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ART-Bericht

Nr. 710 | 2009

Automatische Fitterung von Rindvieh

Ergebnisse einer Erhebung zum Stand der Technik

Franz Nydegger, Anne Grothmann, Forschungsanstalt Agroscope Reckenholz-Tanikon ART, CH-8356 Ettenhausen,

E-Mail: franz.nydegger@art.admin.ch

Die automatisierte Fitterung erleich-
tert die Arbeit, spart Zeit und bringt
Flexibilitdt. Dies zeigt eine Erhe-
bung bei 19 Betrieben in Danemark,
Deutschland, den Niederlanden und
der Schweiz zur aktuellen Entwicklung
in der Fiitterungstechnik. Die erfassten
Betriebe lagen bei einer Herdengrésse
von 28 bis 390 Milchkiihen mit 18 bis
640 Hektaren landwirtschaftlicher
Nutzflache und setzen die automati-
sche Fiitterung bereits in der Praxis
ein.

Verschiedene Systeme erlauben die Au-
tomatisierung der Fiitterungstechnik.
In der Praxis sind zurzeit schienenge-
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fiihrte Futterwagen am starksten ver-
breitet. Zum Einsatz kommen aber auch
Futterbdnder und Selbstfahrer. Neun
der erfassten 19 Betriebe integrierten
das automatische Fiitterungssystem
nachtraglich in einen bestehenden
Stall. Eine Ausnahme bilden Betriebe
mit Totalmischration ohne zusatzliche
individuelle Ergdnzungsfiitterung oder
jene mit Leistungsgruppen. Grosse Un-
terschiede treten sowohl bei der Zahl
der verwendeten Rationen wie bei der
Anzahl Futterkomponenten auf. Bei au-
tomatischen Fiitterungssystemen be-
dingen Entnahmetechnik, Entfernung
zum Futterlager und Art des Futterla-

Abb. 1: Automatische Fltterungssysteme versorgen mehrere Tiergruppen rund um die
Uhr mit frisch gemischtem Futter.

gers (Hochsilo, Flachsilo, Grossballen
etc.) im Wesentlichen den Zeitbedarf.
Das Futternachschieben entfallt bei ei-
nigen Systemen vollstandig.
Automatische Fiitterungssysteme neh-
men im Stall weniger Flache in An-
spruch denn befahrbare Futtertische.
Somit kann der Futtertisch deutlich
schmaler dimensioniert werden. Einige
Landwirtinnen und Landwirte nutzen
den Platzgewinn und erweitern Liege-
und Laufflachen.
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Problemstellung

Die Futterung beansprucht — neben dem
Melkvorgang — am meisten Zeit in der
Milchviehhaltung und betrifft 15 bis
20 Prozent des gesamten Arbeitszeit-
bedarfs. Zudem werden téglich grosse
Massen bewegt. Seit einiger Zeit ist es
jedoch moglich, die Grundfutterration
automatisch vorzulegen.

Die automatische Ftterung soll eine
deutliche Arbeitsentlastung, bessere
Futterhygien, aber auch weniger Fut-
terverluste erreichen. Eine Erhebung auf
Betrieben, die bereits eine automatische
Futterung in der Praxis einsetzen, soll
zeigen, welche Systeme auf dem Markt
vorhanden sind und ob sie die (in sie ge-
setzten) Erwartungen erfullen.

Funktionsweisen — eine
aktuelle Marktiibersicht

Bei der automatischen Futterung gibt es
verschiedene technische Ansédtze. Dazu
zahlen Futterbander, selbstfahrende und
schienengefuihrte Futterwagen. Wichtig
ist das ltickenlose Zusammenspiel einzelner
Elemente vom Futterlager bis zum Futter-
tisch. Verfahren mit Flachsilolager bedur-
fen in der Regel eines Zwischenlagers von
mindestens einem Tagesbedarf. Bei auto-
matischer Hochsiloentnahme kann darauf
verzichtet werden. In Abbildung 2 sind die
Verfahren systematisch dargestellt.

