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Etude du comportement et de l'apprentissage des 
vaches laitikres au robot de traite 

Ph. MARCHAL, CEMAGREF, 17 avenue de Cucille' 35044 RENNES 
C .  ROGUET, INRA, Saint-Genes Champanelle 63122 CEYRAT 

RESUME - L'automatisation complete de la traite a supprim6 la prtsence continue de l'6le- 
vcur; les vaches laitibres ont un r61e actif dans l'utilisation de cet tquipement. Un des problbmes 
Ctait la compr6hension des ph6nombnes d'apprentissage et du comportement individuel ou col- 
lectif avec un robot de traite. 
Une premibre expdrimentation rtalis6e sur un troupeau de 31 vaches laitibres, traite en salle 
de traite, pendant 9 jours a permis d'approcher leur comportement social (choix du quai, 
ordre de traite, ...) et d'extraire un lot de 10 vaches ccrepr6sentatives>~ du troupeau. 
Une deuxibme expCrimentation, d'une dur6e dc un mois, a permis de quantifier le taux de venues 
volontaires des vaches, les temps d'entrte dans la stalle et de sortie en fonction de leur trai- 
tement (avec ou sans aliments) et d'6valuer le stress pour mettre en evidence les facteurs au 
niveau du robot et de !'animal (stade dc lactation, variabiliti individuelle ...) favorisant l'uti- 
lisation optimale. 
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SUMMARY -The aim of the study was to investigate ethological responses to robot milking. 
The expriment was performed on ten dairy cows to evaluate the <<learning period>> of new cows 
in the stall. We studied the voluntary entrance rate, the entry and leaving times according to 
treatment (concentrates or not in the milking parlour) and we estimated the stress. So factors 
were shown up about the Automatic Milking System (concentrates), and about the animals (stage 
of lactation, individual characteristics ...) which could improve the use of this equipment. It 
is concluded that cow adaptation presents wide variability in response within any group and 
an improvement of integration of the milking robot is obained in respecting individual beha- 
viors. 



INTRODUCTION portement (aliment). 

Dans les conceptions actuelles de traite automatisbe, les 
vaches laitibres ont ddsormais un r61e actif. ; la conduite 
d'elevage est modifiCe pour obtenir une optirnisation du 
fonctionnement de cet equipement. La plupart des pro- 
blbmes technologiques lies Q la premibe g6n6ration d'au- 
tomatisation complete de la traite sont rCsolus (ROSSING 
et IPEMA, 1988) ; STREET et al, 1992) ; (MARCHAL et 
al, 1992) ; (ORDOLFF, 1987). 
La realisation d'une traite en <<self-service>>, repose sur la 
capacid d'apprentissage des vaches laitibres ; des recherches 
ont b d  initibes pour prkiser si leur comportement Ctait un 
facteur limitant majeur. , 

Les Btudes realisks sur le comportement des vaches laitieres 
avec un robot s'orientent selon deux probliimatiques, les 
modifications comportementales (WINTER, 1992) et l'iden- 
tification des facteurs permettant le fonctionnement opti- 
mal du robot (KETELAAR-DE-LAWERE,1991) ; 
(ORDOLFF, 1987). 

1 - MATERIELS ET METHODES 

1.1. COMPORTEMENT ET M~?CANISMES SOCIAUX DU 
I TROUPEAU 
I 

1.1.1. Objectifs 
Cette expbrimcntation devait ddfinir le choix des vachcs lai- 
tikres pour les expdrimentations ccapprcntissages>>. I1 s'agis- 
sait de : 
- determiner la hibrarchie d'un troupeau 
- acquCrir une connaissance du comportement social du 
troupeau 
- r6aliser une btude de la traite 

1.1.2. Materiel 
Le troupeau est constitut de 31 vaches laitibres, d'un niveau 
de production moyen de 8765 kg ( -1363 kg) avec des 
vaches entrc la lbre et la 8&me lactation. 

