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Ein Verfahren zur einzeltier- oder gruppenspezifischen Zuweisung 
von Freßplätzen in Laufställen 

Von Rudolf Artmann, Braunschweig-Völkenrode*) 

DK 636.084.74:62-53 

Eine leistungsorientierte überwachte Fütterung des 
Einzeltieres ist Voraussetzung sowohl für die Wirtschaft-
lichkeit der Erzeugung als auch für die züchterische Wei-
terentwicklung der Bestände. Während die individuelle 
Kraftfutterzuteilung auch bei den neueren arbeitsparen-
den Haltungsverfahren weitgehend eingeführt ist, fehlen 
bisher für die kontrollierte Vorlage des Grundfutters ge-
eignete Verfahren, die es erlauben, Daten über das Freß-
verhalten der Einzeltiere zu gewinnen. 
Hier wird über ein Verfahren berichtet, bei dem ein Tier-
erkennungssystem mit einem modifizierten Fangfreß-
gitter und einem Mikrocomputer kombiniert ist. Damit 
ist es möglich, den Tieren individuell oder gruppenspezi-
fisch einen Freßbereich zuzuweisen, die Tiere am Freß-
platz einzufangen und tierspezifische Daten zu erfassen. 

1. Problemstellung 

Für eine wirtschaftliche Milchproduktion sind u.a. die spezifischen 
Futterkosten so niedrig wie möglich zu halten. Am besten kann 
dies durch eine am individuellen Bedarf des Einzeltieres orientierte 
Fütterung erreicht werden. Bisher gibt es keine technische Lösung, 
die zu tragbaren Kosten die dafür erforderliche individuelle Fütte-
rung freilaufender Tiere mit Grund- und Kraftfutter gestattet. 

Bei der Entwicklung der beschriebenen technischen Lösung haben die 
Herren Fröhnel und Ihle beim Aufbau der Elektronik, Herr Espe beim 
Programmieren und Herr Stumpenhausen im Rahmen seiner Diplomarbeit 
bei der Durchführung und Auswertung der Ver;uche mitgewirkt. Ihnen sei 
an dieser Stelle herzlich gedankt. 

*)Dipl.-Ing. agr. R. Artmann ist wissenschaftlicher Mitarbeiter 
am Institut für Betriebstechnik (Leiter: Prof Dr. H. Schön) der 
Bundesforschungsanstalt für Landwirtschaft, Braunschweig-
Völkenrode. 
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Um diesem Ziel nahezukommen, werden in der Praxis die Tiere 
entweder in Gruppen mit ähnlichen Nährstoffansprüchen einge-
teilt und gruppenspezifisch gefüttert, oder die Tiere erhalten frei-
en Zugang zum Grundfutter, wobei nur das teuere Kraftfutter 
entsprechend der individuellen Leistung zugeteilt wird. 
Die Gruppenhaltung und -fütterung ist insbesondere in Standard-
laufställen und kleinen Beständen schwierig durchzuführen . Ande-
rerseits steht auch bei Gruppenhaltung für die individuelle Kraft-
futterzuteilung keine Information über die Nährstoffaufnahme 
aus dem Grundfutter zur Verfügung, so daß die Berechnungen 
der erforderlichen Kraftfuttergabe auf Schätzungen bezüglich der 
Grundfutteraufnahme beruhen. 
Nachfolgend wird über die Entwicklung eines Verfahrens berich-
tet, das eine programmgesteuerte Zuweisung der verfügbaren Freß-
plätze an die Tiere ermöglicht. Damit können einerseits die Pro-
bleme der Gruppenhaltung beseitigt , Informationen über die Auf-
enthaltsdauer an den Freßplätzen und damit zusammenhängende 
Größen gesammelt sowie andererseits die Voraussetzungen für 
eine tierindividuelle Fütterung am Trog geschaffen werden. 
Ziel der Entwicklung war, durch Kombination von elektronischem 
Erkennungssystem, angepaßten.Freßgittern und Mikrocomputern 
eine kostengünstige Lösung zur Regelung des Zuganges zu den 
Freßplätzen zu schaffen. 

2. Vorhandene Entwicklungen 

Für den technischen Aufwand zur Realisierung einer Zugangsrege-
lung ist der Einsatzzweck von entscheidender Bedeutung. Eine 
gruppenspezifische Fütterung ist bereits möglich, wenn der 
Zugang zu den Freßbereichen der einzelnen Gruppen reglemen-
tiert wird . Dazu sind nur wenige Zugänge zu kontrollieren und 
einfache Systeme zur Unterscheidung der Gruppenzugehörigkeit 
einsetzbar. Die einzeltierspezifische Freßplatzzuweisung er-
fordert dagegen ein System zur Einzeltiererkennung und eine am 
Freßplatz angebrachte Vorrichtung zur Regelung des Zugangs. 
Für beide Alternativen wurden bereits Systeme entwickelt, Bild 1. 
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Bild 1. Zwei Alternativen der Freßplatzzuweisung. 

