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Vidéos relatives au chapitre 2. Aménagements des systémes de traite automatisés:

Conception de batiment

1. Introduction

L'adoption des systéemes de traite automatisés (STA ou « systéme de traite robotisé ») dans I'industrie
laitiere canadienne a rapidement augmenté depuis leur introduction en 1999. Selon le dernier
recensement agricole de 2021, prés de 25 % des exploitations laitieéres utilisent un systeme de traite
entiérement robotisé. Avec les avantages d'une réduction de la main-d'ceuvre nécessaire a la traite, d'une
diminution de la manipulation des vaches et d'un mode de vie plus flexible pour les producteurs laitiers,
cette tendance devrait continuer a croitre, tout comme |'adoption de nombreux autres outils de haute

technologie et de pratiques d'élevage laitier de précision.


https://www.youtube.com/watch?v=8EaqXw_XnC4
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Un élément important a prendre en compte dans I'adoption des STA est le changement de la dynamique
de la main-d'ceuvre, qui passe de taches traditionnelles liées a la traite a une plus grande attention portée
a la gestion individuelle et a la gestion du troupeau. La répartition du temps a changé et I'on consacre
désormais plus de temps a des taches telles que le suivi des alertes, la récupération des vaches et le
dressage des génisses, les dépannages ou les réparations des robots, ainsi que I'utilisation et
I'interprétation des données fournies par le STA. Avec ce changement dans I'allocation du temps et de la
main-d'ceuvre, il est essentiel de considérer d'abord les objectifs de I'exploitation pour les stratégies de
gestion. Cela comprend la circulation et le passage des vaches, 'alimentation, la main-d'ceuvre, la litiére,
les stratégies relatives au fumier, ainsi que les objectifs d'expansion, de conversion du systeme de
circulation et les besoins futurs. Ensuite, il convient d'adapter la conception et les aménagements du
batiment d'élevage pour qu'il réponde efficacement a ces stratégies de gestion.

La conception et I'aménagement des installations des systéemes de traite robotisés sont essentiels pour
optimiser la fonctionnalité, les performances et I'efficacité de la main-d'ceuvre, et garantir l'intégration
de la technologie et I'amélioration de la productivité. Dans les installations de STA, l'importance des
éléments qui réduisent les boiteries et améliorent la santé et le bien-étre des vaches, traditionnellement
importants dans les salles de traite conventionnelles, prend une importance accrue. Les éléments
essentiels de la conception sont axés sur le confort des vaches, en mettant I'accent sur des manipulations
limitant le stress et en offrant suffisamment d'espace pour la circulation des vaches, I'alimentation, la
traite et les aires de repos.

Cette section fournit des informations générales sur les dimensions et les aménagements recommandés
pour les installations de STA. Avant d'entamer le processus de construction, il convient d'examiner et de
respecter les exigences réglementaires nationales, provinciales et municipales applicables a tous les STA.
Pour de plus amples informations, notamment sur les pratiques de gestion recommandées, veuillez
consulter les articles figurant dans la liste des références.

2. Types de systeme de circulation:

Les systemes de traite automatisés (STA) utilisent généralement trois systémes de circulation différents -
circulation libre, circulation guidée et circulation semi-guidée - pour déterminer le parcours des vaches
dans le batiment d'élevage en vue de la traite. Le choix entre ces systemes dépend de facteurs tels que le
niveau de contrdle souhaité sur le mouvement des vaches, la capacité d'investissement initiale et la
disponibilité de services locaux pour la maintenance ou |'assistance technique.

