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? Konventioneller Landbau ? - Nestalgié=inrdée BBvolkérang

(The Harvesters, Bruegel 1565,
Oil on wood, 118.1 x 160.7 cm) ,
Metropolitan Museum of Art, New York )
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PrecisiomnHaaming g: Nutzen fir die nachhaltige Landbewirtschaftung im O

kolandbau

» Begriffe (Klarstellung) und Prazision

» Precision Farming mehr als Teilschlagtechnik

> Betriebsmanagement
» Bestandesmanagement
» Maschinenmanagement
» Arbeitsmanagement

» Precision Farming auf neuen Wegen
» Antriebstechnik im Umbruch
» Klein contra/oder/und grof3
» Automatisierung morgen

> Precision Farming und Okolandbau
» Dokumentation = Aund O
» Arrondierung garantiert Mindestabstande
» Spurfihrung mit anderen Augen gesehen
» Automatisierung ersetzt Handarbeit

» Schlussfolgerungen
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Begriffe hinterfragen (Aufgabe der Wissenschaft!)

Konventionell * = althergebracht, altherkémmlich, altiberkommen,
altUberliefert, eingeburgert, eingefahren, eingeflhrt,
etabliert, gangig, hergebracht, herkbmmlich,
klassisch, konservativ, landlaufig, traditionell,
Uberliefert; (gehoben) Gberkommen,;
(bildungssprachlich) tradiert

- Etwa 8.000 v. Chr. bis 1850 nur (ausschlieRlich) Biolandbau (nur in D) und
ab 1980 erneut Biolandbau, also tber 98,7 % der Ack erbauzeitspanne

- weltweit spricht man vom organischen Landbau (Organ IC
Farming), obwohl es der konventionelle Landbau ist 1?

Precision Farming = Prazisionslandwirtschaft
prazise Landbewirtschaftung (auch englisch)

praziser Ackerbau (mehr amerikanisch)

Irrtiimlich: Definitions of precision agriculture vary widely but would
normally concern infield spatial variability in one way or
another (STAFFORD, J., Editor “Precision Agriculture”,distributed by mail to
the reviewer of paper proposals ECPA2011 Prague).

* http://www.duden.de/rechtschreibung/konventionell
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Die erste Idee von Precision Farming 1770 ?

,Da wir bald eine neue Charte von hiesigem Hochstifte erhalten werden: So widre zu wiinschen,
daf$ auch eine dergleichen, worauf nach gehoriger Vergroflerung iiberall die Beschaffenheit des
Bodens angezeigt wire, verfertigt wiirde; es kRonnte solches blof§ durch Farben geschehen und
zugleich in den Farben wiederum der Unterschied angebracht werden, daff z. E. der beste
Weidegrund durch Dunkelgriin, der mittlere durch etwas helleres und der schlechteste durch
angezeigt wiirde. In der Erfassung, wodurch ... , wiirde durch eine Schattierung von
Rot, Gelb, Blau oder Schwarz angezeigt, ob Mergel-, Sand- oder Moorgrund anzutreffen ware;

Man Ronnte auch auf jeden Fleck durch Nummern die Tiefe einer Lage oder deren Abstand von
einer gewissen angenommenen Linie, wie auf SeeRarten, bemerken. ...

AufSer dieser Charte miifsten wir noch eine andere haben, worauf die ganze Fliche, so wie sie sich
in 6, 7 oder 8 Schuh tief unter der Erde befinde verzeichnet wiirde, so dafs, wenn man erstere
Charte auf die andere legte, man sogleich sehen Ronnte, wie es in vorgedachter Tiefe beschaffen
wdre. Man wiirde solches durch Erdbohrer bald untersuchen und geometrisch auftragen Ronnen.

«

Source: Moser, J.: Nutzliche Beilage zum Osnabriicker Intelligenzblatt. Osnabrick, 26. Mai 1770

Precision Farming im Okolandbau © 2011 Al11-11 (5)




Prazision — eine Vision etwa um 1850

... . EINes Tages so versprach Liebig:

Werde der Landwirt in der Lage sein, bei der
Ernte den genauen Ertrag seiner Felder
festzustellen, wie der Buchhalter einer gut
gefiihrten Fabrik; durch einfache Kalkulation
konne er dann Substanzen, die er jedem Feld
ersetzen  mufS, exakt bestimmen, auch
mengenmiifSig, um die Fruchtbarkeit
wiederherzustellen (85).

Seine Arbelit brachte ..

Mit Elektronik in der Landtechnik kénnen wird das h

nacin 150 Jalirem !

* In: Brock, H.: Justus von Liebig. Braunschweig: Vieweg Verlagsgesellschaft 1999, S. 148

eute,
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A11-11 (6)



PrecisiomnHaaming g: Nutzen fir die nachhaltige Landbewirtschaftung im O

kolandbau

» Begriffe (Klarstellung) und Prazision

» PrecisionvEaammg anelufal s /Feilsdslagiegnmik

» Betriebsmanagement
» Bestandesmanagement
» Maschinenmanagement
» Arbeitsmanagement

» Precision Farming auf neuen Wegen
» Antriebstechnik im Umbruch
» Klein contra/oder/und grof3
» Automatisierung morgen

> Precision Farming und Okolandbau
» Dokumentation = Aund O
» Arrondierung garantiert Mindestabstande
» Spurfihrung mit anderen Augen gesehen
» Automatisierung ersetzt Handarbeit

» Schlussfolgerungen
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Von Prazisionslandwirtschaft zur ,prazisen Landnutzung®

Prazise Prazise Praziser Praziser
Forstwirtschaft Landwirtschaft Gartenbau Weinbau
Precision Precision Precision Precision
Forestry Agriculture Horticulture Viticulture
Prazise Praziser Prazise
Weidewirtschaft Ackerbau Tierhaltung
Precision Precision Precision
Pasturing (Crop) Farming Livestock Farming
Betriebsmanagement Bestandesmanagement Maschinenmanagement Arbeitsmanagement
Precision Farming im Okolandbau © 2011 All-11 (8)



,Precision Farming“ more than “Site-specific Farming”

‘ Precision farming domains * \

Field to fork (plot to plate)

(with online decision)

Site specific Fleet Field
farming management robotics
— Tillage — Route planning — Implement control/
Automatic guidance
— Drilling : o _— :
— Location monitoring — Manned guiding vehicle
| Fertilizin and unmanned
9 following vehicles
— Spraying — Location monitoring — Unmanned vehicles
with map-matching of existing concepts
— Irrigation — Fleet member control — Unmanned vehicles
and navigation of new specialised
concepts
— Harvesting — Teleservice

[ Crop management J

( Machine management J

[ Labour management J

Traceability (documentation)

Fork to field (plate to plot)

*) First draft established 2001, Dec 4 by the author

Precision Farming im Okolandbau

© 2011
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Die Wiege von LBS/ISOBUS stand in Weilhenstephan

Electronic G!oba_ll
Control Unit Navigation
(ECU) + Satellite
Sensarem Systems (GNsS)
+ Akdorikk

DIN = CAN V2.0A, 125 kB/s —

Bussteckuose —

Bus-
abschluss

Ortt + Zeitt

— ISOBUS = CAN V2.0B, 250 kB/s

— Benutzerstation
(Terminal)

