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Sammanfattning

Mijélkning i konventionella mjolkningssystem har pa manga gardar i Sverige
bytts ut till automatiska mjolkningssystem (AMS) eftersom det finns vissa
fordelar som kan uppnas med AMS. Systemet bygger pa att korna sjalva upp-
sOker mjolkning och &r darmed beroende av en fungerande kotrafik. En ut-
maning lantbrukare stalls infor ar att fa forstagangskalvare att anpassa sig
snabbt till det nya systemet for att sjalvstandigt uppsoka mjolkningen. Syftet
med denna litteraturstudie ar darfor att lyfta fram problematiken forstagangs-
kalvaren stalls infor, vilken forskning som gjorts pa olika traningsmetoder
och varfor det &r viktigt med en god introduktion i AMS.

Studier pa olika traningsmetoder och effekterna av dessa metoder har
gjorts i betesbaserade mjélkningssystem, dar bland annat stressrelaterade be-
teenden, tid att ga in i robotboxen, mjolkmangd, vantetid i uppsamlingsfalla
och mjolkningsfrekvens undersoktes. Traning av forstagangskalvare i kon-
ventionella mjolkningssystem har visat ge farre stressbeteenden. Med mins-
kade stressheteenden finns mojlighet fér en hdgre mjélkmangd, mindre assi-
stans i roboten, hogre mjolkningsfrekvens och ett hégre foderintag i robot-
boxen direkt efter kalvning. Vidare forskning kan darfor vara av ekonomiskt
intresse for branschen.

Nyckelord: forstagangskalvare, automatiska mjolkningssystem, mjolkkor,
traningsmetoder, mjolkproduktion, kotrafik.



Abstract

Milking in conventional milking systems has been replaced at many farms by
Automatic Milking Systems (AMS) because of several benefits that can be
achieved with AMS. In an AMS the cows choose by themselves when to get
milked and the system is therefore dependent on a well-designed cow traffic.
One big challenge for farmers is to get primiparous cows to adapt to the new
system quickly, so they will visit the milking system by own accord. The aim
of this literary study is therefore to highlight issues primiparous cows are
faced with, what research has been done on different training methods and
why it is important to have a good introduction in AMS.

Studies on different training methods and the effect of these methods has
been done in pasture-based milking systems. In these studies, stress related
behaviours, time to enter the robot box, milk volume, time spent in the wait-
ing area and milking frequency were investigated. Training of primiparous
cows in conventional milking systems has showed reduced stress behaviours.
With reduced stress behaviours, there is a possibility for higher milk volume,
less human assistance in the robot, higher milking frequency and higher feed
intake in the robot box immediately after calving. Further research on this
topic can therefore be of economic interest for the industry.

Keyword: primiparous cows, automatic milking systems, dairy cows,
training methods, milk production, cow traffic.



Inledning

Allt fler gardar satsar pa en mer automatiserad teknik som kan underlatta rutinarbe-
tet och reducera personaltimmar vilket ger en ekonomisk fordel for lantbrukaren
(Gustavsson, 2009). Mjélkning i konventionella mjélkningssystem har darfor pa
manga gardar i Sverige bytts ut till AMS (von Unge, 2017). Det nya systemet bygger
pa att korna sjélva ska uppsoka mjolkningen (Ipema, 1997). Kotrafiken &r den vik-
tigaste faktorn for en htg mjolkningsfrekvens som kan bidra till en hégre produkt-
ionsmangd (Jacobs & Siegford, 2012). En utmaning manga lantbrukare stalls infor
ar att fa forstagangskalvare att lara sig systemet snabbt och sa stressfritt som mojligt.
Eftersom kor i AMS mjolkas helt utan 6vervakning av personal, stélls det hoga krav
pa att forstagangskalvaren accepterar den teknik som finns och att hon lér sig hitta i
systemet sa fort som mojligt (Donohue, 2010). Majligheterna for traning av forsta-
gangskalvare i AMS skiljer sig pa den enskilda garden. Begransningar for traning
ar ofta stallets uppbyggnad, kapaciteten av roboten och att se tiden som laggs ner pa
traning att vara ekonomiskt hallbart for de fordelar som kan uppnas. Vilken tidpunkt
innan kalvning som ar lampligast for traning och vilken metod som ska anvéandas &r
fragor som diskuteras inom branschen. Syftet med denna litteraturstudie ar darfor
att lyfta fram problematiken forstagangskalvaren stélls infor, samt att undersoka vil-
ken forskning som gjorts pa olika traningsmetoder och varfor det ar viktigt for en
god introduktion i AMS.



