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Keksintd koskee laitteistoa eldvan siipikar-
jan lastaamiseksi ylhadltd avoimiin konttei-
hin (19), joka laitteisto kdsittda useita
(edullisesti kolme) lastausyksikkoja (28)
jadrjestettyind vierekkdin niin, ettd jokainen
lastausyksikkd (28) on kohdistettu konttiri-
vistdn (19) suuntaisesti, jotka kontit on so-
vitettu standardimoduuliin (18). Kussakin
lastausyksikdssa on erdkokooja siipikarjaeran
vastaanottamiseksi (jonka paino tai lukumddra
on ennalta madratty), joka vastaa yhden avoi-
men kontin (19) vetoisuutta, jotka kontit
vuoron perdan vedetddn moduulista (18), las-
tataan siipikarjaerdlla ja palautetaan sitten
moduuliin, jolloin jokainen lastausyksikkd
(28) siirtyy pystysuunnassa, kun perdttiisia
kontteja lastataan siipikarjalla. Erillista
kiinniottoajoneuvoa (54) voidaan kdyttdd sii-
pikarjan kiinniottoon ja toimittamiseen lait-

teistoon.



Uppfinningen avser en apparat for att lasta
levande fjaderfa in i en upptill &ppen kon-
tainer (19), som innefattar flera (fOretra-
desvis tre) lastenheter (26) arrangerade sida
vid sida sa, att varje lastenhet (28) ar i
linje med en kontainerrad (19), vilka kon-
tainrar anordnats i en standardmodul (18).
Varje lastenhet har en satsuppsamlare £or
mottagande av en sats fjadderfd vars vikt el-
ler mingd har bestamts i £8rvag), motsvarande
kapaciteten hos en av Oppen kontainer (19),
vilka kontainrar i tur och ordning dras ut
frdn modulen (18), lastas med en sats fjader-
fd och sedan dterférs till modulen, varvigd
varje lastenhet forflyttar sig i vertikalled
dad successiva kontainrar lastas med fjaderfa.
Ett separat fangstfordon (54) kan anvindas
£6r att fanga fjaderfd och fdéra dem till ap-

paraten.
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Laitteisto ja menetelmd siipikarjan lastaamiseksi kontteihin -
Anordning och férfarande f6r att lasta fjdderfd i containers

Tamad keksintd koskee karjankdsittelylaitteistoa ja erityi-
gsesti laitteistoa siipikarjan lastaamiseksi kontteihin. Kek-
sintd koskee myds menetelmdd siipikarjan lastaamiseksi kont-

teihin.

Tavanomaiseen tapaan, kun elava siipikarja kanalassa on val-
mis teurastettavaksi, siipikarja lastataan (padltd) avoimiin
vetolaatikkomuotoisiin kontteihin, joita jokin madra, esim.
kaksitoista, on sijoitettu moduuliin. Lastatut moduulit siir-
retddn haarukkatrukilla tavaravaunun pddlle, joka kuljettaa
moduulit jalostustehtaalle, jossa moduulit puretaan ja linnut
teurastetaan. Lintujen kiinnioton ja niiden lastaamisen avoi-
miin kontteihin suorittavat yleensd tydntekijat ja prosessi
on sen vuoksi tydvoimavaltaista. Keksintd tdhtdd siipikarjan

kontteihinlastaamisprosessin automatisointiin.

Keksintd koskee sen vuoksi yhdessa ndkdkohdassaan laitteistoa
siipikarjan lastaamiseksi kontteihin, joka kdsittad era-
kokoojan kontin kapasiteettia vastaavan siipikarjaerdan vas-
taanottamiseksi, erdkokoojan kdsittdessd sisadntulon siipi-
karjan vastaanottamiseksi ja ulosmenon siipikarjan poistami-
seksi, erdkokoojan toimiessa siipikarjan siirtamisessd si-
sdadntulosta ulosmenoon, ja siirtovdlineen kontin siirtdmi-
seksi laitteistoon kontin lastaamista varten siipikarjaerdalla
erdkokoojasta ja lastatun kontin poistamiseksi laitteesta.
Kontit ovat edullisesti avoimia kontteja.

Erdkokoojan pohjaosa kasittdd edullisesti kuljettimen, joka
toimii siirtden siipikarjan sisddntulopadstd sen ulosmeno-
paahan, joka voi olla varustettu liikuteltavalla ovella tai
lapalla, oven tai lapan ollessa liikuteltava suljetun aseman,
jossa se sulkee ulosmenopaan ja estaa siipikarjaa lahtemasta
erdkokoojasta, ja avoimen aseman valilld, jossa era-
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kokoojassa olevan siipikarjan annetaan siirtyd avoimeen

konttiin, joka on siirretty laitteistoon lastausta varten.

Erdkokooja voi kdsittdd tuntoelimen, joka tunnistaa siipi-
karjan painon erakokoojassa ja joka ennalta mddrdtyn siipi-
karjapainon tullessa tdyteen saa aikaan oven tai 1ldpdn siir-
tymisen auki-asemaan siipikarjaerdn purkautumisen mahdollis-
tamiseksi erdkokoojasta sopivaan konttiin. Erdkokooja voi-
daan vaihtoehtoisesti panostaa laskemalla lintujen mdara
erjkokoojassa ja saattamalla ovi tai ldppa siirtymddn auki-
asemaan, kun mddrdtty mddrd lintuja on otettu vastaan erdko-

koojaan.

Erdkokooja voi olla pystysuoraan liikuteltava, niin ettd se
on mahdollista kohdistaa valitun kontin suhteen moduuliin
sovitetussa konttipinossa tai -rivissd, tdssd tapauksessa
lastauskuljettimen, joka toimittaa siipikarjan erdkokoojaan,
ollessa liikuteltava pystysuorassa tasossa, tdhdn erdkokoo-
jan pystysuoraan liikkeeseen mukauttamista varten. Vaihtoeh-
tona pystysuoraan siirreltdvalle erdkokoojalle moduuli voi
olla pystysuoraan siirreltava ja erdkokooja pidetddn paikal-
laan.

Siipikarjan kdsittelykapasiteetin lisddmiseksi ja jotta
laitteistoa olisi mahdollista kayttdd vakiomoduulin kanssa,
johon saadaan mahtumaan konttirivi tai -matriisi, erdkokooja
ja nostovdline muodostavat edullisesti lastausyksikdén, joka
kdsittad useita sellaisia yksikkdjd jarjestettynd rinnakkain
vastaavasti suunnattuna konttipystyrivistdén suhteen moduu-
lissa, laitteiston toiminnan ollessa sitten synkronoitu
niin, ettd lastauskuljetin on vaakasuoraan liikuteltava erda-
kokoojien lastaamiseksi vuorostaan, kunkin erdkokoojan ja
siihen liittyvdn nostovdlineen lastatessa kontit sopivasta
konttirivistd perdttdisiltd tasoilta vuorotellen niin, ettd
laitteiston kapasiteetti siipikarjan panostamiseksi sopii

yhteen siipikarjan toimitusnopeuden kanssa laitteistoon las-
tauskuljettimen avulla.
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Keksintd koskee toisessa ndkokohdassaan menetelmdd siipikar-
jan lastaamiseksi kontteihin, joka k&sittdd siipikarjan toi-
mittamisen erdkokoojaan kunnes kokooja sisdltdd siipikarja-
madran, joka vastaa kontin kapasiteettia, jossa kohdassa
sybttd kokoojaan keskeytetddn ja kokoojassa oleva siipikar-
jaerd johdetaan konttiin, joka on lastausasemassa kokoojan

alapuolella.

Siipikarja lastataan edullisesti perdttdisiin kontteihin,
kunkin tyhjan kontin ollessa vedettynd moduulista lastaus-
asemassa, jossa se tdytetddn siipikarjaerdlld ja vied&in sen
jalkeen moduulin tdytend konttina, seuraavan kontin tullessa
sen jdlkeen ulosvedetyksi ja tdytetyksi prosessissa, jossa
perattdisesti tdytetddn moduulin kontit.

Keksinndén mukainen laitteisto on edullisesti tehty liikku-
vaksi sen ollessa asennettu pydrille, esimerkiksi perdvaunun
padlle, jota vetdd varsinainen kuljetusvdline kuten trakto-
ri, tai vaunun tai kuorma-auton lastauspinnalle, sellaisen
yhdistelmdn muodostaessa sen jdlkeen liikkuvan siipikarjan-
lastauskoneen. Edullisessa jarjestelyssa siipikarja syodte-
tdan tdyttdkoneeseen vastaanottavassa asemassa, kuljettimien
toimiessa siipikarjan siirrossa vastaanottoasemasta erdko-
koojasarjaan. Vastaanottoasema voi kdsittdd kiinniottoyksi-
kén, joka on asennettu nostovarren etupddhdn, joka k&annih-
tdad laidasta laitaan kooten siipikarjaa kanalasta. T&mdn
jdrjestelyn heikkous on kuitenkin siind, ettd tdyttdkone on
melko iso vdline ja kiinniottoyksikkd ei ehkd kykene ulottu-
maan kaikkiin kanala-alueisiin, joista monissa sisdalueita
rajoittavat matalia kattoja kannattavat tukipylvaikdt tai
pylvaat.

