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Введение. Механизация раздачи кормов на фермах и промышлен-
ных комплексах осуществляется кормораздатчиками, отличающимися 
по принципу действия и конструкции. Кормораздающие устройства, 
конструктивно выполненные с учетом зоотехнических требований, 
должны обеспечивать равномерность и точность раздачи корма, его 
дозировку, отдельно каждому животному или группе животных, ис-
ключать загрязнение корма, расслаивание по фракциям, не допускать 
травмирования животных [1–4]. 

Несовершенство обслуживающей системы процесса раздачи кор-
мов приводит к потерям (убыткам), которые включают потери от не-
совершенства применяемой системы машин, формирования техноло-
гических линий и функционирования машин [5]. 

Основная часть. Существенным недостатком стационарных кор-
мораздатчиков является недостаточное резервирование необходимой 
безотказности оборудования. Процесс раздачи кормов по всему фрон-
ту кормления прекращается при выходе из строя любого из техниче-
ских элементов данного кормораздатчика. 

Преимуществом мобильных раздатчиков кормов машин является 
более низкая удельная стоимость этих машин в сравнении со стацио-
нарными – мобильные кормораздатчики работают более продолжи-
тельное время и могут раздавать корма в нескольких помещениях. При 
выходе из строя кормораздатчика на любой стадии работы, раздача 
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кормов увеличится только по времени и производится другими маши-
нами, участвующими в данном процессе [6].  

Раздатчики монокорма (КР-Ф-10, КТУ-10А, КРБ-4,7 и др.) предна-
значены для перевозки и раздачи на ходу в кормушки, на одну сторо-
ну, измельченных листостебельных масс или смеси их с другими сы-
пучими кормами. Раздаваемый животным указанными машинами корм 
не обеспечивает индивидуальное кормление животных высокоэнерге-
тическими кормами при движении кормораздатчика вдоль кормушек 
животных. 

Уменьшить энергозатраты и металлоемкость процесса раздачи и 
формирования кормосмеси можно мобильным модульным смесите-
лем-раздатчиком СРК-10. Смешивание кормов производиться при пе-
ресечении встречных потоков кормов – стебельчатых кормов и высо-
коэнергетической добавки, поступающих на поперечный выгрузной 
цепочно-планчатый транспортер [7]. 

Модуль для многокомпонентной высокоэнергетической добавки 
представляет собой бункер, внутри которого, в одной горизонтальной 
плоскости, расположены два шнека, которые выполняют две техноло-
гические операции – смешивание высокоэнергетических кормовых 
компонентов и подачу кормосмеси через выгрузной канал на встречу 
находящихся во взвешенном состоянии стебельчатых кормов. Схема 
рабочего процесса мобильного смесителя-раздатчика представлена на 
рис. 1. 

 

 
 

Рис. 1. Пооперационная схема рабочего процесса мобильного модульного  
смесителя-раздатчика кормов 
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Для частиц высокоэнергетических кормов с модулем помола 2,6 мм 
глубина их проникновения в слой стебельчатых кормов высотой 150 и 
250 мм, соответственно, равна 26 и 120 мм. 

Линейка измельчителей-смесителей-раздатчиков кормов ИСРК-12 
«Хозяин» представлена универсальными транспортно-технологи-
ческими средствами для приготовления (доизмельчения и смешива-
ния) кормовых компонентов. Используется на молочно-товарных фер-
мах и имеет возможность раздачи кормосмесей как на одну, так и на 
обе стороны одновременно. Базовая модель ИСРК-12 может быть обо-
рудована грейферным погрузчиком или фрезой.  

В последнее время получают развитие автоматизированные систе-
мы кормления животных, оснащаемые кормораздатчиками на колес-
ном ходу. При создании конструкции таких машин за основу были 
взяты не подвесные роботы-кормораздатчики, а мобильные смесители-
раздатчики кормов [8, 9]. 

В конструкции автоматизированного кормораздатчика Innovado 
фирмы Schuitemaker Machines В. V. (Нидерланды) использованы как 
уже известные технические решения, так и инновационные разработ-
ки. Так, выемка силоса из траншейных хранилищ и его загрузка в бун-
кер установки осуществляются хорошо зарекомендовавшим себя рез-
чиком силосных блоков, размещенным на стреле с регулируемой дли-
ной вылета. Смешивание ингредиентов производится в бункере кор-
мораздатчика с помощью вертикального шнека. Раздача корма ведется 
ленточным поперечным транспортером на левую или правую сторону. 