/1 v\
PN
lllll\\\\

traktorinterner Bus

T-ECU Traktorinterner Jobrechner

HEEE o) PR

l. ‘I

+

T-ECU T-ECU e
I |’ ” =" ‘ -/‘|

Controller
Area Network
(CAN)
Kemmunikationn

Datentransfer

zur ~
Betriebsfihrung
(ISOXML)

Managementt

— Traktor-Gerate Bus

Geraterechner

b7

7 QAT TRTA AR

obrechner)

;1" \ o

PR ST EY Rl ek s o b dalds o o
.. v 1.»,!&:‘;_}& S SRS f RS "ﬁb“_l -..}-... m“
Auernhammer 1987
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Gute fachliche Praxis dokumentieren

KuPI t Erntej ahr Hauptfrucht | Betrliebsriummler T T T T ]
OoKU an 2 O Flurstiicksnummer/Teilflache
Anbauer: Name, Vorname: Stral3e: PLZ, Ort:
Schlag: Schlagbezeichnung: GrolRe: ha Klarschlammdingung in den letzten 5 Jahren: ja / nein  wann:
Auflagen: Wasserschutzgebiet: ja/nein  Bewirtschaftungsauflagen (z.B. KULAP): Art der Auflagen: Laufzeit:
Vorfrucht: Zwischenfrucht vor der Hauptfrucht: Aussaat Zwischenfrucht: Saatmenge: kg/ha
Saat/ Datum Saat: Saatgutmenge: dt 0. Einheiten/ha = Kérner o. Knollen/m?
Pilanzun
Saatgutkategorie: Basis / Z-Saatgut / Eigennachbau Anerkennungsnummer: gebeizt mit: Gentechnisch veréandert: ja / nein
Saattechnik: konventic Konventionel/Mulchsaat/Direktsaat | yssaatbedingunger Gut/mittel/schlecht — ht Saatgut bezogen von:

Dungung seit Ernte Vorfrucht

(organisch/mineralisch in kg Reinnéhrstoff/ha

Pflanzenschutz seit Ernte Vorfrucht

Heute schon mdglich

Morgen mdglich

Stadium .. . Menge Datum | Stadium Pflanzenschutzmittel ml, |, kg, g/ha
Datum (EC) Dingemittel (dt, m3/ha) N P,0s5 K50
Klarschlamm, Kompost, Bioabfélle
Bodenbearbeitung seit Ernte Vorfrucht Letzte Bodenuntersuchung:
Datum Arbeitsgang/Gerate Wanni____
Methode: (2.B. CAL/EUF/Nmin)
RV LG Ernte Ertrag: dt/na Qualitatsparameter
pH- Datum Ernte Wassergehalt
Ph(?sphat Bedingungen Gut/Mittel/Schlecht Rohprotein
Kalium Ablieferun Eigenlager/Erfasser Fallzahl
Magnesium 9 Starke/Zucker
Stickstoff Datum Ablieferung Olgehalt
BelUftung Eigenlager | Ja/ Nein Schmutzanteil
Mietenschutz bei Wann Mit was
Beregnung: Datum/mm: 1. / 2 / 3. / Riben
Erfassungsbogen in Anlehnung an LKP und LBP

Precision

Farming im Okolandbau

© 2011
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IMI — mehr als elektronisches Typenschild

Geratekenner (IMI)
Grundbodenbearbeitung ~Aomeicung (Cerdiebezsichine

- Systemerhalt
- Grundparameter

— [

©

Bestellkombination

o
Fixierung @
Erfassung von on Gerdt
- Anbauzeit
- Betriebszeit
Futterernte \ s /

Pt

Transport

™ .

=0 \E 4 E@E
o5+ | DHO

oW <or o
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Geratekenner IMI (Geratekennkarte)

Typ 1 Typ 3

Geratekenndaten
Hersteller
Typ
Baujahr [mmij]
Gerate-Nr.
Arbeitsbreite / Nutzlast [m/{]

Einstellparameter

eratekenndaten
Hersteller
Typ
Baujahr
Gerate-Nr.
Arbeitsbreite / Nutzlast

Einstellparameter

Betriebsanleitung Betriebsanleitung

[mmij]

[m/1]

Betriebsdaten
Betriebs-Nummer
MR-Nummer
LU-Nummer
Kostenstelle

Feldarbeitsdaten
Zeit fur Arbeitim Feld
Weg fur Arbeitim Feld

Einsatzdaten
Gesamtzeit Feld
Gesamtweg Feld
Standzeit Feld
Anbau-/Anhangezeit
Fahrzeit
Fahrweg
Sensor 1
Sensor n

Servicedaten

Elektronisches Typenschild
Hersteller

Maschinenauslastung

UMV

Precision Farming im Okolandbau © 2011
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Automatische Prozessdatenerfassung mit ISOBUS

Task - Controller g Geratekenner IM|
Terminal
RS 232 Algorithmus zur Aufzeichnung von: LBS, , for Kommunikation am LBS-Bus
® GPS Daten statische GroBen:
e BUS-Basisdaten ® Gerdtename
® verflgbare Prozessdaten aus IMI * Gardtetyp
[ ® Arbeitsbreite
| L —— GPS ® Anbauposition
| \ \ Prozessdaten:
I ® Arbeitsstatus, -breite, -fiache, -strecke, -zeit
Zugkraft ® Gesamitstrecke, -zeit
=1 ﬂ —_—
EJJ
el |\~ /4
\ | \
Notebook PC
Log Datei auf B auswerten mit IMl;, (SQL DB) —® Kenndaten
Notebook {ASCII) mit Abfragen + Berichten 2ur Auswertung

Precision Farming im Okolandbau © 2011 All-11 (14)



Automatische Datenerfassung

(Stickstoffapplikation auf Schlag THO1)

Datum Startzeit Stopzeit Schlag Traktor Gerat MalRnahme
30.04.2001 19:45 Uhr 20:30 Uhr THO1 MB-trac Exaktstreuer Dilngen
Benotigte Zeit auf dem Feld
Gesamt Arbeit Wenden Stand Zeit | Flache
0.59 h 61 % 23 % 16 % 0.10 h/ha
Zuruckgelegter Weg auf dem Feld
Gesamt Arbeit Wenden Weg / Flache
4.11 km 81 % 19 % 0.71 km/ha
Arbeitsgeschwindigkeit Zapfwellengeschwindigkeit bei der Arbeit
Mittel Standardabweichung Mittel Standardabweichung
9.26 km/h 2.27 km/h 450 U/min 61 U/min
Bearbeitete Flache Applizierte Menge
Summe Summe Mittel Stand.abw.
4.75 ha 915.6 kg 203.4 kg/ha 34.9 kg/ha

Precision Farming im Okolandbau

© 2011
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Mit Dokumentation vom ,Anbieter-“ zum ,Verbrauchermarkt"*

Durch Probleme: in der Nahrungsmittelkette fordern Konsument und
Gesetzgeber die Ruckverfolgbarkeit in der Produktion !

Wie kann der Durchgriff gesichert werden?

Ruckverfolgung
From Fork (Stick) to Field eaallit

Lagerun Trans- Verar- Ver- Ver-
gerung port beitung teilung braucher

Dokumentation I
und Chain
/ I I | | | Management |

I & I
\ Welche Information wird wie, wo, wie lange und wofi r gespeichert ?

| Hausaufgabe durch automatische Prozessdatenerfassung erledigt! |,’

Fur den Okobetrieb bei Eigenvermarktung Gesamtdokum entation
gegeben!

