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Arbeiten in Obstplantagen im Jahresverlauf
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« Produktivitat in der Plantage zu erhdhen

« Schnelle Reaktion auf Krankheitsbefall

« Einfache Arbeiten mit hohem Wiederholungsgrad automatisieren

« Gefahrdung des Personals reduzieren (z.B. 20 x Pflanzenschutz /a)
* Vermeidung von Emissionen

« Einfache Dokumentation fiir Produktnachverfolgung
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Arbeitsleistung: Flache in Deutschland:
Arbeitsgeschwindigkeit: 8 km/h Obst  30.000 ha
Arbeitsbreite: 2,5 bis 3,2m Wein 100.000 ha

(Baumreihenabstand)

Grad der Mechanisierung: 50 %

Flache pro Fahrzeug: 15 bis 20 ha

Marktbedartf: 1.300 Fahrzeuge
Einsatzjahre pro Fahrzeug: 10 Jahre

Jahrlicher Markt: 130 Fahrzeuge p.a.
Marktvolumen: 9,1 Mio. EUR

Marktanteil: 25 % (32 Fahrzeuge. p.a.)
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Fahrzeugplattform flr verschiedene Baureihe fiir verschiedene
Anbau- und Aufsattelgerate: Anwendungsgebiete:

1. Mulchen 1. Obstbau

2. Pflanzenschutz 2 Weinbau

3.  Konturschnitt
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Kernbereich 1 (Fahrzeuq):

Entwurf, Konstruktion und Bau des modular aufgebauten, elektrischen Antriebs ftir Wein- und
Obstplantagenroboter mit entsprechender Leistungselektronik

Kernbereich 2 (Applikation):

Entwurf, Konstruktion und Bau des elektrisch angetriebenen Pflanzenschutzgerates unter Berlcksichtigung der
entsprechenden Richtlinien

Kernbereich 3 (Sensorsysteme & Fahrzeug-Management):

Auswabhl der erforderlichen Sensorik fiir Wein- und Obstbau und deren Fusion zur Erkennung der Reihe und
des Reihenendes sowie der aktuellen Position, gegebenenfalls Verkntpfung mit a-priori-Information,
Hinderniserkennung und Aktor-Uberwachung. Realisierung der Sicherheitstechnik
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Technisches Konzept des Antriebsstranges

Dieselmotor Generator 4 x Antriebsmotor

Mercedes Benz OM 660, 30 kW elektrisch, 4 x 7 kW elnenn

30 kW mechanisch wassergekuhlt 4 x 11 kW elmax
luftgekihlt
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GPS-Engines (Sirf, uBlox) Super Sonic

IMU-Engine Safety contact bars [ Internet
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Quelle: Hochschule Osnabrtick 3D Laser Scanner elWObot Drives &Steering

Laser Scanner
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Orientierung an Baumreihen mittels LASER-Scanner

Quelle: Hochschule Osnabriick
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Selektive Applikationssteuerung

Quelle: Hochschule Osnabrtick
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Technische Daten des elWObots

Breite: 1300 mm

Hohe: 930 mm

Lange: 3500 mm
Leermasse: 2400 kg

Zuladung: 2000 kg
Geschwindigkeit: 0-8 km/h, stufenlos
Steigfahigkeit: 35%

Lenkwinkel: -45° - 90°
Dieselmotor: 30 kW, 3000 U/min

Quelle: TU Dresden
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Quelle: TU Dresden

Fahigkeiten zur Navigation, Kommunikation und Demonstration von
Umgebungs- und Navigation an Testfeld zwei Einheiten in der
Mustererkennung adaptieren Plantage

weiterentwickeln Prototypen in
Vorserienmodell Gberfiihren

1. Automatisierung des Obst- und Weinanbaus, d. h. autonome Fahrzeugplattform mit Modulen zum
Mahen/Mulchen, zum Pflanzenschutz und zum Konturschnitt,

2. Kombination aus Pfadplanung und sensorgestitzter Navigation fiir autonomen Betrieb,

3. Einbindung der Maschinen in FMIS Uber lokales oder betriebliches Mobilfunknetz, Speicherung und Verarbeitung
der Sensor- und Betriebsdaten, Ubertragung von Prozessinformationen auf die Maschine, Human-Machine-
Interface mit Entscheidungsunterstiitzung

4. Implementierung des Roboterfahrzeuges in das Produktionsverfahren des Obstanbaubetriebs
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Machbarkeits- Forschungs- bzw. Prototyp fiir Vorserie — Markt- Markt-

studie positiv Funktionsmuster Feldversuche Fertigung /Tests einfuhrung akzeptanz

Autonome mechanische
Unkrautbekampfung
Automatische Obsternte Fltterungsroboter
Autonomes
Weidemanagement (iLEED) Reinigungsroboter
Autonome Bodenbearbeitung -
Automatische ]

Mahdreschereinstellungen
Autonome Pflegefahrzeuge in
Obstplantagen (Casar, elWObot)
Autonome Roboter zur Erfassung von Pflanzen- und
Wachstumsdaten (BONIROB, Breedvision)

Melkroboter

Quelle: TU Dresden
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