Dans I'un ou I'autre de ces systemes, les vaches sont incitées a se rendre dans les robots de traite grace a
des incitations alimentaires offertes au robot et/ou a la mangeoire, ainsi qu'a une expérience de traite
positive dans un environnement confortable, bien congu et peu stressant. Le succes en termes de santé
et de bien-étre des vaches et de productivité du troupeau peut étre obtenu dans I'un ou l'autre systeme
avec une gestion et une conception optimale, et en prétant attention au confort des vaches. Si les
systemes de circulation peuvent étre congus dans un souci d'adaptabilité et peuvent étre convertis pour
répondre a I'évolution des préférences ou des besoins au fil du temps, il est important de noter que tous
les plans de batiments ne sont pas facilement adaptables aux différents systemes de circulation. Des
considérations telles que parc d’attente, les bains de pieds, les points d'eau et I'espace devant les robots
peuvent influencer de maniére significative la faisabilité d'une conversion du systéme de circulation.
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Les performances et les colits de chaque systeme de circulation varient considérablement en termes de
production de lait, de performances des robots (y compris les refus, la capacité, la fréquence de traite, les
intervalles entre les traites) et d'efficacité a pousser des vaches au robot, chacun étant propre aux
caractéristiques de chaque exploitation. Lors de I'évaluation ou de la comparaison des performances
globales des systémes de circulation, les colts associés a l'efficacité de la main-d'ceuvre et aux
aliments/moulée offerts au robot doivent également étre pris en compte. Le maintien d'une densité
optimale par robot est essentiel pour minimiser la dominance sociale, faciliter I'accés a I'unité de traite et
promouvoir le bien-étre général du troupeau. Les recommandations en matiére de densité varient selon
les fabricants de robots et les systémes de circulation. Toutefois, les sources scientifiques préconisent 55
a 60 vaches par robot, quel que soit le systeme de circulation, ce qui souligne I'importance d'équilibrer les
performances et le bien-étre des vaches dans les systemes de traite robotisés.

Dans cette section, I'accent sera mis sur les caractéristiques de conception optimales applicables a tous
les systémes de circulation.

2.1 Systeme de circulation libre (CL)

Dans un systeme de circulation libre, les vaches ont un acces illimité et sans restriction a la mangeoire,
aux aires de couchage et aux unités de traite. Les vaches se rendent volontairement et librement dans
I'une ou l'autre de ces zones, sans systéme de contréle et/ou de tri fonctionnel, ce qui leur permet
d'exprimer leur comportement naturel. L'enclos ou parc d’attente, situé a I'entrée du robot de traite, peut
étre congu comme une zone cléturée temporaire (par exemple, en utilisant des barriéres levantes ou des
barriéres a roulement) ou permanente pour rassembler les vaches qui n'ont pas été traites dans un
intervalle prédéterminé et qui doivent étre poussées au robot. Dans le cas d'un enclos d'alimentation avec
une entrée séparée, les vaches peuvent accéder au robot a partir de I'enclos d'alimentation ou de l'aire
principale du batiment d'élevage. Une fois que les vaches sont dans I'enclos, elles doivent entrer dans le
robot pour accéder a l'aire principale du batiment d'élevage, ce qui garantit une traite réussie.

En plus de permettre aux vaches de se déplacer librement et de s'adonner a leurs activités préférées, les
systemes de CL présentent généralement un investissement initial plus faible que les autres, en raison de
la réduction du nombre de portes, de clotures et de barreaux. Il est important de prendre en compte le
fait qu'avec les systemes de CL, il y a une perte potentielle de capacité du robot, car les visites ou la vache
n'est pas traite, appelées refus, peuvent se produire lorsque les vaches accedent au robot mais ne sont
pas traites en raison d'un intervalle de traite prédéterminé trop court. En outre, les systemes de CL ont
tendance a avoir un nombre de vaches a pousser plus élevés que les autres systemes.

2.2 Systeme de circulation guidée (CG)

Dans un systeme en circulation guidée, le mouvement des vaches est dirigé ou guidé a travers le parc, le
robot de traite et I'aire d'alimentation (dans un ordre adaptable) a I'aide d'un systéme de barriéres. La
direction du parcours des vaches est facilitée par des portes anti-retours et des portes sélectives, qui
guident et présélectionnent les vaches pour la traite et leur permettent d'accéder a I'aire d'alimentation
ou de repos.