Precision Farming im Okolandbau © 2011 All-11 (16)



PrecisiomHanming g: Nutzen fur die nachhaltige Landbewirtschaftung im O

kolandbau

» Begriffe (Klarstellung) und Prazision

» PrecisionvEaammg anelufal s /Feilsdslagiegnmik

» Betriebsmanagement

» Bestandésmanagement
» Maschinenmanagement
» Arbeitsmanagement

» Precision Farming auf neuen Wegen
» Antriebstechnik im Umbruch
» Klein contra/oder/und grof3
» Automatisierung morgen

> Precision Farming und Okolandbau
» Dokumentation = Aund O
» Arrondierung garantiert Mindestabstande
» Spurfihrung mit anderen Augen gesehen
» Automatisierung ersetzt Handarbeit

» Schlussfolgerungen
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Systematische Ansatze fur die Tellflachenbewirtschaf tung

GroBstruktur | |

S Niedriger Ertrag

Mittlerer Ertrag

Sehr hoher Ertrag

Ausgedlichene
Nahrstoffbilanz lber
Differenzierung

In gleiche

Behandlungseinheiten !!!

Teilschlagbildung setzt MindestschlaggroBe voraus
(>3 ha bis > 10 ha)

— Teilschlagbewirtschaftung

Kleinstruktur

Bewirtschafter
1,234

[] Raps

Beriicksichtigung von Teilflachen aus Eigentum
(Bewirtschaftung) in Gewannen

- Zusammenfihrung nach gleicher Fruchtfolge
- Teilschlagbildung aus Eigentum/Bewirtschaftung

- Bewirtschaftung nach gemeinsamer Zielsetzung
- Eigentum
- gleicher Ertrag
- Heterogenitét

Gewannegrofe durch gegebene Infrastruktur (Wege,
Griben, ... } und Fruchtfolgezwang begrenzt

Precision Farming im Okolandbau
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Mappingy - Kalkulierter Reststickstoff ,,Flachfeld 1991"
(Winterweizen ,ORESTIS"; Vorfrucht Getreide, 16,6 h  a; Dingung 160 kg N/ha einheitlich)

Reststickstoff Flachen-
anteile

weniger als 20 kg/lha = 7,7%

\

LN
_____ TR

20 bis 40 kg/ha =30,8 %

—— Flachfe

&§ 40 bis 60 kg/ha =50,8 %

—

___________

)
1

=

mehr als 60 kg/ha =10,7 %

N

o5 42,4 kg/ha = 26,5 % Reststickstoff

Maximum/Raster 71 kglha =444 %
Raster 50 x50 m

Nahezu 2/3 der Flache hatten eine

Uberdiingung von mehr als 25% !
(N aus der Mineralisation nicht berucksichtigt)

Oberer Flachweiher | VV@S ISt ZU tun?

= ——1 > weniger Stickstoff - Ertreagseerxioht !
Maidl, Demmel, Auernhammer, 1993 > teilfléchenspezifische > b@lmml I.”qame
Applikation Hechmikiodd Wissen“ |

Precision Farming im Okolandbau © 2011 Al11-11 (19)



Fahrgassen - deir ensig: (mechanische) Schniittinrdéary 0€enn

Eine européaische
,Meisterleistung” fur die gute
Jfachliche Praxis*

g

Nach der Saat

Vor der Ernte

Precision Farming im Okolandbau © 2011 Al11-11 (20)



Auge und Erfahrung - PréazisiamnaehbhYYbeeApplikdtianenen

(nahezu 100.000 mobile Agrarcomputer sind in Europa seit 1985 im Einsatz)

: CLAAS
z - agrocom.
- : ACT
’ (> 800; D)
MULLER
Unicontrol
(Marktfhrer, LH AgrO_SOOO
>42.000 D (>35.000; DK)
T3 z _ e .
§ \ GREDS)
T4 z pary,
8 9 k9. e
o Er ha =
5 6 X km _
Qh—h— [ M
ol s = 100 ]
= t +10% | —10%
+/- Tasten und 100%-Taste erlauben
schnelle und einfache Anpassung
(Y-Prazision)
A11-11 (21)
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Teilflachenspezifische N -Dungung mit LBS + GPS

nach MappingzAasatzz (Durnast)

Precision Farming im Okolandbau © 2011 Al11-11 (22)



Online=Dlingngg (Sensor-Ansatz) — automatisch rund um die Uhr

Precision Farming im Okolandbau Al11-11 (23)




Systeme fur die ,@nlihes—

Jestandskerfassenghg*

Mech. Widerstand

Bestandsdichte auf
kleiner Messflache

NIR passiv

NIR aktiv

Bestandsoberflache (indirekt
Bestandsdichte) auf
grolRerer Messflache

Pflanzenzustand,
Pflanzenzahl (und
Bestandshohe = Biomasse)

Precision Farming im Okolandbau
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Entscheidungsbaum fur teilflachenspezifische N -Dlngung
(2. N-Gabe zu Weizen; nach WEIGERT)

Hohe Reflexion

<72363 — REIP. 1 |— >=72363
<722.87 >=722.87 < 724.54 >=724.54
y y
+ i
@M@ O ) (@ pmigg©() Orre
<72214  >=722.14 >=24.83 <24.83 >=7.65 <765  >=30.75 <30.75

! ! ! ! !

® 00

Bendétigte N-DUngung  [kg/ha] @ oreh
nenmenae N-ivienge

O Historische Daten

Precision Farming im Okolandbau © 2011 Al11-11 (25)
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Vergleichende Versuchsergebnisse W

-Welzen ( MAIDL 2006)

Ertagspotential Einheitlich Mapping Online Online+Map
N-Dungung insgesamt (kg/ha)

hoch 180 200 163 175

mittel 180 180 193 180

niedrig 180 160 204 146

gesamtes Feld 180 180 187 167
Korn - Stickstoffbilanz (kg N/ha)

hoch 3,6 23,2 -19,2

mittel 48,2 48,2 26,5

niedrig 45,2 40,4 60,5

gesamtes Feld 32,3 37,3 22,6

N-kostenfreier Ertrag (€/ha) /

hoch 084 947 995 1014

mittel 780 780 822 935

niedrig 745 706 799 889

gesamtes Feld 849 804 902 944

_ ]

Bei diesem Ansatz ist eine ausgeglichene N-Bilanz mdglich

Precision Farming im Okolandbau
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Echtzeit-Gerateregelung - “SensosrHtsonhfehdthiit dedNoMorm

ISOBUS gerechter “In-field Controller” (nach OSTERMEIER 2005)

{ Farm Management Information System J
: * A

1 . .
: Iy Realtime-Approach mit

Mapping-Approach - - v (fpena

: [ i -Lveriay

> Karte mit Vorgaben g, FileServer 1
(Teil in ISOBUS) 12 [ — Karte + Regeln

] J T | (erfordert ISOBUS-Erweiterung)

GPS Task In-field Virtual
NMEA 2000 Controller Controller Terminal

T T T T e

[ DIN 9684

Tractor On-line Sensor On-line Sensor Implement
ECU Pflanzenparameter Bodenparameter Controller
Realtime-Approach - Regeln
(erfordert ISOBUS-Erweiterung)