Tamdn ongelman voittamiseksi keksinndén mukaiseen laitteis-
toon voidaan sy6ttdd siipikarjaa erillisen kiinniottoajoneu-
von avulla, joka kykenee liikkumaan (laitteistosta riippu-
matta) eldvan siipikarjan sieppaamiseksi, tyypillisesti ka-

nalassa, ja toimittamaan siipikarjan vastaanottopisteeseen
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kuten lastaussydttdsuppiloon, josta siipikarja kuljetetaan
erdkokoojaryhmddn.

Kiinniottoajoneuvo on edullisesti riittdvdn yhtendinen (tii-
vis) ja helposti ohjattava, jotta silld kyettdisiin ulottu-
maan tyypillisen kanalan kaytdnndllisesti katsoen kaikkiin
lattiapinta-alan osiin, sen kyetessd siirtymddn sisdpylvdik-
kdjen tai pylvdiden rajoittamiin valikkdihin kanalassa ja
kyetessd liikkumaan pylvdikkdéjen tail pylvaiden valissa.
Kiinniottoajoneuvo voi olla verrattavissa kooltaan puisto-
tai puutarhatraktoriin ja viimeksi mainittu voi muodostaa
kiinniottoajoneuvon peruskdyttdvoimayksikdn.

Kiinniottoajoneuvon edullinen suoritusmuoto kdsittda kulje-
tinjidrjestelmiparin kiinniottoajoneuvon kummallakin puolella
kunkin kuljetinjdrjestelmdn etupddn ollessa varustettu sii-
pikarjan sieppauspddlld ja takapddn ollessa varustettu la-
pdlld, joka on sdddeltdvasti liikuteltavissa vastaavan kul-
jetinjdrjestelmdn takapddn sulkevan kiinni-asennon ja auki-
asennon valilld, jossa siipikarja voidaan toimittaa kulje-

tinjdrjestelmdn takapddstd tayttdkoneen vastaanottokohtaan.

Jokainen kuljetinjdrjestelmd voi itse olla nostettava alem-
man siipikarjankeruuaseman ja nostetun siipikarjanpoisto-
aseman vdlilld ja kukin kuljetinjdrjestelmd voi sisdltaa
etumaisen nostokuljettimen, joka ulottuu yldspdin ja taakse-
padin kokoavaa kuljetinta kohden, jonka takana sijaitsee saa-
deltdvda liikuteltava léappa.

Vastaanottosyo6ttdsuppilo tdyttdkoneen vastaanottokohdassa
voi kdsittdd siirtokuljettimen siipikarjan kuljettamiseksi
sybttdsuppilosta ja poispdin, ja lastausvdlineen siipikarjan
lastaamiseksi jatkuvasti syottOsuppilosta siirtokuljettimeen
niin, ettd saavutetaan olennaisesti tasainen siipikarjan
etenemisnopeus syo6ttdsuppilosta. Lastausvaline kdsittdd so-
pivasti kaksi peruspaneelia, jotka on sijoitettu siirtokul-
jettimen kummallekin puolelle, peruspaneelien ollessa sara-

noituja olennaisilta osiltaan vaakasuoran akselin ympdri ku-
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hunkin yldasentoon, joissa kukin peruspaneeli on taivutettu
alaspain siirtokuljettimeen pdin niin, ettd kahden peruspa-
neelin jatkuva akseliliike niiden ala-asemista aiheuttaa
siipikarjan jatkuvan jakelun syodttdsuppilossa siirtokuljet-
timelle.

Keksinndn mukaista laitteistoa kuvaillaan nyt esimerkin

avulla viitaten oheisiin piirroksiin, joissa:

Kuvio 1 on tasokaaviokuva kokoonpanosta siipikarjan kokoami-
seksi ja lastaamiseksi, kokoonpanon sisdltdessd keksinndn
mukaisen erdkokoojan,

Kuvio 2 on sivukuva kuvion 1 mukaisesta kokoonpanosta,

Kuvio 3 on samanmittainen kuva erdkokoojalaitteesta esitet-

tynda kdyttdasemassa kontit sisdltdvdn moduulin vieressd,
Kuvio 4 on samanmittainen kuva erdkokoojan lastausyksikéstd,

Kuviot 5 - 15 ovat kaaviokuvia, jotka esittdvidt laitteiston
toimintajarjestyksen.

Kuvio 16 on sivukuva samanlaisesta laitteesta kuin kuviossa

2 mutta modifioituna kdsittdmddn sydttdsuppilon,

Kuvio 17 on tasokaaviokuva kuvion 16 mukaisesta laitteistos-
ta,

Kuvio 18 on hajotettu pddtykuva kuvioiden 16 ja 17 mukaisten
laitteistojen sydttdsuppilosta,

Kuvio 19 on tasokaaviokuva kuvioiden 16 ja 17 mukaisista
laitteistoista, jotka ovat kdytdssd siipikarjasuojassa kiin-

niottoajoneuvon kanssa,

Kuvio 20 on sivukuva kiinniottoajoneuvosta,
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Kuvio 21 on tasokaaviokuva kiinniottoajoneuvosta,

Kuvio 22 on kaaviosivukuva, joka kuvaa kiinniottoajoneuvon
toimintaa,

Kuviot 23 ja 24 kuvaavat kahta keksinndén mukaisen laitteis-
ton toimintatapaa, jotka ovat mahdollisia vaihtoehtoja kuvi-
on 19 mukaiselle kayttdjdrjestykselle,

Kuviot 25 ja 26 ovat sivukuva ja vastaavasti tasokuva, jotka
kuvaavat kuljetinta, johon on sisdllytetty laskuri ja

Kuviot 27 ja 28 ovat sivukuva ja vastaavasti tasokuva, jotka
kuvaavat kuorma-autoa, jossa on modifioidun laitemuodon kan-
tava lastialue.

Kuviot 1 ja 2 kuvaavat tdydellistd kokoonpanoa eldvdn siipi-
karjan, tavallisesti kanojen kokoamiseksi, ja niiden lastaa-
miseksi kontteihin, jotka ovat avoimien vetolaatikoiden muo-
dossa. Kokoonpano kdsittdd traktorin 1, joka vetdd pydrilla
olevaa perdvaunua, joka kdsittdd alustan 3, jota kannattaa
maahan py6rdpari 4. Traktori 1 ja peravaunu 2 kykenevdt ni-
velen vdlittamddn keskindiseen liikkumiseen pystysyoran
vaappulaakerin (akselitapin) 5 ympdri, joka l&pdisee hinaus-
pisteen. Traktorin 1 etupuolelle tydntyy kallistettava nos-
tokuljetin 6, jonka ulommainen alapdd pddttyy siipikarjan
kiinniottoyksikkddén 7. Nostokuljetin 6 on kddntyvasti liik-
kuva traktorin 1 suhteen, olennaisilta osiltaan pystysuoran
akselitapin 8 ympdri niin, ettd kiinniottoyksikk®dd 7 voidaan
kdadntad kaarevassa liikkeessd traktorin edessd, kuten on
esitetty kaksipdiselld nuolella 9 kuviossa 1.

Nostokuljettimen 6 ylapaa on kohdistettu traktorissa 1 si-
jaitsevan siirtokuljettimen 10 etupddhdn. Siirtokuljettimen
10 takapad on yhteydessd lastauskuljettimen 12 etupddhin,
joka voi liikkua kdantyvadsti traktoriin 1 ndhden kahden koh-
tisuoran akselin ympdri, nimittdin pystysuoran akselin, joka

sopii yhteen akselin 5 kanssa, ja vaakasuoran poikittaisak-
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gelin 13. Sen seurauksena lastauskulijetin 12 voi kddntyd
traktorin 1 suhteen, yleensa vaakasuorassa tasossa, kuten
nuoli 14 kuviossa 1 osoittaa, ja yleensa pystysuorassa ta-
gossa, kuten nuoli 15 kuviossa 2 osoittaa. TAmd antaa mah-
dollisuuden lastauskuljettimen 12 perapaan 16 toimittaa sii-
pikarjaa keksinndén mukaiseen erdkokoojaan, taman laitteen
ollessa esitetty yleisesti kohdassa 17 kuvioissa 1 ja 2. Tu-
lee huomata, ettd laite 17 ottaa etuosan alustasta 3, jonka
takaosan tayttdvit vdlineet vetolaatikot 19 kdsittdvien mo-

duulien 18 tukemiseksi ja liikuttelemiseksi.

Traktori 1 ajetaan etuperin alueelle, kuten esim. kasvatta-
moon, joka sisdltdd siipikarjaa, ja nostokuljetinta 6 kdan-
netddn sivulta toiselle niin, ettd kiinniottoyksikkd 7 pyyh-
kdisee yli alueen traktorin 1 edessd ja kokoaa eldvat kanat,
jotka kulkeutuvat yl&spdin nostokuljettimessa 6, siirtokul-
jetinta 10 pitkin ja lastauskuljettimeen 12, mistd ne toimi-
tetaan erdkokoojaan 17, joka toimii tdyttden laatikot 19
kussakin kehikossa 18 siipikarjalla.

Tulisi huomata, ettd kuljettimet 6, 10 ja 12 on varustettu
kansgilla siipikarjan karkaamisen estamiseksi.

