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Automatische Melksysteme — Technische Gestaltung
und Auswirkungen auf Verhalten und Gesundheit

Das Ldsen von den zwei taglich fixen
Melkzeiten konventioneller Melksyste-
me, Arbeitsentlastung fur den Landwirt
sowie durch haufigeres Melken erhoffte
Milchleistungssteigerung fiihrten zur
Entwicklung automatischer Melksyste-
me (AMS, Melkroboter). Ende 2003 be-
trug dieAnzahl der weltweit automatisch
gemolkenen Milchviehherden etwa 2200
(DE KONING und RODENBURG
2004).

Ein Melkroboter besteht aus zumindest
einer, meist dezentral im Stall installier-
ten Melkbox mit eigenem Melkaggregat
(Einboxenanlage), welche laut Herstel-
ler fUr etwa 60 |aktierende K iihe ausge-
richtet ist. In Mehrboxenanlagen werden
mehrere (2 - 4) Melkboxen mit einem
Melkaggregat bedient. Angel ockt durch
in der Melkbox angebotenes Kraftfutter
sollte diese von den Kiihen selbsténdig
aufgesucht werden.

Der Einsatz eines Melkroboters stellt
gednderte Anspriiche an das Herdenma-
nagement (vermehrte Tierbeobachtung,
Kontrolle des Melkerfolges anhand com-
putergestiitzter Daten, 24-Stunden—Ruf-
bereitschaft im Falle technischer Gebre-
chen). Die Tiere missen ihren Melk-
rhythmus nicht mehr den vom Menschen
vorgegebenen Melkzeiten anpassen, son-
dern konnen diesen - im Idedfal - nun
selbst bestimmen. Dem Konzept nach
unterliegen die Tiere somit weniger Ein-
schrankungen. Doch auch in einem
Melkroboter ist es einer laktierenden
Kuh nicht zu jeder ihr beliebigen Zeit
maoglich, gemolken zu werden. Der laut
| dealkonzept Uber 24 Stunden freie Zu-
gang zum Melken wird durch festgel eg-
temdgliche Melkungen pro Kuh und Tag
(UMSTATTER und KAUFMANN
2001) sowie durch Reinigungsphasen
des Roboters limitiert.
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Arten des Kuhumtriebes
(Kuhverkehr)

Dasmehrmalige selbstéandige Aufsuchen
der Anlage Uber 24 Stunden hinweg be-
stimmt den eigentlichen Erfolg eines
Melkroboters. Diese Vorgabe fuhrte zur
Entwicklung unterschiedlicher Arten des
Kuhumtriebes (Kuhverkehr), da das
Melken selbst als Motivation oft nicht
ausreicht, um eine ausreichend hohe
Melkfrequenz zu sichern. Freier Kuhver-
kehr ermdglicht den Ktihen ungehinder-
ten Zugang zu Liege-, Fress- und Melk-
bereich. Die Kihewerden dabei am we-
nigsten eingeschrénkt. Jedoch kann der
Arbeitsaufwand, bedingt durch das not-
wendige Nachtreiben sdumiger Kihe,
ansteigen. Bei gesteuertem Kuhverkehr
sind Liege- und Fressbereich durch Ein-
wegtore getrennt. Die K lhe missen den
Melkroboter passieren, um zum Futter-
tisch zu gelangen. Bel teilgesteuertem
Kuhverkehr kénnen noch nicht melkbe-
rechtigte Tiere Uber ein Selektionstor
zum Futtertisch gelangen, ohne den
Melkroboter passieren zu missen. Kihe,
die zum Melken mussen, kdnnen dieses
Tor nicht passieren und werden retour
geleitet.

Technische Gestaltung

Neben den geltenden Grundsétzen zur
Gestaltung einer optimalen Milchvieh-
haltung (wie trittsichere Laufflachen,
tiergerechter Liegebereich, Vermeiden
von Sackgassen) sind dieim Folgenden
aufgezeigten Punkte beim Einsatz eines
Melkroboters zusétzlich zu beachten.

