
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
乳頭カップ を担持するようになっているロボットアーム を含む搾
乳ロボットを備えた、乳牛等の動物を自動的に搾乳する装置において、ロボットアーム

内の乳頭カップ の 位置において、乳頭カップ の少な
くとも開口上部がロボットアーム の水平方向に延在する部分 によ
り保護されて

を特徴とする上記動物の自動搾乳装置。
【請求項２】
ロボットアーム の水平方向に延在する部分 が、動物の乳房の下で
旋回及び／または転位可能な支持エレメント を含み、この中で乳頭カップ

がそれぞれのハウジング 内に移動可能に配置されていることを特徴とする請求
の範囲１に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項３】
乳頭カップ のハウジング が、上記支持エレメント に枢支されて
いることを特徴とする請求の範囲２に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項４】
支持エレメント が、乳頭カップ が休止位置にある時少なくともその開口
上部のための保護手段を構成することを特徴とする請求の範囲２または３に記載の動物の
自動搾乳装置。
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【請求項５】
乳頭カップ のハウジング に、乳頭カップ のための担持シュー

を設け、該担持シュー が該ハウジング に枢支されていることを特
徴とする請求の範囲２、３または４に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項６】
担持シュー に円錐状に延びる凹部を設け、乳頭カップ の底部に対応する
円錐状に延びる凸部を設けたことを特徴とする請求の範囲５に記載の動物の自動搾乳装置
。
【請求項７】
一側で支持エレメント と、他側で乳頭カップ のハウジング と乳
頭カップ のための担持シュー との間に、操作シリンダ

が配置されていることを特徴とする請求の範囲２乃至６の
いずれかに記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項８】
乳頭カップ のハウジング に、乳頭カップ の担持シュー
のためのストッパ を設け、該担持シュー がこのハウジング 内に
配置され、一方さらに操作シリンダ によ
り乳頭カップ を非作用位置から、乳頭カップ の開口上部がもはや保護さ
れず次に乳頭カップ を上昇させる作用位置に、調節するための連結機構
が設けられていることを特徴とする請求の範囲７に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項９】
連結機構 が、１端で乳頭カップ のハウジング に枢支され、他端
で制御レバー により対応の担持シュー に枢支されたベルクランク

により構成され、両端の間で操作シリンダ
が該ベルクランク に枢支されていることを特徴とする請求の範囲８に記載の

動物の自動搾乳装置。
【請求項１０】
ハウジング 内で転位可能で、乳頭カップ を担持するようにされたキャリ
ア を設けたことを特徴とする請求の範囲２，３または４に記載の動物の自
動搾乳装置。
【請求項１１】
支持エレメント と、対応のハウジング 内で転位可能なキャリア

との間に、操作シリンダ を配置し
たことを特徴とする請求の範囲１０に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項１２】
ハウジング に、その中で移動可能なキャリア のためのストッパ

を設け、該キャリア が対応の操作シリンダ
により該ストッパ に向かって作用位置に移動すると、対

応の乳頭カップ が続いて上昇することを特徴とする請求の範囲１１に記載の動物
の自動搾乳装置。
【請求項１３】
操作シリンダ を制御するためのコンピュ
ータを含み、シリンダが１方向に移動すると乳頭カップ が非作用位置から作用位
置に調節され、続いて乳頭カップ が乳頭に連結されるように上昇する一方、乳頭
カップ が乳頭に連結されるとシリンダの反対方向への移動により、乳頭カップ

がロボットアーム から解放されることを保証することを特徴とする
請求の範囲８，９または１２に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項１４】
乳頭カップ がロボットアーム から解放された位置に搾乳ロボット
が調節されると、コンピュータが操作シリンダ
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を制御することが可能になり、対応の担持シュー が、まだこのように配置
されていなくても、作業状態になる位置に調節されることを特徴とする請求の範囲１３に
記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項１５】
乳頭カップ のハウジング に別の操作シリンダ

を設け、これがコンピュータ制御の下にかつコード、ケーブルまた
はひも等の可とう性エレメント により、対応する乳頭に連結されロボットアーム

から解放された乳頭カップ を、ロボットアーム に
引き戻すことができることを特徴とする請求の範囲２乃至１４のいずれかに記載の動物の
自動搾乳装置。
【請求項１６】
乳頭カップ に連結されたミルク管 が、上記別の操作シリンダ

