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BEVEZETES

A szarvasmarhatenyésztés a vildgon szinte mindenhol megtalalhato, kiemelkedd
jelentéségli allattenyésztési agazat, hiszen alapvetd élelmiszert biztosit az emberiségnek,
emellett pedig munkalehetdséget és megélhetést teremt. FO termékei a hus és a tej, de nagy
jelentdséggel bir a tragyatermelése is. Tejtermelés szempontjabdl a vildgon és hazankban is a
meghataroz6 fajta a holstein-friz, de megjelennek mellette mas koncentraltabb tejet termeld

fajtak is, mint a jersey, a brown swiss, az ayrshire és a svéd voros.

A tejtermelésben jellemzd a nagy egyedlétszam, amelynek kovetkeztében nincs lehetdség
az allatok egyedi gondozasara. A precizids allattartds forradalmasitotta a hagyomanyos
allattartast, hiszen lehetdséget teremt az allatok egyedi igényeinek nyomon kovetésére. A
precizios mez6gazdasag részének tekinthetd a fejérobot is, mivel uj lehetéséget teremt az egyes
tehenekre és a teljes allomanyra vonatkozoé adatgytijtésre. Az elso kereskedelmi fejérobot 1992-
ben keriilt beépitésre Hollandidban, azota pedig folyamatosan nott a beépitések szama, foként
a skandinav orszdgokban és Hollandiaban. 2015-ben vildgszerte mar tébb mint 25.000
tejtermeld gazdasadg alkalmazott robotfejést. Egyes becslések szerint ez a szam 2017-re

meghaladta a 35.000-et (LUNDSTROM — LINDBLOM, 2021).

Az 1. tablazat néhany orszag robotfejésben 1évé teheneinek és allomanyainak aranyéat
mutatja be. Megfigyelhetjiik, hogy napjainkban is a skandinav orszagokban és Hollandidban a

legmagasabb a robotfejésben 1évo tehenek aranya.

1. tablazat: Néhany orszag robotfejésben 1évé teheneinek aranya 2021-ben

Orszag Tehenek | Allomanyok Tehenek Allominyok

szama szama robotfejésben | robotfejésben
(%) (%)
Horvétorszag 77 875 3565 5,0 15
Dania 508 000 2200 24,0 27,0
Finnorszag 200 134 3755 49.3 29,2
Izland 25951 517 60,4 46,5
Hollandia 1447 992 13 582 35,0 32,0
Lengyelorszag 793 535 18 559 3,9 1,7
Svéjc 420 488 18 294 12,0 55
Egyesiilt Kiralysag — Anglia | 262 199 1198 7,7 9,5
Norvégia 192 469 6 788 57,1 34,8

Forras: ICAR, sajat szerkesztés.


https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0743016721002709#!
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0743016721002709#!

A 2. tabldzat bemutatja, hogy Magyarorszagon hogyan valtozott a robottal fejt tehenek ¢és
allomanyok aranya. Megfigyelhetd, hogy az utdbbi években a robottal fejt tehenek aranyaban
jelentds novekedés kovetkezett be, azonban még igy is csupan a teljes tehénallomany 5,3%-at

teszik ki.

2. tablazat: A robottal fejt tehenek és allomanyok aranyanak valtozasa Magyarorszagon

Ev Tehenek Allomanyok Tehenek Allomanyok
szama szama robotfejésben (%) robotfejésben (%)
2016 | 186 799 552 0,4 0,2
2017 | 184175 529 0,5 0,4
2018 | 180 856 523 0,6 0,4
2019 | 180359 500 1,4 1,4
2020 | 181551 444 2,3 3,1
2021 | 181195 437 53 6,4

Forrads: ICAR, sajat szerkesztés.

A robotfejés legfontosabb jellemzdje, hogy a robotok €16 allatokon dolgoznak, de nem
befolyasolhatjdk azok egészségi allapotat. A rendszer alkalmazasahoz azonban a tenyésztoknek
is alkalmazkodniuk kell, mivel megfeleld kiillemt és vérmérsékletii, homogén alloméanyra van
szilkség (PONGRACZ et al.,, 2001). A rendszer szempontjabol rendkiviil fontos a kivalo
togyalakulas és a szabalyos felépitésii labszerkezet. Ha egy egyed rossz tégytulajdonsagokkal
rendelkezik, rontja a robot hatékonysagat, vagy akar alkalmatlanna teheti az allatot a robotos
fejésre. A nem megfeleld labalakulas kovetkeztében pedig csokkenthet a robotldtogatasok

szama.



1. CELKITUZES

Hazankban és a vilagon is megfigyelhetd az a tendencia, miszerint a hagyomanyos fejést
egyre inkabb felvaltja a robotizalt fejés. A fejérobotok terjedésével azonban egyre nagyobb
hangsulyt kap a kiillem alakuldsa, az egyedek testalakulasdnak, valamint vérmérsékletének
alkalmazkodnia kell a megvaltozott fejési koriilményekhez. A kiillemi tulajdonsagok koziil a
fejorobot szempontjabol a legfontosabb tulajdonsagok a tégy ¢s a labszerkezet, melyek
alapvetden befolyasoljak a robotfejésre vald alkalmassagot, valamint a rendszer miikddését. A
togypontszam tobbek kozott hatassal lehet a termelt tej mennyiségére és mindségére, mely
megjelenik a robot ltal gyiijtott paraméterekben. Igy ez a tulajdonsig hatassal lehet a
vezetOképességre, a fejési sebességre, vagy akar a robotban toltott idore is. A labalakulas pedig
befolyasolja az allat mozgasat, ezaltal pedig a robot felkereséseinek szamat és a napi atlagos

fejésszamot.

A kiillem alakuldsa tehat igen fontos annak érdekében, hogy az egyedek alkalmasak
legyenek a robotos fejésre, emellett, hogy a rendszer hatékonyan mitkodhessen. Hazankban az
egyedek kiilleme és a fejérobotok altal gylijtott fejési paraméterek kozotti kapesolatrol ezidaig

még nem késziiltek felmérések.

Ezért valasztottam dolgozatom témajaul a tégy, valamint a labszerkezet hatdsanak
vizsgalatait az egyedek termelésére, valamint fejési paramétereire. Dolgozatomban a
kovetkezOkre kivanok valaszt kapni:

¢ hogyan alakulnak a vizsgalt allomany kiillemi pontszamai,

e a fajta hatassal van-e a kiillem alakulasara,

e alaktacioszam befolyasolja-e a kiillemi pontszamokat,

e alab/labvég alakuldsa van-e hatassal a termelési €s a fejési paraméterekre,

e a tégy kiilllemi tulajdonsagai hatassal vannak-e a termelési és fejési
paraméterekre,

e a tdgy ¢és a lab/labvég pontszamok kombindcidja milyen kapcsolatban all a

termelési és fejési paraméterekkel.



2. SZAKIRODALMI ATTEKINTES

2.1. A fejérobotok torténete és miikodése

A teljes fejési folyamat automatizalasanak gondolata mar az 1970-es években felvetodott,
az els6 probalkozasok azonban nem vezettek eredményre. Ezért az elsé ugynevezett
automatizalt fejérendszerek csak az 1980-as években jelentek meg kisérleti jelleggel. 1990-
1992 kozé tehetdé az elsd generacios fejérobotok, vagyis prototipusok megjelenése és a
kisérletek elvégzése. 1993-1998 kozott jelentek meg a masodik generacios fejorobotok jelentds
ipari cégek kozremiikodésével (TOTH et al., 2001). A fejési gyakorisag novelése és a fizikai
munkaigény csokkentése érdekében 1996-ban mar kozel 45 fejorobotot hasznaltak foként
Hollandia, Belgium, Kanada, Franciaorszdg, Németorszag, Japan és az Egyesiilt Kiralysag
gazdasagaiban. A miiszaki fejlesztéseknek kdszonhetden a robotok mar emberi beavatkozas
nélkiili rutinszeri miikodésre voltak képesek (ROSSING — HOGEWERF, 1997). A masodik
generacios fejorobotokbol végiil mintegy 150 darabot gyartottak és lizemeltettek. Az lizemi
tapasztalatok és kisérleti eredmények alapjan azonban igyekeztek kikiiszobolni a kiilonb6zo
fiziologiai, bioldgiai és higiéniai problémdkat. Ennek kdszonhetden 1999 6ta mar a harmadik
generacios fejérobotok keriiltek forgalomban (TOTH et al., 2001). Hazankban fej6robot
els6ként Gyulan keriilt beépitésre 2009-ben, mélyalmos istalloban. Az altaluk valasztott
fejorobot egy karral két fejoboxot is képes volt ellatni, 130-140 tehén biztonsagos megfejése
mellett (KOVACS, 2009). Nagyiizemi, intenziv kériilmények kozott azonban csak 2014-t6l
kezdddott meg a fejérobot alkalmazasa Magyarorszagon (GAJDA-KOVACS, 2013). A
fejorobotok esetében fejési korfolyamatrdl beszelhetliink, melynek elsé lépése a tehén
azonositasa. Napjainkban mar sokféle azonosito alkalmazhato, a tehenészeti telepeken azonban
a nyakszijra szerelt, a fiilkrotalidba épitett, valamint a testbe injektalt kivitelek terjedtek el
(BAK, 2003). Az azonositéast kovetden megtorténik a fejési engedély ellendrzése az eldzo fejés
ota eltelt idd és a termelési szint alapjan (TOTH, 2019). A megfelelé fejési id6kozok
meghatarozasadval konnyen megvalaszthatd az optimdlis fejési idOpont és valtoztathatd a

fejések szama (BERI, 2011).

