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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　床（１）とケアー装置とケアー装置の駆動手段（４）とが含まれる動物飼育装置におい
て、
　床（１）はエネルギーを吸収するため垂直に移動可能であり、動物（２）がその運動に
基づき床（１）の垂直移動に影響を与える動的荷重（Ｆ）を床に与えるときに生じるエネ
ルギーを吸収するように配置されたエネルギー吸収手段（５）を床（１）に設け、エネル
ギー吸収手段（５）が駆動手段（４）にエネルギーを与えるように配置されることを特徴
とする動物飼育装置。
【請求項２】
　ケアー装置には飼料および／または敷きわら（４８）を供給する供給装置（４７）が含
まれることを特徴とする請求項１に記載の動物飼育装置。
【請求項３】
　ケアー装置には動物の糞などの廃棄物を床から取り除く清掃装置が含まれることを特徴
とする請求項１または２に記載の動物飼育装置。
【請求項４】
　床（１）は床面の方向に移動可能に配置され、かつ床（１）は駆動手段（４）で駆動さ
れるように配置されることを特徴とする請求項２または３に記載の動物飼育装置。
【請求項５】
　床（１）にはエンドレスのコンベアベルトが含まれ、駆動手段（４）にはコンベアベル
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ト（１）の駆動ローラ（４）が含まれることを特徴とする請求項４に記載の動物飼育装置
。
【請求項６】
　床はほぼ水平の軸の回りに回転可能であることを特徴とする請求項１ないし５のいずれ
か１項に記載の動物飼育装置。
【請求項７】
　荷重のない状態で床が水平面に関して傾斜していることを特徴とする請求項１ないし６
のいずれか１項に記載の動物飼育装置。
【請求項８】
　清掃装置には床上で移動するように配置されたスクレーパ（４１）が含まれることを特
徴とする請求項３に記載の動物飼育装置。
【請求項９】
　駆動手段は間欠運転するよう配置されることを特徴とする請求項１ないし８のいずれか
１項に記載の動物飼育装置。
【請求項１０】
　エネルギー吸収装置（５）にはエネルギー蓄積手段（６）が含まれることを特徴とする
請求項１ないし９のいずれか１項に記載の動物飼育装置。
【請求項１１】
　エネルギー蓄積手段（６）は空気圧または油圧（２９）であることを特徴とする請求項
１０に記載の動物飼育装置。
【請求項１２】
　エネルギー蓄積手段（６）には重り（１７）、振り子（２０）または機械的スプリング
（７，８，１１）などの機械的蓄積手段が含まれることを特徴とする請求項１０に記載の
動物飼育装置。
【請求項１３】
　エネルギー蓄積手段（６）には蓄電バッテリー（３４）が含まれることを特徴とする請
求項１０に記載の動物飼育装置。
【請求項１４】
　動物が請求項１ないし１３のいずれか１項に記載の装置を使用してケアーすることを特
徴とする動物飼育方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、第１に床とケアー装置とケアー装置の駆動手段とが含まれる動物飼育装置に
関する。第２に本発明はこのような装置を使用して動物をケアーする方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　動物は常に清潔にされた適当な面の上で飼育する必要がある。ある種の敷きわらは常に
傾斜した領域に敷かねばならない。動物のなかには、敷かれたこのような材料を動物の習
性として例えば掴んだり掻き回したりする通常の行動をおこさせる機会を常に与える必要
がある。
【０００３】
　給餌、わら敷き、清掃などの上記のケアー手段は伝統的に極度に労力が必要である。動
物の生産がますます合理的になってきて、このケアーを完全にまたは部分的に自動化する
方法が求められてきた。
【０００４】
　床の清掃を自動化した装置の一例がＳＵ１２３０５５９，ＳＵ１３２７８５５，ＳＵ１