の上方及びその後方で、乳頭カップ のハウ
ジング を通過することを特徴とする請求の範囲１５に記載の動物の自動搾乳装置
。
【請求項１７】
ロボットアーム に乳頭カップ を引き取る際、ミルク管 を
対応するハウジング の中へ後方に移動させる手段を設けたことを特徴とする請求
の範囲１６に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項１８】
上記手段は別の操作シリンダ で構成され
ることを特徴とする請求の範囲１７に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項１９】
搾乳動物の乳頭の位置を確定するための検知器 を、ロボットアーム

に設けたことを特徴とする請求の範囲１乃至１８のいずれかに記載の動物の自動搾乳装
置。
【請求項２０】
上記検知器 が支持エレメント 上に配置され、乳頭カップ がロボ
ットアーム 上で休止位置にある時、該乳頭カップ の少なくとも開
口上部を該支持エレメント が保護することを特徴とする請求の範囲１９に記載の
動物の自動搾乳装置。
【請求項２１】
上記検知器 が、異なる角度で固定された２個のカメラを含むことを特徴とする請
求の範囲１９または２０に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項２２】
検知器 が旋回可能カメラを含むことを特徴とする請求の範囲１９または２０に記
載の動物の自動搾乳装置。
【請求項２３】
検知器 が少なくとも１個の赤外線カメラを含むことを特徴とする請求の範囲１９
または２０に記載の動物の自動搾乳装置。
【請求項２４】
乳頭カップ を担持するようにされたロボットアーム を含む搾乳ロ
ボットを備えた、乳牛等の動物を自動的に搾乳する方法において、乳頭カップ の
少なくとも開口上部がロボットアーム 部分によって保
護される非作用位置から、乳頭カップ の開口上部がもはや保護されず続いて搾乳
動物の対応する乳頭に搾乳カップを連結するため搾乳カップが上昇する作用位置に、調節
されることを特徴とする上記動物の自動搾乳方法。
【請求項２５】
乳頭カップ の上昇移動が、乳頭カップ のハウジング をロボット
アーム 内で上方に移動させることによって実行されることを特徴とする請
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求の範囲２４に記載の動物の自動搾乳方法。
【請求項２６】
乳頭カップ が対応の乳頭に連結されるや否や、この乳頭カップ のハウジ
ング がロボットアーム 内で下方に移動する一方、乳頭カップ

はコード、ケーブルまたはひも等の可とう性エレメント によってのみ、上記
ハウジング との連結を保つことを特徴とする請求の範囲２５に記載の動物の自動
搾乳方法。
【請求項２７】
乳頭カップ のハウジング がロボットアーム 内で下降した
時、乳頭カップ の担持シュー が作業状態をとる位置に調節されることを
特徴とする請求の範囲２６に記載の動物の自動搾乳方法。
【請求項２８】
対応の乳房室が殆ど搾乳され尽くした後で、乳頭カップ が取り外され、可とう性
エレメント によって対応の担持シュー に引き寄せられると、乳頭カップ

