuljettaa rehua elainryhmille. Kuljettimen hihna koostuu kumista, vah-
vistekuidusta seka aineosasta, joka on valmistajan salaisuus aineen loistavan pak-
kasenkestokyvyn takia. Kuljettimia pydrittavat sahkoiset vaihdemoottorit, joissa on
mekaaninen vaihde, jonka avulla muutetaan kuljettimen nopeutta. Moottorien oh-
jaus tapahtuu logiikalla ja paikannuspulssianturien avulla. Kuljettimien toisessa
paassa on kiristyselementti, jolla hihnaa voidaan kiristaa sen loystyessa. Toisessa

paassa on puhdistusharja, joka puhdistaa kuljetinta. (Syrjala 2017.)

Vaakatasokuljettimen paalla kulkee aura, joka ohjaa kuljettimella tulevan rehun alas
elainryhmien eteen. Aura on kahteen suuntaan toimiva, miké tarkoittaa, etta se pys-
tyy muuttamaan sy6ttépuolta. Puolenvaihtajana toimii séhkdisesti toimiva sylinteri.
Aura on kiinni vaijerissa, jota liikuttaa sdhkoinen vaihdemoottori. Ohjaus suoritetaan
logiikalla ja pulssiantureilla. Auralle on lisaksi asetettu &ariarvoanturit kuljettimen
molempiin paihin. Auran materiaali on metallia, mutta auran ja hihnan valissa on

salaisesta seoksesta tehty pyyhkija. (Syrjala 2017.)



Kuva 9. Rollax-hihnaruokkijan aura

4.4 Unitronics PLC

Unitronics on PLC-valmistaja, jonka paékonttori sijaitsee Israelissa. Unitronicsin lo-
giikkajarjestelmia on valmistettu vuodesta 1989, ja nykyisin Unitronics toimii yli 55
maassa. Unitronics-logiikkajarjestelmia kaytetaan mm. logistiikan automatisoin-
nissa, automaattisissa parkkitaloissa, vedenpuhdistamoissa, tekstiili- ja muoviteolli-
suudessa ja ruokintajarjestelmissa. Ne tarjoavat kayttajalle helppokayttbisen, te-
hokkaan ja edullisen ratkaisun automaattiselle ohjaukselle. (Unitronics [Viitattu
6.4.2017].)

Unitronicsin nykyisia PLC-malleja ovat UniStream-, Vision-, Samba-, Jazz- ja M91-
sarjat, joista UniStream-, Vision- ja Samba -sarjat siséltavat myos kosketusnayton.
UniStream-sarjan logiikat ovat modulaarisia ja tehokkaita. Niiden kaytté on tarkoi-
tettu suurta suoritustehoa vaativiin ja suurikokoisiin automaatiojarjestelmiin. Vision-
sarjan logiikat ovat kestéavia, luotettavia ja hankaliin ymparistoihin tarkoitettuja logii-
koita. Samba-sarjan logiikat ovat yksinkertaisia, ne on tarkoitettu pieniin automaa-
tiojarjestelmiin. Jazz- ja M91-sarjan logiikat ovat perusmalleja, joissa ei ole koske-
tusnayttoa. Nama kaksi PLC-sarjaa on tarkoitettu yksinkertaisiin automaatiojarjes-
telmiin. (Unitronics [Viitattu 6.4.2017].)
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Kuva 10. Unitronics UniStream 070 B10 -kosketusnayttd (Unitronics [Viitattu
6.4.2017].)

Logiikoita ohjelmoidaan helppokayttdisella "All-in One” -ohjelmistolla, jolla ohjelmoi-
daan itse toiminnot ja tehddan myo6s kosketusnayttéon toimintoikkunat. Ohjelmoin-
tikielen&a C-kieli. Ohjelman avulla voidaan toteuttaa lisaksi etayhteys modeemin ja
reitittimen avulla, jolloin ohjelmamuutoksien teko ja vikatietojen saanti etdna ovat
mahdollista. Ohjelmointi pystytaan toteuttamaan joko tietokoneella tai suoraan kos-
ketusnayttoa kayttaen. (Unitronics [Viitattu 6.4.2017].)

Opinnaytetyon Rollax-hihnaruokkijassa kaytetdan Unitronics UniStream 070 B10

-mallin logiikkaa, jossa on 7-tuumainen kosketuspaneeli ja 15 tuloa ja 15 lahtda.

Kuva 11. Unitronics UniStream 070 B10 PLC (Unitronics [Viitattu 6.4.2017].)
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5 OHJEKIRJOJEN TEKEMINEN

5.1 Ohjekirjan teossa huomioitavia asioita

Ohjekirjan teossa taytyy ottaa huomioon monia asioita. Ohjekirjan tulee olla selke&
ja hyvin sisdistettava. Hyva ohjekirja sisaltaa vain kaiken tarkean tiedon lukijan ym-
martamalla tasolla. Mitaan turhaa ei saa olla mukana. Tieto pitdé esittaa ulkoasul-
taan selkeasti, helposti ymmarrettavasti ja loogisesti etenevana. Hyva ohjekirja pi-
taa lukijan kiinnostuneena niin, etta sen jaksaa lukea loppuun ja seurata opastusta
vaihe vaiheelta. Ohjekirjasta on voitava I6ytaa nopeasti ja vaivattomasti tieto, jota
lukija tarvitsee, myoskin siina tilanteessa, kun lukijan on vain tarkistettava jokin tietty
kohta. Kielen tulee olla selkead. Kohderyhmalle oudot termit ja vierasperaiset sanat
pitaéd selittaa yleiskielella tai pyrkia valttamaan niiden kayttamista kokonaan. Tarvit-
taessa ohjekirjaan voidaan sisallyttaa erillinen sanasto-osa. Kuvien kayttd on usein
tarked osa ohjekirjaa, silla kuvilla voidaan havainnollistaa kayttajalle helposti jokin
monimutkainen asia. Kuvien kaytossa tulee olla kuitenkin tarkkana, ettd kuvat ja
teksti eivat ole ristiriidassa keskenéan. Ohjekirja on testattava ennen sen ottamista
kayttoon ja jakeluun. Ohjekirja tulee testata henkilGilla, jotka ovat tuotteen tulevia
kayttajia tai voidaan rinnastaa sellaisiksi. (Nykanen 2002, 50-51.)

