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FORORD

Lantméstarprogrammet pd Alnarp dr en universitetsutbildning. Pa lantméstarprogrammet dr
det mdjligt att ta ut tvd examina, en lantmistarexamen, efter 2 ar (120 hp) och en
kandidatexamen, efter 3 &r (180 hp). Inriktningen pé kandidatexamen &r Lantbruksvetenskap
med orientering animalieproduktion. En av utbildningens obligatoriska moment ar att skriva
ett sjdlvstindigt arbete som skall redovisas som rapport och en muntlig presentation vid ett
seminarium. Detta arbete kan t.ex. ha formen av ett mindre forsok som utvérderas eller en
sammanstéllning av litteratur vilken analyseras. Arbetet genomfors under tredje &ret och
motsvarar 10 veckors heltidsstudier (15 hp).

Idén till studien kom frdn Rebecca Nilsson som arbetar som byggnadsradgivare pa Vixa
Sverige. Ett varmt tack riktas till Rebecca Nilsson, Torsten Horndahl och deltagande
lantbrukare, som wvarit till stor hjdlp genom att bidra med engagemang, synpunkter, rad,
material och information. Vi vill ocksa tacka var examinator Christer Bergsten.

Ett tack riktas dven till SLU, Institutionen for biosystem och teknologi som bidragit med
porto, utskrifter och kuvert till undersokningen.

Alnarp maj 2014

Jannike Jonsson
Viola Sverkersdotter
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1.0 SAMMANFATTNING

Detta examensarbete &r en undersdkning av hur méinga liggbds som finns 1 olika
skotselsystem for robotmjolkning med dels fri kotrafik och dels olika former av styrd kotrafik.
Undersokningen foreslogs av Vixa Sverige och dr en enkédt som skickades ut till 70
lantbrukare. Anvéndbara svar till undersokningen ldmnades av 44 av lantbrukare. I
undersokningen har vi valt att redovisa resultaten i 5 olika kategorier, Milk first, Feed first,
Frigaende kotrafik, Flerboxsystem och Ekologiska.

Det finns idag inga rekommendationer for antalet liggbds per mjolkningsrobot baserade pé
praktisk erfarenhet, for lantbrukare som ska bygga nytt stall. De enda riktlinjer som finns ar
robotforetagens teorier och Sveriges djurskyddlag som kridver minst ett liggbas per ko.

I studien framkom att det var en stor variation i antal liggbas per robot och dven i dnskade
antalet liggbds per robot. Faktorer som pdverkade antalet liggbas var kornas medelavkastning,
aktuellt system for kotrafik och hur lantbrukarna vande in kvigorna och sinkor till roboten
innan kalvning. En hogre medelavkastning tenderade ett liagre onskat liggbasantal. Om
lantbrukarna hade tillvinjning av kvigor och sinkor bland mj6lkkorna var det onskade
liggbasantalet hogre. Det styrda systemet med Feed first onskade fler liggbas dn de andra
systemen for kotrafik och den Ekologiska gruppen. Fri kotrafik och Milk first hade samma
onskade medel liggbdsantal medan Flerbox systemet lag ldgre.

En malséttning med denna studie vara att ta fram rekommendationer for antalet liggbas och
antal kor per robot. Vi har fatt stor spridning i enkétsvaren och det beror pé att Antalet liggbas
omfattar ndgra lantbrukare som tillvinjer kvigor och sinkor bland de mjolkande korna och
nigra som inte gor det. Darfor har vi valt att basera rekommendationerna pa studiens
medianvérde, eftersom detta paverkas mindre av ytterligheterna. Medianvirdena for
lantbrukarens svar pa det Onskade antalet kor per robot bor vara en bra riktlinje for
lantbrukare som ska bygga nytt.

Vi anser dven att Antalet mjolkande kor darfor bor vara en sékrare siffra da det inte paverkas
lika mycket av hur tillvinjningen av kvigor och sinkor sker. Lantbrukaren ligger sedan till
liggbas for det antal sinkor och kvigor som &r ténkta att gd med i gruppen.

Studien visade att:
e Lantbrukarna hade i genomsnitt 72 liggbas i system med Feed First samt 65 liggbas i
bade system med Milk First och Fri kotrafik.

e Det var ett negativt samband mellan antal kor i roboten och medelavkastningen.

e (Ca 50 % av lantbrukarna var ndjda med det antal liggbds som finns idag. Av
resterande 50 % ville majoriteten ha fler liggbas per robot. Sannolikt beror detta pa att
man ville ha plats till att vinja icke mjolkande djur till systemet

e Medianvirdet av Onskat antal kor anser vi dr en bra rekommendation att utga fran vid
berdkning av antal liggbas. Antalet maste dock justeras beroende pé antal djur som ska
tillvénjas till robotsystemet.



2.0 SUMMARY

This thesis is a study if there is a difference in number of cubicles per milking robot
depending of system for cow traffic. The study is a questionnaire sent to 70 farmers with
either controlled (Feed first and Milk first) or free-range cow traffic. Useful answers to the
survey were provided by 46 of the farmers. In the survey, we have chosen to present the
results in five different categories, Milk first, Feed first, Free range cow traffic, Multiple box
system and Organic farmers.

There are currently no recommendations for the number of cubical per milking robot based on
practical experience, for farmers to use when building new stables. The only guidelines
available are provided by the robot company’s and by Sweden’s animal protection law that
requires at least one cubicle per cow.

The study revealed that there is a large variation in the number of cubical per robot. Factors
affecting the number of cubicles were the cows average yield, the current care system and
how farmers are accustom heifers and dry cows to the robot before calving. A higher average
returns tended a lower desired number of cubicles. If farmers had habituation of heifers and
dry cows among dairy cows were the desired cubicles number higher. The system of
cowtrafic with Feed first wanted more cubicles than the other systems for cow traffic and
ecological farms. Free cow traffic and Milk first had the same desired of number cubicles
while many box system was lower.

One objective of this study is to develop recommendations for the number of cubicle and
number of cows per robot. We have been widely adopted in the survey responses and that's
because the number of cubicles includes some farmers habitueted heifers and dry cows
through the milking herd and some that do not. Therefore, we have chosen to base the
recommendations of the study median, as this is less affected by extremes. The median values
for the farmer's response to the desired number of cows per robot should be a good guideline
for farmers that will build a new stable. The median values for the farmer's response to the
desired number of cows per robot should be a good guideline for farmers who want to build a
new barn.

We also believe that the number of milking cows, therefore, should be a safer figure as it is
not affected as much by the habituation of heifers and dry cows occurs. The farmer himself
can then add cubicles for the number of dry cows and heifers that are supposed to join the

group.



The study shows that:

Farmers had on average, 72 cubicals in the system with Feed first and 65 cubicles in
both systems with Milk First and Free cow traffic.

There was a negative correlation between the number of cows in the robot and the
average yield.

About 50% of farmers were satisfied with the number of stalls available today. Of the
remaining 50% the majority wanted to have more stalls per robot. Most likely this is
because they wanted cublicles to get heifers and dry cows into the system.

The median value of the number of cows is a good recommendation for basing the
calculation of the number of cubicles. The number must be adjusted depending on the
number of heifers and dry cows in the stable.



3.0 INLEDNING

3.1 Bakgrund

Det ar vanligt att lantbrukare som bygger nytt stall till mjolkkor bygger for mjolkningsrobot.
Kotrafiken i dessa stallar kan endera vara fri eller ndgon typ av styrd kotrafik. Erfarenheter
frdn lantbrukare visar att man kan ha olika antal kor per mjolkningsstation (pers.komm
Jonsson, 2013). Inom branschen finns det inga rekommendationer for hur ménga liggbas per
robot lantbrukare bor bygga, baserade pa praktisk erfarenhet. Det finns ocksa ett lagkrav pa
minst ett liggbds per ko att ta hinsyn till trots att kor 1 16sdrift med robotmjdlkning alla har
olika dygnsrytmer. Bittre rekommendationer behovs for att lantbrukare inte ska ldgga pengar
pa liggbasplatser som inte behdvs eller saknar liggbas till en robot som klarar fler kor. Fel
planering innebér extra kostnader for arbete, material och utrymme som kunde undvikits vid
korrekt antal liggbds redan ifran planeringsstadiet. Att ha firdiga rekommendationer pé
lampligt antal liggbds per robot i olika system skulle hjdlpa manga lantbrukare och rddgivare
inom branschen.

3.2 Syfte och malbeskrivning

Malet med arbetet ar att ta fram underlag till rddgivare pé antal liggbds och kor per robot till
lantbrukare som ska bygga nytt stall for mjolkkor. Rekommendationerna ska baseras pa
asikter fran lantbrukare i branschen for att ge ett béttre underlag dn det som finns idag. Vart
syfte dr att lara oss mer hur olika system for kotrafik fungerar och hur lantbrukarna ser pa det
antal liggbas som de har byggt for.

3.3 Fragestallning

Hur ménga liggbas finns det per mjolkningsrobot i olika system (en eller flerbox) och for
kotrafik (Fri trafik, Milk first, Feed first) och driftsform (Ekologiskt, konventionellt)?

e Ar lantbrukarna i undersdkningen nojda med antalet liggbas per robot?
e Hur méanga liggbas och hur manga kor per robot ger i slutindan mest mj6lk per robot
och ar?



3.4 Avgransning

Undersokningen har enbart utforts pa gardar som finns i Sverige. Stallarna ska vara mellan 2
och 13 4r gamla. Aldersgrinsen pa 13 &r #r satt for att inte robotens tekniska effektivitet ska
ha fordndrats for mycket. Minimialdern pa 2 ér ar for att lantbrukarna ska ha varit igang med
systemet, sd de har hunnit fa erfarenhet for vilket antal kor och liggbas som &dr mest dnskvirt
for dem.

Undersokningen &r gjord pa stallar som ar byggda for robot och alltsd inte har bytt
mjolkningssystem 1 stallet. Anledningen till detta &r att antalet liggbas ska vara anpassat for
mjolkningsrobot och inte beroende av andra faktorer.