A fejési engedély ellendrzése kiilonbozik a szabad és az iranyitott tehénforgalom
alkalmazasa soran. Szabad tehénforgalom esetén ugyanis az allatok szabadon mozoghatnak az
istallo teriiletén, ezért a fejési engedély ellendrzése a robotban torténik. Ezzel szemben,

irdnyitott mozgas soran az allat a pihendtérbdl csak egy valogatokapun keresztiil juthat az



etetdhoz, illetve a robotba (GERGACZ-CSURJA, 2018). Az iranyitott rendszernek két tipusa
ismert, az el6szor fejés és az eldszor etetés rendszer. El6szor fejési rendszer esetén az allatok
csak ugy juthatnak a pihendtérbdl az etet6térre, ha athaladnak a fejéroboton. Ezzel szemben

el0szor etetési rendszerben az allatoknak az etetdtérrdl pihendtérbe jutds soran kell athaladniuk

a roboton (RODENBURG, 2017).

A fejorobotnak szamos eldnye ismert, tobbek kozott az, hogy az allatok a fejoboxban
egyedileg szamitott abrakadagot kapnak, ami el6segitheti a termeléshez igazodd
takarmanyozast (BERI, 2011), valamint segiti a be- és kiterelést. A fejés soran tehat nincs
sziikség emberi beavatkozéasra, ami nagymértékben javitja a munkaerd hatékonysagot. Ezt
kovetden a robot elvégzi a togy elokészitését (tisztitds, stimulacié és eldfejés), tigy, hogy a
tisztitdshoz hasznalt vizet és az eldfejt tejet kiilon tartalyba vezeti. Az el6készitett tgyon mar
lehetdség van a fejOkelyhek felhelyezésére, ami egy kamerarendszer segitségével torténik. A
fejést togynegyedenként végzi a robot, valamint fejés kozben kiilonb6z6 adatokat is gyjt, mint
a tejfolyas, a tejmennyiség, a vértartalom, a vezetOképesség és a fejések gyakorisaga. Ezt
kovetden pedig a fejokelyhek optimalis idében torténd levétele, a tdgybimbok fertdtlenitése,
valamint a kilépés torténik meg (TOTH, 2019). A fejés koriili stressz elmaradasaval a fejés
optimalis korilmények kozott torténik, ennek kdszonhetden a termelt tej mennyisége is
novelhetd. A magas szomatikus sejtszamu tej kiilon fejése pedig kivaldo mindségii tej termelését
teszi lehetdvé (BERI, 2011). A fejérobot alkalmazasa emellett egyszertisiti a HACCP (Hazard
Analysis and Critical Control Points) élelmiszerbiztonsagi rendszer alkalmazasat (LENCSES
et al., 2015). A legmodernebb fejérobotok azonban mar rendelkeznek szaporodas ellenérzé
funkcioval is, amely progeszteron alapt mintavételezéssel ivarzas- €s vemhességellendrzest
végez, valamint észleli a vetéléseket és a reprodukcios rendellenességeket (tiiszéciszta és
sargatest ciszta) is. A rendszer a csendesen ivarzo egyedeket is kisziri, ezaltal kevesebb iires
tehén lesz az allomanyban (BOLDIZSAR, 2021). Az adatok pedig mobiltelefonon, illetve a
telepiranyitasi rendszeren keresztill is elérheték (BOLDIZSAR, 2020). Mindemellett az
automatizalas ¢és a digitalizacid pozitiv hatast gyakorol a gazdalkodok jolétére €s munkaval valo

elégedettségére (HANSEN et al., 2020; HANSEN- STRZAETE, 2020).

A fejérobot hatranyaként emlithetd azonban a rendkiviil magas beruhazasi koltség és a
fejletlen szervizhalozat. A fejérobot emellett 50-70 tehén megfejésére alkalmas, azonban
hazankban az egy telepre jut6 atlagos tehénlétszam 300. Ennek kdszonhetden a robotok foként
a nyugati kisgazdasdgokban terjedtek el. Természetesen tobb fejérobot alkalmazasa a nagyobb

létszamu telepeken megoldast jelenthet. Emellett az eurdpai viszonyokhoz képest a hazai

7


https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0022030217306495#!

munkaerd olcsonak tekinthetd, aminek kovetkeztében a munkaerd megtakaritasra iranyulo
miiszaki fejlesztések még nem elég gazdasagosak (BERI, 2011). A fejérobotok alkalmazasaval
megvaltozik a dolgozok munkakore is, ugyanis az eddigi manudlis munkakat felvaltja a
szamitogép altal készitett figyelmezteto listak ellendrzése, a riasztasok kezelése és a készenlét.
A dolgozoknak tehat meg kell tanulniuk kezelni a szamitogépet, valamint értelmezni és nyomon

kovetni az altala kozolt adatokat (SZECSI, 2014).

2.2. A fejorobot hasznalatanak hatasa a termelésre, valamint a fertilitasra

A fejorobotok alkalmazéasaval a gyakoribb fejésekbdl kovetkezden novekszik a termelt tej
mennyisége. WALL-MCFADDEN (2012) kutatasaik soran arra a kovetkeztetésre jutottak,
hogy hagyomanyos fejési rendszerben a fejési intervallum 4 6rdval torténd csokkentése, vagyis
a napi kétszeri fejésrél haromszori fejésre torténd atallas, a tejhozam 15-20%-os novekedését
eredményezi. Mig a fejési intervallum tovabbi 2 6raval vald csokkentése, vagyis a napi
haromszori fejés helyett napi négyszeri fejés alkalmazasa, tovabbi 7%-os tejhozam ndvekedést
eredményez. TOTH et al. (2001) vizsgalatai alapjan a napi kétszer fejt kontroll csoporthoz
képest a 2,4-2,8-szor fejorobottal fejt allomany 10-15%-kal tobb tejet termelt.
SVENNERSTEN-SJAUNJA et al. (2000) eredményei azonban azt mutatjak, hogy a
fejérobottal fejt allomany tejhozama 6,75%-kal nétt a fejéhazban fejt allomanyhoz képest. A
fejérobotos teheneknél azonban a tégynegyedenkénti tejmintakban alacsonyabb szomatikus
sejtszamot mértek, valamint a tgybimbok allapota is javult. Az eltér6 eredményeknek az lehet
az oka, hogy a fejorobotos rendszerek bizonyos mértékig a tehenek Onkéntes mozgasara
tamaszkodnak, €s a fejési intervallum hosszlisagat az egyes tehenek viselkedése befolyasolja.
Ebben a rendszerben a fejési intervallum novekedése az orankénti tejtermelés csokkenésével
jar egyiitt, és a fejési intervallum hatdsa a magasabb hozamu teheneknél a legnagyobb
(HOGEVEEN et al., 2001). SPERONI et al. (2006) vizsgalataik soran Osszehasonlitottak a
fejorobot €és a hagyomanyos halszalkas fejohazi rendszer kozotti tejhozambeli kiilonbségeket.
Megallapitottak, hogy a tobbszor ellett tehenek tobb tejet adtak a robotban, mint a fejéhazban
(34,2+0,7, illetve 29,4+0,6 kg/nap), mig az eldszor ellett tehenek kdzott nem volt kiilonbség
(28,9+0,4, illetve 28,8+0,3 kg/nap). A fejési gyakorisag a robotban szignifikdnsan magasabb
volt az eldszor ellett tehenek esetében (2,8+0,03), mint a tobbszor ellett teheneknél
(2,5+£0,04). A meleg évszak azonban negativan befolyésolta a tejhozamot, ami a fejérobottal

fejt tehenek esetében (-4,5+0,6 kg/nap) nagyobb csokkenést eredményezett, mint a fejéhazban


https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0022030217310603#bib31
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0022030217310603#bib15
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S002203020672519X#!
https://www.sciencedirect.com/topics/agricultural-and-biological-sciences/milking-parlors

fejt egyedeknél (-3,0+0,8 kg/nap). A fejorobotban a fejési gyakorisag csokkent a meleg
évszakban az elsd laktacios teheneknél (-0,3+0,1). Hasonl6 kutatast végzett PIWCZYNSKI et
al. (2020), akik az els6 és a masodik laktacids, hagyomanyosan és robotfejogéppel fejt tehenek
305 napos tejtermelésének alakuldsat vizsgaltdk. Eredményeik azt mutattak, hogy a
hagyomanyos fejorendszerrdl a fejérobotra valo attérés utan a tejhozam 1078,35 kg-mal, illetve

1182,24 kg-mal nétt az els6 és masodik laktacids teheneknél.

A kiilonb6zo fejohazi rendszerek alkalmazasa tehat hatdssal van az egyedek termelésére.
PRIYASHANTHA et al. (2021) a kiilonb6z6 gazdasagon beliili tényezok (fajta, fejési rendszer,
tartastechnoldgia) hatasat vizsgaltak a nyerstej sajtkészités szempontjabodl fontos paramétereire
nézve. Megallapitottak, hogy a fejorobot altal fejt allomany tejének zsir-, fehérje- ¢és
laktozkoncentracidjanak értékei 4,32, 3,47, illetve 4,74 g/100 g voltak. A fej6hazas fejés
esetében ugyanezen értékek 4,47, 3,54 és 4,79 g/100 g. A fej6hdzas fejés magasabb értékei
annak koszonhetdk, hogy a fejorobot alkalmazasaval no a fejési gyakorisadg, ami pedig negativ
hatassal van a tej 6sszetételére. Emellett, magasabb szomatikus sejtszamot (195 x 103 / ml) és
alacsonyabb szabad zsirsavkoncentraciot (0,75 mmol / 100 g zsir) figyeltek meg a fejérobottal
rendelkez6 gazdasagok tejében, mint a fejéhazas rendszerekbdl szarmazo tejben (150 x 103 /

ml és 0,83 mmol / 100 g zsir).