Precision Farming im Okolandbau © 2011 All-11 (27)



Precision Farming — “Lamndiealimkiund Cloud:Cahaputinging”

. Web-Seiwipess ) _
Bodenservice _ Buchfuhrungsservice
Beratungsservice
ey Flottenmanagement- Betriebsmanagement
Service Service

r----- Il Il I N

AgMac-Server [

U |

-

Mapping-Approach Realtime-Approach with
map overlay

Rules

- Map with Set points

(part of ISOBUS) I -~ Map + rules

] ] .Ir -1 (requires ISOBUS extension)
1
I
GPS Task I In-field Virtual
NMEA 2000 Controller : Controller Terminal
1
I
I
[ ISO 11783
4 .
DiIN-9684
Tractor On-line Sensor On-line Sensor Implement
ECU Plant Parameter Soil Parameter Controller

Realtime-Approach - Rules
(requires ISOBUS extension)

Precision Farming im Okolandbau © 2011 All-11 (28)



Systematische Ansatze fur die Tellflachenbewirtschaf tung
—— Teilschlagbewirtschaftung
GroRstruktur
?;uglrischaﬁar

Ableitung und Beriicksichtigung heterogener
Teilflachen

- Ermittlung der Heterogenitaten

- Ableitung von Managementzonen (gleiche
Ertragsleistung) unter Beachtung
- technischer Differenzierbarkeit
- okonomischer Effizienz
- Okologischer Anforderungen

Teilschlagbildung setzt MindestschlaggroRe voraus
(> 3ha bis > 10 ha)

Glinstigere
Produktionsbedingungen
Uber Zusammenfuhren

In gleiche
Bearbeitungseinheiten !!!

Gewannegrofe durch gegebene Infrastruktur (Wege,
Grében, ... ) und Fruchtfolgezwang begrenzt

Precision Farming im Okolandbau
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Betriebs- und SchlaggrofRen mit Pachtflachenanteilen In

Bayern und den Regierungsbezirken  (inveKos 1998, (LN >1 ha))

284 1,4 70

ha ha 125 123 123 25,2 = 7

244 12753 231 1,17 60

22,0 22,1
21,2 59 06
0,1
204 1,0 : 50
3 |2 = 3

o 5 40 40 )
% 16 %0.8 33— 40 T
s |5 3
D |9 3
12~ .06 30 £
= |z =
€ £ ol = -
8+ 04{S[ES 205
m |t |0 a-

44 0,2 10

0- 0,0 0

Oberbayern Niederbayern  Schwaben Oberpfalz  Oberfranken Mittelfranken Unterfranken ¢
Regierungsbezirke Brysen

Wir analysieren derzeit die Situation 2009 aller Flurstucke in Bayern nach Form, GroRe,
Lange, Breite und Grenzsituation in einer Masterarbeit (MACHL)

Precision Farming im Okolandbau © 2011 A11-11 (30)




Flurbereinigungen

In Deutschland 1999

EsE Anzahl Mittlere Schlaggrolie Flache Flache (anteilig) %
Verfahren alt neu Verhaltnis ha Verfahren '98| Bundesland

Baden-Wiirttemberg 30 0,45 1,35 31 18.845 9,98 1,3
Bayern 105 0,65 1,95 3:1 79.897 42,28 2,4
Brandenburg 139 0,86 2,60 31 1.045 0,55 0,0
Hessen 13 0,27 0,95 2:1 6.645 3,91 0,8
Mecklenburg-Vorpomm 474 k.A. k.A. k.A. 4.668 2,47 0,3
Niedersachsen 21 KA. k.A. kA 15.131 8,00 0,6
Nordrhein-Westfalen 22 2,23 4,46 2:1 32.135 17,00 2,1
Rheinland-Pfalz 40 0,39 1,19 4:1 18.137 9,59 2,6
Saarland 6 0,33 1,97 6:1 5.381 2,85 7,0
Sachsen 11 1,90 1,90 1:1 149 0,07 0,0
Sachsen-Anhalt 89 7,77 15,54 2:1 300 0,16 0,0
Schleswig-Holstein 9 KA. k.A. KA. 6.610 3,50 0,6
Thiringen 4 0,40 0,40 1.1 15 0,00 0,0
Bundesgebiet * 963 0,899 ** 2,66 ** 2,96:1 ** 188.958 100 ,00 1,4

k.A. = Angaben; * ohne B, HB, HH; ** gewichtete Mittel

Quelle: Jahresbericht tiber Verfahren nach dem Flurbereinigungsgesetz und Bodenverordnungsverfahren nach dem Landwirtschaftanpassungsgesetz. BML Berlin 1999, Monatsbericht 7

Je Jahr werden - sehr positiv und ohne Kritik gesehen — etwa 2 % der Flache um den Faktor 3 grol3er!
Re etwa verdreifacht!

Somit werden die Strukturen in 50 Jahren in der Gro

Konnen/durfen wir so lange warten?

Precision Farming im Okolandbau
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Klein- und Kleinststrukturen — was tun ?

Vorhandene —4&. ,
o — Landwirt A 12 5 1
Struktur B 46 10 9
C 8 3 13
D 2 11 7

Was tun unter den gegebenen Bedingungen?

Betriebs- Betriebs- Betriebs- Betriebs-

aufgabe aufgabe anderung anderung
Landverkauf Verpachtung Schlagtausch Gewanne-
an Nachbarn an Nachbarn mit Nachbarn bildung

Precision Farming im Okolandbau © 2011 All-11 (32)



Intelligente Technik und Feldstruktur -

Gewannebewiitsebaftitnghg

bestehende Struktur
(Gemeinde Alfalter, Nlirnberger Land)

Vorgewende
(Breite = 12m)

Gewannebewirtschaftung
unter Beibehaltung der Besitzstruktur

Fldchenstillegung

Vorgewende
{Breite = 12m)

7/, spiter eventuell Stillegung
Fldchenstillequng ¢ | Gesamtfliche 5243 m?

als Griinglirtel } davon Vorgewende 1715 m?

Gesamtflache = 72.097 m?2

Vorgewende = 16.471m2 22,85%

Gesamtflache = 61.056 m? (55.813 m?)
Vorgewende = 8.743 m? (7.028 m?) 14,32% (12,59%)

104 Fahrten/a; 208 km/a; 10,4 AKh/a

{8 Fahrten/Schlag und Jehr; 20 km/h; 1 km FE)

Precision Farming im Okolandbau

24 Fahrten/a; 48 km/a; 2,4 AKh/a
-—=> =74 %

© 2011
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Formmem der Gewannebewirtschaftung

bestehende
Strkiur Landwirt A 12 5 1
B 46 10 9
" & 8 3 13
" D 2 11 7

10

-

i\

umweltorientiert (6kologisch)

Raps
besitzorientiert gemeinsames teilflachenorientiert erosions- Landschafts-
Ertragsziel mindernd erhaltend
Precision Farming im Okolandbau © 2011 A11-11 (34)



Gewannebewirtschaftung Zeilitzheim

Im wiss. Versuch

e
4

. Applikation =R TSR e dnl RS i

et (O 5 I PN v et 1”2 Ny A &

Uniforme § 5 Sl T i, | o
. ¢ - . _"...I i,
Appllkatlun i g

L_.d_;-‘:{-r._ TEIIﬂHChEn- -' i _i::._ ' - hh“"“ﬂ'—:__r Ii'- "i-”;.| d r__-,-;:_ +.
“(/ \ spezifische ".‘.: - -\ 3 \i: A T .,..h" mil g -