4.0 LITTERATURSTUDIE

4.1 Mjolk

Mjolk ar nagot som finns i de flesta svenska minniskors vardag. Om mjdlk inte finns pé
bordet i ren rdvara sd dr det ofta som ett innehéll i en annan produkt, till exempel smor, fil, ost
med mera. Svensk mjolk innehaller i genomsnitt pa ca 4,7 % kolhydrater, 3,3 % protein och
4,2 % fett nir den lamnar kon. Det finns ocksd mineraler, vitaminer och enzymer i mjolk som
ar nyttiga &mnen att fa i sig. Foljande &mnen, Vitamin B12, Fosfor, Kalcium, Riboflavin, Jod,
Vitamin D, Zink, Vitamin A, Kalium, Niacin, Selen, Magnesium, Tiamin och Vitamin B6
finns i mjolk (Svensson & Zetterqvist, 2010). Kalcium &r ett viktigt &mne som &r svart att
tillgodose utan mjolkprodukter. Kalcium &r nddvéndigt for skelettets uppbyggnad och for
nervimpulsernas formaga att fungera som de ska. Mjolk har ett hogt innehéll av kalcium och
ett glas mjolk pd 5 dl tiacker 85-100 % av ett barns dagliga kalciumbehov och 70 % av en
vuxen ménniskas dagliga behov. Mjolk dr en extra viktig néringskalla for vegetarianer da det
innehdller vitamin B 12 som man annars bara far i sig 1 kott (Landin & Gyllenswird, 2012).

Sverige satsar pa att bli det nya "Matlandet Sverige” vilket forhoppningsvis kommer att gynna
de svenska révarorna som exempelvis mjolk. Regeringen vill se jordbrukssatsningar genom
mer fagel-, gris och notkott samt genom en storre dgg-, mjolk- och spannmalsproduktion
(Riksdag och departement, 2013). Svenska konsumenter har dessutom blivit mer och mer
fokuserade pa nyttig kost och trianing vilket gor att mj6lken kommer att spela en viktig roll i
framtidens Sverige. Regeringen vill gora stora jordbrukssatsningar i Sverige nu och fram till
2030 for att gora Sverige mer konkurrenskraftigt mot Ovriga ldander (Riksdag och
departement, 2013). Som exempel har Skanemejerier som &ar en ekonomisk forening bdrjat
tillverka mjolk med olika smaker och med extra mycket protein. Denna dryck har framstillts
med triningsmotiverade manniskor som malgrupp (Skénemejerier, 2013).

Idag finns det ca 350 000 mjolkkor i Sverige som &ar fordelade pad 4700 gardar. Da
mjolkavkastningen stindigt har dkat per ko, och inte efterfragan okat lika mycket, har detta
bidragit till att antalet kor har minskat. De huvudsakliga mjdlkraserna i Sverige &r Svensk
Holstein (tidigare SLB) och SRB (Svensk Rodbrokig Boskap) (Nilsson, 2013).

4.2 Ekologisk mjélkproduktion

Mjélkproduktion dr den dominerande animalieproduktionen i Sverige och 2009 var 34 000
mjolkkor certifierade for ekologisk mjolkproduktion. Detta motsvarar ungefar 10 % av den
totala svenska mjolkkopopulationen. Motsvarande siffra for rekryteringsdjur och
kottuppfodning dr 12 %. Viktiga insatsvaror som kan vara begridnsande faktorer inom
ekologisk produktion ér diesel, kraftfoder och godselmedel. 2007 kom det nya regler om att
fodret till ekologiska kor ska vara till 100 % ekologiskt producerat. Den dominerande
importravaran till Svensk ekologisk animalieproduktion dr godkénd soja (SCB, 2010).
Ekologiska mjolkproducenter har samma betalningsgrundande grénsvédrden for fett och
proteinhalt vid leverans till mejerier som konventionella producenter.
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Bystrom (1998) undersokte skillnaderna for mjolkavkastning, utfodring och fodrets innehall
mellan konventionell och ekologisk mjolkproduktion. Det konstaterades att den ekologiska
mjolkavkastningen var ldgre under hela laktationen och allra tydligast de forsta 10 veckorna
efter kalvning. Detta berodde péd att energin och proteinet i det ekologiska grovfodret var
lagre. Detta tros bero pa att ensilaget skordades i ett senare skede. De ekologiska kornas
grovfoderintag var dessutom ldgre &n forvéntat, troligtvis pd grund av ett hogre fiberinnehall i
ensilaget.

Den vanligaste rasen i1 ekologiska beséttningar 1 Sverige & SRB. Detta beror péd att
lantbrukare tror att SRB har léttare att anpassa sig till ekologisk produktion vilket &r en myt
enligt Sundberg (2010). Denna ras har dessutom ndgot sdmre mjolkbarhet (se 5.9.2.,
Mjolkbarhet) 4n Holstein, vilket inte &r optimalt i robotsystem d& det forlénger
mjolkningstiden (Fogh, Roth & Nielsen, 2009).

4.3 Mjolkningens historia

Att anvinda mjolk frén kor i Sverige tros ha borjat redan for 5000 ar sedan. Men att producera
mjolk for foradling till andra manniskor startade forst vid industrialismen, under 1800-talet
(Nationalencyklopedin, 2014).

Forr 1 tiden mjolkades korna for hand 1 en spann. I borjan pa 1800-talet borjade det utvecklas
mjolkmaskiner som skulle efterlikna handmjélkning genom en tryckmetod. Denna 18sning
lyckades dock inte. Nér maskinerna 1 stillet byggdes for att efterlikna kalvens drickande gick
det att 1osa tekniskt (Svensson & Zetterqvist, 2010).

Gustav de Laval byggde den forst kdnda mjolkmaskinen 1896. Maskinen hingdes med
remmar runt kon och mjolken leddes via slangar fran spenarna till en mjolkspann som hdngde
vid kons huvud. Denna maskin fungerade daligt och forst 1903 byggdes en mjolkmaskin som
fungerade bra. Den byggdes av australiensaren A. Gillies och var den fOrsta i sitt slag som
bestod av spenkoppar. 1917 tillverkades en mj6lkmaskin av John Daysh som gjorde séljsuccé
1 USA. Forst 1922 bérjade en mjolkmaskin under namnet DeLlaval tillverkas i Sverige
(Svensson & Zetterqvist, 2010).

Forr samlades mjolken 1 flaskor och bars ner till ett mjolkbord gemensamt for byn, en sd
kallad uppsamlingsplats. Dérifran var det en bil som kom och himtade mjolken. Mjolken
kyldes med isblock, genom att stéllas i en kall back eller ner i en vattenbrunn. Forst pad 1960-
talet borjade mejerierna kora ut och hdmta mjolken med tankbilar. Vid detta skede blev
bonderna ocksa skyldiga att ha kyltank pd gérdarna. Efter detta introducerades dven
rormjolkning dar mjolken rann 1 ror till tanken istéllet for att biras i tunga kannor (Svensson
& Zetterqvist, 2010).

Tekniken med mjolkningsrobotar kommer fran Holland och borjade utvecklas under 1990-
talet (Nilsson, 2009). Den forsta mjolkroboten 1 Sverige sattes in 1998. Manga lantbrukare
tycker att de fitt mer frihet, mindre tungt jobb, bittre arbetstider, roligare jobb, lugnare djur
och mer tid for djuren sedan de borjat mjélka med robot (Landin & Gyllenswérd, 2012)
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4.4.1 Olika mjolksystem

Idag kan man mjolka kor i flera olika sorters system. Det finns AMS- automatisk mjolknings
system, (DeLaval kallas VMS- Voluntary milking system), mjolkningsgrop (fiskben, tandem
och parallell), roterande mjolkningsstall (karusell — invandig eller utvédndig, fiskben eller
parallell) och roérmjolkning (uppbundet, DeLaval., 2013a). I Ovrigt stir de antingen
uppbundna vid ett foderbord eller s gar de fritt i [0sdrift.

Basladugard

Bésladugérd innebér att korna star uppbundna vid ett foderbord dir de bade utfodras och
mjolkas (DeLaval, 2013). Det dr ungefar 45 procent av mjolkkorna i Sverige som mjdlkas
uppbundna (Svensk Mjolk, 2012). Men man far enligt lag inte bygga nytt stall med
uppbundna kor (SJVFS 2010:15) varfor uppbundna kor successivt kommer att forsvinna och
erséittas med kor i 16sdrift.

Figur 1. Basladugard (St]arneberg se, 2011)

Mjélkgrop

En mjolkningsgrop innebér att korna fors till mjélkningsmaskiner som sitter fastmonterade
langs en nedsénkning i golvet. Gropen ér till for att ge médnniskan en bra arbetsstéllning vid
mjolkning. Fiskbens- (figur 2) och parallellstall (figur 3) innebér att korna tas in gruppvis och
mjolkas frdn mjolkgropen. Tandemsstall (figur 4) fungerar mj6lkningsmassigt pa samma sétt
men in- och uttag av kor sker individuellt och inte i grupp (Svensson & Zetterqvist, 2010).

Figur 2.Fiskbensstall, (DeLaval, 2013) Figur 3.Parallellstall, (DeLaval, 2013)
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Figur 4. Tandemsstall, (De Laval, 2013a).

Karusell

Roterande mjolkningsstall (figur 5) kallas ibland for karusell och innebér att korna star pa en
rund platta som ldngsamt snurrar runt. Personalen som mjolkar stér stilla. I 6vrigt fungerar det
ungefir pd samma sitt som i en grop att korna tar sig till mjélkutrustningen som ar stationér
kring en nedsdnkning i golvet. For nagra ar sedan lanserades en robot som kan placeras in i ett
karusellsystem och pa sa vis klara fler kor dn en robot med ett bds. Denna finns dock dnnu
endast till karuseller f6r 24 koplatser (De Laval, 2013a).

Figur 5. Roteran(fétrhjlestall(ﬁskben), (DeLaval, 2013a).

AMS (robotmjdlkning)

Automatisk mjolkning innebir att en robot mjolkar korna. Andelen robotar dkar 1 Sverige och
i1 Norden. Enligt figur 6 nedan har Sverige 33 % av sin invidgda mj6lk frdn robotmj6lkning
2012. Det dr en Okning med 10,7 % pa 2 ar vid jimforelse med Tabell 1. Orsaken till
Okningen kan vara att det sigs ge storre flexibilitet for lantbrukaren och mindre tungt arbete.
Det kan dven bidra till ett minskat arbetsbehov (Svensk Mjolk, 2012).
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Figur 6. Robotarnas framgang (Landin & Gyllenswérd, 2012).

Tabell 1: Robotens anvéndning i Norden. (Nordiska Mejeriorganisationers
Samarbetsorganisation for mjolkkvalitetsarbete, 2010).