Für die Regelung des Zuganges zum Freßbereich entwickelten 
Pirkelmann u. Stanze/ [ l] eine einfache technische Lösung, bei 
der die Gruppenzugehörigkeit der Tiere durch bis zu drei am 
Halsband befestigte Magnete (links , rechts oder oben angebracht) 
definiert wird . An den Eingangstüren zu den Freßbereichen wird 
das Vorhandensein der Magnete in den drei Lagen über Reed-
schalterstrecken abgetastet und zur Freigabe des Durchganges be-
nutzt, wenn die erfaßte Kombination mit der am jeweiligen Ein-
gang eingestellten übereinstimmt. Mit dieser Ausrüstung ist das 
Unterscheiden von acht Kombinationen möglich. Schließt man 
den Fall "keine Magnete" aus, so sind sieben Gruppen unter-
scheidbar. 

Da die Zugangsregelung zu unterschiedlichen Freßbereichen zu-
sätzliche Verkehrsflächen erfordert, wurde dieses System auch 
für den Einsatz an der Krippe vorgesehen . Durch ein Holzfreß-
gitter mit V-förmiger Schlupföffnung, eine über der Öffnung hän- · 
gende Holzplatte und einen mittels Federkraft in der Horizon-
talen gehaltenen, verriegelbaren Bügel wird der Zugang zur Krippe 
kontrolliert. Dazu sind in die beiden Seiten der Schlupföffnung 
und in die oben hängende Holzplatte Reedschalterstrecken einge-
lassen . Der Bügel wird nur entriegelt , wenn das jeweils anwesende 
Tier die am jeweiligen Freßplatz eingestellte Magnetkombination 
am Halsband trägt. Trifft dies zu , läßt sich der Bügel gegen die 
Federkraft nach unten wegdrehen , so daß das Tier zum Futter 
gelangt. 
Eine Alternative hierzu bietet das "Calan-System" [2]. Jedes Tier 
trägt bei diesem System am Halsband eine Erkennungsmarke mit 
zwei Absorptionskreisen , die auf zwei Frequenzbänder - von 
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zwölf möglichen - abgestimmt sind. Eine drehbare, im Ruhezu-
stand verriegelte Tür mit integrierter Elektronik verschließt den 
Spalt des palisadenartigen Freßgitters . Von den Elektroniken an 
den Türen werden zwei auswählbare Frequenzen abgestrahlt. 
Bringt ein Tier die Erkennungsmarke in Türnähe und werden bei-
de erzeugte Frequenzen absorbiert , so entriegelt die eingebaute 
Logik die Tür. Bei einer Auswahl von zwei aus zwölf Frequenzen 
sind 66 Kombinationen möglich. Dieses System kann daher bis zu 
mittleren Herdengrößen auch zur Zuweisung eines individuellen 
Freßplatzes eingesetzt werden . 
Beide Zugangssysteme weisen folgende Nachteile auf: 

1. Die eingesetzten Erkennungssysteme sind Einzwecksysteme 
und für eine allgemeine Tiererkennung im Rahmen eines 
rechnergestützten Herdenmanagementsystems nicht einsetzbar. 

2. Eine Zuweisung individueller Freßplätze ist, wenn über-
haupt , nur beschränkt möglich. 

3. Bei Nutzung zur Gruppenfütterung muß bei Änderung der 
Gruppenzugehörigkeit am Tier die Erkennungsmarke aus-
getauscht werden , was Zeit kostet und ein Unfallrisiko in 
sich birgt. 

4. Ein Einfängen der Tiere, wie vielfach von der Praxis ge-
wünscht, ist nicht möglich. 

5. Eine tierspezifische Datenerfassung kann nicht erfolgen . 

Für das Calan-System kommt hinzu, daß aufgrund des großen 
Frequenzbereiches (30- 115 kHz) in der Bundesrepublik Deutsch-
land eine allgemeine Zulassung durch die Bundespost nicht zu er-
warten ist . 

