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В статье приведен анализ существующих технологий кормления на молочно-товарных фермах, которые 

разделены на четыре типа и оценены по точности дозирования концентрированных и объемистых кормов в смеситель. 

При первом типе кормления приготовление корма осуществляется прицепным миксером-раздатчиком, где каждый 

компонент дозируется погрузчиком, точность дозирования корма измерялась бортовой системой взвешивания 

Dailly TMR Manager. Второй тип включает использование самоходного миксера-раздатчика кормов с самозагрузкой. 

Третий тип кормления в стационарном кормоцехе предусматривает использование стационарного смесителя-

раздатчика кормов и средств автоматизированной раздачи (колесный робот или кормовой вагон). Четвертый 

тип технологии кормления представлен в виде самоходного шасси, на котором устанавливается емкость смеси-

теля кормов и автономная система дозирования концентрированных кормов для разных половозрастных техно-

логических групп. Высокую погрешность дозирования концентрированных кормов показала первая технология 

кормления, максимальное зарегистрированное значение 17 % из 100 измерений. При дозировании объемистых 

кормов высокую погрешность показали первая и четвертая технологии кормления – до 6 %. Технология кормления 

в стационарном кормоцехе имеет высокую точность дозирования всех типов кормов, основные недостатки этой 

технологии большая металлоемкость, энергоемкость и громоздкость конструкции, что увеличивает стоимость 

оборудования и его обслуживание. Удельная масса концентратов в рационе кормления требует использования 

высокоточного дозирующего оборудования, исключающего погрешности дозирования, связанные с человеческим 

фактором. Передозировка концентрированных кормов увеличивает себестоимость молока, повышает риск ацидоза,  

а недостаток снижает эффективность обмена питательных веществ у животных. На основании приведенного 

анализа существующих технологий предложена технология кормления, использующая самоходный миксер-

раздатчик с автоматической системой весового контроля и устройством самозагрузки объемистых кормов, а для 

концентрированных кормов – роботизированное устройство, которое оснащено точным дозатором концентри-

рованных кормов и минеральных добавок с 2 %-ной максимальной погрешностью. 
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The article provides an analysis of existing feeding technologies on dairy farms, which are divided into four types 

and evaluated by the accuracy of dosing concentrated and bulky feeds into a mixer. In the first type of feeding, the feed  

is prepared by a trailer mixer-distributor, where each component is dosed by a loader, the accuracy of the feed dosage was 

measured by the onboard weighing system "Dailly TMR Manager". The second type involves the use of a self-propelled feed 

dispenser mixer with self-loading. The third feeding scheme in a stationary feed mill provides for the use of a stationary 

mixer-distributor of feed and automated distribution means (a wheeled robot or a feed wagon). The fourth type of feeding 

technology is presented in the form of a self-propelled chassis, on which the feed mixer capacity and an autonomous dosing 
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system of concentrated feeds for different age and gender technological groups are installed. The high dosage error of 

concentrated feeds was shown by the first feeding technology, the maximum recorded value of 17 % out of 100 measurements. 

When dosing bulky feeds, the first and fourth feeding technologies showed a high error of up to 6 %. The technology of feeding in 

a stationary feed mill has a high accuracy of dosing of all types of feed, but the main disadvantages of this technology are 

high metal consumption, energy consumption and bulkiness of the structure, which increases the cost of equipment and its 

maintenance. The specific gravity of concentrates in the feeding diet requires the use of high-precision dosing equipment, 

eliminating dosage errors associated with the human factor. An overdose of concentrated grains increases the cost of milk, 

increases the risk of acidosis, and a lack reduces the efficiency of animal nutrient metabolism. Based on the above analysis 

of existing technologies, a feeding technology is proposed using a self-propelled mixer distributor with an automatic weight 

control system and a self-loading device for bulky feeds, and for concentrated feeds – a robotic device equipped with an accurate 

dispenser of concentrated feeds and mineral additives with a maximum error of 2 %. 
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Как известно, одним из основных про-

цессов в животноводстве является кормление. 

В настоящее время на молочно-товарных фермах 

существует разное количество технологий 

кормления животных. Данные современные 

решения не всегда позволяют обеспечивать 

полноценный рацион питания животных. 