1 Litteraturgenomgang

1.1 Olika typer av mjolkningssystem

Det finns ett antal olika mjolkningssystem pa marknaden. Det dldsta systemet som
fortfarande ar i bruk &r mj6lkning pa baspall. | detta system flyttas mjélkorgan ma-
nuellt mellan uppbundna kor vilket & mycket tungarbetat och slitsamt for kroppen
(Nilsson, 2009). Kor i uppbundna system har begransad méjlighet att utféra viktiga
naturliga beteenden och sedan 2010 far darfor inga nybyggnationer av uppbundna
stallar ske i Sverige (SJVFS 2010:15). Pa grund av detta i kombination med den
hoga arbetshordan i de dldre systemen, har det skett ett skifte fran uppbundna stall-
typer till 16sdriftsystem dér korna kan réra sig fritt mellan foderavdelning och ligg-
bas (Gustavsson, 2009). Dessa typer av system ar ofta mindre arbetskravande och
erbjuder en battre arbetsmiljo for den som skéter mjoélkningen. I [0sdriftsystem kan
mjolkningen ske genom att korna hamtas till mjélkning, sa kallat konventionellt
mjolkningssystem eller AMS, déar mjolkningen skéts automatiskt och korna férvan-
tas uppsoka mjolkningsstationen pa egen hand. Vilken typ av mjolkningssystem en
enskild gard valjer att anvanda beror pa flera faktorer sasom djurantal, tillgang pa
arbetskraft, teknikintresse och investeringsmajligheter (Gustavsson, 2009).

| Sverige har antalet kor i AMS sedan 2008 mer an dubblats, fran ca 40 000 kor
till mer an 80 000 kor (von Unge, 2017). En av anledningarna till detta ar de fordelar
som kan uppnas med systemet. AMS omfattar ett komplett system innehallande en
eller flera mjolkningsstationer med mjolkningsrobotar, grindsystem for att reglera
kotrafiken samt ett datasystem som kontrollerar och lagrar data (Gustavsson, 2009).
Fordelarna som kan uppnas med AMS &r omfordelade arbetssysslor i form av annan
djurskdétsel an mjolkning, forbattrad arbetsmiljé, minskade forslitningsskador (Gus-
tavsson, 2009) och férre antal anstéallda (Sonck, 1995). En ekonomisk férdel som
kan uppnas med AMS ar en 6kad mjolkmangd eftersom mjolkningsfrekvensen kan



Okas utan att tillsatta personal timmar (Svennersten-Sjaunja & Pettersson, 2008;
Jacobs & Siegford, 2012) och en 6kad mjolkningsfrekvens har visat sig ge mer
mjolk per ko (Bar-Peled et al., 1998). I AMS finns dven mojligheten att reglera
mjolkningsfrekvensen beroende pa laktationsstadie. Kor innan topplaktation kan fa
tillstand att mjolkas fler ganger per dag an kor i sent laktationsstadie. Mjolknings-
frekvensen paverkas av kapaciteten av roboten och av kotrafiken. Kapaciteten beror
bland annat pa antalet kor per robot, mjolkméangden per ko, mj6lkfléde och tiden for
patagning av spenkoppar (Ipema, 1997). Maximala antalet kor per robot &r cirka 60
kor (Nilsson, 2009) beroende pa vilken mjolkningsfrekvens som efterstravas. For
en mjolkningsfrekvens mer dn tva ganger per dygn kan ko-antalet per robot behovas
sankas. Kotrafiken kan regleras med olika kotrafiksystem och det finns tva generella
kotrafiksystem i stallar, fri och styrd trafik. Fri trafik bygger pa att korna fritt kan
bestka foder och mj6lkningsroboten (Gustavsson, 2009) vilket ger mojlighet for
fler &ttillfallen (Bach et al., 2009). | styrd trafik blir korna styrda med selektions-
grindar till mjélkning och/eller foder (Gustavsson, 2009). Styrd trafik har visat sig
vara ett stt att 6ka mjolkningsfrekvensen men kan istéllet minska det dagliga fo-
derintaget da korna kan bli staende i uppsamlingsfallan ldnge i vantan pa sin tur
(Bach et al., 2009). | vissa lander anvands &ven robotmjolkning i betesbaserade sy-
stem. Korna vistas da endast ute pa bete forutom vid mjolkning (Jago & Kerrisk,
2011). Dessa system bygger mycket pa att korna sjalva ska navigera sig till mjolk-
ningen och kotrafiken regleras med betesbyten (Donohue et al., 2010).