Futterbander

Zu einer stationdren und schon ldnger in
der Praxis genutzten Loésung gehoren Fut-
terbander (Abb. 3, links). Ein pflugartiger,

diagonal angeordneter Abstreifer schiebt
das Futter vom Forderband oberhalb des
Futtertisches ab (Abb. 3, Mitte). Hochsilo-
frasen, Untenentnahmefrasen mit nachge-
schaltetem Forderband oder Ballenaufloser
beschicken das Forderband automatisch.
Uber zwischengeschaltete Mischbehalter
ist auch bei Flachsiloanlagen ein hoher
Automatisierungsgrad maoglich. Bandfit-
terungssysteme werden beispielsweise von
den Firmen Pellon, Rovibec und Cormall
angeboten. Ein Elektromotor treibt das Fut-
terband bei allen drei Systemen an.

Der Kettentisch ist ein weiteres stationdres
System (Abb. 3, rechts). Es besteht aus
einem schmalen Futtertisch mit einer Kette
von Mitnehmern. Ein Futterband fordert
das Futter von den Vorrats- oder Mischbe-
héltern auf den Futtertisch. Die Mitnehmer
verteilen dann das Futter auf dem Futter-
tisch auf einer Lange von bis zu 90 Metern.

Systematik der automatischen Fiitterungssysteme

P e |
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Abb. 2: Systematische Darstellung der automatischen Flitterungssysteme nach Funktionsweise und Hersteller.
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Abb. 3: Futterbander legen einzelne Futterkomponenten oder Mischungen vor. Sie sind entweder (iber Kopfhéhe (links und Mitte) oder
in der Krippe (rechts) angebracht. Sie sind entweder bei Neuerstellung direkt einbau- (links und Mitte) oder nachriistbar.
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Abb. 4: Der automatische Futterwagen
(Cormall) lddt die Ration beim stationdren
Mischer und féhrt anschliessend selbststén-
dig zur Futtervorlage. Der Antrieb erfolgt
mit einem Dieselmotor. Mit den Radialblrs-
ten kann er das Futter jederzeit wieder
nachschieben.

Abb. 5: Der schienengefiihrte Futterwagen
(Delaval) (bernimmt das gemischte Futter
vom stationdren Mischer. Er kann beidseitig
ausdosieren. Der Fitterungsrechner ldsst
sich ans System Alpro anbinden.

Abb. 6: Der RobotFeeder (Pellon) holt die
Futterkomponenten bei den Futterbehdl-
tern ab und mischt sie bereits wéahrend
der Beschickung mittels eines Mischketten-
systems und einer horizontalen Schnecke.
Uber die zentrale Schnecke und ein Férder-
band erfolgt dann der Futterauswurf zur
rechten oder linken Seite des Roboters.

Ein solches Futterungssystem bietet die
Firma Cormall an.

Selbstfahrer

Zu den mobilen Systemen der automa-
tischen Futterungstechnik zahlen die selbst
fahrenden Futterwagen. Der Robot Multi
Feeder der Firma Cormall féhrt und futtert
vollautomatisch (Abb. 4). Der Roboter wird
Uber einen zwei bis drei Zentimeter in den
Boden eingelassenen Induktionsdraht und
einen Sensor gesteuert. Mehrere stationdre
Mischbehadlter beschicken automatisch den
Verteilwagen Uber Dosierwalzen. Der Die-
selmotor betriebene Multi Feeder wirft
das Futter wahlweise rechts oder links aus.
Sein Fassungsvermdgen betrdgt 2,2 oder 3
Kubikmeter. Mit zwei Radialbirsten kann
das Futter jederzeit nachgeschoben wer-
den. Die Breite betragt 1,3 Meter, die Lange
4,6 Meter, wobei es beim Futtertisch einer
Mindestbreite von 2,5 Meter bedarf.

