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Plattform | Forschung

Roboter versus Gurkenftlieger

Die Welt der Roboter wird immer vielseitiger und
sinnvoller, beispielsweise sollen sie kiinftig auch Gurken
ernten — mindestens, wenn es nach den Vorstellungen
einiger Forscher des Fraunhofer-Instituts in Berlin geht.

Ruedi Hunger

Auf der Zielgeraden - Leichtmodul-Roboter sind scharf auf Gurken. Bild: Fraunhofer-Institut

Die Gurkenernte ist Handarbeit. Meist
werden als Erntefahrzeuge Selbstbaulo-
sungen oder sogenannte «Gurkenflieger»
eingesetzt. Kurz: Fahrzeuge mit Dach und
angebauten Tragflachen. Die eigentliche
Erntearbeit Ubernehmen Erntehelfer, die
bauchlings auf dem Erntefahrzeug die
Gurken pflicken. Bequem ist wohl an-
ders, insbesondere wenn stundenlang in
dieser Position gearbeitet werden soll.
Daher wird in Deutschland nach verbes-
serter Erntetechnik gesucht, um damit
der Verlagerung des Anbaues nach den
osteuropaischen Landern oder Indien Ein-
halt zu bieten.

«Green Field»-Experimente

Gemeinsam mit Wissenschaftlern aus
Spanien und Deutschland untersuchen
Experten des Fraunhofer-Instituts fur Pro-
duktionsanlagen und Konstruktionstech-
nik in Berlin das Automatisierungspoten-
zial der Gurkenernte. Ziel der Forscher ist
es, ein aus Leichtmodulen aufgebautes
kostengtinstiges Dual-Arm-Robotersys-
tem zu entwickeln und zu testen. Dieser
Ernteroboter muss zuverlassig sein, selbst
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bei widrigen Witterungsbedingungen die
erntereifen Gurken erkennen und diese
mit seinen beiden Greifarmen schonend
pflicken und ablegen. Die Leistungsvor-
gabe ist hoch, denn ein gelbter Pfllcker
schafft bis zu 13 Gurken pro Minute und
der automatisierte Erntehelfer muss
ebenso effektiv sein wie der Pfltcker. Zu-
dem darf er die Pflanzen nicht beschadi-
gen oder mit dem Wurzelwerk gar aus
dem Boden ziehen.

Hohe Trefferquote notwendig

Erfassen, Beurteilen und Bewerten — die
Anforderungen fur autonome Systeme
sind hoch. Noch grésser werden sie,
wenn griine Gurken in einem griinen Um-
feld geortet werden mussen. Die Friichte
sind zudem relativ ungeordnet auf dem
Feld und werden mitunter von Blattern

Wirtschaftlich bedeutend

verdeckt. Zudem beeinflussen veranderli-
che Lichtverhéltnisse das Erfassen und
Beurteilen der Gurken. Ein spezielles Ka-
merasystem gewahrleistet, dass die Gur-
ken mit einer Trefferquote von rund 95 %
registriert und lokalisiert werden. Geplant
ist, dass alle reifen Gurken gepflickt wer-
den, um das Wachstum der neuen, nach-
wachsenden Gurken nicht zu behindern.

Am Mensch orientiert

Die Experten haben drei unterschiedliche
Greifer-Prototypen entwickelt. Einen Grei-
fer auf Vakuum-Technik-Basis, einen mit
bionischen Greifbacken («Fin Ray») und ei-
ne Gurkenhand auf der Basis der «Open
Bionics Robot Hand». Dabei setzten sie
auf eine bereits in einem anderen, beste-
henden Forschungsprojekt zur Anwen-
dung kommende Dual-Arm-Robotersteu-
erung mit effizienter aufgabenorientierter
Programmierung. Die vorprogrammierten
Verhaltensmuster erméglichen dem Robo-
ter das bimanuelle Suchen der Gurken
nach menschlichem Vorbild. So kann er
beispielsweise Blatter durch symmetrische
und asymmetrische oder kongruente
(Ubereinstimmend) und inkongruente
(nichtUbereinstimmend) Bewegungen zur
Seite schieben. Die Forschenden sind be-
muht, eine intelligente Steuerung mit «Ur-
teilsvermdgen» zu entwickeln, welche die
Aufgaben zwischen den Greifarmen ver-
teilt, den eigentlichen Pfliickprozess tber-
wacht und Ausnahmen behandeln kann.

Fazit

Die Arbeitsposition auf einem Gurkenflie-
ger entspricht nicht der modernen Auf-
fassung eines ergonomischen Arbeits-
platzes. Dennoch braucht es noch etwas
Geduld, bis der «Gurkenroboter» den
menschlichen Erntehelfer ablost, aber das
Projekt ist vielversprechend. |

Bequem ist wohl anders - aber bald kommt
der Roboter. Bild: zvg

Gurken gehéren zu den wirtschaftlich bedeutendsten Gemusearten
und sind der kaltetoleranteste Vertreter der Kurbisgewdchse. Die
vermutliche Wildform ist in Indien beheimatet. Die Gurke ist eine
einjahrige Pflanze, die niederliegend und kletternd wachst und dabei
| | ein bis vier Meter lang werden kann.
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