Danmark Finland Island Norge Sverige | Norden
Andel kor i robotsystem | 26,2 12,4 25,1 14,5 19,9 20
Andel mjolk frén
robotsystem 26,9 14,1 26,4 17 22,3 22
Antal robotar/ besittning | 2,34 1,22 1,2 1,03 1,53 1,58

Det finns flera fabrikat pa robotar som fungerar pa olika sétt. Alla mjolkningsrobotar har ett
bas som kon sjalv uppsoker, eller blir styrd till, for att bli mjolkad. Oftast far hon ocksa en
kraftfodergiva i bdset i samband med mjolkningen. Kon har en transponder runt halsen med
ett inbyggt datachip som talar om for roboten vilken ko det 4r. Med hjilp av transpondern kan
man dven reglera kraftfodergivan som ges i roboten och registrera rorelsemonster for att hitta
brunst. Datorn i roboten registrerar bland annat mj6lkméngd, mjolkkvalité, misslyckade eller
ofullstindiga mjolkningar, aktivitetsmonster och dagar sedan kalvning (Svensson &
Zetterqvist, 2010).

Datorn kommer ihdg kons juverform med hjélp av koordinater och letar upp spenarna med
infrar6da strilar. Innan roboten sétter pa spenkopparna rengors spenarna pa olika sitt. Vissa
rengdr med borstar och andra med tvittkoppar som sitts pa en spene i taget. Roboten kédnner
av hur mycket mjolk det kommer fran varje spene och minskar vakuumet nar mjolkflodet
minskar. Roboten plockar av en spenkopp i taget efterhand som juverdelarna &r tomma
(Svensson & Zetterqvist, 2010).
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Det dr onskvirt att en ko mjolkas ca tre ganger per dygn men det varierar vanligtvis mellan
2,3 och 3,3 ganger per dygn och medelvirdet ligger pad 2,6 mjolkningar per dygn. Nagra
faktorer som pédverkar detta dr antalet kor per robot, hur utvecklad programvaran péd roboten
ar, hur bra djuren “fungerar i systemet”, antalet friska respektive sjuka kor, mjolkningstiden
per ko med mera. Det finns en minimumtid pd hur ofta en ko fir mj6lkningstillstind som
oftast ligger kring 5 timmar. (Svensson & Zetterqvist, 2010).

Roboten kan ocksa styra var mjolken ska ndgonstans. Om det ar en ko i vanlig produktion ska
mjdlken till kyltanken. Om hon &r nykalvad ska mjolken i spann som ska ges till kalven. Om
kon dr sjuk och blir behandlad med till exempel penicillin separeras mjolken i avlopp eller i
spann (pers. komm Jonsson, 2013).

Var 8:e timme (tre gdnger om dygnet) diskas hela anldggningen vilket tar ca 10-15 minuter.
Under denna tid star roboten stingd s att korna inte kommer in till mjolkning. Efter varje
diskning byter man ett filter som fingar upp smuts och strd. Mjolktanken diskas efter varje
tomning som sker varannan dag. Diskningen av tanken tar ungefar 20 — 30 minuter. For att
robotarna inte ska sta still under denna tid ar det bra att ha en bufferttank som mjélken hamnar
1 under diskningstiden (pers. komm Jonsson, 2013).

4.4.2 Olika system for kotrafik

Inledning

Det finns olika 16sningar pa hur kotrafiken ser ut i robotstallar. Det finns styrd och fri trafik
(Johansson, 2007). De vanligaste styrda systemen i Sverige ar Feed first och Milk first. Nar
det géller robotsystemet finns det enboxsystem och Flerboxsystem. Enboxsystem innebér att
en robotarm skoter en box och Flerboxsystemet innebar att en robotarm skoter flera bas med
en ko i varje. P4 den svenska marknaden finns det tre dominerande robottillverkare. Lely BV
och DeLaval AB har enbox robotar (tabell 7), dir en robotarm skoter en box och en ko 1 taget
(pers. komm. Willysson). GEA Mlone har ett Flerboxsystem dir en robotarm skéter upp till 5
boxar, som alltsd kan mjélka upp till 5 kor samtidigt (GeaMione, 2013a).. Hér finns
mdjligheten for lantbrukaren att installera en eller fler robotar for att sedan utdka antalet bés.

).

Figur 7. Bas till robot (DeLava., 2013
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Styrt system

Korna kan styras med envégsgrindar eller selektionsgrindar. Vissa lantbrukare menar dock att
tillgdngen pa foder stryps for mycket av selektionsfillan. Det styrda systemet ger emellertid
en bra mojlighet att gruppindela djur och det dr friare for djuren att rora sig (Johansson,
2007).

Feed first- innebar att korna har fri tillgdng pa grovfoder. Efter att kon har &tit, sorteras hon
med grindar som ldser av hennes transponder, in till roboten eller direkt tillbaka till
liggavdelningen beroende pa om hon har mj6lkningstillstdnd eller ej. Systemet fungerar bést
med rent ensilage pa foderbordet i kombination med kraftfoder i1 kraftfoderstationer och 1
roboten. Detta system stiller stora krav pa grovfodret for att korna ska ha tillriackligt energi
men inte dta sig for métta (DeLaval, 2013a).

Milk First- systemet innebar att korna sorteras till roboten pa védgen till foderbordet och att
korna forst och framst utfodras med fullfoder och alltsd inte i kraftfoderstationer. Fullfoder
innebdr att kraftfoder och grasensilage blandas i fodermixen. Kon ligger alltsd 1 sitt liggbas
och reser sig sedan for att gd och dta. Hon maste di passera datorstyrda grindar som styr
henne till mjolkningsroboten om hon har mjolkningstillstind och annars direkt till
foderbordet. Detta system minskar risken att korna étit sig for métta pd fullfoder och dérfor
inte orkar ga och mjo6lkas. (DeLaval, 2013a).

Eritt system
Fri kotrafik- innebér att korna far korna rora sig fritt. De kan ligga, dta, mjolka eller dricka nar

de vill och utan att passera grindar. De kan vélja att g till roboten eller inte (Ketelaar-de
Lauwere m.fl. 1998). Detta dr ett billigare system eftersom det inte behdvs nédgon
selektionsfalla eller extra grindar. Nackdelen &r att det ibland &r fler kor att hdmta till
mjolkning &n i de styrda systemen da korna i fria system kan vilja att inte ga till roboten och
att de dr svarare att gruppindela (DeLaval, 2013a). Det finns ocksa en risk att det blir mitta av
ett allt for koncentrerat fullfoder och inte lockas till kraftfoder i roboten

Djurens transportvigar bor uppmérksammas 1 ett robotstall, oavsett system for kotrafik. Det
far inte forekomma tranga “flaskhalsar” som gor att korna inte gar till roboten som de ska. Ett
exempel pd en “flaskhals” &r nér det finns koborstar eller kraftfoderstationer pa vigen mot
roboten ddr manga kor stannar och blockerar trafikleden (Johansson, 2009).

M;jé6lkning sker under hela dygnet i1 en besittning med mjolkningsrobot. Det finns alltsa alltid
kor som éter, dricker, sover och mjolkas. I ett robotsystem efterstrdvar man att ha aktiva kor
men det dr dven viktigt att ha en sé 14g stressnivd som mojligt. For att fa bra ”flyt” 1 en 16sdrift
med robot finns en del riktlinjer for fodertillgdngen. Man rekommenderar t ex att det ska
finnas foder pa foderbordet minst 23 timmar om dygnet (Landin & Gyllenswird, 2012).

Det ér ett lagkrav att mjolkkor ska ga pa bete under sommarhalvéret, minst 6 timmar per dygn
i Sverige (SJVFS 2010:15). Det kan vara ett problem att kombinera detta med en god
produktion och en bra kotrafik i robotsystem. De olika systemen ovan, i kombination med
betets tillginglighet och avkastning paverkar hur kotrafiken fungerar. Det dr viktigt att korna
mjOlkas innan de tillats g& ut pd bete for att inte fa for langa mjdélkningsintervall. Om de
bryter sin dygnsrytm blir det latt kobildning vid roboten och forlingda mj6lkningstider
(pers.komm Jonsson, 2013).
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4.5.1 Traditionella matt

Synen péd djurskyddslagens méttbestimmelser har &ndrats hos mjolkbonder de senaste &ren.
Tidigare sdgs mattbestimmelserna som rekommendationer som foljdes till punkt och pricka.
Idag ses de mer som de minimimatt som de ocksa dr avsedda for, det vill sdga att métten inte
bor vara mindre dn vad tabellerna anger. Idag byggs darfor ofta stallar med bredare gangar,
liggbas och fler étplatser &n vad foreskrifterna anger. Detta beror pa att lantbrukarna inser att
bittre trivsel hos djuren och mindre konkurrens vid foderbordet ger béttre kotrafik vilket gor
att korna mjolkar mer och blir mindre sjuka (pers.komm, Bergsten, 2012).

4.5.2 Avelns paverkan pa matten

Sedan slutet av 70-talet borjade Sverige importera spermadoser fran nordamerikansk Holstein
som &r betydligt hogre djur &n som fanns i Sverige och avla dem med SLB (Svensk Laglands
Boskap). Detta har lett till att SLB-rasen idag ar en Holstein . SLB har dérfor bytt namn till
SH som star for Svensk Holstein (Avelsforeningen for Svensk Léglandsboskap, 2012).

Det finns bdde smd koraser och mindre varianter av Holstein/ SRB korsningar som anvénds i
de svenska besittningarna idag. Detta har medfort ett problem da det ar stor storleksskillnad
mellan de minsta korna och storsta korna 1 en del beséttningar. Denna storleksskillnad bidrar
till att méatten som krivs i liggbés idag blir svara att definiera (pers. komm. Bergsten, 2012).
Aven om det vore mojligt att berdkna procentuellt hur manga smi respektive stora kor som
finns i beséttningen blir det svért att utnyttja det i praktiken. Svéarigheten dr da att alla kor
troligtvis vill ha de stora liggbasen och dd kanske det inte finns stora bas kvar till stora kor.
Att endast ha stora liggbas i stallet innebér att de mindre korna godslar i baset da de ligger for
langt fram 1 baset vilka blir smutsigare (pers.komm, Bergsten, 2012).