A fejérobot alkalmazisanak azonban kezdetben lehetnek kedvezdtlen hatdsai annak
ellenére is, hogy az elmult években sokat fejlodott a rendszer. VAN DEN BORNE et al. (2021)
a hagyomanyos fejési rendszerrdl fejérobotra valo atallas hatasat vizsgaltak a togyegészségre,
ugyanis azt tapasztaltak, hogy az attéréskor romlik a tégy egészségi allapota, amely a
szomatikus sejtszam néhdny honapnyi ndvekedésében mutatkozik meg. A legutobbi erre
iranyuld vizsgéalat 2007-ben keriilt kozlésre. Azdta viszont fejlesztették a fejérobotok
miukodeését és a gazdasagok iranyitasa is javulhatott. Ezért a kutatdk célja a 2007 €s 2019 kozotti
idészakban atallt telepek szomatikus sejtszamanak vizsgalata, tehat a 2007-ben és a 2019-ben
kapott eredmények Osszehasonlitasa volt. Megallapitottak, hogy a tej szomatikus sejtszamanak
romlasa 2,5-szer alacsonyabb volt 2019-ben, mint 2007-ben. A fejérobotra valo attérés koril
még mindig megfigyelhetd a tdgy egészségi allapotanak romlédsa, de enyhébbé valt. Tehat a
fejorobotra val6 atallas togyegészségre gyakorolt kedvezdtlen hatasa napjainkban mar kevésbé
stlyos. Hasonld kutatast végzett RASMUSSEN et al. (2001). Eredményeik szerint, a robotra
val¢ atallas utdn a szomatikus sejtszam novekedése volt megfigyelhetd. A robot éltal biztositott
gyakoribb fejéseknek azonban a kutatok pozitiv és negativ hatdsokat is tulajdonitottak a

togyegészségre nézve. A gyakoribb fejés ugyanis atobliti a bimbocsatornat, ezaltal a tej
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gyakoribb eltavolitasa kevesebb id6t hagy a baktériumok szaporodasara. Ha azonban a fejési
intervallumok rovidek, kevesebb ideig tud a tégyszovet regeneralodni, ha azonban tal hosszuak,
felszaporodhatnak a baktériumok. Az atallas koriili idészakra tehat nagy figyelmet kell
forditani, hiszen a tégygyulladas észlelésének ¢és a fejési higiénidnak a hibai kockazatot
jelentenek a tégy egészségére nézve (HOVINEN- PYORALA, 2011; WILLIAMS, 2019).
ZECCONI et al. (2003) két kiilonb6z6 tipusu fejorobot allatokra gyakorolt hatasat vizsgaltak.
Felmérték a fertézések gyakorisagat, a szomatikus sejtszam alakulédsat, illetve a tdgybimbok
vastagsaganak valtozasat. A bimbovastagsag eltérden valtozott a két allomanyban, valdsziniileg
az eltérd tipusu fejérobot miatt, de mindkét esetben a bimboOvastagsdg csOkkenésének
tendencidja volt megfigyelhetd. A fert6z6 korokozoktdl mentes ,,B” dlloméanyban a fejérobot
alkalmazdsa nem befolydsolta a fertézések gyakorisdgat és a szomatikus sejtszam
valtozasat. Az ,,A” allomanyban azonban a Staphylococcus aureus jelenléte miatt a fert6zések
gyakorisdga novekedett. A modern fejérobotok alkalmazasaval és a beépitett sejtszamlaloval
azonban az allomany tégyegészségiigyi allapotat folyamatosan nyomon lehet kovetni, ezaltal
pedig a togygyulladas gyanus eseteket mar a klinikai tlinetek megjelenése el6tt kezelni lehet

(TOTH, 2015).

WETHAL-HERINGSTAD (2019) a fejorobot altal gyttt kiilonbozé paraméterek
(boxidd, atlagos aramlési sebesség, boxidd egy percében fejt tej kilogramm, kezelési 1d6, a
fejési gyakorisdg és fejési intervallum) kozotti genetikai korrelacid becslésére végeztek
kisérletet. Megallapitottdk, hogy ezen tulajdonsdgok koziil az 4tlagos aramlasi sebesség, a
boxidd és a boxidd egy percében fejt tejkilogramm mutatta a legmagasabb 6rokolhetdséget
(0,48, 0,27 ¢s 0,22), mig a kezelési 1d6, a fejési gyakorisag €s a fejési intervallum o6roklodése
alacsony volt (0,02-0,07). A sikertelen fejések (befejezetlen fejések, lertgott fejéberendezések
¢és a nem talalt t6gybimbok) szintén alacsony o6rokolhetdséget mutattak (0,002-0,06). A
genetikai korrelaciok kozepesen erdsek voltak a boxidd, a kezelési 1dd, a boxidd egy percében
fejt tejkilogramm és az atlagos aramlasi sebesség kozott, abszolut értékiik 0,50 folott volt.
Kozepes ¢és pozitiv korrelaciokat talaltak a befejezetlen fejés és a lertigott fejOberendezések
esetében a boxidd, a kezelési idd, a boxidd egy percében fejt tej kilogramm ¢és az atlagos
aramlasi sebesség vonatkozasaban (VOSMAN et al., 2018). SHORTALL et al. (2018) harom
fajta teljesitményét tanulméanyoztik legeld alapi fejérobotos rendszerben a tejtermelés, a
tehénforgalom ¢és a fejési jellemzOk tekintetében. A vizsgalt fajtdk a holstein-friz, a jersey x
holstein-friz és a norvég vords x holstein-friz voltak. A fajtak fejési gyakorisagaban és

tejtermelésében nem tapasztaltak szignifikans kiilonbségeket. Azonban a sikeres fejések aranya
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a norvég voros x holstein-friz teheneknél volt a legmagasabb. A tehénforgalom tekintetében
jelentds kiilonbségek mutatkoztak. A norvég vords x holstein-friz fajta gyorsabban tért vissza
a legel6rol és latogatasonként, illetve naponta is rovidebb ideig vart a fejés elott. A jersey x
holstein-friz esetében tobb fejést regisztraltak, mint a norvég vords x holstein-friz és a holstein-
friz teheneknél, azokban az orakban, amikor a legalacsonyabb szamu fejést mérték (04:00—
06:00 ora). A fejorobotos rendszer optimalizalasa érdekében fontos a fejések egyenletes
eloszlasa a nap folyaman. A jelenlegi kisérlet bizonyitékai alapjan ezt leginkabb egy

keresztezett allomannyal lehet elérni.

A fejési rendszer azonban hatassal lehet az allatok szaporodasbioldgiai tulajdonsagaira is.
Erre vonatkoz6 kutatast végzett PIWCZYNSKI et al. (2020), akik az elsé és a masodik
laktacios, hagyomanyosan és robotfejégéppel fejt tehenek 305 napos tejtermelésének vizsgalata
mellett, a szaporodasbioldgiai mutatok alakulasat is tanulmanyoztak. Megallapitottak, hogy a
fejési rendszer valtozdsa az elsé szaporodasi ciklus szervizperidodusara (hagyomanyos
fejorendszer-22 nap; fejorobot-15 nap) és a termékenyitések szamara volt jelentds hatassal
(hagyoméanyos fejorendszer-2,01; fejérobot-1,79), valamint az elléskori ¢életkorra
(hagyoményos fejorendszer-1244; fejérobot-1226 nap) a masodik reproduktiv ciklusban.
Tehat, kedvezébb termékenységi tulajdonsagok figyelhetok meg (kivéve az elléstdl a
fogamzasig tartd iddszakot a mdasodik szaporodasi ciklusban) a robottal fejt teheneknél.
ANTANAITIS et al. (2020) azt a hipotézist vizsgaltak, miszerint a fejérobot altal k6zolt egyes
paraméterek (tehenek aktivitdsa, testtomeg, tejhozam, tejzsir és tejfehérje arany, tej
laktoztartalma, szomatikus sejtszdm, elektromos vezetOképesség a togynegyedek szintjén,
kérddzési id6 és koncentratum fogyasztas) a tehenek sikeres termékenységének mutatoi
lehetnek. A vemhességet a mesterséges termékenyitést kovetd 30-35. napon ultrahanggal
ellendrizték, majd a vemhes egyedeket a PG+, mig a nem vemheseket a PG- csoportba soroltak.
Megallapitottdk, hogy a PG+ csoportban magasabb a tejzsir és tejfehérje ardny, valamint
magasabb a tejlaktoztartalom a PG- csoporthoz képest. A PG+ csoportba tartozd tehenek

emellett aktivabbak voltak, illetve kevesebb koncentratumot fogyasztottak.