5.2 Sahkodkytkentaohjekirjan tekeminen

Sahkokytkentaohjekirjan tekemisessa tarkeaa on, ettd se on selkea ja tieto 16ytyy
nopeasti. Tama toteutettiin lisdéamalla selkeat ja havainnollistavat otsikot kuhunkin
osioon ja tekemalla sisallysluettelo. Kuvassa 12 esitetaan sahkokytkentaohjekirjan
siséllysluettelo. Ohjekirja on tarkoitettu paikallisille sahkdasentajille, joten kaikki yli-
maarainen tuli jattaa pois, jotta ohje olisi looginen, lyhyt ja ytimekéas. Rollaxin osuu-
dessa yhteistyota tehtiin ruotsalaisen Rejo ElI Automationin kanssa, joka toimittaa
Rollaxin sahkojarjestelmat. Triolietin osuuteen tarvittava tieto oli saatavilla Triolietin

sahkdsuunnittelijoilta.
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Kuva 12. Triolietin ja Rollaxin sahk6asennusohjekirjan sisallysluettelo

Ohjekirjan ensimmainen osio varattiin rehusekoittimen toimintojen kytkentaan hih-
naruokkijan séhkdkaappiin. Triolietin jarjestelmassa on kolmivaiheinen ohjelma. Oh-
jelman kaynnistyttya kaynnistyy ensin rehusekoitin ja sen jalkeen kuljetin, joka pu-
dottaa sekoitetun rehun hihnaruokkijalle. Viimeiseksi tietyn ajan kuluttua aukeaa re-
husekoittimen sy6ttdéluukku. Hihnaruokkijan omat kuljettimet ovat kaynnissa koko
ruokinnan ajan. Jokaiselle vaiheelle oli Triolietin sdhkdkaavioiden mukaan varattu
hihnaruokkijan séhkdkaappiin erilliset paikat riviliittimestd, jolloin jokainen vaihe
kaynnistyy erikseen omalla signaalillaan. Ongelmaksi ilmeni, ettd Rollaxilla ei ollut
kuin kahdelle ensimmaiselle vaiheelle paikat. Triolietilla oli kuitenkin kytkentarat-
kaisu tdhan: signaali lahetettiin vain kerran hihnaruokkijalle ja takaisin. Kytkentarat-
kaisu on esitelty kuvassa 13. Kaikki kolme toimintoa kaynnistyivat nain yhdesta sig-
naalista. Ohjelma kaynnisti toiminnot vaihe kerrallaan. Ohjekirjaan tuli esittdd mo-
lemmat kytkentatavat, jotta ohje olisi mahdollisemman monipuolinen ja kattava. Li-
saksi ohjekirjassa tuli olla tieto siita, ettd kaynnistyssignaalin taytyy olla jatkuva, silla
pelkalla kaynnistyspulssilla ohjelma ei kaynnisty. Myds syottoluukun sdétéajurin nu-

mero tuli sisallyttda ohjekirjaan.
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1.1 Standardi-kytkenta (suositeltu)

Kaikki sekoittimen toiminnot ka&ynnistyvéat yhdelld yhteisellda kaskylld. Start/'Stop Mixer,
Start/Stop Conveyor ja Open/Close Door. Kadynnistyssignaali tulee olla jatkuva.

x20 saa signaalin > Sekoituksen kaynnistys > Kuljettimen k&ynnistys > Oven avaus (Oven

avaamisen aika sdadetéaan ajurilla P1036)

x20 ei saa signaalia > Sekoituksen lopetus > Kuljettimen pyséytys > Oven sulkeminen
(Oven sulkemisen aika sdadetédén ajurilla P1037)

Start/Stop Mixer

Trioliet Start/Stop Conveyor Rollax
Open/Close Door
Riviliitin Paikka Riviliitin Paikka
x20 1 —_— x1 26 Suositeltu kaapeli:
x20 2 —— x1 27 EKLK3G1.5
x20 3
x20 4 I

Triolietin x20:3 ja x20:4 tulee hypyttda keskendén.

Kuva 13. Trioliet-seosrehuvaunun ja Rollax-hihnaruokkijan kytkentaratkaisu

Ohjekirjan seuraavaan osioon sisallytettiin rehusekoittimen paineanturien ja vaa’an
punnitussignaalin kytkeminen hihnaruokkijaan. Rehusekoittimessa on paineanturit
siksi, etta siten pystytaan tarkasti monitoroimaan rehun maaraa ja sekoittamaan sii-
hen tarvittavat maarat ravinneaineita. Seosrehuvaunun lisaksi myos hihnaruokkija
tarvitsee punnitustietoja. Hihnaruokkija hyodyntaa punnitustietoja, ettd oikea maara
rehua saadaan oikeaan paikkaan. Osioon tuli myos lisata kuvat laitteista, mista ja

mihin kytkenté tulee tehda. Kuvat ovat liitteen 1 sivulla 4.

Naiden kytkentdjen jalkeen seka hihnaruokkijasta etta rehusekoittimesta tuli olla esi-
tetty ja havainnollistettu niiden omien ulkoisten laitteiden, seka lisalaitteiden kytke-
minen. Ulkoisilla laitteilla tarkoitetaan mm. antureita, halyttimia seka kuljettimien
moottoreita. TAma toteutettiin tekemalla yksinkertaiset taulukot, joihin sai paljon tie-
toa pieneen tilaan. Rollaxin osuudesta tehtiin tarkemmat ja aavistuksen kattavam-
mat taulukot. Rollax r&ataldi omat sahkokaaviot asiakaskohtaisesti ja ne eivat valt-
tamattd anna kaikkea tarvittavaa tietoa. Triolietin osuus haluttiin pitaa yksinkertai-
sena, silla heilla oli valmiiksi standardienmukainen kytkentdkaavio. Taulukkoihin
merkittiin vain sivunumerot rehusekoittimen kytkentdkaaviosta ja vaadittavat lisatie-

dot kytkentaan liittyen. Ohjekirjaan liséttiin liitteend molempien laitteiden séhkdkaa-
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viot silt varalta, ettd tarvitaan peruskytkenttja tarkempaa tietoa laitteista. Ohjekir-
jan lopussa kerrotaan ongelmatilanteiden hoitamiseen tarvittavat tiedot ja kaikkien

asianomaisten yritysten yhteystiedot.

5.3 Rollaxin ohjelmiston kayttéohjekirja

Sahkdjarjestelmien liséaksi Rejo El Automation toimittaa my6s Rollaxin ohjelmiston,
joten yhteistyota tehtiin tdssakin ohjekirjassa heidan kanssaan. Logiikkaohjaimena
hihnaruokkijassa toimii Unitronics UniStream 070 B10 PLC. Siihen ohjelmoituun oh-
jelmistoon kuuluu automaattiajo, manuaalinen kaynnistys, kasiajo seké suuri maara
eri asetuksia. Rollaxilla oli kayttbohje ohjelmistosta, mutta sita ei oltu testattu kun-
nolla. Se sisalsi paljon virheita, ja siité puuttui paljon tietoa. Ohje oli myds ulkoasul-
taan epéaselva. Toiveena olikin kayttaa kyseista ohjetta pohjana ja rakentaa sen mu-
kaan uusi kayttoohjekirja. Ohjekirjan tuli olla loogisesti eteneva aloittaen eri ajota-
voista ja siirtyen asetuksiin. Liséksi ohjekirjaan tuli lisatd kuvia ohjelmiston jokai-
sesta toimintoikkunasta. Ongelmana oli, etté ohjelmistoa ei ollut saatavilla kuin ruot-
sin kielelld, joten ohjekirjaan tuli kaantaa erikseen jokainen painike ja tekstit. Tarkoi-
tuksena oli tehda ohjekirjan alkupuoli kertoen erittéain tarkasti vaihe vaiheelta, mita
kuuluu tehd&. Vahitellen loppua kohden opastusta tuli suppeuttaa poistamalla koh-
tia, joita toistetaan useasti eri asetuksien tai toimintojen yhteydessa. Talla haettiin

mielenkiintoa lukea ohje loppuun ilman samojen asioiden kertaamista useasti.

