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Streszczenie

Analizowano stabiln& podcinienia roboczeg®sp (iloczyn maksymalnej amplitudy
spadku podénieniaa i czasu stabilizacji podaiieniatsp) w krétkim przewodzie
mlecznym podczas pagizania kolejnych aparatéw udojowych przy zmiennyate-n
zeniu cieczy. Stwierdzono istotnezrice pomedzy wynikami uzyskanymi podczas
pomiaréw przy braku przeptywu cieczy (Qm = 0 kg/mioraz w obecriei zmienne-
go natzenia przeptywu w zakresie od 2 do 8 kg/min. Wraavzeostem liczby pod+
czonych aparatéw udojowych wzrastata w&rtdsp. Znaleziono réwnanie empirycz-
ne opisujce parametbDsp.

Stowa kluczowe:d6j mechaniczny, aparaty udojowe, stahitnoktadu poddinienia
Wstep i cel pracy

Duzym zagraeniem dla stanu zdrowotnego wymion kréavregularne i nieregu-
larne wahania podgiienia spowodowane gwattownymi zmianamiegahia prze-
ptywu powietrza w instalacji dojarki. Ich waktozwiazana jest z wielkzia stru-
mienia obgtosci powietrza wprowadzonego do dojarki w trakcie tadknia
i zdejmowania kubkoéw udojowych lub podczas zrzuaesmparatu przez kraw
Liczne badania wykazatye o wiele wekszy wplyw na zdrowotn@ wymion ma-
ja spadki i wahania podaiienia ni jego poziom [Szlachta i Wiercioch 1988].
Destabilizacja podénienia, zwana réwniestabilngcia uktadu poddinienia Dsp
definiowana jest jako iloczyn spadku pashienia a (kPa) i czasu trwania tej
zmianytsp(s), mierzony w krotkim przewodzie mlecznym podcdaju na sucho.
Dla dojarek mechanicznych fdeowych wartéd¢ ta nie powinna przekracza
40 kPas [PN-92/R-36603].
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Dowiedziono,ze pojemné¢ uktadu préniowego oraz zawory regulacji poéicie-
nia wptywap na Dsp [Wiercioch 1992]. Badania przeprowadzane przezDiue
[1977] podczas doju na sucho prziyyciu jednego aparatu udojowego wykazaty,
ze zwkkszenie pojemnii przechwytywacza (zbiornika wyrownawczego) wptywa
wprost proporcjonalnie na czasu trwania zakioceradwrotnie proporcjonalnie
na amplitug spadku podénienia.

Celem pracy byta analiza wptywu paénia strumienia cieczy mlekozestzej
(Qm), zmiennej liczby podczanych aparatow udojowychd) i objetosci zbiorni-
ka wyrownawczego\(2) na stabilné¢ podcknienia mierzonego w krétkim prze-
wodzie mlecznym@sp).

Przedmiot i metodyka badai

Przedmiotem badabyt baikowy aparat udojowy typu Hormony padkony do
uktadu podcinieniowego, wspotpracggego z pomg o wydajndgci ok. 800 I/min
oraz z dwucgciowym zaworem membranowym sklaglaym sk z regulatora
VRM 900 i czujnika podénienia VRS 900 (rys. 1). Podaienie robocze wynosi-
o 50,7 kPa. W zaleosci od wariantu badawczego do uktadu zmiéwego insta-
lowano przechwytywacz o afipsci 20, 50, 100, 150 dinNakzenie cieczy mle-
kozastpczej Qm przeplywafej przez aparat udojowy zmieniano za pognoc
rotametru w zakresie od 0 do 8 kg/min, co 2 kg/nibe ukfadu badawczego
z aparatem pomiarowym padkano w rownych odgbach czasu kolejne cztery
aparaty udojowe. Liczbpodhczonych do instalacji aparatéw udojowych pety;j
uwzgkdniajagc stosowne wymagania [PN-92/R-36603].W ten spos@bdyk
nastpny aparat udojowy pogitzony po aparacie pomiarowym powodowat desta-
bilizacjg uktadu pré@niowego oraz podénienia roboczego badanych aparatow.
Uzyskane wielkéci poddano obrobce przy pomocy specjalistycznegogrpmo-
wania, dz¢ki ktéremu wyznaczono wardé amplitudy spadku podaiienia oraz
czasu trwania destabilizacji poéigienia w kré&cu gumy strzykowej aparatu po-
miarowego.

W celu uzyskania opisu Boiowego wptywu czynnikow zwizanych z obeize-
niem uktadu préniowego Qm, Lg oraz konstrukg uktadu pré@niowego {2 na
stabilizacg podcinienia Psp zastosowano metedegresji wielorakiej z kroko-
wa eliminacp zmiennych niezalaych z modelu.

Przyjeto ogollm posta funkciji:
Dsp =f (Qm, La, Vz) Q)
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Rys. 1. Schemat stanowiska badawczego — fragmstatiacji podcinieniowej
z pomiarowym aparatem hkowym: 1 — pompa pgéiowa, 2 — prze-
chwytywacz (zbiornik wyréwnawczy), 3 — regulatordgmienia,
4 — wakuometr, 5 — kurek stanowiskowy, 6 — apadajawy baikowy,
7 — rejestrator AKW — 15, Kps - czujnik pogheenia.