JACOBS-SIEGFORD (2012) szerint a fejérobotra vald atallas azonban stresszt okoz az
allatoknak, hiszen a legtobb fejérobot egyallasos, igy az allatokat tarsaiktol elkiilonitve,
ismeretlen kornyezetben fejik. A stressz pedig az egyedek viselkedésében is megjelenik. Ezért
a kutatok a fejérobotra valo atallas sordn fellépd stresszt vizsgaltak. Tobb stresszhez kapcsolodo
viselkedést tanulméanyoztak, melyek a rugasi magatartds a fejOkelyhek felhelyezése eldtt és

utan, a vizelési és iritési esetek, valamint a vokalizacié (hangadas) voltak. Emellett a
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tejhozamot is vizsgaltak. A vokalizacio el6fordulasa a 0. napon, vagyis az atallas napjan volt a
legnagyobb. A tejhozam az atallas napjan 18,3 + 1,7 kg, mig az atallast kovetd 1. napon 30,9 +
1,7 kg volt. A tejhozam 4 nappal az fejérobotra valé atallas utan (31,03 = 0,77 kg) meghaladta
az atallas el6tt 4 nappal elért atlagot (29,15 + 0,76 kg). Emellett azon tehenek, amelyeknek
kevesebb 1d0 telt el az ellése 6ta, nagyobb valdsziniiséggel ragtak. Nyolc nappal a fejérobotra
valo atallas utan az allomany tobb mint 60%-a, egy honapon beliil pedig a 95%-a 6nként ment
be a robotba. Hasonld kutatast végzett HAGEN et al. (2004), akik brown swiss €és osztrak
szimentali tehenek fejés kozbeni viselkedését tanulmanyoztdk halszalkas és robotos
fejorendszerben. A kutatok eredményei azt mutatjak, hogy fejés kozben a hatsé labakkal valo
ragas és 1épés kevésbé volt gyakori a robotban, mint a fejohazi rendszerben. A két fajta koziil
pedig a brown swiss egyedek kevesebbet Iéptek a robotban, mint a szimentali tehenek. Ezzel
szemben RINNEL et al. (2014) a sikertelen kehelyfelhelyezések szama, a fejési intervallum és
a temperamentum kozotti genetikai kapcsolatot vizsgaltdk. Megallapitottdk, hogy a
temperamentum ¢és a sikertelen kehelyfelhelyezések szama kozott mérsékelt genetikai kapcsolat
all fenn, vagyis a nyugodt teheneknek kevesebb sikertelen kehelyfelhelyezéssel rendelkeznek.

A fejési intervallum és a temperamentum koz6tt azonban nem talaltak kapcsolatot.

2.3. A tejel6 tehenek kiillemének hatasa a fejérobot hatékonysagara

A fejorobot alkalmazasdnal az egyedek testalakuldsa is igen fontos, hiszen ezen
technologia alkalmazasdhoz kivalé kiillemli, homogén allomany sziikséges. A laza
togyfiiggesztési, szétallo vagy tul kicsi togybimboja egyedek ugyanis alkalmatlanok robotos
fejésre. Ezen tilmenden, a megfeleld mozgéas szempontjabdl elengedhetetlen a stabil
labszerkezet és az ellenélld labvégek. Ez a rendszer megkoveteli a nyugodt vérmérsékletii
allatokat (PONGRACZ et al., 2001). GRAVERT (1992) szerint a tégy kiillemi tulajdonsagai
mar a kézi fejésrol torténd atallas soran megvaltoztak, hiszen a gépi fejéshez rovidebb és
vékonyabb bimboji egyedekre volt sziikség. A fejérobotra valé atallas szempontjabol pedig
a togybimbok elhelyezkedésére és iranyara kell nagy hangsulyt fektetni. Emellett a gyakoribb
fejéseknek koszonhetden a tégy kapacitdsa is kisebb lehet. Ezért a robotfejéshez idedlis
tégyforma eltérhet a napjainkban idedlisnak tekintettdl. Ennek értelmében tehat az allatok
kiillemi tulajdonsagai alapvetden befolyasolhatjak a robotos fejésre valo alkalmassagot. Ezen
Osszefliggéseket szamos kutato vizsgalta. DECHOW et al. (2020) a fejérobotos paraméterek
¢és a tégy kiillemi tulajdonsagai kozotti genetikai Osszefiiggéseket vizsgaltak a holstein-friz

fajtanal. Megallapitottak, hogy a t6gy kiilleme nem korrelalt a fejérobotos paraméterekkel,
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azzal a kiilonbséggel, hogy a hosszabb tégybimboji egyedek kevesebb esetben rugtak le a
fejoegységet (-0,34), valamint kevesebb befejezetlen fejéssel (-0,49) rendelkeztek. A
megnovekedett tejmennyiség és tejleadasi sebesség kedvezobtleniil hatott a togy egészségének
genetikai paramétereire. Hasonlé kutatast végzett CARLSTROM (2014), aki a fejési
tulajdonsagok és a togy kiilleme, valamint a togy egészségi allapota kozotti genetikai
Osszefliggéseket vizsgalta. Megallapitotta, hogy a sekély tégymélység, a magas hatulso
togyfél, a kozel elhelyezkedd eliilsé tégybimbdk, valamint a rovid és vékony bimbdk
Osszefliiggésben alltak a rovid boxidovel és a nagyobb fejési sebességgel. Ezek az
eredmények azt mutatjak, hogy amennyiben a fejési sebesség, mint szelekcios tulajdonsag,
tal nagy hangsulyt kap, az tal révid t6gybimboju tehenekhez vezethet. CARLSTROM et al.
(2016) késobbi vizsgalatiban a hianyos fejések, a kezelési id6, a boxidé és a togy
tulajdonsagai kozotti genetikai Osszefliggéseket vizsgaltak holstein-friz és svéd voros
teheneknél. A kezelési idének és a hianyos fejéseknek alacsony volt az 6roklédhetdsége. A
rovid és a vékony tégybimbd, valamint a sekély tégy gyenge Osszefiiggést mutatott a rovid
boxidével. A fejokehely felhelyezése szempontjabol a hatulsdé bimbohelyezddés azonban
egyre fontosabb tulajdonsag (SANDGREN- EMANUELSON, 2017). A magas fejési
sebességre vald szelekcionak mas hatranya is van, ugyanis altalaban rosszabb
tdgyegészséggel jar egyiitt (TOTH, 2015). CORDOVA et al. (2018) a t6gymélység hatasat
vizsgaltdk a tOgybimbok tisztitdsdnak hatékonysagara €s a tégyegészségre nézve.
Megallapitottak, hogy a kozepes mélységli tdggyel rendelkezd egyedek tejében a szomatikus
sejtszam és a teljes baktériumszam alacsonyabb volt, mig a mély és sekély tégyli egyedek
togybimboinak tisztitdsa kevésbé volt hatékony, ezzel egyiitt pedig rosszabb togyegészséggel
rendelkeztek.

A tégy kiillemi tulajdonsagai tehat jelentds korlatokat jelenthetnek a fejérobotok
alkalmazasaban (SPAHR-MALTZ, 1997). A nem megfeleld kiillemti téggyel, rossz

temperamentummal és 1ab/labvég problémakkal rendelkez6 egyedek amellett, hogy csokkentik

a robot hatékonysagat, az allomanybdl vald eltavolitdsuk a selejtezési aranyt is noveli

(MESKENS et al., 2001). RODENBURG (2002) szerint a kanadai gazdaknak a fejérobotra

valo atallaskor 0-3 tehenet kellett kiselejtezniiik az atlagosan 94 tehénbdl 4116 alloméanybol (0-

3%). Ezen selejtezések oka a rossz tdgyalakulas volt. A robot szempontjabol fejésre alkalmatlan

az olyan tégy, ahol a tdgybimbok nagyon kozel helyezkednek el egymashoz, vagy ahol a két

hatso tégybimbd érintkezik, mert igy az érzékeld egynek latja 6ket. Problémat jelent tovabba a

nagyon magas hatso tégyfél is, mivel igy a hats6 bimbok vizszintes sikban nehezen lathatok.
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MILLER et al. (1995) a t6gybimbok kozotti tavolsag és a fejérobot kapcsolatat vizsgaltak.
Megallapitottak, hogy az eliilsé tégybimbok kozotti tavolsag kozel kétszerese volt a hatséd
togybimbokénak. A robot szempontjabdl a hatsé tégybimbok kozotti rendkiviil sziik tavolsag a
fejokehely felhelyezése szempontjabol problémat jelentett. A fejérobotot gyartd cégek szerint
azonban a fejérobot bevezetése utan a selejtezési aranyban nem tortént drasztikus valtozas.
Ennek értelmében tehat az dllomanyok jelentds tobbsége temperamentumaban ¢s kiillemében

is alkalmas volt a robotos fejésre (BENTLEY et al., 2013).

Fejorobotos rendszer alkalmazasa soran az idedlis kiillemi t6gy mellett elengedhetetlen,
hogy az allatok megfeleld, stabil labszerkezettel rendelkezzenek. PACHECO et al. (2014) a
santasag hatasat vizsgaltak a kérddzés és a taplalkozas idejére, valamint a fejési viselkedésre.
A kutatok megallapitottak, hogy a santasag negativ osszefiiggésben volt a kérédzéssel és a
taplalkozasi idével. A santa allatok ritkabban latogattak a robotot és kisebb valdszinliséggel
keresték fel azt éjfél és 06:00 kozott. Tehat a santasag befolyasolta a taplalkozasi, kérddzési
¢és a fejési viselkedést is. Mindezek a hatdsok valdsziniileg negativ kovetkezményekkel
jarnak a gazdasagok jovedelmezdségére, de hatdssal vannak az allatok egészségére €s jolétére
is. Hasonlo kovetkeztetést vont le BACH et al. (2007), miszerint a santasag stilyosbodasaval
a termelt tej mennyisége, a taplalkozas idétartama és a fejorobot latogatasok szama is

csokkent.