L'une des principales caractéristiques des systémes de CG est I'enclos d'engagement (également appelé
enclos/aire d'attente), une zone délimitée par des barriéres et située devant ou a c6té du robot. Cet enclos
accueille temporairement des vaches présélectionnées pour la traite avant qu'elles n'entrent dans le
robot de traite. Les vaches ne peuvent pas quitter cet enclos avant d'étre entrées dans le robot de traite.
Pour éviter les longues périodes d'attente ou elles doivent rester debout, il est essentiel de définir et de
gérer les alertes en conséquence.
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Les systemes de CG nécessitent généralement un investissement initial plus important en raison de
|'utilisation de barriéres et portes, d'un enclos d'attente, de mécanismes et de technologies de guidage.
Avec les systemes de CG, il est possible de réduire le nombre de vaches a pousser et d'augmenter la
capacité du robot grace a une présélection des vaches, ce qui prévient les refus du robot. Cependant, une
étude réalisée en 2022 sur 75 troupeaux de STA en Ontario a révélé que les systemes en CG étaient
associés a une diminution du nombre de traites par jour par rapport aux systemes de CL. Il a été suggéré
gue cette association inattendue pouvait étre influencée par |'utilisation de portes sélectives limitant
I'envie des vaches d'accéder au robot ou par d'autres facteurs non mesurés tels que les autorisations de
traite et les différences alimentaires.

En général, il existe deux approches pour gérer la circulation des vaches dans un systeme de CG :
e Alimentation d'abord
Dans un systeme “alimentation d’abord”, les vaches sont présélectionnées lorsqu'elles retournent
dans les stalles apres avoir visité la mangeoire. Celles qui ont I'autorisation de traite sont dirigées vers
I'enclos d'engagement pour passer dans le robot de traite. Celles qui n'ont pas 'autorisation de traite
sont dirigées vers l'aire de repos.

e Traite d'abord

Dans un systéme "traite d'abord", les vaches sont présélectionnées sur leur chemin entre I'aire de
repos et |'aire d'alimentation. Celles qui ont I'autorisation de traite entrent dans I'aire d'attente pour
passer par le robot de traite avant d'accéder a la mangeoire. Celles qui n'ont pas l'autorisation de
traite sont dirigées vers l'aire d'alimentation. La motivation des vaches dans ce systeme est
I'alimentation qu'elles recoivent dans l'aire d'alimentation.

2.3 Systeme de circulation hybride (ou semi-guidé):

Ce systéeme combine des aspects des systemes de circulation libre et de circulation guidée. Les
conceptions peuvent varier. Un couloir transversal ouvert ou une rangée de stalles faisant face a la
mangeoire peuvent y étre incorporés, offrant aux vaches un acces illimité a la mangeoire et a une aire de
repos. La présence d'un enclos d'engagement et de portes anti-retours autour des robots de traite garantit
gu'une fois que les vaches entrent dans cette zone, la seule sortie est de passer par le robot de traite.

3. Considérations relatives a la conception et a la configuration autour du robot de traite

Les recommandations générales de conception provenant de ce site Internet (voir chapitre 1), en
particulier celles qui favorisent le confort et la santé des vaches, s'appliquent a tous les systéemes de
stabulation et de traite. Toutefois, ces facteurs sont encore plus importants dans les systemes de traite
automatisés. Outre la qualité des aliments et les stratégies d'alimentation proposées au niveau du robot
de traite et de la mangeoire, le succés des STA repose en grande partie sur la mise a disposition d'un
espace abondant, d'aires confortables et bien planifiées pour I'alimentation, la traite et le repos. Ces
éléments de conceptions permettent non seulement d'optimiser la circulation et la manipulation des
vaches, mais aussi d'atténuer la concurrence pour I'acces au robot, quel que soit le systeme de circulation.

Dans cette section, nous nous concentrons sur les facteurs de conception et de configuration spécifiques
qui sont essentiels pour tout STA.

