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Alimentacién de precision
no robot de muxido

Diariamente oimos falar de robots, de novas tecnoloxias aplicadas as
actividades diarias e de como serd o mundo no futuro. No vactin de leite
xa levamos mais de vinte anos utilizando os robots de muxido e a sta
instalacion seque a medrar. Estimase que en 2025 entre 0 20 e 0 25 %
das vacas se muxirdn soas mediante este sistema.

Ramiro Fernandez
De Heus
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ste crecemento baséase prin-
Ecipalmente na dificultade de

atopar man de obra cualifica-
da, maior flexibilidade laboral, mellor
calidade de vida para o gandeiro e a
posibilidade de incrementar o namero
de muxidos e, como consecuencia, a
producién individual de leite.
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Coa individualizacion da alimen-
tacién, que permite cubrir as necesi-
dades de maneira personalizada, e o
acceso a maior cantidade de datos por
animal, conseguimos optimizar o ma-
nexo e a toma de decisiéns en granxa.

A introducién dos sistemas automé-
ticos de muxido non implica s6 cam-
bios na maneira en que os animais
se moxen, senén tamén no modo de
alimentalos. Os patréns de inxestion
diaria son diferentes. Asi, nos sistemas
con sala a actividade alimentaria co-
meza despois do muxido, mentres que
nos sistemas robotizados se incremen-
ta co inicio da actividade humana, cun
pico a tres horas posteriores, mantén-
dose estable ao longo do dia e decre-
cendo durante a noite (Wagner Storch
Palmer, 2003).

Nos sistemas TMR (total mix ration)
tradicionais as raciéons cobren os re-
quirimentos nutricionais dos animais
en funcién do tipo de animal para o
que se desefa a raciéon. Con todo, esta
pode non ser adecuada para outros
animais dentro do grupo, fundamen-
talmente debido ao momento de lac-
tacion, nivel de producién etc. Esta é
outra clara vantaxe da alimentacién
en sistemas robotizados PMR (partial
mix ration), onde unha parte do ali-
mento se fornece na racién con base
na outra a través das escalas de sub-
ministraciéon do penso no robot, o que
nos permite asi achegarnos mdis aos
requirimentos nutricionais de cada
animal. O correcto equilibrio entre a
racion base e o robot determinara a
produtividade dos animais.



» O OBXECTIVO DEBE SER
INCENTIVAR OS ANIMAIS PARA
QUE ACUDAN VOLUNTARIA-
MENTE AO ROBOT, DIMINUINDO
AS[ A NECESIDADE DE ARRIMAR
VACAS, E INCREMENTAR A
PRODUCION DE LEITE

O obxectivo dos programas de ali-

mentacion en sistemas PMR é desefar
raciéons de minimo custo que cubran
os requirimentos nutricionais de cada
animal optimizando a produciéon de
leite e a satide dos animais.
Outra diferenza importante dos siste-
mas de muxido tradicionais respecto
dos sistemas automadticos é que aos
multiples factores que definen o nivel
de producién dos animais debemos
agregarlles a frecuencia de muxido,
definida como o ntmero medio de
muxidos diarios (grafico 1).

A frecuencia de muxido esta influen-
ciada por diversos factores que debe-
mos controlar para estimular a entra-
da ao robot.

Grafico 1. Factores que inflien na frecuencia de muxido
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A porcentaxe de ocupacion do robot
(densidade de animais), o nivel de pro-
ducién, o estado de lactacion, o confort
dos animais, a palatabilidade do penso
no robot e o desefo da raciéon PMR son
os factores que madis inflien no ntime-
ro de visitas.