.
oy
I'-,:'\-. _"L,.l \ \
e
\ N ;
\ : (e | |
T R = e
.1','{\': .':1“"-‘; . ""'-__f "
s +-1' - 4 ='|_
o e o,
A .!’- A
- L & _,i
# __f
; ‘ .’E;_r” "
" : )
[ | o
Aoyl | Pl
.",J.:.“|P .’I_.-
oy ;
by
(LY !
e
i ™
',.‘.‘i - o -
w1 la

20 einzelne Schlage
von 5 Landwirten

“_ wurden in 3 Gewanne
! integriert

* - Zusammenlegungs-

T ~_. Faktorwar 7:1

Einsparung an
Arbeitszeit etwa 35%
<\ Einsparung an
= variablen Maschinen-

TR " kosten etwa 30%

Okonomischer Gewinn

5 war etwa 315 €/ha
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Okalandviitselafnft im Modell Gewannebewirtschaftung

Feld- Feld- Oko- Oko- Gemeinde- ol
streu- streu- | Gewanne | Gewanne [gesamtflache LT
lage |[gewanne I [ (660,15 ha) :m -“\‘\!;."=_,
Okoflache (20%) [ha] 1320| 1321 1328 1323 132,0 \"-'-'-"i\‘-—m?\‘lr_:'a 108 O
Grenzflachen [hal 82,6 51,9 9.4 17,5 “‘gﬁ‘wﬂﬂﬁ}.— i
Grenzflachenverlust| 63%| 39% 7% 13% ’,_\\\\!“‘%""“\‘\{‘!’% - Y\‘-—-
T A e W2 " AR
) o e 8w a5
Zeilitzheim mit 20% Oko-Flachenanteil und 20 m Winddrift bei Diingung und ‘\"5‘%/’5 \“':‘- ‘“\\affé")}}\\f%%%;
Spritzung in Nachbargrundstiick (HUBER, 2002) \‘\ \ . %‘l\_jﬁv ‘i‘\\@!‘!‘!?é 2
LA T Ay
R nini ’ﬁ“\uv’ =
’%‘i‘r’if,o“&
7 ‘-"‘?"'/

Okogewanne |

Feldstreugewanne Okogewanne |
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PrecisionHanmirig g: Nutzen fiir die nachhaltige Landbewirtschaftung im O

kolandbau

» Begriffe (Klarstellung) und Prazision

» PrecistonviHasming gnehyfal s /Eeilsdhlagteginmii nik

» Betriebsmanagement

» Bestandesmanagement
» Maschinenmanagementt
» Arbeiistnanagemenit

» Precision Farming auf neuen Wegen
» Antriebstechnik im Umbruch
» Klein contra/oder/und grof3
» Automatisierung morgen

> Precision Farming und Okolandbau
» Dokumentation = Aund O
» Arrondierung garantiert Mindestabstande
» Spurfihrung mit anderen Augen gesehen
» Automatisierung ersetzt Handarbeit

» Schlussfolgerungen

Precision Farming im Okolandbau © 2011
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Arbeitsablaufplanung

(Patin plamingy))

Einfahrt

=)

Ausfahrt

Fahrspursimulation

software

® Arbeitszeitbedarf
® Fahrweg/—zeit

® \orgewendeweg/—zeit
® Reichweiten

® Bearbeitungsalternativer

(Stillegung, ... )

Simulation reicht nicht aus,
Optimierung unumgénglich!

PC mit Planungs—

Fahrzeugfuhrung

Bereich automatischer Spurfiihrung

m Konturerfassungsspur
Gefahrensignalisierung
\‘\ \ automatische Spur—

fihrung mit manueller

\ -\ L

Fahrzeugwendung
AusschluBfldche

manuelle Spurflihrung

Kartenhinterlegung erforderlich
(Map-Matching) !

Precision Farming im Okolandbau
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Routenplanung im Zuckerribenanbau  (Flettenmanagemeni)t)

Kommunikation Flottenmanagement Positionierung (Ort, Zeit)
— MODACOM .
Chekker /E‘S 08 N ﬁg =%
& s =% e A
andere r,,’-"‘"-. 1 anagemen — L;EfErs =D \':\\' E 'ff/
i Route 1 L= 9le ‘xhs ﬁahr{k %
CNMutZ—
T Reihenfolge ‘\h ""' ‘-\ Menge
1 Olt'fﬁchan el NE
Ranes Teilfiichen Route n - ik
| ﬁ__f po Terimine i Position zeitpunkt
1 10t (Rsihenfolge( ~
| Schi Roder n
chlag- Ort
erfassung gerodete Fliche i
| Q’ﬂ gerodete Menge Lader 1
g%h;ﬁggréﬂe = Y Hglrlenfnlge
Mietenort Mengen
Stortpunkt Fahrzeuge
Zu fﬁbfﬂht Termine

BEO) o= o)}
Anbaufldchenerfassung Rodelogistik Abfuhrlogistik
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n

Spurfuhrungssysteme mit Abtastung von Fuhrungslinie

SF-Mahdrescher

ZR-Roder

000000000000 O00O0
QOO0 O0C0QO0O00O000Q
0000000000000 0DO
0000000000000 000

0000000000000 000Q

Q000000000000 00

0000000000 DO000000O0

COoOQOQ0
CO0OQ00000000000000000000000
CO0OQ0O0OO0O0O000000000000000000
00000 C0CO000000000000000000000

SF-Hacksler

X doctr b Jeopo et
Lo R kXA kb kA

k%k%..f Kepr =gy

._nx.f Kep s & Ao
Kt AT deor e X ks Ko K
K st Koo X o ek Ko K

Taktil (ab etwa 1979)

Precision Farming im Okolandbau
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GNSS Parallel-Tracking - 3 Systeme:verfligbanr

Lenkhilfe Lenkassistent Autotrack
!
> &
Gibt optisch die Assistent Ubernimmt Ist Gber Ventil in den
Abweichung einer das Lenken bei Bedarf, Lenkkreis integriert
vorgegebenen kann auf wechselnden und damit Bestandteil
Abstandslinie an! Geréaten eingesetzt der Maschine!

werden!

Sensorik: Optik, Laser, Ultraschall, GPS

Precision Farming im Okolandbau © 2011 All-11 (41)



Parallel-Tracking mit RTK -GNSS

= F{r alle Fruchtarten

= Spurversetztes Fahren mit verklrzten, weniger
~ bodenbelastenden Wendungen

= Controlled Traffic

-« = Arbeit bei Staub, Nebel, Dammerung (Nacht)

» Einsatz weniger geubter Fahrer, dadurch mehr
Flexibilitat in Arbeitsspitzen

= Mehr Zeit fur Kontrolle und Uberwachung der

Yol r. _® Gerate (hohere Arbeitsqualitat)
N | | ; = Arbeit weniger monoton

b -.‘;'" IF '.
- = Arbeit wird familienfreundlicher (keine Bindung

f .
. an Tageszeit)

X

Investition zahlt sich In klirzester
Zeit zurtck und bringt
Arbeitskomfort

A P @ e il
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PrecisiomnHaaming g: Nutzen fir die nachhaltige Landbewirtschaftung im O

kolandbau

» Begriffe (Klarstellung) und Prazision

» Precision Farming mehr als Teilschlagtechnik
» Betriebsmanagement
» Bestandesmanagement
» Maschinenmanagement
> Arbeitsmanagement

» PrecisionnHanmmg aufuteuansyyégen

» Antriebstechnik im Umbruch
» Klein contra/oder/und grof3
» Automatisierung morgen

> Precision Farming und Okolandbau
» Dokumentation = Aund O
» Arrondierung garantiert Mindestabstande
» Spurfihrung mit anderen Augen gesehen
» Automatisierung ersetzt Handarbeit

» Schlussfolgerungen

Precision Farming im Okolandbau © 2011
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Mechanisierung in  z2wel tectinisebanbibieien !