über eine Kombination von elektronischem Erkennungssystem, 
Absperrvorrichtung und Mikrocomputer zur Lösung des Zugangs 
zum Futter berichtet Horton [3] . Als Absperrvorrichtung dienen 
die mechanischen Teile einschließlich der Verriegelung des Calan-
Systems. Als Erkennungssystem wurde das am NIAE entwickelte 
System [ 4] eingesetzt. Hierbei werden bis zu 128 Plätze von einem 
Mikroprozessor sequentiell bedient. Die Tier-Freßplatz-Zuweisung 
ist programmierbar und im Speicher abgelegt. Empfängt die nur 
einmal vorhandene Erkennungslogik eine Tiernummer , wird an 
der aktuellen Stelle das Calan-Tor entriegelt , wenn die Nummer 
für diese Freßstell<: zugelassen ist. 
Erstmals installiert wurde diese Technik 1982 in den Niederlan-
den. Da die Plätze nacheinander abgefragt werden und mit dem 
eingesetzten Erkennungssystem maximal 28 Nummern je Sekun-
de erfaßbar sind, dauert es u .U. einige Sekunden, bis der gleiche 
Platz erneut angesteuert wird . Die Tiere müssen somit evtl. war-
ten, bis der Entriegelungsmechanismus reagiert. Eigene Versuche 
mit einer ähnlichen Ausrüstung zeigten , daß Wartezeiten größer 
als eine Sekunde zu Problemen beim Anlernen der Tiere führen. 

In einer neueren Entwicklung ist die Calan-Mechanik mit dem Er-
kennungssystem der Fa. NEDAP kombiniert [5] . Jedem Freßplatz 
ist hierbei eine eigene Erkennungslogik zugeordnet. Ein Personal-
computer kontrolliert und steuert über einen seriellen Bus das 
System. Die einzelnen Freßstellen werden vom PC nacheinander 
abgefragt und die jeweils erfaßte Tiernummer zum PC übertragen . 
Der PC entscheidet aufgrund der gespeicherten Zuordnung über 
die Entriegelung und leitet diese durch Rückübertragung ein. Bei 
diesem System sind die Wartezeiten bis zum öffnen hauptsäch-
lich von der übertragungsrate und der Effizienz des Datenproto-
kolls abhängig. 

3. Eigenentwicklungen 

Zur Vermeidung der oben aufgeführten Nachteile bei den bekann-
ten Varianten entwickelte der Autor zunächst die in Bild 2 gezeig-
te Zugangsregelung [6] . Hierbei handelt es sich um eine Kombina-
tion aus selbst entwickeltem Erkennungssystem [7] und einer Ab-
sperrvorrichtung. Letztere besteht aus einer an einem Hebel aus 
Vierkantrohr seitlich ausschwenkbaren Holzplatte mit eingelasse-
ner Aktivierungsantenne und motorbetätigter Verriegelung. 
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Bild 2. Einsatz der erweiterten Erkennungse.lektronik zur Zu-
gangssteuerung. 

Im Ruhezustand verschließt die Holzplatte den Freßspalt. Ober 
einen Bolzen ist diese Position verriegelt . Hebt ein Tier den Kopf 
über die Holzplatte, so bringt es damit den Antwortsender in den 
Aktivitätsbereich, so daß die Tiernummer erfaßt wird. Zur Lösung 
des Zugangsproblems wurde die Erkennungslogik erweitert , indem 
die in einem Datenregister stehende Tiernummer mittels eines 
Komparators mit einer eingestellten Nummer verglichen wird. 
Entspricht die erfaßte Tiernummer der Vergleichsnummer, hebt 
ein motorbetriebener Exzenter den Verriegelungsbolzen kurzzei-
tig an . Im Streben nach Futter drückt das Tier die so entriegelte 
Holzplatte zur Seite und kann fressen. Beim Verlassen des Freß-
standes fällt die Platte aufgrund der Schwerpunktlage selbständig 
vor den Freßspalt und verriegelt sich. Da an der Erkennungslogik 
nur eine Vergleichsnummer eingestellt werden kann, ist das Sy-
stem nur zur Zuweisung von Einzeltierfreßplätzen geeignet; es sei 
denn , mehrere Tiere tragen Antwortsender mit identischen Num-
mern. In diesem Falle wäre auch eine Gruppenzugangsregelung 
möglich. 

Etwa zeitgleich mit der Entwicklung von Horton [3) fand die 
Weiterentwicklung der " Hardwarelösung" zu einem rechnerge-
stützten System statt . Dazu wurde die Elektronik zur Tiererken-
nung in einen zentralen Mikrocomputer eingebaut. Die oben be-
schriebene Platte zur Sperrung des Zugangs blieb erhalten, ledig-
lich die Betätigung des Verriegelungsbolzens wurde durch einen 
Hubmagneten ersetzt. Hubmagnet und Verriegelungsbolzen wur-
den ins untere Ende des Vierkantrohres eingebaut. Als Anschlag 
diente ein auf die Trögkante montiertes, abgewinkeltes Flach-
stahlstück, Bild 3. 