Der Melkroboter sollte fir die Kiihe
leicht erreichbar sein. Kurze Wege sind
anzustreben und Barrieren durch unné-
tige Selektionstore sind zu vermeiden
(DE KONING und VAN DE VORST

2002). Zu- und Ausgang des Melkrobo-
ters sollten grof3ziigig gestaltet sein, um
im Falleaggressiver I nteraktionen unter-
legenen Tieren ein leichtes Ausweichen
zu ermoglichen.

Ein abtrennbarer Warteraum kann die
durch das Nachtreiben sdumiger Kuhe
entstehende Mehrarbeit, insbesondere
bei freiem Kuhverkehr, reduzieren. Man-
che empfehlen, Raum fir eine Nachse-
lektion einzuplanen, um Kihe mit Fehl-
melkungen oder zu behandelnde Tiere
nach dem Verlassen des Melkroboters
von der Herde abtrennen zu kénnen
(BENNINGER et al. 2000). Dieser Be-
reich ist mit Trénke, Liege- und Fress-
plétzen auszustatten, dadie Tierehier bis
zu mehrere Stunden verweilen konnen.
Auchist essinnvoll, eine Eimermelkan-
lage zu integrieren. Gerade Kuhe nach
der Geburt kénnen auf Grund einer Ode-
misierung des Euters vortibergehend im
Melkroboter nicht melkbar sein.

Um den Melkroboter nicht unnétig zu
blockieren und somit dessen Melkkapa-
zitét zu mindern, sollte Kraftfutter im
Melkroboter nur melkberechtigten Ki-
hen und nur in kleinen Mengen zugeteilt
werden. Je nach Besatzgrof3e ist zumin-
dest eine weitere Kraftfutterstation im
Stall zu integrieren. Unabhangig von der
Kuhverkehrsvariante ist den Kilhen je-
derzeit Zugang zu den Trénken zu er-
maoglichen. Das Anbringen der Tranken
ausschliefdlich auf Seiten der Fressplét-
zebel gesteuerten Kuhverkehrsvarianten
zur Steigerung der Motivation, dieMelk-
box aufzusuchen, ist abzulehnen. Die
Funktionstiichtigkeit von Selektions- und
Einwegtoren ist regelmaldig zu prufen.
Kritische Situationen, zum Beispiel, dass
Kuhe die Melkbox von der Ausgangs-
seite betreten und dabei einein der Melk-
box befindliche Kuh beim Verlassen be-
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hindern, kdnnen somit vermieden wer-
den.

Tiergesundheit

BesonderesAugenmerk ist auf die Klau-
engesundheit und das Erkennen von
Lahmheiten zu legen. Bei lahmen Ki-
hen reduziert sich die Anzahl freiwilli-
ger Melkbesuche (KLAAS et al. 2003,
BORDERASEt a. 2004). Auf trittsichere
und saubere Lauffléchen ist zu achten.
Rangniedere Kiihe konnen in ihrem Zu-
gang durch ranghohere Tiere einge-
schrankt und in fUr die Kihe unattrakti-
ve Zeiten abgedrangt werden (KE-
TELAAR-DE LAUWERE €t al. 1996).
Fur diese Tierekann es zu erhdhten Steh-
zeiten kommen (WIKTORSSON et al.
2003), welche nach SINGH et al. (1993)
zu vermehrtem Auftreten von Sohlen-
hornblutungen fihren und Lahmheiten
begiinstigen. Untersuchungen zeigten,
dass in manchen Fallen die Umstellung
auf Melkroboter vermehrt zu lahmen K-
hen fihren kann, wobei sich dieser Ef-
fekt nicht unmittelbar, sondern erst nach
mehreren Monaten manifestiert (HIL-
LERTON et al. 2004). Die Autoren ver-
muteten die Ursache im Verzicht auf
Weidegang mit Einfihrung des Melkro-
boters.