EEE o
50 fem - Gezogene Gerate
- Technik geht in die Breite

Macklanburg = - Weniger Kombinationen

Vorpormrnearn

- preisgiinstiger,
ortsspezifische Anpassung

e = == o2
\J 2 L0 - schwierig !
e
. T ﬁu- )

MNiedergaochsen

MNordrheain—

¢Inost d Westfalen

G{oﬁkfl%ﬁlcherw ~ |- Angebaute Gerate
2l (Selbstfahreigenschaft)
Kleinfldchen—

struktur - Technik geht in die Lange
s>

Freimlaed —
Pifalz

- Fast immer Kombinationen

Bagen—
Wiirtt barg

- teuerer,
ortsspezifische Anpassung
sehr gut moglich!
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Selbstfahrende Landtechnik — gestern und heute

&

Auernhammer, H., Demmel, M. 2010

Precision Farming im Okolandbau
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1978: Big Bud mit 900 PS'!
Der groldte Schlepper der
Welt wiegt 58,9 t

(dummer Riese ?)
Geht perrGesetzinrEBopaniohiht !

Und 2021 danm10Achsear? ?
oderr gelittessancbiklelnere? ?

o2l m
1{“

—_—
FENDTY TRIS|x

PM 11/2009, S. 32 &
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Nicht ziehen, sondern antreiben !!!

1978: Big Bud mit 900 PS 2006: BigX 1000 von KRONE

| Der grol3te Schlepper der mit I Die starkste
Welt wiegt 58,9 t Landmaschine der Welt

wiegt (ohne Vorsatz)

Hohere - weniger Masse
Leistungs- - - weniger Bodenverdichtung
dichte - weniger Treibstoffverbrauch

- geringerer Ressourcenverbrauch (Material, Energie, ... )

- Antreibende anstelle von ziehender Technik flr morge

Precision Farming im Okolandbau © 2011 Al11-11 (47)




Intelligente Landtechnik - Tralkt@remimVadndek:4 4Libieien

. 'wi"“'""m\
'{ b= 0

AN

NN o i o Y o o

1960 1970 010

Auernhammer, H., Demmel, M. 2010
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Source: Blackmore, 5. A specification for an autonomous
mechanisation system. Guangzhou (China) 2008

ernten ?
Oder was konnen wir mit dieser

Technologie
G R S

e

Comymghid 2000 8600



Mini-Roboter - zweii Wanianienfiitimeraen: utnegnidbérmongenin ?
gen gen;

In der Luft

(an der virtuellen Leine)

/ Sensorik

Die “intelligente” Plattform Dl AEITe DWIING.,
Z.DB..

. Gro.Bte Beweglichkeit « Staubsauger

= Geringster Bodendruck R, S

= Autark durch Solarzellen und GNSS > Kann ruhig eine Stelle

Spezialisiert auf: zwei- oder auch mehrmals

— Permanentes Monitoring (Uberwachung) bearbeiten. Wichtig ist nur,

: . : » dass er alles in einer

— Teilschlage und einzelne Pflanzen durch kognitive vertretbaren Zeitspanne
Fahigkeiten bearbeitet und danach zur

— Mechanische/physikalische Unkrautbekampfung Versorgungsstation zuriick

kehrt !

— Wenn bendtigt auch chemischen Pflanzenschutz

Precision Farming im Okolandbau © 2011

A11-11 (50)



Mini-Roboter - zweii Vaniantenfiitimergere unehidbémongeny?

In der Luft

(an der virtuellen Leine)

/ Sensorik

Der kleine Dumme .

Die “intellige -
Z.Db..
= Grofdte Beweg :
Gerinaster Bo Sinnvoll nur, wenn = Staubsauger
. ings .
i Autarl? durch ¢ |~ Eingeschranktes Land " Rasenmaher
L 1 | > Ausreichend Zeit fiir =~ Kann ruhig eine Stelle
Spezialisiert auf Bearbeitun zwei- oder auch mehrmals
— Permanentes s S - 9 bearbeiten. WIChtIg ist nur,
. . pezifische Aufgaben dass er alles in einer
- T(?lls_chla_lge 1> Hochwertige Pflanzen vertretbaren Zeitspanne
Fahigkeiten bearbeitet und danach zur

> ...

Versorgungsstation zurtck
kehrt !

— Mechanische/
— Wenn bendtigt auch chemischen Pflanzenschutz

Precision Farming im Okolandbau © 2011 All-11 (51)




Alternative Antriebe im Vergleich (Beispiel Traktor )

Bewertungskriterien Elektrisch Mechanisch

Leistungsgewicht gut gut

Leistungsdichte gering gut

Energietbertragung gut

Energiespeicherung

Steuer- und Regelbarkeit

Wirkungsgrad

Konstruktive Gestaltung

Kosten teilweise hoch

** Der Mahdrescher wurde tber mehr als 9 Monate verfugbar sein

Aumer, W., Lindner, M., Geil3ler, N., Herlitzius, T.: Elektrischer Traktor: Vision oder Zukunft? Landtechnik 63 (2008), 14-15
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Antriebsstruktur am Mahdrescher heute (Gallmeier, 2007)

Entkoppeln ?
Verbrennungs
motor
Einzugskanal- | O :
absauggeblase < - Schdttler
Synchronantrieb|=— .
- Siebkasten
Messer- h | Uberkehr-
vorgelege N schnecke
Obere ' W)/ S\ - Kornschnecke
Schragforder- ' l \
walze P Pumpe
P Stroh-/Spreu-
Y verteiler O
Absauggeblase | | ]
I Motor Dresch- Beschléuniger-
Geblase Stroh-/Spreu- trommel trommel
verteiler

Beispiel CLAAS Lexion 580 Mahdrescher

Precision Farming im Okolandbau © 2011 A11-11 (53)




Beispiel: Elektrische Zapfwelle 1956/1957 von FAHR

Mechanische Verbindung
(Zapfwelle) entfallt

Einfachere Konstruktion der
Gerate, weil Antrieb direkt an der
Stelle des Bedarfs

Bedarfsgerechte Motoren im Gerét

- 18 kW
Geschéatzte Mal3e I*b 1000 * 400 mm
oder 200 bis 250 kg = 12 kgkW

Hohe Momente im Anlauf

Versuchseinstellung nach Ernte 1957 weil:
~ 3 1. Keine fahrunabhangige Zapfwelle,
g .  —— 2. Vorderachse durch Generatorgewicht zu stark entlastet

oy oo 3. Gezogene Mahdrescher ,Auslaufmodell”
Bilder: FAHR-Schlepperpost 03/2009, S. 11-13
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Forschungskonzept

Diesel-elektrischer*

Feldhacksler (w:an+ DBU + KRONE)

Zweimotoren-Maschine bietet ideale Plattform fir modulares Forschungskonzept

Hybrid

Generelles
elektrisches Konzept

Vorsatz und Einzug

Keine mechanische
Leistungsverzweigung
Im Vorsatz

Stufenloser Antrieb
beim Einzug ohne
Zusatzgetriebe

Diss. GALLMEIER, 2009

Hybrid

Optimierung des
elektrischen Konzepts

Fahrantrieb

Antriebsschlupf -
Regelung ASR mit
Erweiterung
~Elektronisches
Stabilitats Programm®
ESP

(Rekuperation ?)

