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ressourcenknappheit, umweltbelastungen und ein stetig zunehmen-
der bedarf an nahrungsmitteln  erfordern eine optimierung agrar-
technischer prozesse zu höheren erträgen bei geringeren aufwän-
den. in den letzten Jahren sind daher insbesondere elektronik und 
informationstechnologien zu schlüsseltechnologien für eine sowohl 
ökonomisch als auch ökologisch orientierte landtechnik geworden.  
der einsatz innovativer technologien hat mittlerweile das potential, 
einzelpflanzenbezogene Prozesse in Betracht zu ziehen. Hierdurch 
können sich neue optionen und lösungsansätze für die genannten 
globalen Fragestellungen ergeben. in dem Forschungsprojekt bo-
niRob wird am Beispiel einer einzelpflanzenbezogenen Phänotypi-
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 räder mit radnabenmotoren sowie ein hydrauliksys-
tem zur variation der höhe 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 können Eigenschaften einzelner Pflanzen gemessen und mo-

Robots meet nature: Autonomer Feldroboter „BoniRob“  
zur Pflanzenphänotypisierung

delliert werden und zu einem späteren zeitpunkt erneut „gefunden“ 
und vermessen werden. Dadurch lässt sich für einzelne Pflanzen der 
wachstumsverlauf dargestellen. abbildung 2 zeigt die erkennung ein-
zelner Pflanzen, die zugehörigen Messdaten eines Lichtgitters (als 
seitliches Höhenprofil) sowie modellierte Parameter, wie z. B. die 
Pflanzenhöhe.

zur visualisierung und dokumentation des messdaten wird das 
gis***-tool openJump eingesetzt, welches typischerweise für teil-
flächenspezifische Landbewirtschaftung Verwendung findet; die 
Teilfläche entspricht hier der einzelnen Pflanze. Ein Beispiel (siehe 
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 umschließenden grünen kreise repräsentieren die un-
terschiedlichen Höhen der einzelnen Pflanzen. Die Kombination des 
gis-tools mit den daten der sensoren und algorithmen ermöglichen 
weitreichende statistische auswertungen, visualisierungen (z. b. der 
der Feuchtigkeitsverteilung) bis hin zur kombination mit anderen orts-
bezogenen daten (z. b. von bodenparametern).

die hochschule osnabrück mit den Fachgebieten ingenieurwissen-
schaften / informatik und agrarwissenschaften, das landtechnik-un-

Abb. 1: Autonomer Feldroboter BoniRob bei der Vermessung von Einzelpflanzen  
auf einem Maisfeld
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ternehmen amazone und die robert bosch gmbh haben das projekt   
gemeinsam realisiert.  

* rtk: real time kinematic
** dgps: differential global positioning system
*** gis: geoinformationssystem

Abb. 2: Messdaten des Lichtgitters (grün) mit Markierung der Pflanzenposition und der 
modellierten Pflanzenhöhe
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Abb. 3: GIS-Karte mit drei vermessenen Maisreihen (unten) sowie dem Beispiel einer statistischen Auswertung 
(Histogramm über die Pflanzenhöhe) und exemplarischen Messdaten einer Pflanze