を非作用位置に調節することができることを特徴とする請求の範囲２７に記載の
動物の自動搾乳方法。
【発明の詳細な説明】
本発明は、乳頭カップを担持するためのロボットアームを含む搾乳ロボットを備えた、乳
牛等の動物を自動的に搾乳するための装置に関する。
少なくとも搾乳動物の乳頭に乳頭カップが連結されていない限り、乳頭カップはロボット
アームによって担持され、ロボットアームの末端上または末端に接して置かれ、乳頭に対
する開口が上方に向けられている。この状態では、不純物が容易に乳頭カップの乳頭スペ
ースに流入するかもしれない。この欠点を少なくともある程度回避するため、本発明によ
る装置は、ロボットアーム上の乳頭カップの休止位置において、少なくとも乳頭カップの
開口上部がロボットアーム部分によって保護されることを特徴とする。乳頭カップがそれ
ぞれの乳頭に連結できるようにするため、ロボットアームは動物の乳房の下で旋回及び／
または転位可能な支持エレメントを含み、該支持エレメントにおいて乳頭カップがそれぞ
れのハウジングの中で移動可能に配置されている。乳頭カップのハウジングは好ましくは
該支持エレメントに枢支されている。上記支持エレメントは同時に、乳頭カップが休止位
置にある時少なくとも開口上部に対する保護手段を構成することができる。
第１の実施例では、乳頭カップのハウジングは乳頭カップのための担持シューを備え、該
担持シューは上記ハウジングに枢支されている。この実施例では、操作シリンダが一側で
は支持エレメント、他側では乳頭カップのハウジングと乳頭カップの担持シューとの間に
配置される。ハウジングにはさらに、乳頭カップの担持シューのためのストッパを設けて
もよい。この担持シューはこのハウジング内に配置されている。さらに操作シリンダによ
って非作用位置から、乳頭カップがもはや保護されず続いて乳頭カップが上方に移動する
作用位置に、乳頭カップを調節するための連結機構が設けられている。
第２の実施例では、ハウジング内で転位可能な乳頭カップを担持するためのキャリアが設
けてある。この実施例では、支持エレメントと対応ハウジング内で転位可能なキャリアと
の間に、操作シリンダが配置されている。ハウジングにはその中で転位可能なキャリアの
ためのストッパが設けられ、キャリアが対応操作シリンダによってこのストッパに対し転
位すると、対応乳頭カップが続いて上方に移動するようになっている。
両方の実施例において、乳頭カップが対応乳頭に連結されると、対応操作シリンダにより
乳頭カップがロボットアームから解放される。しかし乳頭カップはコード、ケーブル、ひ
も等の可とう性エレメントによってロボットアームと連結を保つことができ、乳頭カップ
のハウジング内には、上記可とう性エレメントにより乳頭カップをロボットアームに引き
戻すための別の操作シリンダを設けてもよい。
さらに、乳頭カップに連結されたミルク管を、上記別の操作シリンダの上方及びその後方
で乳頭カップのハウジングを介して通過させることができる。乳頭カップをロボットアー
ムに向けて引き寄せる際、該ミルク管は対応ハウジング内で後方に移動可能なので、ミル
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ク管がよじれる怖れが回避される。
本発明の別の態様によれば、搾乳動物の乳頭の位置を確定するための検出器を、ロボット
アームに、好ましくは支持エレメントに設けてもよい。この検出器は、異なる角度で固定
して配置された２個のカメラであってもよいし、または１個の旋回可能なカメラであって
もよい。いずれの場合も画像分析により水平面における乳頭の位置を正確に確定すること
が可能である。本発明の装置は、１日に２４時間作動可能であるので、検出器を少なくと
も１個の赤外線カメラを含むように製造することが望ましい。ここで述べた検出器の実施
例は、搾乳ロボット、特に上に述べたような搾乳ロボットの製造方法とは別に、ロボット
アーム構造を備えたいかなる搾乳ロボットにも適用できることは明らかである。
本発明は、さらに乳頭カップを担持するためのロボットアームを含む搾乳ロボットによっ
て乳牛等の動物を自動的に搾乳する方法にも関し、この方法は、乳頭カップの少なくとも
開口上部がロボットアーム部分によって保護される非作用位置から、乳頭カップの上部が
もはや保護されず続いて搾乳動物の対応乳頭に乳頭カップを連結するため上方に移動させ
る作用位置に、乳頭カップが調節されることを特徴とする。乳頭カップの上方移動は、ロ