Система управления кормораздатчика обеспечивает выполнение в 
автоматическом режиме всех технологических операций загрузки, 
приготовления и раздачи кормосмеси, а также перемещение робота по 
заданному маршруту. Маршрут для Innovado задается путем размеще-
ния под поверхностью дорожного полотна специальных индукцион-
ных датчиков. На самом роботе установлены гироскоп и взаимодей-
ствующие с датчиками сенсоры, обеспечивающие перемещение маши-
ны по установленному маршруту. Безопасная эксплуатация Innovado 
обеспечивается за счет установленного на нем лазера, который скани-
рует близлежащее пространство на предмет присутствия людей, жи-
вотных и других объектов. При обнаружении препятствия на маршру-
те движения робот немедленно останавливается. 

Программное обеспечение системы управления позволяет Innovado 
осуществлять загрузку кормами из нескольких хранилищ, обслуживая 
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при этом различные группы животных в разных помещениях и приго-
тавливая им кормовые смеси соответствующих рационов. 

Автоматизированная система кормления Vector фирмы Lely состо-
ит из нескольких агрегатов, управляемых компьютером по специаль-
ной программе, позволяющей автоматически приготавливать много-
компонентные кормовые смеси и осуществлять из раздачу. Система 
включает в себя грейферный погрузчик объемистых кормов, дозатор 
концентрированных кормов и добавок, координатный смеситель-
кормораздатчик с функцией подталкивателя кормов. 

В процессе приготовления кормовых смесей робот-кормораздатчик 
останавливается в определенном месте и подключается к специально-
му устройству для зарядки аккумуляторных батарей. Здесь же распо-
лагается дозатор концентрированных кормов и добавок, который за-
гружает в бункер кормораздатчика необходимые компоненты. В по-
мещении также смонтирована кран-балка с роботизированным грей-
ферным погрузчиком объемистых кормов. 

Кормораздатчик автоматизированной системы кормления Vector 
оснащен бункером, представляющим собой смеситель с вертикально 
расположенным шнеком. Управление работой кормораздатчика осу-
ществляется через сенсорную панель E-link по беспроводной связи. 
Кормораздатчик оснащен датчиком, который сканирует кормовой стол 
в процессе подравнивания корма и определяет количество остатков на 
конкретном участке (замеряется толщина слоя корма на кормовом сто-
ле). В случае если кормовой стол пуст, робот дозировано выгружает 
кормовую смесь из бункера на этом отрезке фронта кормления. Таким 
образом достигается постоянное наличие свежего корма на кормовом 
столе. 

Автоматизированная система кормления Vector обеспечивает мно-
гократное кормление животных в течение суток (до 10 раз) небольши-
ми, точно дозируемыми порциями. Эта система разработана в допол-
нение к доильному роботу Astronaut и минимизирует ручной труд на 
молочных фермах. Так, по данным хозяйств в Канаде, где установлена 
эта система, удается достичь экономии до 600 часов ручного труда и 
около 6000 литров дизельного топлива в течение одного года. 

Заключение. Процессом раздачи кормов автоматизированные си-
стемы управляют в зависимости от выбранной программы кормления 
и введенных исходных данных. Исполнение программы контролирует 
бортовой компьютер, который может иметь набор базовых функций: 
выдача суточного рациона, режимы наращивания или снижения нормы 
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выдачи кормов и режим расчетного потребления корма на конкретную 
корову. Помимо управления компьютер выполняет и ряд расчетных 
функций: суммирует фактический расход кормов и выдает статистиче-
ские данные о потреблении коровами различных кормов. 
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Аннотация. Приведен технико-экономический анализ механизиро-
ванных систем раздачи кормов на фермах и промышленных комплек-
сах крупного рогатого скота, теоретическое исследование рабочего 
процесса роторно-импульсного аппарата. Выявлена закономерность 
роста значений амплитуды и периода пульсаций общего расхода жид-
кости через аппарат по мере увеличения наибольшего общего делителя 
чисел его каналов ротора и статора. 
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