Schienengefiihrte Futterwagen
Schienengefiihrte Futterungswagen stellen
den Mittelweg zwischen stationdren Fut-
terbandern und Kettentischen sowie mo-
bilen Selbstfahrern dar. Es handelt sich um
einen Futterbehalter mit Wiegeeinrichtung,
der an einer Schiene héangt. Die Stromver-
sorgung ist Uber Akkus, Schleppkabel oder
eine Versorgungsschiene mit Schleppkon-
takten sichergestellt. Die Steuerung (Hau-
figkeit der Futtervorlage, Rationszusam-
mensetzung etc.) erfolgt meist tiber einen
Prozessrechner direkt am Futterbehdlter.
Die Beschickung findet hier an stationdren
Vorrats- oder Mischbehaltern in der Néhe
des Futtertischs statt. Im Allgemeinen sind
bei schienengefiihrten Systemen Verteil-
und Futtermischwagen zu unterscheiden.
Der FS 1600 von Delaval ist den Futterver-
teilwagen zuzuordnen (Abb. 5). Ein statio-
narer Mischbehélter beftllt ihn mit der fertig
gemischten Ration (Abb. 9). Die Steuerung
des FS 1600 erfolgt tber das Alpro-Kontroll-
system, die Stromversorgung mittels Akkus.
Das Fassungsvermogen liegt bei 1,6 Kubik-
meter. Damit sind insgesamt zehn automa-
tische Futterfahrten moglich. Wiegestabe
erfassen die Ausgabemenge und steuern
damit die Geschwindigkeit des Futterwa-
gens. Er wird automatisch tber Lichtschran-
ken gesteuert wieder beschickt. Mit einer
Breite von 1,08 Metern und einer Lange
von 2,57 Meter benotigt der FS 1600 eine
minimale Futtertischbreite von zwei Metern.
Der erforderliche Freiraum unter dem Fut-
terverteilwagen liegt bei 30 Zentimeter. Dies
fuhrt zu einer Installationshohe (Unterkante
Schiene) zwischen rund 2,1 bis 2,8 Meter.

ART-Bericht 710 B

Abb. 7:Im DEC TMR plus (Rovibec) mischen
zwei Mischpaddel das Futter wahrend der
Beschickung. Erhdltlich sind acht Gréssen
mit Fassungsvermdégen von 1,75 bis 8,06
Kubikmeter.

@ e &
Abb. 8: Der schienengefihrte Vertikal-
mischer (Triomatic) verfugt (ber zwei
Mischschnecken und 3 Kubikmeter Fas-
sungsvermdégen. Aufgrund seiner Breite
von 1,35 Meter und einer Ldnge von 3,13
Meter bendétigt er eine genligende Futter-
tischbreite.

Abb. 9: Ein stationdre Mischer (Delaval)
erstellt die Mischration. Anschliessend be-
schickt die Beschickanlage den Futterver-
teilwagen. Sensoren Uberwachen die kor-
rekte Dosierung.
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Abb. 10: Der Futtervorbereitungsraum (Mullerup) enthélt mehrere Dosierbehélter fur die

einzelnen Komponenten. Es sind Behélter fur Silagen sowie fur Mineralstoffe und teig-
férmige oder fliissige Komponenten erhéltlich.

Die Systeme von Mullerup, Pellon, Rovibec
und Trioliet vereinen das Futtermischen und
-verteilen. Die Futterungsroboter von Mul-
lerup, Pellon (Abb. 6) und Rovibec werden
Uber Vorrats- oder Mischbehalter aufgefullt
(Abb. 10), wahrend Trioliet Zufuhrboden
mit Schneidesystem fir Ballen und Blocke
verwendet (Abb. 11, rechts).

Der MixFeeder plus von Mullerup (Abb. 1)
mischt die Komponenten nach dem Be-
schicken an einer separaten Mischstation
mit Hilfe einer horizontalen Schnecke. Die
Mischzeit richtet sich nach der Futtermenge,
und diese wird durch eine zentrale Schne-
cke und einen Auslassschieber (60 x 40 cm)
reguliert. Die Stromversorgung erfolgt tiber
Akkus oder eine elektrische Versorgungs-
schiene zur Ladung der Akkus wahrend der
Fahrt. Ausserdem verfigt der MixFeeder

BN

Uber einen Futterschieber unter dem Futte-
rungsroboter, um das manuelle Nachschie-
ben des Futters zu ersetzen. Es ist moglich,
15 Futterungsgruppen zu versorgen und
maximal neun verschiedene Futtermittel zu
verwenden. Auch hier muss der Futtertisch
mindestens eine Breite von 1,9 Meter auf-
weisen.

