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Аннотация: В статье обоснована необходимость разработки и применение 
переносных манипуляторов доения коров, обеспечивающих в зависимости от ин-
тенсивности молокоотдачи, изменение режимов доения и снятие доильных стака-
нов с вымени по завершению процесса доения. Предложена новая конструкция 
переносного манипулятора доения. 

Abstract: The article substantiates the need to develop and use portable 
manipulators for milking cows, which, depending on the intensity of milk yield, change 
the milking regimes and remove the teat cups from the udder upon completion of the 
milking process. A new design of a portable milking manipulator is proposed. 
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Введение. При доении доильный аппарат непосредственно воздей-

ствует на организм животного и это непродолжительное воздействие 
влияет на их продуктивность, заболеваемость вымени маститом и др. 

Одной из основных причин заболевания коров маститом явля-
ется передержка доильных стаканов на сосках вымени [1, 2]. 

Частично эта задача решена применением автоматов доения на 
автоматизированных доильных установках. Однако в России около 
50 % коров содержаться при привязной технологии. Поэтому на 
наш взгляд, наиболее рациональный путь повышения эффективно-
сти молочного скотоводства – применение на доильных установках 
типа «молокопровод», переносных манипуляторов, обеспечиваю-
щих автоматизацию заключительных операций машинного доения. 

На некоторые зарубежных линейных доильных установках, 
применяются переносные манипуляторы, которые только снимают 
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доильные аппараты по завершению доения, не изменяя технологи-
ческие параметры доения [3]. Однако многочисленными исследо-
ваниями обоснована необходимость введения в алгоритм управле-
ния процессом доением машинное додаивание или своевременного 
снижения вакуума под соском [4, 5, 6]. 

Основная часть. Разработанный переносной манипулятор со-
стоит из доильного аппарата, коллектор которого тросом соединен 
с пневматическим двигателем и блока управления, установленны-
ми на держателе. Коллектор доильного аппарата выполнен в виде 
молочной камеры и камеры управления, отделенной от нее мем-
браной и сообщенной калиброванным каналом с камерой постоян-
ного вакуума и калиброванным отверстие электроклапана с атмо-
сферой. Молочная камера соединена с подсосковыми камерами 
доильных стаканов и содержит поплавок с магнитом и иглой, кото-
рая образует с дном молочной камеры кольцевую щель. Снаружи 
поплавковой камеры в нижней ее части расположен геркон, элек-
трически соединенный с электроклапаном и далее с блоком управ-
ления. Каждый доильный стакан содержит регулятор вакуума для 
изменения вакуума в межстенных камерах доильных стаканов. 

Принцип работы осуществляется следующим образом. Опера-
тор машинного доения подвешивает держатель на стойку и выпол-
няет операции по подготовки вымени коровы к доению. Затем под-
соединяет доильный аппарат к молокопроводу и к вакуумпроводу, 
включает блок управления и расфиксировав трос, вытягивает его и 
устанавливают доильные стаканы на вымя животного. 

В начале доения, из-за отсутствия молока в молочной камере, 
поплавок находится в нижнем положении и его магнит воздейству-
ет на геркон, который замыкает электроцепь, напряжение поступа-
ет к электроклапану и он открывает доступ атмосферного воздуха в 
камеру управления и в ней устанавливается низкий вакуум -33 кПа. 
Мембрана в результате разности давлений прогибается и уменьша-
ет кольцевую щель и ограничивает поступление разряжения в под-
сосковые камеры доильных стаканов. В результате в подсосковых 
и межстенных камерах доильных стаканов устанавливается пони-
женный вакуум. Доение выполняется низким вакуумом – 33 кПа. 
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С увеличением потока молока свыше 200 мл/мин, поплавок 
всплывает, магнит не воздействует на геркон, электрическая цепь 
размыкается и электроклапан закрывает доступ атмосферного воз-
духа в камеру управления и в ней устанавливается номинальный 
вакуум – 48 кПа.  Мембрана возвращается в исходное положение и 
увеличивает кольцевую щель и тем самым увеличивает поступле-
ние разряжения в подсосковые камеры доильных стаканов. В ре-
зультате чего в подсосковых и межстенных камерах доильных ста-
канов устанавливается номинальный вакуум. Доение осуществля-
ется номинальным вакуумом – 48 кПа. 

В конце доения, при снижении молокоотдачи потока молока до 
200 мл/мин, поплавок с магнитом опускается вниз и его магнитное 
поле воздействует на геркон. Происходит переключение на стиму-
лирующий режим доение и блок управления обеспечивает подачу 
вакуума в пневматический двигатель, при этом трос начинает на-
матываться на шкив и, воздействуя на рычаг, который проворачи-
вается и закрывает клапаном подачу вакуума в молокосборную ка-
меру коллектора. Дальнейшее наматывания троса на шкив обеспе-
чивает снятие доильного аппарата с вымени животного. 

Заключение. Применение разработанных переносных манипу-
ляторов доения позволят повысить молочную продуктивность коров 
и снизить затраты ручного труда операторов машинного доения. 
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