Prévoir un espace suffisant et dégagé autour du robot de traite.
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Veillez a ce qu'il y ait suffisamment d'espace devant le robot de traite, sans objets ou barriéres physiques
susceptibles d'entraver les mouvements. Les stalles, les abreuvoirs, les brosses et toute structure en béton
ou en métal sont considérés comme des "obstacles" potentiels.
- Prévoir une zone de dégagement de 6,1 metres ou 20 pieds entre le robot et le premier obstacle.
- Si deux robots de traite sont placés cbte a cOte, il faut prévoir une zone de dégagement de 7,0
meétres (23-25 pieds) jusqu'au premier obstacle (voir figure 1).
- Placer les brosses a vaches, les portes sélectives, les distributeurs de moulée automatiques, etc.
loin des robots de traite afin de disperser I'activité dans le batiment d'élevage.

Concevoir une aire de traite accueillante, confortable et peu stressante

- Veillez a ce que l'aire de traite soit bien éclairée et bien ventilée. Un environnement confortable
et accueillant peut réduire le stress et rendre 'aire plus attrayante pour les vaches.

- Utilisez un revétement de sol en caoutchouc la ol les vaches se tiennent pour traire afin
d'améliorer le confort pendant la traite et de fournir une surface antidérapante.

- Veillez a ce que I'entrée de l'aire de traite soit de niveau, afin de faciliter I'accés des vaches.

- Concevez l'aire de traite de maniere qu'elle soit bien visible depuis le batiment d'élevage, afin de
faciliter la surveillance et la gestion.

- Conformément aux recommandations du Code des pratiques laitieres 2023, intégrez un systéeme
peu stressant pour inciter les vaches a quitter l'aire de traite en temps voulu. Cela garantit un
acces efficace aux robots de traite pour les autres vaches.

- Lors de la conception de I'entrée et de la sortie du robot de traite, évitez les virages serrés a 90°.
Si des virages serrés sont nécessaires, tenez compte des dimensions moyennes des vaches
(environ 8,5 pieds de long et 25 pouces de large ou 2,6 m de long et 64 cm de large) et prévoyez
une zone de virage large d'au moins 1,5 m pour permettre aux vaches de manceuvrer
confortablement dans le virage. En outre, utilisez un revétement de sol non abrasif et qui n'est
susceptible de causer des dommages aux onglons dans ces zones afin d'éviter le développement
de lésions de la ligne blanche (figure 2).

- Lesrecommandations visant a éviter les virages serrés et a fournir des zones de virage adéquates
s'appliqguent a diverses sections, notamment I'entrée et la sortie du robot, les portes de
présélection et de tri, et le bain de pieds.

- Veillez a ce que l'aire de triage/d'attente soit correctement dimensionnée pour éviter la
surpopulation, en particulier en cas de passage d'un racleur de couloir, afin de minimiser les
blessures et les lésions des onglons.

Minimiser le temps d'attente et d'immobilisation debout lors de la traite

Dans les STA, en particulier dans les systemes de circulation libre, I'nypothese est que les vaches passent
peu de temps a attendre d'étre traites puisqu'elles ont la liberté de choisir. Cependant, les
comportements compétitifs et les déplacements a I'entrée du robot contribuent a prolonger les temps
d'attente et d'immobilisation debout.

Dans une étude de 2022 comparant des troupeaux de STA a circulation libre et a circulation guidée dans
le Wisconsin, les vaches ont passé en moyenne 1,5 heure par jour a attendre pour accéder au robot dans
les deux systemes de circulation. Les temps d'attente variaient dans les deux systemes de circulation,
certaines vaches n'attendant que quelques minutes tandis que d'autres attendaient plus de 5 heures par
jour.

L'étude suggere que les pratiques de gestion et la conception d'une aire d'attente optimale, des voies
d'entrée et de sortie peuvent contribuer a atténuer le comportement compétitif pour I'accés au robot de
traite :


https://www.nfacc.ca/codes-de-pratiques/bovins-laitiers/code2023

Chapitre 2. Systemes de traite automatisés Page 6

Installez des barriéres ou des barres a I'entrée du robot afin de réduire les interactions agressives
et les déplacements et pour protéger cou et épaule de la vache suivante dans la file d'attente.
Cela décourage les vaches dominantes de déloger les vaches subordonnées en limitant leur
interaction a l'arriére de la vache en attente.