Bild 3. Holzplatte mit Aktivierungskreis und Verriegelung am 
unteren Ende des Vierkantrohres. 

zentrale Elektronik Frenplatzelektronik 
Zum Ansprechen der ein-
zelnen Freßplätze wurde 
eine an jedem Freßplatz 
vorhandene Schaltung 
entwickelt , die über einen 
gemeinsamen Adreß- so-
wie Datenbus mit dem 
Mikrocomputer und ein 
Koaxialkabel mit der 
Elektronik zur Tierer-
kennung verbunden ist, 
Bild 4. 
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über den Adreßbus wählt der Mikrocomputer die gewünschten 
Freßstände an . Die Elektronik am jeweiligen Freßplatz (Freß-
platzelektronik) vergleicht die anstehende Adresse mit der ihr 
hardwaremäßig zugewiesenen, platzspezifischen Nummer. Bei 
Identität erfolgt eine Verbindung des Aktivierungskreises am an-
gewählten Platz mit der zentralen Tiererkennungslogik , wodurch 
eine Tiererkennung eingeleitet wird . Erfolgt innerhalb einer pro-
grammierbaren Zeitspanne eine Erkennung, startet die Erken-
nungslogik ein Programm, welches prüft , ob das erfaßte Tier am 
Platz fressen darf. Handelt es sich um ein zugelassenes Tier, löst 
der Mikrocomputer durch einen Impuls die Betätigung des Hub-
magneten zur Entriegelung der Platte aus. Der Zugang zum Futter 
ist damit für die Anzugszeit des Hubmagneten freigegeben . Un-
mittelbar nach dem Impuls bzw. nach der eingestellten Aktivie-
rungszeit wird auf den nächsten Freßplatz umgeschaltet. Ist der 
letzte Freßplatz bedient, wiederholt sich der Vorgang. 
Für jeden Besuch am Freßplatz werden vom Mikrocomputer die 
Tiernummer, die Zeiten beim Aufsuchen und Verlassen des Plat-
zes sowie die Anzahl der Erkennungen gespeichert. Darüber hin-
aus ist es möglich, über die Auswertung des Signals des mechani-
schen Schalters am Freßplatz (betätigt durch das Vierkantrohr 
beim öffnen und Schließen der Klappe) die Öffnungszeiten des 
Freßspaltes und damit indirekt die "Freßzeit" zu erfassen. Die 
Zuordnung der Tiernummern zu den Standplätzen ist frei pro-
grammierbar und in einer Datei gespeichert. 

Beim Einsatz dieser Lösung zeigten sich folgende Mängel: 

1. Die Konstruktion mit der Holzplatte erwies sich als nicht 
stabil genug. 

2. Tiere, die den Antwortsender direkt über den Windungen 
der Aktivierungsspule oder in einem zu großen Winkel zu 
dieser plazierten, wurden nicht erkannt. 

3. Die Wiederholfrequenz der Abfrage der einzelnen Plätze 
(0,3 Hz) war zu klein. Insbesondere in der Eingewöhnungs-
zeit verließen die Tiere bereits nach dem erstmaligen Ver-
such, die Platte wegzudrücken , den Freßplatz . 

4 . Der mechanische Schalter war für die rauhen Einsatzbe-
dingungen ungeeignet. 

Aufgrund dieser Mängel wurde die Lösung mit der Holzplatte ver-
lassen und die in Bild 5 gezeigte Alternative entwickelt. 

Das Freßgitter entspricht dabei im mechanischen Aufbau und in 
den Maßen weitgehend den Standard-Fangfreßgittern. Statt der 
Selbstfangvorrichtung wird ein drehbar gelagertes Rohr mit einge-
bauter Verriegelungsmechanik eingesetzt. Dabei ist die der Freß-
gitteröffnung und der Verriegelung gegenüberliegende Hälfte des 
Rohres schwerer, so daß das Rohr von selbst in eine nahezu waa-
gerechte Ruhelage fällt und dort verriegelt werden kann. Die Hö-
he von Rohr und Drehpunkt ist so gewählt , daß ein Tier zwar den 
Kopf durch die über dem Rohr liegende Öffnung stecken , aber 
nicht zum Futter gelangen kann . Ein Abstand von 95 cm ab 
Standfläche erwies sich bei Kühen als ausreichend. 