６６７７６０，ＳＵ１７７４８４５およびＳＥ５０８７７０に記載されている。これらの
公報はすべて、畜舎あるいは動物収容箱にエンドレスコンベア形式の移動床を設ける方法
について記載されている。これによって動物の糞が連続的または間欠的に取り除かれ、飼
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料および敷きわらが供給される。
【０００５】
　上記公報によって知られる装置は、エネルギーと適当な駆動設備を供給する外部システ
ムに接続するために高額な投資が必要となる。これに加えて、供給するエネルギーコスト
も必要となる。
【０００６】
　一例として、動物の運動をケアー装置に利用するＲＵ２０３８７６４，ＳＵ１４５６０
６９，ＳＵ１７９７７９８およびＳＵ１５３５４８３によっても知られている。
【特許文献１】ＳＵ１２３０５５９
【特許文献２】ＳＵ１３２７８５５
【特許文献３】ＳＵ１６６７７６０
【特許文献４】ＳＵ１７７４８４５
【特許文献５】ＳＥ５０８７７０
【特許文献６】ＲＵ２０３８７６４
【特許文献７】ＳＵ１４５６０６９
【特許文献８】ＳＵ１７９７７９８
【特許文献９】ＳＵ１５３５４８３
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　この背景に対して本発明の目的は、コスト的に有利な方法で、動物をケアーするための
徹底した自動化ができる動物飼育装置および動物飼育方法を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明の第１の態様においては、装置の床はエネルギーを吸収するため垂直に移動可能
であり、動物が動物の運動に基づき床の垂直移動に影響を与える動的荷重を床に与えると
きに生じるエネルギーを吸収するように配置されたエネルギー吸収手段を床に設け、エネ
ルギー吸収手段がケアー装置を駆動する駆動手段にエネルギーを与えるように配置される
という特徴を含め、請求項１の前提部に記載された形式の動物飼育装置によってこの目的
は達成される。
【０００９】
　このやり方では、活用される動物自身によって生じ、ケアー装置の駆動に使用されるエ
ネルギーによってこの装置のエネルギーコストが削除される。外部のエネルギー供給シス
テムに接続するコストおよびそれに必要な機械のコストも削減される。発明は給餌、わら
敷きおよび清掃のコスト的に有利な自動化を可能にする。床はエネルギーを吸収するため
垂直に移動可能であり、力すなわち動物からの荷重が抵抗に対抗して床を下方に少し押し
下げるので、機械的に簡単なエネルギー吸収装置が可能となる。エネルギーの量は荷重力
と垂直移動距離との積となる。
【００１０】
　発明の別の望ましい実施形態では、ある場合にはケアー装置には飼料および／または敷
きわらなどの供給装置が含まれ、また他の場合には廃棄物を取り除く清掃装置が含まれ、
また当然にそれらの組み合わせも含まれる。
【００１１】
　発明の望ましい実施形態によれば、床は床面の方向に移動可能に配置され、床は駆動手
段によって駆動される。これは、廃棄物が床上を運ばれて動物のいる領域から離れていき
、廃棄物が床の一端で容易に捨てられるので、実際的な観点からこの清掃装置を計画する
のに都合のよい方法である。この解決策は動物のいる床に沿って与えられる飼料および敷
きわらの供給にも適している。
【００１２】
　発明の望ましい実施形態によれば、移動可能な床はエンドレスのコンベアベルトで形成
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され、駆動手段にはコンベアベルトの駆動ローラが含まれる。移動可能な床のこのような
実施形態はこれを実現する簡単で便利な方法を構成し、床の各端部において補給および取
り除きを容易にする。
【００１３】
　発明の望ましい実施形態によれば、床は垂直軸の回りに回転可能である。ある場合には
このような構造は有利であり、床の一部に垂直移動が得られ、回転運動によって垂直方向