Ohjekirjan ensimmaisessa osiossa kerrotaan yleista tietoa hihnaruokkijasta ja sen
yleisimmista ongelmatilanteista. Osioon lisattiin kaikki sellainen tieto, joka on tér-
ke&da tietda ennen jarjestelman kaynnistamista. Talla pyrittiin ennaltaehkaiseméaéan
ongelmien syntymista. Lisaksi aloitussivuille lisattiin kuva sahkdkaapin etupanee-

lista, jossa ovat kaikki tarvittavat kytkimet ja kosketusnaytto.

Seuraava osio varattiin automaattiajolle ja aloitussivulle. Osiossa opastetaan auto-
maattiajon k&ynnistys vaihe vaiheelta, ajon pysaytys ja ka&ynnistyssivun painikkei-
den seka merkkivalojen merkitykset. Jarjestelméaa ajetaan tavallisesti automaat-
tiajolla, jolloin rehusekoitin ja hihnaruokkija toimivat taysin automaattisesti. Se aloit-
taa ruokinnan méaarattyna kellonaikana ja lopettaa ruokintaprosessin valmistuessa

tai ongelman ilmetessa, kuten rehun loppuessa tai vian syntyessa.
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Automaattiajon jalkeen lisattiin osio kasiajolle. Osiossa opastetaan kasiajon kayn-
nistaminen vaihe vaiheelta seka jokaisen painikkeen toiminta. Kéasiajoa kaytetaan

yleensa asetuksien asettamisessa ja huoltotoimenpiteiden aikana.

Kasiajon jalkeen opastetaan manuaalikaynnistaminen. Manuaalikdynnistamisella
tarkoitetaan ajon kaynnistamista ruokintaohjelman tietystd kohdasta. Esimerkiksi,
jos ruokinta keskeytyy jostain syysta, ruokintaa ei saa aloittaa uudestaan suoraan
automaattiajon kaynnistamiselld. Jos nain tapahtuu eldimet saavat liiallisen maaréan
rehua. Taman vuoksi kaytetdan manuaalikdynnistystd, jolla voidaan jatkaa auto-
maattista ajoa siitd, mihin se on pysahtynyt. Tama ilmoitetaan ohjeessa selkeasti,
silla on tarkead, etta elaimet saavat tietyn maaran ravintoa. Tassa osiossa selvite-

taan vaihe vaiheelta ajon kaynnistys ja painikkeiden toiminta.

Ajovaihtoehtojen jalkeisessa osiossa opastetaan asetuksien asettaminen. Jarjestel-
malla on paljon eri asetuksia. Ensimmaisena opastetaan aloitus- ja lopetusajan ase-
tuksien saataminen seka rehun maaran asetukset. Taman jalkeen opastetaan pun-
nituslaitteiden kalibroiminen ja eldinryhmien asettaminen. Seuraavaksi esitetddn
hihnaruokkijan puhdistuksen asetukset, anturisaadot ja kommunikaatiolaitteiden
asetukset. Jokainen vaihe asetuksien muuttamisesta on selitetty mahdollisimman
tarkasti. Erityisesti punnituslaitteiden kalibrointi ja kommunikaatiolaitteiden asetuk-

set opastetaan erittdin tarkasti, silla ne vaativat tarkat tiedot ja asetukset.

Asetuksien jalkeen tehtiin osio halytys- ja ongelmatilanteiden tunnistamisesta ja kor-
jaamisesta. Ongelmana oli jalleen ohjelmiston ruotsinkielisyys, joten jokainen haly-
tyskoodi kirjoitettiin ohjekirjaan ruotsin kielella ja k&&annettiin suomeksi. Halytykset
ja niiden korjaaminen taytyi selittdd ymmarrettavasti. Jarjestelman yleisimpia haly-
tyksid ovat mm. rehun loppuminen ja kasiajon oleminen liian kauan kaynnissa. Oh-
jekirjaan liitettiin lisdksi Rejo ElI Automationin ja Hankkijan yhteystiedot ongelmati-

lanteiden varalle.

Ohjekirjan loppuun lisattiin tiedotus, jossa ohjelmiston toimittaja Rejo El Automa-
tionin toimitusjohtaja kertoo, mita standardeja heidan ohjelmisto ja automaatiolait-

teet hihnaruokkijassa tayttavat. Liitteend 2 on ohjelmiston kayttéohjekirja.
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6 TULOKSET JA POHDINTAA

Opinnaytetyon tavoitteena oli tehda sahkokytkentaohjekirja Trioliet Solomix 2 1600
ZK Stat -seosrehuvaunun ja Handels AB Rollaxin valmistaman hihnaruokkijan kyt-
kemisesta. Liséaksi tyohon kuului hihnaruokkijan ohjelmiston kayttdohjekirjan laati-
minen. Tyon teoriaosiossa perehdyttiin maatalouden teknologiseen kehitykseen
yleisella tasolla. Tydssa kerrotaan ohjeissa kaytettyjen laitteiden toiminnasta ja omi-
naisuuksista. Tyo vaati paljon kirjoittamista, silla molemmat ohjeet taytyi laatia mah-
dollisimman asiapitoisina. Ty oli mielenkiintoinen, silla aiheena ollut ruokintajarjes-
telma on tarked osa modernin maatalouden kehittymista automaation aluepiiriin.
Tyo6sta oppi paljon uutta tietoa seké kone- etta sahkéautomaatiosta. Tyosta teki mie-

lenkiintoisen myoskin tyéhén kuuluneet ulkomaiset yhteistydkumppanit.

Vaikka tyoskentely yhteistyotahojen kanssa oli mielenkiintoista, tuotti se myds haas-
teita. Erityisesti Rollaxin kanssa toimiessa kielimuuri oli suuri. Heidan kanssaan
viestinta suoritettiin padsaantoisesti sahkopostitse, ja heidan toimittamat vastaukset
kysymyksiin olivat usein kirjoitettu paikallisella ruotsinmurteella. Triolietin yhteyden-
otoissa ja vastauksissa kesti usein pitkaan, silla he ovat iso yritys, jolla on varsinkin
kevaisin todella kiire tuotekehityksen ja myynnin osalta. Triolietin yhteyshenkil6t oli-

vat lisdksi useasti tydmatkoilla ja eivat pystyneet toimittamaan tarvittavia tietoja.

Alkuvaiheessa haasteita tuotti myos ruokintajarjestelman laitteiden seka aihepiirin
vieraus. Ennen ohjekirjojen laatimista taytyikin tutustua laitteiden toimintaan huo-
lella. Lisdksi taytyi myos miettid, miten ohjekirjat tulisi laatia, jotta niista saataisiin
tehtyd mahdollisimman ymmarrettavat ja helppolukuiset. Ohjekirjojen laatimisessa
tuli ottaa huomioon myds se, ettd samojen asioiden toisto vie lukijan mielenkiinnon
lukea ohje loppuun asti. Ensimmaisen& asiana ohjekirjojen laatimisessa suunnitel-

tiin niiden otsikointi seka sisaltd. Taman jalkeen tyo alkoi edistya.

