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The influence of robotic pig-slurry collection on slurry’s methane-production potential 

Methanisation of pig farm slurry has been well documented in the literature for many years. Scraping systems can collect slurry 
several times per day, but they can be installed only in new buildings, and they separate the solid and liquid fractions of slurry. 
Some robots currently on the market can collect slurry daily and can be installed in existing buildings. This study investigated the 
influence of robotic slurry collection on slurry’s methane-production potential. The objective was to compare the amount of 
methane produced by slurry collected by a robot versus that of slurry collected traditionally and stored for extended periods. Two 
rooms were monitored: one with a traditional slurry storage system (control) and the other equipped with a robotic collector 
(robot). The robot collected slurry several times per day and separated the solid and liquid fractions. The robot system collected a 
similar volume of slurry as the traditional system. However, the robot system collected fresher slurry, leading it to have 50% higher 
methane-production potential than the stored slurry. The solid fraction separated by the robot had a significantly higher methane-
production potential than the fresh slurry, indicating concentrated organic matter. Overall, the results of this study suggest that 
robot slurry collection can help increase the sustainability of pig production by increasing the potential of methane production 
from slurry. 

 
INTRODUCTION  

Depuis quelques années, la méthanisation des effluents 
d’élevage de porc est une pratique bien documentée. Les 
effluents peuvent être stockés sous forme de lisier brut ou 
sous forme d’une phase solide séparée de la phase liquide par 
un système de raclage avant d’être méthanisés seuls ou avec 
d’autres matières organiques. Dans le cas du raclage, cette 
phase solide est ensuite stockée en caissons ou en fumière 
avant d’intégrer le processus de méthanisation. De plus, 
l’installation de système de raclage est limitée aux nouvelles 
constructions de bâtiments d’élevage, tant les caractéristiques 
techniques sont différentes des bâtiments conventionnels 
existants. Récemment, des robots collecteurs d'effluents sont 
apparus sur le marché. Ils offrent la possibilité de s’intégrer 
dans des bâtiments conventionnels, sans modification de la 
structure des bâtiments d’élevage. Ces robots aspirateurs 
ouvrent la perspective d’une collecte du lisier brut au plus près 
de la production de l’effluent et donc à une amélioration du 
pouvoir méthanogène du lisier (Levasseur et al., 2022). 
L’objectif de cette étude est d’évaluer le pouvoir méthanogène 
du lisier de porc brut  collecté par un robot aspirateur ainsi 
que la performance d’un outil de séparation de phase 
ultérieure.  

1. MATERIEL ET METHODES 

1.1.  Description du dispositif expérimental 

Les essais ont eu lieu à la station expérimentale de la Cooperl 
(Hénanbihen, France) entre août 2023 et mars 2024. Deux 
salles d’engraissement ont été suivies sur deux bandes. Dans la 
première salle (salle Témoin), le lisier a été stocké sous 
caillebotis en préfosse pendant toute la période 
d’engraissement avant une évacuation en fin de bande, au 
départ des porcs. Dans la deuxième salle (salle Robot), un 
robot aspirateur de lisier a été installé (TracVac, Société CRD, 
Ernée, France) afin d’aspirer le lisier, plusieurs fois par jour. Le 
lisier est ensuite relargué dans un caniveau qui alimente un 
tamis vibrant permettant la séparation de la phase liquide et 
solide. 
 Pour la bande 1, la salle Témoin abritait 77 porcs vs 75 pour la 
salle Robot alors que pour la bande 2, elle abritait 72 porcs vs 
54 pour la salle Robot. Dans la salle Robot,  un suivi des 
volumes et des masses a été effectué pour établir le bilan 
matière. Dans la salle Robot, le volume de lisier brut a été 
mesuré à l’aide d’un débitmètre électromagnétique. La masse 
de la fraction solide après séparation de phase a été pesée à 
l’aide d’un transpalette spécifique. Le volume de la fraction 
liquide après séparation de phase est comptabilisé à l’aide 
d’un débitmètre électromagnétique. Aucun suivi de volume de 
lisier dans la salle témoin n’a été réalisé 

1.2. Mesures et analyses de laboratoires 

Dans la salle Témoin, un échantillon de lisier, reconstitué à 
partir de 4 prélèvements effectués lors de l’écoulement en 
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