Viitaten kuvioon 1, kun moduuli 18 on asemassa 22, moduulin
18 sisdltdmidt laatikot 19 tdyttdd panostuslaite 17 kunnes
kaikki laatikot on taytetty. Taysi moduuli 18 siirretddn sen
jdlkeen asemaan 24 (kuviossa 1 el esitetty) valmiiksi siir-
rettdvaksi haarukkatrukilla, kuten nuolella 23 on osoitettu.
Tyhjid kontteja sisdltdva moduuli asemassa 20 siirretddn
asemaan 22, tyhjia kontteja sisdltdavan moduulin siirron ase-
maan 20 tapahtuessa haarukkatrukin avulla kuten nuolella 25
on osoitettu. Moduulien siirto perdvaunun pddlld asemasta 20
asemaan 22 ja asemasta 22 asemaan 24 saadaan aikaan ketjuve-
don avulla perdvaunussa 2, jota ajetaan jaksoittaisesti

synkronisesti kytkettynd erdpanostuskokoonpanon 17 toiminnan
kanssa.
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Sen sijaan, ettd kdytettdisiin kuvailtua siipikarjan kiin-
niottoyksikk®d 7 yhdessd nostokuljettimen 6 kanssa, nama
kaksi kohdetta voitaisiin jattdd pois ja sovittaa traktorin
etuosaan vastaanottosuppilo tai osasto eldvalle siipikarjal-
le, josta siipikarja sydtetddn suoraan erapanostuslaittee-
seen 17 kuljettimilla 10 ja 12. Sydttdsuppiloa kdyttdvaa
jdrjestelmdd kuvaillaan jaljempdnad.

Keksint® koskee pddasiallisesti panostuslaitetta 17, joka
vastaanottaa siipikarjan lastauskuljettimelta 12, ja joka
sen jdlkeen lastaa laatikot 19 moduuleista 18, ja seuraava
kuvaus koskee pddasiassa panostuslaitteen 17 rakenteen ja

toiminnan selvittdmista.

Viitaten kuvioon 3, josta perdvaunu 2 on jdtetty pois, pa-
nostuslaite 17 kdsittdd rungon 26, jolle on asennettu viis-
tonosturin 27 avulla kolme lastausyksikkdd 28 sisaltdva ko-
koonpano, jarjestettynd vierekkdin. Laitteiston viereen on
kuvattu moduuli 18 (asemassa 22), joka kasittad suorakulmai-
sen kehyksen, joka pitdd sisdllddn avoimet kontit, kukin
avoimen muovisen vetolaatikon 19 muodossa. Moduuliin 18 mah-
tuu kaksitoista vetolaatikkoa 19 jdrjestettynd kolmeen ri-
viin tai rivistddn, joista kukin sisdltdd neljd laatikkoa.

Kuviossa 4 esitetddn tyypillinen lastausyksikkd 28. Lastaus-
yksikkd 28 kasittdd tukirungon 29, jonka yldosassa on asen-
nettuna kddntdévarsien 30, 32 avulla kaukalomainen kokooja
33, joka kasittdd kaksi erilldan olevaa sivupaneelia 34.
padtypaneelin 35, liikkuvan ldpan 36 ja kuljettimen 37, joka
on liikuteltavissa nuolen 38 suunnassa moottorin/vaihdelaa-
tikon 39 avulla. Lastausyksikdén kummallakin puolella on kak-
si kdantodvartta 30, 32, ja kumpikin kddntdbvarsi on kulmavi-
pumuodossa, joka on kdadntyvasti asennettu vastaavaan tuki-
pisteeseen 40, 42 tukirungossa 29. Kulmavivun 30 vaakasuora
vipuvarsi on kddntyvdsti asennettu vastaavaan sivupaneeliin
34, ja pystysuorien vipujen yldpddt on yhdistetty valikappa-
leella 43. Kun kuljettimeen 37 asetetaan paino, kotelomainen

kokooja 33 pyrkii liikkumaan alaspdin kdantdévarsien 30, 32
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44, Talld jdrjestelylld saadaan aikaan kokoojaan painoilmai-

sin ja kokoojasta tulee painoherkka.

Tukirunko 29 kannattaa myds siirrintd yksittdisten laatikoi-
den vetdmiseksi ulos kehikosta 18 siipikarjalla lastaamista
varten ja laatikkojen tydntdmiseksi takaisin moduuliin.
Siirrintd ei ole esitetty kuviossa 4, mutta se esitetadn
kaaviomaisesti kohdassa 45 kuvioissa 5-15. Siirrin 45 on
liikuteltavissa vaakasuoraan kannatinrungossa 29 tdysin si-
sdanvedetyn aseman (kuviot 7, 8 ja 9) ja taysin ojennetun
aseman (kuvio 6) valilla. Siirrinta 45 kayttdd kuviossa 4
kohdassa 46 esitetty moottori/vaihteisto. Siirtimessd 45 on
koukku 47 (tai koukkuja), joka on suunnattu kehikon puolel-
le, ja joka on kytkettdvissa yksittdiseen laatikkoon 19 si-
ten, ettd siirtimen 45 paluuliike vetdd laatikon 19 moduu-
lista 18 lastausasemaan, jossa laatikko 19 sijaitsee kuljet-
timen 37 alapuolella, valmiina taytettdvdksi kuljettimella
37 olevalla siipikarjaerdllad. Vetolaatikoiden 19 liukuvan
liikkumisen helpottamiseksi kannatinrungon 29 yldpinta kan-

nattaa ohjauskiskoja 48 (kuvio 4).

Kokooja 33 on kdytdnndssd varustettu kannella, joka estdd

siipikarjan karkaamisen, mutta joka on jatetty pois piirrok-
sigsta selvyyden vuoksi. Kansi on asennettu siten, ettd sii-
pikarjan on mahdollista siirtyd kokoojaan 33 kuljettimen 12

padsta 16.

Tarkasteltaessa laitetta kuviossa 3 esitetyssd asemassa,
oletetaan, ettd kuljetin 12 on toimittamassa siipikarjaa va-
semmanpuoleiseen yksikkddn 28 kuviossa 3, so. ylempadn yk-
sikkdén 28 katsottuna kuvion 1 tasosta. Kuviot 5-15 ovat
kaaviokuvia laitteistosta 17 katsottuna kuvion 2 mukaisessa
suunnassa. Viitaten kuvioon 5, yksikkd 28 on alussa tyhja
siipikarjasta, siirrin 45 on lepoasemassa ja moduuli 18 si-
saltad kaksitoista tyhjdd laatikkoa 19. Kuljettimen 12 pdadty
16 on sijoittunut pddtypaneelin 35 yldpuolelle niin, ettd
kanat 50 kulkeutuvat kuljettimelle 37. Tatd ajetaan asteit-
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tain lisdten nopeutta niin, ettd kanat siirtyvit kuljettimen
37 sisddntulopddstd sen ulosmenopddhdn, jossa ldappa 36 on
suljetussa asemassa. Kuvioissa 5-15 ldppd 36 esitetddn kah-
tena kdantyvadnd ldppdnd, joista toinen sulkee kokoojan ulos-
menopddn ja toinen sulkee laatikon pddllad olevan aukon. Ky-
seiset kaksi lappdd voivat olla erillisid mutta liitoksissa
toisiinsa tai ne voidaan toimittaa yhtend sopivan muotoisena

komponenttina.

Siirrintd 45 liikutetaan sitten kohti moduulia 18 koukun 47
kytkeytyessd laatikkopinon ylimmdn laatikon 19 paahan, jonka
suuntaisesti yksikkd on kohdistettu (kuvio 6). Siirtimen 45
sisddnveto aikaansaa laatikon 19 tyd6ntymisen laitteeseen
(kuvio 7). Laatikko 19 vedetddn moduulista 18 riittdvdn kau-
as lastattavaksi siipikarjalla kuljettimesta 37, mutta laa-
tikkoa 19 ei vedetd kokonaan moduulista 18 valttden siten
laatikon ja moduuliosan uudelleenkohdistuksen tarve, kun

lastattu laatikko tydnnetddn takaisin moduuliin.

Jakson tdssd kohdassa (kuvio 8) kuljetin 37 jatkaa asteit-
taista liikkumista ja lastaa sen vuoksi siipikarjaa kuljet-
timesta 12, ldpan 36 ollessa suljettu ja estdessd siipikar-
jaa karkaamasta kuljettimen 37 ulosmenopddstd. Kun ennalta
madrdtty siipikarjapaino on lastattu kuljettimelle 37, ko-
koojaan 33 liitetty painoanturi laukeaa. Tamd aiheuttaa kul-
jettimen 12 pysdhtymisen, lapdn 36 aukeamisen ja kuljettimen
37 kdynnin jatkuvatoimisena siipikarjaerdn poistamiseksi
avoimeen alapuolella olevaan laatikkoon 19 (kuvio 9). Kun
laatikon lastaus etenee, siirrin 45 tydntdad laatikon 19 mo-
duulia 18 kohti (kuvio 10). Laatikon 19 liikuttelunopeus
vastaa edullisesti kuljettimen 37 liikenopeutta mutta namd

nopeudet voisivat olla erilaiset.