Fig. 1. Test stand scheme — fragment of vacuuraliagon with a measuring
milking machine: 1 — vacuum pump, 2 — equalizimgkteB — vacuum
pressure regulator, 4 — vacuum gauge, 5 — standét,0®e- direct-to-can
milking machine, 7 — AKW recorder — 15, Kps — vacsensor

Wyniki

Analizujac stabilizacg podcgnienia roboczegdsp przy zadanych nateniach
wyptywu cieczy (Qm od 2 do 8 kg/min) w funkcji @bpsci zbiornika wyrow-
nawczego (rys. 2) stwierdzonie jej zwkkszenie przyczynia sido zmniejszenia
wartasci rozpatrywanego parametru. Odmiennie reaguje duldezy nagzeniu
Qm=0 kg/min, przy ktérym wgkszej obgtosci zbiornika wyréwnawczego towa-
rzyszy wzrosbDsp.

Dopuszczalna przez nogndla aparatow bikowych warté¢ Dsp 40 kPa-s przy

doju na sucho, zostata nieznacznie przekroczonmiedgrzy zastosowaniu prze-
chwytywacza o olfosci 150 dmi i to podczas podezania pitego aparatu udojo-
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wego. Jednoczeie mana zauway¢, ze w pozostatych przypadkach najkorzyst-
niejsze wartéci Dsp dla Qm zmienianego od 2 do 8 kg/min uzyskano prajy
wigkszej obgtosci przechwytywacza.
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Rys. 2.  Wplyw pojemsw przechwytywacza Vz na stabifdgodcknienia Dsp
w aparacie pomiarowymprzy podgczaniu kolejnych aparatéw
La=2,3,4,5

Fig. 2. Impact of the equalizing tank capacity Vizvacuum stability Dsp the
measuring milking machine while connecting suceessiunits
La=2,3,4,5

Przy podiczaniu piatego aparatu udojowewgd g=5) zaobserwowano spadek
wartasci Dsp przy nag¢zeniu strumienia cieczy mlekozagtzej 6 i 8 kg/min. Przy-
czym takiego zachowania jest krétki czas stabilizagfipwodowany ustaleniem
nizszego poziomu stabilnego pogfaenia roboczego. Zwkszapc natzenie prze-
ptywu cieczy spada @nienie robocze a tym samym skraca szas stabilizacji
podcgnienia. Naley zaznaczy, ze poziom podaénienia po stabilizacji przia=5
nie spadt poriej 2 kPa od zadanego poguenia roboczego, spetni@ w ten
sposob PN-92/R-36603.
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Na rysunku 3 przedstawiono wplyw liczby pactonych aparatow udojowych
oraz pojemngci przechwytywacza na stabilétopodcinieniaDsp przy zmiennym
nakzeniu cieczy w zakresie od 0 do 8 kg/min.
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Rys. 3.  Wplyw kolejno pegtizonych aparatow udojowych oraz pojeduio
przechwytywacza Vz na stabidgodcknienia Dspw aparacie pomia-
rowymprzy zmiennym neteniu cieczy

Fig. 3. Impact of the successively connected mgilkirachines and the equalizing
tank capacity Vz on vacuum stability Dsp the measuring milking
machine at variable flow intensity of the liquid

Podczas doju na sucho (Qm = 0 kg/min) najmniejsagaici Dsp stwierdzono
przy zastosowaniu przechwytywacza o pojefen@0 dni. Jednak ji przy wyst-
powaniu przeptywu cieczy mlekozastepczej, niezateod jej natzenia, zbiornik

123



Rafat Kordus, Marian Wiercioch

ten generuje wksze wartéci Dsp w catym zakresie zmiennej liczby padta-
nych aparatow udojowych. Najkorzystniej pod tym lgdgm prezentuje si
zbiornik o duej pojemndci tj. 100 i 150 d Wydaje s¢ zatem uzasadnione sto-
sowanie przechwytywaczy o gkiszej obgtosci.

W oparciu o uzyskane wyniki baldokonano opisu matematycznego rozpatrywa-
nego parametridsp uwzgkdniajac zmienne czynniki daoviadczenia. Ostatecznie
model matematyczny opisigy dynamil stabilizacji podcinieniaDsp przyjmuje
post& rownania empirycznego:

Dsp = 33,4993 - 1,0811-Gnmt 16,1345-L4- 55,7211-La + 2,0806-Qm-La —
0,0799-Vz-La + 8,0933-Qm (2)

przy wspotczynniku determinacji’R 0,81.
Whioski

1. Obciazanie ukladu préniowego, powstate na skutek zk$zania strumienia
masy cieczy mlekozagiczej oraz podczenia kolejnych aparatéw udojo-
wych, powoduje wzrost destabilizacji pogtaenia roboczeg®sp.

2. Najkorzystniejsze wartgi analizowanego parametfdsp dla Qm w zakresie
od 2do 8 kg/min podczas padkania kolejnych aparatow udojowych,
uzyskano przy pojemsoiach przechwytywacza 100 i 150 dm

3. Stworzone na podstawie wynikow badaboratoryjnych réwnanie empirycz-
ne opisuce destabilizagj podcinienia Dps pozwala na wyznaczenie tego
parametru przy zadowal@ym wspoétczynniku determinacji’R0,81.
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THE EFFECT OF THE VACUUM SYSTEM STRESS
ON STABILIZATION OF THE WORKING VACUUM
MILKING MACHINE

Summary

The pressure parameters of vacuum systems werglggb{the amplitude of drop
of vacuum athe time of stabilization of vacuum the tsp, Dsp=ap). Essential
differences between theoretical research Qm=0 kg/amd results of studies
Qm=2 - 8 kg/min were noted. Dsp value increaseti witrease of the connected
milking unit.

Key words: machine milking, milking units, stabilization systezacuum
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