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Der autonome Mahdrescher mit Raupenfahrwerk, 2-Meter-Schneidwerk und einem 1000-Liter-Korntank. Bild: Agrobotix

Weltneuheit und Arbeitsverfahren
bel Ernteroboter

Im September war in den Niederlanden erstmals ein autonomer Mahdrescher im Einsatz.

Diese Weltneuheit lasst aufhorchen, kommt aber fiir Insider nicht Giberraschend. Denn am
Arbeitswissenschaftlichen Kolloquium in Tanikon wurde bereits ein Arbeitsverfahren zum
Einsatz von Feldrobotern in der Ernte vorgestellt.

Ruedi Hunger

Man schrieb — man ahnt es bereits — das
Jahr 2020, als in den Niederlanden als
Weltneuheit erstmals ein autonomer
Méhdrescher auf einem Gerstenfeld vor-
gestellt wurde. Dieser autonome Harves-
ter ist ein Gemeinschaftsprojekt der bei-
den holldndischen Firmen eFarmer aus
Amstelveen und HuizingHarvester aus
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Emmen NL. Das funfkopfige eFar-
mer-Team hat diesen Drescher in zwei
Monaten so weiterentwickelt, dass er oh-
ne den Menschen arbeiten kann.

Die Grundmaschine basiert auf einem bil-
ligen chinesischen Mahdrescher. Dieser
war bereits, und wurde zusatzlich, mit
Sensoren ausgestattet und bekam das

«FieldBee-Traktor-Autosteer-System» ver-
passt. Zudem wurden Autopilot-Funktio-
nen hinzugeftigt. Damit kann der Harves-
ter im manuellen und im Autopilot-Mo-
dus fahren. In Letzterem fihrt er seine
Arbeit autonom ohne den Menschen aus.
Der Bediener kann Ubrigens problemlos
zwischen den zwei Modi hin- und her-



wechseln. Die Maschine wird mit dem

Smartphone oder Tablet gesteuert. Dazu

wahlt der Bediener folgende Befehle

aus:

e Motor ein-/ausschalten

e Lenken in die gewlnschte Richtung

e Fahren, schnell oder langsam, oder An-
halten

e Fahren in verschiedene Richtungen

e Steuerung Schneidtisch (heben, senken)

Feldnavigation mit FieldBee

Dank dem «FieldBee-RTK-System» fahrt
der Drescher mit hochster Prazision und
schafft ein exaktes Anschlussfahren. Die
Fahrweise kann in der FieldBee-App ein-
gerichtet werden. Fur den Autopilot-Mo-
dus kommt eine Android-Navigations-
anwendung mit einer Autopilot-Funktion
aus der FieldBee-App zur Anwendung. Der
Landwirt kann ein geeignetes Muster fur
das parallele Fahren aus funf unterschiedli-
chen Vorschlagen auswahlen. Beim Errei-
chen der Feldkante/Feldgrenze fahrt die
Maschine automatisch die (Wende-)Kur-
ven. Uber das System werden auch speziel-
le Schneidwerks- und Druschfunktionen
(Dreschgeschwindigkeit, Schneidwerk und
Haspeldrehzahl usw.) automatisch gesteu-
ert. Zusatzliche Ernte-Informationen wer-
den als Excel-Bericht gespeichert und kon-
nen auf dem Smartphone oder Computer
eingesehen werden. Kiinftig soll der auto-
nome Mahdrescher mit GNSS-Receiver
und «FieldBee»-«Autosteer»-System und
einem Ertrags- und Qualitatserfassungs-
System ausgestattet werden.

Szenenwechsel

Der Druck, die Kosten je Flacheneinheit
zu senken und gleichzeitig die Schlag-
kraft zu erhdhen, fiihrte und fuhrt in Ver-
gangenheit und Gegenwart zu immer
grosseren und schwereren Traktoren und
Landmaschinen. Mit diesem Umstand ist
eigentlich niemand gltcklich, aber man-
gels Alternativen hat man ihn mehrheit-
lich akzeptiert. Die derzeitige Entwick-
lung von kleinen Feldrobotern bietet eine
einmalige Gelegenheit, das Maschinen-
gewicht und damit die Bodenbelastung
deutlich zu reduzieren.

Arbeitsverfahren von Feldrobotern

Feldroboter sind kleiner und leichter als
herkdmmliche Traktoren oder Erntema-
schinen. Das ist in Bezug auf die Bodenbe-
lastung grundsatzlich positiv zu bewerten.
Anderseits steigen Anzahl und Zeitanteil
far das Abbunkern und die Wendezeit.
Auf Grund der im Feld notwendigen, mini-
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Die Arbeitsweise von Ernteroboter und Transporttechnik &ndern sich mit dem Einsatz eines

Roboters. Bild: Tagungsband 22. AKAL

malen theoretischen Transportarbeit er-
folgt eine Feldaufteilung in (Ernte-)Beete
und erfordert eine neue Konzeption der
Fahrstrategie. Die Beetlange wird durch
die gewahlten Radlasten des Ernterobo-
ters und einen maximalen Zeitanteil fur
Abbunker- und Wendezeit bestimmt. In
Abhangigkeit davon nutzen die Transpor-
teinheiten die vorhandenen Fahrgassen
auf dem Feld. Daraus ergibt sich, dass
Transporttechnik und Erntemaschinen
nicht mehr wie bisher parallel zueinander
arbeiten, sondern im rechten Winkel zuei-
nander.

