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Résumé : L'¢élevage bovin occupe une place importante dans le secteur agricole, ou la détection
précoce de la boiterie représente un enjeu majeur en raison de ses conséquences sur le bien-étre
animal et les performances zootechniques et économiques des exploitations. La méthode
traditionnelle de détection repose principalement sur 1'observation visuelle, une approche
subjective et peu adaptée a une surveillance continue.

Ce mémoire présente la conception d'un systeme intelligent de détection précoce de la boiterie
bovine basé sur I'Internet des objets (IoT) et le Machine Learning. Le systéme proposé repose
sur un podométre intelligent fixé a la patte de I'animal et un collier intelligent, tous deux
équipés d'une unité de mesure inertielle (IMU). Les données locomotrices sont fusionnées
puis traitées afin d'extraire vingt-quatre caractéristiques représentatives pour chacune des
douze variables inertielles de la base de données publique CowScreeningDB, conduisant a un
vecteur de 288 caractéristiques par enregistrement.

Un modgle de classification Random Forest a été développé pour distinguer automatiquement
les vaches saines des vaches boiteuses. Les hyperparamétres du modele ont été optimisés a
l'aide de RandomizedSearchCV. Les résultats expérimentaux obtenus montrent une exactitude
de 66,67 %, une précision de 77,27 %, un rappel de 74,63 % et un score F1 de 75,92 %.

Cette étude s'inscrit dans une démarche d'élevage de précision et ouvre la voie au
développement d'un systéme embarqué capable d'assurer une surveillance continue des
animaux. A terme, le modéle développé pourra étre intégré a l'architecture IoT proposée,
reposant sur un Raspberry Pi 5 et une application mobile, afin de fournir aux éleveurs un outil
d'aide a la décision favorisant la détection précoce de la boiterie et I'amélioration de la gestion
des troupeaux.

Mots-clés : Elevage bovin ; Elevage de précision ; Boiterie bovine ; Surveillance animale ;
Détection précoce ; Intelligence artificielle (IA) ; Machine Learning ; Random Forest ;

Internet des objets (IoT).
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Abstract : Cattle farming plays an important role in the agricultural sector, where early
detection of lameness represents a major challenge due to its consequences on animal welfare
and the zootechnical and economic performance of farms. The traditional method of detection
relies mainly on visual observation, a subjective approach that is not well suited to continuous
monitoring.

This dissertation presents the design of an intelligent system for the early detection of bovine
lameness based on the Internet of Things (IoT) and Machine Learning. The proposed system
consists of a smart pedometer attached to the animal’s leg and a smart collar, both equipped
with an Inertial Measurement Unit (IMU). The locomotion data are merged and processed to
extract twenty-four representative features from each of the twelve inertial variables of the
public CowScreeningDB dataset, resulting in a 288-feature vector for each recording.

A Random Forest classification model was developed to automatically distinguish between
healthy and lame cows. The model hyperparameters were optimized using
RandomizedSearchCV. The experimental results achieved an accuracy of 66.67%, a precision
of 77.27%, a recall of 74.63%, and an F1-score of 75.92%.

This study is part of a precision livestock farming approach and paves the way for the
development of an embedded system capable of ensuring continuous animal monitoring. In
the future, the developed model could be integrated into the proposed IoT architecture, based
on a Raspberry Pi 5 and a mobile application, in order to provide farmers with a decision-
support tool that promotes the early detection of lameness and improves herd management.

Keywords: Cattle farming; Precision livestock farming; Bovine lameness; Animal monitoring;
Early detection; Artificial Intelligence (Al); Machine Learning; Random Forest; Internet of
Things (IoT).
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