Vid mjélkning i mjolkningsstationen maste kon frivilligt stiga in i en mjolk-
ningsbox dar mjolkningsroboten finns. En nykalvad ko behéver ha hjéalp och dver-
vakning de forsta gangerna i mjélkningsroboten for att lara sig rutinen och fa ratt
grundinstallningar. Efter grundinstéallningarna ar gjorda och kon har ett lugnt bete-
ende inne i mjélkningsboxen kan hon sjalv besoka mjélkningsboxen for mjélkning.
Mojligheter for traningsprogram dar forstagangskalvaren blir utsatt for ljud och ro-
relser av robotarmen finns att tillga i vissa modeller av robotar. Enligt Prescott et
al. (1998) ér tilldelning av kraftfoder det som motiverar kon att stiga in i mjolk-
ningsboxen. Rangordning och antalet djur i uppsamlingsfallan kan ocksa paverka
motivationen att stiga in (Melin et al., 2006). Mjélkningsroboten bestar huvudsak-
ligen av teknik for att skanna av spenplaceringen och en robotarm som skoter for-
stimulering, tvatt av spenar och satter spenkopparna pa spenarna (Nilsson, 2009).
Den exakta utformningen varierar beroende pa modell och de vanligt férekom-
mande foretagen som séljer AMS &r Delaval, Lely, GEA, SAC och Fullwood (Gus-
tavsson, 2009).



1.2 Laktationsfysiologi

Kon har 80% av mjolken lagrad i juveralveolerna och upp till 20% av mjolken lag-
rad i juvercisternen. For att komma at mjolken fran alveolerna kravs en aktiverad
reflex bage i centrala nervsystemet. Det sker da en frisattning av hormonet oxytocin
som kontraherar myoepitelceller runt alveolerna och pressar mjélken vidare till ci-
sternen dar den &r tillganglig for utvinning (Bruckmaier & Wellnitz, 2008). Vid fy-
sisk beréring av juvret stimuleras de neuroendokrina celler som omger juvret, att
skicka en signal via nervfibrer i ryggraden upp till hypofysen. Hypofysen i sin tur
frisatter oxytocin som via blodet nar juvret och binder till receptorer i myoepitelcel-
lernas cellmembran. Detta leder till en kontraktion av myoepitelcellerna runt alveo-
lerna. Den mjélk som finns i alveolerna kan da pressas ut till cisternen, vilket i sin
tur stimulerar mjolksyntesen att fortga genom en liknande reflexbage till hypofysen
men dar hormonet prolaktin istéllet frisatts (se figur 1;Sjaastad et al., 2010). Om det
inte sker ett fullstdndigt mjolknedslapp och mjolken blir kvar i alveolerna kan
mjolksyntesen inhiberas av ett protein som heter Feedback Inhibitor of Lactation
(FIL). FIL okar i koncentration da alveolerna inte téms och minskar sekretion av
mjolk till alveolerna genom att minska blodtillfoérseln i kapillarerna kring alveolerna
(Svennersten-Sjaunja & Olsson, 2005).
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Figur 1. Reflexbage for oxytocin och prolaktin vid taktil stimulering av juvret (Sjaastad et al., 2010).