В зависимости какое используется оборудование 

при раздаче корма – это может быть прицепной 

миксер-раздатчик или стационарный кормоцех, 

у которых встречаются недостатки, связанные 

с погрешностью дозирования при раздаче 

корма, оказывает существенное влияние на 

сбалансированность рациона питания [1]. 

Актуальность совершенствования сущест-

вующих технологий кормления крупного 

рогатого скота, не вызывает сомнений [2].  
Для полноценного кормления животных 

необходимо, чтобы кормовой стол перед каж-

дой технологической группой был равномерно 

заполнен кормом. При этом кормовая смесь 

должна быть сбалансирована по питательным 

веществам, концентрированные и объемистые 

корма качественно перемешаны [3, 4]. 
Правильно организованный процесс корм-

ления животных с применением автоматизации 

и роботизации трудоемких процессов способ-

ствует повышению продуктивности дойного 

стада [5], стабилизирует удои коров основного 

стада, снижает период достижения живой массы 

для начала воспроизводительной активности 

у телок, улучшает качество сырого молока. 
Себестоимость производства высокока-

чественного молока напрямую зависит от нали-

чия инновационных технологий, используемых 

при автоматизации процессов кормления само-

ходной техники [6], так как за один и тот же 

период можно получить бóльшее количество 

дополнительного молока, что позволяет умень-

шить себестоимость получаемой продукции. 

При интенсивной технологии с использованием 

комплексной механизации и автоматизации 

процессов кормления молодняк крупного рога-

того скота к 13–15-месячному возрасту дости-

гает живой массы 390–450 кг и более, что явля-

ется достаточным параметром, обеспечиваю-

щим интенсификацию производственных про-

цессов и ускоряющие капиталоотдачу вложен-

ных средств в технологическое оснащение [7]. 
В настоящее время на животновод-

ческих фермах используются автоматические 

системы составления рационов: РАЦИОН,  

Коралл-АГРО, Белкофф, AMTS, HYBRIMIN 

Futter, в базе данных которых содержится 

информация о питательности компонентов кор-

мовой смеси, используемых в каждом отдельном 

стаде, величина потребности в кормах, макро- 

и микроэлементах различных половозрастных 

и продуктивных групп животных [8]. Данные 

технологии позволяют смешивать, доизмельчать 

и производить выгрузку таких кормов, как сено, 

сенаж, солома, зерно, силос, минеральные 

добавки и т. п., обладающих различной плот-

ностью, вязкостью и влажностью. Причем 

характеристики компонентов основных исходных 

кормов должны быть сохранены при раздаче 

рациона животным в полном объеме. 

Цель исследования – проанализировать 

существующие технологии организации корм-

ления крупного рогатого скота на животно-
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водческих комплексах и обосновать наиболее 

рациональный набор машин, способствующий 

повышению технологической эффективности 

кормления крупного рогатого скота.  

Научная новизна – обоснование набора 

машин для организации технологии кормления 

крупного рогатого скота, способствующей 

минимизации погрешности дозирования кон-

центрированных кормов посредством исполь-

зования роботизированного устройства. 

Материал и методы. В работе рассмот-

рены четыре основные технологические схемы 

раздачи корма, которые наиболее часто встре-

чаются на молочно-товарных фермах, и при-

ведены данные по точности дозирования 

объемистых и концентрированных кормов при 

раздаче. 
Исследования проводили на базе ФГБНУ 

«Федеральный научный агроинженерный центр 

ВИМ» (г. Москва) в лаборатории № 11.3 

«Инновационные технологии и технические 

средства кормления в животноводстве» в период 

с 2022 по 2023 год, включая выездные работы 

на базах агрофирм АО «Зеленоградское», 

АО «Совхоз им. Ленина», АО «Агропром-

комплектация», КФХ «Лопотов А. Н.», ООО 

«Русмолоко». 
Исследования включали сбор и обоб-

щение информации, полученной из отраслевой 

практики, интернет-ресурсов, научно-техни-

ческого фонда, справочников, методических 

руководств, рекомендаций, патентно-лицензи-

онных источников и собственных исследований. 
Задача работы сводилась к классификации 