Kun ohjekirjat olivat valmiita, ne lahetettiin tarkistettavaksi Triolietille, Rollaxille ja
Rejo El Automationille. Ohjeisiin tuli paljon muutoksia ennen kuin ne lopulta hyvak-
syttiin kayttokelpoisiksi. Palautteet ohjekirjoista olivat positiivisia, mutta tarkastuk-
sien jalkeenkin ohjeisiin tehtiin viela pienia muutoksia. Ajan mydta niihin saattaa tulla

vield lisdd muutoksia tarvittaessa ja tuotekehityksen myota.
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Tarkoituksena olisi ollut myds testata ohjekirjojen toiminta asiakkaalla, mutta ajan
puitteissa testausta ei voitu toteuttaa, silla jarjestelman myyminen ja mekaaninen
asennus olisivat vieneet useita kuukausia. Jarjestelma voidaan harvoin asentaa
suoraan aikaisemmin rakennettuun navettaan, se vaatii yleensa rakennuksen tay-
dellisen remontin. Hihnaruokkija vaatii tukevat pilarit, joihin se kiinnitetaan, ja kulku-
reittien ja huoltovaylien tulee olla tilavat. Ohjekirjat toimivat kuitenkin hyvana laht6-

kohtana, jos tulevaisuudessa huomataan jotain lisattavaa niihin.

Tyon tavoite saavutettiin hyvin. Ohjekirjat saatiin valmiiksi ajoissa ja todettiin kayt-
tokelpoisiksi. Ohjekirjoista on hyotya tulevaisuudessa vastaavanlaisten ruokintajéar-
jestelmien tilanteissa, jolloin ne paasevat todelliseen testiin. Ohjekirjoihin saattaa

tulla lisdyksia, mutta ne tarjoavat kuitenkin paljon tietoa, ja toimivat hyvana pohjana.
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1 ROLLAX — TRIOLIET KYTKENTA

1.1 Standardi-kytkenta (suositeltu)

Kaikki sekoittimen toiminnot kaynnistyvat yhdelld yhieisella kaskylla. Start/Stop Mixer,
Start/Stop Conveyor ja Open/Close Door. Kaynnistyssignaali tulee olla jatkuva.

x20 saa signaalin > Sekoituksen kdynnistys > Kuljetimen kdynnistys > Oven avaus (Oven

avaamisen aika sdadetdan ajunlla F1036)

%20 el saa signaalia > Sekoituksen lopetus > Kuljetimen pysaytys > Oven sulkeminen

(Oven sulkemisen aika saddetaan ajunlla P1037)

Start/Stop Mixer

Trioliet Start/Stop Conveyor Rollax
Open/Close Doar
Riviliitin | Paikka Riviliitin = Paikka
w20 1 E—— Wl 35 Suositeltu kaapeli:
%20 2 — xl 27 EKLK3G1.5
w20 3 :
x20 4

Triolietin x20:3 ja x20:4 tulee hypyttd3 keskendin.

1.2 Vaihtoehtoinen kytkenta

Sekoittimen toiminnot kaynnistetdan enkseen omista kaskyista.

Trioliet Start/StopMixer Rollax

Riviliitin =~ Paikka Riviliitin = Paikka

12 2 {—— wl 27 EKLK3IGL1S

Sekoituksen kaynnistys.
Start/Stop Conveyor

Riviliitin =~ Paikka Riviliitin =~ Paikka

w12 1 e ¥l 28

x12 3 — ¥l 29

Kuljettimen kaynnistys.
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1.3 Punnituslaitteiden kytkenta

Sekoittimen punnitustiedot |ahetetadan myds hihanruokkijalle. Signaalit otetaan

sekoittimen vaa’an kytkentalaatikosta riviliittimesta X13, johon punnitusiaitteiden

signaalit on kytketty. Johtojen valilla pitaisi olla noin 2mV jannite sekoittimen

ollessa tyhja.

Trioliet Rollax
Riviliitin = Paikka = Signaali Riviliitin = Paikka
x13 5 + C—— x1 41
x13 6 - G x1 40
Suositeltu kaapeli:
TAIl EKLK3G1.5
Trioliet Rollax PR2261 Vahvistin
Riviliitin = Paikka Signaali Paikka
x13 5 - ———— 6
x13 6 = e 5

0| > |

g n
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2 ROLLAX SAHKOKYTKENNAT

2.1 Paavirran kytkenta

Johdon Johto Johdon Suositeltu Kytkenta
numero vari kaapeli sahkokaappiin
kuvassa Kytkenta Paikka

1 L1 ruskea EKKIAX6/6  virtakatkaisija L1

2 L2 musta EKKIAX6/6  virtakatkaisija L2

3 L3 harmaa EKKJAXG/6  virtakatkaisija L3

4 N sininen EKKIAX6/6 riviliitin N

5 maadoitus  keltavihred EKKIAX6/6 riviliitin PE



2.2 Moottorit
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Johdon Johto ja Johdon vari Sahkomoottori Suositeltu Kytkent3
numero  moottorin kaapeli sahkokaappiin
kuvassa  kytkenta- Riviliitin  Paikka
paikka
cl L1 ruskea kuljettimen moottori QF7  EKLK4X2.5 x1 6
c2 L2 musta kuljettimen moottori QF7 = EKLK4X2.5 x1 7
c3 L3 harmaa kuljettimen moottori QF7 = EKLK4X2.5 x1 8
c4 maadoitus  viherkeltainen kuljettimen moottori QF7  EKLK4X2.5 x1 PE
pl L1 ruskea auran moottori QF5 EKLK4G1.5 x1 9
p2 L2 musta auran moottori QF5 EKLK4G1.5 x1 10
p3 L3 harmaa auran moottori QF5 EKLK4G1.5 x1 11
p4 maadoitus  viherkeltainen auran moottori QF5 EKLK4G1.5 x1 PE
el L1 ruskea nostimen moottori QF8 EKLK4G1.5 x1 12
e2 L2 musta nostimen moottori QF8 EKLK4G1.5 x1 13
e3 L3 harmaa nostimen moottori QF8 EKLK4G1.5 x1 14
ed4 maadoitus  viherkeltainen nostimen moottori QF8 EKLK4G1.5 x1 PE
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2.3 Ulkoiset laiteet