Das Entriegeln erfolgt über einen Zug-, das Verschließen über 
einen Schubmagneten. Der Verriegelungsbolzen wird in beiden 
Fällen von einer federbelasteten Kugel in der jeweiligen Position 
gehalten. Die Stellung des Rohres wird aus der Zuordnung von 
zwei Magneten zu zwei in die Verriegelungsmechanik eingebauten 
Reedschaltern für die Elektronik abfragbar. So ist in der verriegel-
ten Stellung der Ruhelage der obere Reedkontakt geschlossen und 
der untere offen. In der senkrechten Stellung ist die Sehalterlage 
entgegengesetzt. Nur wenn der der Rohrstellung zugeordnete 
Schalter geschlossen ist , kann in dieser Position ver- bzw. entrie-
gelt werden . Da dies sowohl bei waagerecht liegendem wie auch 
bei senkrecht stehendem Rohr der Fall ist, können mit dieser 
Konstruktion Tiere am unberechtigten Fressen gehindert (verrie-
gelte waagrechte Lage des Rohres) und auch im Freßgitter einge-
sperrt werden (verriegelte Senkrechtsteilung). Letzteres ist mög-
lich, weil das Tier, im Bestreben Futter aufzunehmen, das Rohr 
in eine vertikale Lage dreht und damit der Freßspalt über die ge-
samte Höhe auf ca. 20 cm verengt wird. Wird das Rohr in dieser 
Stellung verriegelt , ist das Tier eingefangen. 
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Bild 5. Freßplatzzuweisung mit dezentralem Jobrechner und mo-
difizierten Freßgittern mit Einfangmöglichkeit. 

Die Elektronik zur Tiererkennung und Freßplatzbedienung, 
Bild 6, wurde wie folgt modifiziert: 

1. Die Aktivierungsantenne ist in den Rohren des Gitters un-
tergebracht, wodurch die Befestigungsprobleme beseitigt 
wurden. Allerdings ist es notwendig, den Rohrrahmen um 
den Freßspalt zur Vermeidung eines Kurzschlußringes an 
einer Stelle aufzutrennen. Dem dadurch verursachten Sta-
bilitätsverlust wurde durch Einbau eines Kunststoffrohres 
an der Trennstelle entgegen gewirkt . 

2. Das Konzept des zentralen Computers wurde verlassen und 
stattdessen für jeweils 16 Plätze ein Ein-Platinen-Computer 
eingesetzt. 

3. Die Hardware für die Tiererkennung wurde bis auf den Ana-
logteil reduziert. Die Gewinnung der Tiernummer aus dem 
analogen Impulssignal erfolgt per Software. 

4. Die Elektronik an den einzelnen Freßplätzen wurde dem 
veränderten Verfahren angepaßt. 

5. Die Datenspeicherung und Programmierung für die Platz-
zuweisung erfolgt am zentralen Mikrocomputer. Der lokale 
Ein-Platinen-Computer dient als Jobrechner und hält nur 
die Daten für die eigenen Freßplätze fest. 

6. Der Datenaustausch (Vorgaben der Platzzuweisungen, 
Meldungen der Platzbelegung etc.) zwischen den Computern 
erfolgt über einen seriellen Bus. 

Der Ablauf bei der Freßplatzüberwachung und -steuerung ist im 
wesentlichen der gleiche wie bei der zuvor beschriebenen Lösung 
mit der Holzplatte. Der Ein-Platinen-Computer gibt den anzuwäh-
lenden Platz vor , worauf die Standelektronik die Erkennung akti-
viert. Soweit ein Tier im Erkennungsbereich steht, wertet der Job-
rechner die Impulsfolge aus, prüft die Zugangsberechtigung des 
Tieres und betätigt den Hubmagneten, wenn diese zutrifft und 
nicht schon geöffnet ist. Ist geöffnet, wird bei senkrecht stehen-
dem Rohr geprüft, ob das Tier eingefangen oder freigelassen wer-
den soll, und gegebenenfalls ver- bzw . entriegelt. 