Die Stromversorgung des RobotFeeder von
Pellon ist Uber eine separate Versorgungs-
schiene gesichert. Dieses System mischt das
Futter bereits wéhrend der Beschickung
mittels Mischketten und einer zentralen
horizontalen Schnecke. Mit der Mischkette
und einer Abwurfwalze gelangt das Futter
auf beiden Seiten zum Auswurf des Robo-
ters. Dieses Futterungssystem erlaubt die
Versorgung einer unbegrenzten Anzahl
(99) von Tiergruppen. Der Futtertisch soll

die Breite von 2,0 Meter und die Hohe von
2,4 Meter nicht unterschreiten. Der Ro-
boter selbst ist 1,33 Meter breit und 3,02
Meter lang.

Zwei Mischpaddel vermengen das Futter
beim DEC TMR plus der Firma Rovibec
(Abb. 7) wahrend des Beschickens und wer-
fen es mittels Schnecke einseitig aus. Die
Stromzufuhr ist wahlweise tiber Akkus oder
eine Versorgungsschiene gewadhrleistet. Er
ist in acht Grossen mit einem Fassungs-
vermogen von 1,75 bis 8,06 Kubikmeter
erhaltlich. Der DEC TMR plus kann maxi-
mal zehn Futterungsgruppen mit 21 Fut-
terkomponenten versorgen. Die Masse des
Roboters und des Futtertischs hangen vom
Modell ab. So besitzt das Modell mit 1,75
Kubikmeter Fassungsvermogen eine Breite
von 0,91 und eine Lange von 2,94 Meter.
Das grosste Modell mit 8,06 Kubikmeter ist
2,03 Meter breit und 3,25 Meter lang.

Der Triomatic der Firma Trioliet (Abb. 8)
ist ebenfalls ein schienengefuhrter Futter-
mischwagen. Er lagert, im Vergleich zu den
anderen Systemen, die Futterkomponenten
nicht lose im Vorrats- oder Mischbehalter,
sondern auf separaten Zufuhrboden in Bl6-
cken oder Ballen. Das Futter wird durch das
Schneidsystem mit zwei entgegengesetzt
laufenden Messern in variablen Partikel-
lange abgeschnitten und Uber eine Walze
auf das Futterband gebracht (Abb. 11). Das
Querforderband ist zusatzlich mit vier Wie-
gestdben ausgestattet, mittels derer der
Fltterungsroboter die Futtermenge berech-
net und reguliert. Der Triomatic ist ein Ver-
tikalmischer mit zwei Mischschnecken und
drei Kubikmetern Fassungsvermdgen. Die

Abb. 11: Das Dosiersystem von Triomatic besteht aus einem Schneidrahmen (links) einem Wiege- und Férderband und mehreren Vorrats-
und Zufihrtischen fur die Futterkomponenten (rechts). Der Schneidrahmen kann Siloblécke und Grossballen verarbeiten und dabei das

Futter auf die gewtnschte Ldnge schneiden.

September 2009 Schweizer Landtechnik



Beschickung erfolgt auch hier im Futtervor-
bereitungsraum automatisch. Die Stromver-
sorgung ist mit einer separaten Schiene und
Schleppkontakten sichergestellt. Der Robo-
ter wird Uber einen Touchscreen bedient,
der sich im Futtervorbereitungsraum befin-
det oder direkt am Futterbehalter. Das Fut-
ter wird Uber ein Forderband wahlweise zu
beiden Seiten des Roboters ausgeworfen.
Der Triomatic eignet sich ausserdem zum
Einstreuen von Liegeboxen. Mit einer Breite
von 1,35 Meter und einer Lange von 3,13
Meter empfiehlt Trioliet fir den Triomatic
eine Futtertischbreite von 2,80 Meter. Die
Schienen sollten auf 2,80 Meter iber dem
Boden montiert werden.