Ett fullstandigt mj6lknedslapp uppratthaller mjolksyntesen (Bruckmainer & Well-
nitz, 2008) samt hjalper till med att bibehalla laktationen genom att stimulera cell6-
verlevnad i juvret innan topplaktation (Capuco et al., 2003). Juvervavnaden stimu-
leras att véaxa om det sker en frekvent och fullstdndig juvertomning innan topplak-
tation vilket ar da tillvaxten av aktiva sekretoriska celler ar som storst (Capuco et
al., 2003). Om kon &r stressad kan frisattning av oxytocin inhiberas, mjolknedslap-
pet uteblir da med resultatet av minskad mjolkmangd (Bruckmainer & Wellnitz,
2008), risk for infektioner, forsémrad mjolkproduktion for resterande laktation och
forkortad laktationsperiod (Sjaastad, 2010). Lugna beteenden i roboten, det vill séga
inga sparkar mot robotarm och inga flyktbeteenden har visat sig vara viktiga for att
spenkopparna snabbt ska kunna séttas pa spenarna och pabdrja den taktila stimule-
ringen som ger ett snabbt mjolknedslapp (Bruckmainer & Wellnitz, 2008).

1.3 Forstagangskalvarens utmaningar

Inhysning under tillvéxten, da kvigan gar fran kalv till draktig, sker ofta i en separat
tillvaxtavdelning med inredning och utfodring anpassad for de vaxande djuren
(Nilsson, 2009). En snabb tillvaxt och en lag inkalvningsalder ar nagot som efter-
stravas av branschen for att reducera kostnaderna innan forstagangskalvaren fatt sin
forsta kalv (Lohakare et al., 2012). | en sammanstéllning av Lohakare et al. (2012)
visades att juverutvecklingen under tillvaxten &r det som styr kapaciteten av mjélk-
mangden och langden av forsta laktationen. Olika typer av utfodring under tillvax-
ten rekommenderas da kvigan har olika tillvaxtfaser (Nilsson, 2009; Lohakare, et
al., 2012). Tiden fran ca 3-9 manaders alder, 90-230kg, &r en kritisk period i juver-
utveklingen da det ar viktigt att kvigan inte vaxer for fort. En for hog tillvaxt under
denna period kan minska andelen sekretoriska celler i juvervdvnaden och istéllet
oka fettinlagringen i juvret (Lohakare et al., 2012). Darfér rekommenderas fri till-
gang pa bra vallfoder, kraftfoder med hogt protein men begransat energiintag fram
till konsmognad som normalt brukar férekomma vid 11-13 manaders alder bero-
ende pa tillvaxthastigheten (Nilsson, 2009). En 6kad tillvaxt och ett hdgre foderintag
efter konsmognad har visat sig inte ha ndgon effekt pa juverutvecklingen (Lohakare
et al., 2012) och hér finns darfor storre variationsmojligheter i utfodringen (Nilsson,
2009).

Kalvning sker i separat kalvningsavdelning eller kalvningsbox och den nykal-
vade kon forflyttas efter kalvning till den lakterande avdelningen (Nilsson, 2009).
Forutom de fysiologiska forandringar som sker hos djuret nar det gar fran icke lak-
terande till lakterande, sa ar det forandringar kring stallbyte, foderbyte, ny miljo,
grupperingar av djur, okand mjélkningsutrustning och nya typer av interaktioner



med manniskor. Férandringarna kan innebéra stress for den nykalvade forstagangs-
kalvaren och dérmed begransningar i mjélknedslapp och produktionsméngd i den
kommande laktationen (Bruckmaier & Wellnitz, 2008).

