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Fressverhalten

bel automatischen Melksystemen

Einfluss des sozialen Rangs von Milchkiihen

Der Rang eines Tieres ist von
grofier Bedeutung fiir sein Verhal-
ten, in der tdglichen Praxis spielt er
dagegen kaum eine Rolle. Beim
Einsatz automatischer Melksyste-
me gewinnt er jedoch an Bedeu-
tung, da hier das Verhalten der Tie-
re fiir die Leistungsfihigkeit des
Systems entscheidend sein kann.
Ausgehend von automatisiert er-
mittelten Schditzwerten fiir den so-
zialen Rang wurde dessen Einfluss
auf das Fressverhalten bei ver-
schiedenen Umtriebsformen analy-
siert. Es zeigte sich, dass mit zu-
nehmender  Verfiigbarkeit  von
Melkbox und Fressbereich der Un-
terschied zwischen den ranghohen
und rangniederen Tieren deutlich
abnahm.
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ach [6] ist die soziale Rangordnung von

besonderer Bedeutung, wenn Ressour-
cen wie Futter oder Wasser nur begrenzt zu-
géinglich oder knapp sind. Die Begrenzung
kann hierbei zeitlich oder rdumlich sein. In
der Regel kénnen in solchen Fillen rangho-
he Tiere die knappen Ressourcen ungehin-
dert aufsuchen, wihrend rangniedere Tiere
von dort verdriangt werden oder gar nicht erst
dorthin gelangen. Beim Einsatz automati-
scher Melksysteme ist, abhidngig von der ge-
wihlten Tierumtriebsform, der Fressbereich
fiir die Tiere unter Umstinden nur einge-
schriankt zu erreichen, so dass Auswirkun-
gen auf das Fressverhalten in Abhingigkeit
vom Rang eines Tieres zu erwarten sind.

Ausgehend von diesen Erkenntnissen soll-
ten die Auswirkungen unterschiedlicher
Umtriebsformen auf das Fressverhalten von
Tieren mit verschieden hohem Rang analy-
siert werden.

Die Untersuchungen fanden auf zwei Ver-
suchsbetrieben mit Einboxenanlagen der
Firmen Lemmer-Fullwood (Betrieb 1) und
DeLaval (Betrieb 2) statt. Als Umtriebsfor-
men wurden der freie, der gelenkte und der
selektiv gelenkte Umtrieb gewahlt (Bild 1).

Die Rangindizes fiir die Tiere der Herden
wurden anhand der (automatisch erfassten)
Verdringungen am Futtertisch geschitzt,
wie dies auch von verschiedenen Autoren
[1, 4, 5] beschrieben wird. Entsprechend
dem prozentualen Anteil der Tierpaare die
ein bestimmtes Tier dominierte, wurde ihm
ein Dominanzwert zwischen 0 und 1 zuge-
teilt. Tiere mit Dominanzwerten bis 0,4 wur-
den dann als ,,rangnieder* eingestuft, ab ei-
nem Wert von 0,6 als ,,ranghoch®.
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Uber die elektronische Identifikation der
Tiere am Grundfutterwiegetrog kdnnen nur
die Zeitpunkte und die Dauer des Aufent-
halts am Fressgitter, nicht aber im Fressbe-
reich bestimmt werden. Daher wurden visu-
ell drei kritische Intervalllaingen (KI = 30,
50, 82 min) bestimmt, bei der (kiirzere) In-
tervalle innerhalb einer Fressperiode von
(langeren) Intervallen zwischen Fressperi-
oden getrennt werden konnen. Ausgehend
hiervon wurde errechnet, ob sich ein Tier in-
nerhalb einer Fressperiode befand. Unter der
Annahme, dass Tiere den Fressbereich in-
nerhalb einer Fressperiode nicht verlassen,
wurde so fiir jeden Zeitpunkt ein Schitzwert
fiir die Anzahl der Tiere im Fressbereich er-
mittelt. Die so gefundenen Werte wurden auf
Betrieb 1 durch Videoaufzeichnungen iiber-
priift.

Eine detaillierte Beschreibung der unter-
suchten Betriebe und Umtriebsformen sowie
der Methoden ist in [1] zu finden.

Aufenthalt im Fresshereich -
beobachtete und errechnete Werte

In Bild 2 ist die Anzahl der im Fressbereich
beobachteten Tiere der errechneten Anzahl
fiir Betrieb 1 gegeniibergestellt. Insgesamt
wurde die beste Ubereinstimmung bei der
langsten kritischen Intervallldnge (82 min)
ermittelt. Es zeigte sich jedoch, dass das
Fressverhalten mit einer einheitlichen kriti-
schen Intervalllinge nicht fiir den gesamten
Tagesverlauf beschrieben werden kann. So
wurde der Anteil beim freien Umtrieb zwi-
schen 07:00 und 09:00 Uhr um etwa 10%
Punkte iiberschétzt. In den Nachtstunden
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Bild 1: Untersuchte Umtriebsformen

Fig. 1: Farms of cow traffic investigated
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Bild 2: Beobachteter und errechneter Anteil der Tiere im Fressbereich (Betrieb 1)

Fig. 2: Observed and calculated percentage of animals in the feeding area (farm 1)

wurde er dagegen bei allen drei Umtriebs-
formen unterschitzt. Dennoch zeigt dieser
Vergleich, dass die errechneten Tierzahlen
einen ausreichend genauen Schétzwert zur
Bewertung unterschiedlicher Rahmenbedin-
gungen darstellen. Fiir die weiteren Darstel-
lungen wurde eine kritische Intervalllinge
von 82 min. gewéhlt.