Osszességében elmondhato, hogy a fejérobotban a legjobb tehén az lesz, amelyik, a
fejohazas fejésben is a legjobb tehén volt, azonban bizonyos tulajdonsagok jelentdsége
megnd. A tégyfelépités viszont sokkal fontosabb a robotban, mint mas fejérendszerekben

(SANDGREN- EMANUELSON, 2017).

14



3. ANYAG ES MODSZER

A diplomadolgozatom elkészitésé¢hez az adatokat az Sz-Consult Kft. biztositotta szamomra,
Osszesen 340 egyed kiillemi paramétereit bocsatotta rendelkezésemre. Az adatok tisztitdsat
kovetéen ezen kiillemi tulajdonsagokhoz hozzarendeltem a kiillonbozo fejési és termelési
paramétereket, melyeket két holstein-friz és egy jersey szarvasmarha telep biztositott. Ezaltal

Osszesen 269 holstein-friz és 42 jersey egyed adatait értékeltem.

i

1. abra: Holstein-friz egyedek az istalloban
Forras: Sajat foto
Dolgozatom 6 témaja a kiillemi tulajdonsagok hatasanak vizsgalata az egyedek termelésére
és fejési paramétereire. Az adatbazis a robotfejés szempontjabol kiemelten fontos
tulajdonsagokat tartalmazta, melyek a kdvetkezdk voltak:
o lab-labvég
o togy

e ]ab-t6gy kombinacio

Ezen tulajdonsagok egy sajatos értékelési rendszer szerint kertiltek értékelésre, ahol az adott
kiillemi tulajdonsadg hasznalhatdsagat pontoztak 1-5-ig terjedd skalan. Ez a skala az EHRC
(European Holstein and Red-Holstein Confederation) altal javasolt fobiralati tulajdonsag
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kategoriakon alapult. Ezen kiindulva az 1 pont a gyenge (poor), a 2 pont a megfelel (fair), a 3
pont ajo (good), 4 pont a jo plusz (good plus) és az S pont a nagyon jo (very good) kategorianak
felelne meg. A 1ab esetében négy linearis kiillemi tulajdonsag keriilt elbiralasra, melyek a
hatulso 1ab oldal és hatulnézet, a koromszog, és a mozgaskép voltak. Ezen tulajdonsagok
kiegészitésre keriiltek egyéb, linearisan nem biralt tulajdonsidgokkal, melyek azonban a
labegészségligyet és annak hasznalhatdosagat nagyban befolyasoltak. llyen volt a csiidiziilet
puhasdga és a mozgas dinamikéja. A togy birdlatanal is a linearis tulajdonsagok szolgaltak a
pontozas alapjaul, azonban ebben az esetben egyes tulajdonsagok nagyobb hangsutlyt kaptak a
robotfejés miatt. llyen tulajdonsag a bimbohelyezddés és hosszusag, a tdgymélység, az eliilsé
togyfélillesztés, de nagyon fontos a tégy billenése is, amit linearisan nem biralnak. Az 5 pontos
togy tehat (kornak megfelelden) a legalkalmasabb a robotfejés szempontjabdl, mig az 1 pontos
tdgy alkalmatlan a robot technoldgidhoz. A kiillemi biralatot az Sz-Consult Kft. ligyvezetdje

Sz6ényi Viktor és munkatarsa, Kovacs Daniel végezte.

2. éabra: Robotfejés a jersey teheneket tarto telepen

Forras: Sajat foto

Az egyedek kiillemi paramétereihez az ENAR szam alapjan parositottam a termelési €s a
fejési adatokat. A fejorobot altal szolgaltatott adatoknak egy része eltért az emlitett két fajtanal.
A fejésenkénti atlagos tejhozamot csupan a holstein-friz fajtanal értékeltem. A holstein-friz és

a jersey fajtanal a kdvetkez6 adatokat vettem figyelembe:
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e kezelési 1do,

e napi atlagos fejésszam,
e napi termelés,

e csatlakozasi idd,

e robotban toltott ido,

o fejési sebesség,

o fejésiido,

e vezetOképesség.

Ezen tilmenden a jerseynél még az alabbiakat tudtam megfigyelni:

e clutasitasok szama,
o fejési gyakorisag,
o fejési id6 togynegyedenként,

o felhelyezések szama.

Munkam soran elemeztem a néhéany kiillemi tulajdonsagot befolyasold tényezot is, melyek

a kovetkezok voltak:

o fajta,

e lakticid szama.

A kiillemi pontszamok, a fejési és termelési paraméterek, valamint a fajta és a laktaciészam
kozotti  kapcsolatot  variancia-analizissel — elemeztem. A szignifikdns  eltérések
meghatarozasahoz Thukey-tesztet alkalmaztam. Az adatok rendszerezéséhez a Microsoft

Excelt, mig a statisztikai vizsgalatokhoz az R programot hasznaltam.
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4. EREDMENYEK ES ERTEKELESUK

4.1. A vizsgalt allomany kiillemének jellemzése

A kiillemi tulajdonsagok hatasainak vizsgalatdhoz elengedhetetlen megismerniink az
allomanyra jellemz6 kiillemi pontszamokat. A 3. tabldazat az altalam vizsgalt allomany atlagos

kiillemi pontszamait mutatja be.

3. tablazat: Az allomany lab/labvég és tégy pontjai

Biralati tulajdonsag Atlag Szoras CV%
Lab/labvég 3,94 0,91 23,03
Tégy 3,77 1,07 28,28

A 3. tablizatban a robotos fejésre vald alkalmassag keriilt pontozasra az anyag és
moddszerben ismertetett 1-5 terjedd skalan. Ebben a tdblazatban ezen skala alapjan elemzem az
allomanyt és egy atlagos értéket kozlok. Megallapithaté, hogy az allomany a togy és a
lab/labvég esetében is hasonld pontszamot ért el, ezaltal a jo kategdridba sorolhatd. A
togypontszam alakuldsdban nagyobb szorasérték tapasztalhatd, mint a 1ab/1abvég pontban. A
kiillemi tulajdonsagokban viszonylag nagy variacios egyiitthato (CV%) figyelhet6é meg, vagyis
az emlitett tulajdonsagokban az egyedek kozott nagy egyedi kiilonbségek tapasztalhatok (3.

tablazat).
A lab/labvég tulajdonsag pontszamainak megoszlasat a 4. tablazatban mutatom be.

4. tablazat: Az allomany lab/labvég pontszamainak megoszlasa

Kiillemi Holstein-friz Jersey Teljes allomany
pontszam Egyedszam % Egyedszam % Egyedszam %
1 0 0,0 0 0,0 0 0,0
2 15 5,8 4 10,0 19 6,4
3 52 20,2 5 12,5 57 19,2
4 118 45,9 12 30,0 130 43,8
5 72 28,0 19 47,5 91 30,6
Osszesen 257 100 40 100 297 100

Megfigyelhetd, hogy a teljes (holstein-friz €s jersey) €s a holstein-friz dllomany esetében is
az egyedek egyharmada rendelkezik a robotfejéshez leginkdbb megfeleld (5 pont)
labszerkezettel. A jersey fajtandl ez az érték meghaladja a 47%-0t. A robotizélt fejéshez

kevésbé alkalmas lab/labvég felépitéssel a jersey allomany 10%-a rendelkezik. Ezzel szemben
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a holstein-friznél és a teljes allomanynal a két pontot elért egyedek aranya csupan néhany

szazalék (4. tablazat).
A 5. tablazat az allomany togypontszamainak megoszlasat tartalmazza.

5. tablazat: Az allomany tégy pontszaimainak megoszlisa

Kiillemi Holstein-friz Jersey Teljes allomany
pontszam Egyedszam % Egyedszam % Egyedszam %
1 0 0,0 0 0,0 0 0,0
2 22 8,6 8 20,0 30 10,1
3 49 19,1 12 30,0 61 20,5
4 108 42,0 12 30,0 120 40,4
5 78 30,3 8 20,0 86 28,9
Osszesen 257 100 40 100 297 100

A teljes dllomanynal és a holstein-friznél a t6gy tulajdonsag esetében is hasonlo értékeket
figyelhetiink meg, mint a lab/labvég tulajdonsagnal. Ennek értelmében tehat az egyedek
egyharmada rendelkezik a robotfejéshez leginkabb alkalmas tégyfelépitéssel, mig a kevésbé
alkalmas téggyel rendelkezé egyedek aranya a teljes allomanyban 10,1%, a holstein-friz
allomanyban pedig 8,6%. A jersey allomanyt vizsgalva azonban megallapithatjuk, hogy az 6t
¢s két ponttal rendelkezé egyedek ardnya is 20%. A pontszamok megoszlasat vizsgalva
megfigyelhetjiik, hogy az dllomanyban egyes pontszam nem jelenik meg. A teljes és a holstein-
friz allomanyban a leggyakrabban el6forduldé pontszam a négyes. Ezzel szemben a jersey

allomanyban azonos mennyiségben fordul el6 a harmas és a négyes pontszam (5. tabldzat).

A kiillemi tulajdonsagokat nem csak dnmagukban, hanem egymadssal kombinacioiban is

elemeztem. A kombinécio6 vizsgélata a tulajdonsagok egyiittes hatasarol ny(jt informaciot.