Forstagangskalvare har normalt en lagre mjolkmangd an aldre kor (Nilsson,
2009), lagre rang och svarare att konkurrera om fodret (Hulsen, 2011). | en studie
av Melin et al. (2006) visar resultat att kor med lag social rang spenderade mer tid i
vantefallan till mjélkningsstationen dn kor med hdg rang. Det har visat i en studie
av @stergaard et al (2010) att separata grupperingar av forstagangskalvare forsta
tiden efter kalvning i konventionella mjolkningssystem, har en positiv effekt pa pro-
duktionsmangden. | en sammanstallning av Bge & Ferevik (2003) beskrivs att
forstagangskalvare har svart att konkurrera i en grupp med &ldre kor forsta tiden
efter kalvning och det kan innebéra social stress. Forstagangskalvare som separera-
des fran dldre kor hade ett hogre foderintag, spenderade mer tid att ligga ner och
hade en hogre mjolkméngd (Bge & Farevik, 2003).

Det anses kunna forbattra forutsattningarna for forstagangskalvaren om hon har
blivit trdnad i mjolkningssystemet innan kalvning (Sutherland & Huddart, 2012;
Kutzer et al., 2015). Forstagangskalvare, fran fem olika gardar i Schweiz och Liech-
tenstein som innan kalvning hade blivit tranade under en l&ngre tid, dar alla forsta-
gangskalvare fatt passera genom mjolkningsgropen minst tio ganger och tio dagar
innan kalvning, hade farre stressbeteenden (sparkade mindre, stod mer stilla och
visade Overlag en lugnare kroppshallning) an otranade forstagangskalvare under
mjolkning (Kutzer et al., 2015). | en studie av Sutterland & Huddart (2012), déar
forstagangskalvare tva veckor innan kalvning blev tranade i tva dagar, visade forsta-
gangskalvare en minskad reaktivitet mot manniskor, mindre kvarbliven mjélk i ju-
vercisternen samt minskade kortisolnivaer jamfort med icke tranade kvigor.

1.4 Forskning: Traning av forstagangskalvare i AMS

Den forskning baserat pa traning av forstagangskalvare i AMS som granskats i
denna litteraturstudie ar utford pa betesbaserade kotrafiksystem. Med ett beteshase-
rat kotrafiksystem har branschen tryckt pa for att fa fram metoder for att kotrafiken
ska fungera med langa transportstrackor och stora besattningar (Jago & Kerrisk,
2011). I en studie fran New Zeeland underscktes effekterna av traning i jamforelse
med ingen traning. Kvigor och kor i sen draktighet utan nagon tidigare erfarenhet
av AMS delades slumpmassigt in i en behandling helt utan traning innan kalvning
och tva behandlingar med olika grader av traning under 4 dagar (Jago & Kerrisk,
2011). Korna tranades beroende pa kalvningsdatum, 5 juli- 22 september, dar kor
med tidigt kalvningsdatum paborjade traning i slutet av juni och de med sent kalv-
ningsdatum tranades under juli. Behandlingarna med traning var Minimal traning,



da kon blev inslappt till mjolkningsboxen och gavs kraftfoder under 30 sekunder
utan att bli mjélkad och Extra traning da kon genomgick ett traningsprogram dar
robotarmen rérde sig under juvret samtidigt som hon blev tilldelad kraftfoder. Re-
sultatet visade att for bada behandlingarna dar nagon form av traning ingatt, gick
kon snabbare in i roboten vid forsta besoket i roboten efter kalvning. Tréningen
okade inte mjolkningsfrekvensen for varken forstagangskalvare eller aldre kor, men
forstagangskalvare hade lattare att lara sig systemet &n éldre kor: 92% av dessa be-
sOkte roboten frivilligt under de 6 forsta dagarna efter kalvning jamfort med endast
81% av de aldre korna. Behandlingen Minimal resulterade i flest antal frivilliga be-
sok och den grupp som inte fatt traning alls var minst bendgna att uppsoka roboten
frivilligt. Det fanns inga skillnader mellan behandlingarna for beteenden som att sta
och sparka pa robotarmen i och inte heller fér om korna eller kvigorna at under deras
forsta besok i roboten.