4.6 Mattforeskrifter och rad

De mattforeskrifter som man idag kan hitta i SJIVFS 2010:15 &r minimikrav som finns for att
kunna tillgodose att djuren kan rora sig och ligga ner i ett tillrdckligt stort utrymme. Matten
som anges raknas fran centrum till centrum pa normal inredning. I befintliga stall och dven
dem som &r under forprovningspliktig ombyggnad kan mindre avvikelser accepteras under
forutsittning att foljande fyra punkter {oljs:

e Djurmiljon i stallet som helhet 4r mycket god.

e Konsekvenserna av méttavvikelserna bedéms ha liten eller ingen pdverkan pé djuren
avseende den funktion som mattforeskriften syftar till.

e Miattavvikelsen innebér inte nagon okad risk for skador, stress eller ohilsa hos djuren.
Mattavvikelserna inte innebir att tillsynen och skotseln av djuren forsvaras.

e Lagen kraver minst ett liggbés per ko (SJVFS 2010:15).
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4.7 Nyckeltal samt antal kor och liggbas per mjolkningsrobot

Att bygga lampligt antal liggbas per robot dr som tidigare ndmnt svart att bedoma. Det gar att
berdkna antalet kor per robot enligt en teoretisk berdkning. Men att berdkna den siffran i
praktiken &r inte lika l4tt eftersom det 4r manga faktorer som péverkar och att alla lantbrukare
agerar olika. En del lantbrukare vill vinja in kvigor i systemet fore kalvning och en del
sldpper dven in sinkor bland mjolkkorna fore kalvning for att védnja dem vid
foderblandningen. Dessa djur kriaver ocksa liggplatser. Hur ménga extra liggplatser som krévs
beror pa kalvningsintervall, inkalvningsalder och tillvinjningstiden for kvigor och sinkor hos
varje besittning (Pers. komm. Jonsson 2013). Enligt Sillvik (2008) kan skillnaden mellan
teori och praktik vara stor beroende pa hur manga kor en robot klarar. Detta stimmer val med
DeLaval (2013 b) som menar att médngden mjolk per robot varierar mellan 1500 till 2600 kg
per dygn trots att det &r samma typ av robot.

Det finns mycket som paverkar hur bra korna fungerar i AMS. Nagra exempel pa faktorer
som har inverkan pd antalet kg per robot och dag &r foderkvalitet, hilsa, kalvningsintervall,
ras, avel mm. Dessa kan ses som justeringsfaktorer for att kunna rékna ut hur ménga kor per
robot som dr mest gynnsamt i varje specifikt fall. Parametrar som har stor inverkan péd den
tillgéngliga tiden i roboten dr medelavkastning per ko och ar och om korna &r lattmjolkade
genom bra juver och bra mjolknedsldpp, vilket kallas for mj6lkbarhet (se 5.9 mjolkbarhet i
framgangsfaktorer for mjolkproduktion). I en studie av Fogh, Roth & Nielsen (2009) hade
roda raser sdmre mjolkbarhet &n Holstein vilket ocksd paverkade tiden i roboten negativt.
Landin & Gyllenswérd (2012) har tagit fram nyckeltal (Se tabell 3) for att visa hur bra korna
fungerar 1 ett robotsystem. Dessa &r anvindbara i alla olika robotsystem.

Niér antalet kor ska berdknas méste man ha i atanke att det endast finns 24 timmar om dygnet
att anvinda till mjolkning. En grov dverslagsrakning visar att en mjolkning i robot kriver ca 8
minuter med inslépp, borstning, mj6lkning och utsldpp. Det behdver ocksa vara lite dodtid” 1
systemet dels for att systemet ska diskas och dels for att ldgrankade kor ska vaga ga till
roboten. Detta ger 85 % av 60 minuter x 24 timmar = 1224 minuter. Rdknar man 8 minuter/ko
ger detta 153 mjdlkningar vilket i sin tur innebdr 50 mjolkkor med 3 mj6lkningar per dygn
eller 75 kor med endast 2 mjolkningar per dygn (Landin & Gyllenswird, 2012).

Det finns manga teorier om vad som anses vara ett 1ampligt antal kor per robot. Forr anvindes
endast antalet mjolkande kor. Under senare tid har nyckeltalet antal kg mjolk per ko och dag
fatt mer uppmaéarksamhet. Dessa tvd parametrar tillsammans anser Bergsten (pers komm.;
2012) har en avgorande roll for antal kg mjolk per robot och dag.

Landin & Gyllenswird (2012) har tagit fram riktlinjer for foder och vatten forhéllande enligt
foljande:

2

» HOgst 2 kor per foderplats.

« Minst 23 timmars tillgang pa grovfoder.

* Minst 2 kg ts pa bordet per ko under dessa 23 timmar.
* Vatten i alla delar av stallet.

* En vattenplats per ko.

* 6 kor per vattenkopp och 10 kor per meter vattenkar.

2
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Mjolkningsintervall

Det ar viktigt att mjolkningsintervallet varken blir for langt eller f6r kort. Om juvret toms med
mindre &n sex timmars mellanrum hinner inte mjolkfettet mogna och kan di ge smakfel i
mjolken. Spenarna bor heller inte dverbelastas mekaniskt genom for ménga mj6lkningar per
dygn (Landin & Gyllenswérd, 2012). Spenkanalerna star Oppna i 30-60 minuter efter
mjolkning. Ett kortare mjolkningsintervall innebér darfor en 6kad risk for att bakterier tringer
in i juvret. Om tiden mellan mjdlkningarna déremot blir for l&ng minskar kon sin
mjdlkavkastning och kan till och med bérja ”’sina” sig (Landin & Gyllenswiérd.2012). Nér en
ko sinar, slutar hon producera mjolk, oftast for att forbereda sig infor en ny kalvning. En
forlangd tid frdn forra mjolkningen jadmfort med det vanliga intervallet ger minskad
mjolkbildning da juvertrycket haller tillbaka mj6lkbildningen. Landin & Gyllenswird (2012)
har ocksé tagit fram riktlinjer for mjélkningsintervall enligt f6ljande:

* ’Hogst 4 mjolkningar dygn.
* Optimalt mjoélkningsintervall 7 till 12 timmar.

Mjolkningstillstand efter laktationsdag, forslag:

*» Dag 0-90 360 min eller 12 kg max 5 ggr per dygn
» Dag 90-150 390 min eller 12 kg max 4 ggr per dygn
* Dag 150- 390 min eller 10 kg max 3 ggr per dygn

Effekten av manga kor per robot

Mingden mjdlk per robot och dag gér att fordndra med antalet kor per robot men endast till
viss grad. Du kan 1 princip ha samma méngd mjolk per robot om du har 65 kor eller 75 kor
per robot. Vid ett hogre koantal mj6lkas korna mer sédllan och det finns ofta fler djur som inte
fungerar 1 systemet pa grund av den hoga konkurrensen. En idé med mjolkningsrobot ar att fa
flexibla mjolkningsintervall ddr tiden mellan mj6lkningarna varrierar i1 forhdllande till
laktationsmanad. Det dr omojligt att fa detta att fungera med for manga djur. Bade
konkurrensen om foder och om mj6lkningstid i roboten dkar med antalet kor. Farre kor kan
mjolkas oftare, hinner dta mer och pa sa vis avkasta samma antal kg mjolk per robot och dag
som ett storre koantal. Det dr ocksé kéant att langa och ojimna mjolkningsintervall ger sémre
juverhélsa och mindre mjolk (Landin & Gyllenswird, 2012)

Antalet kor till roboten behdver ocksd motsvara antalet liggplatser. Det &dr positivt om det
finns ett Overskott av liggbas dé det ger en lidngre liggtid vilket i sin tur bidrar till en hogre
mjoOlkavkastning, mindre stress och béttre klovhélsa. Landin & Gyllenswird (2012) har ocksa
tagit fram riktlinjer for antal liggbds och antal kor per robot.

”Den hogre siffran galler i ett optimalt stall:

« HOgst en ko per liggbas.
* 55-65 kor per robot.

Den lagre siffran galler for:
* Ekologisk produktion.

« Tranga gangar, sma ytor.
« Stall med koncentrerad kalvning.”
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Onskemilet i tabell 3 ir att nd kolumnen “MAI”, vilket ger méjlighet till fler fungerande kor
per robot. Befinner sig lantbrukaren 1 "Larm” kolumnen bor atgérder vidtas. Vid ett for langt
mjolkningsintervall minskar mjolkavkastningen per ko och ger ofta en sdmre juverhélsa
(Landin & Gyllenswird, 2012).

Tabell 3. Nyckeltal for robotmjolkning. (Landin & Gyllenswérd, 2012)

Parameter Ok Mal Larm
Andel kor > 12 timmar 0% 0% |Forekomst
Misslyckade mjolkningar <3% | <2% 5%
Varv i stallet/ko:

Feed first 8 10 4
Milk first 5 7 3
Avvisningar/ko Fri trafik 1,3 1,5 1,1
M;jolk per dygn och robot 2000 kg | 2200 kg | 1600 kg
Kraftfoderkons. av forviantad | >90 % | >95 % 80 %

I tabell 4 visas statistik for gardar med en robot avseende antal kor, levererad miangd mj6lk
per ko och per robot. Medelkoantalet i gruppen dr 71 arskor. Detta innebér cirka 60 mjolkande
kor per robot om man har 15 % sinkor. Det skiljer 5 kor 1 medelantal men roboten med flest
kor har hogst levererad méngd mjolk/ robot per dygn och per &r jaimfort med ett ldgre antal
kor per robot.

Tabell 4. Nyckelantal for 60 — 89 kor, 1 robot (LRF, 2011).

Nedre Ovre
Nyckelantal 60-89 kor kvartil | Medel kvartil
Medelkoantal 68 71 73
Levererad kg mjolk/ko/ar 8577 8766 9015
Levererad l/robot/dygn 1613 1711 1793
Levererade ton/robot/ar 589 625 654

I tabell 5 visas motsvarande statistik for gardar med tva robotar. Medelkoantalet dr relativt
lika mellan de olika grupperna. Sdmsta kolumnen har 4 kor fler i genomsnitt dn Ovriga
grupper. 135 arskor innebdr knappt 60 mjolkande kor per robot. Medelleveransen av mjolk
per ko skiljer sig sdledes mycket mellan de olika grupperna. For medelforetaget &r leveransen
per ko strax under 9 200 kilo per ko. Nedre kvartil levererar 8§ 300 kilo per ko, medan den
bista kvartilen levererar strax dver 10 000 kilo mjolk per ko.
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Tabell 5. Nyckelantal for 110-170 kor, 2 robotar. (LRF, 2011).

Nedre Ovre
Nyckelantal 110-170 kor | kvartil Medel kvartil
Medelkoantal 135 135 139
Levererad kg mjolk/ko/ar | 8332 9183 10124
Levererad l/robot/dygn 1597 1697 1871
Levererade ton/robot/ar 583 620 683

4.8. Robot tillverkarnas rekommendation

P& den svenska marknaden finns det tre dominerande robottillverkare: Lely BV och DeLaval
AB och GEA Mlone. Lely BV foresprakar fri kotrafik medan DelLaval AB foresprakar styrt
system vilket innebér bade Milk first och Feed first. GEA Mlone har inte tagit tydlig stdllning
till kotrafiksystem. Foretagen har tillfragats om hur manga liggbds respektive kor de
rekommenderar sina kunder. Svaren blev foljande:

Lely BT rekommenderar 75 liggbas per robot och farre mjolkande kor dn liggbés. Lely
bedomde att det dr fi lantbrukare som klarar av 75 kor per robot med bra mjélkproduktion. De
menade att det krdvs mycket tid 1 stallet och ett bra management av lantbrukaren. Det kravs
ocksa att djuren fungerar bra i systemet genom till exempel robotinriktad avel. En annan
viktig faktor &r att produktionen ska ”flyta pa bra” med fa sjuka djur, snabb sinldggning, kort
tillvinjningstid av kvigor med mera. De menade dven att det dr “dddtiden” i roboten som
avgor antalet kor per robot (pers. komm. Willysson, 2013).

