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INTRODUCCION

Un importante porcentaje de los recursos usados por el animal en crecimiento se destina a la actividad
fisica. El objetivo de esta comunicacion es presentar un sistema de vision artificial para cuantificar el
grado de actividad fisica de forma grupal en pollos de engorde y el comportamiento y las interacciones
entre los animales del grupo, o la deteccion precoz de brotes patolégicos.

MATERIAL Y METODOS

La identificacion de objetos en una imagen consiste en asignar cada pixel a alguna de las distintas clases
que hayamos definido y agrupar los pixeles cercanos de una misma clase. Una de las herramientas mas
avanzadas y eficientes para realizar esta tarea es la libreria MaskR-CNN (He et al., 2018), que se basa en
redes neuronales profundas. MaskR-CNN genera una tabla con tantas filas como objetos detectados,
recogiéndose su clase y las coordenadas del rectdngulo mas pequeio que lo puede englobar. Los rec-
tangulos de los sucesivos fotogramas se han de ordenar para que la asignacién de cada rectangulo co-
rresponda siempre al mismo individuo. Para esto se empled la libreria SORT (Bewley et al., 2017) que
maxima el grado de solapamiento de los rectdngulos en las sucesivas imagenes. El entrenamiento de la
red neural se realizé con fotos de cuatro cdmaras de 3,280 x 2,464 pixeles colocadas en el techo de cua-
tro corrales. Cada cdmara registraba toda la superficie de un corral (22 pollos por corral) de 2 m de lado,
la imagen de cada corral tenia 840 pixeles de lado. Las imagenes para el entrenamiento se recogieron
de un lote de produccion y representaba, de forma aleatoria, distintos momentos del engorde (0-35
dias). Se escogieron imagenes que permitieran distinguir de forma precisa los animales, pero también
se usaron imagenes en las que los pollos se amontonaban dificultdndose su identificacion individual. En
el lote de entrenamiento se emplearon técnicas de aumento de datos. En cada lote se reservé un grupo
de imagenes anotadas para poder validar las identificaciones que el sistema generaba. Las imagenes
para el seguimiento se grabaron a 25 fotogramas por segundo. La actividad de los animales se midié
como la suma de las distancias euclideas entre las posiciones de un mismo animal en los distintos foto-
gramas. Se corrigio el ruido producido por el posicionamiento de los animales en puntos distintos, aun-
gue no haya habido movimiento acumulando solo las distancias superiores a 10 pixeles.

RESULTADOS Y DISCUSION

La precision de la identificacion en imagenes fue muy elevada incluso incluyendo imagenes donde los
animales se amontonan (mean Average Precision (mAP) > 0,95). La posicion de los animales en los fo-
togramas nos permitié hacer mapas de calor donde vimos que durante la primera semana de vida los
animales se posicionaban cerca de los comederos y bebederos de arranque. Una vez sacados estos se
concentraban cerca de los comederos y bebederos de finalizacion y a partir de los 15 dias se empezaban
a dispersar por todo el corral. Con respecto al seguimiento de los animales en sucesivos fotogramas,
las identificaciones asignadas en el primer fotograma se mantienen de forma casi constante a lo
largo de todo el video. Al medir la actividad vimos que los pollos se mueven unos 30 metros por hora
durante los primeros quince dias de vida y que la actividad disminuye a 15 metros por hora a medida
que aumenta el peso corporal y disminuye la intensidad luminica.

CONCLUSION

Se dispone de un sistema de vision artificial que nos puede permitir identificar y sequir pollos alojados
en grupo. Se trata de un desarrollo en ciernes que esperamos mejorar en los proximos meses, imple-
mentando los algoritmos que permitan allanar el ruido en el posicionamiento de los animales.
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