ボットアーム内でこの乳頭カップのハウジングを上方に移動することによって実行される
。乳頭カップが対応乳頭に連結されるや否や、この乳頭カップのハウジングがロボットア
ーム内で下方に移動することができるが、乳頭カップはコード、ケーブル、ひも等の可と
う性エレメントによってのみ該ハウジングとの連結を保つ。ロボットアーム内で乳頭カッ
プのハウジングが下方に移動した時、少なくとも第１実施例では、乳頭カップの担持シュ
ーを作業状態をとる位置に調節することが可能である。その後対応する乳房室がほとんど
搾乳され尽くした後、乳頭カップを取り外し、可とう性エレメントによって対応担持シュ
ーに引き寄せねばならない時、乳頭カップを非作用位置に調節することができる。
本発明を添付図面を参照してさらに詳述する。
第１図は、本発明による構造を適用したロボットアームを含む搾乳ロボットを示す。
第２図は、この搾乳ロボットの側面図を示す。
第３図は、本発明による構造を適用したロボットアームを備えた、搾乳ロボットの別のタ
イプを示す。
第４図は、本発明による構造の側面断面図を示す。
第５図は、支持エレメントが省略された、この構造の平面図を示す。
第６図は、この構造の詳細図を示す。
第７図ないし第１０図は、連結中及び搾乳中にハウジングと乳頭カップがとる種々の位置
を示す。
第１１図は、第１図乃至第３図に示す搾乳ロボットに適用される、本発明による構造の他
の実施例を示す。
第１２図及び第１３図は、乳頭カップの連結中ハウジングと乳頭カップがとることのでき
る２つの位置を示す。
図面中対応する部品は同じ参照番号で表す。
第１図及び第２図に示す搾乳ボックス１は、従来通りフェンス２によって囲まれ、（図示
しない）入口及び出口ドアが設けられている。搾乳ボックス内及びその直近に自動搾乳機
械が設けられ、これは通常の搾乳機器のほかに搾乳ボックスの中に居る搾乳動物の乳頭に
乳頭カップを自動的に連結し、この動物を自動的に搾乳し、乳頭から乳頭カップを自動的
に取り外すための搾乳ロボットを含む。該搾乳ロボットは、搾乳ボックス１の長手方向に
移動可能なロボットアーム構造３を含む。該ロボットアーム構造には、レール５，６に沿
って移動可能な支持ユニット４を設ける。
図示の実施例ではレール５は筒状で、フェンス２に取り付けた支持部材７によって搾乳ボ
ックス１の上方中央にその長手方向に配置されている。レール６はフェンス２の長手方向
側部すなわち、ロボットアーム構造が置かれた側に、搾乳ボックスのほぼ半分の高さに配
置されている。レール６は角形断面で構成され、支持ユニット４がその上を走行可能なそ
の接触面が、搾乳ボックス１に対し約４５度の角度で外側に斜め下方に向けて配置されて
いる。
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支持ユニット４にはローラ８，９を設ける。該ローラ８，９は互いに直角にかつ搾乳ボッ
クスの長手方向の垂直面に対し約４５度の角度で搾乳ユニット４に取り付けられ、支持ユ
ニット４がローラ８によりレール５上に、ローラ９によりレール６上に支持されるように
なっている。支持ユニット４がレール５，６から押し出されるのを防ぐために、例えばレ
ール６または支持ユニット４に取り付けた別の（図示しない）ローラに設けた、直立エッ
ジ１０によって構成されたロック手段を設ける。この別のローラは、レール５に対してロ
ーラ８の直径方向反対側に配置されているので、レール５はこれらローラの間に延びてい
る。支持ユニット４はモータ１１により、レール５，６に沿って移動可能である。
ロボットアーム構造にはさらに、実質的に下方に延長するキャリア１３と、これに取り付
けたロボットアーム１４とを含む横方向に旋回可能な部材１２が設けられる。横方向旋回
可能部材１２と従ってロボットアーム１４とは、搾乳ボックスの上側またはその近くに搾
乳ボックスの長手方向に配置された、実質的に水平の枢軸１５を中心に旋回可能である。
枢軸１５とレール５の中心線は実質的に垂直な１つの面に位置する。
部材１２の横方向旋回運動は、該旋回部材１２と支持ユニット４との間に配置された操作
シリンダ１６によって実行される。既に述べたように横方向に旋回可能な部材１２は、キ
ャリア１３とロボットアーム１４とを含む。ロボットアーム１４は操作シリンダ１７によ
って、キャリア１３に上下方向に移動可能に連結されている。該操作シリンダ１７と平行
に、キャリア１３に対する操作シリンダ１７の長手方向の軸を中心とするロボアーム１４
の回転運動に反作用する、１個またはそれ以上の案内ロッド１８が設けられる。
