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Die Zukunft der Landwirtschaft — eine
Einordnung am Beispiel des Pflanzenschutzes
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Pflanzenschutztechnik - Heute
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Fullstandskontrolle:
Passive, aktive und elektronische Restmengen- & Beflllmanagement

Schwingungstilgung

Fullstandsabhangige Ruhrwerke

L

Gestangehohensteuerung, Kategorie 4
Hangausgleich, Kabinen
Konturanpassung
GPS-Teilbreitenschaltung: N
Bis zur Einzeldlse 25cmb U o - lanzensensoren
Dusen: Reinigungssysteme Ausbringmengenregelung (PWM):
Beleuchtung, . _ Schwingungstilgung
Durchfluss, Befullung: Kurvenfahrten
TropfengréRe, ~ Close Transfer Systeme Durchflussmengenanpassung

Dusenwechsel
25cm Abstand

Anzeige von Temperatur und pH-Wert

Parallelfahrsysteme & Spurtreuer Nachlauf

11.09.2013



Pflanzenschutztechnik — Heute Nachmittag “-gj Ki

Teilflachenspezifische Applikation:

- Hohe Einsparraten moglich
- Sensortechnik und Direkteinspeisung
als Basistechnologien erforderlich

Pfingstbreite

VIOAR Marz 2015

I 0 Pflanzen
[ 0,5 Pflanzen
[ 1 Pllanzen
[ 2 pflanzen
Il >3 Pflanzen
[ 1 Applikationsbereich Soll
—— Fahrgasse

Quelle: JKI

Management des Gesamtprozesses
Pflanzenschutz:
- Planung, Vorbereitung,
Durchfuhrung und Dokumentation.
- Verknupfung von Wissen, Beratung,
Praxis und Maschine:
-Wann, was, wo, wie viel, womit

Connected Crop Protection
Mo i) i IR
e s Pflanzenschutz-Anwendungs-Manager

‘ Quelle: John Dé'ere -




Pflanzenschutztechnik - teilflichenspezifische () u K-
Applikation mit Direkteinspeisung =J NI

Erste Gerate zur Direkteinspeisung (Mehrkammersysteme) sind mittlerweile
Marktverfugbar

An praxistauglichen
Sensorsystemen zur
Unkrauterkennung
wird weiterhin
gearbeitet.

Quelle: Dammann



Pflanzenschutztechnik — Gesamtprozess “-== j K i

Electronic Field Data System

Benchmarking Service Projekt Assistenzsystem

E:%?‘Zilis . Das Assistenzsystem begleitet digital
+ conuton margn - durch den gesamten Prozess:

- Planung

- Arbeitsvorbereitung/Anmischen
88 - Applikation

- Dokumentation

+ Documentation
+ Geometry

+ Crop

+ Sowing

« Fertilization

+ Plant protection
+ Yield

+ Labour costs

Weed service

Import
podx3

Distance service &

Assistance System for the site-specific Operator Protection service

Application of Plant Protection Products

Teilmodule konnen auch auf

PPP Risk service konventionellen Spritzgeraten - ohne die
Maoglichkeit der Direkteinspeisung -
Fungicide forecast service angewendet werden.

WebGIS
§ g PPP cost service Prinzipielle Ubertragung auf alle anderen
WH Prozesse des Pflanzenbaus méglich (und

Plant Protection equipment with Direct-

Injection Plant development notwend |g ) .
*  Wind direction »  GPS position
+  Wind speed = Driving speed
0 App\!cation rate » Pressure ‘
+ Application map . Temperatfr;_r' Online data Gefordert durch:

- Bundesministerium =
L= BOLN

Bundesprogramm Okologischer Landbau
und andara Formen nechhaltigar

Navigation system Landwirtschaft

aufgrund eines Beschlusses
des Deutschen Bundestages

Real Time Kinematic -
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II IIIII ‘.’:
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Quelle: JKI



Pflanzenschutztechnik — Morgen?
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Limitierungen des mechanischen (A‘
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Pflanzenschutzes /?', I

- 20 Jahre Forschung zur Unkrauterkennung als Basis fur
verbesserte Systeme zur mechanischen Unkrautbekampfung
haben uns nicht wirklich weitergebracht!

- Allgemeine Wirkungseffizienz ist nach wie vor stark von der
Witterung beeinflusst

- Wie konnen wir den Intra-Reihenbereich effizient bearbeiten?