Ackerlange und Bodenbelastung
Auch die zunehmende Schlaglénge fuhr-
te automatisch zu einer héheren Boden-
belastung. Der Grund ist einfach: eine
grossere Erntegutmenge muss Uber eine
langere Strecke transportiert werden.
Denn mit zunehmender Feldldnge steigt
die Transportarbeit laut Winfried Fechner
von der Universitat Halle (siehe Kasten
«Feldroboter fur die Ernte») Uberproporti-
onal und betragt bei einer Feldlange von
1000 m das 25-Fache gegenuber einer
Feldlange von 200 m. Da niedrige Lade-
massen durch eine hoéhere Anzahl an
Uberfahrten kompensiert werden, ist in
Abhangigkeit von Feldlange und Boden-
feuchte auch beim Einsatz von leichten
Transportfahrzeugen eine Verdichtung
nicht ausgeschlossen.

Autonome Erntetechnik
Um leichte autonome Erntetechnik ge-
meinsam mit konventioneller Transport-

technik zu nutzen, braucht es eine andere

Gegenuberstellung von Ernte- und Trans-

portrichtung. Dies kann folgendermassen

gestaltet werden:

e Die Arbeitsrichtung der Erntetechnik
und die Fahrrichtung der Transport-
technik stehen im rechten Winkel zuei-
nander. Daraus ergeben sich unter-
schiedliche Fahrstrecken fiur Ernte und
Transport.

e Die wirksame Beetldnge fur die Ern-
teroboter ergibt sich aus dem Abstand
der Fahrgassen fur die Transportfahr-
zeuge.

e Die Feldlange fur die Transportfahrzeu-
ge hangt von der Grosse und Form des
Schlages ab.

e Durch die Nutzung fester Fahrbahnen
fur den Transport kann eine erhohte
Bodenbelastung auf einen geringeren
Flachenanteil begrenzt werden.

«FieldBee»

«FieldBee» ist eine Anwendung der
Firma eFarmer B.V. aus Amstelveen NL.
eFarmer verfolgt seit mehr als 5 Jahren
das Ziel, Precision-Farming-Produkte ftr
Landwirte zu entwickeln. Entsprechend
wird FieldBee bereits von mehreren
tausend Landwirten in mehr als 50 Lan-
dern genutzt. Die App wurde bereits
mehr als 300000 Mal heruntergeladen
und ist damit eine der meistgenutzten
Agrar-Apps. www.fieldbee.com
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Feldroboter fiir die Ernte

Fr Bauerin und Bauer ackern wir tagtaglich.

Und SVLT-M itgliedern maChen Das Projekt «Arbeitsverfahren zum Einsatz von Feldrobotern in
. . . der Ernte» wurde anlasslich des 22. Arbeitswissenschaftlichen
wir monatI|Ch ein Angebot. Kolloquiums 2020 in Tanikon vorgestellt. Detaillierte Angaben

gibt es im Tagungsband (online). Projektleiter sind Winfried
Fechner und Norbert Uebe von der Martin-Luther-Universitat
Halle-Wittenberg in Halle (Deutschland).

H I | D E S Radlasten der Ernteroboter
® Die Beetldnge der Ernteroboter ist hinsichtlich der Ausnutzung
® der Arbeitszeit so gross wie moglich zu wahlen. Dem steht bei

Erntearbeiten aber eine Begrenzung der Beetldnge bezogen
auf das Gesamtgewicht des Ernteroboters entgegen. Eine ver-
Stirnlampe TACTIKKA fahrenstechnische Analyse schldgt daher eine maximale Rad-

350 Lumen last fur Ernteroboter von 1,5 t vor. Bisher war beim Einsatz von
Erntetechnik das hochste Ziel, den Anteil Wende- und Abbun-
kerungszeit moglichst tief zu halten. Wenn nun ein Feld in kar-
zere Ernte-Beete unterteilt wird, mussen entsprechende Ab-
striche gemacht werden. Das erforderliche Bunkervolumen der
Erntemaschine wird bestimmt durch ihre Arbeitsbreite, die
Beetldnge und den Ertrag. Berechnungen zeigen, dass ein leis-
Hybrid tungsfahiger Grossmahdrescher durch vier Ernteroboter er-

coNoEPTe setzt werden kann.

Fazit
C H F 35 - 00 Die Verfahrenskosten bei der Getreideernte werden tberwie-

o gend von den Maschinenkosten bestimmt. Unter der Voraus-
statt CHF 45.00 (Preis inkl. 7.7 % MWST)

e L e setzung, dass die jahrliche Einsatzzeit der Ernteroboter mit
Angebeot giiltig bis 10.01.2021; Lieferung Ende Januar derjenigen der heutigen Mahdrescher tbereinstimmt, ist es re-

alistisch, dass vier Ernteroboter eine vergleichbare Leistung er-

Artikelnummer 19.0278 zielen und ebenfalls vergleichbare Kosten verursachen. Damit

Kompakte Stirnlampe mit kombiniertem Lichtkegel fir eine effiziente Arbeit maglich ist und der Boden nicht den-
Nah- und Fernsicht. noch unnétig stark belastet wird, missen die Erntebeete und

85 g inkl. Batterien die Transportwege im rechten Winkel zueinander verlaufen. |
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