Az 6. tablazat a 1ab-t6gy kombindcié megoszlasat mutatja be.
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6. tablazat: Az allomany kombinacié pontszamainak megoszlasa

Kiillemi Holstein-friz Jersey Megoszlas
pontszam Egyedszam % Egyedszam % Egyedszam %
5-5 36 14,0 6 15,0 42 14,1
5-4 23 8,9 4 10,0 27 9,0
5-3 5 1,9 3 7,5 8 2,7
5-2 8 3,1 6 15,0 14 4,7
4-5 33 12,8 1 2,5 34 114
4-4 95 21,4 5 12,5 60 20,2
4-3 22 8,6 5 12,5 27 91
4-2 8 3,1 1 2,5 9 3,0
3-5 9 3,5 1 2,5 10 3,4
3-4 25 9,7 3 7,5 28 9,4
3-3 18 7,0 1 2,5 19 6,4
2-4 5 1,9 0 0,0 5 1,7
2-3 4 1,6 3 7,5 7 2,4
2-2 6 2,3 1 2,5 7 2,4
Osszesen 257 100 40 100 297 100

Megallapithato, hogy a lab és a tégypontszam esetében is a legmagasabb pontszamot (5-5)
elért egyedek aranya 14-15% kozott van. A 2-2 kombinacidju egyedek aranya csupan 2%, mig
1-1 kombinacioval rendelkezd egyed nem volt az allomanyban. A teljes és a holstein-friz
allomanyban a leggyakoribb kombinacié a 4-4 volt. Ezzel a pontszammal az egyedek 20%-a
rendelkezett. Ezzel szemben a jersey allomanyban a leggyakoribb pontszam az 5-5 és az 5-2

volt, melyet az allomany 15-15%-a ért el (6. tabldzat).

4.2. A kiillemi tulajdonsagokat befolyasolo tényezok elemzése

A 7. tablazat a fajta, valamint a laktaciészam hatasat mutatja be a kiillemi tulajdonsagokra.

7. tablazat: A kiillemet befolyasolo tényezdk szignifikancia szintjei

Kiillemi tulajdonsag Fajta Laktacié szama
Lab/labvég n.s. *
Togy * *

n.s.=nem szignifikans, *=P<0,05

Megallapithatjuk, hogy a fajta csupén a tégy tulajdonsagra volt hatassal, mig a laktacioszam

a lab/labvég és a togypontszam alakulasat is befolyasolta (7. tdbldzat).

A fajta kiillemi tulajdonsagokra gyakorolt hatasat a 8. tabldzat szemlélteti.
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8. tablazat: A fajta hatasa a kiillemi tulajdonsagokra

. Kiillemi tulajdonsag
Fajta e p
Lab/labvég Togy
Holstein-friz 3,97+0,842 3,95+0,912
Jersey 4,15+1,00? 3,50+1,04°

A szignifikans eltéréseket (p<0,05) fels6 indexbe irt eltérd betiikkel jeloltiik.

Elemzésem sordn megallapitottam, hogy a fajta a lab/labvég alakulasat nem befolyasolta.
A t6gy tulajdonsag esetében elmondhatjuk, hogy a holstein-friz jobb tégypontszamot ért el,

ezaltal robotfejés szempontjabodl kedvezébb tégygyel rendelkezik, mint a jersey (8. tabldazat).
A laktacioészam kiillemi tulajdonsagokra gyakorolt hatasat a 9. tablazatban mutatom be.

9. tdblazat: A laktacioszam hatasa a kiillemi tulajdonsagokra

o, Kiillemi tulajdonsag
Laktacio szama — -
Lab/labvég Togy
1 4,03+0,752 4,08+0,822
2 4,04+0,912 3,86+0,94%
3 3,97+0,872 3,66+1,08%
4 3,88+1,11P 3,24+1,03P
5 3,30+1,25P 3,30+1,16%

A szignifikans eltéréseket (p<0,05) felsd indexbe irt eltérd betiikkel jeloltiik.

A laktacioszam mindkét altalam vizsgalt kiillemi tulajdonsdgra hatéssal volt. A kapott
pontszamok az elsé harom laktacioban nem kiilonboztek egymastol, azonban ez az érték a
negyedik és a otodik laktacioban mar alacsonyabb volt. Tehat elmondhatd, hogy a laktacid
szdmanak eldrehaladtdval az egyedek labszerkezete romlik. A tégypontszam esetében
szignifikans kiilonbség mutatkozott az elsd és a negyedik laktacios egyedek kozott. A
laktacioszam elérehaladtaval a tégypontszdm csokkend tendencidt mutatott, azaz a

laktacioszam elérehaladtaval az allatok togyfelépitése romlik (9. tabldzat).

4.3. A kiillem hatasa a fejési és termelési paraméterekre

A fajta és a laktacioszam hatdsanak vizsgalata mellett értékeltem a kiillem hatasat a fejési

¢és termelési paraméterekre, melynek szignifikancia szintjeit a 10. tablazat mutatja be.
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10. tablazat: A kiillemi tulajdonsagok hatasanak szignifikancia szintjei a fejési és termelési
paraméterekre

Paraméterek _ Kiillemi tulajdonsag _
Lab/l1abvég Togy

Vezetoképesség n.s. n.s.
Napi termelés n.s. *
Fejési sebesség n.s. *
Csatlakozasi id6 n.s. *
Robotban toltott idd n.s. n.s.
Napi atlagos fejésszam * n.s.
Kezelési id6 n.s. n.s.
Fejési 1d6 n.s. n.s.
Atlagos tejhozam/fejés n.s. n.s.
Elutasitasok szdma n.s. n.s.
Fejési gyakorisag n.s. n.s.
Felhelyezések szdma n.s. n.s.

n.s.=nem szignifikans, *=P<0,05

Elmondhat6, hogy a 1ab/1abvég csupan a napi atlagos fejésszam alakulasat befolyasolta. A
tdgy tulajdonsdg azonban hatissal volt a napi termelésre, a fejési sebességre, valamint a

csatlakozasi idére (10. tdbldzat).

A 11. tablazat a 1ab/labvég pontszam fejési és termelési paraméterekre gyakorolt hatdsat

szemlélteti.
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11. tablazat: A lab/labvég pontszam hatasa a fejési és termelési paraméterekre

Lab/labvég pontszam

Paraméterek 1 5 3 4 5
Vezet6képesség - 69,19+5,06% | 68,40+3,10* | 68,1345,612 68,08+5,712
Napi termelés - 133,51£10,922 | 37,60+8,59% | 34,93+9,30% | 35,36%9,70°%
Fejési sebesség - 2,44+0,782 2,860,952 2,63+0,88? 2,55+0,852

Csatlakozasi 1d6

01:21+02:022

00:46+01:02%

00:47+00:52%

01:16+01:312

Robotban t5ltott ids | - | 07:44+02:492 | 06:40+01:38% | 07:03£02:21% | 06:39+01:532
Napi dtlagos - | 2,75£0,76° | 3,25+0,68% | 3,07+0,68° | 3,28+0,607
fejésszam

Kezelési idé - 102:30£01:27% | 02:06+£00:25% | 02:20+00:55% | 02:15+00:41°
Fejési idd - 1 05:34+£02:46% | 06:15+£02:22% | 05:48+02:19% | 05:27£02:00°
Aflagos - | 12,69+1,87% | 12,18+1,44% | 12,06£1,90% | 11,89+2,16°
tejhozam/fejés

Elutasitasok szama - 1,13+0,75% 1,90+1,892 3,75+3,31°2 2,73+2,062
Fejési gyakorisag - 4,15+0,102 4,18+0,042 4,18+0,06% 4,05+0,55%
Felhelyezések szama | - 1,00+0,00? 1,10+0,142 1,23+0,292 1,36+0,522

A szignifikans eltéréseket (p<0,05) fels6 indexbe irt eltérd betiikkel jeloltik.

Megallapithatd, hogy az alacsonyabb lab/labvég pontszam alacsonyabb napi atlagos
fejésszammal jar egyiitt. A napi atlagos fejésszadm azt mutatja meg, hogy a laktacid soran
naponta atlagosan hanyszor torténik a tehén fejése. Ezt az értéket természetesen befolyasolja a
robotlatogatasok szama is. A hadrmas és 6tds pontszammal rendelkezd egyedek statisztikailag
igazolhatdban magasabb napi fejésszammal rendelkeznek, mint a kettes pontszamot elért
egyedek. Tehat a gyengébb labszerkezetii egyedek kevésbé latogatjak a robotot (11. tdbldzat).
Ez az eredmény Osszhangban all PACHECO et al. (2014) vizsgélataval, akik megéllapitottak,
hogy a santa allatok ritkabban latogattak a robotot. Hasonlo kovetkeztetést vont le BACH et al.

(2007), miszerint, hogy a santasag sulyosbodaséaval a fejérobot latogatasok szama is csokkent.