- Mechanische Unkrautbekampfung auf
Direktsaat/Mulchsaatstandorten?

- Auswirkung der mechanischen Unkrautbekampfung auf
Bodenorganismen und Bodenbruter?

- Kosten der sensorgesteuerten Gerate!

- Okonomie der Verfahren (schnell und groB) kontra erforderliche
Prazision (klein und langsam)!



Elektroherbizid — eine Alternative zur
Alternative?
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- Alternative oder Erganzung zu anderen Malinahmen

- Keine Resistenzbildung

- Kein Bodeneingriff

- Bei passenden Bedingungen keine negativen Auswirkungen auf
Bodenfauna?

- Selektivitat?
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Pflanzenproduktion — Morgen? “‘/éj Ki

- In welchem Kontext findet die Pflanzenproduktion zukunftig statt?
Kommen moglicherweise ganz andere Produktionssysteme und

A W 4 [ o 1 ~

net .

ichsel

Gefordert sind néue, intelligentere Systeme
Konzepte, die nicht immer nur auf die

Quelle: JKI/TI/TU BS




Spot Farming:
Die Pflanze in den Mittelpunkt rucken!!!
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Was ist Spot Farming?

Experimentelle Form des Pflanzenbaus mit der Zielsetzung:

« Einer nachhaltige Intensivierung des Pflanzenbaus (weniger Input bei
gleichem oder gesteigerten Ertrag)

» Einer Steigerung der Widerstandskraft der Anbausysteme unter den
Rahmenbedingungen des Klimawandels

« Einer Reduzierung des Einsatzes von chemischen Pflanzenschutz- und
Dungemitteln

« Der Berucksichtigung sozialer und umweltrelevanter Bedurfnisse in der
Pflanzenproduktion (z.B. Biodiversitat, Vernetzung von Biotopen,
Naherholung )



Perspektivenwechsel notwendig? Q) j K

« Um die Ertrage zu erhohen, sollten die Grundanspruche der
Einzelpflanze in den Mittelpunkt gestellt werden,...

.. und funktionale Elemente die
Kulturpflanzen schutzen!




Hypothesen fur die Zukunft? (_A ' j Ki

Um die Ertrage zu erhohen, Ressourceneinsatz zu vermindern und gleichzeitig
gesellschaftliche Akzeptanz zurickzugewinnen, sind vier Punkte von Bedeutung:

1. Verbesserte Zuordnung von Kulturpflanzen zu Standorten
« Bsp. Kartoffel/Gemuse/Wein => Frucht sucht sich den geeigneten
Standort
2. Optimierte raumliche und zeitliche Nutzung naturlicher Ressourcen
* Vegetationslange (z.B. Zuckerriben)
« Sortenkombination: Hohe, Bestandesdichte, Blattstellung, Phanologie...
« Kombination unterschiedlicher Kulturpflanzen
3. Effizienterer Gebrauch von Agrochemikalien
« Teilflachenspezifische oder gar Einzelpflanzenbehandlung
« Pflanzenschutz und Dungergaben nur nach tatsachlichem Bedarf
4. Starkung funktionaler Strukturen auf Landschaftsebene
« Graben, Hecken, Bluhelemente
* Deutlich kleinere Strukturen als heute Ublich



Methodisches Beispiel: Verbesserte Allokation (‘@_ ,- Ki

- Landwirtschaftliche Flachen sind selten homogen (Bodenart, Ertrage, Wasser-
versorgung, Hohenprofil, Erosionspotenzial, geografische Ausrichtung etc.)
- Berucksichtigung von kleinraumigen Unterschieden durch

Informationsuberlagerung
- Definition von ,Spots® mit weitgehend homogenen Eigenschaften die
eigenstandig bewirtschaftet werden

Potentialkarte
Luftbild Bodenkarte Ertragskarte  goden + Ertrag Kultur A, B, C

TM« Folios
1 ™~ ! -"‘- !
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Berucksichtigung der Landschaftsebene
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Ort: Barterode, Sud-Niedersachsen: 5175 ha



Landschaftsebene — Bodenarten und -typen
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Landschaftsebene — Solare Einstrahluna




Landschaftsebene — Erosionsrisiko

|




aftebene: Informationsuberlagerung
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Information: Bodenart und -typ, Einstrahlung, Erosionsrisiken
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GIS-Anwendung