технологий кормления крупного рогатого скота 

с использованием машин для раздачи кормовой 

смеси различного типа на соответствующие 

группы. Проведен анализ значений раздачи кон-

центрированных и объемистых кормов, сни-

маемых с автоматизированных бортовых систем 

взвешивания. В результате исследования выяв-

лены следующие технологии раздачи корма: 
№ 1 – с использованием прицепного 

смесителя-раздатчика кормов. Данная техно-

логия исследовалась на примере миксера-

раздатчика «Хозяин» (производство РФ, ныне 

ООО «КОБЛИК ГРУПП») в АО «Зелено-

градское» Пушкинского района Московской 

области, точность дозирования измеряли бор-

товой системой взвешивания Dailly TMR 

Manager (производство Dinamica Generalle – 

Италия), работающего в паре с телескопи-

ческим погрузчиком [9];  

№ 2 – с использованием самоходного 

миксера-раздатчика кормов с самозагрузкой. 

Данная технология кормления представлена на 

примере самоходного миксера-раздатчика 

DeLaval VS-22 (производство Delaval – Швеция) 

в АО «Агропромкомплектация», Конаковского 

района Тверской области, точность дозиро-

вания корма измеряли бортовой системой 

взвешивания; 
№ 3 – в стационарном кормоцехе с исполь-

зованием стационарного смесителя раздатчика 

кормов и средств автоматизированной раздачи 

(колесный робот или кормовой вагон). Техно-

логию кормления оценивали по предоставлен-

ным результатам молочно-товарной фермы 

КФХ «Лопотов А. Н.», где применяется кор-

мовой вагон Delaval RA135 (производство 

фирмы Delaval – Швеция); 
№ 4 – с использованием самоходного 

шасси, на котором размещаются емкости для 

дозирования концентрированных кормов. 

Технология исследовалась на примере само-

ходного миксера-раздатчика Пента МКС-25У 

(производство ООО «ПФТ», РФ) на базе КАМАЗ 

на молочно-товарной ферме компании ООО 

«Русмолоко» Московской области [10]. 

Результаты и их обсуждение. Иссле-

дование различных технологий для раздачи 

кормосмесей показало, что в основном на 

молочно-товарных фермах нашей страны 

применяются четыре основных типа техно-

логий, которые учитывают погрешность дози-

рования концентрированных и объемистых 

кормов. При условии, что современные машины 

и технологическое оборудование для раздачи 

кормовой смеси оснащаются системой автома-

тического взвешивания дозируемых компо-

нентов кормовой смеси. 

Согласно проведенным исследованиям, 

наиболее распространенной на современных 

молочно-товарных фермах стала технология № 1 

кормления крупного рогатого скота с исполь-

зованием прицепного миксера раздатчика 

корма, агрегатируемого вместе с трактором. 

Емкости миксера-раздатчика наполняются с 

помощью погрузчика, а дозирование концен-

тратов осуществляется посредством шнека, 

который установлен в бункере для хранения 

кормосмеси. Контроль веса дозируемого корма 

осуществляется с помощью бортовой системы 

взвешивания на миксере-раздатчике (рис. 1). 
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Рис. 1. Технологическая схема раздачи 

корма с помощью прицепного миксера-

раздатчика: 1 – прицепной миксер-раздатчик, 

2 – транспортное средство, 3 – погрузчик, 

4 – бункеры-дозаторы концентрированных 

кормов, 5 – хранилище объемистых кормов /  

Fig. 1. Technological scheme of feed distri-

bution by a trailer mixer-distributor using, where: 

1 – is a trailer mixer distributor, 2 – a transport 

vehicle, 3 – a loader, 4 – bunkers’ dispensers 

of concentrated feed, 5 – bulky feed’s storage 

 

Ключевой недостаток этой технологии – 

необходимость задействования двух операторов 

для управления сельскохозяйственной техникой 

(на погрузчике и тракторе, который агрега-

тирует миксер-раздатчик). Эти факторы фор-

мируют дополнительные издержки, связанные 

с фондом оплаты труда, налоговыми и страхо-

выми сборами за владение техникой. 