ロボットアーム１４は、搾乳ボックスの方向に斜め下方に延長する部分１９と、水平に延
長する部分２０とを含む。後者の部分２０は、乳頭カップ２１のためのキャリアとして働
くようになっているが、これについては後述する。上記部分２０の上に、乳頭の位置を確
定する検出器２２がさらに配置されている。
動物が搾乳ロボットに損傷を与えずに搾乳ボックス１に入ることを可能にするため、ロボ
ットアーム１４がほぼ完全に搾乳ボックス１の外に位置するようになるまで、ロボットア
ーム構造の横方向旋回可能部材１２を外方に旋回させることができる。動物が搾乳ボック
スの中に居て乳頭カップ２１を連結せねばならない場合、ロボットアーム構造３がまずモ
ータ１１により、ロボットアーム１４が搾乳ボックスの完全に外または殆ど外まで旋回し
た位置になるまで、搾乳ボックスの長手方向に移動することが必要で、ついで検出手段２
２が乳頭の位置を確認できる位置まで、ロボットアーム１４が操作シリンダ１６により動
物の下で旋回することができる。引き続きモータ１１，操作シリンダ１６，１７を操作す
ることにより、乳頭カップ２１を乳頭に連結することが可能になる。乳頭カップを対応す
る乳頭に連結するため正確な位置に調節する際、ロボットアーム１４が枢軸１５を中心に
旋回できることは、前回の搾乳から相当の時間が経過しているような場合に特に起こる状
況であるが、その動物の乳頭がやや外向きである場合には非常に有利である。
第３図は、フェンス２と第１，２図に示したものとは異なるタイプのロボットアーム構造
２３を含む、搾乳ボックス１を示す。この場合も、ロボットアーム構造２３は、レール２
４に沿ってローラ２５を利用しつつ搾乳ボックスの長手方向に、モータにより移動可能で
ある。ロボットアーム構造２３は、平行四辺形構造と操作シリンダとにより上下に調節可
能なキャリアを含み、このキャリアは上記レール２４に沿ってキャリアフレームにより移
動可能である。該キャリアの下側に、水平面で旋回可能な部分２０を含むロボットアーム
２６が取り付けてある。操作シリンダ２７，２８により、該旋回部分２０は、フェンス２
の外側の位置から搾乳動物の下へ旋回可能である。第３図のロボットアーム構造は、既に
ヨーロッパ公開公報第５１９５４４号に詳細に記載されている。その記載が本発明の図面
に関する説明の１部を構成するものと考えられる。ロボットアームの水平に延びる部分２
０は、第１図乃至第３図において同一であり、以下に第４図乃至第１０図を参照して説明
する。
第１１図乃至第１３図は、上記水平に延びるロボットアーム部分２０の別の実施例を示す
。この別の実施例もまた、第１図及び第２図のロボットアーム構造にも第３図のロボット
アーム構造にも適用できる。
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水平に延びるロボットアーム部分２０は、支持エレメント２９を含む。この支持エレメン
トは少なくとも上側部３０と後側部３１とを含む。第１図及び２図のロボットアームに組
み込むために、該支持エレメントにはさらに側方プレートを設け、該側方プレートは、ボ
ルト３２により下方に延びるロボットアーム部分１９に固定されている（第１図）。第３
図のロボットアームに組み込むために、支持エレメントには２個の突起３３を設け、これ
を介して垂直回転軸３４が挿通され、この回転軸によって水平に延びるロボットアーム部
分２０が操作シリンダ２８の制御の下に、搾乳動物の乳房の下で水平面において移動可能
である。
各乳頭カップ２１に対しハウジング３５が設けられる。各ハウジングは枢軸ピン３６を中
心に回転可能にそれぞれ支持エレメント２９に枢支されていて２枚のプレートからなり、
その間に乳頭カップが移動可能に配置されている。各ハウジング３５は、ベルクランク３
８と制御レバー３９からなる連結機構３７を備える。一端でベルクランク３８は枢軸ピン
４０を中心に回転可能に、ハウジング３５に枢支されている。他端ではベルクランクは枢
軸ピン４１を中心に回転可能に、制御レバー３９に枢支されている。制御レバー３９は、
ハウジング３５の下部のベルクランク３８から前方に延長し、その前端で枢軸ピン４２を
中心に回転可能に、乳頭カップの担持シュー４３に枢支されている。坦持シュー４３はさ
らに、枢軸ピン４４を中心に回転可能に、ハウジング３５に枢支されている。ハウジング
３５内には操作シリンダ４５が設けられ、これは１端で、連結エレメント４６によって枢
軸ピン４７を中心に回転可能に支持エレメント２９に連結され、他端で、枢軸ピン４８を