Einbeziehung des Landschaftskontextes ) ,- Ki

Aktuelle Situation Bewirtschaftung auf Grundlage einer
Durchschnittliche SchlaggroRe: 3,5 ha Spotkarte

Durchschnittliche Schlaggrolie: 1,5 ha

Wegenetz ‘ Wegenetz

» Analyse von 5 Standorten (Hannover, Hildesheim, 2 x Goéttingen, Braunschweig)
« Befragung von Praktikern zu empirischen Erfahrungen auf den Schlagen
* Anschluss an vorhandenes Wegenetz
« Spotgrofle und Gewichtungsfaktoren

 Zuklnftig: Einbeziehung von Okosystemleistungen in die Analyse

Fazit: Kann nur mit Robotik bewirtschaftet werden!



Methodisches Beispiel: ‘
Standraumoptimierung %) 1Kh

« Maximaler Standraum und Licht fur die Einzelpflanze durch Gleichstandsaat
* Reduzierung notwendiger Saatgut- und Beizmengen

* Phytosanitare Vorteile durch dunnere Bestande

« Einsparung von Pflanzenschutzmitteln

« Bearbeitung in unterschiedliche Richtungen moglich

Gleichstandsaat Drillsaat

Erfordert georeferenzierte
Saattechnik mit sehr hoher
Ablagegenauigkeit, auch in
der Tiefe.

Vorteil: Wenn man den
Standort der Nutzpflanze
kennt, dann ist alles
andere Unkraut!

000 0002,0 0% 0 ° ,° o
e®0 00 0 ©Og0fe (0/0g0 0 e0e
00000 00 0000 0 ® o 0o %



Standraumoptimierung - Exkurs (
P ? LjKi
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Versuche zur Gleichstandsaat in
Winterweizen

Standorte:

» Berlin (Dahlem)
» Quedlinburg

» Braunschweig
> Ahlum

Fragestellungen:

» Ertrag

» Phytosanitare Vorteile

» Unkrautunterdruckungsvermogen
» Geeignete Pflanzeneigenschaften




Drilltechnik fur Gleichstandssaat “—:j Ki

—
-—
-—
L 4

Entwicklung von Technik zur Gleichstandsaat am JKI

Ziel: Prazise Kornablage in allen Kulturen und Kulturmischungen als
Grundlage zum robotergesteuerten Langs- und Querhacken sowie
einzelpflanzenspezifischen Spritzen und Diungen in unterschiedlichen
Bodenbearbeitungssystemen.




Standraumoptimierung - Exkurs




Aussaat mit Schablone
Standorte: Berlin, Braunschweig
und Quedlinburg
Aussaatvarianten:

> Gleichstandsaat (150 K6 m-2)

> Dirillsaat (150 K6 m2)

> Dirillsaat (350 K6 m2)
Genotypen:

> Eternity (KWS)

» Memory (Secobra)

» Bernstein (Syngenta)
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Standraumoptimierung - Exkurs

13 H

12 A

. Kornertrag (t/ha) ?

(o]

DS150

DS350

GSS150




Methodisches Beispiel: Pflanzenzuchtung

28.

Vorabeiten JKI. Mehrjahrige Sortenversuche am JKI

Ziel: Welche Eigenschaften sind fur Gleichstandsaat notwendig, wie viel
Mehrertrag ist moglich, Auswirkungen auf die Widerstandskraft etc.

n=71

Grain vield (g) QLB

6000

5000

3000 -

Grain yield (g)

2000

o]

1000

Lorenz Kottmann

DSp —
GS

April 2020



Gleichstandsaat - Prazision “i‘;gj Ki

GPS |

« Ziel: Prazise Kornablage in beliebigen Matrizen und 3D

» Georeferenzierung der Kornablage

« Methoden zur Bewertung der Kornablagequalitat

« Nachauflaufkorrektur mit Sensortechnik?

* Generierung von Applikationskarten fur Folgearbeiten (Hacken, Dungen, PS)
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Hacktechnik

Herausforderungen:

. Beikrautbekampfung innerhalb der
Reihe

. Erkennung der Kulturpflanze

. Spurfuhrung der Hackgerate
insbesondere im Vorauflauf

. Prazise Fuhrung der Hackwerkzeuge
nah an der Kulturpflanze

Ziel:
Langs- und Querhacken im Bestand

Kombinierte Verfahren maoglich:

* Langshacken mit Traktor und
Reihenhacke

* Querhacken mit Roboter

rE el RSt

WA A A
DR )
DR )

S A
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Technische

Applikationstechnik bk e

Spot Applikation zur Reduzierung des Herbizideinsatzes
Spot Applikation zur Reduzierung des Dungebedarfs?