Johdon Johto ja paikka Laite ja toiminto Suositeltu Kytkentd
numero toimilaitteessa kaapeli sahkokaappiin
kuvassa Riviliitin =~ Paikka
el (NS) 1 hataseis 5X0.75 x1 16
e2 (NS) 2 hataseis 5X0.75 x1 17
e3 (NS) 21 hataseis 5X0.75 x1 18
ed (NS) 22 hataseis 5X0.75 x1 19
s1 + aanitorvi EKLK3G1.5 x1 20
s2 - aanitorvi EKLK3G1.5 x1 21
maadoitus aanitorvi EKLK3G1.5 PE
gl + auran syottosivun vaihde EKLK3G15 x1 22
g2 - auran syottosivun vaihde EKLK3G1.5 x1 23
maadoitus " auran syottosivun vaihde EKLK3G15 PE
Muuttaaksesi auran syottosivua, kytke johdot vastakkaisesti. (g1 == 23 ja g2 ==22)
al + halytys EKLK3G1.5 x1 24
a2 - halytys EKLK3G1.5 x1 25
maadoitus halytys EKLK3G1.5 PE
ml + mixer start -pulssi EKLK3G15 x1 26
m2 - mixer start -pulssi EKLK3G1.5 x1 27
maadoitus ‘ mixer start -pulssi EKLK3G1.5 ‘ PE
pl - mixer stop -pulssi EKLK3G1.5 x1 28
p2 - mixer stop -pulssi EKLK3G1.5 x1 29

maadoitus mixer stop -pulssi EKLK3G15 PE



2.4 Anturikytkennat

Signaali Johdon Laite ja toiminto Suositeltu Kytkenta
vari kaapeli sahkokaappiin
Riviliitin  Paikka
+ ruskea = aura kotiasema LIS1 anturin x1 +
- sininen  aura kotiasema LIS1 mukana x1 -
signaali musta  aura kotiasema LIS1 tuleva johto x1 30
+ ruskea = aura dariasema LS6 anturin x1 +
- sininen = aura dariasema LS6 mukana x1 =
signaali musta  aura aariasema LS6 tuleva johto x1 31
+ ruskea = kuljettimen pulssianturi RV1  anturin x1 +
- sininen  kuljettimen pulssianturi RV1 ~ mukana x1 -
signaali musta  kuljettimen pulssianturi Rv1 = tuleva johto x1 32
+ ruskea = auran pulssianturi RV2 anturin x1 -+
- sininen  auran pulssianturi RV2 mukana x1 -
signaali musta  auran pulssianturi RV2 tuleva johto x1 33
+ ruskea  nostimen pulssianturi RV3 anturin x1 +
- sininen  nostimen pulssianturi RV3 mukana x1 -
signaali musta  nostimen pulssianturi RV3 tuleva johto x1 34
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3 TRIOLIET SAHKOKYTKENNAT

3.1 Riviliittimet x1-x12
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Riviliitin = Laite ja toiminto

-X3 X4 X7 -X12

Sahkokaavion sivut

-X11

Lisatietoa

x1

x3

x4
x7

x11
x12

Pienet
sahkomoottorit

Hataseis-
painikkeet
Signaalivalot
PTC
paamoottori
Oven komento
Puoliautomaatti

21,23,24

50

51,61
20

64,65
16,20,67,71,76,80

Kuljetin tulee olla kytketty ohjauspaneelin
alla olevan kannan lapi. Jos ohjauspaneeli on
kiinnitetty moottorin runkoon,
hydrauliyksikko tulee standardikytkea.
Lisdhataseispainikkeiden kytkenta

Optio => Vika- ja sekoitusaikavalot
Paamoottorin lampaotilan valvonta (FO78)

Valmiiksi kytketty
Optio => Dinamica Generale
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3.2 Riviliittimet x13-x22

-X13 -X18 -X20

-X21 -X22

Riviliitin Laite ja toiminto  Sdhkokaavion sivut = Lisatietoa

x13 Vaaka 75,90 Standardi => Digistar, Optio => Dinamica
Generale
x18 Kauko-ohjain 16,50,64,65,67,71 Kauko-ohjauksen lisdys.

Optio => Wireless (T60) jos asennettuna on
langallinen ohjaus

x20 Automaattinen 70 Ulkoisen Kuljetinjarjestelman kytkenta
tyhjays (Start/Stop)
x21 JB1 Stationary 150 Optio =>Muutetaan jaksoon 9800399_5

x22 JB2 Hydraylic 150 Optio =>Muutetaan jaksoon 9800399_H
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4 ONGELMATILANTEET

4.1 Trioliet

Sekoittimen ja oheislaitteiden kuuluisi toimia heti, kun virtakatkaisia laitetaan paille. Jos
ongelmia ilmenee laitteiden toimivuuden kannalta, ota yhteyttd Hankkijan huoltoon tai

Triolietin serviceen.

wiww_hankkija_fi
w010 402 2020

E-mail: asiakaspalvelu@hankkija fi

hitp:/fwww troliet.com/en/service/
W+31541 57 2152

E-mail: e lentfert@trioliet. com

4.2 Rollax

Kuljettimen ja oheislaitteiden kuuluisi toimia heti, kun virtakatkaisia laitetaan paille. Jos
ongelmia ilmenee laitteiden toimivuuden kannalta, ota yhteyttd Hankkijan huoltoon tai

suoraan Rejo El Automationille, joka tekee Rollaxin automaatiojarjestelmat.

www_hankkija.fi
w010 402 2020

E-mail: asiakaspalvelu@hankkija fi

RelJo el&automation AB
Kalaboda 28

91595 Aniset
®070-6553698

E-mail: rejoel.automation@gmail.com
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LITTEET

Liite 1. Trioliet-kytkentakaavio

Liite 2. Rollax-kytkentikaavio
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YLEISTA TIETOA RUOKINTAJARJESTELMASTA

» Ali muuta asetuksia ruokinnan aikana.

o MNaytdlld lukee STARTKLAR eli valmis, kun ohjelma ei pyon.

o Asetuksien muuttaminen keske ruokinnan saattaa aiheuttaa hainoita nuo-
kintaprosessiin.

+ Totalreset = Keskeyttda koko ruckintasekvenssin ja aura siirtyy alkuasentoon.
o Ruockintaa ei talldin voi aloittaa automaattiajolla uudestaan vaan, tulee
odottaa aikataulussa seuraavaksi olevaan ruckinta-alkanaan.
o Jos haluat ajaa ruokinnan kuitenkin loppuun, tulee se toteuttaa manuaali-
sesti janestyksessa. Katso sivu 7.
o Totalreset kdynnistyy painamalla Reset-painiketta 10 sekuntia.

+ Punnituslaitteiden kalibrointi sivulla 12.
+ Jos rehusekoittimesta loppuu rehu, sita tulee halytys naytdlle. Katso sivu 19.

+ Kaynnista ja lukitse paavirtakytkin. Janestelma toimi automaattisesti.
= Huocltotoita tehdessa, sammuta paavirtakytkinl
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2 ETUPANEELI

Kosketusnaytto

Automaatti/Manuaali
vaihto

Hataseis
Hataseis kuittaus
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3 ALOITUSSIVU JA AUTOMAATTIAJO

000 - )
-9999999999 Lagervikt
-9999999999 Utlastad Vikt
-99999 Onskad Vikt

STARTTIDER OVERSIKT

VIKTER INSTALLNING

MANUELL

IP-INS

1. Rehun maara rehusekoittimessa 9. Automaattiajo

2. Toimitettu rehun maara 10. Stop

3. Haluttu rehun maara ryhmalle 11. Yleiskatsaus

4. Ohjelman tila (valmis kynnistamaan) 12. Asetukset

5. Aktiivinen ryhma (ryhma, jota ruokitaan) 13. Manuaaliajo

6. Aloitusajat 14. IP-asetukset

7. Painot 15. Jarjestelman aika

8. Automaattiajon merkkivalo
¢ Automaattiajon kaynnistys: kdanna ovessa oleva Auto/Man kytkin Auto asen-
toon ja taman jalkeen paina Auto-painiketta kosketuspaneelissa 2 sekuntia.
¢ Kun automaattiajo on paalla, AUTO on vihreana.
¢ Ruokinnan voi keskeyttaa painamalla Stopp-painiketta kosketuspaneelissa

¢ Ongelmien ilmetessa naytolle tulee halytys.
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4 KASIAJO

@ ®

PLOGFRAM PLOGEBAF
BAND START

ELEVATOR START ELEVATOR STOPR

STARTSIDA

1. Aura eteen pain 5. Kuljettimen sammutus
2. Kuljettimen kaynnistys 6. Nostimen sammutus
3. Nostimen kaynnistys 7. Aloitussivu

4. Aura takaisin pain

¢ Talla sivulla voit ajaa manuaalisesti kutakin moottonia.

o Kiyttadksesi kdsiajoa kddnna sihkdkaapin Auto/Man-kytkin manuaali asen-
toon.