A tégypontszam fejési és termelési paraméterekre gyakorolt hatdsanak eredményeit a 12.

tablazatban ko6z1o6m.
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12. tablazat: A togypontszam hatasa a fejési és termelési paraméterekre

, Togypontszam
Paraméterek 1 5 3 4 5
VezetSképesség - 66,82+7.90° | 67,626,352 | 68,85+4,16% | 68,28+4.393
Napi termelés - 30,93+10,99° | 35,76+9,76% | 35,90+8,99% | 36,26+8,922
Fejési sebesség ; 2.14+0,73% | 2,7240,98° | 2,68+0.88% | 2,68+0.83°
Csatlakozasi idé - 01:46+01:50% | 01:15+£01:43% | 00:47+00:56° | 00:47+00:51°
i%b"tban toleott ; 07:35402:18% | 06:50402:12% | 06:45+02:09% | 06:56£02:00%
Napi atlagos ; 2.89+0,63% | 3,18£0,77° | 3,17+0,63% | 3,17+0,66%
fejésszdm
Kezelési id6 - 02:22+00:53% | 02:24+01:04% | 02:11+00:44% | 02:17+00:44
Fejési idd ; 05:54+£02:01% | 05:52+02:40% | 05:44+02:15% | 05:07+01:392
Aflagos - 12,3443,50° | 12,39+1,79% | 11,87+1,70% | 12,111,778
tejhozam/fejés
Elutasitasok ; 2565285 | 2944225 | 2144238 | 3.68+2,75°
Szama
Fejest - 4,15£0,09% | 4,20+0,00° | 4,16+0,08% | 3,89+0,84%
gyakorisag
Felhelyezések - 138+0,72% | 1,17£0,22% | 1.25+030% | 1,250,382
Szama

A szignifikans eltéréseket (p<0,05) fels6 indexbe irt eltérd betiikkel jeloltik.

A 12. tabldzatbol egyértelmiien megallapithatd, hogy a tdgypontszam novekedésével a napi

termelés €s a fejési sebesség is ndovekedett, mig a csatlakozasi id6 csokkent. Tehat minél jobb

a togy felépitése, anndl révidebb 1dd alatt helyezi fel a robot a kelyheket, tobb tejet fej ki

percenként, illetve nagyobb a napi tejtermelés is (12. tablazat). DECHOW et al. (2020)

vizsgalatai alapjan azonban a tdgy kiilleme nem korrelalt a fejérobotos paraméterekkel, azzal a

kiilonbséggel, hogy a hosszabb tégybimboji egyedek kevesebb esetben rugték le a fejoegységet
(-0,34), valamint kevesebb befejezetlen fejéssel (-0,49) rendelkeztek. CARLSTROM (2014)

szerint azonban a sekély tdgymélység, a magas hatulso tégyfél, a kozel elhelyezkedd eliilsd

tdgybimbok, valamint a rovid és vékony bimbok dsszefliggésben alltak a rovid boxiddvel és a

nagyobb fejési sebességgel.

Vizsgalataim sordn elemeztem a 1ab-t6gy kombindcidé ezen paraméterekre gyakorolt

hatasat, melynek eredményeit a 13. tablazatban mutatom be.
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13. tablazat: A lab-tégy kombinacio szignifikancia szintjei a termelési és fejési
paraméterekre

Paraméterek Lab-tégy kombinacio
Vezetoképesség n.s.
Napi termelés n.s.
Fejési sebesség n.s.
Csatlakozasi id6 *
Robotban toltott ido n.s.
Napi atlagos fejésszam n.s.
Kezelési id6 n.s.
Fejési 1d6 n.s.
Atlagos tejhozam/fejés n.s.
Elutasitasok szdma n.s.
Fejési gyakorisag n.s.
Felhelyezések szama n.s.

n.s.=nem szignifikans, *=P<0,05

A 1ab-tégy tulajdonsdgok pontszdmainak kombinacioja statisztikailag igazolhatdéan

befolyasolta a csatlakozasi id6t, mig mas paraméterekre nem volt hatassal (13. tdbldzat).

A 1ab-t6gy kombinécio robot altal gylijtott paramétereire gyakorolt hatasat a 14. tabldzat
szemlélteti. A 14. tabldzatbol egyértelmiien lathato, hogy a kombindcid esetében az 5-2 pontot

elért egyedek hosszabb csatlakozasi idével rendelkeztek, mint tarsaik (14. tdblazat).
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14. tablazat: A kombinacié hatasa a termelési és fejési paraméterekre

Paraméterek Kombindcié
2-2 2-3 2-4 3-3 34 3-5 4-2 4-3 4-4 4-5 5-2 5-3 5-4 5-5

Vezetdképesség 72,08+ | 68,50+ | 66,70+ | 69,66+ | 67,94+ | 67,33+ | 62,64+ | 66,57+ | 69,06+ | 69,16+ | 67,25+ | 65,53+ | 69,72+ | 67,79+
5,222 5,762 1,922 2,83 3,35° 2,18° 8,46° 7,07° 4,43 4,30° 7,39° 9,48° 4,45 4,79

Napi termelés 32,22+ | 31,87+ | 37,36+ | 39,62+ | 37,11+ | 35,12+ | 35,21+ | 34,73+ | 35,07+ | 34,75+ | 27,64+ | 33,44+ | 36,19+ | 37,76+
11,24* | 11,56* | 11,072 8,242 9,062 7,812 9,242 10,492 9,122 9,06? 11,562 7,332 8,58? 8,99°

Fejési sebesség 2,52+ 2,17+ 2,72+ 3,01+ 2,61+ 3,25+ 2,27+ 2,67+ 2,75+ 2,47+ 1,89+ 2,73+ 2,59+ 2,72+
0,702 0,97% 0,56% 0,80% 0,96% 1,08° 0,782 1,042 0,90% 0,722 0,66% 1,142 0,812 0,792

Csatlakozasi | 00:49+ | 02:15+ | 00:37+ | 00:38+ | 00:57+ | 00:36%= | 01:06+ | 01:09+ | 00:40+ | 00:39+ | 02:42+ | 02:07+ | 00:55+ | 00:57+
idé 00:29° | 03:02% | 00:19° | 00:30" | 01:26 | 00:27° | 01:40° | 01:14° | 00:38° | 00:37° | 02:01* | 02:38%® | 00:58° | 01:04°

Robotban 07:37€ | 08:30+ | 06:46* | 06:49+ | 06:46+ | 06:07+ 08:054 06:26+ | 06:55+ | 07:27+ | 07:12+ | 06:30+ | 06:22+ | 06:43+
toltott id6 02:26* | 03:46* | 01:31* | 01:47* | 01:37% | 01:25% 02’,32a 01:38* | 02:33* | 02:18* | 02:15* | 02:34* | 01:42% | 01:462
Napi atlagos 2,54+ 2,80+ 2,90+ 3,31+ 3,28+ 3,10+ 2,91+ 3,11+ 3,13+ 2,97+ 3,04+ 3,39+ 3,22+ 3,36+
fejésszam 0,622 0,932 0,762 0,772 0,65% 0,622 0,752 0,742 0,652 0,662 0,542 0,672 0,522 0,632

Kegelési idd 02:26+ | 02:49+ | 02:08+ | 02:08+ | 02:00+ | 02:15+ | 02:02+ | 02:33+ | 02:19+ | 02:16+ | 02:34+ | 02:14+ | 02:05+ | 02:17+
00:50* | 02:08* | 00:39* | 00:24* | 00:18* | 00:39* | 00:46® | 01:03* | 00:56* | 00:48* | 00:59* | 00:51* | 00:23* | 00:43%

Fejési id 04:32+ | 06:14+ i 03:42+ | 06:58+ | 03:43= | 07:00£ | 06:02+ | 05:16+ | 05:22+ 05504 05:43+ | 05:05+ | 05:14+
03:31% | 02:442 00:00* | 02:11* | 00:00* | 00:24* | 02:52* | 02:11* | 01:572 02‘,01a 03:11* | 02:12* | 01:43?

Atlagos 12,45+ | 13,73+ | 12,06+ | 12,36+ | 12,10+ | 12,03+ | 13,52+ | 12,39+ | 11,71+ | 12,17+ | 10,45+ | 11,4642 | 11,99+ | 12,07+
tejhozam/fejés 1,932 2,39 1,312 1,622 1,34° 1,402 1,232 1,722 1,852 2,07° 6,262 ,052 1,782 1,582
Elutasitasok 0,70+ 1,27+ 4,90+ 0,90+ 1,90+ 9,30+ 3,54+ 2,94+ 3,30+ 1,75« 2,97+ 2,08+ 4,03=
szama 0,00% 0,85% i 0,00% 1,08? 0,00% 0,00% 3,112 3,462 0,00% 0,902 0,90% 1,19 3,13
Fejési 4,00+ 4,20+ 4,20+ 4,17+ 4,20+ 4,20+ 4,20+ 4,16+ 420+ | 4,17+ 4,20+ 4,15+ 3,78+
gyakorisag 0,00? 0,00? ] 0,00? 0,06? 0,00? 0,00? 0,00° 0,09 0,00? 0,08° 0,00? 0,10° 0,97°
Felhelyezések 1,00+ 1,00+ 1,25+ 1,00+ 1,25+ 1,75+ 1,15+ 1,20+ 1,25+ 1,38+ 1,33+ 1,50+ 1,25+
szama 0,00% 0,00% i 0,00% 0,002 0,00% 0,002 0,222 0,332 0,002 0,82% 0,292 0,202 0,452

A szignifikans eltéréseket (p<0,05) felsé indexbe irt eltérd betiikkel jeloltiik.
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5. KOVETKEZTETESEK ES JAVASLATOK

Dolgozatomban elemeztem a t6gy, valamint a labszerkezet hatasat az egyedek termelésére,

valamint fejési paramétereire.

