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Problemstellung:
Schnecken sind Schlisselschadlinge In  der extensiven

Landbewirtschaftung und verursachen erhebliche Ertrags- und
Qualitatsverluste Im Ackerbau. Die Populationsdynamik und g
Schadwirkung der Schnecken wird von einer Vielzahl an Faktoren

beeinflusst. Als Konsequenz der Massenvermehrung von @ }?l;fflc ? o 2 |
Schnecken wird die Applikation von Schneckenkorn oftmals als = o PR
,Routine-MaBnahme* durchgefihrt. Diese InterventionsmaRnahme = % & - GGl s

fiirt jedoch dazu, dass Schneckenkorn auch in schneckenfreien © = e SR

Bereichen appliziert wird.

Ziele:

Ziel des Projektes ist es, eine alternative Robotik-Losung zu entwickeln,
die Schnecken Uber optische Sensoren erkennt, kartiert und bekampft.
Durch den Einsatz eines Roboters Ist eine Steigerung des
Bekampfungserfolges zu erwarten. Neben der Moglichkeit die Umwelt
Zu schonen, konnen Betriebsmittel und Arbeitszelt eingespart werden.
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Schneckenerkennung:
Am Roboter werden
Kameras montiert, die den
Boden nach Schnecken
abscannen. Mit Hilfe
digitaler Bildbearbeitungs-
software  werden  diese
erkannt und die Position der
Schnecke relativ Zum
Roboter ermittelt.

Inteligente Losungen

Bekampfungswerkzeuge: Fahrzeugplattform: J
Zur  Schneckenbekampfung Firma KommTek GmbH hat ein Tragerfahrzeug entwickelt, an welches ‘ |
sind unterschiedlichste ein Manipulatorarm montiert wird. Das Fahrzeug ist 1,13 m lang, 2,43 m

Methoden denkbar. In breit und 0,71 m hoch und arbeitet mit einer Geschwindigkeit von 1 m/s. ,
Laborversuchen wurde ein e A
geeignetes Werkzeug i

entwickelt, welches an einen
Auslegearm an den Roboter
montiert wird. Das Werkzeug
sollte moglichst leicht, aber
gleichzeitig robust und einfach
gehalten sein. Aus Grinden
zukunftiger Anschaffungs-
kosten des Endprodukts und
der Energieeffizienz richtet
sich der Fokus der Entwicklung
eines Bekampfungswerkzeugs
auf mechanische Verfahren.

Navigation:

Als Navigationsgrundlage wurden von
der AGT Witzenhausen drei
Navigationsmuster erstellt. Der
Roboter kann zufallig Uber die Flache
fahren, die Flache In einer
raumgreifenden Route erkunden oder
Im Arbeitsmodus von Hotspot zu
Hotspot navigieren. Als Grundlage fur
den Hotspotmodus werden am JKI
Daten generiert, die dem Roboter ein
antizipierendes Verhalten ermoglichen.

Zufallsmodus: Der Roboter Erkundungsmodus: Arbeitsmodus: Der Roboter
bewegt sich chaotisch iber die Der Roboter bewegt sich auf einer bewegt sich auf der kiirzesten
gesamte Ackerflache. raumgreifenden Route. Route zwischen den Hotspots Gefordertdurch:
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