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Sistemas de produccion. El impacto del ordefio robotizado

Seleccion de rasgos de la ubre y
prioridades de seleccion bajo
sistemas de ordeno robotizado

L os datos reflggjados en este
articulo y las conclusiones a las
que llega su autor, son
personales y atienden a una
primera toma de contacto mas o
Mmenos rigurosa entre robot y
ubre. Otros estudios genéticos y
otras experiencias vividas por los
propios ganaderos, aclararan
mMas este tema en el futuro.

Las caracteristicas de las ubres de la
raza Holstein son probablemente las que
mejor se adaptan a ordefio mecanico. Las
perspectivas de desarollo con métodos
mecanizados, particularmente con el uso
del robot de ordefio, que elimina la nece-
sidad que tiene el ganadero de conectar
las pezoneras é mismo, nos lleva a la
necesidad de asegurarnos que nuestras
tendencias en la seleccién de los caracte-
res morfolégicos de la ubre permanecen
actualizadas. En estos momentos se estan
utilizando 55 robots de ordefio en Francia
con la perspectiva de que esta cantidad
aumente considerablemente. Desde 1998,
se estan utilizando en Holanda 200 robots
de ordefio.

¢Quiénes somos nosotros para tener
puntos de vista pesimistas sobre que €
robot de ordefio, no ordefie a 10% de las
vacas?. Esta bastante claro que las esta
disticas dependen de su validez en cuanto
a calidad del rebafio en relacion con la
morfologia de la ubre, asi como en las téc-
nicas del ganadero. Un estudio holandés

*Director General de Prim Holden
Francia. Conferencia pronunciada en la
Conferencia Mundid Holgein-Friesian
Australia Mayo 2000
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revel6 que del 4 a 8% la eliminacion era
causada por la morfologia de la ubre ade
més de por la eliminacion que surja del
comportamiento del rebafio. (1) Y asi nos
justificamos preguntando: ¢Es compatible
la tendencia de seleccion de la morfologia
de la ubre con € megjor uso del robot de
or defio?.

RASGOS MORFOLOGICOS DE LA UBRE QUE
AFECTAN NEGATIVAMENTE AL ORDENO
MECANICO CLASICO. (SALVOEL ROBOT DE
ORDERO)

Una investigacion llevada a cabo por
un grupo de 30 calificadores que visitan
una media de 300 rebarios cada afio reve-
16 que las caracteristicas morfolégicas de
las ubre méas importantes facilitan una
aplicacion facil del método de ordefio
mecanico tradicional. (2) Estos rasgos se
clasifican por orden de importancia, incor -
porando la frecuencia o laimportancia de
la situacién. Por orden de importancia se
colocarian de la siguiente forma
1.- Colocacion de los pezones anteriores
2.- Profundidad de la ubre

Estos dos rasgos son los méas impor-
tantesy son, por consiguiente, los que cau-
san €l mayor nimero de eliminacién o de
tiempo perdido durante el ordefio.

El siguiente rasgo es la velocidad del

ordefio (que no tiene nada que ver con los
rasgos morfolégicos). Por tanto, muy
abajo en esta cladficacion, estan los
siguientes rasgos:
3.- Pezones posteriores demasiado juntos.
4.- Los extremos del tamafio de los pezo
nes se acortan sin una tendencia genética
mente determinada que los explique.

BASES DEL PRESENTEESTUDIO
Para empezar, contactamos con 4 fabri-
cantes de robots de or defio:

Lely Industries; DelLaval Equipos;
Westfalia Landtecnik GmbH y GM
Holsding (Mascoigne Méel otte).

Las Unicas respuestas a nuestras pre
guntas llegaon de Indudrias Ley y
DelLaval Equipos, que sefidlaron las res-
tricciones en cuanto ala morfologia de las
ubres (que sus ingenieros ya eran cons-
cientes durante |a fase de desarrollo de los
robots de ordefio) y en cuanto alas estric
tas especificacionesrelacionadas con esta
morfologia para que fueran capaces de
conseguir sus robots de ordefio trabajando
normamente. Para ser completamente
pragmaticos, investigamos como funcio-
naba el robot de ordefio en 5 ganaderias,
representando un total de 350 vacas orde-
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Figura 2

Colocacion pezones posteriores

Figura 3

fladas por estos robots, después de un
periodo que variaba de ganadero a gana-
dero desde 10 meses a 3, 5 afios. Este pro-
cedimiento hizo posible registrar los pro-
blemas mas serios y mas frecuentes que
surgen cuando se utiliza el robot de orde-
fio en granjas de vacas lecheras. Deberia
observarse que € estudio de estas granjas
se basa sdlo en e modelo "Astronaut”
fabricado por Industrias LELY, que es €l
que se lleva utilizando durante mas tiem-
po en Francia.

RASGOS MORFOLOGICOS DE LA UBRE QUE
AFECTAN NEGATIVAMENTE AL USO DE
ROBOTS DE ORDERIO.