Laatikko 19 pysdhtyy hetkellisesti sen jattdpddn ollessa
kuljettimen 37 poistopddn alapuolella, jonka kdynti jatkuu
jokaisen kuljettimelle 37 jddneen linnun siirtdmiseksi laa-
tikkoon 19 (kuvio 11). Lappa 36 sulkeutuu peittden laatikon
pddn ja sulkien myds kuljettimen 37 poistopddn (kuvio 12).
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gsa 33, ja jolla on ennalta mddratty paino, joka vastaa laa-
tikon vetoisuutta, on nyt siirretty laatikkoon 19. Siirtimen
jatkettu liike tyd6ntdd laatikon 19 takaisin osastoonsa kehi-
kossa 18. Koukku 47 nostetaan (kuvio 13) siirtimen ja laati-
kon 45 irtikytkemiseksi, ja kuljetin 37, yhdessd painoantu-
rinsa kanssa, palautetaan alkutilaan. Kuljetin 12 kdynniste-
tddn uudestaan, kuljetin 37 alkaa uudelleen liikkua asteit-
tain ja siirrin palaa alkulepoasentoonsa koukku nostettuna.
Tultaessa alkulepoasemaan koukku 47 lasketaan alas (kuvio
14) . Lastausyksikkdad 28 siirretddn nyt pystysuoraan alaspdain
viistonostimen 27 avulla niin, ettd siirrin 45 on sopivassa
asemassa vetdmddn laatikon seuraavaksi alemmalla tasolla.
Tama laatikko 19 tdytetddn sen jdlkeen siipikarjalla edelld
kuvaillun jarjestyksen toisinnolla. Kahden alemman kerroksen
laatikot 19 taytetddn perdttdisesti vastaavalla tavalla,
minkd jdlkeen viistonostin nostaa yksikdén yldlaatikon tasol-
le valmiiksi prosessin toistamista varten seuraavassa moduu-

lissa.

Kuviossa 4 esitetty lastausyksikkd 28 on kolmenkertaisena
kuviossa 3 esitetyssa laitteistossa kokonaisen laitteiston
toimittamiseksi, jossa on riittdvad siipikarjankdsittelyka-
pasiteetti. Kaytdn aikana kuljetin 12 liikkuu asteittain ja
vaakasuoraan kolmen lastausyksikdén 28 yldpuolella niin, ettd
yksikdt tadyttyvat perdttdisesti. Kun kaikki kehikon 18 laa-
tikot 19 on tdytetty siipikarjalla, moduuli siirretdédn ase-
maan 24 valmiiksi siijirrettavdksi haarukkatrukilla, kuten

edelld on kuvailtu.

Laitteistolla suoritettava toimintajarjestys on sdddelty oh-
jelmiston avulla. Laitteiston kapasiteetti laatikoiden td&yt-
tamiseksi sopii yhteen siipikarjan odotetun tdyttdnopeuden
kanssa, jotta saadaan aikaan tehokas automaattinen lastaus-
prosessi, johon ei liity tydvoimaa vaativaa kdsittelyd ja

joka aiheuttaa siipikarjalle minimaalista stressid.
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Kuvailtua laitteistoa ja menetelmdd voidaan modifiocida

usealla tavalla, mukaan lukien:

(1) Kuljettimen 37 liikkumisnopeus voidaan madratd joko:

(a) kuljettimen 12 suoran nopeussuhdesaaddn avulla,

(b) kuljettimella 12 olevien lintujen tunnustelulla ja kayt-
tamdlld painokuljettimen hihnakdyttdd vain, kun lintuja on
ldsna,

(c) (a):n ja (b):n yhdistelmdn avulla tai

(d) tunnustelemalla kuljettimella 37 olevien lintujen tila-

vuus ja/tai paino.

(2) Kuljetin 37 voidaan suunnitella kdyttdmddn joko kuollut-
painon vastapainomekanismia vaihtelevilla taarapainoilla tai
vaihtoehtoisesti se voi olla kuormakennolle (vaa’alle) asen-

nettu.

(3) Jos linnut lasketaan, kuljetinta 37 kdytetddn puhtaasti
siirtdmiseen laatikkoon.

(4) Linnut voitaisiin laskea joko kuljettimella 12 tai kul-
jettimella 37.

(5) Porttildppd 36 voi olla joko:

(a) vapaasti kdantyva,

(b) ulkoisesti kaytettava tai

(c) laatikkoldpan yhteydessd toimiva.

(6) Laatikkoldppda voi olla itsendisesti ulkopuolelta kaytet-

tdavd tai vaihtoehtoisesti sitd voidaan kdyttdd yhdessd meka-
nismin toisen osan kanssa.
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(7) Laatikon vetosiirrin 45 sisdltdd kiinnitysvdlineen, joka
sieppaa laatikon. Tdssd esimerkissd on kdytetty koukkua 47

mutta muut menetelmdt ovat mahdollisia.

(8) On mahdollista lastata linnut laatikkoon, kun sitd 1ii-
kutellaan jompaankumpaan suuntaan, sen vuoksi esimerkiksi,
on mahdollista kuvioiden 10 ja 11 mukaisten vaiheiden aikana
tyontdd tai vetdd laatikkoa lastauksen aikana edellyttden,
ettd laatikko pysyy aina laatikkoldpdn aukon alla. Vastaa-
valla tavalla, laatikon ulosveto voitaisiin pysdyttdd kuvion
7 mukaisen vaiheen aikana niin, ettd laatikko pysahtyy kul-
jettimen 37 pdddyn alla (sama asema kuin kuviossa 11) ja
odottaa kuljettimen 37 laukaisua. Laukaisun yhteydessd laa-
tikko voisi sitten tulla vedetyksi takaisin takimmaiseen
asemaan, kun lintujen siirto alkaisi (kuvio 9), ja tulla
sitten tydnnetyksi eteenpdin samalla kun siirto jatkuisi
(kuvio 10). Toiminta kuviosta 11 eteenpdin pysyy sen jdlkeen

Samana.

Kuvioissa 1 ja 2 esitetty taydellinen kokoonpano kasittaa
gsiipikarjan liikkuvan pakkauskoneen, joka kdsittdd lisdksi
siipikarjan kiinniottoyksikdn 7. Liikkuva pakkauskone ja
kiinniottoyksikkd 7 toimivat tyydyttdvasti, kun siepattavat
kanat on sijoitettu suureen esteettdmddn tilaan, joka mah-
dollistaa kiinniottoyksikdn 7 pyyhkdisevan liikkeen. Monissa
kanaloissa on kuitenkin sisdpuolisia pylvaikkdja tai pylvai-
td, jotka vaikeuttavat kuvioiden 1 ja 2 mukaisen suuren
laitteen perillepdasyd. Kanaloissa on sitdpaitsi tavallises-
ti katot matalalla, mikd antaa riittamdttoman sisdkorkeuden
kuvioiden 1 ja 2 mukaiselle laitteelle paastd perille ja
toimia pakkaajana. Kuvioiden 16-24 mukaisten jarjestelyiden

tarkoitus on voittaa namd mahdolliset ongelmat.

Viitaten kuvioihin 16-19, niissa kuvattu liikkuva pakkausko-
ne 52 on sama kuin kuvioissa 1 ja 2, paitsi ettd etupuolella
pakkauskoneessa 52 on vastaanottosuppilo 53, johon siipikar-
jaa sydttdd erillinen kiinniottoajoneuvo 54 (kuviot 19-22).
Suppilo 53 on asennettu traktorin 1 eteen ja se kdsittdd
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siipikarjan toimittamiseksi kuljettimeen 10 ja sieltd vaa-
kasuoraan ja pystysuoraan kddntyvan kuljettimen 12 kautta

panostuslaitteeseen 17.

Siirtokuljettimen 55 kummallakin puolella sydttdsuppilossa
on kaksi paneelia 56, jotka ovat kddnnettdvissd olennaisilta
osiltaan vaakasuoran akselin 57 ympdari (kuvio 18) sisdreu-
noistaan niin, ettd ne ovat liikuteltavissa ala-asentojen
(kokoviivat kuviossa 18) ja yldasentojen (katkoviivat ku-
viossa 18) valilla. Y10s nostetussa asennossaan paneelit 56
ldhenevdt toisiaan alaspdin kohti kuljetinta 55. Siitd joh-
tuen, paneelien 56 progressiivinen liikkuminen ala-asennois-
taan yldasentoihin toimittaa siipikarjaa progressiivisesti,
lievdn ja progressiivisen kippauksen avulla sydttdsuppilosta

kuljettimeen 55.

Tamidn jdlkeen viitataan kuvioihin 20, 21 ja 22, joissa esi-
tetddn kiinniottoajoneuvo 54. Tdmd on erillinen liikkuva
voimalaite, perustuen esimerkiksi pieneen nelipydraiseen
dieselkdyttdiseen maatalous- tai puutarhatraktoriin 58, jota
on modifioitu kuvailtavalla tavalla, mikd tekee siitd sopi-
van siipikarjan kiinniottoon, pitdmiseen ja siirtdmiseen

sydttdsuppiloon 53.

Traktorin kummallekin puolelle on asennettu kuljetinkokoon-
panot 59. Nadmd ovat identtiset ja kukin on liikuteltavissa
yldésnostetun kuljetusasennon (kuljettamista varten lastaus-
suppiloon ja purkamiseksi lastaussuppiloon 53) ja ala-asen-
non valilld (lintujen sieppaamiseksi kanalan lattialta).
Kukin kokoonpano 59 kasittdd lahtien sen etuosasta ja siir-
tyen taaksepdin: siipikarjan sieppauspddan 60, joka toimii
kerdten siipikarjan ja vetden linnut kuljetinkokoonpanon 59
etuosaan, (nuolet 62); nostokuljettimen 64, johon siipikarja
toimitetaan sieppauspdan 60 avulla; kokoavan kuljettimen 64,
johon siipikarja toimitetaan nostokuljettimen 63 avulla ja
ldpdn 61, joka on kddnnettdvissa olennaisilta osiltaan vaa-

kasuoran akselin 65 ympari (kuvio 22) yldreunaa pitkin kiin-
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kddnnettynd kiinni-asemasta noin 90°, kuten nuolella 66 ku-

viossa 22 on esitetty.

