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Аннотация. Рассмотрена разработанная система позиционирования 
доильного оборудования. 

Summary: Тhe developed system of milking equipment positioning is 
considered. 

 
Роботы для автоматизированной системы доения выполняют 

множество функций, а именно подготавливают вымя перед подключением 
доильного аппарата, находят соски и подключают к ним доильный 
аппарат, своевременно снимают доильный аппарат, дезинфицируют 
сосковую резину и подсчитывают количество шагов коровы, сделанных 
ею после последней дойки (выявление коров в охоте) [1]. 

Из второстепенных функций – роботы подают сигналы селекционным 
воротам для выборки проблемных коров, измеряют удой молока, 
кислотность, температуру, количество соматических клеток и т.д. [2]. 
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С целью разработки отечественной роботизированной системы 
доения и в рамках импортозамещения на сегодняшний день РУП «НПЦ 
НАН Беларуси по механизации сельского хозяйства» совместно с ООО 
«Полиэфир АГРО» ведутся активные работы, направленные в первую 
очередь на позиционирование доильного оборудования. 

Общий вид и 3D модель системы позиционирования представлены на 
рисунке 1. В общем виде манипулятор состоит из станины, блока 
сервоприводов, непосредственно рабочего органа (роботизированной 
руки), блока машинного зрения и блока управления и питания. 

 

 
 

Рисунок 1 – 3D модель системы позиционирования КПРД 
 

В качестве основного исполнительного элемента необходимо 
выделить манипулятор доения, представляющий из себя 5-осевую 
гидравлическую систему, которая обеспечивает диапазон и свободу 
движений, необходимых для работы с широким спектром различных 
сосков, низко висящих или высоко расположенных, далеко отстоящих 
друг от друга или изогнутых под углом в 45 градусов. Маневренность 
манипулятора также важна для компенсации движения коров. 

За прототип трехмерного манипулятора принято техническое 
решение фирмы GEA Farm Technologies Mlone, так как оно имеет 
возможность интеграции не только в монобоксовые системы доения, но и 
применимо в доильных залах типа «Карусель» и «Параллель», и обладает 
высокой степенью надежности и простотой конструкции по сравнению с 
другими производителями. 3D модель манипулятора (вид сверху) 
представлен на рисунке 2. 

Роботизированный манипулятор представляет собой систему, которая 
обеспечивает диапазон и свободу движений, необходимых для работы с 
широким спектром различных сосков, низко висящих или высоко 
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расположенных, далеко отстоящих друг от друга или изогнутых под 
углом в 45 градусов. Маневренность манипулятора также важна для 
компенсации движения коров. 

 

 
Рисунок 2 – 3D модель манипулятора доения (вид сверху) 

Управление системой позиционирования осуществляется с помощью 
разработанного программного обеспечения. 
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