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Validacion de tecnologias de precision en cebo intensivo de terneros

Validation of Precision Livestock Farming Technologies in intensive beef cattle fattening
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Las tecnologias de ganaderia de precision permiten incrementar la recopilacion de datos sobre el
rendimiento, la salud y el comportamiento, proporcionando asi informaciéon mds detallada para
optimizar la toma de decisiones. Para garantizar que estas decisiones se basan en mediciones fiables y
precisas es necesario validar cada tecnologia de manera especifica. Existen muy pocos trabajos que
hayan validado dispositivos en sistemas intensivos de produccién de vacuno de carne (Roda y
Castillejos, 2024). Por ello, este estudio tuvo como objetivo validar en terneros de cebo una bascula de
pesaje automatico, un comedero automatico individualizado y un dispositivo acelerémetro incorporado
a un collar.

Un total de 68 terneros machos cruzados (Black Angus x Frisona), con un peso vivo de 153 £29,9kgy
una edad inicial de 130 + 16,4 dias, fueron alojados en 4 corrales (15-19 terneros/corral) durante 260
dias de estudio. Cada corral disponia de un comedero de pienso automatico individualizado (bonArea
Agrupa, Guissona, Lleida, Espafna), un comedero de paja de 4 bocas y una bascula de pesaje
individualizado automatica con un bebedero incorporado (DigitAnimal, Madrid, Espafia). A cada
animal se le coloco en la oreja derecha un crotal electrénico con un transpondedor RFID (Eartrace,
Dipole, Barcelona, Espafa) y un collar acelerometro (CowScout Neck, GEA Farm Technologies,
Bonen, Germany). Para realizar la validacion, se compararon los datos registrados electronicamente
para cada una de las tecnologias con las mediciones observadas directamente y registradas manualmente
por los investigadores. Los resultados se analizaron estadisticamente mediante el coeficiente de
correlacion de Pearson (r), el coeficiente de determinacion (1?) y el coeficiente de correlacion de
concordancia (CCC) del programa estadistico R (epiR package; R Foundation for Statistical
Computing, Vienna, Austria).

Las basculas automaticas registraban diariamente el peso vivo de los animales permitiendo un
seguimiento individual de la evolucion del crecimiento. Cada una de ellas estaba equipada con una
antena (RAIN RFID readers, Impinj, Washington, Estados Unidos) que utilizaba tecnologia por
radiofrecuencia para detectar cada visita de un ternero a través del crotal electronico. Para validar los
datos registrados mediante las basculas automaticas, a partir del dia 147 de estudio, todos los animales
se pesaron cada 14 dias mediante una bascula electronica convencional con visor instalada en una
manga de manejo. El valor de r oscil6 entre 0,995 y 0,997 (p<0,01) para las 4 basculas y el CCC fue
bajo para la bascula 4 (0,36), moderado para la bascula 1 (0,76) y elevado para la bascula 2 (0,98) y 3
(0,91).

El comedero automatico permitia monitorizar de forma continua e individual la conducta alimentaria y
la ingesta de pienso de cada ternero. Cada unidad estaba compuesta por una unica tolva suspendida



sobre una bascula, una antena (ANT800, Promag Europe, Watchfield, Gran Bretafia) y equipada con
protecciones laterales que formaban un tinel. Para realizar la validacion, desde el dia 62 de estudio, un
unico observador registro cada 14 dias las visitas realizadas a dos comederos simultaineamente durante
120 minutos. En cada visita, se anot6 el numero de identificacion del ternero, la hora inicial y final de
la visita, asi como el peso inicial y final de la tolva mostrado a través de un visor. Se obtuvieron un total
518 registros a partir de las cuales se calculd el tamafio (g/visita) y la duraciéon de cada comida
(min/visita) para compararlos con los registrados electronicamente. El 12 medio de los 4 comederos fue
0,87 para el tamafio de las comidas y 0,92 para la duracion. Ademas, el sistema mostro una alta
especificidad (0,98) y sensibilidad (0,95) para la deteccion de los animales.

El dispositivo CowScout Neck clasificaba los comportamientos de alimentacion, rumia e inactividad
con una resolucion temporal de un minuto. Se seleccionaron 16 terneros (4 por corral) para registrar los
comportamientos cada 14 dias durante 6 meses de estudio. Para realizar la validacion, cada dia se realizo
una observacion directa de 60 minutos por corral, dentro de la franja horaria de 12:00 a 17:00. Un tnico
observador, mediante un etograma (Bikker et al., 2014), registraba cada minuto los comportamientos
de los 4 terneros del mismo corral simultdneamente. Posteriormente, se calcul6 el tiempo dedicado a la
rumia durante cada observacion (14 periodos/ternero). Estos datos se compararon con las mediciones
registradas por la tecnologia durante el mismo periodo de observacion. El valor de r para la rumia fue
de 0,83 a lo largo de todo el estudio (p<0,01). No obstante, este mejord cuando los animales superaron
los 400 kg de peso vivo (r = 0,99 en el séptimo periodo). El CCC de la rumia fue elevado (0,96) y el
grafico de Bland-Altman mostré que no habia sesgo entre las mediciones.

Las tres tecnologias demostraron generar datos fiables y tener un gran potencial para su aplicacion en
sistemas de cebo intensivo de terneros. Aun asi, es importante considerar que sera fundamental realizar
un buen manejo y mantenimiento de estas tecnologias.
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RESULTADOS

COMEDERO AUTOMATICO
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RESULTADOS

BASCULA AUTOMATICA

RELACION LINEAL

Correlacion de Pearson (r)* p-valor
Corral 1 0,93 =0,01
Corral 2 0,598 <0,01
Corral 3 0,96 =0,01
0,97 <(0,07
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RESULTADOS

BASCULA AUTOMATICA

PRECISION Y EXACTITUD
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RESULTADOS

ACELEROMETRO - RUMIA

Media min/h automatico (A) Media min/h manual (M) CCC (95%IC)
Comiendo 8,09 5,57 0,74 (0,68 a 0,79)
Rumia 14,51 15,88 0,94 (0,92 a 0,95)
Inactivo 33,87 28,29 0,83 (0,79 a 0,87)
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