Concevez l'aire de traite avec une sortie éloignée de I'entrée, afin d'éviter que les vaches quittant
le robot ne délogent celles qui attendent dans la file. Cela permet de réduire les interactions
agressives et les délogements, en particulier lorsque la fréquence des visites du robot est élevée.
Maintenez une densité adéquate de vaches par robot.

Si la taille du troupeau le permet, adoptez des stratégies de regroupement, en particulier pour les
vaches en premiere lactation, ce qui peut également avoir un impact positif sur la fréquence de
traite et la production.

Formez les génisses a |'utilisation du robot avant le vélage afin d'en faciliter |'utilisation et de
favoriser leur transition vers le troupeau en lactation le moment venu.

Pour les troupeaux a circulation guidée, programmez une alerte pour les vaches qui ont franchi la
porte de tri pour entrer dans I'enclos d'attente, mais qui ne sont pas entrées dans le robot au
cours d'une période donnée (c'est-a-dire environ 30 minutes).

Pour les troupeaux a circulation guidée, envisagez de désigner une aire de triage dans I'enclos
d'attente afin de garantir un accés prioritaire aux vaches qui ont du mal a accéder aux robots.

Prévoir un espace optimal pour les vaches dans le parc de triage et I'aire d'attente.
Dans un systéme de circulation libre, le terme "aire de triage" est généralement utilisé pour décrire I'aire ot sont rassemblées les

vaches qui n'ont pas été traites dans un intervalle prédéterminé. Dans un systéeme de circulation guidée, le terme "enclos d'attente

"

est généralement utilisé pour décrire la zone ol les vaches sont présélectionnées par des portes de tri en fonction des autorisations
de traite avant d'entrer dans le robot de traite.

Utilisez une entrée séparée dans les parcs de triages pour permettre aux vaches d'accéder au
robot depuis le parc de triage ou depuis la zone principale du batiment d'élevage.

Le parc de triage doit étre facilement accessible.

En moyenne, 10 % ou moins des vaches en lactation ont besoin d'étre poussées au robot chaque
jour.

Dimensionnez les parcs de triage pour accueillir 4 a 6 vaches par robot, en allouant 20 a 30 pi2
(1,8 a 2,8 m2) par vache.

Dimensionnez l'aire d'attente pour accueillir 6 a 7 vaches par robot, en allouant 3,2 a 3,7 m2 par
vache.

4. Zones pour besoins particuliers

Réservez des enclos stratégiquement situés pour les vaches ayant des besoins particuliers, notamment
les vaches prétes a véler, fraiches, malades, blessées, boiteuses, etc.:

Assurez un acces 24 heures sur 24 aux robots de traite, en permettant aux vaches de retourner
dans cet enclos en cas de besoin.

Mettez en place des enclos de séparation pour les vaches en traitement, les vaches boiteuses et
les vaches en chaleur, qui seront triées automatiquement. Ces enclos devraient étre pourvus des
équipements nécessaires aux manipulation, aux examens et au traitement des vaches, tels que
des cornadis.

Evitez de placer les vaches en chaleur avec les vaches fraiches et boiteuses.

Privilégiez une excellente ventilation, des mécanismes de refroidissement et un acces facile aux
aires de repos et d'alimentation ainsi qu'a |'eau.
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- Pour dimensionner les enclos destinés aux besoins particuliers, il faut prévoir de I'espace pour
environ 7 a 10 % des vaches en lactation.

5. Autres considérations

Conception optimale des portes

Dans un STA, un plan de portes, barriéres et de tri bien concu est indispensable pour assurer une main-
d'ceuvre efficace et favoriser un environnement peu stressant. Les installations du STA doivent étre
planifiées et congues de maniere a permettre a une seule personne d'effectuer efficacement les taches
guotidiennes qui nécessitent de déplacer, de trier et de manipuler les vaches avec un minimum de stress.
Un plan d'accés et de tri fonctionnel et bien concu permet a une seule personne d'aller chercher
efficacement les vaches a traire et de trier les vaches a tarir, qui ont besoin de se faire saillir/inséminer,
d'un traitement, d'un parage, etc.