+ Kuljetin ja nostin kaynnistyvat, kun painat START-painiketta, ja pysahtyvat, kun
painat STOPP-painiketta.

¢ Aura likkuu painamalla PLOGFRAM tai PLOGBAK nappia pohjassa. Kun lope-
tat painamisen aura pysahtyy.
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5 MANUAALIKAYNNISTYS

SESBCE B
SECBCE S

AVBERYT GRUPP

STARTSIDA BACKA NASTA RESET 10S u

1. Start 4. Takaisin
2. Peruuta 5. Seuraava
3. Alopitussivu 6. Reset

e Tanne sivulle paasee painamalla MANUELL-painiketta aloitussivulla.

¢ Manuaaliajolla voit valita itse mitka ryhmat haluat ruokkia. Tama tehdaan lisaa-
malla ruksi kyseisen ryhman kohdalle. Taman jalkeen painetaan Start-painiketta.
o Ruokintaa suontetaan, kunnes kussakin ryhmassa saavutetaan oikea re-
hunmaara.

¢ Ruokinnan voi myds keskeyttaa painamalla AVBRYT GRUPP-painiketta.
o Jarjestelma talloin siirtyy automaattisesti siivoustilaan.

¢ Jos haluat keskeyttaa kaiken toiminnan paina RESET-painiketta 10 sekuntia.
Tama kaynnistaa Totalreset-tilan.

o Totalresetin jalkeen aseta jarjestelma automaattiajolle. Aura palaa talloin
aloitusasemaansa.
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6 YLEISKATSAUS

O ®

PLOGFRAM PLOGBAK

AVBRYT GRUPP

STARTSIDA

1. Aura eteen pain 8. Haluttu rehun maara ryhmalle
2. Aura takaisin 9. Aloitussivu

3. Keskeytys 10. Kuljettimen moottorin tila

4. Ohjelman tila (valmis kaynnistamaan) 11. Nostimen moottorin tila

5. Aktiivinen ryhma (ryhma, jota ruokitaan) 12. LS6 aura max pisteessa

6. Rehusekoittimessa olevan rehun maara 13. LS1 aura aloituspisteessa

7. Toimitettu rehun maara 14. Auran koordinaatti

e Tama sivu nayttaa antureden ja moottoreiden toiminnan tilanteen seka, mita ta-
pahtuu ruokinnan aikana.
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7 ALOITUSAJAT

STARTSIDA BACKA
1. Aika 3. Takaisin
2. Aloitussivu 4. Seuraava

¢ Talle sivulle paasee aloitussivusta STARTTIDER-painikkeella.

e Talla sivulla asetetaan automaattiruokinnan aloitusaika kullekkin ryhmalle.
o Aika asetetaan: tunnit > minuutit > sekunnit

¢ Ruksita ne ryhmat, joille haluat asettaa aloitusajan.

« Kay lapi loput ryhmat painamalla NASTA-painiketta.
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8 REHUN MAARAN ASETUKSET

-99999 Kg Gruppl -99999 Kg Gruppll
-99999 Kg Grupp? - Kg Gruppl2
9999 Kg Grupp - Kg Gruppl3
-99999 Kg Grupp4 - Kg Gruppl4

g Grupp - Kg Gruppl5
- Kg Grupplb
- Kg Gruppl7
e Gruppl8

- Kg Gruppl9
- Kg Grupp20

99999 Kg Grupp11_

i
=

¢ Grupp(
-99999 Kg Grupp7

g Gruppd
-99999 Kg Gruppi
Kg Gruppl(

%

ii

;

!Iﬁliﬁ!

STARTSIDA

1. Aloitussivu

s Talle sivulle padsee aloitussivulta painamalla VIKTER-painiketta

+ Massaan tehdyt muutokset ja asetukset patevat seka manuaaliajossa etta auto-
maattiajossa.

o T3l3 sivulla voit 533133 halutun kilomaaran rehua kullekkin ryhmalle. Hyvaksy
muutokset painamalla Enter-painiketia.

+ Kun olet tehnyt muutokset, palaa aloitussivulle.
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9 ASETUKSET

99999 1=VIKT/2=TID

1. Ruokintatyyppi 5. Aloitussivu
2. Ruokintatyypin asetus 1 tai 2 6. Seuraava
3. Ryhmien maara 7. Vaa'an kalibrointi

4. Ryhmien madran asetus 1-xxx

« Tille sivulle pidsee aloitussivulta painamalla INSTALLNINGAR-painiketta

+ Ruoikinta tyypit:
o 1= massaan perustuva
o 2= alkaan perustuva
o Kinoita UTFODRINGS TYP -kohtaan sen ruokintatyypin numero, jota ha-
luat kayttaa.
+ Ryhmien maarilla asetetaan jarjestelmalle tieto, kuinka moneen paikkaan auran
kuuluu pysahtya.
o Ryhmien m3ard asetetaan yhdesta eteen pain.
(Esim. 20 ryhmas === ATNTAL GR./SIDA = 1-20)

« Vaz'an kalibrointi sivulla 12.

¢ Painamalla NASTA-painiketta pagset muihin asetuksien osioihin.
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10VAA'AN KALIBROINTI

Kay kalibrointi I3vitse vaihe vaiheelta.

¢ Punnituslaitteiden kalibrointi ja signaalien s3ato foteutetaan PR2261 vahvistimella

sdhkckaapin sisalla.

+ Kytkenndss3d kiytetdan vain — ja + signaaleja.

o Nama signaalit otetaan rehusekoitimen kytkentilaatikosta, jossa punni-
tuslaitteiden signaalit on kytketty.

o Rehusekoittimen ollessa tyhja johtojen valissa on noin 2 mV j@nnite.

+ Kytke johdot kuljettimen sdhkdkaappin. (Katso kytkentdkaavion s. 6 tal asen-

nuschjekinan s. 3)

+ Varmista, ettd rehusekoitin on tyhja.

+ Paina vahvistimen nuolipainiketta | noin 2 sekuntia.

+ Vahvistimen nayttoon pitaisi tulla lukemat 0,0.

+ Laita rehusekoittimeen noin 1000kg rehua

+ Mene kuljettimen s3hkdkaapin ovessa olevalle naytolle

« Avaa naytolta asetukset painamalla INSTALLNINGAR-painiketta.
+ Aseta Div-arvoksi 10 000 ja vahvista painamalla Enter.