* - %k kR %
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Potenzial der Herbizideinsparung bei verschiedenen ~\ -~ -~ ~\ = -t - -t

Verfahren



Methodisches Beispiel: Diingung und (‘ 17¢
Pflanzenschutz = J NI

Vorarbeit: Laufende pflanzenbauliche Versuche zur Einsparung von

Herbiziden und Fungiziden durch Gleichstandsaat, Entwicklung von
Dungestrategien fur Einzelpflanzen.

Ziel: Einsparung von Ressourcen, Schutz des Naturhaushalts und der
Wasserkorper

C




Wie konnen solche Systeme bewirtschaftet ‘A
werden? ‘,v=j Ki

« Die dargestellten Ansatze — von der Pflanze her gedacht — werden mit heutiger
Verfahrenstechnik nicht zu bewirtschaften sein.

« Kleine, autonome Maschinen, die in Schwarmen arbeiten, verschiedene
Prozesse verrichten und sich eigenstandig koordinieren, konnten die
Verfahrenstechnik der Zukunft darstellen.

« Mangelnde Schlagkraft wird durch nahezu permanenter Einsatzbereitschaft,
grof3eren Bearbeitungsfenstern und kleinraumig optimierter Wirtschaftsweise
kompensiert.

« Aufgaben, die heute durch Grol3technik erledigt werden (z.B. Ernte), kbnnen
durch Verfahrensauflosung auch durch Kleinmaschinen erledigt werden.



Machbarkeitsstudie zu autonomen Maschinen kA j K

way/ —
= ]
Q_j .Khl Verarbeitung und Transport von
..' - ca. 20 t Pflanzen je Hektar
‘®-  THUNEN -
Ernte Feldtransport
Applikation von einem / Bearbeitung auf
Tropfen PSMpro | pfianzenschutz Bodenbearbeitung| 20 cm Tiefe
Pflanze
: Mechanischer Pflanzenschutz \ /
- Zentimetergenau Ablage
Dungung Aussaat von 200 Kérnern/m?
Versorgung einzelner Getrdertdurch:
Pflanzen mit gglf o

70 mg Diinger/Tag B __BOLN

Bundesprogramm Okologischer Landbau

und andere Formen nechhaltigar
Landwirtschaft

aufgrund eines Beschlu

Quelle: Projekt ALPS (JKI, TI, TU BS) des Deuschen Bundestages



Verfahrenskette mit autonomen Maschinen

Feldtransport

\ /

Dungung Aussaat

Was sind die groBen Herausforderungen?

Optimales Maschinenkonzept und Modularitat
Betrieb in der landwirtschaftlichen Praxis
Autonomie des Arbeitsprozesses

Sicherheit autonomer Maschinen
Energieversorgung und Netzinfrastruktur

Quelle: Projekt ALPS (JKI, TI, TU BS)
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Wettbewerbsfahigkeit autonomer Maschinen ‘= j Ki

Arbeitserledigunaskosten ergeben sich aus Anzahl und Preise der Roboter:

Grobe Schatzung, Machbarkeit gilt es in der Praxis zu uberprufen.

Getreide stellt besondere Herausforderungen!

und Aussaat Logistik schutz bekampfung

Szenario (€/ha) 26 3-15 40
Quelle: Projekt ALPS (JKI, TI, TU BS)
Heute (€/ha) 28 ; 36 107 25 7 55

(KTBL 2017)

Quelle: Projekt ALPS (JKI, TI, TU BS)



Alternative Pflanzenschutzstrategien <Li1K3i

* Roboter konnen bei Pflegearbeiten parallel zum Bestandsmonitoring
eingesetzt werden

* Anpassung der Pflanzenschutzstrategie an dynamisches
Schadaufkommen + mehr Informationen Uber Schaderreger (Beispiel
Schnecke)