Kuvio 19 esittdd siipikarjan pakkauskonetta 52 (lastaussup-
pilon 53 kanssa), sijoitettuna kanalan 67 keskivalikkddn.
Kiinniottoyksikkd 54 etenee kanalaumaan 68, joka on kanalan
67 sisdpuolella. Kiinniottoajoneuvo on riittdvan tehokas ti-
lankdyt6ltddn ja helposti ohjattava siirtymddn kanalan 67
pystysuorien pylvaiden vilissa ja etenemddn kanalan sivuva-
likkdéihin, siipikarjan pakkauskoneen 52 pysyessa kuvatussa
asemassaan keskivdlikdssd. Kun kiinniottoajoneuvo 54 liikkuu
eteenpdin kanalauman sekaan, linnut kerdtddn helldvaroen ja
gsiirretddn kanalan lattialta kumpaankin nostokuljettimeen
63, joita ajetaan riittdvalla nopeudella sieppauspdiden 60
pitdmiseksi avoimina. Linnut kuljetetaan nostokuljettimilla
63 ja toimitetaan vastaaviin kokoojakuljettimiin 64. Lapat
61 pidetddn kiinni-asennoissa, jotta linnut saadaan kerdadn-

tymddn vastaaviin kokoojakuljettimiin 64.

Kun oikea lintumddrd on nostettu kokoojakuljettimille 64,
mddritettynd joko kiinniottoajoneuvoa ajavan henkildn avulla
tai automaattisen, painon tai mddrdn ilmaisevan laitteen
avulla, nostokuljettimet 63 ja kokoojakuljettimet 64 pysay-
tetddn ja nostetaan kuljetusasentoihin kokoojakuljettimet 64
vaakasuorassa. Kiinniottoajoneuvo ajetaan sen jalkeen takai-
sin lastaussuppiloon 53. Lastaussuppilon 53 luona kiinniot-
toajoneuvo kadnnetddn ylds suppiloon kokoojakuljettimien ta-
kaosien riiputtamiseksi yli suppilon. Ldpdt 61 kddnnetdan
sitten auki-asentoihin ja kuljettimia 63 ja 64 ajetaan, jot-
ta kokoojakuljettimilla 64 olevat linnut siirtyisivat suppi-
loon 63, jonka kuljetin kay tdssd vaiheessa, ja jonka panee-
lit 56 ovat ala-asemissa. Lastaussuppilon 53 tuntoanturi ha-
vaitsee kiinniottoajoneuvon 54 ldsndolon ja toimii niin,
ettd kuljettimen 55 kaynti varmistuu ja ettd paneelit 56 py-
syvat ala-asennoissa kiinniottoajoneuvon 54 loppuldhestymi-
sen, purkaamisen ja poistumisen aikana. Lintujen purkamisen

aikana lastaussuppiloon 53, kiinniottoajoneuvoa 54 voidaan
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kddntdd hitaalla liikkeelld lintujen tasaisen jakelun edis-

tdmiseksi lastaussuppilon 53 alueelle.

Lintujen siirtamisen lopussa kahdesta kokoojakuljettimesta
64 lastaussuppiloon 53 ldpdt 61 palautetaan kiinni-asentoi-
hin ja kiinniottoajoneuvo siirtyy pois lastaussuppilosta ka-
nalaumaa kohti, joka on jdljelld kanalan 67 lattialla. Lau-
man luona kiinniottoajoneuvon kdyttdjd laskee nosto- ja ko-
koojakuljettimet 63, 64 ja sieppauspddt 60 kdyttdasemiin
(kuvio 22), kdynnistdd sieppauspadt 60 ja kuljettimet 63, 64
ja toistaa keruu-, kokoamis- ja jakelujaksot.

Sen jdlkeen kun kiinniottoajoneuvo 54 ldhtee lastaussuppi-
losta 53, suppilon paneelit 56 kaannetddn yldasentoihin,
joko yhtendisend liikkeend tai osoitusliikesarjana hydrau-
listen sylintereiden avulla. Paneelien 56 nosto saa linnut
liukumaan alas siirtokuljettimelle 55. Ennalta mddrdtyn ajan
kuluttua paneelit 56 palautetaan ala-asentoihinsa valmiiksi

kiinniottoajoneuvon 54 seuraavaa aloitusta varten.

Kuvio 19 kuvaa sitd, kuinka haarukkatrukki 70 siirtdd tdyte-
tyt moduulit (asemasta 24 peravaunussa 3) kuorma-autoon 72,
joka on vedetty kanalan 67 ulko-oven ulkopuolelle. Haaruk-
katrukin 70 paluumatkalla tyhjat moduulit siirretddn kuorma-
autosta pakkauskoneeseen 52. Voi esiintya tilanteita, joissa
on sopivampaa, ettd pakkauskone 52 ei kokonaan etene kana-
laan 67. Pakkauskone 52 voi esimerkiksi sijaita niin, ettd
se on osittain kanalan sisdpuolella ja osittain ulkopuolella
sen ollessa ymmidrrettdvdd, ettd pakkauskoneen 52 lastaussup-
pilopdd on kerdttdvadan siipikarjaan pdin niin, ettd kiinni-
ottoajoneuvo 54 voi saavuttaa lastaussuppilon 53.

Kuvio 23 kuvaa mahdollista sijoitusta, jossa lastaussuppilo
53 on sijoitettu kanalan 67 ulko-ovelle, ja kuvio 24 esittda
mahdollisuutta, jossa siipikarjan pakkauskone 52 on raken-
nettu kuorma-auton pddlle, joka on sijoitettu kokonaan kana-
lan ulkopuolelle, kiinniottoyksikdn 54 siirtdessd siipikar-

jan kanalasta kanalan ulkopuolelle lastaussuppiloon 53. Téas-
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sd tapauksessa kehikot lastataan ja puretaan perdvaunusta 3

givusta kdsin.

Kussakin edelld kuvaillussa jarjestelyssd, joissa kdytetddn
kiinniottoajoneuvoa, tarvitaan vain kaksi kayttdhenkilda,
toinen ajamaan kiinniottoajoneuvoa 54 ja toinen ajamaan haa-
rukkatrukkia 70.

Useampi kuin yksi kiinniottoajoneuvo voi sydttdd pakkausko-
netta 52. Linnut voidaan lastata lastaussuppiloon 53 muilla
védlineilld, esim. manuaalisesti tai kuljettimen avulla.

Kussakin edelld kuvaillussa lastausyksikdssd 28 kokoojassa
33 on painoanturi, joka tarkoittaa sitd, ettd jokainen laa-
tikkoon 19 siirretty siipikarjaerd vastaa ennalta mdardttya
minimipainoa tai asettuu hyvdksyttdvdlle painoalueelle. Sii-
pikarjan panostus voidaan vaihtoehtoisesti suorittaa laske-
malla kanat punnitsemisen sijaan ja tdtd mahdollisuutta ku-

vataan kuvioissa 25 ja 26.

Yksi kanoja laitteeseen 17 kuljettavista kuljettimista on
varustettu laskurilla. Kuvioiden 25 ja 26 mukaisessa esimer-
kissd kuljetin 12 on esitetty asnnettuna laskurin 74 kanssa
valosahkOisen laitteen muodossa, joka skannaa (selaa) kulje-
tinta 12 sen myo6tdvirtapddssd, skannin ollessa kaaviomaises-
ti esitetty katkoviivoin 75. Vaihtoehtoisesti voidaan kayt-
tdd ultraddniantureita. Kuljettimen 12 leveys on jaettu kah-
deksi kanavaksi 76 jakotelan 77 avulla, jota seuraa pysty-
suora vdliseind 78. Tela 77 on kiinted (tai vaihtoehtoisesti
pydritettdvad pystysuoran akselin ympdri) ja vdliseind 78 on
kiinted sivuseinien 79 ja kuljettimen yldpaneelin suhteen,
jonka liikkuva nauha on esitetty kohdassa 80. Tela 77 ja va-
liseind 78 saa ldhestyvdt kanat jakautumaan kahdeksi virrak-
si (vastaavissa kanavissa 76), kuten nuolilla esitetty ku-
viossa 26. Kussakin kanavassa 76 kanat ovat yhdessd riviss3,
jotta tarkka laskenta laskurilla 74 on mahdollista. Kuljet-
timen 12 leveys voidaan jakaa useampaan kuin kahteen kana-

vaan kdyttden lisavdliseinia.
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Laskurin 74 valosdhkdiset laitteet on kytketty mikroproses-
soriin, joka sisaltdd vdlineen laskurin ohittavien kanojen
laskemiseksi. Mikroprosessoriin voidaan sydttdd ennalta mia-
ratty madrd niin, ettd kun tdmd mddrd on saavutettu, kulje-
tinnauha 80 pysdhtyy ja kokoojassa oleva laskettu kanaerd
tyhjennetddn vastaavaan laatikkoon. Tulisi ymmdrtdd, ettd
jos laite sisdltdd laskurin, kokoojaan ei tarvitse asentaa
painoanturia, vaikka molempia voidaan k&yttdd yhdessd, esim.
silloin kun erilld on mddrd olla middrdtyt painot ja mddrityt

kanamadrat.