Zur Bewältigung dieser Aufgabe führt der Jobrechner die in Bild 7 
aufgeführten Dateien: 

Die Platzdatei hält die aktuellen Daten an den Freßplätzen fest, 
wobei für jeden Platz 18 Byte erforderlich sind . Dabei enthalten 
die beiden ersten Byte je Platz die Tiernummer bzw. die Speicher-
adresse der an diesem Platz zugelassenen Gruppe . Ob Gruppen-
oder Einzeltierzuweisung erfolgt, ist durch ein Bit im Statusbyte 
markiert. Zur Definition individueller Einfangzeiten sind die fol-
genden 5 Byte bestimmt. In den nächsten Byte werden das aktuell 
am Platz anwesende Tier, dessen Aufsuch- und Weggehzeiten fest-
gehalten. Bei einer Änderung der Platzbelegung werden diese Da-
ten in die Versuchsdatendatei übertragen . 
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~~S_Ee_!!'~d.!_ __ (~':!nl_ 
Kuhnu11er u Platz 
Aufsuchzeit (s) 
Weggehzeit (s) 
"ä°9netkön1r0iibyte ___ 
Statusbyte 
Testbyte 

Platz II dto. . 
Platz N dto. 

DATEI gemeinsame 
EINSPERRZEITEN 
Einsperrbeginn (h:1inl 1 
Einsperrende (h:1inl 

dto. II 
dto. III 
dto. IY 
dto. y 

G R U P P E N - D A T E I 

Adr. Gruppe 1 Anzahl Kuehe in Gruppe 1 
!. Kuhnu111r 

Einsperrbeginn (d:h:1inl 
Einsperrende (h:1inl 

2. Kuhnu11er 
Einsperrbeginn (d:h:1inl . 

Adr. Gruppe N Anzahl Kuehe in Gruppe N 
!. Kuhnumr 

Einsperrbeginn (d:h:1inl 

N. KuhnUHer 
Einsperrbeginn (d :h:1inl 
Einsperrende (h:1inl 

DATEI VERSUCHSDATEN 
Platznu11er 
Kuhnu11er !. 
Aufsuchzeit (h:1in:s) Daten-
Yemildauer(s) satz 

m. 32 Datenmtze 

Bild 7. Aufbau der vom Jobrechner verwalteten Datei. 
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Bild 6. Elektronik zur 
Steuerung des Zugangs 
und des Einfangens am 
Freßplatz. 

Soweit es sich um Einzelplatzzuweisung handelt , ent-
hält die Platzdatei alle notwendigen Daten. Für die 
Nutzung zur Gruppenzuweisung ist die Gruppenda-
tei einzurichten. Sie enthält die Anzahl der Tiere je 
Gruppe, gefolgt von den Tiernummern der jeweiligen 
Gruppe , wobei den einzelnen Tiernummern die Da-
ten für die individuellen Fangzeiten unmittelbar fol-
gen . Da in dieser Anwendung die ersten Byte der 
Platzdatei auf die Speicheradresse mit der Angabe 
·der zugelassenen Tierzahl der Gruppe verweist, muß 
bei Änderungen der Freßplatzbelegung anhand der 
Gruppendatei die Freßberechtigung und das Einfan-
gen geklärt werden. Diese Vorgehensweise hat den 
Vorteil, daß jedem Platz eine beliebige Gruppe zuge-
ordnet werden kann und die Gruppengröße eben-
falls frei wählbar ist. Ein beliebiges Tier-Freßplatz-
Verhältnis ist somit programmierbar. 
Sollen alle Tiere beim Fressen für bestimmte Zeiten 
eingefangen werden , so kann dies durch Definition 
der Uhrzeit für den Beginn und das Ende von bis zu 
fünf Freßzeiten je Tag erfolgen . Kommt ein Tier in-
nerhalb einer so definierten Futterzeit an seinen 
Freßplatz, wird es bis zum Ende dieser Zeit einge-
fangen . Diese Möglichkeit setzt sinnvollerweise ein 
Tier-Freßplatz-Verhältnis von 1 : 1 voraus. 

Wie bereits oben erwähnt , werden die Platzbelegun-
gen registriert , in einen Ringpuffer abgelegt und von 
diesen an den zentralen Mikrocomputer über den se-
riellen Bus übertragen. Diese Möglichkeit ist vor 
allem für Versuchsanstellungen von großem Wert. 
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4. Versuchsergebnisse 
4.1 Einsatz zur Einzeltierfütterung 

Die nachfolgend vorgestellten Ergebnisse von Einsatzversuchen 
wurde mit der in Bild 8 gezeigten Freßgitterausstattung gewon-
nen. Von insgesamt 18 Freßplätzen waren 17 mit Holzplatten 
und einer mit einem Rohr versperrt. In den Versuchen blieben 
die beiden äußeren Freßplätze aus Gründen , die im Verfahren der 
Rationsvorlage lagen, ungenutzt. Somit konnten 16 Kühen indivi-
duelle Freßplätze zugewiesen werden . Die Ergebnisse wurden 
durch Auswertung der automatisch registrierten Vorgänge an 
den Freßplätzen gewonnen (8 , 9] . 