DelLaval AB har inga generella rekommendationer da det &r manga andra faktorer som styr
over hur manga liggbds det bor vara 1 ett stall. Déarfor dr det individuellt hur ménga liggbas
lantbrukaren véljer 1 sin 10sning. DelLaval menar att det dr fragan om vilken sorts trafik som
viljs, men ocksa att gruppindelningen och foderstrategin paverkar som till exempel antal kor
per dtplats vid foderbordet. De menade att det dr antalet dtplatser per ko som dr det avgorande
for antalet liggbés (pers komm. Peterson, 2013).

De forsoker dock folja rekommendationen frdn Svensk Mjolk pé 2 kor per dtplats. Detta styrs
av hur manga liggbasrader lantbrukaren 6nskar. DeLaval AB anger att deras robot klarar

maximalt 75 mj6lkande kor. (pers komm. Peterson, 2013).

GEA Mione: Har inte velat besvara fragan
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4.9.Framgangsfaktorer inom mjoélkproduktion

For att né en lyckad produktion i ett robotsystem dr det minga faktorer som ska fungera. Man
maste ha goda rutiner for kor runt kalvning for att sedan fa dem att fungera i systemet. En god
ungdjursuppfodning dr viktigt och att ha en bra fruktsamhet pa djuren. Man bor vara noggrann
med att kontrollera brunster och se till att naringsbehovet ér tillgodosett. Det bor inte vara for
manga kor till varje robot och det ska alltid vara en jimn beldggning. Informationen fran
roboten bor kontrolleras ofta och noggrant samt uppfoljas pa rutin. Om detta inte {6ljs kan till

exempel manga brunster missas och en ko kan ha hunnit bli vildigt sjuk innan det upptécks
(Lof & Ohlund 2013),

I figur 8 visas faktorer som styr en framgangsrik mjolkproduktion. Léngst ner visas de mest
grundldaggande och ju hdgre upp i1 pyramiden man kommer desto mer detaljerad funktion har
parametrarna. Ju fler av dessa parametrar som lantbrukare kan hanterar desto stabilare

mjolkproduktion kan uppnds som ocksé ger hillbarare djur och en hdgre mjolkavkastning per
ko.

Detaljerad
Avel
Kalvnings
fordelning
Mjélkning Stall design | Kvigor inskolning
spengummi

Klovar Halsa Kor 6vervakning Foder Hygien

Foderbalans | Mjolkningstillstind | Hygienisk design Disk Funktion Iﬁgg});s
o . Spenar, Spenar, Vatten,
Vatten, Beldgening Spendo Férbehandlin hygien
Tillgéng P PP g yg

Grundlaggande

Figur 8. Viktiga parametrar for fungerande robotmjélkning. (Landin & Gyllenswird, 2012)
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Rutiner i ett robotstall

Det forsta som bor kontrolleras i datorn varje dag dr mjolkningsintervallet pa korna. Det dr
lite olika vilka tider som accepteras av olika lantbrukare men vanligtvis himtas kor som har
over 12 timmar sedan senaste mjolkning. Om det dr en ko som brukar ga och mjolkas i tid
men inte har gitt pa vanlig tid en dag bor orsaken kontrolleras. Hon kan vara sjuk eller
brunstig. Om inget fel kan observeras pa kon bor hon inte himtas da hon kan léra sig att hon
blir himtad av en méanniska. Till slut kan detta leda till bekvamlighet hos korna och innebéra
manga hdmtningar av kor. Detta géller framst i fria system (pers. komm. Jénsson, 2013). Det
bor ocksé kontrolleras om alla spenar dr mjolkade korrekt och om négon fordndring i mjélken
iakttagits av roboten. Foderkonsumtionen skall ocksa granskas for att se om korna &tit normalt
det sista dygnet. Det dr ocksé viktigt att alla som arbetar i stallet har samma rutiner angaende
korna och roboten. Ett robotsystem bygger pd samma dagliga rutiner for djuren och for de
som arbetar ddr for att det ska fungera bra (Soleskog & Berg, 2013).

Foder

Det ar viktigt att fodret pad foderbordet har rétt blandning, innehdll och méngd for att korna
ska ga mellan foder, liggbas och robot. Landin & Gyllenswérd, (2012) menar att det bor vara
foder pa foderbordet minst 22 timmar om dygnet vid robotmj6lkning for att fa kotrafiken till
att flyta. Detta giller oavsett vilket robotmérke eller system for kotrafik som man har. Om
korna blir for mitta ror de sig mindre och kraftfodret i roboten lockar inte heller lika mycket.
Om de istéllet far for lite foder mjélkar de simre och gar mer séllan i roboten. Fodret styrs
alltsd genom en balans av olika méngder och olika fodermedel for att f4 korna till att rora sig
bra runt i systemet. En viktig faktor som satts i samband med en bra kotrafik ar ett rikligt
innehall av fiber (Pettersson & Lindberg, 2013).

Hur ofta foder kors ut till korna paverkar ocksd kornas rorelsemonster. Det finns system som
kor ut foder 1 sma givor och manga ganger per dygn via automatik. Det ger en bra rotation pa
djuren. Fodret kan ocksa koras ut med traktor och mixervagn vilket ofta gors tre gdnger per
dygn. I de senare fallet krdvs ofta att fodret puttas till korna med jamna mellanrum med
exempelvis minilastare eller med en robot (pers. komm. Jonsson, 2013).

Mjolkbarhet

Kornas mjolkbarhet har ocksé betydelse for en bra kotrafik. Det ska ga litt att hitta spenarna
och kon far inte vara for trogmjolkad. Nagra egenskaper som granskas &dr
medelflodeshastighet (kg/min), robottid (min), mjolkningstid (min). Detta dr egenskaper som
det ar viktigt att forbéttra genom avelsarbete. Det forskas just nu pa om denna typ av
avelsarbete kan ske med hjdlp data i roboten. Tanken dr att roboten ska kunna registrera
medelflddeshastighet (kg/min), mj6lkningstid (min) men ocksé juverform och spenplacering.
Idag sker denna registrering med hjdlp av ménsklig exteriorbedomning vilket kan skilja
mellan olika bedomare (Carlstrdom & Eriksson, 2013).
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5.0 MATERIAL OCH METOD

Ett formulidr med 14 fragor (se bilaga 1), gjordes tillsammans med vér handledare Torsten
Horndahl, SLU, och bitrddande handledare Rebecca Nilsson, Véxa Sverige. Vi har forsokt ta
reda pd vilket antal liggbéds per robot som lantbrukare onskar i styrt- respektive frigdende
system.

Detta frageformuldr skickades sedan till 70 robotgardar mellan 2- och 13 &r gamla och som
frdn borjan var byggda for robot. Dessa kontakter erhdlls med hjélp av klasskamrater och
vanner men dven via kontakt med ldnsstyrelsen i Skéne, Gavleborg, S6rmland, Virmland,
Vistra Gotaland och Orebro. De #r endast utvalda efter att uppfylla kraven och for att uppna
en geografisk spridning.

Tillsammans med frageformuléret skickades en kort beskrivning om vad frageformuléret
innebar och vad undersokningen skulle anvédndas till. En vecka efter utskicket ringdes
lantbrukarna upp for att samla in svaren muntligt. Uppfattningen var att man far mer tydliga
och utforliga svar vid muntligt mottagande och om personen i frga fatt tid pé sig att fundera.
Frageformuldret inneholl 14 frigor som lantbrukarna fick besvara. Bland annat jamfordes
antalet befintliga liggbds med det dnskade antalet liggbds, antal kor per robot, mjélkméngd
per robot och antal ko per liggbas (bilaga 1).

Av de 46 lantbrukarna som svarade var 6 gardar ekologiska och resterande 40 konventionella.
9 av lantbrukarna hade frigaende system, och 25 hade styrt system. Av de 25 styrda systemen
var 18 Feed first och 7 var Milk first. 6 lantbrukare hade Flerboxsystem varav en Feed first,
tva Fri kotrafik och tre Milk first.

I var unders6kning har vi valt att gruppera lantbrukarna enligt de tre kotrafik systemen, Fri
kotrafik, Feed first och Milk first. Vi har dven valt att ha en grupp for ekologiska respektive
Flerboxsystem i var undersokning. Trots att dessa tva inriktningar anvinder sig av samma
kotrafik har vi valt att ha dessa inriktningar som tva separata grupper eftersom vi anser att de
skiljer sig s& pass mycket ifran de traditionella systemen.

5.1 Statistisk analys

Uppgifterna fran undersdkningen har lagts in i Minitab och analyserats med hjilp av envigs
ANOVA och Tukey’s test. Det har ocksd anvénts regression i arbetet. Med hjélp av
programmet gér det att fa svar pad om skillnaderna &r signifikanta. Signifikans innebér att det
gir att tydligt skilja mellan faktorernas respons och att det gar att se samband mellan
faktorernas péaverkan. Griansen for signifikans har satts vid P-virdet mindre dn 0,05 (pers
komm. Englund, 2013).

Alla resultat som redovisas dr mellan olika system och inte inom systemen. Figurerna &r
gjorda i Excel och Minitab, som statistiskt visat vilka resultat som visat en signifikant
skillnad.
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5.2 S6kmetodik

Fakta till litteraturstudien har sokts via Google schoolar och muntliga kontakter. S6kord som
anvants dr antal liggbds per ko, antal kor per robot, nyckeltal for mjolkproduktion och
robotsystem, kg mjolk per robot per dag och ér, antal liggbas per robot, antal kor per robot.
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6.0 RESULTAT

Det skickades ut 70 frageformuldr till lantbrukare med robotmjdlkning. Av dessa var 8
ombyggda fran grop eller uppbundet till robot. Detta innebar att de inte uppfyllde kriterierna
och dirfor inte kunde tas med i undersokningen. Utdver de ombyggda hade en fortfarande
uppbunden beséttning och tvd besittningar var yngre an 2 ir. Det var dessutom 15 lantbrukare
som inte Onskade vara med pa grund av sjukdom respektive tidsbrist. Det gav totalt 44 gardar
som medverkade 1 undersdkningen.