中心に回転可能に、詳しくは２本の枢軸ピン４０、４１の中間の点で、ベルクランク３８
に連結されている。
第４図の形状では、操作シリンダ４５が引き込まれると、ハウジング３５が最低位置とな
り、坦持シュー４３によって坦持される乳頭カップを斜め後方に支持するような位置を該
坦持シュー４３がとる。この位置で、残りの乳頭カップ２１の開口上部は支持エレメント
２９、特にその頂壁３０によって保護される。
操作シリンダ４５が付勢されると、枢軸ピン４０を中心に回転するベルクランク３８が、
ハウジング３５に対して前方に傾動する。この傾動が制御レバー３９を介して坦持シュー
に伝達され、枢軸ピン４４を中心に該坦持シュー４３を、ハウジング３５上のストッパ４
９にロックされるまで回転させる。坦持シューによって坦持される乳頭カップはかくして
作用位置、即ち乳頭カップの開口上部がもはや支持エレメントによって保護されない位置
に調節される。第７図に示すこの位置から、乳頭カップは上方に移動することができる。
操作シリンダ４５をさらに付勢することにより、上記のような上方移動が実行され、ハウ
ジングは枢軸ピン を中心に回転しつつ上方に押し出される。この状態を第８図に示す
。この上方移動の後乳頭カップ２１が対応する乳頭に連結されると、ハウジング３５は下
降できるが、これは操作シリンダ４５を反対方向に付勢することにより実行される。第９
図参照。
乳頭カップ内の負圧により乳頭に連結されたままの乳頭カップ２１はその後坦持シュー４
３から解放されるが、乳頭カップ２１とハウジングとはコード、ケーブル、ひも等の可と
う性エレメント５０により連結が保たれる。該可とう性エレメント５０は、乳頭カップ２
１の底部から坦持シュー４３を経由して、ハウジング３５の下部の２枚の側方プレートの
間のローラ５１の下を通り、操作シリンダ５２まで延びる。ハウジングの下向き旋回運動
の間に該操作シリンダは解放されていなくてはならず、そのため乳頭カップ２１を以前に
坦持シュー４３の方へ引き寄せていた可とう性エレメントは、乳頭カップが坦持シューか
ら解放される時、乳頭カップの邪魔にならない。
操作シリンダ５２が不必要に長くならないように、可とう性エレメント５０は、シリンダ
ロッド５４の端部で案内エレメント５３の上を通り、その後シリンダハウジング５５に固
定される。第９図は、ハウジング３５が支持エレメントに対し下降し、乳頭カップ２１が
ロボットアームから解放された後の操作シリンダ５２の位置を示す。
対応する乳房室からのミルク流が終了したかまたはほぼ終了すると、乳頭カップを対応の
乳頭から取り外さなければならない。しかし乳頭から取り外した乳頭カップを容易に受け
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ることができる位置に、坦持シュー４３が調節されていることを先ず確認しなければなら
ない。このため、坦持シューが作用位置、即ち乳頭カップが上昇できる位置、にある時と
同じ位置をとる程度まで、操作シリンダ４５は付勢される。この状態を第１０図に示す。
後に乳頭カップ内の負圧が除かれ操作シリンダ５２が付勢されると、落下する乳頭カップ
は直ちに坦持シュー４３に引き寄せられる。続いて操作シリンダ４５を再び付勢すること
により、乳頭カップは作用位置から、乳頭カップの開口上部が保護されない非作用位置に
再び調節される。
第４図はさらに乳頭カップ２１に連結されたミルク管５６が、ハウジング３５を通って延
びる様子を示す。このミルク管は、乳頭カップ２１との連結点から操作シリンダ５２の上
方を延び、その後ろを通って連結ブロック５７との連結点まで下方に延びる。この連結ブ
ロックに他のミルク管も連結されているが、この図面には図示しない。ミルク管の比較的
大きなループ形状のため、ロボットアームは連結された乳頭カップから十分離れて移動す
ることができる。
乳頭カップをロボットアームに引き取る際、操作シリンダ５２が引っ張られると、同時に
ミルク管は案内エレメントにより上方かつ後方に移動するので、ミルク管は常に制御され
た位置にあるので、ミルク管がよじれる怖れがない。
上方への旋回運動によって乳頭カップを対応する乳頭に連結するために、ロボットアーム
に対する乳頭の位置を知らねばならない。このために検知器２２が設けてある。そのため
回転または旋回レーザー検知器が使用されるが、旋回可能なカメラ、または異なる角度で
固定された２個のカメラが好適である。検知器を２４時間にわたって、従って搾乳ボック