Vorgehensweise bei der
Praxiserhebung

Die Betriebe (Anzahl in Klammer) mit au-
tomatischen Futterungssystemen wurden
in Zusammenarbeit mit den Firmen Cormall
(3), Delaval (2), Mullerup (5), Pellon (1),
Rovibec (4) und Trioliet (4) ausgewahlt. Bei
Trioliet befand sich unter den vier Betrie-
ben ein Milchziegenbetrieb mit 2500 Tie-
ren der Niederlanden. Dieser Betrieb blieb
aus Grinden der Vergleichbarkeit unbe-
ricksichtigt. Die Datenerhebung fand auf
allen 19 ausgewdhlten Milchviehbetrieben,
die automatische Futterungssysteme in un-
terschiedlichen Ausflihrungen einsetzten,
statt. Dies erforderte Betriebsbesuche in
Danemark, Deutschland, den Niederlanden
und der Schweiz. Anhand eines Fragebo-
gens erfolgte die Befragung der Landwir-
tinnen und Landwirte. Er enthielt Fragen zu
verschiedenen Bereichen der Betriebsstruk-
tur und zur Mechanisierung. Zudem wur-
den Daten zu den folgenden Bereichen
erhoben:

- Futterung und Futterlagerung

- Mechanisierung der Fltterung

- Eingliederung ins Gebdude

~ Motivation fur den Einsatz eines automa-
tischen Futterungssystems

Erfahrungen und Auswirkungen des au-
tomatischen Futterungssystems

Ergebnisse der Erhebung

Betriebsstrukturen

Die Herdengrosse der besuchten Betriebe
liegt bei 28 bis 390 Milchkiihen (Tab. 1),
wobei der grosste Betrieb in Danemark ein
Milchkontingent von 3,6 Mio. Kilogramm

Tab 1: Struktur der Betriebe

ART-Bericht 710 B

Landwirtschaftliche Nutzflache LN in ha
dA"f“’"""g 10-29 | 30-49 | 50-69 | 70-89 90-109 110-129 >130
er LN
Anzahl
Betriebe : s - 4 ! 0 5
Milchviehbestand Anzahl Kiihe
10-29 30-49 50-69 70-89 90-109 110-129 >130
Anzahl
Betriebe L 2 2 . 2 s .
Milchkontingent in 1000 kg
100-299 | 300-499 | 500-699 | 700-899 900-999 1000-1500 >1500
Anzahl
Betriebe < 2 3 : : 4 4
Herdendurchschnitt Milchleistung in kg
5000- 7000- 8000- 9000-
6999 7999 8999 9999 10000-10999 | 11000-11999
Anzahl
Betriebe é o = 4 é 1

Milch besitzt. Die landwirtschaftliche Nutz-
flache liegt zwischen 18 und 640 Hektaren.
Auch hier ist der grosste Betrieb danisch.
Zwei Schweizer Betriebe mit automa-
tischer Futterungstechnik halten ihre Kihe
in  Anbindestallen. Die durchschnittliche
Milchleistung liegt zwischen 8000 und
9000 Kilogramm pro Jahr. Auf den meisten
Betrieben (16 Betriebe) ist die Rasse Hol-
stein Friesian dominierend, gefolgt von Red
Holstein, Brown Swiss und Braunvieh.

Flutterung und Futterlagerung
Die Betriebe flittern bis zu zehn Futter-
komponenten automatisch (Tab. 2). Am

haufigsten werden Gras- und Maissilage,
gefolgt von Heu und Soja, in den Rati-
onen eingesetzt. Insgesamt vier Betriebe
teilten ihre laktierenden Milchkihe in
Futterungsgruppen ein. Dabei unterschei-
den sie meist nach Milchleistung und
Laktationsstadium. Meist wurden zugleich
auch Jungtiere und Trockensteher mit dem
Roboter versorgt. Die Anzahl automa-
tisch vorgelegter Rationen lag zwischen
einer und funf (Tab. 3). In Tabelle 4 ist ein
Rationenbeispiel eines Betriebs zum Zeit-
punkt der Erhebung dargestellt. Insgesamt
werden funf verschiedene Rationen mit
dem System vorgelegt.