Det matematiska medelvérdet for avkastningen for alla system var 9697 kg per ko och ar. De
ekologiska gardarna hade ldgre medelavkastning &dn ovriga girdar. Om dessa inte rdknas med
blir medelavkastningen 9833 kg per ko och ar. Enligt tabell 6 nedan ligger Fri kotrafik, Milk
first och Flerboxsystemet 6ver medelvérdena.

Medelvirdet for miangden mjolk per robot och ar blev for alla gardarna 619 200 kg. Om inte
Flerboxsystemet raknas med blev genomsnittlig mjélkméngd per robot och ar 637 500 kg. Det
innebar att gardar med Fri kotrafik, Milk first och Feed first 1ag 6ver medeltalet.

I tabell 6 syns att Flerboxsystemet hade hogst medelavkastning per ko och ar men ocksé
minst antal kor och ldgst mjélkméangd per robot (mjolkningsplats). Det framkom endast en
statiskt sdkerstilld skillnad mellan Flerboxsystemet och Fri kotrafik for faktorn Antal kor per
robot och Antal ligghas per robot. Om man bortser ifrén de ekologiska girdarna s& hade
gardar med Feed first hogst mjolkméngd per robot, flest kor och flest liggbés per robot men
lagst medelavkastning per ko.
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Tabell 6. Sammanfattning av produktions resultat och beldggningsresultat fran enkét for de
olika systemen med kotrafik.

Avkastning/ ko och &r (I) 9400 11800 9944 a
Mjoélkmangd/ robot och &r (1) 542000 820000 666111 a
Antal kor/ robot 50 72 594 a
Antal liggbas/ robot 50 87 65,5a
Antal liggbas/ ko 0,99 1,45 ILla
Onskat antal liggbés/ robot 44 87 652a
Onskat antal kor/ robot 55 77 62,52

Avkastning/ ko och &r (I) 8000 10600 9844 a
Mjélkmangd/ robot och ar (1) 368000 800000 646143 a
Antal Kor/ robot 48 72 62,3 ab
Antal liggbas/ robot 53 77 64,6 ab
Antal liggbas/ ko 0,95 1,11 la
Onskat antal liggbés/ robot 53 77 66,3 a
Onskat antal kor/ robot 48 74 62,42

Avkastning/ ko och &r (I) 8250 10600 9481 a
Mjolkmangd/ robot och ar (1) 470000 880000 677250 a
Antal kor/ robot 59 80 67,1 ab
Antal liggbas/ robot 61 89 71,4 ab
Antal liggbas/ ko 0,98 1,45 1,1 ab
Onskat antal liggb&s/ robot 62 100 728 a
Onskat antal kor/ robot 65 80 68,7 a

Avkastning/ ko och &r (I) 9300 11000 9750 a
Mjélkmangd/ robot och &r (1) 355000 730000 531500 a
Antal kor/ robot 48 67 53,8b
Antal liggbas/ robot 45 71 573b
Antal liggbas/ ko 0,94 1,06 1,1a
Onskat antal liggbés/ robot 46 83 57,1a
Onskat antal kor/ robot 50 70 56a

Avkastning/ ko och &r (I) 8500 9800 9050 a
Mjolkmangd/ robot och ar (1) 450000 757000 560667 a
Antal kor/ robot 48 75 63,7 ab
Antal liggbas/ robot 51 76 68,2 ab
Antal liggbas/ ko 1,06 1,01 I,la
Onskat antal liggbés/ robot 56 80 69,2 a
Onskat antal kor/ robot 45 75 59,3a

Siffror i samma kolumn d&r ingen bokstav ar gemensam skiljer sig signifikant p<0,05




I figur 9 har Medelavkastning per ko jamforts med Antal kor per robot och har sedan satts i
forhéllande till robotsystem. Det var en tendens till att medelavkastningen per ko minskade
med fler kor per robot. I genomsnitt minskade den med 26,6 kg per ko och ar for varje extra
ko som sattes in till roboten. De besittningar som hade dver 11 000 kg i medelavkastning per
ko hade alla 55 kor eller farre per robot och ingen beséttning som hade 75 kor eller fler hade
mer dn 10 000 i medelavkastning. Majoriteten av besittningarna lag mellan 60 och 70 kor per
robot och medelavkastning fran 9000 till 10 800 kg per ko och éar.

Scatterplot of Kor/robot vs medelavkastning/ko
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Figur 9. Kor per robot jamfort med medelavkastning per ko och ar i olika system.

I figur 10 jaimfors Antal ligghds per robot med Onskat antal liggbas per robot. Det ligsta
antalet liggbas per robot/bas i undersdkningen var 45 (Flerboxsystem) och hogsta antalet var
89 (Feed first). Medelvirdena lag pa 58 for Flerboxsystemet, 65 for Fri kotrafik, 66 for Milk
first, 68 for ekologiskt och 71 for Feed first. Onskade antalet liggbas per robot varierade
mellan 45 liggbds per robot och upp till 100 liggbas per robot. Medelvirdet pd det 6nskade
antalet liggbds per robot dr lagre @n antal liggbas per robot. Medelvérdet i de olika systemen
ligger pa 58 pa box, 67 for Fri kotrafik, 70 for Milk first och ekologiskt och 72 for Feed first
(figur 10). Som framgick av tabell 6 fanns det endast en statiskt sékerstélld skillnad mellan
Flerboxsystemet och Fri kotrafik avseende faktorn Antal ligghas per robot.
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Figur 10. Antal liggbas per robot jamfort med onskat antal liggbas per robot, Staplarna visar
medelvirdena, medan linjerna visar hogsta respektive ldgsta virdena.

I figur 11 visas Mjolkméangd per robot och ar i de olika systemen. Virdena varierar mellan
350 000 och 880 000 kg per robot och ar. Medelvirdena for de olika systemen dr 550 000 for
Flerbox, 560 000 for Ekologiskt, 650 000 for Fri kotrafik, 670 000 for Feed first och 700 000
for Milk first.
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Figur 11. Kg mjolk per robot och ar. Staplarna visar medelvirdena, medan linjerna visar
hogsta respektive ldgsta virdena.

I figur 12 har Onskat antal liggbés jaimforts med Liggbas per robot. Symbolerna pa den
streckade linjen visar de lantbrukare som ar ndjda med sitt antal och skulle byggt till samma
antal som de hade idag vid &nnu en nybyggnation. Symbolerna nedanfor linjen visar de
lantbrukare som onskar fler liggbds dn de har i dagsldget. De symboler som ligger ovanfor
linjen visar ddremot de lantbrukare som Onskar farre liggbds per robot. De tva Oversta
symbolerna med Feed first har bada kvigor pa tillvanjning till roboten i samma grupp som
korna. De Onskar att de hade dnnu fler liggbéds for att alltid kunna ha ett flexiblare antal
kvigor. Majoriteten av lantbrukarna ligger pé eller niara “ndjdhets-linjen”. Och flertalet av
dem som inte &r ndjda vill ha fler liggbés per robot.

29
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Figur 12: Liggbas per robot jamfort med onskat antal liggbas

I figur 13 jimfors Antal kor per robot med Onskat antal kor per robot i de och olika
systemen. Medelkoantalet var 56 for Flerboxsystemet, 59 for Fri kotrafik, 63 for Ekologiskt
och Milk first samt 67 for Feed first. Som framgick av tabell 6 fanns det endast en statiskt
sakerstdlld skillnad mellan Flerboxsystemet och Fri kotrafik avseende Antal kor per robot.
Antalet Onskade kor per robot varierade mellan 46 (Ekologiskt system) och 80 kor (Feed
first). Medelantalet var pa 58 for box, 60 for Ekologisk, 65 for Fri kotrafik, 67 for Milk first

och 69 for Feed first. I genomsnitt ville alla systemen ha fler kor per robot.
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Figur 13. Antal kor per robot jamfort med 6nskat antal kor per robot. Staplarna visar
medelvirdena, medan linjerna visar hogsta respektive ldgsta virdena.
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I tabell 7 redovisas lantbrukarnas ndjdhet med antal kor och liggbés i de olika systemen. De
som har Fri kotrafik r minst ndjda med antalet kor per robot. I alla kategorier var ndstan alla
av dem inte nojda och tyckte att de hade for fa liggbas.

Tabell 7. Den procentuella nojdheten Gver antal liggbés och kor i olika system.

Fri kotrafik Milk first Feed first Flerboxsystem Ekologisk prod
kor liggbas kor liggbas kor liggbas kor liggbas kor liggbas
Fler 55,5% | 33% | 42,8% | 28,5% | 38,8% | 28,5% | 38,8% | 444% | 16% 33%
Nojda 33% 22% | 143% [ 143% | 143% | 143 % | 27,7% | 55% | 50% 16 %
Farre 11 % 4% | 428% | 57% | 428% | 57% |333% | 50% 33% 50 %

I tabell 8 visas medelvérdena for vilket antal liggbds och kor som anvinds i1 de olika systemen
i undersokningen. Observera att virdena dr baserade pa alla lantbrukare i undersdkningen och
bland dem finns det flera som har kvigor och sinkor bland korna och ndgra som inte har det.

Tabell 8. Medelvérdena for onskat antal liggbas och kor per robot fran undersokningen.

Fri kotrafik | Milk first | Feed first | Flerbox | Ekologiskt
Medel antal liggbas 65 65 72 57 68
Medel antal kor 61 62 68 55 63

I tabell 9 visas medianvdrdena for antal liggbas och kor som anvénds i de olika systemen i
undersokning. Observera att virdena &r baserade pd alla lantbrukare i undersdkningen och
bland dem finns det flera som har kvigor och sinkor bland korna och nagra som inte har det.
Jamfort med medelvérdena 1 tabell 8 sd dr medianvdrdena hogre for alla systemen utom
onskat antal kor for det Ekologiska och dnskat antalet liggbas for Flerboxsystemet. Detta
beror pa att det endast var ett fatal gardar i1 dessa tvd grupper vilket betyder att varje enskild
gérd har storre inverkan pa resultatet dn i storre grupper. I den Ekologiska gruppen fanns en
lantbrukare med ett véldigt hogt onskat antal kor per robot vilket paverkade medeltalet

mycket.

Tabell 9. Medianvirdena for det onskade antalet kor och antalet liggbas per robot for de olika

systemen.