Henos combinado y andizado las
experiencias y especificaciones de los
model os producidos por Industrias Lely y
Del avbal Equipos para llegar a una des-
cripcion de las caracteristicas limitantes
de las ubres o las caracteristicas Optimas
de las mismas (sin tener en cuenta €
orden de importancia), que son las
siguientes:

Direccion de los pezones: Angulo del ge
del pezdn en relacion con la vertical debe
ser menor de 30 grados (un fabricante
acepta mas de 45°) (figuraN° 1).
Longitud de los pezones: debe ser mayor
de 3 cm. (figura N° 2).

Colocacién _de |os pezones posteriores:
debe ser mayor de 1,5 cm (figura N° 3).
Colocacion de los pezones anteriores: debe
estar entre 12.5 a 30 cm. (figura N° 4).
Diametro de |os pezones: este debe ser de
entre 1.5 cm. y 3 cm. (figura 5).
Equilibrio_de la ubre (cuarterones ante-
riores en relacion con los posteriores, y los
derechos en relaciéon con los izquierdos):
el fina de cada pezén deber estar mas
bajo que & punto mas bajo de cada cuar-
terén en mas de 3 cm, que es € mismo €l
punto mas bajo (figura 6y 6 bis).
Distancia entre el punto m& bajo de
pezony € suela este debe ser mayor de 35
cm (un fabricante acepta que sea mayor
de 27 cm) (figura 7).

Colocacion de los pezones (vista lateral de
los mismos): esta debe ser mayor de 7 cm.
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Equilibrio pezén anterior respecto
al posterior

Figura 6 bis

Profundidad de la Ubre

Figura 7

Colocacion de |os pezones vista lateral

Figura 8 -

(figura 8).

Las consultas a los ganaderos nos han
llevado a considerar que €l principal pro-
blema era el equilibrio de los cuarterones
anteriores en relacion con los posteriores
asi como € equilibrio entre los cuartero-
nes derechos e izquierdos. No obstante,
tomando como hipétesis el caso en € que

los cuaterones posteiores son mucho
mas pequefios que los anteriores (aunque
no es muy comun es una situacion que si
hemos encontrado), el robot que tira de
los pezones anteriores desde el frontal del
animal no detecta los pezones posteriores
y por eso los busca en vano.

Lo mismo ocurre donde una vaca al
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Seleccion de rasgos de la ubre

principio de lactacion presenta un gran
edema en los cuartos anteriores, ésto exa-
gera la profundidad y eclipsa los cuartos
posteriores, con e mismo resultado que
en el caso anterior.

Se deberia destacar que e desequili-
brio entre la parte anterior y la posterior
tiene unaligera pero aceptable heredabi-
lidad. (0.20) (gréfica 3). Por otro lado €
desequilibrio entre la parte derecha y la
izquierda parece menos propenso a here
darse y parece mas dependiente de acci-
dentes como en "novillas mamonas' o
cuartos infectados. Nuestra opinién sobre
este tema viene como resultado de las
observaciones hechas porque desafortu-
nadamente no tenemos acceso a los célcu-
los de parametros genéticos ya que cada
dato no ha sido recogido en ningun pais.
En el dltimo eemplo de desequilibrio,
merece gque se pregunte si seria Util hacer
la seleccidn segin la morfologia.

El segundo mas frecuente, incluso un
problema menos serio, es una distancia
demasiado corta entre los pezones poste-
riores que que pueden estar en contacto
uno con otro o cruzados. Como conse
cuencia, debe resultar imposible conectar
las pezoneras. A veces, hacer mas largo €
periodo entre las dos visitas para el orde-
fio puede ser un remedio Util, ya que los
pezones tienden a separarse tanto mas
que la ubre se llene. Esto es féacil de con-
seguir yaque el sistema robotizado permi-
te que se programen, con un tiempo mini-
mo entre las dos visitas para €l ordefio y
asi se proporciona en cierta medida una
solucioén para €l problema.

Otros rasgos corrientemente registra-
dos son también importantes pero menos
que los dos descritos anteriormente. El
Tamafio del pezdn y algunas direcciones
de los pezones en el limite de aceptabili-
dad pueden provocar un problema.

La profundidad de la ubre no supone
un gran problema con |os robots de orde-
fio. En redlidad, los criadores de ganado
encuestados dijeron que ordefiaban una
media de 3 veces a dia, incluso algunas
vacas de ato rendimiento a principio de
la lactacion podria ser ordefiada de 4 a 6
veces a dia. En estas condiciones, la ubre
evidentemente no esta tan llena y asi la
profundidad de la ubre esta siempre méas
baja que cunado se ordfia dos veces por
dia

PERSPECTIVAS DE SELECCION (EL COEFI-
CIENTE DE HEREDABILIDAD Y LA CORRE-
LACION GENETICA DEL QUE TRATA ESTE
PARRAFO TIENE QUE VER CON LA BIBLIO-
GRAFIA (3)