» Verfahren wie das Spot Spraying nach Schadschwelle erfordern neue

Pflanzenschutzstrategien s

GSS — andere Unkrautspektren? =% ™




Fazit

Eine nachhaltige Intensivierung unter Berlcksichtigung gesellschaftlicher
Aspekte ist grundsatzlich moglich.
Dazu bedarf es einer systemischen Betrachtung der Pflanzenproduktion mit
dem Ziel neue Pflanzenbausysteme zu definieren.
Die dafur notwendigen autonomen Kleinmaschinen konnen wettbewerbsfahig
sein.
Mit autonomen Maschinen konnen grundsatzlich alle landwirtschaftlichen
Prozesse durchgefuhrt werden.
Autonomen Kleinmaschinen werden derzeit in vielen Firmen und
Forschungsprojekten entwickelt und konnten die Zukunft der Landwirtschaft
massiv pragen.
Autonome Maschinen bieten diverse Vorteile

» Arbeitskraft kann anders verwerten werden

» Alternative zu fehlenden Arbeitskraften

* Weniger Risiko bei Maschinenausfall

* Ermoglichen neue Bewirtschaftungsmethoden

« Okonomische Alternativen zum chemischen Pflanzenschutz



LjKi

Danke fur lhre Aufmerksamkeit!

Institut fiir Anwendungstchnik im Pflzenschutz N
Messeweg 11/12, 38104 Braunschweig
www.julius-kuehn.de

at@julius-kuehn.de



http://www.julius-kuehn.bund.de/
mailto:at@jki.bund.de

Kleinraumige Bodenbearbeitung

Heute:

Zugkraft fur Bodenbearbeitungswerkzeuge — Hohes Gewicht der Zugmaschine
— Hoher Bodendruck

Morgen:

Teilflachenspezifische Bodenbearbeitung je nach Bedarf

Roboter VibroCrop Robotti, Kongskilde Robotti — Agrointelli, DNK

DNK * Anbauplattform fur
* Anbauraum fur verschiedene Gerate, verschiedene Gerate, z.B.
z.B. flache Bodenbearbeitung in flache Bodenbearbeitung

Streifen



Aussaat in geometrischen Mustern

Heute:
Kleines Zeitfenster und eingeschrankt befahrbare Boden

Morgen:
Mehr Zeit durch leichte Roboter, georeferenzierte Saatkornablage in beliebigen

Mustern und Tiefen

Roboter Xaver, Fendt
» Einfaches, robustes Design
» Aussaat einzelner Maiskorner _
« Betrieb im Schwarm (10 — 15 Roboter) Einsatz

« Vorstellung auf der Agritechnica 2017 * Kommerzialisierung 2019 — Roboter
zur Bekampfung von Mehltau in

Erdbeeren mit UV-Licht

Roboter Thorvald, Universitat As, NOR
» Saatkorn-Ablage in Gleichstandsaat
* Modularer Aufbau fur einen vielfaltigen



Aussaat - Prozessansatz

Beim Projekt Xaver (AGCO

. +Small and light weight

< Less power Fendt) wurde der
b= it Gesamtprozess der Aussaat
- Aunomousopsaton e durchgespielt:
i « Sicherheit

. Komfort

_.+*" +Use1,10,100... units

+Work 24/7 (climate change) hd P rOd u kt|V|tat
i « Kosten

Wby oo « Effizienz

o Sy
a1 +  Nachhaltigkeit

%

ROBOTS

e
COST AND INVEST REDUCTION i

« No cab, no operator environment
« Minimum sensors, less material

- Easy production and assembly EFFICiENCY

- More yield

CAVER

- Less seeds and chemicals

SUSTAINABILITY 4 « Less labor

+ Less soil damage '
[ —— e 1
Il L s

« Low energy, reduced CO:
« Low noise, no oil spillage
+ Ready for renewables
Seed Pesticide Fertilizer

Input
Qutput

Quelle: AGCO GmbH

440



Pflanzenschutz — Krankenheiten erfassen und
schnell handeln

Heute:

Ganzflachige und teils prophylaktische Behandlung gegen Krankheiten
Morgen:

Dauerhaftes Monitoring jeder Pflanze und schnelle Behandlung von Nestern

ST

» . ; 1
CECRRE
i 2 U_"l‘l ll' -

Roboter Bonirob, HS Osnabruék Roboter Ladybird, Universitat Sydney, AUS
« Sensorik und Datenverarbeitung zur » Energieautark durch Solarzellen
Ermittlung von Pflanzeneigenschaften * Roboterarm mit Duse zur Ausbringung




Mechanische Unkrautbekampfung

Heute:
Haufig ganzflachige Herbizidanwendung und wenig mechanische Bekampfung

Morgen:
Kamerabasierte Erkennung von Unkrautern und gezielte Bekampfung

Dino, Naio Technologies, FRA Roboter Oz, Najo Technologies, FRA

« Hacken von Unkrautern im * Unkrautbekampfung zwischen
Gemuseanbau Pflanzenreihen durch Striegel

« Kameras erkennen Pflanzenreihen * Am Markt seit 2016, vor allem im

* Werkzeuge austauschbar - Aussaat Gemiusebau in Frankreich



Digitale und echte Herbizidanwendung...