I en liknande studie av Donohue et al. (2010) fran Australien undersoktes vilken
traningsmetod som kan tillampas for en lyckad introduktion i AMS. Parametrar som
studerandes var effekterna pa mjolkproduktion, mjolkningsfrekvens (upp till 100
dagar i laktation) och vantetid i uppsamlingsfalla innan passage in i mjolknings-
boxen. Traningsprogrammen utfordes vid tva olika behandlingsperioder under 14
dagar 8 veckor innan kalvning. Behandlingsperioderna infoll under varen och hos-
ten. Kvigorna delades slumpmassigt in i de tva behandlingarna foder + spenspray
(FS) och passera igenom (PI). | behandling FS blev kvigorna instangda i mjolk-
ningsboxen, tilldelade kraftfoder och fick genomga ett traningsprogram med ljud,
robotarmrorelser och spenspray. | behandlingen PI fick kvigor endast passera ge-
nom boxen med Gppna grindar. Resultatet visade en effekt av behandling men ocksa
en sasongseffekt. Forstagangskalvare i behandling FS hade hdgre mjolkmangd,
hogre mjolkningsfrekvens och kortare vantetid i uppsamlingsfalla pa varen, men pa
hosten kunde inga skillnader mellan behandlingar visas. Pa grund av séasongseffek-
ten var det svart att sdga vilken metod som lampade sig bast ute pa gardar.



2 Diskussion

I AMS é&r det viktigt att kotrafiken fungerar och att korna sjélva uppsoker mjolk-
ningen frekvent. Forskning tyder pa att en 6kad mjélkningsfrekvens under de forsta
veckorna innan topp laktation m6jliggor en 6kad mjélkproduktion i samband med
en O6kad 6verlevnad av sekretoriska celler (Capuco et al., 2003). Detta kan leda till
en forhojd total mjolkmangd och en mer uthallig laktation. Det ar darfor viktigt att
forstagangskalvaren snabbt lar sig systemet och borjar ga sjalva till mjolkningsro-
boten.

Kors motivation att besoka mjoélkningsstationen styrs delvis av det kraftfoder
som blir tilldelat i mj6lkningsboxen (Prescott et al., 1998) dock behdver de lara sig
att det finns dar. For att fa ro att ata inne i mjolkningsboxen far kon inte kanna sig
stressad. Traning i AMS innan kalvning skulle kunna vara ett satt att 6ka chanserna
till 6kat foderintag och minska stressfaktorer efter kalvning. Dock fann Jago och
Kerrisk (2011) i deras studie inga skillnader for forstagangskalvaren som blivit tra-
nad i systemet eller ej gallande foderintag under forsta besoket i mjélkningsroboten.
Darfor kan inga sadana bevis styrkas utifran studien men forfattarna resonerar i sin
slutsats att langre tid av traning innan kalvning eventuellt kan paverka foderintaget
positivt.