Maximiser le rendement et I'efficacité avec plusieurs robots de traite

Envisagez un minimum de 2 robots de traite et un maximum de 3 robots de traite par enclos. De multiples
robots de traite optimisent I'efficacité opérationnelle pendant les périodes de pointe, réduisent les temps
d'attente et minimisent les interruptions dues aux défaillances ou aux réparations. En outre, des
recherches menées en 2016 ont mis en évidence un impact positif sur la production laitiere, démontrant
une augmentation de la production quotidienne par robot dans les installations dotées de deux robots de
traite par enclos par rapport a une seule unité.

Emplacement et fonctionnalité appropriés des bains de pieds

Les bains de pieds sont un élément essentiel des STA pour prévenir les lésions infectieuses des onglons
et les boiteries, tout aussi important que dans les troupeaux conventionnels en salle de traite. Les lignes
directrices relatives a la conception et a |'utilisation d'un bain de pied efficace sont détaillées dans le
chapitre 1 - section 9.

L'emplacement et la fonctionnalité des bains de pieds dans les STA sont essentiels:

- Evitez de placer le bain de pieds juste devant la sortie du robot afin de maintenir la
fréquentation du robot et la fluidité de la circulation des vaches.

- Le bain de pieds doit étre placé suffisamment loin de la sortie du robot et dans un couloir séparé
pour maintenir une circulation optimale des vaches et permettre aux vaches d'étre triées selon
le protocole du bain de pieds du troupeau.

- Le bain de pieds ne doit pas étre placé dans une zone de passage éloignée, sauf si cela est
inévitable (comme dans le cas d'une rénovation), car diriger ou déplacer manuellement les
vaches peut nécessiter beaucoup de travail et perturber la circulation des animaux, ce qui
entraine des irrégularités dans les routines de bain de pieds.

- Planifiez I'emplacement des bains de pieds de maniere a ce qu'ils fonctionnent
indépendamment et, idéalement, que la sélection des vaches se fasse automatiquement, sans
I'intervention du personnel.

Pour explorer les différentes orientations des robots de traite et les emplacements optimaux des bains de
pieds a l'intérieur d'un enclos, y compris les dispositions latérales, en ilot, en péage, en couloir, en forme
de L et en chevrons, reportez-vous a l'article "Designing Automated Milking Dairy Facilities to Maximize
Labor Efficiency" par Pitkdranta et al. 2018 dans la liste des références.

Placement stratégique des brosses
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Les brosses contribuent a enrichir I'environnement de la vache, a favoriser son toilettage et son bien-étre.
Il est recommandé de placer les brosses dans des zones facilement accessibles aux vaches sans perturber
leur circulation autour du robot de traite :

Prévoyez au moins une brosse par robot.

Placez les brosses a I'écart des robots de traite afin de répartir I'activité des vaches dans I'enclos
et d'éviter les attroupements prés de la zone du robot.

Ne placez pas les brosses dans les couloirs de passage, surtout s'il y a un abreuvoir, afin d'éviter
tout encombrement et toute interférence avec les mouvements des vaches.

Les brosses sont souvent placées dans le dernier tiers du couloir d'alimentation, ce qui permet de
créer une aire de toilettage a I'écart des activités de traite.

Proximité de la laiterie et du local pour équipement
Placer la laiterie et le local pour équipement a proximité des robots de traite, a environ 30-45 metres, afin
de faciliter le transfert rapide du lait, le refroidissement et la salubrité du lait.

Voir la vidéo entiere ici

Figure 1: Prévoir un espace libre autour du robot de traite. Si deux robots de traite sont installés I'un a
coté de I'autre, il faut prévoir une zone de dégagement de 7,0 — 7,6 metres (23-25 pieds) jusqu'au premier
obstacle, Source : Ferme Karona, Québec.


https://youtu.be/urSPKcwFuc0
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1.5m

Figure 2: Assurer un large espace (>5 ft ou 1,5 m) pour les virages a 90° autour du robot de traite.

Ce projet est financé par I’entremise du Programme de développement sectoriel, en vertu du Partenariat
canadien pour I'agriculture, entente conclue entre les gouvernements du Canada et du Québec.
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