Ademais dos factores citados, hai
outros de elevada importancia:
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Criterios de
acceso ao muxido

e Os problemas de locomocion que exis-
tan na granxa terdn tamén un alto
impacto nos sistemas robotizados. Ra-
cions altas en concentrado e baixas en
fibra poden causar cambios na satude
podal e, por tanto, no comportamento
dos animais, diminuindo o nimero de
visitas ao robot, a cantidade de inxes-
tion de materia seca e a producion. »
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» O CORRECTO EQUILIBRIO
ENTRE A RACION BASE E

O ROBOT DETERMINARA A
PRODUTIVIDADE DOS ANIMAIS

e O estrés por calor tamén é moi impor-
tante para a frecuencia de muxido.
Con elevadas temperaturas as vacas
reducen a sda actividade, diminuin-
do o nimero de visitas ao robot e o
seu consumo de alimento. Debido ao
alto impacto neste tipo de sistemas,
débense desefiar estratexias para
combater o estrés por calor.

e A palatabilidade do penso que se
fornece no robot. A investigacion de-
mostra que sen o incentivo da sub-
ministraciéon de concentrado no ro-
bot a frecuencia de muxido é baixa
e variable.

Tendo en conta que as vacas entran
ao robot para consumir penso e non
para muxirse, o obxectivo debe ser in-
centivar os animais para que acudan
voluntariamente ao robot, diminuindo
asi a necesidade de arrimar vacas e in-
crementar a producion de leite.

DESENO DE CONCENTRADOS PARA
ROBOTS DE MUXIDO
A hora de desefiar un concentrado
para robots é moi importante a se-
lecciéon dos ingredientes que se van
utilizar. A apetecibilidade é un factor
clave, asi clasificase o tipo de materia
prima segundo sexan mdis ou menos
apetecibles.

e Dentro do grupo de mais apetecibi-
lidade atépanse cereais como trigo e
cebada, melazas, DDGS e polpa de
remolacha

e con apetecibilidade intermedia: soia
e millo

e con menor apetecibilidade: colza,
graxas by-pass, minerais e buffers
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Grafico 2. Racion: producidn diaria-consumo recomendado
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0 aroma constitie un incentivo im-
portante para aumentar a frecuencia
de muxido. O animal localiza a fonte
de alimentacion e identificaa usando
sentidos visuais e olfativos. A combi-
nacién de aromas e saborizantes in-
crementard a palatabilidade do penso
e, por tanto, a asistencia ao robot en-
mascarando cheiros da materia pri-
ma. As visitas ao robot increméntanse
ao redor dun 4 % utilizando aromas
(Migliorati, 2009).

A presentacion debe ser en granu-
lo de alta durabilidade. Diferentes tra-
ballos realizados con produtos en fa-
rina ou multiparticulas demostraron
que a asistencia ao robot con pensos
nestas presentacions diminuia signifi-
cativamente.

A durabilidade do penso do robot
¢ moi importante, a presenza de finos
xera acumulacion de po no fondo dos
comedeiros e, como tal, rexeitamentos
ao consumo e unha significativa me-
nor entrada ao robot (Rodenburg e
Wheeler, 2002). E importante estable-
cer protocolos de fabricacion con mi-
nimos moi rigorosos de durabilidade.

A cantidade de concentrado que se
fornece no robot varia entre 2 e 8 kg
por animal e por dia (grafico 2).

As interaccions entre a actividade, o
comportamento dos animais, a alimen-
tacion, a inxestion, a satude e a produ-
cion de leite son complexas, e vélvense
ainda mdis no muxido voluntario.

Nos sistemas PMR a racién base for-
mulase para unha producién 6 litros
inferior & media. Os demais nutrientes
son cubertos polo penso de robot con
base nunha escala, nun primeiro mo-
mento en funcién dos dias en lactacion
e, a partir dun dia determinado, en
funcién da producién do animal.

En canto ao consumo, esta escala
comeza con 2 kg nos primeiros dias
de lactaciéon e increméntase en 0,35-
0,50 kg/dia gradualmente ata alcanzar
o consumo de concentrado desexado e
logo diminte en funcién da producién
de leite e a estratexia nutricional. Os
axustes da tdboa de subministracion
de concentrado son moi importantes
para conseguir rapidamente altos pi-
cos de leite.