Технология № 2 раздачи корма подра-

зумевает применение самоходного миксера-

раздатчика с системой самозагрузки и бор-

товой системой взвешивания дозируемых 

кормов. Дозирование концентрированных 

кормов осуществляется посредством дозато-

ров, которые находятся в накопительных 

бункерах (рис. 2). 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Рис. 2. Технологическая схема раздачи 

корма с применением самоходного миксера-

раздатчика с системой самозагрузки: 

1 – самоходный миксер-раздатчик, 2 – бункеры-

дозаторы концентрированных кормов, 

3 – кормовой стол на ферме /  
Fig. 2. Technological scheme of feed distri-

bution by a self-propelled mixer distributor with 

a self–loading system, where 1 – is a self-

propelled mixer distributor, 2 – concentrated feed 

dispensers, 3 – feed table on the farm 
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Очевидным преимуществом технологии 

№ 2 является отсутствие необходимости исполь-

зования специализированного погрузчика для 

объемистых кормов и, как следствие, исклю-

чена необходимость дополнительного найма 

оператора. 

Помимо этого, большинство самоходных 

миксеров-раздатчиков оборудуется фрез-

барабаном для погрузки объемистых кормов, 

который доизмельчает стебельчатые культуры, 

что благоприятно влияет на усвоение пита-

тельных веществ. 

Технология кормления №3 включает 

наличие стационарного кормоцеха и является 

одной из наиболее дорогих технологий корм-

ления крупного рогатого скота, которая 

состоит из технологического помещения с 

бункерами промежуточного хранения крупно-

стебельчатых объемистых кормов, таких как 

сенаж, сено, силос, и другие, а хранение и 

дозирование концентрированных кормов 

происходит аналогично представленным выше 

технологиям №1 и №2. Раздача кормовой 

смеси в данной технологии осуществляется 

кормовым вагоном, который движется по 

жесткозакрепленной рельсе или роботом-

раздатчиком с автоматической системой пози-

ционирования (рис. 3). 
 

 

Рис. 3. Технологическая схема раздачи корма в стационарном кормоцехе: 1 – основное хранилище 

объемистых кормов; 2 – транспортное средство; 3 – прицеп; 4 – погрузчик; 5 – промежуточное храни-

лище объемистых кормов; 6 – дозатор объемистых кормов; 7 – бункер-дозатор концентрированных 

кормов; 8 – смеситель; 9 – вагон раздатчик; 10 – условная траектория перемещения; 11 – кормовой 

стол; 12 – транспортер / 

Fig. 3. Technological scheme of feed distribution in a stationary feed shop: 1 – is the bulky feeds’ main 

storage; 2 – a transport vehicle; 3 – a trailer; 4 – a loader; 5 – bulky feeds’ intermediate storage; 6 – bulky 

feeds’ dispenser; 7 – concentrated feed’s hopper- dispenser; 8 – a mixer; 9 – distributor car; 10 – movement’s 

conditional trajectory; 11 – feed table; 12 – conveyor 
 

Очевидное преимущество технологии 

№3 – автономность процесса смешивания и 

раздачи кормов. Раздача кормов многократная 

до 6 раз в сутки, что способствует повышению 

потребления корма у животных, при этом 

кормовой вагон или робот совмещает в себе 

функции подталкивателя кормов. Однако 

дозаторы объемистых кормов 6, нуждаются 

в пополнении суточного запаса корма, что 

также требует использования погрузочно-

разгрузочной техники, машин для транспорти-

ровки. При этом технология не масштаби-

руема на фермы с поголовьем более 1500 голов. 

Технология кормления крупного рогатого 

скота №4 (рис. 4) является одним из новейших 

решений на мировом рынке технологического 
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оборудования. Контейнер для смешивания 

кормов находится прямо на мобильном шасси 

и оснащается автономной системой для дози-

рования концентрированных кормов разным 

технологическим половозрастным группам 

животных на молочно-товарной ферме. Это 

осуществляется за счет возможности дозиро-

вания, во время движения концентраты могут 

подаваться в смеситель, что существенно 

сокращает время выполнения операций. Данная 

технология кормления представлена на при-

мере миксера-раздатчика Пента «МКС-25У» 

фирмы «ПРОФИДТЕХ» на базе автомобиля 

КАМАЗ. 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Рис. 4. Технологическая схема раздачи 