に撓みが生じる。この場合、移動のストローク長はレバー効果で拡大されるので、動物が
受ける垂直移動距離よりも長くなる。　
【００１４】
　また別の望ましい実施形態によれば、床は荷重のない状態で傾斜している。これで床の
異なる領域でエネルギー発生力の吸収が容易になり、したがってその利用が容易となる。
　また発明の別の望ましい実施形態によれば、駆動手段は間欠運転するように配置される
。これで給餌は一定の時間に行うことができる。同様に、動物に不安な気持ちを抱かせる
こととなる、動物を常に移動する移動床上に立たせることなく清掃が実施できる。
【００１５】
　さらに別の望ましい実施形態によれば、エネルギー吸収装置にはエネルギー蓄積手段が
含まれる。エネルギーを使用する良好な機会およびそれを利用する大きな柔軟性がこれで
提供される。蓄積手段は、間欠運転の場合、エネルギーが比較的大きな出力を必要とする
処理のために蓄積できて、必要なときにだけ使用できるので特に価値がある。
【００１６】
　間欠運転およびエネルギー蓄積によって、様々な処理が取られる時間、例えば駆動手段
を運転する時間は、個々あるいは群の動物用に前もってプログラムでき、または駆動手段
は例えば動物の糞の量を検知するセンサに応じて作動させることもできる。両者を組み合
わせることも可能であるので、例えば給餌および新しいわら敷きは、センサで清掃を制御
するプログラムに従って実施できる。
【００１７】
　エネルギー蓄積手段の有利な形式によれば、この手段は空気圧または油圧式であり、重
り、振り子、機械的スプリングまたは蓄電バッテリーが含まれる。各蓄積原理には有利な
点と不利な点があるが、状況によって最適なものが決められる。
【００１８】
　前述の発明による動物飼育装置の実施形態は請求項１に従属する請求項に記載される。
　発明の第２の目的は、請求項１または請求項１に従属するいずれかの請求項に記載され
た発明による装置を使用して動物をケアーする特別の処理を含む動物飼育方法によって達
成される。
【００１９】
　このような方法は請求の範囲に記載された動物飼育装置およびその望ましい実施形態に
関し上述した利点と同様の利点を示すので、この方法の利点をさらに述べることは必要な
い。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２０】
　本発明は付随する図面を参照して、その有利な実施形態を詳細に説明する。
　図１は発明の基本的原理を説明するものであり、本発明による装置の床に立っている牛
などの動物２を示す。エンドレスのコンベアベルト１が２つのローラ３，４を介して床面
上を移動する。図において右側のローラ４はコンベアベルト１を矢印Ａの方向に駆動する
。動物の糞や汚れた敷きわらなどの廃棄物はベルト１によって右側の端部に運ばれ、そこ
で縁を越えて落下し廃棄される。ベルト１の内側に接する床にはエネルギー吸収装置５が
設けられる。エネルギー吸収装置５は、動物２が床上を運動して、足を床から上げたり下
ろしたりする度に生じる垂直力Ｆによって床が影響されるときに発生するエネルギーを吸
収するように配置されている。例えば床は、このようにして発生するエネルギーを吸収す
るため、スプリング面で構成するか、あるいはスプリング上に置かれる。
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【００２１】
　エネルギー吸収装置５によって吸収されたエネルギーは駆動ローラ４を駆動し、ベルト
１を移動させることに使用される。これは動物２の運動に直接対応して生じる。これに代
って、図に示すように一旦、エネルギー保存装置６に保存することができる。次にローラ
４を駆動するエネルギーは間欠的に取り出されるので、ベルトは通常は停止しているが、
特定の時間にのみ駆動される。装置はそれぞれの動物につき１つの動物箱を備えることが
できるが、この場合はベルトで動物箱の床全体が覆われるのが望ましい。装置は完全な畜
舎で構成することもできる。この場合もベルトは床全体を覆うことができる。または、そ