Kuviot 27 ja 28 kuvaavat liikkuvaa pakkauskonetta matalala-
vaisen kuorma-auton muodossa, jonka lastausalue kantaa kek-
sinndén mukaisen panostuslaitteen 17. Tdmd panostuslaite vas-
taa edelld kuvailtua panostuslaitetta, paitsi ettd kuvioissa
27 ja 28 lastausyksikot eivdt nosta pystysuoraan. Kuljetti-
men 12 ei sen vuoksi tarvitse mahduttaa lastausyksikdiden 28
pystysuoraa liikettd vaan kuljettimen mydtdvirtapdd heiluu
pystysuoran akselin ympdri siipikarjan toimittamiseksi las-
tausyksikkdihin 28 vuorostaan, kuten edelld on kuvailtu.
Kuorma-auto voi sisdltdd myds lastaussuppilon 53 siipikarjan
vastaanottamiseksi kiinniottoajoneuvosta 54 ja kuljettimen
12, mukaan lukien laskuri, jota kuvailtiin viitaten kuvioi-
hin 25 ja 26. Kuvioissa 27 ja 28 kolme lastausyksikkda 28
eivat siirry pystysuoraan; sen sijaan kuorma-auto kannattaa
viistonostinta, joka nostaa progressiivisesti kunkin moduu-
lin 18, jotta moduulissa olevien laatikoiden 19 tayttd sii-
pikarjalla olisi mahdollista (vetdmdlld kukin tyhjad laatikko
kehikosta ja tydntamdlld jokainen lastattu laatikko moduu-
liin, kuten edelld on kuvailtu), aloittamalla moduulin yla-
tason laatikoista ja lopettamalla moduulin alimpien tasojen
laatikoihin.

Tyhjid laatikoita sisdltdvd moduuli toimitetaan (nuolet 82)
sisddnsydttbasemaan kuorma-auton viereen. Kuljetinketju 83
liikuttaa moduulia taaksepdin (nuoli 81) viistonostimen yl&-
puocliseen asemaan, alussa, kolme lastausyksikkdd ovat vaaka-

suorassa rivissd ylimmdn laatikkotason 19 ollessa moduulis-
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sa. Tamdn ylimmdn tason laatikot lastataan siipikarjaerilld
kuten edelld on kuvailtu. Tdmdn jdlkeen moduulia siirretddn
yldéspdin (nuoli 85), jotta olisi mahdollista tdyttdd siipi-
karjalla perdttdisissd kehikoissa olevat laatikot. Kun kaik-
ki rivit tai tasot moduulissa on lastattu siipikarjalla, mo-
duulia nostetaan vield viistonostimen avulla irrotusasemaan
86 antamalla viistonostimen laskeutua ala-asentoonsa val-
miiksi vastaanottamaan seuraava tyhjid laatikoita 19 sisdl-
tava moduuli. Lastattu moduuli siirretd&n (nuolet 87) irti-

ottoasemasta, esim. haarukkatrukin avulla.
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Patenttivaatimukset

1. Laitteisto siipikarjan lastaamiseksi kontteihin (19),
joka laitteisto kdsittdd erdkokoojan (33) kontin kapasiteet-
tiin suhteutetun siipikarjaerdn vastaanottamiseksi, jossa
erdkokoojassa on sisddntulo siipikarjan vastaanottamiseksi ja
ulosmeno siipikarjan poistamiseksi, ja jota voidaan kdyttda
siirtdmddn siipikarja sisddntulosta ulosmenoon, tunnettu
siirtolaitteista (45, 47), joiden avulla

a) useamman tallaisen kontin k&sittdvastd moduulista (18)
voidaan poistaa jokin kontti ja siirtdd konttia (19) lait-
teistoon kontin lastaamiseksi siipikarjaerdlld erdkokoojasta
(33) ja

b) lastattu kontti (19) poistetaan laitteistosta ja palau-
tetaan moduuliin (18), jolloin siipikarjaerd vastaa kontin

(19) kapasiteettia.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laitteisto, tunnettu sii-
td, ettd siihen kuuluu yhdistelmdnd ylhddltd avoimia kontteja
(19).

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen laitteisto, tunnettu sii-
ta, ettd erakokoojan (33) pohjaocsa kasittdd kuljettimen (37),
joka siirtdd siipikarjan sisddntulopddstd sen ulosmenopadhdn,
jossa ulosmenopadassd on liikuteltava ovi tail ldppa (36), oven
tai ladpdn (36) ollessa liikuteltavissa suljetun asennon, jos-
sa se sulkee ulosmenopddn ja estdad siipikarjaa poistumasta
erdkokoojasta (33), ja avoimen asennon valilld, jossa erdko-
koojassa olevan siipikarjan annetaan siirtyd ylhddltd avoi-
meen konttiin (19), joka on siirretty laitteistoon lastausta

varten.

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen laitteisto, tunnettu sii-
td, ettd erdkokoojassa (33) on tunnustelulaite, joka tuntee

siipikarjan painon erdkokoojassa ja joka silloin, kun ennalta
madrdtty siipikarjapaino erdkokoojassa on saavutettu, saa ai-

kaan siipikarjan jakelun pysdhtymisen erdkokoojaan ja oven
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tai lapdn (36) siirtymisen auki-asentoon mahdollistaen siipi-

karjaerdn poistamisen erdkokoojasta (33) oikeaan konttiin.

5. Patenttivaatimuksen 3 mukainen laitteisto, tunnettu sii-
td, ettd siihen kuuluu yhdistelmdnd laskuri (74), joka laskee
erdkokoojaan (33) toimitetun lintumddrdn ja saa aikaan siipi-
karjan jakelun pysdhtymisen erdkokoojaan ja oven tai lapan

(36) siirtymisen auki-asentoonsa, kun ennalta madratty lintu-

mddrd on sydtetty erdkokoojaan.

6. Jonkin edelld olevista patenttivaatimuksista mukainen
laitteisto, tunnettu siitd, ettda erdakokooja (33) on pysty-
suoraan liikuteltavissa, niin ettd se voidaan saattaa samalle
tasolle valitun kontin suhteen, joka kontti on moduuliin (18)
sovitetussa konttipystyrivissd, ja ettd lastauskuljetin (12),
joka toimittaa siipikarjaa erdkokoojaan (33), on liikutelta-
vissa pystysuorassa tasossa niin, ettd se mukautuu erdkokoo-

jan (33) pystysuoraan liikkeeseen.

7. Jonkin patenttivaatimuksista 1-5 mukainen laitteisto,
tunnettu siitd, ettd siihen kuuluu yhdistelmdnd laite kontti-
pinon sisdltavan moduulin siirtdmiseksi pystysuoraan erdko-

koojaan (33) ndhden.

8. Patenttivaatimuksen 6 tai 7 mukainen laitteisto, tun-
nettu siitd, ettd siipikarjan kdsittelykapasiteetin lisddmi-
seksi ja laitteiston saattamiseksi toimimaan useampana pinona
esiintyvdn konttiryhmdn sisdltavdn vakiomoduulin kanssa era-
kokooja (33) ja siirtolaitteet (45, 47) muodostavat yhden
lastausyksikdén (28), jollaisia yksikkdjd on useita jarjestet-
tynd rinnakkain ja moduulin (18) konttipystyriveihin mukau-
tettuina, jolloin laitteiston toiminta on synkronoitu niin,
ettd lastauskuljetin (12) on vaakasuunnassa liikuteltavissa
erdkokoojien (33) lastaamiseksi vuorollaan, kukin erdkokooja
(33) ja siihen liittyvat siirtolaitteet (45, 47) lastaavat
sopivan konttipystyrivin peradattdisilla tasoilla olevia kont-
teja (19) vuorollaan niin, ettd laitteiston kapasiteetti sii-

pikarjan kerddmiseksi sopii yhteen lastauskuljettimen (12)
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laitteistoon tapahtuvan siipikarjatoimituksen nopeuden kans-

sa.

9. Jonkin edellisistd patenttivaatimuksista mukainen lait-
teisto, tunnettu siitd, ettd siirtolaitteet (45, 47) sisdlta-
vat koukun (47), joka on vaakasuorassa liikuteltavissa tyhjan
kontin (19) vetdmiseksi laitteeseen lastaamista varten ja

lastatun kontin (19) tydntdmiseksi laitteesta.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen laitteisto, tunnettu sii-
td, ettd koukku (47) on muotoiltu niin, ettd se automaatti-
sesti kohtaa kontin, kun koukkua (47) viedadn kohti tyhjaa
konttia (19), ja ettd se on nostettavissa niin, ettd se ir-
toaa lastatusta kontista (19).

11. Jonkin edellisistd patenttivaatimuksista mukainen lait-
teisto, tunnettu siitd, ettd laitteisto on liikuteltavissa,
koska siind on pyd6rat (4) ja koska se on yhdistetty vetova-
lineeseen (1), yhdistelmdn muodostaessa liikkuvan siipikar-

janpakkauskoneen.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen liikkuva siipikarjanpak-
kauskone, tunnettu siitd, ettd koneessa on vastaanottopiste
siipikarjan vastaanottamiseksi ja kuljettimet siipikarjan
kuljettamiseksi vastaanottopisteestd erdkokoojaan tai erdko-

koojiin.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen liikkuva siipikarjanpak-
kauskone, tunnettu siitd, ettd vastaanottopiste kasittaa
kiinniottoyksikdén (7), joka on sovitettu nostosiirtoelimen
(6) etupddhan, joka elin kddntyy sivulta toiselle kerdten

siipikarjaa kanalasta.

