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INTRODUCCIÓN

El monitoreo continuo del comportamiento animal es esencial para optimizar la gestión de las explo-
taciones ganaderas. Entre las Tecnologías de Ganadería de Precisión, la visión artificial permite el mo-
nitoreo continuo del comportamiento animal con una intervención mínima de observadores humanos,
como previamente se ha demostrado en aplicaciones en bovinos (Han et al., 2023) y porcinos (Nasi-
rahmadi et al., 2017). Sin embargo, la aplicación de esta tecnología en la cría de pequeños rumiantes
si gue siendo limitada. En este trabajo, se ha desarrollado un modelo de visión artificial para clasificar
patrones de comportamiento de cabras a partir de diferentes algoritmos.

MATERIAL Y MÉTODOS

Para este propósito, se instaló en posición cenital una cámara RGB para grabar videos de un corral que
alojaba ocho cabras de la raza Murciano-Granadina. El conjunto de datos cuenta con 1,247 imágenes
RGB (resolución de 2,048 x 1,536 pixels) y 9,976 instancias (cabras). Dichas instancias se dividieron en
tres diferentes subconjuntos para entrenar (70% de las instancias totales), validar (20%) y testar (10%)
el modelo. El conjunto de datos completo se etiquetó manualmente usando un cuadro delimitador al-
rededor de cada cabra considerando como patrones de comportamiento “comiendo”, “de pie”, “be-
biendo” y “tumbada”. Posteriormente, se aplicó una ampliación de datos mediante una amplia variedad
de técnicas, como volteo horizontal y vertical para mejorar la robustez del modelo. Se entrenaron, vali-
daron y testaron diferentes modelos de visión artificial basados en redes neuronales convolucionales
(como YOLO, ConvNeXt y Libra) y se evaluaron usando como métrica principal la mean Average Precision
(mAP), evaluada considerando una Intersección sobre Unión de 0,5; es decir, un solape del 50% entre el
cuadro delimitador definido por el modelo y el cuadro delimitador correspondiente a la cabra real.

RESULTADOS Y DISCUSIÓN

La familia de modelos YOLO se ha caracterizado por las mejores prestaciones. Específicamente, YOLOvX
(Ge et al., 2021) ha destacado entre los otros algoritmos analizados ya a partir de 70 ciclos de entre-
namiento. El modelo basado en este algoritmo ha provisionado una mAP de 0,96 y una velocidad de
procesamiento de más de 50 imágenes por segundo, permitiendo la identificación de comportamiento
en tiempo real. En general, todos los algoritmos tuvieron más complicaciones en identificar el com-
portamiento “bebiendo” en las cabras. Esto es debido a un desbalance en el conjunto de datos y a
problemáticas relacionadas con la distorsión ojo de pez de la imagen.

CONCLUSIÓN

El modelo desarrollado usando YOLOvX es prometedor para la detección en tiempo real del compor-
tamiento de cabras. El modelo puede ser mejorado compensado el desbalance del dataset en la clase
“bebiendo” y corrigiendo la distorsión ojo de pez. Actualmente, este modelo puede ser usado en
granjas comerciales para la monitorización en tiempo real del comportamiento grupal de las cabras.
Trabajos futuros apuntarán a implementar algoritmos de tracking para poder rastrear individualmente
cada cabra sin la necesidad de aplicar identificadores específicos a los animales.
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