Tabelle 2: Futterkomponenten pro Ration, Futtervorlage und Reinigung

Anzahl Futterkomponenten/Ration

Komponenten <4

Anzahl Betriebe 8

Anzahl Futtervorlagen

Vorlagen <3

7-9

Anzahl Betriebe 2

Reinigung Futtertisch

Reinigung taglich

2-3x 1x

pro Woche pro Woche > alle 3 Wochen

Anzahl Betriebe 8

6 2 2

Tab. 3: Rationen je Betrieb

Anzahl Rationen

Rationen 1

Anzahl Betriebe 5

September 2009 Schweizer Landtechnik
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Tab. 4: Rationen eines Betriebes

ﬁ‘;";‘r’gr.’r?:rte Hochleistende | Niedrigleistende |  Trocken- Transit- Frischlaktierende
Milchkiihe Milchkiihe steher kihe Milchktihe
und Tag] :
Grassilage 26.5 28 17 22 20
™M 4 3 1 2 3t5
Mohren 8 8 8 6 8
Treber 4 4 2 4 4
Stroh 0.3 0.3 0.3
Kraftfutter 4 2 4
Mineralfutter,
salz, Kreide - 120 0.31
Energie/
Eiweissaus- 35 2.5 1 2 3
gleichsfutter
Melasse 0.04 0.04

Die maximale Anzahl der Futtervorlagen
liegt bei 13 pro Tag. Im Mittel der Betriebe
wird das Futter 7,2-mal am Tag neu vorge-
legt (Tab. 2). Individuelle Kraftfuttergaben
fur die Kuihe fanden auf 16 Betrieben statt.
Davon futterten die Landwirte in sechs
Fallen das Kraftfutter am Kraftfutterauto-
maten, auf sieben Betrieben im automa-
tischen Melksystem, bei zwei Landwirten
per Hand und einmal Uber einen zusatz-
lichen Kraftfutterbehalter am Futterungs-
roboter. In 16 Fallen lagerte das Futter im
Flachsilo (Gras- und Maissilage). Heu und
Stroh lagerten Uberwiegend als Quader-
ballen. Nur drei Betriebe legten ihr Heu lose
auf dem Heustock ab.

Mechanisierung

Sieben Betriebe legten bereits vor dem Ein-
bau einer automatischen Fitterungsanlage
eine Total-Misch-Ration mit Frasmisch- oder
Futtermischwagen vor. Auf drei Betrieben
erfolgte die Futtervorlage per Hand. Die
restlichen Betriebe futtern mit Siloblock-
schneidern, Greif- oder Schneidschaufeln.
50 Prozent der Betriebe bauten ihr auto-
matisches Futterungssystem in bestehende
Stdlle ein. Je nach System wird das Futter
ein- bis zweimal pro Tag oder zwei- bis
dreimal pro Woche (Trioliet) entnommen.
Auf einem Betrieb mit Anbindehaltung und
Hochsilolagerung entnimmt eine Fréase flr
jede Futtervorlage das Futter direkt dem
Hochsilo.

Im Mittel bezifferten die Landwirtinnen
und Landwirte den Zeitaufwand fur die au-
tomatische Futterung auf 30 Minuten: pro
Tag. Hinzu kommen rund sechs Minuten
fir jede Reinigung des Futtertischs. Wie
Tabelle 2 zeigt, findet die manuelle Reini-
gung des Futtertischs meist mindestens

einmal taglich statt. Der manuelle Futter-
nachschub hingegen ist bei 16 Betrieben
vollstandig durch das Fltterungssystem
ersetzt. Darliber hinaus gaben insgesamt
16 Landwirte an, keine regelmdssige Reini-
gung des Fltterungssystems vorzunehmen.
Dies ergibt nach ihrer eigenen Einschdtzung
eine Zeitersparnis von einer halben bis zu
drei Stunden pro Tag, je nachdem, welcher
Mechanisierungsgrad im Vorfeld bestand.