Heute:

Haufig ganzflachige Herbizidanwendung und wenig mechanische Bekampfung
Morgen:

Kamerabasierte Erkennung von Unkrautern und gezielte Bekampfung

ETAROB, HS Aachen RIPPA™ und VIIPA™  University of Sydney,
« Anwendung des ,digitalen Herbizids" in AUS
Gemusekulturen » Energieautark durch Solarzellen
475 Erfassung weiterer Parameter im * Prazisionsapplikation von PSM
Pflanzenbestand durch Sensoren « Erfassung des Gesundheitszustandes der

Pflanzen



...nah an der Markteinfiihrung

Heute:
Haufig ganzflachige Herbizidanwendung und kaum mechanische Bekampfung

Morgen:
Kamerabasierte Erkennung von Unkrautern und gezielte Bekampfung

EcoRobotix, ecoRobotix Ltd, CHE Asterix, Adigo, FRA

* Unkrauterkennung durch Kamera - Ausgestattet mit Kameras zur

* Gezielter Herbizideinsatz Identifikation von Unkrautern

* Betrieb Uber Solarzelle « Préazisionsapplikation von Herbizid

* MarkteinfiUhrung ende 2019



Centéol Challange — ,,der Standardroboteransatz*

« AgreenCulture,

S 0k EREEEA RAES FRA
« Bewirtschaftung
3 ROBO TS von 50 ha Mais mit
O P E R Qe O N S einem autonomen
| Robotersystem

« Bodenproben
» Bodenbearbeitung

yotrip Till*

* Aussaat Und Coarse texture, highly
UnterfulRdingung in i
Abhangigkeit vom e |
Bodenpotenzial @ ovorice Cioworganic

* Dungung Fine tex tureaverag

« Unkrautbekampfung .:'d“’ e

« Ernte

Quelle: AgreenCulture

498



Spezialaufgaben — z.B. der Schneckenroboter

« Schnecken aktivim Feld
aufspuren und sofort
unschadlich machen

« Schnecken kartieren, um
Hotspots zu ermitteln und
Schlagkraft zu erhdhen

« Einsatz nach der Ernte bis zum
Auflaufen der Pflanzen

* Schonung der Umwelt durch
Einsparung von Schneckenkorn

Kemmic< e

Infeligente Lésungen

s | gﬁ;
- _", K l AGRARTECHNI -
=

WITZENHAUSENr #~ Bundesprogramm Okologischer Landbau

und andera Formen nachhaltiger
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Dungung - bedarfsgesteuerte Einzelpflanzenversorgung

Heute:
Teilflachenspezifische Dungerverteilung auf Oberflache zu bestimmten Terminen

Morgen:
Bedarfsgesteuerte Platzierung der Nahrstoffe zur Versorgung einzelner Pflanzen in

Abhangigkeit von der Aufnahmefahigkeit

Roboterkonzept ,, CareRowBot* Nachfiillstationen am Feldrand

* Kleinste Fahrzeuge fahren einzelne « Versorgung mit Energie und
Pflanzen an Betriebsmitteln

» Platzierung des Dungers auf Boden,
Blattern oder direkt im Wurzelraum



Ernte kleiner Spots

Heute:

Verarbeitung der kompletten Pflanze im Drescher auf dem Feld
Morgen:

Ernte der Ahren auf kleinen Spots und Drusch am Feldrand oder Hof in
Dreschmaschinen

Roboterkonzept ,Ernte” Roboterkonzept , Transport”

- Abschneiden der Ahren und Zwischen- - Transport der Transportboxen zum
lagerung in Transportbox Feldrand und zurtck

- Ablage der Transportboxen auf Feld - Auflésung der Verfahren — Drusch am

- Hackseln der Halme direkt am Standort Feldrand
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