1.2.2. Materiel 
Le lot experimentation est constitub de 10 vaches laitieres 
n'ayant pas eu de contact pr6alable avec le robot, avec une 
repartition des differents stades et potentiels de lactation 
representatif du troupeau originel et ayant un comportement 
social ccreprksentatib du troupeau. 
Les vaches ne sont plus alimentCes au cornadis. Elles pku- 
rent entre les traites et regoivent une supplementation en 
concentres et en min6raux. Pour ttudier l'effet <<aliment>), 
les vaches ont 6tC rkparties en deux lots : 
* lot 1 : pendant les deux premibres semaines, les vaches 
re~oivent leurs concentrCs dans la stalle, 
* lot 2 : pendant les deux premieres semaines, les vaches 
reqoivent leurs concentres aprbs la traite au cornadis. 
Pendant les deux dernibes semaines, les regimes sont 
inverses. 

1.2.3. Methodes 
Au moment de la traite (deux fois par jour h 7 H et 16 H), 
elles sont conduites dans l'>>aire d'attente,,. Une fois uai- 
tc, la vache retourne directement au piturage. Le robot est 
le passage obligatoire pour retourner au piturage et, pour 
les dernieres traites, pour rejoindre leurs congtnbres (notion 
de selection active par les vaches). 
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Fig. I : Differentes zones du mbot 
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A chaque passage, les temps de presence dans les differentes 
zones du robot sont enregistres (fig. 1). 

2. RESULTATS ET DISCUSSION 

T3 

sortie 

La traite est realis& h 7 H et 16 H, dans une salle de type 2.1. cOMpORTEMENT ET MLCAHISMES SOCIAUX DU herringbone 2 x 3. 
L'alimentation a lieu aprbs la traite du matin avec de l'en- TROUPEAU 

silage de mais et au patwage pendant la journee. 2.1.1. Dominance et Index sociaux 
Trois groupes sont distinguCs, les dominantes (13 % du 

1.1.3, Mkthodes troupeau ; les intermtdiaires (52 % du uoupeau), les domi- 
Les observations ont Cte faites sur la traite (ordre de pas- nbs (35 % du troupeau) (ROGUET, 1993). 
sage, choix du quai) et sur le comportement social (inter- 
actions entre les animaux au phturage, ordre d'entr6e et de Les index sociaux (BOISSY, 1990), permettant de mesu- 
sortie de la stabulation et ordre de rangement B I'auge). rer l'implication de chaque individu dans les activitCs 

sociales du groupe ont Ctd calculBs. 
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1.2. $TuDE DE L' APPRENTISSAGE DES VACHES LAITII?RES 
DANS L'UTILISATION D'UN ROBOT 

1.2.1. Objectifs 
Les objectifs de cette experimentation sont de metue en Bvi- 
dence, d'une part 
l'bvolution du comportement des vaches et notamment 
I'apprentissage, c'est B dire ccl'acquisition de connaissances 
sur les relations existantes entre les ClBments de l'envi- 
ronnement, d'apres (DICKINSON, 1980) et, d'autre part, 
la circulation dans le robot et les facteurs modifiant le com- 

Ces rksultats (groupes, index)ont defini la sClection des 
lots pour la deuxibme exphimentation (Cchantillon repr6- 
sentatif du troupeau). 
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2.1.2. Organisation de la traite 
77 % des vaches ont choisi le m&me quai h plus de 75 % 
de leurs passages. 

I1 n'existe pas de relation entre I'ordre de traite et le rang 
social, ni avec les parametres de lactation (Tabl. 1). 
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2.1.3. Conclusion 
La traite est une optration pendant laquelle les vaches ont 
un comportement trbs conditionne, la rentrCe en salle de trai- 
te peut Ctre considCree comme mouvement volontaire ; un 
ordre semblable pourrait-il s'ttablir dans l'utilisation du 
robot en libre service ? 

no LACT 

STADE 
(de lactation) 

POTENTIEL 
(de production) 

RANG 
(valeur de 
dominance) 