14. Patenttivaatimuksen 12 mukainen liikkuva siipikarjanpak-
kauskone, tunnettu siitd, ettd se siihen kuuluu yhdistelmdnd
erillinen kiinniottoajoneuvo (54), joka liikkuu laitteistosta
riippumatta ja joka sieppaa eldvad siipikarjaa ja tuo siipi-

karjan vastaanottopisteeseen.
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15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen liikkuva siipikarjanpak-

kauskone,

tunnettu siitda,

ettd kiinniottoajoneuvo (54) on

riittdvdn pienikokoinen ja helposti ohjattava niin, ettd sil-

13 ulotutaan tyypillisen kanalan kdytannbllisesti katsoen

kaikkiin lattiapinta-alan osiin, pylvdiden rajoittamiin va-

1likk6ihin ja/tai pylvaiden valista.

16. Patenttivaatimuksen 15 mukainen liikkuva siipikarjanpak-

kauskone,

tunnettu siitd,

ettd kiinniottoajoneuvo (54) kdsit-

tdd kuljetinkokoonpanoparin (59) kiinniottoajoneuvon (54)

kummallakin puolella kunkin kuljetinkokoonpanon etupdan ol-

lessa varustettu siipikarjan sieppauspadlld (60) ja takapaan

ollessa varustettu 1ldpalla (61), joka on sdddettdvasti liiku-

teltavissa kuljetinkokoonpanon takapddn sulkevan kiinni-asen-

non ja auki-asennon valilld, jossa aukiasennossa siipikarjaa

voidaan kuljettaa kuljetinkokoonpanon (59) takapdasta pak-

kauskoneen vastaanottopisteeseen.

17. Patenttivaatimuksen 16 mukainen liikkuva siipikarjanpak-

kauskone,

tunnettu siita,

ettd kukin kuljetinkokoonpano (59)

on itsessddn nostettavissa alemman siipikarjankeruuaseman ja

ylemmdn siipikarjanpoistoaseman valilla, kunkin kuljetinko-

koonpanon

(59) sisdltdessd etumaisen nostokuljettimen (63),

joka ulottuu yldspdin ja taaksepdin kokoavaa kuljetinta (64)

kohden, jonka kuljettimen takana sijaitsee sdddettdvasti 1ii-

kuteltava

ldppa (61).

18. Patenttivaatimusten 12-17 mukainen liikkuva siipikarjan-

pakkauskone,

tunnettu siitd, ettd kone kdsittdd vastaanotta-

van lastaussuppilon (53) pakkauskoneen vastaanottopisteessd,

gsiirtokuljettimen (55)

siipikarjan kuljettamiseksi sydttdsup-

pilosta (53) poispdin ja lastausvalineen siipikarjan lastaa-

miseksi jatkuvasti sydttdsuppiloon ja siirtokuljettimeen (55)

niin, ettd muodostuu olennaisesti tasainen siipikarjan etene-

misnopeus syottdsuppilosta.

19. Patenttivaatimuksen 18 mukainen liikkuva siipikarjanpak-

kauskone,

tunnettu siita,

ettd lastausvdline kdsittdd kaksi
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pohjapaneelia, jotka sijaitsevat siirtokuljettimen (55) kum-
mallakin puolella ja jotka ovat kaantyvid olennaisesti vaaka-
suorien akselien ympdri pystyasentoon, jossa kukin pohjapa-
neeli on alaspdin vino siirtokuljettimeen (55) pdin niin, et-
tda kahden pohjapaneelin (56) kddntdliike niiden ala-asennosta
aiheuttaa siipikarjan sydttdnopeuden lisddmisen sydttdsuppi-

lossa (53) ja siirtokuljettimelle (55).

20. Menetelmd siipikarjan lastaamiseksi kontteihin (19), jo-
ka menetelmd kasittdd siipikarjan sydttamisen erdkokoojaan
(33), kunnes kokooja sisdltdd siipikarjamddrdn, joka vastaa
kontin (19) kapasiteettia, jolloin sydttd kokoojaan keskey-
tetddn ja kokoojaan syobtetty siipikarjaerd toimitetaan kont-
tiin, tunnettu siitd, ettd siipikarjaerd vastaa konttikapasi-
teettia ja ettd kontti (19) on kuormausasemassa kokoojan (33)
alapuolella, johon asemaan kontti on siirretty useita tdllai-
sia kontteja kasittdvastd moduulista (18), ettd kontti, joka
nyt on kuormattu siipikarjaerdlld, siirretddn laitteistosta
pois ja takaisin moduuliin (18) ja ettd moduulissa jaljelld
olevat kontit (19) kuormataan vastaavalla tavalla, kunnes
kaikki moduulin kontit on kuormattu siipikarjalla.

21. Liikkuva siipikarjan pakkauskone, joka kdasittdd pydrilld
varustetun ajoneuvon, joka kannattaa useita kontteja (19) si-
sdltdvdd moduulia (18), ja useita lastausyksikks6ijd (28), tun-
nettu siitd, ettd kukin lastausyksikkd sisdltdd erdkokoojan
(33) ja nostolaitteet (45, 47) kontin (138) poistamiseksi mo-
duulista (18) kuormausasemaan, joka on erdkokoojan (33) ala-
puolella ja jossa kontti (19) voidaan lastata siipikarjaeral-
1la, ja lastatun kontin (19) palauttamiseksi sen jalkeen mo-
duuliin (18), ja ettd pakkauskoneessa on valineitd suhteelli-
sen pystysuoran liikkeen aikaansaamiseksi moduulin (18) ja
lastausyksikkdjen (28) vdlille moduulissa eri tasoilla olevi-
en konttien (19) lastaamiseksi sekd laskentavdline (74) kun-
kin erdkokoojan (33) lastaamista varten ennalta madrdtylla
kanamddralld, joka vastaa haluttua kanamddrdd kussakin kon-
tissa (19).
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22. Patenttivaatimuksen 21 mukainen liikkuva siipikarjanpak-
kauskone, tunnettu siit&d, ettd siihen kuuluu yhdistelmana
erillinen kiinniottoajoneuvo (54) kanojen sieppaamiseksi ja
niiden toimittamiseksi liikkuvan pakkauskoneen vastaanotto-

pisteeseen.

23. Patenttivaatimuksen 22 mukainen yvhdistelmd, tunnettu
siitd, etta liikkuva pakkauskone kasittdaa kuljettimen (12),
joka toimittaa siipikarjaa vastaanottopisteesta lastausyksik-
k6ihin (28), jossa kuljettimessa (12) on mainittu laskuri

(74), joka laskee kuljettimella siirtyvan kanamaaran.

24, Patenttivaatimuksen 23 mukainen yhdistelmd, tunnettu
siitd, etta kuljetin (12) sisdltaa jakopaneelivalineen (78),
joka jakaa kuljettimen leveyden useisiin kanaviin (76), Jjoita
kutakin pitkin kanat pakotetaan siirtymdan yhtend riving,
tarkan laskennan helpottamiseksi laskurin (74) avulla.

Patentkrav

1. Anlaggning for att lasta fjaderfa i containers (19), in-
nefattande en uppsattningsmottagare (33) for att ta emot en
fjaderfauppsattning som anpassats till containerns kapacitet,
varvid uppsattningsmottagaren har en ingang for att ta emot
fjaderfa och en utgang fo6r att avlagsna fjaderfa, och som kan
anviandas for att flytta fjaderfa fran ingangen till utgéangen,
kannetecknad av flyttanordningar (45, 47) med vilka

a) en container kan avlagsnas fran en modul (18) innehal-
lande ett flertal sadana containers, och containern (19) kan
foras till anlaggningen for att lastas med en fjaderfdupp-
siattning fran uppsattningsmottagaren (33) och

b) en lastad container (19) lossas fran anlaggningen och
aterfors till modulen (18), varvid fjaderfauppsattningen mot-
svarar containerns (19) kapacitet.

2. Anlaggning enligt patentkrav 1, kannetecknad av att den
innefattar en kombination av upptill Oppna containers (19).
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3. Anliaggning enligt patentkrav 2, kannetecknad av att upp-
sattningsmottagarens (33) bottendel innefattar en transportér
(37) som flyttar fjaderfat fran ingangsanden till utgangsan-
den, diar det finns en rdrlig dorr eller lucka (36), varvid
doérren eller luckan (36) kan foras mellan ett slutet lage,
diar den sluter utgdngsdnden och hindrar fjaderfat fran att
avliagsna sig fran uppsattningmottagaren (33), och ett Oppet
lage, dar fjaderfa i uppsattningsmottagaren far passera i en
upptill 6ppen container (19), som hamtas till anldggningen

for att lastas.

4. Anlaggning enligt patentkrav 3, kannetecknad av att upp-
sattningsmottagaren (33) har detektionsorgan som detekterar
fjaderfiats vikt i uppsattningsmottagaren och som da en foérut
bestamd fjaderfavikt natts i uppsédttningsmottagaren far dis-
tributionen av fjaderfa till uppsattningsmottagaren att upp-
hdora och dorren eller luckan (36) att flyttas i Oppet lage
for att lata fjaderfauppsattningen lossas ur uppsattningsmot-

tagaren (33) in 1 den ratta containern.