れぞれのベルトが床の一部を覆う複数のベルトを使用することもできる。図面には一例と
して牛を示すが、発明は馬、豚、羊などのあらゆる種類の家畜や鶏などのより小さい動物
にも適用できる。　
【００２２】
　図２には垂直方向に移動可能な床９によってエネルギーが吸収される方法が示される。
床９はローラ３，４の軸を介し、各ローラに配設された圧縮スプリング７，８によって支
持される。動物から発生する力Ｆによってスプリング７，８の作用に抗して床の垂直移動
が生じ、その結果、力と垂直移動距離との積によってエネルギー量が得られる。動物の各
運動によってはエネルギー量は比較的わずかしか増えない。しかし各運動で増加するエネ
ルギーを蓄積することによって、エネルギー量は意図する目的に十分な量となる。
【００２３】
　図３はほぼ図２と一致するが、図３では左側の支持部１０が固定されている点が相違し
ている。このためスプリング移動は右側支持部のスプリング８だけで生じる。
　図４にはわずかに傾斜した例を示す（図は傾斜を誇張している）。この例では固定支持
部１０とスプリング支持部８が図３に示すように設けられる。傾斜の実施形態は図２に示
すように２つのスプリング支持部があるものにも使用できる。
【００２４】
　図２－４の例は、一方または両方のローラ軸で支持されたスプリングを介して床が垂直
に移動する方法を示す。スプリング支持部は実際の床９の直下に配置されて床を支持する
。
【００２５】
　図５－９は必要に応じてエネルギー吸収装置の実現方法とエネルギーの蓄積方法の様々
な例を示す。
　図５ではエネルギーは受止め具３６に加わった力Ｆで吸収され、受止め具３６はわずか
な距離移動する。受止め具３６はエネルギーを蓄積するため螺旋状スプリング１１にかか
るように配置される。螺旋状スプリング１１には図示しないラチェット機構を設け、力が
取り除かれたときスプリングの戻りをこのラチェット機構で防ぐ。移動を繰り返すことに
よりスプリングにますます張力がかかるので、大量のエネルギーが蓄積できる。図２－４
に示す駆動ローラ４を駆動するために、連結装置１２を備えた軸１５を介して、スプリン
グに蓄積されたエネルギーによって伝動装置１４の１つの伝動車１３が駆動される。
【００２６】
　図６では通常は反時計方向にしか回転できないラチェット車１６に力が加えられる。ラ
チェット車にはケーブル１８を介して重り１７が吊り下げられる。ラチェット車１６の周
囲にかかる繰り返し荷重Ｆで重り１７が引き上げられるので、位置エネルギーが蓄積され
る。図２－４のいずれかにおいてベルト１を移動させるとき、ラチェット車１６は開放さ
れて時計方向に回転できるようになり、重りによってラチェット車はその方向に回転する
。それで、ラチェット車の回転は図５に示す類似の方法でコンベアベルト１の駆動ローラ
４に伝達される。
【００２７】
　図７に示す例では、スプリング８の下向き移動は一端に重り２１を有する振り子２０の
他端に引張りコード１９を介して伝達される。レバー作用のために重りは位置２１ａに持
上げられ、その後、振り子は開放されて振れ戻り、２１ｂの位置の方向まで移動を行う。
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この振り子運動は関連して軸３７を駆動し、伝動ベルト２２を介してベルト１の移動用ロ
ーラ４を駆動する。
【００２８】
　図８は油圧式エネルギー吸収・エネルギー蓄積装置を示す。この場合、垂直力は不還弁
２７付き入り口２５と不還弁２８付き出口２６を備えたポンプのシリンダ２４内で運動す
るピストン２３に影響を及ぼすので、ピストンの運動は入り口２５から出口を介して位置
エネルギーを蓄える貯蔵容器２９に液を送り込む。開閉弁３０を介して貯蔵容器２９はベ
ルト１のローラ４を駆動する油圧モータ３１に接続される（図２－４）。図８に示すよう
な装置は空気圧に換えてもよく、この場合、容器２９は圧縮空気タンクであり、モータ３
１は空気圧モータである。
【００２９】
　図９に示す実施形態では、エネルギーは誘導コイル中において力Ｆで移動可能な鉄芯３