スが暗い時にも使用するために、これらのカメラは好適には赤外線カメラとして設計すべ
きである。これらのカメラを使用する際、画像分析によって特定の基準点例えばカメラに
よりカバーされる画像の中央などに対する、乳頭の輪郭を確定する。例えば該基準点を通
って垂直直径の右に距離ａのところに乳頭が位置した場合、この垂直直径の左に距離ｂの
ところに角度ψでカメラが旋回した後、カメラに対する乳頭の距離ｒに対してｒ．ψ＝ａ
＋ｂの式が適用される。水平面におけるカメラの位置に対する乳頭の角度位置βは、例え
ばａ＝β．ｒの関係により決定される。乳頭の位置を確定してロボットアームを配置する
高さを、操作シリンダ１７の位置から知ることができるという事実の結果として、シリン
ダの座標に表された乳頭の位置は、永久的に最新のものに維持される。
第１１乃至１３図に水平方向に延びるロボットアーム部分２０の別の実施例を示す。第１
１図では、乳頭カップは休止位置、即ち乳頭カップの開口上部が完全に保護されている位
置にある。各乳頭カップ２１は担持シュー４３によってそれ自体支持される。この担持シ
ュー４３は、対応のハウジング３５内で転位可能なキャリア５８に固着されている。該キ
ャリア５８には突起５９を設け、これはハウジング３５の２枚の側方プレートの溝６０内
を移動可能である。ハウジング３５にはさらに操作シリンダ６１を設け、これは支持エレ
メント２９とキャリア５８との間で、枢軸ピン６２，６３を中心に回転可能に枢支されて
いる。この操作シリンダが付勢されると、キャリア５８は、最先端の突起５９が溝６０の
先端６４に接触するまで、ハウジング３５から移動することができる。かかる移動の後、
乳頭カップ２１は作用位置、即ち、上方に旋回できる位置に調節される。この位置を第１
２図に示す。
操作シリンダ６１をさらに付勢すると、キャリア５８を引っ張られた位置で内蔵した対応
ハウジングが、第４乃至１０図の実施例に図示したと同様に枢軸ピン３６を中心に上方に
回転する。この状態を第１３図に示す。第１の実施例と同様に上方移動の後乳頭カップが
乳頭に連結されると、この場合引っ張られたキャリアをもつハウジングが、操作シリンダ
６１を引き込むことにより下方に移動することができる。この状態でも、乳頭カップは可
とう性エレメント５０により、ロボットアームに連結されたままである。この可とう性エ
レメントのための操作シリンダ５２がキャリア５８に配置されるという事実とは別に、こ
の実施例では乳頭カップが対応の担持シューに引き寄せられる方法は、第４乃至１０図の
実施例と同じである。
搾乳ロボットにはさらに、（図示しない）重量補償手段が設けられ、これによってロボッ
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トアーム構造３を、作業員の手で殆ど力を要することなく垂直面に旋回することができる
という方法で、ロボットアーム構造３の重量が補償される。
（図示しない）第１の実施例では、上記重量補償手段は圧力制御手段を含み、これによっ
て、重量補償手段を駆動した後、ロボットアーム構造が浮揚位置をとり、一方ロボットア
ーム構造が垂直面において移動すると、該ロボットアーム構造の浮揚位置が各位置で維持
されるという方法で、操作シリンダ１６，１７内の圧力が調節される。
ロボットアーム構造が垂直面を移動する間に、これと連携して操作シリンダ１６，１７が
ロボットアーム構造をできるだけ小さい力で動かすために作用的に移動する。圧力調整手
段はさらに調節弁を含み、これにより、例えばロボットアーム構造の重量が変化した時、
ロボットアーム構造に変更が行われるように、ロボットアーム構造の浮揚位置が調節でき
る。
第２の（図示しない）実施例において重量補償手段はばね構造を含む。該ばね構造は、ロ
ボットアーム構造の部分と、ロボットアーム構造の操作シリンダ１６，１７によって垂直
面を相互に対して移動可能な搾乳ロボットの他の部分との間に配置されている。好適な実
施例では、本発明によれば、ばね構造は圧力調整が可能なばねを含む。搾乳ロボットにお
ける上記の重量補償手段は、ロボットアーム構造のメンテナンス作業が必要な場合に、ロ
ボットアーム構造を支持しなくても特定の位置に保つことができるという利点をもつ。
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【 図 ３ 】 【 図 ４ 】
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