Diss. HECKMANN, 2012 ?

Hybrid

Antriebsintegration in
Bauteil

Hackseltrommel

Drehzahlentkoppelung
zum Dieselmotor und
.Messer-Schleif
Management"

(Rekuperation ?)

Diss. NN, 2015

Brennstoffzelle

Generelles
elektrisches Konzept

Leistungs-BUS

Systemvereinfachung
mit héchster
Energieeffizienz

Diss. NN, 2018

Precision Farming im Okolandbau
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Diesel- elektrlscher Antrieb im Feldhacksler

2 Motoren Vorsatz,
je 20 kW

Generator 100 kW
200 kg = 2 kag/kuw

G i Motor Einzug
_m_m
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Versuchstrager Big X als Hybrid mit easyCollect —
melhir al 8:400) Haai nrFeldtéstso hrenStéiamg h g '

g - -

N‘l\

U?f.u:
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Energieeffizienz im typischen Zyklus im Vergleich

1,0
0,9
0,8
0,7
0,6
0,5

0,4

Energieeffizienz

0,3
0,2
0,1

0,0

®

Elektrischer Antriebsstrang

O

)V

—— e

+35%

@]

+28%

Hydraulischer Antriebsstrang

®

20 40

Elektrischer
Triebstrang

GALLMEIER, 2009

60

80

100

hydraulischer
@ Triebstrang

120 140

Drehmoment

O

160 180 Nm 220

Leerlauf Leerlauf
Elektrik @ Hydraulik
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Der Antriebsstrang morgen

E Do E r.l_._.l
Lo 5 |
* SO . |c,,_t,_I Elektr.
« += O ° =lclo A
c S o == Zwischen- = -
- . = =, > E : D)
g 9 !9 ol | speicher Brennstoff S %
> und . ~ E | 6 E = Zelle = % j
Uberwachungs- | ¢ as(=| - bg| |8
einheit EDU | |m| | j[EDYU  schiittler
EDU| EDU
- | ]
O] =L
LT —— —— _
Ebu] [EDU] [EDU] [EDU] | | I[ 59 [8 I[ 3 EDU[Siebkaster
| I (D) - =l _ - -] G E ' _ = Seceee, -_—-
col_ I &1 Te slEE  BS 08 S gl e
1z oz, 182l lg|3e! laghisll g 1 lsX[E]:, % — ——
aglg IS S2 SQE; 1<l |81 61 28 |3|:ic e EDUFahrantriely
1$ ol < 5,18 £l 152 3 <2 lol:5 2
2518 el 3Bl'S S, OS5 “ o £12]:8 E:
=glggllazh 2<| ©7| [motor| || [motor] |2 G [£|:* Gt
= =l 5 .© I 2y (K& | : . g Dol [©]: o
==Irgl"="E "= = e eeesss Olunuuat == Leistungs BUS
c
= 0 S
Iw =

Steuer BUS

GALLMEIER, 2007

Precision Farming im Okolandbau © 2011 Al11-11 (59)







Zusammenfuhrung im System !

ces
\nierte
-
Sensor Approach with ‘
Map Overla
rietary \nterfac®® P y
prop Sensor (Real-Time) Approach

_ {a(m\“g @Appmmh/ ISOBU
P ( 60‘\5\0“ Electronic \
LBS Controllers

gell

D

Farming tomorrow
= Integration !
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Intelligente Landtechnik

- RobatikkmrAtkeérbaihu (Auernhammer, 2009)

{Robotik im Ackerbau (wann ?) }

Mittler; Robotik Mini - Eobotik
2015 * 2015

Arbeiten als teil- oder Arbeiten um die
vollstandig autonome Pflanzen von der
Maschinen-Systeme in Saat bis zur Ernte.

Anpassung an die Erste Ldsungen
geforderte Leistung. existieren. Die
Technik verfiigbar, erste Handhabung von
Ldésungen als Leader- groBBen Massen ist
Follower Systeme in der begrenzt !
Forschung !

A

J |

Micro -

2020

Robotik

Robotik Nano -
2035

|

Arbeiten an den
Pflanzen fir

Arbeiten in den
Pflanzen zur

verbessertes Gesundheitsflirsorge.
Wachstum und fir Vision fiir Ubermorgen !
Gesundheitsvorsorge.

Erste Ideen-und
Losungsansatze
,fﬁ,\

"\

n\
2

Auf ersten Betrieben im Einsatz

Precision Farming im Okolandbau
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PrecisiomnHaaming g: Nutzen fir die nachhaltige Landbewirtschaftung im O

kolandbau

» Begriffe (Klarstellung) und Prazision

» Precision Farming mehr als Teilschlagtechnik
» Betriebsmanagement
» Bestandesmanagement
» Maschinenmanagement
> Arbeitsmanagement

» Precision Farming auf neuen Wegen
» Antriebstechnik im Umbruch
» Klein contra/oder/und grof3
» Automatisierung morgen

» PrecisionFaaming vinch@Kolaridhai

» Dokumentation = Aund O

» Arrondierung garantiert Mindestabstande
» Spurfihrung mit anderen Augen gesehen
» Automatisierung ersetzt Handarbeit

» Schlussfolgerungen

Precision Farming im Okolandbau © 2011
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Betriebliche Dokumentation gesichert (ISOBUS uind GNSS)

F
P77 (277
Betniehiliches {Juhieldld
QoD n
DIN = CAN V2.0A, 125 kB/s — — ISOBUS = C.-.d V2.0B, 250 kB/s Datentransfer
. — Benutzerstation Zur ~
Bussteck. s (Terminal) 3 + Betriebsfiihrung
Bus_ ( i \ I (lSOXML)
abschiuss | || [——=—==‘--—-1—--————- | Managementt
]% \ — Traktor-Gerate Bus

= cu Geraterechner

obrechner)

N

//l I \\\ o | |
VN \ e
1 Y
A 5 - .’ ” e/ e P “w” {.,'i e.m b o el o 0 o
) SANGEE AR L M 0 St A A M T T S
traktorinterner Bus

SIS 7AK Alernhammer 1987

T-ECU Traktorinterner Jobrechner

Precision Farming im Okolandbau

© 2011 All-11 (64)



Datenaustausch ohne (links) und mit (rechts) agroXm

L

Qualitats-
management

Int%? Interfjg 1

—

Interface 2

Verwaltung

Lieferant

—

Interface 6

|/ 5

Landwirt

e 3

Inter

Interfgce 4
Behérde

Maschinen-
gemeinschaft

Auernhamme

Beratung

Qualitats-

Lohn-
unternehmer

seiner kunrtigen Aufgabs

managemen

Verwaltung

Lohnunter-
nehmer

Maschinen-
gemeinschaft

TUTECHNIK
EIHENSTEPHAN

Quelle: Kunisch et al., 2007
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Web-basierter landwirtschaftlicher Datenservice

