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Robots meet nature: Autonomer Feldroboter ,,BoniRob*

zur Pflanzenphanotypisierung

Ressourcenknappheit, Umweltbelastungen und ein stetig zunehmen-
der Bedarf an Nahrungsmitteln erfordern eine Optimierung agrar-
technischer Prozesse zu héheren Ertragen bei geringeren Aufwan-
den. In den letzten Jahren sind daher insbesondere Elektronik und
Informationstechnologien zu Schlisseltechnologien fiir eine sowohl
okonomisch als auch 6kologisch orientierte Landtechnik geworden.
Der Einsatz innovativer Technologien hat mittlerweile das Potential,
einzelpflanzenbezogene Prozesse in Betracht zu ziehen. Hierdurch
kénnen sich neue Optionen und Lésungsansatze fur die genannten
globalen Fragestellungen ergeben. In dem Forschungsprojekt Bo-
niRob wird am Beispiel einer einzelpflanzenbezogenen Phanotypi-
sierung im Versuchswesen eine erste Applikation aufgezeigt, wobei
technologisch die Kombination autonomer Feldrobotik mit intelligen-
ten Sensorsystemen im Vordergrund steht.

Der autonome Feldroboter (siehe Abbildung 1) umfasst vier einzeln
ansteuerbare Rader mit Radnabenmotoren sowie ein Hydrauliksys-
tem zur Variation der H6he und Spurbreite. Zur Navigation wird das
SLAM-Verfahren (,simultaneous localisation and mapping“) verwen-
det. Im inneren Freiraum des Feldroboters ist ein Sensormodul mit
3D-Kameras, Laser-Abstandssensoren, Spektralkameras, RTK*-
DGPS** und weiteren Sensoren integriert. Durch Sensor- und Daten-
fusion kénnen Eigenschaften einzelner Pflanzen gemessen und mo-

Abb. 1: Autonomer Feldroboter BoniRob bei der Vermessung von Einzelpflanzen
auf einem Maisfeld
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delliert werden und zu einem spateren Zeitpunkt erneut ,gefunden®
und vermessen werden. Dadurch I&sst sich fur einzelne Pflanzen der
Wachstumsverlauf dargestellen. Abbildung 2 zeigt die Erkennung ein-
zelner Pflanzen, die zugehdrigen Messdaten eines Lichtgitters (als
seitliches Hohenprofil) sowie modellierte Parameter, wie z. B. die
Pflanzenhdhe.

Zur Visualisierung und Dokumentation des Messdaten wird das
GIS**-Tool OpenJump eingesetzt, welches typischerweise fir teil-
flachenspezifische Landbewirtschaftung Verwendung findet; die
Teilflache entspricht hier der einzelnen Pflanze. Ein Beispiel (sieche
Abbildung 3) zeigt im unteren Bereich eine GIS-Karte von drei Pflan-
zenreihen, die im Versuch vermessen wurden. Die Positionen der
einzelnen Pflanzen sind durch schwarze Sterne markiert, die Durch-
messer der umschlieRenden griinen Kreise reprasentieren die un-
terschiedlichen Héhen der einzelnen Pflanzen. Die Kombination des
GIS-Tools mit den Daten der Sensoren und Algorithmen ermdglichen
weitreichende statistische Auswertungen, Visualisierungen (z. B. der
der Feuchtigkeitsverteilung) bis hin zur Kombination mit anderen orts-
bezogenen Daten (z. B. von Bodenparametern).
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Abb. 2: Messdaten des Lichtgitters (griin) mit Markierung der Pflanzenposition und der
modellierten Pflanzenh6he
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Abb. 3: GIS-Karte mit drei vermessenen Maisreihen (unten) sowie dem Beispiel einer statistischen Auswertung
(Histogramm (iber die Pflanzenhéhe) und exemplarischen Messdaten einer Pflanze
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