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Die aktuellen Ereignisse flhren uns
drastisch vor Augen, wie wichtig

eine effiziente regionale Landwirt-
schaft fUr unser tagliches Leben ist.«

Prof. Dr. Matthias Klingner,
Institutsleiter




Hocheffiziente und
nachhaltige Landwirtschaft

Cognitive Agriculture - COGNAC

Im Fraunhofer-Leitprojekt » Cognitive Agriculture« (kurz:
»COGNAC«) forschen acht Fraunhofer-Institute gemeinsam
an Grundlagen flr eine nachhaltige und produktive Land-
wirtschaft der Zukunft.

Cognitive Electrical Robot Environment
System - CERES

Die Automatisierung mittels Feldrobotik ermdglicht eine kon-
tinuierliche und lokal aufgeloste Erfassung von Sensordaten
fur die Optimierung landwirtschaftlicher Arbeitsprozesse.

Hierflr wurde innerhalb des Projekts COGNAC der Feld-
roboter CERES — »Cognitive Electrical Robot Environment
System« am Fraunhofer IVI entwickelt, der Uber einen rein
elektrischen Antriebsstrang verfligt und mit dem der Use
Case »chemiefreie Beikrautregulierung« demonstriert wird.

Flr eine effizientere, 6kologischere sowie 6konomisch nach-
haltigere Landwirtschaft muss der Einsatz von chemischem
Pflanzenschutz reduziert werden. Der einhergehende
Pflegeaufwand ist pradestiniert fir den im Schwarm agieren-
den Feldroboter. CERES dient dartber hinaus als Sensortra-
gerplattform zur Uberfiihrung von Daten auf die Plattform
»Agricultural Data Space« und zur Entwicklung und Erpro-
bung von kognitiven Diensten, wie die Anwendungsentwick-
lung fur Hyper- und Multispektralsensorik, Auto-Machine-
Learning fur effiziente Bilddatenauswertungen

und Sensor-Datenfusion.



Automatisierung der Feldarbeit

Kleine und flexibel einsetzbare Feldroboter kénnen im
Verbund zusammenarbeiten und ihre Fahigkeiten kombinieren
und dienen der automatisierten Datenerfassung. Ermdglicht
wird dies Uber datenbasierte Dienste.

Wirtschaftliche und agronomische Vorteile sind:

m kontinuierliche Messdatenerfassung zur Generierung
digitaler Services,

m kosteneffiziente Einsatz von Sensorik durch mobile
Anwendung,

m Erhéhung der Umweltvertraglichkeit durch die Reduzierung
von chemischem Pflanzenschutz,

® Nachhaltigkeit durch spezifischen Ressourceneinsatz,

m Einflhrung zukunftsweisender Antriebstechnik in der
Landwirtschaft sowie

® Reduzierung der Bodenverdichtung aufgrund kleiner
leichter Einheiten.




Felderprobung der Komponenten aus dem Leitprojekt COGNAC.

Elektrifizierung und Ladekonzepte fiir Feldroboter

FUr einen vollelektrischen 24/7-Feldbetrieb entstand eine
automatisierte Nachladelésung: eine auf einem Anhanger
installierte Ladestation mit Kontaktsystem, die von einem im
Schwarm agierenden autonomen Feldroboter automatisiert
befahren und zum Nachladen genutzt werden kann. Die
Ladestation eignet sich dabei fir 400 V Drehstromnetze.
Das Schnellladesystem kann aber zukilnftig auf groBere
Ladeleistungen von > 1 MW skaliert werden. Das komplette
Nachladesystem ist im AuBenbereich und im landwirtschaft-
lichen Umfeld uneingeschrankt einsetzbar.

helyOS® - Online-Leitstand fiir die Landwirtschaft

helyOS® ist ein Control-Tower-Framework zur schnellen und
effizienten Entwicklung von Leitsteuerungen in zahlreichen
Anwendungsfeldern, wie der Landwirtschaft. Dabei verbindet,
Uberwacht und steuert helyOS® Roboter und Roboterschwar-
me. Die auszuflhrenden Arbeiten werden dabei in Missionen
fur mobile Arbeitsmaschinen Uberfuhrt.



Verschiedene modulare Services, wie Pfad- und Kooperati-
onsplaner sowie Kartendienste werden als externe Dienste
angebunden und auf den Anwendungsfall spezialisiert.

Im Rahmen von COGNAC wurde ein spezieller Pfadplaner
auf Feldfahrten innerhalb der verwendeten Saatreihen
entwickelt und das Automatisierungssystem auf dem Feld-
roboter erprobt.

Navigationsbox

Fr die autonome Navigation des Feldroboters wurde vom
Fraunhofer I0SB eine Navigationsbox entwickelt und auf
CERES implementiert, die eine flexible Anbindung von Sen-
soren flr die Navigation und Perzeption (GNSS/GPS, IMU,
3D-LIDAR, Kamera, etc.) erlaubt. Die Sensordaten werden
direkt verarbeitet und die Funktionalitaten fur die autonome
Navigation bereitgestellt. Dazu gehdren u. a. eine prazise
Lokalisierung und Hinderniserkennung sowie spezialisierte
Fahigkeiten, wie z. B. eine Pflanzreihenverfolgung.



Ausblick
Das Projekt leistet einen wesentlichen Beitrag zur

m Erkenntnisibermittlung zum Unterflurkontaktsystem
— auf weitere Fahrzeugtypen, wie Nutzfahrzeuge und
Pkw sowie
— zur Nutzung in weiteren Feldrobotern, wie dem
»Elwobot« der TU Dresden
m Erprobung der helyOS®-Schwarmfunktionalitdten mit
CERES sowie den autonomen Feldschwarm®-Einheiten,
m Uberfuhrung der entwickelten kognitiven Dienste auf
weitere Nutzpflanzen und
m \Weiterentwicklung der Sicherheit autonomer Feld-
einheiten und deren Betrieb in der Landwirtschaft.
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Fraunhofer-Institut fiir
Verkehrs- und
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