корма с самоходным миксером-раздатчиком 

с раздельными бункерами для комбикор-

мов: 1 – хранилище объемистых кормов; 

2 – раздатчик смеситель с бункерами для 

концентратов; 3 – погрузчик; 4 – кормовой 

стол на молочно-товарной ферме /  
Fig. 4. Technological scheme of feed dis-

tribution with a self-propelled mixer-distr-

ibutor and separate feed hopper: 1– is a storage 

of bulky feeds; 2 – a distributor mixer with 

concentrates’ bunkers; 3 – loader; 4 – feed table 

on the dairy farm 

 

Подобное решение находит широкое 

применение в Российской Федерации на пред-

приятиях, которые сформировались в резуль-

тате смены форм собственности, повлекшей 

за собой интеграцию нескольких малых пред-

приятий в одно крупное, где инфраструктура 

хранения кормов располагается в одном месте, 

а здания животноводческих комплексов 

рассредоточены друг относительно друга на 

большом расстоянии более 5 км. Самоходное 

шасси грузового автомобиля позволяет 

осуществлять транспортировку с большей 

скоростью, чем с использованием трактора 

и прицепного миксера. 

Однако существенным ограничением 

технологии № 4 является высота борта миксера-

раздатчика, установленного на шасси, превы-

шающая 4 м, что не позволяет использовать 

подобные машины на предприятиях, построен-

ных по проектам СССР, которые по сей день 

имеют широкое распространение в отдаленных 

регионах Российской Федерации. 

Независимо от технических предпосылок 

используемых машин, описанных выше, нами 

был проведен анализ данных по погрешности 

дозирования концентрированных кормов 

в каждой из описанных технологий, зареги-

стрированных посредством весовой системы 

Daily TMR Manager, установленной на кон-

кретной машине каждого из типов технологий 

раздачи корма. 

Построение графиков погрешности дози-

рования кормов осуществляли с помощью 

программы управления на весовом терминале 

бортовой системы весового дозирования, 

установленной на смеситель-раздатчик корма, 

а также использование программного обес-

печения Dinamica generalе, которое позволяет 

структурировать данные раздачи корма по 

каждой технологической группе животных 

на молочно-товарной ферме. 
На рисунке 5 представлены данные 

погрешности дозирования концентрированных 

и объемистых кормов по четырем иссле-

дуемым технологиям раздачи корма на молочно-

товарных фермах. 
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 – Технология кормления с использованием прицепного миксера-раздатчика / 

    Feeding technology by a mixer-distributor trailer using  

 – Технология кормления с использованием самоходного миксера-раздатчика кормов с самозагрузкой / 

    Feeding technology by a self-propelled mixer-distributor with a self-loading system using 

 – Технология кормления в стационарном кормоцехе / Technological as in stationary feed shop feeding  

 – Технология кормления с самоходным миксером-раздатчиком с раздельными бункерами для комби-

кормов / Feeding technology by a self-propelled mixer-distributor with separate com-bined feed’s bunker 
 

Рис. 5. Погрешность дозирования корма в зависимости от технологии раздачи: а) концентриро-

ванных кормов; б) объемистых кормов / 

Fig. 5. Feed dosage precision depending on the technology: а) dosage precision of concentrated feed; 

b) dosage precision of bulky feed 
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Анализ четырех типов технологий раздачи 

корма на молочно-товарных фермах выявил, 

что одним из важных факторов, снижающих 

эффективность кормления, является высокая 

погрешность дозирования концентрированных 

кормов, таких как зерновой размол, шроты и 

жмыхи масличных культур и других.  
Даже при наличии системы весового 

дозирования на миксере-раздатчике, которая 

дает обратную связь оператору погрузчика, 

не всегда позволяет оператору вовремя среаги-

ровать на случайное опрокидывание утрамбо-

ванной силосной или сенажной массы из ковша. 