Motivation und Erfahrungen

Als Hauptgrund fur ein automatisches Fit-
terungssystem gaben 14 der 19 Betriebe
die Arbeitsentlastung und die Zeiterspar-
nis an. Des Weiteren fihrten stallbauliche
Griinde zum Einbau eines automatischen
Fltterungssystems. Indem der Futtertisch
bei Neubauten schmaler gestaltbar ist — bis
unter zwei Meter — werden Baukosten ge-
spart. Bei Altbauten dient der gewonnene
Platz zusammen mit einer Umgestaltung
oft einer erweiterten Lauf- oder Liegefla-
che. Auch die gesteigerte Flexibilitat der
Arbeitsplanung und die prazisere Futterung
der Herde, indem Rationen gruppenspezi-
fischen zusammensetzbar sind, werden
genannt.

Zuverlassigkeit und Funktionalitat wird bei
allen Befragten mit gut bis sehr gut bewer-
tet. Sie benoten die Bedienbarkeit Uberwie-
gend mit gut bis sehr gut. Mangel fanden
sich teilweise bei zu kleinen Displays an
den Fltterungsrobotern und bei der langen
Einarbeitungsphase. Die Ubersichtlichkeit
des Steuerungsrechners stuften die Land-
wirtinnen und Landwirte als gut bis durch-
schnittlich ein. Bei Systemen ohne Messer
im Mischer (Mullerup, Pellon, Rovibec) kann
es zu Schwierigkeiten bei zu langem Futter
kommen. So rdt Pellon von einer Futter-

September 2009  Schweizer Landtechnik

lange Uber 10 Zentimeter ab, da langeres
Futter zu Stérungen und zu mangelhafter
Vermengung der Komponenten flhren
kann.

Nach der notwendigen Einarbeitungszeit
haben sich auf allen Betrieben die Erwar-
tungen an das Fltterungssystem vor allem
in Bezug auf die Arbeitszeitreduktion und
Flexibilitat erftllt. Alle befragten Landwirte
wurden einem Berufskollegen ihr Fltte-
rungssystem weiterempfehlen.

Diskussion der Ergebnisse

Die Erhebung zeigt, dass viele Betriebe
dank automatischer Fltterungssysteme
eine deutlich geringere Arbeitsbelastung
erreichen. Sie wirken sich positiv auf die Fle-
xibilitdt aus und bewdhrten sich besonders
in Zeiten mit Arbeitsspitzen. Der Zeitbedarf
fir ein automatisches Futterungssystem
hangt zusatzlich von der Entnahmetechnik,
der Entfernung zum Futterlager sowie der
Art des Futterlagers (Hochsilo/Flachsilo/
Grossballen) ab.

Viele Betriebsleitende stellten fest, dass bei
den Tieren deutlich weniger Stress auftritt.
Rangniedere Tiere konnen ihrer Einschat-
zung nach dank des taglich mehrmaligen
Fltterns auch bei mehr als einem Tier
pro Fressplatz mehr und besseres Futter
aufnehmen. Dies sehen einige Landwir-
tinnen und Landwirte als Grund ftr héhere
Milchleistung und insbesondere bei Erst-
laktierenden fur ein besseres Fett-Protein-
Verhéltnis in der Milch. Auf einigen Betrie-
ben mit automatischen Melksystemen ist
eine steigende Anzahl Melkungen pro Tag
auszumachen. Als Grund wird die hohere
Aktivitat der Herde durch das mehrmalige
Futtern am Tag vermutet. Es fiel auf, dass
die Kraftfuttervorlage oft immer noch mit-
tels Kraftfutterautomaten erfolgte, obwohl
die Moglichkeit, mehrere Leistungsgruppen
mit Totalmischration zu futtern, bestand.

Die Zufriedenheit der Landwirtinnen und
Landwirte mit ihren Fltterungssystemen ist
durchgdngig sehr hoch, ungeachtet einiger
Schwierigkeiten zu Beginn. Einige Beden-
ken wurden allein zur Sicherheit gedussert.
Die automatisch anlaufenden Maschinen,
kénnen speziell im Hinblick auf Kinder ge-
fahrlich sein, trotz vorhandener Notstopp-
und Abschaltfunktionen.

