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INTRODUCCION

En la funcionalidad locomotora del caballo intervienen un gran nimero de caracteres. Es muy relevante
la deteccion de defectos que puedan comprometer la funcionalidad y el bienestar del animal, y tam-
bién lo es la cuantificacion de la variabilidad de estos caracteres. Ejemplos pueden ser longitudes y
perimetros de diversas regiones, y también angulaciones articulares. La medicién de estas caracteristicas
tradicionalmente se ha hecho por personal especializado, bien in-situ o a posteriori procesando videos
grabados (Pérez-Ruiz et al., 2020). Para agilizar estos procesos de evaluacién morfolégica y de funcio-
nalidad dindmica se propone el uso de técnicas de vision por computador. El objetivo de nuestro es-
tudio fue evaluar si una herramienta disefiada el reconocimiento postural puede usarse para monito-
rizar las angulaciones de las extremidades de caballos durante pruebas deportivas.

MATERIAL Y METODOS

Se han empleado 50 videos de aproximadamente 5 segundos tomados durante una competicion de
funcionalidad de Caballo Peruano de Paso en 2023 en la Lima (Peru). En ellos se ve a un animal, ge-
neralmente montado, que cruza de izquierda a derecha a una distancia de la cdmara de entre 8y 10
metros. Se trata de videos de 720 x 1280 pixeles (px) a una velocidad de 30 fotogramas por segundo.
Se ha utilizado el programa DeepLabCut (Mathis et al., 2018) para procesar los videos. De cada uno
se extrajeron 20 fotogramas y en ellos se anotaron 22 regiones anatémicas. 531 fotogramas se usaron
para reentrenar el modelo “superanimal quadruped” de DeepLabCut, en su versién “hrnet32"”. Este
modelo incluye la deteccién del animal usando una red convolucional del tipo “ResNet50”. Se empled
un procedimiento de “Transfer Learning” para ajustar los parametros de la red a nuestro propio pro-
blema, lo que supone la modificacidn de la ultima capa de la red para adaptarla al nimero concreto
de puntos de nuestro caso. Otros 178 fotogramas anotados se mantuvieron como conjunto de valida-
cién. Adicionalmente, con 6 videos no anotados se simulé el uso del modelo. Con estos videos se ob-
tuvieron los archivos de texto que contenian las posiciones de las regiones detectadas y que son la
base para los subsiguientes analisis de la funcionalidad locomotora de cada animal.

RESULTADOS Y DISCUSION

Sobre el conjunto de validacién la mejor “mean average precision” (mAP) de las 22 regiones a detectar
fue de 90,79%, y se obtuvo en la iteracidon 1,050. En esa iteracion la raiz del error cuadratico medio
(rmse) de la deteccién fue de 11,7 px, lo que supone menos de un 1% de la diagonal de las imagenes.
El error por regiones vari6 entre 2,9 px para el ollar, y 23,7 px para la babilla. Las coordenadas de cada
punto quedan salvadas en un fichero de texto donde cada fotograma es un registro. Este fichero
puede utilizarse para detectar, en base a la posicién relativa de los puntos, determinadas situaciones
de interés durante la marcha, como, por ejemplo, el apoyo delantero derecho, y determinar para él
las posiciones relativas (dngulos) de las otras regiones.

CONCLUSION

Deeplabcut parece una herramienta con potencial para la cuantificacion de caracteres morfolégicos
y funcionales de animales en movimiento. Se hace necesaria, no obstante, la definicién de un protocolo
para la estandarizacion de la toma de imagenes.
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