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Процес роздачі кормів є одним із трудомістких на тваринницьких  

фермах. Головною умовою оптимальності годування тварин є збалансованість 

кормів і необхідна періодичність та дозування видачі. Потребу в 

кормороздавальних пристроях, їх марку та кількість визначають з урахуванням 

виду та віку тварин, способів їх утримання, раціонів годування, норм видачі 

корму одній тварині, розрахункового поголів’я тварин. Для роздачі корму на 

фермах використовують мобільні, обмежено-мобільні і стаціонарні 

кормороздавачі [1]. 

Зараз одержали поширення два основних види годівлі тварин - 

ненормоване і нормоване. У ненормованому кількість корму не нормується, а в 

другому, - кожній тварині в залежності від продуктивності і деяких інших 

факторів видається визначена індивідуальна доза корму. Найчастіше з метою 

спрощення технології годівлі на фермах застосовують групове нормування, 

коли кормовий раціон розраховують, виходячи з потреб середньої групи 

тварини. 

На великих тваринницьких комплексах з характерними для них 

машинними технологіями і потоковістю виробництва виникає нагальна 

потреба застосування автоматизованих (роботизованих) систем керування, що 

дозволяють найбільш повно й ефективно використовувати устаткування, значно  

знизити трудові витрати і вартість продукції, збільшити продуктивність і 

поліпшити умови праці [2]. У таких системах, як правило, відбувається 

об'єднання декількох технологічних операцій у загальну потокову лінію з 

місцевим, дистанційним та автоматизованим керуванням електроприводами 

машин і механізмів Найчастіше спільно проектуються автоматизовані системи 

транспортування і роздачі кормів. На даний момент на ринку представлені 

різні системи автоматичного годування (кормові центри)  [2]. Їх можна 

комбінувати і встановлювати у відповідності з індивідуальними запитами 

підприємства. Але вартість цих систем все ще висока, так що використання їх у 

малих та навіть середніх тваринницьких підприємствах може бути економічно 

невигідним. 
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Тому пропонується більш дешевий варіант автоматизації годівлі, що  

може бути реалізований на базі практично будь-якого типового  

причіпного кормороздавача, наприклад, [1]. Для цього кормороздавач 

обладнується системою ідентифікації тварини за номером нашийника,  

а також автоматичною системою відстеження рівня корму на кормовому  

столі за допомогою лазерного далекоміра та блока керування  

механізмом видачі корму. Автоматизована система може видавати  

нормовано корм кожній тварині індивідуально за її номером або групі  

тварин на відкормі  (по запису в блоці пам'яті). При переміщенні причіпного 

кормороздавача уздовж кормового стола лазерний далекомір безперервно 

вимірює висоту корму і за цими даними система автоматизованої годівлі видає 

сигнал кормороздавачу на видачу додаткової порції корму, якщо  

його недостатньо для даної тварини (групи), або припиняє видачу, якщо  

його багато.  
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