Betreffend die Eutergesundheit finden
sich unterschiedliche Ergebnisse. Man-
che berichten von einem unverénderten
oder verminderten Zellgehalt, andere
fanden einen Anstieg des Zell- und
Keimgehaltesin der Milch. Ungentuigen-
de Reinigung der Zitzen oder Fehler in
der Kuihlung kénnen zu héheren Keim-
zahlen fuhren. Untersuchungen die Zit-
zenkondition betreffend ergaben, dass
diese unbeeinflusst blieb oder sich ver-
besserte (BERGLUND et a. 2000). Zu
achten ist aber auf Kihe mit haufigen
FehImelkungen, da deren Zitzen langer
und vermehrt Belastungen ausgesetzt
sind (KLAASet al. 2004). Mégliche Ur-
sachen von Fehimelkungen liegen in ei-
ner im Vergleich zu den gespeicherten
Daten zu stark veranderten Euterform,
bedingt durch eine zu lange Zwischen-
melkzeit oder durch eine vorangegange-
neAbkalbung. Ebenfallskdnnen zu stark
verschmutzte Euter fur den Melkrobo-
ter zum unl 6sbaren Problem werden. Auf
saubere, tiergerechte Liegeboxen ist da-
her besonders zu achten.
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Kuhe mit Fehlmelkungen oder Kihe,
wel che nicht selbstéandig den Melkrobo-
ter aufsuchen, missen nachgetrieben
werden. Zu lange Zwischenmelkzeiten
wirden sich negativ auf die Eutergesund-
heit auswirken (PALLAS, 2002). Des-
halbist sicherzustellen, dassder Tierhal-
ter zumindest zweimal téglich den Melk-
erfolg anhand der Computerdaten kon-
trolliert. Die Erwartung, mit der Umstel-
lung auf Melkroboter automatisch eine
Verbesserung der Eutergesundheit und
Milchqualitét zu erreichen, kann gene-
rell nicht erfillt werden. Entscheidend
ist die Ausgangssituation des Gesund-
heitsstatus” der Herde.

Tierverhalten

In automatischen Melksystemen kann
das Zeitbudget der Kiihe durch die Art
des gewdahiten Kuhverkehrs wie auch
durch den sozialen Rang der Tiere be-
einflusst werden. Untersuchungen zeig-
ten, dass teilgesteuerter und insbeson-
dere gesteuerter Kuhverkehr zu einem
Rickgang der Zeitdauer fir die Grund-
futteraufnahme (KETELAAR-DE LAU-
WERE und IPEMA 2000, HARMSet &l.
2002) und zu einer Verlangerung der
Stehzeiten vor dem Roboter fihren
(WIKTORSSON et al. 2003). Fir rang-
niedere Kiihe kann es zu erhéhten War-
tezeiten vor dem Roboter kommen (KE-
TELAAR-DE LAUWERE et al.1996,
HERMANS et a. 2004). In der Unter-
suchung von LEXER et al. (2003) zeig-
tesich, dassselbst bei geringer Belegung
von maximal 30 Kihen bei teilgesteuer-
tem Kuhverkehr rangniedere Tiere lan-
gere Stehzeiten vor dem Roboter in Kauf
nehmen mussten.

Engstellen kénnen zu vermehrten ag-
gressiven Interaktionen zwischen den
Kuhen fahren (MILLER und WOOQOD-
GUSH 1991). STEFANOWSKA et al.
(1999) zeigten, dass bei freiem Kuhver-
kehr im Ausgangsbereich des Melkrobo-
ters vermehrt aggressive Interaktionen
mit anderen Kiihen auftraten.