5. Anliggning enligt patentkrav 3, kannetecknad av att den
innefattar en kombination av en rdknare (74) som rdknar anta-
let faglar som levererats till uppsattningsmottagaren (33),
som da ett forut bestamt antal fjaderfa matats till uppsatt-
ningsmottagaren far distributionen av fjaderfa till uppsatt-
ningsmottagaren att upphora och dérren eller luckan (36) att
flyttas i Oppet lage.

6. Anlaggning enligt nagot av foregdende patentkrav, kanne-
tecknad av att uppsattningsmottagaren (33) kan flyttas verti-
kalt sa att den kan inriktas i linje med en vald container i
en stapel av containers i en modul (18) och av att en last-
transportér (12), som distribuerar fjaderfa till uppsatt-
ningsmottagaren (33), kan flyttas i ett vertikalt plan fo6r
att anpassas till uppsattningsmottagarens (33) vertikala ro-

relse.
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7. Anliggning enligt nagot av patentkraven 1-5, kanneteck-
nad av att den innefattar en kombination av en anordning for
att flytta en modul innehallande en stapel av containers ver-
tikalt i forhallande till uppsattningsmottagaren (33).

8. Anlaggning enligt patentkrav 6 eller 7, kannetecknad av
att i syfte att oOka kapaciteten for hantering av fjaderfad och
for att fa anlaggningen att fungera med en standardmodul (18)
som rymmer en uppsattning av containers (19) i ett flertal
vertikala rader, bildar uppsattningsmottagaren (33) och
flyttorganen (45, 47) en lastenhet (28) av ett flertal dylika
enheter (28), som inrattats sida vid sida och i motsvarande
linje med de vertikala raderna av containers (19) i modulen
(18), varvid anldggningens funktion synkroniserats sa att
lasttransportdren (12) kan foras horisontalt for att lasta
uppsattningsmottagarna (33) turvis, varvid varje uppsatt-
ningsmottagare (33) och relaterade flyttorgan (45, 47) lastar
containers (19) fran efter varandra f6ljande nivaer i den
riktiga raden av container i tur, sa att anlaggningens kapa-
citet for fjaderfauppsattning motsvarar takten fo6r leverans

av fjaderfa till anldggningen med lasttransportdren (12).

9. Anlaggning enligt nagot av foregaende patentkrav, kanne-
tecknad av att flyttorganen (45, 47) innefattar en krok (47)
som ar horisontalt flyttbar for att dra en tom container (19)
in i anl&dggningen och skjuta en lastad container (19) ut ur

anldggningen.

10. Anlaggning enligt patentkrav 9, kannetecknad av att kro-
ken (47) formats sa att den automatiskt griper en container
dad kroken fors mot en tom container (19), varvid kroken kan
lyftas for att fa kroken (47) att l6sgoras fran den lastade

containern (19).

11. Anlaggning enligt nadgot av foregaende patentkrav, kénne-
tecknad av att anlaggningen gors rorlig genom att monteras pa
hjul (4) och kombineras med dragorgan (1), varvid kombinatio-

nen bildar en rorlig maskin fér packning av fjaderfa.



10

15

20

BRFL

vvvvv

nnnnn

2° 109078

12. Mobil maskin for packning av fjaderfa enligt patentkrav
11, kannetecknad av att maskinen har en mottagningspunkt for
att ta emot fjaderfa, varvid transportdrer inrdttats for att
transportera fjaderfa fré&n mottagningspunkten till en eller

flera uppsattningsmottagare.

13. Mobil maskin for packning av fjaderfa enligt patentkrav
12, kannetecknad av att mottagarpunkten bestdr av en fangst-
enhet (7), som monterats pad framdndan av en lyfttransportér
(6), som svanger fran sida till sida for att samla fjaderfa i

ett honshus.

14. Mobil maskin for packning av fjaderfa enligt patentkrav
12, kannetecknad av en kombination med ett separat fangstfor-
don (54), som formar rdras oberoende av anlaggningen for att
fanga levande fjaderfa och fora fjaderfat till mottagnings-

punkten.

15. Mobil maskin for packning av fjaderfa enligt patentkrav
14, kannetecknad av att fangstfordonet (54) &r tillrackligt
kompakt och hanterbart for att kunna nad praktiskt taget alla
delar av bottenytan 1 ett typiskt honshus, sa att det kommer
at bds som avgransas av pelare i1 huset och kan passera mellan

sadana pelare.

16. Mobil maskin for packning av fjdderfa enligt patentkrav
15, kannetecknad av att fangstfordonet (54) har ett par
transportdrhelheter (59) pad vardera sidan av fangstfordonet
(54), varvid framdnden av varje transportérenhet (59) for-
setts med ett fjaderfangsthuvud (60) och bakanden forsetts
med en lucka (61) som kan foras kontrollerat mellan ett slu-
tet lage som sluter bakre anden av motsvarande transportdr-
helhet (59) och ett Oppet ladge, ddr fjaderfa kan levereras
genom bakre anden av transportdrhelheten (59) till mottagar-

punkten i packningsmaskinen.
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17. Mobil maskin f6r packning av fjaderfsa enligt patentkrav
16, kannetecknad av att varje transportérhelhet (59) i och
for sig kan lyftas mellan ett sankt fjaderfangstlage och ett
héjt fagellossningslage, varvid varje transportérhelhet (59)
innefattar en framre lyfttransportér (63), som strdcker sig
uppat och bakat mot en samlartransportdr (64), bakom vilken
den reglerbart rérliga luckan (61) &r beldgen.

18. Mobil maskin fo6r packning av fjaderfa enligt nagot av
patentkraven 12-17, kannetecknad av att maskinen innefattar
en mottagartratt (53) pd packningsmaskinens mottagarpunkt, en
transportdér (55) for att transportera fjaderfa bort fran
tratten (53) och lastorgan for att gradvis lasta fjaderfa i
tratten pa transportdren (55), sa att en vasentligen jamn

strém av fjaderfa erhalls fran tratten (53).

19. Mobil maskin for packning av fjaderfa enligt patentkrav
18, kannetecknad av att lastorganen innefattar tvad baspaneler
belagna pad respektive sida av transportdren (55), varvid bas-
panelerna kan vandas runt vasentligen horisontala axlar i
lyftat l&age, dar varje baspanel lutar nedat mot transportdren
(55) s& att en gradvis vridroérelse av de tvad baspanelerna
(56) ur nedre lage astadkommer gradvis leverans av fjaderfa i

tratten (53) p& transportoéoren (55).

20. Forfarande fo6r att lasta fjaderfa i containers (19), in-
nefattande distribution av fjaderfa i en uppsdttningsmottaga-
re (33) tills mottagaren (33) innehdller ett antal fjaderfa
som motsvarar containerns (19) kapacitet, varvid tillférseln
till mottagaren (33) avbryts och fageluppsattningen i motta-
garen (33) levereras till en container, kannetecknat av att
fageluppsdttningen motsvarar containerns kapacitet och att
containern (19) ar i lastldge under mottagaren (33), i vilket
den flyttats fréan en modul (18) som rymmer ett flertal sadana
containers, och f6r att flytta containern, som nu lastats med
fageluppsattningen, ut ur anlaggningen och tillbaka i modulen
(18), och analogt lasta aterstaende containers (19) i modulen

tills samtliga containers i1 modulen lastats med fjaderfa.
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21. Mobil maskin for packning av fjaderfid innefattande ett
fordon pa hjul, varvid fordonet har organ fér att stdda en
modul (18) som innehdller ett flertal containers (19) och ett
flertal lastenheter (28), kannetecknad av att varje lastenhet
innefattar en uppsattningsmottagare (33) och lyftorgan (45,
47) for att avlagsna en container (19) fran modulen (18) vi-
dare i lastldge under uppsattningsmottagaren (33), och i vil-
ken containern (19 kan lastas med en uppsattning fjadderfa och
sedan atervanda en lastad container (19) till modulen (18),
och av organ f6r att astadkomma en relativ vertikal rérelse
mellan modulen (18) och lastenheterna (28) f6ér att gdra det
méjligt att containers (19) pad olika nivader i modulen lastas,
och rakneorgan (74) for att lasta varje uppsdattningsmottagare
(33) med ett forutbestamt antal hdns motsvarande det dnskade
antalet héns i varje container (19).

22. Mobil maskin for packning av fjaderfa enligt patentkrav
21, kannetecknad av att den innefattar en kombination av ett
separat fangstfordon (54) for att fanga hons och leverera dem

till en mottagarpunkt pa den rorliga packningsmaskinen.

23. Kombination enligt patentkrav 22, kannetecknad av att
den mobila packningsmaskinen har en transportér (12) som med-
verkar till leverans av fjaderfa fran mottagarpunkten till
lastenheterna (28), varvid transportdren (12) utrustats med
ndmnda rakneorgan (74), som raknar antalet hdéns som passerar

lédngs transportéren (12).

24. Kombination enligt patentkrav 23, kannetecknad av att
transportéren (12) har delande panelorgan (78), som delar
transportdrens bredd i ett flertal kanaler (76), i var och en
av vilka hdénsen tvingas passera i en enda rad f6r att under-

lédtta noggrann rdakning med rakningsorganet (74).
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