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ряженной батарее составляет 48 часов; 
– рабочая скорость в автономном режиме составляет 4,0 м/мин, при 

ручном управлении – 8,0 м/мин; 
– габаритные размеры: длина 100 см, ширина 80 см, высота 55 см; 
– масса робота составляет 400 кг; 
– зарядка аккумуляторной батареи составляет 6 часов. 

Заключение 
В новых, а также реконструируемых животноводческих помещениях, 

робот имеет неоспоримые преимущества перед другими механическими 
системами удаления навоза, так как при этом отпадает необходимость в 
выполнении работ по углублению пола для установки приводных станций 
и поворотных устройств и др. 
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Введение 
Навоз – это важный источник элементов питания растений, его исполь-

зование имеет большое значение для регулирования круговорота веществ в 
земледелии, сохранения и повышения содержания гумуса в почвах. 

Основная часть 
Для снижения затрат труда и обеспечения качественной и своевре-

менной уборки навоза из животноводческих помещений за рубежом были 
разработаны роботизированные установки, которые выполнены в виде 
механических технических средств. Конструктивное исполнение навозо-
уборочных роботов главным образом зависит от их целевого назначения. 
Так, для очистки навозных проходов со сплошными полами используются 
скреперные роботизированные установки, которые обеспечивают сбор 
навоза с их поверхности и транспортировку всей этой массы к попереч-
ному сборному навозному каналу [1]. 

При уборке навоза из навозных проходов, оборудованных щелевыми 
полами, основными функциями используемых технических средств явля-
ются сбор и проталкивание навозной массы через щели в подпольное про-
странство, где она накапливается или удаляется с помощью механических 
или гидравлических систем. Это и обусловило разработку для очистки 
щелевых полов мобильных роботов, работающих в автономном режиме. 
Эти машины имеют компактную конструкцию и оснащены электроприво-
дом с питанием от аккумуляторных батарей, программируемой системой 
управления и рабочим органом, в качестве которого чаще используется 
фронтальный поперечный скрепер. Навозоуборочный робот Srone такой 
конструкции разработан канадским подразделением «Houle» компании 
«GEA Farm Technologies» (рисунок 1). 

 
Рисунок 1 – Навозоуборочный робот SRone фирмы «GEA Farm Technologies» 

 
Программное обеспечение системы управления робота позволяет 

осуществлять все его перемещения по заданному маршруту полностью в 
автоматическом режиме. При потере контакта боковых створок скрепера с 
кромкой навозного канала (например, при движении по криволинейной 
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траектории, отклонении от маршрута, начале работы и т.д.) система 
управления робота выдает сигнал на направляющее колесо – это обеспе-
чивает движение робота в сторону кромки канала вплоть до соприкосно-
вения с ней. Можно запрограммировать два режима зарядки аккумулято-
ров робота. Через каждые 28 дней робот становится на зарядку аккумуля-
торов в непрерывном режиме в течение 10 часов. Безопасная эксплуата-
ция SRone обеспечивается наличием функции остановки робота при пре-
вышении усилия сталкивания выше допустимого значения с последую-
щим возобновлением движения по обходному маршруту. 

Используя свои многочисленные наработки в области создания робо-
тизированных систем для животноводства, фирма «Lely» для уборки на-
воза со щелевых полов (возможно и со сплошных полов, длиной до 5 м) 
коровников разработала мобильный робот Discovery (рисунок 2).  

 
Рисунок 2 – Навозоуборочный робот Discovery фирмы «Lely» 

 

Робот работает от аккумуляторной батареи, а в качестве рабочего ор-
гана используется скрепер. Маршрут движения робота программируется. 
С целью более интенсивной очистки наиболее загрязненных участков 
оператор имеет возможность внести соответствующие изменения в уже 
введенное задание. Заранее программируется и расстояние робота от 
внешних конструктивных ограждений коровника, которое поддерживает-
ся при всех его перемещениях с помощью ультразвукового датчика. От-
правным пунктом для выполнения каждого запрограммированного мар-
шрута уборки является зарядная станция [2]. 

Заключение 
Таким образом, использование навозоуборочных роботов позволит 

качественно очищать навозные проходы, улучшить условия труда и эко-
логическую обстановку на животноводческих комплексах. 
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Введение 
В Республике Беларусь в последние годы получает распространение 

индустриальное рыбоводство, которое базируется на выращивании 
ценных видов рыб с более высокими качественными характеристиками по 
сравнению с прудовой. Из всего объема выращиваемых в республике 
ценных видов рыб порядка 90% приходится на радужную форель, 
стерлядь, осетра и сома. В настоящее время производством ценных видов 
рыбы занимаются более 10 предприятий [1]. 

Основная часть 
Для получения качественного комбикорма для ценных пород рыб в 

Республике Беларусь, а также в странах СНГ и за рубежом применяются 
инновационные энергосберегающие технологии основанные на использо-
вании экструзионной обработки многокомпонентной смеси для придания 
различной плавучести и регулируемой скорости погружения получаемого 
комбикорма. Важную роль в этой технологии отводится процессу ввода 
жидких компонентов в первую очередь жиров, проводимом при атмо-
сферном или вакуумметрическом давлении в специальных смесителях. 

Комбикормовая отрасль в длительное время использует различного 
вида смесители при выработке комбикормов. Наиболее распространен-
ными в производственных линиях являются атмосферные смесители, ко-
торые можно классифицировать по структуре рабочего цикла на: непре-