Automatisches Melken
lasst sich mit Weidegang
vereinbaren

Kuhen den Zugang zu einer Weide zu

ermdglichen hat positive Auswirkungen
auf das Wohlbefinden sowie auf die Ge-

sundheit der Tiere. In Schweden wird
Weidehaltung zumindest fr einige Stun-
den pro Tag wahrend der Sommermo-
nate bereits gesetzlich gefordert. Fur bi-
ologisch wirtschaftende Betriebe ist
Weide ab 2010 ohne Ausnahme vorge-
schrieben (EUVO 1804/1999). Somit
wird bei der Investition in einen Melk-
roboter von manchen Landwirten auch
der Wunsch nach Vertraglichkeit des
Melkroboters mit Weidehaltung gedus-
sert. Wahrend der Zeit des Weideganges
mussen die K iihe zu den Melkungen frei-
willig in den Stall zurtickkehren. Ent-
scheidend dafr ist unter anderem die
Entfernung zwischen dem Stall und den
Wei defl&chen. Untersuchungen ergaben,
dasshiszu einer Weide-Stall Entfernung
von cirka400 Meter die Anzahl der Ro-
boterbesuche nicht negativ beeinflusst
wird (KETELAAR-DE LAUWERE et
al., 2000). Durch zusétzliche Futterga-
ben oder mittels ausschliefdlicher Tran-
kemdglichkeit im Stall wird versucht, die
Kuhe zum Melkroboter zu locken. L etz-
teres ist abzulehnen. Auch auf der Wei-
de soll den Kiihen Wasser angeboten
werden. Mit dem jeweilig passenden
Beweidungs- und Robotermanagement
lasst sich automatisches Melken mit
Weidegang vereinbaren, wie folgende
Daten zeigen: in den Niederlanden wer-
den von 425 AMS-Betrieben 53%, in
Frankreich von 160 AM S-Betrieben 48%
und in Belgien von 25 AMS-Betrieben
71% in Kombination mit Weidegang
gefihrt (VAN DOOREN et al., 2002).
Nur im ersten Jahr der Roboternutzung
raten Praktiker von einem Wei degang ab.

Umstellungsphase und
Anlernen der Kiihe

Bei der Umstellung der Herde auf Melk-
roboter kann es bis zu vier Wochen, bel
der Bestandserganzung bis zu einer Wo-
chedauern, bisder Groliteil der Tiereden
Melkroboter freiwillig aufsucht (FUB-
BEKER und KOWALEWSKY, 2000).
Es wird berichtet, dass sich 10 bis 20%
der Kihe nicht fir einen Melkroboter
eignen. Fundamentprobleme, schlechte
Melkbarkeit oder ungeeignete Euterform
(z.B. extreme Zitzenstellung, zu tiefes
Euter) kénnen Ursachen darstellen. Ge-
legentlich verweigern Tiere das Betre-
ten der Melkbox oder reagieren wéhrend
des Melkens panisch. Um eventuel | auf-
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tretenden Komplikationen in Bezug auf
die Melkboxakzeptanz entgegenzuwir-
ken, sollte der Anlernprozess moglichst
schonend fur die Tiere verlaufen. Genu-
gend Zeit zur selbstandigen Erkundung
des Melkroboters sowie Lockfutter und
beruhigendes Zureden kénnen diesen
Prozess unterstiitzen. Das Anlernen er-
fordert vom Tierhalter Geduld. Keines-
falls soll eine Kuh mit Gewalt in einen
Melkroboter gezwungen werden, denn
nervoses Verhalten wahrend zukUnftiger
Melkungen wére die kontraproduktive
Folge.

Einewesentliche Vorraussetzung fur den
Einsatz eines Melkroboters ist eine re-
gelméfdige Wartung, ein entsprechendes
Hygienemanagement sowie ein qualifi-
Ziertes Herdenmanagement mit genauer
Tierbeobachtung und -kontrolle. Der zu-
kinftige Melkroboter-Betreiber soll
sich bewusst sein, dass besonders zu
Anfang viel Engagement und Geduld
notig sind.
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