A vizsgalt allomany kiillemi tulajdonsagainak értékelése alapjan megallapitottam, hogy az
egyedek a togy és a labpontszam esetében is hasonld pontszamot értek el, ezaltal a jo
kategoridba sorolhatok. A lab/labvég pontszam megoszlasat vizsgalva megallapitottam, hogy a
vizsgalt allomany tobb mint 70%-a rendelkezik a robotfejéshez alkalmasabb labszerkezettel (4,
5 pont). Kevésbé alkalmas labszerkezettel a teljes és a holstein-friz allomany néhany szazaléka,
mig a jersey allomany 10%-a rendelkezett. A tégypontszam esetében is a teljes allomany kozel
70%-a rendelkezett a robotfejéshez alkalmasabb téggyel. Kevésbé alkalmas tégyfelépitéssel
csupan a teljes allomany 10%-a rendelkezett. Egyes pontszam nem fordult el6 az allomanyban.
A kombinaciok vizsgalatanal megallapitottam, hogy a 1ab és a t6gy pontszam esetében is a
legmagasabb pontszdmot (5-5) elért egyedek ardnya 14-15% kozott van. A 2-2 pontot elért

egyedek aranya csupan 2%, mig 1-1 ponttal rendelkezd egyed nem volt az dllomanyban.

Munkam soran elemeztem a fajta és a laktaciészam kiillemre gyakorolt hatasat. A fajta a
togy tulajdonsag alakulasat befolydsolta, melynek eredményeként a holstein-friz egyedek jobb
togyfelépitéssel rendelkeztek. A laktacioszam hatassal volt a tdgy és a lab/labvég pontszamra

is. Mindkét esetben a laktacioszam eldrehaladtaval az adott kiillemi tulajdonsag romlott.

Dolgozatomban a fajta és a laktacidszam hatasanak vizsgalata mellett értékeltem a kiillem
hatasat a fejési és a termelési paraméterekre. Ezen paraméterek koziil a lab/labvég csupéan a
napi atlagos fejésszamra volt hatassal. Megallapitottam, hogy a hdrmas €s az 6t6s pontszammal
rendelkezd egyedek magasabb napi fejésszammal rendelkeztek, mint a kettes pontszamot elért
egyedek. Ennek eredményeként a gyengébb labszerkezetli egyedek kevésbé latogatjak a

robotot.

A tégypontszam a csatlakozési id6t, a napi termelést és a fejési sebességet is befolyasolta.
Elmondhato, hogy a tégypontszam ndvekedésével a csatlakozési idé csokkent, mig a napi
termelés €s a fejési sebesség ndovekedett. Tehat minél jobb volt a tégy felépitése, annal révidebb
1d¢6 alatt helyezte fel a robot a kelyheket, tobb tejet fejt ki percenként a tdgybdl és nagyobb volt

a napi termelés is.

A 1ab-tégy kombinacid csupan a csatlakozasi idore volt hatassal. Ebben az esetben az 5-2
pontot elért egyedek hosszabb csatlakozasi i1dovel rendelkeztek. Vagyis a magas
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labpontszamot, de alacsony togypontszamot elért egyedeknél hosszabb idébe telt felrakni a

kelyheket.

Hazénkban az egyedek kiilleme és a fejorobotok altal gyiijtott fejési paraméterek kozotti
kapcsolat felmérése eddig nem tortént meg. A késébbiekben javaslom a kiillemi tulajdonsagok
¢s a fejési paraméterek kozotti kapcsolat mas szempontbol torténd elemzését is annak
érdekében, hogy még atfogobb eredményeket kapjunk, ezaltal tovabb segitsiik a fejérobotokhoz
kiillemében jobban alkalmazkod6 allomanyok kialakitasat, vagyis a robotok hatékonyabb

hasznalatat.
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OSSZEFOGLALAS

A szarvasmarhatenyésztés a vildgon szinte mindenhol megtaldlhato, kiemelkedd
jelentdségli allattenyésztési agazat, hiszen alapvetd ¢Elelmiszert, munkalehetdséget ¢&s
megélhetést teremt. A tejtermelésben azonban a nagy egyedlétszam a jellemzd, amelynek
kovetkeztében nincs lehetdség az allatok egyedi gondozéasara. A precizios allattartas azonban
forradalmasitotta a hagyomanyos allattartast, hiszen lehetdséget teremt az allatok egyedi
igényeinek nyomon kovetésére. A precizids mezdgazdasag részének tekinthetd a fejérobot is,

melynek jelentdsége ¢és beépitéseinek a szama az utdbbi években egyre inkabb fokozddott.

A rendszer alkalmazasahoz azonban olyan allomanyra van sziikség, amely kivalo kiillemi
felépitési, nyugodt vérmérsékletli és egyonteti. A fejorobot szempontjabol a legfontosabb
kiillemi tulajdonsagok a lab, és a tdogyfelépités. A togypontszam hatdssal lehet a
vezetOképességre, a fejési sebességre, vagy akar a robotban toltott idore is. A ldbalakulas
befolyasolja az allat mozgasat, ezaltal pedig a robot felkereséseinek szamat és a napi atlagos
fejésszamot. Hazankban az egyedek kiilleme ¢és a fejorobotok altal gytijtott fejési paraméterek

kozotti kapcesolatrol ezidaig viszont még nem késziiltek felmérések.

Ezért valasztottam dolgozatom témajaul a tégy, valamint a labszerkezet hatdsanak
vizsgalatait az egyedek termelésére, valamint fejési paramétereire. Dolgozatomban a

kovetkezOkre kivanok valaszt kapni:

e hogyan alakul a vizsgalat allomany kiillemi pontszama,

e a fajta hatassal van-e a kiillem alakulasara,

e alaktacioszam befolyasolja-e a kiillemi pontszamokat,

e alab/labvég alakuladsa hatissal van-e a termelési €s a fejési paraméterekre,

e a tdgy Kkiillemi tulajdonsdgai hatidssal vannak-e a termelési és fejési
paraméterekre,

e atdgy és alab pontszamok kombindcidja milyen kapcsolatban all a termelési és

fejési paraméterekkel.

A diplomadolgozatom elkészitéséhez az adatokat az Sz-Consult Kft. biztositotta szamomra,
Osszesen 340 egyed kiillemi paramétereit bocsatotta rendelkezésemre. Az adatok tisztitasat

kovetden ezen kiillemi tulajdonsagokhoz hozzarendeltem a kiilonboz6 fejési és termelési
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paramétereket, melyeket két holstein-friz €s egy jersey szarvasmarha telep biztositott. Ezaltal

Osszesen 269 holstein-friz és 42 jersey egyed adatait értékeltem.

Az altalam hasznalt adatbazis a tégyet, a lab/labvéget és a lab-t6gy kombinaciot, mint
kiillemi tulajdonsagokat tartalmazta. Ezen tulajdonsagok egy sajatos értékelési rendszer szerint
keriiltek értékelésre 5 pontos rendszerben. A kiillemi tulajdonsagokat befolyasold tényezok
koziil elemeztem a fajta és a laktacioszam hatasat. Tovabba megvizsgaltam, hogyan hat a
kiillem a fejési és termelési paraméterekre. A fejorobot altal szolgaltatott adatoknak egy része
eltért az altalam vizsgalt két fajtanal, ezért a fejésenkénti atlagos tejhozamot csupan a holstein-
friz fajtanal értékeltem, mig a jersey fajtanal figyelembe vettem az elutasitasok szamat, a fejési
gyakorisagot, a fejési idot tégynegyedenként és a felhelyezések szamat. Mindkét fajtanal
megvizsgaltam a kezelési id6t, a napi atlagos fejésszamot, a napi termelést, a csatlakozasi idot,

a robotban toltott idot, a fejési sebességet és a fejési 1dot.

A vizsgélt allomany kiillemi tulajdonsagainak értékelésekor megallapitottam, hogy az
egyedek a tdgy és a labpontszdm esetében is hasonld pontszamot értek el, ezéltal a jo

kategoriaba sorolhatok.

A befolyésolo tényezdk koziil elemeztem a fajta és a laktacidszam kiillemre gyakorolt
hatasat. A fajta a t6gy tulajdonsag alakulasat befolyasolta, melynek eredményeként a holstein-
friz egyedek jobb togyfelépitéssel rendelkeztek. A laktacioszdm hatdssal volt a togy és a
lab/labvég pontszamra is. Mindkét esetben a laktacioszdm eldrehaladtaval az adott tulajdonsag

felépitése romlik.

Dolgozatomban a fajta és a laktacioszam hatasanak vizsgalata mellett értékeltem a kiillem
hatasat a fejési €s a termelési paraméterekre. Ezen paraméterek koziil a 1ab/labvég csupéan a
napi atlagos fejésszamra volt hatdssal, melynek eredményeként a gyengébb labszerkezetli
egyedek kevésbé latogatjak a robotot. A tdgypontszam vizsgéalatakor megéllapitottam, hogy a
csatlakozasi 1dOt, a napi termelést €s a fejési sebességet is befolyasolta, vagyis minél jobb volt
a togy felépitése, annal révidebb 1d6 alatt helyezte fel a robot a kelyheket, tobb tejet fejt ki
percenként a togybdl és nagyobb volt a napi termelés is. A 1ab-t6gy kombindcidé csupéan a
csatlakozasi idOre volt hatassal. Ennek eredményeként a magas ldbpontszamot, de alacsony

tégypontszamot elért egyedeknél hosszabb idébe telt felrakni a kelyheket.

Hazankban az egyedek kiilleme és a fejoérobotok altal gyiijtott fejési paraméterek kozotti
kapcsolat felmérése eddig nem tortént meg. A késébbiekben javaslom a kiillemi tulajdonsagok

¢s a fejési paraméterek kozotti kapcsolat mas szempontbdl torténd elemzését is annak
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érdekében, hogy még atfogobb eredményeket kapjunk, ezaltal tovabb segitsiik a fejérobotokhoz
kiillemében jobban alkalmazkod6 alloményok kialakitasat, vagyis a robotok hatékonyabb

hasznalatat.
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