Las caracteristicas de la ubre corrien-
temente seleccionadas tienen un satisfac
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torio nivel de heredabilidad, significa que
la seleccién morfoldgica sobre la ubre, es
bastente eficaz. La distancia entre los
pezones anteriores que tiene un relativo
buen grado de heredabilidad (0.36), y una
distancia desde la base de la ubre a la
parte de arriba del corvejon (profundidad
delaubre). Se calculan teniendo un factor
de her edabilidad de 0.29. Los nuevos ras-
gos que parecen predominar en el ordefio
conr obots, por gemplo el equilibrio entre
los cuartos de las ubre y la colocacion de
los pezones posterior es tienen heredabili-
dad de la misma magnitud. La colocacion
de los pezones posteriores se cal cula como
0.29 mientras que el equilibrio entre pezo-
nes anteriores y poderiores se cacula
como 0.20. Estos dos Ultimos rasgos tienen
un grado suficiente de heredabilidad y
también on criterios satisfectorios de
seleccion.

Pensamos que seria Util para entender
lo que puede suceder en €l resultado del
proceso de seleccion a introducir estos
nuevos rasgos de forma comparativa o
después de haber seleccionado otros ras-
gos de la ubre.

La correlacion entre la distancia del
piso de la ubre a corvejon (profundidad
de ubre) y e equilibrio (anterior-poste-
rior) es 0.54, significando esto que cuanto
menor sea la profundidad de la ubre, més
tienden |os cuartos posteriores a ser atos.

La correlacion entre la distancia desde
el piso delaubreal corvejon (profundidad
de ubre) y la posicién de los pezones pos-
teriores es -0.33, significando esto que a
menor profundidad de ubre, més tienden
los cuartos posteriores a estar altos.

La correlacion entre la distancia exis-
tente entre la colocacion de la ubre ante-
rior y el equilibrio de la ubre anterior/pos
terior se calcula como -0.34, significa que
teniendo en cuenta los métodos de anota-
cion, cuanto mas pequerfia es la colocacion
de la ubr e anterior, mas arriba tenderén a
estar los cuartos posterior es.

La correlacion entre la colocacion de
los pezones anteriores y |los posterioreses
de 0.68, significa que teniendo en cuenta
los métodos de anotacién, cuanto mas
estrecha sea la colocacion de los pezones
anteriores mayor sera la tendencia de los
pezones posteriores a estar en una posi -
cion interna.

Surgen estas observaciones que los
raggos mas importantes, seleccionados
actualmente para favor ecer e ordefio con
equipamiento tradicional, puede, dentro
de un limite, conseguir una forma de ubre
que causa problemas cuando se utilizan
robots para ordefiar. Los rasgos introduci-
dos estan en los cuartos traser os posterio-
res, més altos, y hay unatendenciaa tener

pezones demasiado hacia €l interior, tanto
que pueden estar unos en contacto con
otros.

Otra caracteristica tomada amplai-
mente en condderacién, la hendidura
entre |os cuarterones posteriores, muestra
una correlacion con la colocacién de los
pezones posteriores que se calcula como -
0,81, de for ma que cuanto mas pronuncia-
daeslahendidura, resultaque los pezones
posteriores se colocan mas en una posi-
cién interna y pueden tocarse las puntas
deunosy otros pezones.

En Francia, utilizamos la colocacion
del pezdn y los rasgos de equilibrio entre
la ubreanterior y posterior, que nos ha
permitido calcular estos parametr os, pero
no recogemos €l equilibrio entre la ub re
izquierda y deecha Notemos que las
recomendaciones intemacionales no son
partidarias de usar estos rasgos. Seria pro-
bablemente oportuno introducirlos y
tenerlos en cuenta en el proceso de selec
cion, considerando que nosotros hemos
destacado su importancia.

CONCLUSION

Este modesto estudio se debe utilizar
con precaucion porgue la informacion ha
sido recogida de dos fabricantes y un solo
modelo en uso (por |os ganaderos).

No obstante parece que € equilibrio
delos cuartos de la ubre, asi como el mini-
mo espacio entre |os pezones posteriores
deben ser éamentos indispensables a
tener en cuenta para el uso correcto de los
robots de ordefio. Seria beneficioso intro-
ducir estos dos elementos dentro de la
descripcion lineal de la morfologia de la
ubre y para darles un adecuado peso en
los indices de sintesis. .

L os contrastes genéticos observados
entre las caracteristicas importantes de las
antiguas y nuevas caractristicas militan a
favor de una cuidadosa y prudente consi-
deracion en la sintesis de las diferentes
caracteristicas morfoldgicas . La profundi-
dad de la hendidura de la ubre es un rasgo
que no sodlo tiene un efecto secundario en
lapr ofundidad de laubre, sino también un
efecto desfarorable sobre la posicion
interna de los pezones posteriores y por
ello, desde nuestro punto de vista, es un
rasgo a eliminar. Esta claro que los dife-
rentes rasgos deben ponderarse con el
debido cuidado para llegar alasintesis de
las caractreristicas de la ubre, consideran
do que la seleccion debe ser hechasobrela
base del célculo de los diferenciales de la
seleccion con diferentes simulaciones de
varias hipétesis ponderativas.
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