Maschine

Schnittstelle

TaskController

ISO 11783

Rohdaten

Erfassung

Transfer

Web-Service
idealerweise

Web-Server

Analyse

Speicherung

Schnittstelle

-
=
«,

Verarbeitete
Information
Betriebs-PC
»  Transfer Nutzung

Quelle: Steinberger, 2007

! FMIS: Farm Management Information System

Betriebs-Management-System
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Landwirtschaftlicher Datenservice im

»ClouediCompptingig*

mit User-Terminal von morgen

Maschine

Schnittstelle

TaskController

ISO 11783

Rohdaten

Erfassung

Transfer

Web-Service
idealerweise
beim

Bio-Venanek

Schnittstelle

—
_
=
\,

|

Verarbeitete
Information
Web-Server
Analyse 1 Transfer Nutzung

Speicherung

Quelle: Steinberger, 2007

! FMIS: Farm Management Information System
Betriebs-Management-System
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Gewannebewirtschaftung morgen

B9

“Spezialisierte Gewannestrukturen”

in der Gemarkung Zeilitzheim
- Modelliiberlegungen - oy A BN |
» \ 8.6
7.0 E = e
Weizen-Zuckerrilbengewanne | 30
Zeilitzheim
Weinberg D -
X L e 21 V
32 2 8 F
2 N Wald
‘ Grunland

ar

1.7

1 1410,

Jeder Landwirt ist auch
,Okobauer” und kann
dynamisch wachsen
oder weichen !

20

20

42

6.1

147

4.6
az
38

Durch eine Zusammenarbeit Direktiowerfiibldi dliche Entikickiung,
Okovatiitinidenn d Wissernseliaft konnte ,\Wexyweésendes” erarbeitet,

getestet und umgesetzt werden !

“Okogewanne”




Prazision beim Saen um 1930
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2Abb. 156. Sdhiebe-BVorderfteuer. Abb. 157. RKetten-Vorderjteuer. Abb. 158. Jabhnjtangen-BVorderfteuer.

Quelle: Kihne, G. und Meyer, E.: Leitfaden der Landmaschinenkunde 1930, S. 61

Anforderungen:

- Spurmuws’rlrsspur gelegt werden, zulassiger Fehler £ %2 Radbreite 2> =<3 cm
- Spur muss abs@lutogerade sein (man muss durchschieRen kénnen)
- bei Zuckerriiben muss iber die Spuren eine anschlieBende Bliritilz@éke moglich sein
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BlindliackednrZdckercih&mnen — mein Lehrbetrieb 1956

Pferdegespann (belgisches Kaltblut) auf 25 ha-Betrieb

Lanz Bulldog, 25 PS mit

2-schar Anhangepflug
Bindemaher

Meiim erster Kontakt mit
Prazisions-
Landwirtschaft

Zuckerrubenanbau
Reihensaat

Blindhacke

Zul. Lenkfehler
+2cm

6 cm
Rad- Jeder Fehler wird
breiten bestraft |

- Zerstort alle Reihen in der
Maschinenarbeitsbreite

- Sichtbar (fur alle, also die

ganze Gemeinde!)
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Prazision beim Hacken um 1950 in den USA
(Dreiecksverband ohne GPS)

h L P i 2 L =Y -
&t oty T 2 'rﬂu. e -.""-."‘ "éi._*-‘.'
X ,.-_- = e,
‘:.E.l' et '1 i k "l'x -7.
. Oy - R ®
"“1’ -3 ""ﬁr‘l o -.ftﬂj\‘-b# ¥
-

1,}.*--

ueIIe MacMillan, Don; Morland, Andrew; Leffingwell, Randy DAS GROSSE BUCH DER John Deere Traktoren. Ubersetzung aus dem Englischen:
Janice Weiershauser. Miinchen 2000, 255 S. (Buchumschlag)
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Maisanbau im Dreiecksverband 2000
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Maisanbau im Rechteckverband 2006 (3-Blatt-Stadium, 23.06.2006)
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Maschlnelle Hacke
(6-Blatt-Stadium, 03.07.2006)
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Rechteckverband 2006 — nahezu flachendeckende
| ackarbeit (6-Blatt-Stadium, 03.07.2006)
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Fahrgassen - der ensig: (mechanische) Scliittinrdéary 9€enrn

Eine européaische
,Meisterleistung” fur die gute
Jfachliche Praxis*

Nach der Saat

Vor der Ernte

X-Prazision ist hoch
wenn exakt gedrillt !

III[ L) . '._'|' 1 !.

Alber:: Fahrgassen bisher ausschlieRlich auf Applikationsgerate mit groRer
Arbeitsbreite ausgelegt und damit nur fur ,Pflegemahahmenh* nutzbar !
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Fahrspuren -> ContralléddTratficiuon 8. Jahutausendnd

Bewirtschaft

B | andwirtg

B Genutzt f
zusatzlic
mit der A

" Weniger

" Keine signifikante Ertreagseedazierong
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Fahrspuren auch im Grunland ? = Sogair nashhetifdechérl !

Bewirtschaftung heute

® Bei Bodenwerbung bis 40 % Verlusite

® Bodienweediohtumygrirg Griavlend nicht (direkt) erkennbar

" Applikationsfehler wenigerogeéReSBesintrdtitiggagen

® UberffatirenddesBiges wird (immer) noch akzeptiert

® Auch die ,sstikb&aeEEtechsik immer noch akzeptiert
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Fahrspuren auch im Grinland ? = Sogair nashheinfdehért !

Bewirtschaft

® Auch die ,sstikb&aeEEtechsik immer noch akzeptiert
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GroRgerate mit autonomen Satelliten — die Henausfosderung g

Alle Mahwerke (am Autonome Satelliten mit

Traktor angebaut und angepassten Sensoren an

selbstfahrend) tOten In der “virtuellen Leine”
Deutschland jedes erkennen und

infarmiécearddn i-ahierer
oder

fulmemdassSehheieiwerkrk

90.000 Rehk
(Duckreflex)

Heute 520 PS
Arbeltsbreite 13,2 m
und bis zu 14 km/h
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Schlussfolgerungen

Landtechnik ist intelligent geworden und wird noch mehr Elektronik
(Intelligenz) erhalten — dem technischen Trend folgen/vorauseilen!

Mit dieser Technik kann der Landwirt heute und morgen noch effizienter,
umweltschonender und ,komfortabler” produzieren — seinen
gesellschaftlichen: Verpflichtungen;nachkomment

Generell besteht kein Unterschied fur die Nutzung im konventionellen
Landbau und im Biolandbau — fur letzteren sind sogar die neuen
Maglichkeiten gréoRer und effizienter als fiir ersteren!

Allerdings erfordert die Landtechnik von morgen auch eine ,Betriebsfiihrung
von morgen“ mit vollig neuen/alten Aufgaben — und vielen neuen
Maoglichkeiten!

Die dafur erforderlichen Standards, Methoden und Hilfsmittel sind derzeit
erst ansatzweise verfugbar — Wissenschaft, Landtechnik und Beratung
stehen vorder nachsten:Herausforderung!
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