Kutzer et al. (2015) visade i sin studie att forstagangskalvare som blivit tranade
under langre tid i mjolkningssystemet innan kalvning hade farre stressbeteenden
(sparkade mindre, stod mer stilla och visade 6verlag en lugnare kroppshallning) i
motsats till resultaten fran studien av Jago och Kerrisk (2011) som inte kunde pavisa
nagra skillnader av behandlingarna i stressbeteenden (sta pa och sparka pa robotar-
men). Traningen innan kalvning i studien av Jago och Kerrisk (2011) pagick endast
under 4 dagar och det framgar inte i studien den exakta tiden innan kalvning som
traningen pagick. Detta skulle kunna vara en indikator pa hur mycket traningstid
och hur lang tid innan kalvning traning utfords kan spela roll for effekten av traning.
A andra sidan visade Sutterland och Huddart (2012) att tranade forstagangskalvare
hade farre stressbeteenden trots att traningen endast pagick under tva dagar.
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Eftersom flera studier i konventionella mj6lkningssystem tyder pa farre stress-
beteenden om forstagangskalvaren blivit tranad men en avsaknad effekt av traning
i studien av Jago och Kerrisk (2011) skulle detta kunna tyda pa eventuella brister i
utforandet av studien En trolig orsak skulle kunna vara att nagot gatt snett vid tra-
ningsperioden, till exempel icke representativa djur (antal, lynne, sjukdom) eller
hanteringen av just de individerna i traningsgruppen Extra traning. For trots bris-
tande bevis pa att traningsmetoden i studien var verksam, havdar Jago och Kerrisk
(2011) att traningsmetoder med robotarm och ljud inte bor uteslutas som trénings-
metod i AMS. Jago och Kerrisk (2011) skriver dock ocksa att "for att tillampa for-
delarna med lugna djur under mjélkning sa maste traningsperioden innan kalvning
vara sa lugn som mojligt”. Behandlingen Minimal resulterade i flest antal frivilliga
besok och den grupp som inte fatt traning alls var minst benagna att uppsoka roboten
frivilligt vilket skulle kunna tolkas som att behandlingsgruppen Extra var mindre
benégna att uppsoka roboten &n behandlingsgruppen med Minimal traning. Men
som motbevis pa detta visade Donohue et al. (2010) i deras studie att traning med
foder och spenspray hade en positiv effekt pa mjolkmangd 6ver tid, mjolkningsfre-
kvens och vantetid i uppsamlingsfalla jamfort med om forstagangskalvaren endast
fick passera igenom robotboxen. Resultaten visade dock ocksa en sasongs effekt,
det vill saga varierande resultat pa host och var. Det dr svart att sdga om det &r re-
sultaten fran varen eller hdsten som ar det mest réttvisa resultatet och pa grund av
detta kunde inga slutsatser dras om vilken metod som helst bor tillampas ute pa
gardar. En forklaring till sasongseffekten skulle kunna vara eventuella skillnader
mellan perioderna. Exempel pa detta skulle kunna vara om olika personal arbetade
var eller host. Olika personal har olika stressinverkan pa djuren samt varierande
rutiner ibland djuren. Eventuell stédutfodring under torrperiod skulle kunna vara en
paverkande faktor pa foderintag och darmed paverkan pa mjélkmangd.

| studien av Donohue et al. (2010) fanns inte heller nagon kontrollgrupp, dar
forstagangskalvare inte fatt nadgon traning. Detta gor det svart att jamfora resultatet
av forstagangskalvare med traning mot de som inte fatt traning i parametrar som
produktionsmangd, mjclkningsfrekvens och véntetid i uppsamlingsfalla vilket &r
parametrar som kan intressera lantbrukare.

Det ar tidigare visat att om kon ar stressad kan frisattning av oxytocin inhiberas,
mjolknedslappet utebli och resultera i minskad mjolkméngd (Bruckmainer & Well-
nitz, 2008). Den eventuella produktionsméangden var inget som studerades i studien
av Jago och Kerrisk (2011), vilket &r av storst ekonomiskt intresse for lantbrukaren
for eventuell traning innan kalvning.

Forstagangskalvare mjélkar normalt mindre &n aldre kor (Nilsson, 2009), ar
lagre i rang (Hulsen, 2011) och behdver mer hjalp och évervakning an aldre kor.
Detta innebar en hogre kostnad for lantbrukaren att mjolka en forstagangskalvare
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jamfort med en aldre ko som &r van vid AMS. Om det gar att motverka dessa fak-
torer med en god introduktion och traning sa skulle det kunna vara en ekonomisk
vinst for lantbrukaren. Mangden producerad mjélk gar att paverka genom att redu-
cera forstagangskalvarens stressnivaer. Stress paverkar mjolknedslapp negativt men
om forstagangskalvaren ar tranad i systemet, det vill sdga van vid ljud och rorelser
fran roboten, manniskor, grindsystem samt inte behdver konkurrera med kor i hogre
rang kan detta istallet minska stressnivaerna. Som tidigare namnt kan kvarbliven
mjolk i alveolerna inhibera mjolksyntes (FIL) och pa sikt minska mjolkméangden
(Svennersten-Sjanuja & Olsson, 2005). En fullstandig juvertémning stimulerar
istallet sekretoriska celler till 6verlevnad och ger forutséttning for hogre produkt-
ionsmangd (Capuco et al., 2003). Darfor ar mjélknedslapp och fullstandig juver-
tdmning viktig for mjélkméngden.