+ Katso, mik3 luku LAGERVIKT (rehusekoittimessa oleva rehu) kohdassa on ja ver-
taa sitd rehusekoittimen vaa'alla olevaan arvoon.
+ Jos rehusekoittimen vaa'an nayttama paino on hieman pienempi tai paljon suu-

rempi kuin 10 000, s33da Div-arvoa, kunnes paino on sama kuljettimen kosketus-
ndytolld ja rehusekoittimen vaa’alla.

o suurempi paino > suurenna Div-arvoa
o pienempi paino > pienennd Div-arvoa

+« Kalibrointi on valmis

¢ [N-arvo kuvastaa signaalia PLCn ja vahvistimen valilla (Ei tarvitse sastaa)
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-99999 1=VIK'T/2=TID

H 3

-99999 IN -9999999999 DIV 9999999999 Lagervikt

STARTSIDA NASTA

Kuva 1 Kosketuspaneelin asetuksetikkuna

1. PLCn ja 2261 valinen signaali 2. Kalibrointiluku 3. Rehusekoittimessa oleva rehu

Kuva 2 Tnolietin punnitusiaitfeiden kyfkentalaatikiko

Kuva 3 PR2261 Vahvistin



14(23)

11 RYHMIEN ASETUKSET

99,999 Start-G1
99,999 Start-G2
99,999 Start-G3
99,999 Start-G4

99,999 Stopp-G1
99,999 Stopp-G2
99,999 Stopp-G3
99,999 Stopp-G4

99,999 Start-G5 99,999 Stopp-G5

19,999 Start-Gb
99,999 Start-G7
99,999 Start-G8
99,999 Start-G9
99,999 Start-G10

99,999 Stopp-G6
99,999 Stopp-G7
99,999 Stopp-Ga
99,999 Stopp-GI
99,999 Stopp-G10

STARTSIDA EACKER NASTA

1. Aloitussiva 2. Takaisin 3. Seuraava

¢ Tille sivulle paisee asetuksista painamalla NAST A-painiketta.

¢ Talla sivulla maantelldan mihin kohtaan kukin ryhma sijoitetaan.

Eyhmien asettaminen:

o

o

Valitse ryhman puoli. (katso s. 15)

Kayti kisiajoa ja aja aura kohtaan, johon haluat ryhman aloituspisteen
sijoittaa. Kirjoita muistin haluamasi aloituskohdan koordinaatt.

Katso auran koordinaatti Yleiskatsaus-sivulta OVERSIKT

Seuraavaksi aja aura kohtaan, johon haluat ryhman paatepisteen sijoit-
taa. Kinoita muistiin haluamasi paatekohdan koordinaatt.

Taman jalkeen palaa GRUPPINSTALNINGAR-sivulle ja kirjoita rghman
aloitus koordinaatti Start-G kohtaan (esim. 20.00 Start-G1)

Taman jalkeen kirjoita ryhman paatekohdan koordinaatti Stopp-G koh-
taan (esim. 25.00 Stopp-G1)

Toteuta sama muille ryhmille.
Paina NASTA-painiketta
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Ryhmin puolen valinta kuljettimeen ndhden

o  Aseta ryhmét 1-10 nillle eldinryhmille, jotka tarvitsevat enemman ravintoa.

O

Jos mahdollista, aseta ryhmat samalle puolelle kuljetinta, jotta auran syot-
topuolta ei tarvitse vaihtaa useast ajon aikana.

o  Aseta ryhmét 11-20 muille eldinryhmille.

O

Jos mahdollista, aseta ryhmat samalle puolelle kuljetinta, jotta auran syot-
topuolta ei tarvitse vaihtaa useast ajon aikana.

+ Ryhmien puolen valinta:

o

Lisatdksesi ryhmid kuljettimen molemmilta puolilta, muuta auran sy&tto-
puclta asetuksia tehtdessa.

Auran sydttopuolta muuttaaksesi, vaihda auran sydttdpuolen vaihdon
vaihteen + ja — signaalit vastakkaisest sdhkdkaapista. (katso s3hkdasen-
nuschjekina s. 6)

»  Kytkennan jdlkeen katso ja varmista, missa asennossa aura on.

Aseta ryhmien aloitus- ja lopetuskoordinaatit ohjelmaan, kuten edelld on
mainittu. (katso s. 14)

Paina NASTA-painiketta.

Ohjelma tallentaa auran sydttdpuolen automaattisesti ryhmien koh-
dalle.

Ryhmien asettamisen jalkeen muuta kytkenta takaisin alkutilanteeseen.
(katso sahkdasennuschjeen s. 6)

Ajon kdynnistyessa ohjelma aloittaa ruckinnan ryhmasta 1 siirtyen jarjestyksessa ryh-

mé&an 20 ash.

Ruckinnan aloittaessa kuljettimen toisella puolella, ohjelma ajaa auran ensin takaisin
kotiasemaan ja muuttaa auran syditdpuoclen automaattisesti. Taman jalkeen aura alkaa
ruckkia jalleen.
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12ASETUKSET 2

55.hhh RV-PLOG HH:MM:55 MAXTID

$S.hhh RV-BAND HH:MM:55 MAN/MAX

- 55.hhh RV-ELEVATOR HH:MM:SS CLEAN ELEV.

STARTSIDA BACKA

7. Alotussivuy  B. Takaisin 9. Seuraava

1. Auran pulssianturin pulssin ajan saatd

+ Asetetaan sekunneissa (3.00s)

+ Korkeampi aika = sietdd enemmdn luistoa
2. Kuljettimen pulssiantunin pulssin ajan s3atd

+ Sama toimintapenaate kuin edella
3. Nostimen pulssiantunn pulssin ajan s3ato

+ Sama toimintapenaate kuin edella

4. Ruockinnan maksimi kesto ennen hialytyksen laukeamista
» Aika asetetaan: tunnit > minuutit > sekunnit

5. Ailka kuinka kauan jarestelma voi olla manuaaliajossa ennen halytyksen laukeamista
+ Alka asetetaan: tunnit > minuutit > sekunnit

6. Nostimen puhditusaika
+ Alka joka kuluu nostimen tyhjentamiseen puhdistuksen aikana

+ Alka asetetaan: tunnit = minuutt = sekunnit

Muutoksien jalkeen paina NASTA-painiketta.



17(23)

13 AURAN AJASTUS

9,999 Sek-G1
9,999 Sek-G2
9,999 Sek-G3
9,999 Sek-Gd4
9,999 Sek-G5
9,999 Sek-G6
9,999 Sek-G7
9,999 Sek-G8
9,999 Sek-G9
9,999 Sek-G10

9,999 Sek-G11
9,999 Sek-G12
9,999 Sek-G13
9,999 Sek-G14
9,999 Sek-G15
9,999 Sek-G16
9,999 Sek-G17
9,999 Sek-G18
9,999 Sek-G19
9,999 Sek-G20

STARTSIDA BACKA

1. Aloitussivu 2. Takaisin

o Talla asetuksella saddetaan ryhmakohtaisesti auran lilkkkeen aloitusviive.

o Talla kompensoidaan sekoittimelta tulevan rehun viivetta auralle.

o Aika ilmoitetaan sekunneissa.