2.2. Etude de I'apprentissage des vaches laitieres dans 
l'utilisation d'un robot 

2.2.1. Etude des temps de skjour dans les diffkrentes 
zones 
Au bout d'un mois, 62'2 % des vaches viennent seules au 
robot mais cette valeur cache de fortes variations dans 
l'tvolution du taux de venues volontaires selon que les 
vaches reeoivent ou non des concentres dans la stalle. Qucl 
que soit le traitement initial (avec ou sans aliments), le 
taux de venues volontaires augmente au cours du temps 
(semaines 1 et 2) (Tabl. 2). 
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2.2.1.1. Temps d'approche 
L'evolution du temps d'approche est caracthis6 par cinq 
phases nettement distinctes : dkcouverte / apprentissa- 

ge / stabilisation / mkmoire 1 rkaction et stabilisation 
(fig. 2) (ROGUET, 1993) 
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Fig. 2 - Evolution du temps d'approche 

Les aliments semblent stimuler la venue, mais ils n'ont 
pas d'effet 8 long terme (lot I), la suppression de la dis- 
tribution diminuant le rtsultat obtenu. D'autre part, la phase 
d'apprentissage passe d'une dur& de 4 traites (avec aliment) 
h 10 traites (sans aliment), et la phase de memoire de 
3 traites (avec aliments) 8 5 traites (sans aliment). 
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2.2.1.2. Temps d'entrke 
Les cinq phases dtcrites prtckdemment pour l'approche 
sont prCsentes. 
Pour le lot avec aliment, toutes les vaches entrent dans la 
stalle dbs ouverture (ce temps est minimum soit 6 mn 60 
pendant la phase de stabilisation). 
Par contre, pendant la phase d'apprentissage ce temps est 
plus long (1 mn i 1 mn 30) pour lc lot sans aliment. 

2.2.1.3. Temps de sortie 
Les cinq phases sont moins distinctes ; la distribution d'ali- 
ment accentue la fliinerie au niveau de la sortie du robot. 
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2.2.2. Autres rksultats 

2.2.2.1. Evaluation du stress 
On observe une frequence nettement plus ClevCe des defe- 
cations lors des premiers passages confirmant l'hypothbse 
que les vaches sont stressees ou du moins apeurees par le 
systbme au depart. En quelques traites, les dCfCcations dans 
le robot disparaissent. Des rCsultats similaires sont obtenus 
pour les mictions. L'absence de deftkations, mais aussi 
une consommation normale des concentres, un nombre t r b  
faible de mouvements et la rumination indiquent que les 
vaches sont calmes. 
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2.2.2.2. Potentiel numerique du robot 
Le temps d'occupation rkelle du robot enregistre correspond 
au temps minimal necessaire pour realiser une traite com- 
plbte (preparation de la mamelle, branchement des gobelets, 
traite, decrochage, desinfection des trayons (le temps mesu- 
r t  moyen est de 6mn30 (klmn70). 

1.00 

2.2.3. Conclusion 
Les rCsutats obtenus sur un troupeau experimental r6duit (10 
animaux) dans des conditions definies, ont permis de remar- 
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quer que l'apprentissage semble se faire progressivement 
en 3 ktapes : 
- une phase de dicouverte 
- une phase d'apprentissage 
- une phase de stabilisation 
Les aliments jouent un r61e essenticl pour provoquer la 
venue volontaire ; cependant dbs que la distribution cesse, 
les performances rdgressent ; les aliments n'ont pas d'ef- 
fet 2 long terme. 

CONCLUSION 

Plusieurs facteurs contribuant au bon ddroulement de la 

traite automatisde ont etd mis en Cvidence l'effet aliment. 
De plus amples recherches sont nkcessaires pour preciser 
l'influence des caracteristiques de lactation (stade, 
nombre ...) de l'effet individuel (age, rbactivitd, rang social), 
les effets de l'apprentissage de groupe. 
D'autre part, ces premiers rCsultats ont permis par la dQer- 
mination des limites d'adaptation (temps d'apprentissage) 
des vaches laitibres de ddfinir les objectifs des recherches 
technologiques A mener pour concevoir la traite automati- 
s6e de deuxikme gCn6ation. 
BOISSY A., 1991. L'influence des rdactions de peur sur les 
capacitds d'adaptation des bovins A leurs conditions d'ele- 
vage. 
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