Frikotrafik | Milk first | Feed first | Flerbox | Ekologiskt
Median Onskat liggbas 67 70 72,5 55,5 73,5
Median 6nskat kor 63 62,5 69,5 59 59
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7.0 DISKUSSION

Det har visat sig att antalet liggbds och dven antalet kor per robot varierande mycket i
undersdkningen. Medelavkastningen per ko och per robot har ockséd varit varierande. Detta
innebér att vi fatt fram ett intressant resultat och haft ménga parametrar att ta hansyn till i
diskussionen.

Medelavkastningen varierar mellan 8 300 och 11 800 kg per ko och &r i de olika systemen for
kotrafik. Att de ekologiska gardarna ligger ldgre i medelavkastning kan bero pé att dessa har
begrinsningar pd fodermedel och foderméngder (SCB 2010) vilket paverkar mjolkavkastning
negativt. Ekologiska kor mjdlkar i genomsnitt mindre &n kor i konventionell produktion enligt
Bystrom (1998).

Vi har fétt en statistisk sdker skillnad for Antal kor per robot i Fri kotrafik jamfort med
Flerboxsystem. Det visar ocksa att medelkoantalet dr 56 for Flerbox, 59 for Fri kotrafik, 63
for Ekologiskt samt Milk first och 67 for Feed first, (se figur 13). Vi tror att det laga koantalet
i Flerboxsystemen beror pa att det dr en robot som skoter flera mjolningsboxar. Detta innebar

att roboten inte klarar lika manga kor i varje box som en robot i enboxsystem (Gea Mlone,
2013).

En ldgre mjolkavkastning gor att korna har kortare mjolkningstider. Detta ger i sin tur en
mojlighet till fler kor per robot dn i ett konventionellt system. Ekologiska besdttningar har
oftare SRB 1 sina besittningar vilka har sdémre mjolkbarhet 4n Holstein. Detta ger forlingda
mjolkningstider vilket begransar koantalet per robot (Fogh, Roth & Nielsen., 2009).

Vid jamforelse mellan Antal kor per robot, Medelavkastning per ko och Mjolkméngd per
robot ser vi att fler kor per robot ger ldgre medelavkastning per ko vilket inte nédvandigtvis
beror pa dverbeldggning . Det kan bero pa att antalet mjélkningar per ko och dag minskar med
ett storre antal kor precis som Landin & Gyllenswérd ( 2012) menar. Vi tror att detta &r
orsaken da var undersokning visar simre medelavkastning i de besittningarna med hog
beldggning per robot. Niar medelavkastningen ligger pa 11 364 kg per ko och é&r, sjunker den
med 26,58 kg per ko och ér for varje extra ko som sitts in till roboten. De beséttningar som
har 6ver 11 000 kg i medelavkastning per ko har alla 55 kor eller farre per robot. Det dr ingen
besittning som har 75 kor eller fler per robot som har 6ver 10 000 1 medelavkastning.
Majoriteten av beséttningarna ligger mellan 60 och 70 kor per robot. Deras medelavkastning
skiljer sig mellan 10 800 och ner till 9000 kg per ko och &r. Detta paverkas troligtvis av andra
faktorer sdsom foder, hilsa, kotrafik med mera. Det kan ocksé vara sé att antalet liggbés och
kor har anpassats efter rddande forhéllande som avkastning, utrymme och fodertillgdng och
inte tvdrt om.

Att tva av de ekologiska gardarna har Flerboxsystem innebér att antalet kor per robot paverkas
i den Ekologiska gruppen. Detta tillsammans med ovan ndmnda faktorer tror vi &r
forklaringen till att de ekologiska besittningarna varken ligger hogst eller lagst i koantal per
robot.

Mjolkmangd per robot i de olika systemen varierar mellan 350 000 och 880 000 kg per robot
och ar. Nagra lantbrukare angav mingden “levererad mjolk” da vi frigade om antalet kg
mjolk per mjolkningsrobot eftersom de inte visste hur mycket deras kor mjolkade. Den
levererade mjolken &r missvisande da den separerade mjdlken inte dr medrdknad. Hogst
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mjolkméangd per robot hade gardar med Feed first (470 000 kg/robot & ar) men inte lika hog
avkastning per ko. Detta tror vi innebér att de har for ménga kor per robot. Detta kan dven ha
att gora med foder, avelsmaterial eller en prestige over att ha en hog mjolkméangd per robot.

Anledningen till att Feed first har flest kor per robot i medeltal tror vi &r att de har maximal
mojlighet att styra sina kor. De kan styra dem bade genom grindsystem sdsom datorstyrda
selektionsgrindar men ocksd genom att anpassa kraftfodergivan béde i roboten och i
kraftfoderstationerna (DeLaval, 2013). De kan dé eliminera en del ”dodtid” for roboten och pé
sa vis ha fler kor. Feed first har dock ldgre avkastningsnivéaer per ko vilket dr forvanansvért
med tanke pd deras mojlighet till individuell utfodring. Vi tror att detta beror pa att de
generellt har ett hogre koantal per robot vilket Landin (2013) menar minskar avkastningen per
ko. Landin (2013) tror att detta beror pd farre mj6lkningar per ko och dygn. Det kan ocksé
vara sa att lantbrukaren satt in fler kor dd korna avkastat for lite.

Det finns tva gérdar som sticker ut genom att de har en avsevirt hogre medelavkastning men
ett lagt antal kor. Detta tror vi beror pd att korna kan mjdlkas oftare och har en mindre
konkurrens da det ar farre kor. Mindre konkurens borde gora att de 1dgrankade korna dter mer
dd de inte blir bortknuffade av hogrankade kor lika ofta. Mindre stress och ett hogre
foderintag ger ju en hogre mjolkproduktion enligt Pettersson & Lindberg ( 2013).

Vid undersdkning av det Onskade antalet kor per robot i de olika systemen fann vi att alla
system utom den Ekologiska gruppen onskade fler kor per robot d4n de har i dagslaget.
Resultatet visar att en Ekologiska gruppen i genomsnitt vill ha 3 kor farre och Fri kotrafik vill
1 genomsnitt ha 6 kor fler per robot. Vi tror att anledningen till att de ekologiska gardarna vill
ha farre kor har paverkats av att 2 av de 5 gardarna har Flerboxsystem. Vi tror att Flerbox
systemen paverkas mycket av dverbeldggning da det endast dr en robot som ska skdta flera
boxar. Det kan ocksé bero pé att de Ekologiska gardarna har fler roda kor vilka enligt Fogh,
Roth & Nielsen, (2009) har sémre mjolkbarhet. Detta kan darfor ge langre véntetider 1 ko till
roboten

Det édr stor skillnad mellan antalet 6nskade kor per robot. Minst mjolkningsplatser har gardar
med Flerboxsystemet vilket troligtvis beror pa robotens kapacitet. Att antalet dr hogst for
Feed first pa 69 beror troligtvis for att de har maximal mdjlighet till att styra sina kor.

Medelavkastningen per ko sjunker med ett dkat liggbdsantal i vir undersdkning. Detta beror
troligtvis pa att dven koantalet dr hogre per robot och inte pa att korna har fler liggbas att vilja
mellan. Enbox-systemen kan ta fler kor per box dn Flerboxsystemen.

Antalet ligghas per ko varierar mellan 0,85 och 1,45 i de olika besittningarna. En del
lantbrukare har dven kvigor pa tillvinjning bland korna. Det kan vara stor skillnad i antalet
kvigor och sinkor som tillvdnjs till foder och mjolkning beroende pé& bland annat
kalvningsintervall, inkalvningsélder 6nskad tid for tillvinjning.

En del lantbrukare ansag att ett liggbas per ko var alldeles for mycket da det endast dr en del
av korna som ligger ner samtidigt. Detta tror vi géller for lantbrukare som inte har tillvinjning
av kvigor och sinkor vid roboten. De menade ndmligen att det alltid 4r ménga liggbas som stér
tomma da manga kor dter eller mjolkas d& andra kor ligger. De ansdg ocksé att sd lange det dr
foder pé foderbordet hela dygnet har varje ko sin dygnsrytm och sina dagsrutiner.
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Onskat antal liggb&s per robot varierade mellan 45 och 100 liggbés per robot. Vi tror att
spridningen beror pa att en del av lantbrukarna kanske inte ar sjdlvkritiska och har funderat
over sitt liggbdsantal och darfor endast har svarat att de 4r ndjda. Vi tror att det &n en géng &r
tillvinjningen av kvigor och sinkor som ger en 6nskan om fler liggbas per robot. Vi tror ocksa
att det ofta behovs férre liggbas i de fall da denna tillvdnjning inte sker fore kalvning.

Feed first dr det systemet med flest antal kor per robot vilket troligtvis har en inverkan pa
detta resultat. Flerboxsystemet gar inte att jamfora med de andra systemen under samma
forutsittningar som vi tidigare nimnt i exempelvis texten till “antal liggbds per robot”.
Ovriga system ligger forhillandevis jimnt i antalet énskade liggbas per robot. Den Ekologiska
gruppen Onskar fler liggbéds dn befintligt och Flerboxsystemen &dr ndjda med befintligt antal
liggbas. Anledningen till att ovriga system Onskar fler liggbas tror vi beror pd att manga
lantbrukare vill véinja in kvigorna till roboten fore kalvning som Jonsson (Pers.komm. 2013)
menade och dirfor behover extra liggplatser.

Lantbrukarnas 6nskade antal liggbds per robot dr beroende av deras synsitt. Det kan jamf{oras
med mingden mjolk per robot och ar och antalet tomma liggbas per robot och dag. En del
lantbrukare tyckte att de hade for manga oanvdnda liggbds under dygnet medan andra
lantbrukare endast sig médngden mjolk per ko och inte tittade pa antalet anvinda liggbas.
Lantbrukarna dr med andra ord olika mycket sjdlvkritiska.

I alla system &r medelantalet liggbas fler &n medelantalet kor vilket vi blev forvanade 6ver. Vi
tror att detta beror pa att flera lantbrukare har kvigor och sinkor pé tillvinjning med korna.
Det kan ocksa bero pé att lantbrukarna vill ha ett visst verskott med liggbas sa korna ska
slippa “leta reda pd” ett liggbds. Detta menar lantbrukarna kan minska kornas liggtid da de
kanske stdr och véntar istdllet for att leta efter ett liggbds. Enligt Landin & Gyllenswird
(2012) ar det viktigt med lang liggtid da det ger en potentiellt hogre mjolkavkastning, mindre
stress och battre klovhdlsa. En annan orsak kan vara att lantbrukarna Onskar en storre
flexibilitet.