14 PUHDISTUSAIKA

9,999 Sek-G1
9,999 Sek-G2
9,999 Sek-G3

9,999 Sek-G11
Sek-G12
G13
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9,999 Sek-G4 Sek-G14
9,999 Sek-G5 2,999 Sek-G15
9,999 Sek-G16

9,999 Sek-G6
9,999 Sek-G7 Sek-G17
9,999 Sek-G8 G18

9,999 Sek-G9
9,999 Sek-G10

STARTSIDA

9,999 Sek-G19

BACKEN MASTA

1. Aloitussivu
2. Takaisin

3. Seuraava

# Talla asetuksella siadetaian kunkin ryhman laitteiston puhditusaika.
» Alka iimoitetaan sekunneissa.
+ Muutoksien jdlkeen paina NASTA-painiketta.
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15 VIESTINNAN ASETUKSET

o Selvitd paikkakohtainen |P-osoitteenne.
o Osoite on sama kuin tietokoneessannekin.

o Osoitteen l6yta3 parhaiten kayttamalla Myipadress.com nettisivua.

o Selvitid oma sisdinen IP-osoitteenne. (IPv4-osoite), verkkopeite ja aliverkon IP

m) Mene tietokoneen Kaynnista valikkoon.
B Kirjoita ohjelmahakuun CMD ja avaa se.
mp Naytille iimestyy komentoikkuna.
m Kirjoita tihan ipconfig ja paina enter.
mp Tarvittavat tiedot tulevat nakyviin.

o lpvd: tavallisesti muotoa 192168 x o

o verkkopeite: tavallisest muotoa 255 255 oo o

o aliverkon IP{oletusyhdysvayla): tavallisesti muctoa 192168 x.x

+ Paina sdhkdkaapin ovessa olevan kosketuspaneelin oikeaa yldkulmaa. Taman
Jalkeen naytdlle pitdisi avautua pinempi ikkuna.

s Paina Uniapp-painiketia.

+ Kirjoita salasana 2802.

+ T[3aman jalkeen mene Network kohtaan.

+ Kiroita Ipvd-osoite, verkkopeite ja aliverkko.

s Puhelimen lisdaminen kommunikaatiojarestelmaan tapahtuu avaamalla modee-
min portit:
o Port 3335
o Port 22

o Port 5900

+ Lataa VNC Viewer joko puhelimeen tai tietokoneeseesi.

» Avaa se ja lisdd sihen paikkakohtainen IP-osoitteenne ja salasana 2802.
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16 HALYTYKSET

1. Aloitussivu

IMGET LARM 2. Halytyksen resetointi
2-

T ATERSTALL LARM |

o Tall3 sivulla ndkyy virhe- ja halytystiedot.

« Kuittaa ongelma painamalla ATERSTALL LARM -painiketta.

» Halytyksen/virheen tultua, aseta sAhkékaapista automaattiajo p3ille.
s Selvita, mika on vikana, ja tee tanvittavat toimenpiteet.

s Jos hataseispainike on aktivoitunut, kuittaa se painamalla kaapissa olevaa vih-
re3a kuittausnappia ja timan jalkeen paina ATERSTALL LARM -painiketta nay-
tolla.

+ Jos virhe tai halytys tulee kesken ruokinnan, aja ruckinta loppuun kayttamalla

manuaalikdynnistysta. Katso sivu 7.

Halytysivika viestit:

« Lagt RPM Band (alhainen kuljettimen pyorimisnopeus)

5 Hihna saattaa olla lnan loy=3lla tan kiredlla. S33da hihan kireytta.

o Anturi voi olla viallinen. Kokeille muuttaa anturnin asetuksia (katso s. 15)
5 Hihna saattaa olla mennossa nkki. Ota yhteytta Hankkijan huoltoon.

0

« Lagt RPM Plog (alhainen auran py&rimisnopeus)
o Vaijen saattaa olla liaan ldysalla. Kinsta vaijena.
o Anturi voi olla viallinen. Kokeile muuttaa anturin asetuksia (katso s. 15)
5 Vaijer saattaa olla menossa nkki. Ota yhteytta Hankkijan huoltoon.
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Lagt RPM Elevator (alhainen nostimen py&rimisnopeus)

Hihna saattaa olla lian loy=3lla tai kirealla. S35da hihan kireytta.
Antur voi olla viallinen. Kokeile muuttaa antunin asetuksia (katso s. 15)
Hihna saattaa olla menossa nkki. Ota yhteyita Hankkijan huoltoon.

[ S I

Auto inaktiv (automaattiajo toimeton)
o Jarestelma on ollut liian kauan kasiajolla ja naytolla vilkkuu punaisia
valoja.
o Sammuta ja kaynnist3 janestelma uudelleen.

Lag vikt (alhainen rehun maara)

Miksenssd ei ole rehua.

Alkaa, jolloin hdlytys tulee rehun loputtua miksensta, saa saadettya
asetuksista. (Katso s. 15)

Motorskydd/Nodstopp (hitaseis kdynnistetty)
o Mosta hataseiskytkin ylaasentoon ja kuittaa painamalla vihred3a paini-
ketta.

-
LE

-
L

Max gangtid (maksimi kdyntiaika)
o Ruokinta on kestanyt lian kauan.
o Alkaa ennen halytyksen tuloa saa saddettyd asetuksista. (Katso s. 15)

Jos miksenssa on rehua, tee seuraavat toimenpiteet:

]

» Aseta sdhkokazapin Auto/Man-kytkin automaattiasentoon.

»  Mene manuaalikdynnistyssivulle. (Katso s. 7)

» Paina AVBRYT-painiketia.

» Taman jalkeen chjelma alkaa puhdistamaan kuljetinta vimei-

simpana aktivisena olevasta ryhmasta eteen pain.

Ovriga fel (muu vika)

o Kayta Totalresettoimintoa. (Katsos. 3ja7)
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17 ONGELMATILANTEET

Ongelmien ilmetessa ota yhteyitd Hankkijan huoltoon tai ReJo el&automation Ablle.

Hankkija Oy

www_hankkija_fi
= 010402 2020

E-mail. asiakaspalvelu@hankkija_fi

ReJo el&automation AB
Bilaga 2B

Tillverkare

Kalaboda 28

91595 Ansset
®0934-50041 070-6553698

E-Mail rejoel antomation@ gmail com
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18 TIEDOTUS

Laitteet ja ohjelmisto on tehty noudattamaan seuraavia direktiiveja ja s3anndksia:

89/336/EEC muutoksin 92/31/EEC ja 93/68/EEC
T3 2IYEEC muutoksin 9368 EEC ja 55-EXN 60439-1

Laitteet ja ohjelmisto on tehty toimimaan yhdessa seuraavan valmistajan ja koneiden
kanssa:

Rollax Bandfoderfordelare

Laitteita ja ohjelmistoa ei saa oftaa kiyitdon ennen kuin kone, johon ne asennetaan,
tayttaa direktivin:
1994:48

Alleldrjoitus:
Bjorn lohansson