По результатам оценки эффективности техно-

логий раздачи корма, наибольшую точность 

дозирования объемистых кормов показал само-

ходный миксер-раздатчик с системой самоза-

грузки в виде фрез барабана (рис. 2).  
Точность дозирования концентриро-

ванных кормов и минеральных добавок, как 

показали результаты оценки протоколов системы 

весового контроля, требует большего внимания 

из-за того, что удельная масса концентратов 

в рационе питания животных меньше, что 

требует использования более точного обору-

дования для дозирования корма и исключения 

человеческого фактора. 
Как известно, перерасход корма при 

раздаче увеличивает себестоимость молока. 

В то же время нехватка минеральных добавок 

в рационе питания животного снижает эффек-

тивность протекания обменных процессов и 

ухудшает показатели здоровья. 
На повышение эффективности кормления 

также влияет качество смешивания кормов, по-

стоянное поддержание корма на кормовом 

столе. Доступность корма на кормовом столе 

зависит от работы персонала фермы и своевре-

менного использования технических средств, 

подталкивающих корм. Для улучшения вкусо-

вых качеств корма проводят подсыпку комби-

кормов, предотвращают слёживание корма 

(особенно в летний период), регулируют крат-

ность раздачи корма.   
 

 
Рис. 6. Технологическая схема раздачи корма с применением роботизированного устройства для 

дозирования концентрированных кормов и обслуживанием кормового стола: 1 – миксер-раздатчик; 

2 – роботизированное устройство для внесения концентрированных кормов и выравнивание фронта 

кормления; 3 – кормовой стол; 4 – корм; 5 – бункеры с кормовыми добавками /  

Fig. 6. Technological scheme of feed distribution using a robotic device for dosing concentrated feeds 

and maintenance of the feed table: 1 – mixer distributor; 2 – a robotic device for dosing concentrated feed 

and alignment of the feeding front; 3 – feed table on the farm; 4 – feed; 5 – feed hopper 
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Для повышения технологической эффек-

тивности кормления крупного рогатого скота 

на молочно-товарных фермах нами предложены 

следующие решения: 
- для раздачи объемистых кормов исполь-

зовать самоходный миксер-раздатчик с авто-

матической системой весового контроля и 

устройством самозагрузки; 
- для точного дозирования концентратов 

или минеральных добавок, их эффективного 

смешивания, а также для обеспечения доступ-

ности корма на кормовом столе использовать 

малогабаритное роботизированное техническое 

средство. 
Принципиальная схема предлагаемой 

технологии раздачи корма для крупного рогатого 

скота с использованием роботизированного 

устройства внесения концентрированных кор-

мовых добавок и выравнивания кормового 

фронта при обслуживании кормового стола 

представлена на рисунке 6 [11]. 
Представленная технологическая схема 

раздачи корма для крупного рогатого скота 

предполагает использование роботизирован-

ного устройства для внесения концентриро-

ванных кормов в рацион питания и обслужи-

вание кормового стола на молочно-товарной 

ферме. Применение роботизированного устрой-

ства позволит повысить точность дозирования 

концкормов, исключит влияние человеческого 

фактора на процесс раздачи корма и вырав-

нивание фронта кормового стола, что позволит 

повысить продуктивность животных. 
Выводы. 1. В рамках настоящего иссле-

дования было проанализировано 4 типа суще-

ствующих технологий организации кормления 

крупного рогатого скота на животноводческих 

комплексах по критерию точности дозирования 

компонентов кормовой смеси, используя 

протоколы, регистрируемые весовыми терми-

налами Dinamica generale. 

2. В результате анализа данных, зареги-

стрированных весовыми терминалами, уста-

навливаемыми на борт смесителя-раздатчика 

кормов, было выявлено, что оператор погруз-

чика при дозировании концентрированных 

кормов и минеральных добавок в среднем 

совершает ошибку более чем на 10 %, при 

этом показатель погрешности возрастает 

с уменьшением массы дозирования концен-

трированного корма. 

3. Предложенная технологическая схема 

раздачи концентрированного корма с исполь-

зованием роботизированного устройства для 

обслуживания кормового стола, оснащенного 

системой микродозирования, обеспечит рав-

номерное распределение концентрированных 

и минеральных добавок по всему фронту кор-

мового стола, а использование самоходного 

миксера-раздатчика, оснащенного системой 

самозагрузки и весовым терминалом, миними-

зирует издержки, связанные с эксплуатацией 

техники и фондом оплаты труда персонала. 
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