Bild 8. Freßgitterausführung bei den Einsatzversuchen. 

Bei Einsatz einer Einzeltierfreßplatzzuweisung interessiert vor 
allem die Annahme des Systems durch die Tiere . Die Versuchs-
daten bei Neueinstallen von 16 nicht mit dem System vertrauten 
Kühen und Gewöhnung an das System ohne menschliches Zutun 
(kein Locken etc.) zeigt Bild 9. Festgestellt wurde dabei, wieviel 
Kühe innerhalb einer Zeitspanne von 15 Minuten nach Futtervor-
lage und Freigabe des Freßgitters am zugewiesenen Platz erkannt 
wurden. 

Der Verlauf der Kurven zeigt, daß sich die Kühe nach 5 Tagen voll 
an das Syste!TI gewöhnen , in den ersten 3 Tagen jedoch erhebliche 
Schwierigkeiten haben, ihren Platz zu finden . Dieses unbefriedi-
gende Ergebnis ist zum Teil auf die Schwierigkeit bei der Erken-
nung mit dem Holzplattensystem , dem Geräusch bei der Entriege-
lung und auf das Haltungsverfahren - Tieflaufstall mit reichlich 
Stroheinstreu - zurückzuführen. Eine Hilfestellung durch .Locken 
mit Kraftfutter oder Führen zum zugewiesenen Platz mit kurzzeiti-
ger Fixierung ist trotz Abstellen der Systemmängel sinnvoll. 

16 100 

14 % x 80 „ 
.c 12 '" '"" "' .c 

10 Q; 
'" 60 -0 
"" Q; ~ -0 c 
.c « 
0 A·obends 40 ~ 

N „ 
c M •morgens > « -4 0 

20 ~ 

0 0 
A M A M A M A M A M A 

L L 1 l 5. 
Versuchstag 

Bild 9. Anzahl bzw. Anteil der Kühe , die während der Eingewöh-
nungsphase innerhalb von 15 min nach Futtervorlage und Freiga-
be des Freßgitters den zugewiesenen Freßplatz aufsuchten . 
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In einem 2. Versuch wurden von den 16 an das System gewöhnten 
Kühen 4 gegen nicht mit dem System vertraute ausgetauscht . Es 
zeigte sich, Bild 10, daß der durchschnittliche Zeitbedarf zum Fin-
den des zugewiesenen Platzes nach Freigabe des Freßgitters bei 
den neuen Kühen von zunächst 2 Minuten am 6. Tag auf den Wert 
der an das System gewöhnten Tiere absinkt. Alle 4 Kühe finden 
aber bereits bei der ersten Fütterung den ihnen zugewiesenen 
Platz. 
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~ 100 
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~ 80 

60 
i"' 
-5 40 
"' "' 20 u 
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10 
Anzahl der Fütterungen 

12 

--
14 

Bild 10. Durchschnittlicher Zeitbedarf nach Freigabe des Preß-
, gitters bis zum Auffinden des zugewiesenen Freßplatzes bei neu 

eingestallten und an das System gewöhnten Kühen . 
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Wie Bild 11 zeigt, ist jedoch die Geschwindigkeit , mit der die ein-
zelnen Kühe sich an das System gewöhnen , sehr unterschiedlich. 
Während die Kühe Nr. 38 und 51 von Anfang an ihren Freßplatz 
innerhalb einer Minute fanden, zeigen die beiden anderen ein 
langsameres Lernverhalten. 
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':::: 150 
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-0 „ 
:e 
~ 100 
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0 2 10 

o Kuh Nr.17 
o Kuh Nr.38 
0 Kuh Nr 49 
t> Kuh N( 51 

14 
Anzahl der Fütte rungen 

16 18 

Bild 11. Zeitbedarf für das Auffinden des zugewiesenen Freß-
platzes in der Eingewöhnungsphase von 4 neu eingestallten 
Kühen. 

Die automatisch registrierten Daten lassen sich auch für Untersu-
chungen zum Freßverhalten der Kühe auswerten. In Bild 12 sind 
die kürzesten , mittleren und längsten Freßzeiten aller 16 Kühe 
aus 10 Versuchstagen dargestellt. Die Kühe Nr. 17, 38, 49 und 51 
sind die nachträglich in die Gruppe eingefügten. Im Mittel fraßen 
die Kühe zwischen 2 und 3 Stunden. Die Mittelwertsunterschiede 
zwischen den Kühen, aber auch die Spannweiten der Freßzeiten 
der einzelnen Kühe sind sehr groß. Neben einem noch in den Ver-
suchsdaten enthaltenen Eingewöhnungseffekt lassen diese Diffe-
renzen unterschiedliche Futteraufnahmen der einzelnen Tiere ver-
muten. - Diese Zusammenhänge wurden bis jetzt noch nicht 
näher untersucht. 
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Bild 12. Minima!-, Maximal- und Durchschnittswerte der Freß-
zeiten der Kühe, ermittelt aus 10 Versuchstagen. 