Sannolikt var det i vir undersokning vissa lantbrukare som satsade mer pa mangden mjolk
och andra sdg mer till ekonomin och vill ha billigt foder per kg mjolk. Detta gjorde att
méngden kraftfoder troligtvis skiljde sig mycket vilket kan ha gett en stor péverkan pa
medelavkastningen i1 varje beséttning. Detta kan ha gjort det svarare att se hur koantalet
paverkade medelavkastningen.
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7.1 Har vi kunnat svara pa fragestallningen och hur sékra ar
resultaten?

Vi har fitt en bra svarsfrekvens fran frdgeformuldret med intressanta resultat. Det har dock
varit for lite tid for att vi skulle kunna ta med all bakgrundsfakta till lantbrukarnas svar i
frageformuldret. Det har skiljt en hel del i svaren bade mellan och inom de olika systemen. D&
vi haft 5 olika kategorier och 46 lantbrukare 1 undersdkningen innebér det att vi fatt in for fa
svar fran de mindre vanliga systemen sa som Flerboxsystem och Ekologiska. Vi har dven fatt
fram procentsatser pa hur ménga lantbrukare inom varje system som é&r ndjda, onskar fler
respektive farre liggbds och eller kor i varje system. Det finns tendenser till samband men
tyvarr fa statistiskt sdkra skillnader mellan de jamf6rda systemen.

En maélsittning med denna studie vara att ta fram rekommendationer for antalet liggbéds och
antal kor per robot. Vi har under arbetets géng fétt en del avvikande svar 1 vissa frdgor och
darfor valt att redovisa resultatet som ett medianvirde, eftersom detta paverkas mindre av
ytterligheterna. Utefter detta har vi kommit fram till att “medianvéirdena for det onskade
antalet liggbas respektive kor borde vara bra riktlinjer for lantbrukare som ska bygga nytt
stall.

Dessa rekommendationer framgér av tabell 9. Man ska dock ha i dtanke att Antalet liggbhas
omfattar nagra lantbrukare som tillvénjer kvigor och sinkor bland korna och nagra som inte
gor det. Antalet mjolkande kor per robot &r en sdkrare siffra da det inte paverkas lika mycket
av hur tillvinjningen av kvigor och sinkor sker. Lantbrukaren ldgger sedan till liggbas for det
antal sinkor och kvigor som &r tinkta att g med i gruppen.
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7.2 Skulle vi haft med den ekologiska gruppen och
flerboxsystemet i undersokning?

I inledningen av detta arbete diskuterades om alla skotselsystem som anvinds for kotrafik i
storre skala 1 Sverige skulle vara med i undersokningen. Detta for att ge en sa bred och
anviandbar bild som mojligt pa antal kor och liggbas till de olika systemen med
robotmjolkning vid projekteringen. Under arbetets gang visade det sig att Flerboxsystemen
inte var sa vanliga som vi trodde och dérfor blev det fa gdrdar med 1 undersdokningen. Av de 6
lantbrukare med Flerboxsystem i véar undersokning hade alla olika antal boxar och olika
system Detta padverkar robotkapaciteten eftersom det fortfarande &r en robot som skoter flera
boxar. Eftersom i var grupp med Flerboxsystem har en lantbrukare Feed first, tva Fri kotrafik
och tre Milk first. P4 grund av detta dr denna grupp svar att rattvist jamfora med Gvriga system
och darfor skulle inte Flerboxsystemet varit med i undersdkningen.

De ekologiska gardarna har andra forutsdttningar med avseende pa fodermedel dn de
konventionella vilket sannolikt padverkade svaren pa fragorna i vér enkit. Darfor placerade vi
de ekologiska gardarna i en separat grupp. Men den Ekologiska gruppen pa 6 lantbrukare
innehaller 3 Feed first, 1 Milk first och 2 Flerboxsystem. Darfor har vi i efterhand funnit att
det blir missvisande att jimfora dem som grupp med varje individuellt system. Nér vi i
efterhand ser pa dessa fakta inser vi att den Ekologiska gruppen ej skulle varit med i
undersdkningen.

Hade vi inte tagit med dessa grupper hade det dkat chanserna att fa statistiskt sdkerstillda
skillnader mellan Ovriga systemen som &r mer lika varandra. Det hade da ocksa gett fler svar
per system da vi kunnat ha med fler lantbrukare i undersdkningen fran de ovriga systemen.
Denna fordndring hade kunnat ge en storre sékerhet i vilket ko- och liggbas antal som é&r
optimalt i de 3 vanligaste systemen.

7.3 Om arbetet hade varit storre, vilka fragor hade vi kunnat
utbka med?

En del lantbrukare efterfrdgade en undersokning pé antalet dtplatser per ko och ansag att det
var en mer relevant frigestéllning da det ofta 4r den begridnsande faktorn vid nybyggnation.
Antalet foderplatser paverkar ocksé antalet kor per robot och flexibiliteten pa antalet kor
begrinsas. Det vore dven intressant att undersoka hur vanligt det dr att kvigor och sinkor
tillvdnjs till roboten respektive foderstaten i samma grupp som mjdlkkorna. Da skulle man
ocksd undersoka hur manga djur som tillvinjs samtidigt. Detta &r i sin tur beroende av
inkalvningsalder, kalvningsintervall och hur lang tillvinjningsperiod som Onskas av
lantbrukaren. Detta vore en bra parameter for att kunna {4 en béttre bild av vilket antal liggbas
som dr ldmpligt per robot vid tillvdnjning respektive utan tillvdnjning i mjolkkogruppen.
Denna parameter paverkar ju dven behovet av dtplatser.
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7.4 Vad skulle vi kunna gora battre?

Frageformulidret gjordes kort och enkelt for att fa med s& ménga lantbrukare som mojligt 1
undersokningen. Metoden att forst skicka ut frageformuldret med forklaringar och sedan ringa
upp lantbrukaren var bra. Vi fick dirigenom en hdg svarsfrekvens och tydligare svar dn
jamfort om lantbrukarna skulle ha skickat svaren till oss. Vi tror att de flesta lantbrukare hade
god insikt i hur manga kor de 6nskade. Lantbrukarna hade dock olika produktionsmetoder och
synsatt vilket framgick i resultatet. Var metod med lag tidsatging i fokus, har dock lett till att
det saknas svar pa en del faktorer fran lantbrukarna. Ett exempel péd en sddan fragestillning ar
vilken utfodringsstrategi som anvéndes.

Négra fragor skulle omformulerats annorlunda eller specificerats. Sarskilt giller detta fragan
om medelavkastning per ko och ar som skulle omformulerats till Antal kg mjolk per ko och
dag. Detta vore mer rittvisande da sintidens ldngd inte 4r medréknad utan endast miangden
mjolk per ko och dag i genomsnitt. Detsamma géller kg producerad mjolk per robot per dag
som komplettering till &rsproduktionen.

En annan friga som vi hade kunnat vara tydligare med var at vilket hall kotrafiken gick. Gick
korna fran liggbdsen, via roboten till foderbordet eller tvirtom? Detta hade varit motiverat
eftersom alla lantbrukare inte visste riktigt om de hade Feed first eller Milk first Vi stillde
heller inte fragan om hur manga mj6lkningar per ko och dag som de hade i sina besittningar.
Detta péverkar antalet kor per robot vilket i sin tur paverkar mjolkmangden per robot men
ocksa per ko.

En annan friga som inte fungerade si bra var det ”Onskade antalet ligghas per robot”. Det
paverkas ocksd av om kvigorna fir ga pa tillvinjning vid roboten innan kalvning. Det
paverkar inte tiden i roboten ndmnvért men paverkar behovet av antal liggbds per robot. En
del av dem 1 unders6kningen som ville ha fler liggbas per robot dnskade fler platser till
tillvinjningskvigor. Vi skulle diarfér ha fragat alla lantbrukare om de hade kvigorna pé
tillvinjning eller inte samt hur ménga och hur lidnge.

Vi skulle ocksa frdgat om lantbrukarna hade framtida planer pa att sétta in fler robotar i
befintligt stall. Detta kan i sé fall ha paverkat bade det faktiska liggbasantalet och det 6nskade.
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7.5 Slutsatser

Studien visade att:

Lantbrukarna hade i genomsnitt 72 liggbas i system med Feed First, 65 liggbas i Milk
First och Fri kotrafik samt 57 liggbas i Flerboxsystemet oavsett system for kotrafik.

Ca 50 % av lantbrukarna var ndjda med det antal liggbds som finns idag. Av
resterande 50 % ville majoriteten ha fler liggbas per robot.

Det lagsta antalet liggbas i undersokningen var 45 och hogsta vérdet var 89 liggbéas
per robot.

Det finns ett samband mellan manga kor i roboten och en lagre medelavkastning per
ko.

Rekommendationerna bor baseras pd Medianvirdet av 6nskat antal kor. Antalet maste
dock justeras beroende pé antal djur som ska vénjas till robotsystemet.
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BILAGA 1, FRAGEFORMULAR

Antalet liggbas per
mjolkningsrobot 1 olika system

1. Vilket marke ar mjolkningsroboten?  DelLaval O Lely o GEA Mlone o
Sac o

2.Vilket ar togs roboten 1 drift?

Svar:

3. Vad har ni for ko trafik? o Fri kotrafik
o Styrd kotrafik, Feed first ~ oStyrd kotrafik,Milk first

4. Om mer &r en robot, hur &r korna grupperade?  Mjo6lkméingd o Laktationo
Juverhélsa o Ben hilsa o
Annat

5. Hur ménga liggbds /robot finns det?

Robot 1 2 3 4 5 6
Antal liggbas

6. Hur minga mjo6lkande kor/ robot finns det?

Robot 1 2 3 4 5 6
Antal kor

7.a Mjolkas alla korna som finns 1 besdttningen 1 robot? Jao Nej o
Om nej, Vilka andra typer av system anvands? Gropo  Uppbundeto

7.b Vad dr anledningen till att de mjolkas i ett separat mjolkningssystem och hur ménga kor
mjoOlkas dar?

Svar:
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8. Hur stor dr medelavkastningen per ko?

Svar: kg/ar

9. Hur manga kg mjo6lk /mjolkningsrobot har ni?

Robot 1 2 3 4 5 6
liter/ar

10. Vilken rekommendation fick ni fran robotforetaget pa antal liggbés / robot vid
byggnationen?

Antal:

11.a) Om ni hade fatt bestdimma idag, hur ménga liggbés hade ni byggt till/ robot?

Antal:

11.b) Vad anser ni dr det mest optimala antalet kor per robot?
Antal:

Vartor:

12. Har det satts in fler robotar i efterhand som ej var planerade fran borjan?

Svar:
13. Vad har ni for produktion? Konventionellao Ekologiskao
14. Ar ni anslutna till ko kontrollen? Jao Nejo
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