A velocidade de subministracion do
penso é outro factor que se debe axus-
tar. Asi, pédese graduar en 0,35 kg/min
e 0,5 kg/min para permitir que o ani-
mal consuma todo o concentrado du-
rante o seu tempo de estancia no ro-
bot, entre 6 e 8 minutos en funcién
da cantidade e o fluxo de leite, e para
evitar deixar restos. »
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Nalgtns robots a subministracién
de concentrado interrémpese cando
0 muxido termina, noutros pode prio-
rizarse o seu consumo, o que significa
que as vacas permaneceran no robot
ata que terminen de consumilo. Cando
un numero importante de animais su-
pere 1 kg de concentrado non consu-
mido diariamente deberase analizar en
profundidade a situacién e pensar en
posibles axustes para reducir a canti-
dade de alimento non consumido.
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As observacions de campo en
granxas canadenses (Rodenburg e
Wheeler, 2002) suxiren que as dietas
PMR cunha alta densidade de ener-
xia na raciéon base se correlacionan
cunha maior cantidade de vacas me-
nos activas e, como consecuencia, me-
nor numero de visitas ao robot.

Os cambios bruscos na humida-
de na dieta base e o longo de picado
afectaran negativamente ao nimero
de visitas.

A mitdo, moitas das vacas menos
activas son vacas avanzadas na lacta-
ciébn que cobren os seus requirimen-
tos coa racion base e que tefien menos
interese por asistir ao robot a consu-
mir concentrado.

En resumo, a decisiéon da cantidade
e o tipo de concentrado que se ha de
fornecer no robot (ingredientes e perfil
nutricional) e o desefio da racién base
terdn un impacto importante no ntime-
ro de visitas ao robot. Maior cantidade
de concentrado no robot e menor na
racion base daran como resultado un
maior nimero de visitas a este.

Cando existen problemas en granxas
con robot, a mitdo adoitamos relacio-
nalo directamente coa nutricién, pero
quizais sexa o resultado de diversos
factores que merecen unha analise
madis profunda. En moitos casos, a
andlise demostra que algins axustes
do robot foron fixados tempo atras
para situacions distintas da granxa
e deberian ser revisados; polo tanto,
primeiro deberiamos realizar unha
andlise global e logo pensar na racién
mais adecuada.
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Grafico 3. N.° de muxidos en funcién dos dias en leite
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Grafico 4. Producion de leite en funcion dos dias en leite
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Grafico 5. N.° de muxidos obxectivo en funcién dos dias en leite
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Neste caso existe un numero impor-
tante de animais, xovencas e multi-
paras con baixo ntimero de visitas ao
robot na metade da lactacién, nalgtins
casos por baixo de dous muxidos (gra-
fico 3).
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Como consecuencia do baixo nume-
ro de visitas, eses animais tefien ni-
veis de producion por baixo da media
de granxa (grafico 4).



Grafico 6. Quilos de concentrado programado en funcién dos dias en leite
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Con todo, ese mesmo grupo de ani-
mais ten permisos de acceso ao robot,
co cal podemos pensar que o nivel de
enerxia da racién base é alto e provo-
ca que este grupo de animais demostre
unha menor actividade con menos vi-
sitas ao robot (grafico 5).

0 axuste da curva de suplementa-
cién de penso é moi importante para
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aflanzar un inicio de lactacién segu-
ro, alcanzar picos de producion altos
e evitar desfasamentos entre a curva
de suplementacion por dias en leite e
a curva de suplementacion por produ-
cion. A configuracion e os axustes des-
ta curva son diferentes para as distin-
tas marcas de robots e xogan un papel
moi importante na estratexia nutricio-
nal da granxa (grafico 6).

ALIMENTACION

» O INCREMENTO CONTINUO
DE GRANXAS CON ROBOTS
IMPLICA TRABALLAR CON
SISTEMAS DE ALIMENTACION
MAIS COMPLEXOS, PERO
NUTRICIONALMENTE

MAIS EFICIENTES

CONCLUSIONS

O incremento continuo de granxas
con robots implica traballar con siste-
mas de alimentacién mais complexos,
pero nutricionalmente madis eficientes.
0O desefio de racions PMR de minimo
custo, que potencien o niimero de vi-
sitas ao robot, individualizando a ali-
mentacion das vacas a través da inxes-
tion dun concentrado de maxima cali-
dade no robot, permitird optimizar os
niveis de producién de leite, asi como
a saude dos animais.
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