Tiden for 6vervakning ar viktig att reducera for 6kad chans for forstagangskalv-
aren att snabbare bestka mjélkningsstationen mer frekvens samt att minska antalet
personaltimmar som gar at for assistans. Om forstagangskalvaren sedan innan &r
van vid att st instangd i mj6lkningsboxen och van vid robotarmen kan dessa forut-
sattningar forbattras och darmed viktig tid och pengar laggas pa annat.

En forutsattning for att kunna ha mojligheten att tréana kvigor i AMS é&r lediga
platser i stallet och kapacitet pa roboten (Ipema, 1997). Traning av kvigan i roboten
kommer ta tid fran en verklig mjélkning och darmed en vinstforlust om det ar full
belaggning pa roboten. Majliga atgarder aven vi hog beldggning av roboten da det
ar svart att trana kvigor ar att ha en speciell gruppering till nykalvade forstagangs-
kalvare. Det &r en atgard som kan reducera eventuella sociala stressfaktorer och kan
paverka foderintag och mjélkmangd positivt (Bge & Faerevik, 2003; @stergaard et
al., 2010). Detta kan vara ett mojligt satt att paverka dven de ovan namnda fak-
torerna aven om ingen mojlighet till traning av forstagangskalvaren innan kalvning
kan ges.

Alla studier av metoder att trana forstagangskalvare i mjélkningssystem som
granskats i denna litteraturstudie, har tittat pa traning av hogdraktiga forstagangs-
kalvare. Det sker stora fysiologiska forandringar hos forstagangskalvaren under
dréaktigheten. Att trana forstagangskalvaren under sen dréktighet skulle eventuellt
kunna paverka forstagangskalvarens formaga av inlarning. Yngre, icke dréaktiga kvi-
gor borde vara lattare att lara an aldre, hogdréaktiga forstagangskalvare. En tankbar
traningsmetod for framtida studier, skulle darfor vara att tréna kénsmogna kvigor
som ska semineras, cirka 11-13 manaders alder beroende pa vikten (Nilsson, 2009)
eller kvigor i tidig dréktighet. Kvigor i denna alder paverkas inte negativt av den
utfodring som de lakterande korna blir tilldelade, det vill séga ett grovfoder med
hogt naringsinnehall och borde vara mer mottagliga for inlarning tack vare den ny-
fikenhet som de yngre djuren har. Nackdelen med detta &r dock att dessa kvigor &ar

12



lite mindre &n de lakterande korna och darfér inte passar med inredningen. Ett alter-
nativt skulle kunna vara en separat kvigavdelning for &ldre kvigor i anslutning till
AMS for traning. Men for att kunna dra nagra slutsatser om ekonomiska fordelar av
detta maste fler studier goras.

2.1 Slutsats

Traning av forstagangskalvare i konventionella mj6lkningssystem har positiva ef-
fekter pa forstagangskalvarens prestation efter kalvning men nagra sadana tydliga
resultat kan inte visas pa de studier av traning i AMS som granskats i denna littera-
turstudie. Forskningen som granskats for traning av forstagangskalvare i AMS ar
utford i betesbaserade system och forskning anpassad till AMS i stall hade darfor
varit intressant att ta del av. Forskningen som gjorts pa traningsmetoder av forsta-
gangskalvare i AMS ar nagot tunn, det ar fa studier gjorda och &mnet skulle behdva
granskas mer for att kunna tillampas av radgivare och lantbrukare. Lamplig alder
vid traning, langden av traning och utformningen pa traningen, det vill sdga om det
ar nédvandigt med traningsprogram av roboten eller om det racker med att forsta-
gangskalvaren endast behéver passera igenom mjolkningsstationen, ar faktorer som
bor studeras vidare. Att introducera forstagangskalvaren i mjolkningssystemet innan
kalvning har visat sig ha manga ekonomiska fordelar med eventuell 6kad produkt-
ionsmangd, mjélkningsfrekvens, minskade stressnivaer och minskad tid for over-
vakning och kan darfor vara av intresse for branschen for vidare forskning.
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