Bei der im Versuch vorgenommenen zweimaligen Vorlage des 
Futters zeigte sich der auch aus zahlreichen anderen Untersuchun-
gen bekannte typische Freßrhythmus, Bild 13, mit einer ausge-
prägten Spitze unmittelbar nach der Futtervorlage. Im Mittel be-
suchten alle Kühe ihren Freßplatz 11 mal am Tag. Die geringste 
Besuchsfrequenz lag bei 7, die höchste bei 19. 
Die vorgestellten Ergebnisse zeigen, daß sich mit dem entwickel-
ten identifikationsgesteuerten Freßgitter eine individuelle Freß-
platzzuweisung an das Einzeltier bei tragbarer Eingewöhnungszeit 
realisieren läßt . Die automatische Datenerfassung am Freßplatz 
erlaubt für viele Versuchsfragen wertvolle Aussagen ohne Ver-
suchspersonalaufwand und Handauswertung. 

19.00 2200 100 4.00 7.00 10.00 13.00 16.00 
Uhrzeit 

Bild 13. Freßplatzbelegung im Tagesverlauf; 16 Kühe; Mittel aus 
3 Tagen. 

4.2 Einsatz zur Gruppenfütterung 

Wird das identifikationsgesteuerte Freßgitter nicht zur Einzeltier-
fütterung , sondern zur Gruppenfütterung eingesetzt, so ist dafür , 
wie die Ausführungen zum Programm gezeigt haben, keinerlei 
technische Veränderung erforderlich. Am Prozeß- oder Betriebs-
computer wird definiert, welche Freßplätze für welche Gruppe 
bestimmt sind und welche Tiere zu einer Gruppe zusammenge-
faßt werden. Damit liegen sowohl hinsichtlich der Gruppengröße 
als auch der Anzahl der Freßplätze je Gruppe keine systembeding-
ten Beschränkungen vor. Auch die Freßplatzbelegung kann belie-
big variiert werden. Wie Bild 13 zeigt, sind nur unmittelbar nach 
der Futtervorlage SO % der Freßplätze belegt, und dies vermutlich 
auch nur deshalb, weil die vorgelegte Futtermenge begrenzt war. 

Beim Einsatz des identifikationsgesteuerten Freßgitters zur Grup-
penfütterung ist mit einer schnelleren Adaption durch die Tiere 
zu rechnen, als dies für die Einzeltierfütterung dargestellt wurde. 
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Die Tiere brauchen nur den neuen Freßbereich der Gruppe und 
nicht einen einzelnen Freßplatz zu finden. 
Bei Gruppenumstellungen muß nur die Zuweisung der Tiere zur 
Gruppe am Computer verändert werden, wobei die Annahme des 
neuen Freßplatzes durch Auswertung der registrierten Daten gut 
kontrolliert werden kann. 

5. Zusammenfassung 

Die Zielsetzung bei der Entwicklung eines identifikationsgesteuer-
ten Erkennungssystems, nämlich 

die Zuweisung von Einzeltierfreßplätzen oder gruppen-
spezifischen Freßbereichen am Freßgitter zu automati-
sieren, 
ein Einfangen der Tiere am Freßplatz zu ermöglichen 
und 
die Verweilzeiten am Trog zu erfassen, 

wurde durch Kombination von Erkennungssystem, modifiziertem 
Fangfreßgitter und Mikrocomputer zufriedenstellend gelöst. 
Die vorliegenden Versuchsergebnisse zeigen, daß ein solches Ver-
fahren von den Tieren angenommen wird und die automatisch 
registrierten Daten für zahlreiche Fragen wertvolle Aussagen zu-
lassen. 
Die Anwendung dieser Verfahren in der Praxis verlangt einen 
nicht zu unterschätzenden Aufwand an mechanischen und elek-
tronischen Bauteilen. Die vorgestellten Lösungen zeigen, wie die-
ser Aufwand begrenzt werden kann. Bei Einsatz von Ein-Chip-Mi-
krocomputern an jedem Freßplatz könnte der noch erhebliche 
Verkabelungsaufwand reduziert und das System noch kostengün-
stiger ausgelegt werden. 
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