Dass die automatische Fltterung nicht nur
fur Rindviehbetriebe in Frage kommt, zeigte
sich auf einem niederlandischen Betrieb mit
2500 Milchziegen. Nach der Umstellung



von Kihen auf Ziegen wurde unter ande-
rem zur Arbeitserleichterung und aus ge-
sundheitlichen Griinden ein automatisches
Futterungssystem integriert. Die Zeiterspar-
nis liegt bei diesem Betrieb bei bis zu 4,5
Stunden am Tag.

Nicht zu vernachlassigen sind die Investiti-
onen fir eine automatische Fitterung. Die
Anschaffungskosten liegen je nach System
und Ausstattung in der EU zwischen 70000
und 170000 Euro. Futterbander sind zwar
mit zirka 40000 bis 60000 Euro billiger,
bieten jedoch meist einen geringeren Au-
tomatisierungsgrad an. Bei diesen Aufwen-
dungen bleibt unbertcksichtigt, dass bei
konsequenter Umsetzung ein Verzicht auf
Futterdurchfahrten moglich wird.

Der technische Fortschritt bei der automa-
tischen Futterung geht kontinuierlich wei-
ter. Zurzeit ist ein System in der Testphase,
das nicht nur das Mischen und Ausftttern
automatisiert, sondern direkt am Flach-
silo selbststandig beschickt wird. Weitere
Bestrebungen gehen dahin, den Tieren
auch in Laufstéllen das Grundfutter tier-
individuell vorzulegen.

Erste Schlussfolgerungen
fiir die Schweiz

Fir den Einsatz von automatischen Fitte-

rungssystemen auf Schweizer Betrieben

kénnen folgende erste Schlisse gezogen
werden:

- Auch auf Schweizer Betrieben macht
das Fittern einen betréchtlichen Anteil
des taglichen Arbeitszeitbedarfes aus.
Automatische Futterungssysteme kon-
nen diesen wesentlich reduzieren, wenn
alle Grundfutter verzehrenden Tiere mit
demselben System automatisch geftttert
werden. Systeme, die mehrere Rationen
aufgeteilt Uber 24 Stunden an mehrere
Tiergruppen zuteilen koénnen, stehen
deshalb im Vordergrund.

- Automatische  Fltterungssysteme sind
verhaltnismassig teuer und verlangen eine
hohe Erstinvestition. Dies ist mit ein Grund,
dass samtliche Tiere damit gefuttert wer-
den sollten. Die Vorratsbehalter fur die
verschiedenen Futterkomponenten, ins-
besondere Raufutter, machen einen we-
sentlichen Anteil der Investition aus. Eine
breite Palette von Grundfutterkomponen-
ten, die gleichzeitig eingesetzt werden,
verteuern die Anlagen entsprechend. Heu
lasst sich auch mit automatischen Fiitte-
rungssystemen in die Ration einmischen,
Bedingung ist allerdings bei den meisten

Systemen ein vorgangiges Schneiden auf
rund 10 Zentimeter Lange.

Der Einsatz von Maissilage in Vorratsbe-
héltern, die keine Trennung zwischen den
verschiedenen Beschickungen zulassen
(Vermischung mit Futter des Vortages)
ist speziell mit Blick auf die Sommerfut-
terung kritisch zu betrachten. Die Kom-
bination von automatischer Hochsilo-
entnahme und automatischer Fltterung
kann diese Problematik entscharfen.

Die erwahnten sicherheitstechnischen
Bedenken einzelner Betriebsleitenden
sind Hinweis genug, dass auch diesem
Aspekt auf Familienbetrieben und Be-
trieben mit Publikumsverkehr besondere
Beachtung zu schenken ist.
Automatische Fltterungssysteme kon-
nen vor allem bei neu zu erstellenden
Betriebsgebauden fur gréssere Bestande
wesentlich zur rationellen und leistungs-
gerechten Fltterung der Rindviehherde
beitragen. Sie erhohen die Arbeits-
entlastung und Flexibilitat wesentlich, da
die Beschickung des Vorrats weniger an
eine feste Tageszeit gebunden ist als bei
herkémmlicher Futtervorlage.
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