Einfluss des Rangs auf den Aufenthalt
im Fresshereich

Wie aus Bild 3 ersichtlich wird, bestand auf
Betrieb 1 hinsichtlich des Aufenthalts im
Fressbereich beim freien Umtrieb kein nen-
nenswerter Unterschied zwischen den Do-
minanzwert-Gruppen. Beim gelenkten Um-
trieb waren dagegen deutliche Unterschiede
erkennbar. Hier befand sich rechnerisch zwi-
schen 6:30 und 9:30 ein geringerer Anteil
,rangniederer” als ,ranghoher” Tiere im
Fressbereich. Zwischen 2:30 und 4:00 war
dieses Verhiltnis umgekehrt. Der selektiv
gelenkte Umtrieb fiihrte zu einem dhnlichen
Effekt. Die Ursache fiir diese Unterschiede
ist in der Einschriankung der Zugangsmog-
lichkeit zum Fressbereich bei den beiden ge-
lenkten Umtriebsformen zu sehen. Hierauf
deuten die Unterschiede im Tagesverlauf
beim Besuch der Melkbox hin. Bei den bei-
den gelenkten Umtriebsformen wurde diese
nach der Futtervorlage verstirkt von den
,ranghohen* Tieren aufgesucht, die damit
auch den Fressbereich zuerst erreichen
konnten.

Auf Betrieb 2 wurden insgesamt dhnliche
Ergebnisse ermittelt, wobei der Tagesrhyth-
mus bei allen Umtriebsformen weniger stark
ausgepragt war. Ursache hierfiir konnte die
weniger restriktive Futtervorlage auf diesem
Betrieb sein, wodurch den Tieren in den
friihen Morgenstunden mehr Futter zu Ver-
figung stand. Der deutlichste Unterschied
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zu Betrieb 1 wurde beim selektiv gelenkten
Umtrieb festgestellt. Hier war auf Betrieb 2
nach der Futtervorlage kein Unterschied
zwischen den Dominanzwertgruppen 1 und
3 feststellbar. Dies ist darauf zuriickzu-
fihren, dass auf diesem Betrieb aktive Se-
lektionstore verwendet wurden, die deutlich
besser angenommen wurden als die passiven
auf dem Betrieb 1.

Fazit

Die Abschitzung der Aufenthaltsdauer und
damit der Tierzahlen im Fressbereich ist iiber
die bekannten Methoden zur Bestimmung
von Fressperioden anhand automatisch er-
fasster Besuche des Fressgitters moglich. In
der vorliegenden Untersuchung ergab die

grofite untersuchte kritische Intervalllinge
von 82 min die beste Ubereinstimmung mit
der beobachteten Tierzahl. Dieser Wert liegt
im oberen Bereich der in der Literatur vor-
geschlagenen Werte. Im Tagesverlauf wich
die errechnete Tierzahl unterschiedlich stark
von der beobachteten ab. Mdgliche Ursa-
chen hierfiir sind das natiirliche Verhalten
der Tiere oder externe Einfliisse wie etwa die
Futtervorlage. Eine differenzierte Betrach-
tung der Intervalle lédsst hier eventuell noch
Raum fiir Verbesserungen des Modells.

Hinsichtlich der automatisch bestimmten
Dominanzwerte konnte gezeigt werden, dass
diese zu plausiblen Ergebnissen bei der Tier-
zahl im Fressbereich fithren. Zu attraktiven
Zeiten (zum Beispiel nach der Futtervorla-
ge) konnen ,,rangniedere” Tiere die knappe
Ressource Fressbereich im Vergleich zu den
,sranghohen Tieren hdufig nur -einge-
schriankt erreichen. Je restriktiver der Zu-
gang gewidhrt wurde (je ,,gelenkter” der Um-
trieb war), desto deutlicher waren diese Un-
terschiede. Der Vergleich der Betriebe
zeigte, dass auch eine stirkere Restriktion
des Futterangebots moglicherweise zu ei-
nem stirker ausgeprigten Tagesrhythmus
fithrt und die Unterschiede zwischen ,,rang-
hohen* und ,,rangniederen” Tieren verstarkt.

Nach [4] lassen sich aus den zeitlichen
Abstinden beim Betreten der Melkbox
ebenfalls Schitzwerte fiir den Rang eines
Tieres errechnen. In Kombination mit den
hier vorgestellten Ergebnissen konnte damit
dem Landwirt eine Moglichkeit gegeben
werden, ohne zusitzliche Einrichtungen die
Auswirkungen bestimmter Management-
strategien auf ranghohe und rangniedere Tie-
re abzuschitzen.
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Bild 3: Rechnerischer Anteil ranghoher und rangniederer Tiere im Fressbereich [%] (kritische Inter-

valllinge = 82 min.)

Fig. 3: Calculated percentage of high and low ranked animals in the feeding area [%] (critical interval

=82 min.)
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