２から構成される発電機によって電気に変換される。誘導された電流は、ローラ４を駆動
するため電気モータ３５にエネルギーを供給する蓄電バッテリー３４に蓄積される。
【００３０】
　図１０に床清掃装置の別の実施形態を示す。この実施形態では床４３は垂直方向にだけ
移動できる点を除いては固定式である。エネルギーは、駆動ローラ３９を駆動して駆動チ
ェーン４０をローラの各端部上で走行させるよう配置されたユニット３８に前記方法の１
つによって吸収蓄積される。スクレーパ４１が駆動チェーン４０に設けられ、図面の面に
直角の方向に延びる。このような複数のスクレーパをまとめて隣接配置することもできる
。駆動ローラ３９で矢印の方向にチェーン４０が駆動されると、廃棄物が床の縁（４２ａ
）を越えて掃き出されるまで、スクレーパはその前面で廃棄物を押し出す。
【００３１】
　床が垂直に移動したときに得られるエネルギーで、エネルギー吸収・エネルギー蓄積装
置を介して、敷きわらあるいは飼料４８の供給装置が駆動される別の実施形態が図１１に
示される。供給装置は例えばウオームコンベア４７である。床４４は前述したように固定
式または移動式のいずれでもよい。
【００３２】
　図９－１１に示す実施形態を互いに組み合わせて、横に移動する床、床スクレーパおよ
び飼料供給装置並びに敷きわら供給装置からなる装置を形成することも考えられる。これ
ら装置を補完し、床上での動物の運動でエネルギーを得ることができる追加の機能要素が
当然考えられる。一例として洗浄装置がある。
【００３３】
　図１２は発明による動物飼育装置において様々な機能要素を組み合わせて制御する方法
を示すブロックダイヤグラムである。４４はエネルギー蓄積装置４５にエネルギーを供給
するエネルギー吸収手段を表し、これらの部品は上述の実施形態またはその他の適当な方
法にしたがって構成される。エネルギー蓄積ユニットは様々な機能要素４９－５２を駆動
するエネルギーを供給するが、４９は移動床、５０はスクレーパ、５１は飼料供給手段、
そして５２は敷きわら供給装置を表す。これらの機能要素４９－５２へのエネルギーの供
給は、マイクロプロセッサ４７のプログラムおよびセンサ４８から信号を受けた制御ユニ
ット４６によって制御される。これらの信号に応じて、今までに例示した形式の使用され
るエネルギー蓄積原理に依存して、制御ユニットは弁を開き、連結装置を切り換え、ラチ
ェット車を開放し、または電気回路を閉じる。ブロックダイヤグラムで説明した装置は比
較的複雑であるが、機能および制御方法に関してそれを減少させて内容を変更することも
ある。　
【図面の簡単な説明】
【００３４】
【図１】発明による装置の第１の実施形態の側面図である。
【図２】第２の実施形態を示す、図１に類似の図である。
【図３】第３の実施形態を示す、図１に類似の図である。
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【図４】第４の実施形態を示す、図１に類似の図である。
【図５】発明による装置のエネルギー吸収装置の第１の実施形態を示す。
【図６】発明による装置のエネルギー吸収装置の第２の実施形態を示す。
【図７】発明による装置のエネルギー吸収装置の第３の実施形態を示す。
【図８】発明による装置のエネルギー吸収装置の第４の実施形態を示す。
【図９】発明による装置のエネルギー吸収装置の第５の実施形態を示す。
【図１０】発明による第５の実施形態の側面図である。
【図１１】発明による第６の実施形態の側面図である。
【図１２】第７の実施形態を示すブロックダイヤグラムである。

【図１】

【図２】

【図３】

【図４】

【図５】
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【図６】 【図７】

【図８】

【図９】
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【図１１】

【図１２】
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