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Okologischer Landbau

Gute fachliche Praxis ohne Einsatz von chem./synthetischen Hilfsstoffe und GVO
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Beikrautregulierung
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www.hatzenbichler.com

www.bioaktuell.ch
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-> Beikrautregulation innerhalb der Reihen/
zwischen den Kulturpflanzen

Zur Regulation stehen mechanische Verfahren zur Verfiigung:
» Fingerhacke

z> KEIN Effektiver Einsatz dieser Techniken fiir den ,,Intr
Row“ Bereich im Mohrenbau, bedingt durch geringe
Pflanzenabstande

Trautz, Kohlbrecher, Langsenkamp | simul+ Forum | Dresden, 19.10.2016



F i n ge r h a C ke Hochsch?%snabrﬁck

University of Applied Sciences

7 Trautz, Kohlbrecher, Langsenkamp | simul+ Forum | Dresden, 19.10.2016



QU e r h a C ke Hochsch?%snabrﬁck

University of Applied Sciences

ww.dbu.de

8 Trautz, Kohlbrecher, Langsenkamp | simul+ Forum | Dresden, 19.10.2016



9

&

Se n SO r F u S i O n Hochschule Osnabriick

University of Applied Sciences

. (
2|
% Mais
:
Z
g_ Beikraut P
-
= -

Flachenbelegungs-Sensor (U1/U2)
»Hohenprofil-Sensor*

= Transmitter

D Receiver

Flachen-
belegungs- V2 @
Sensor*

Trautz, Kohlbrecher, Langsenkamp | simul+ Forum | Dresden, 19.10.2016



10

Querhacke
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Bodenbe-
arbeitungs
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Werkzeugbahn

Maispflanze

KIELHORN et al. 2000
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Autonomer Feldroboter BoniRob @
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* 2,6 kW Generator

* Batterie

* elektrische Einzelradsteuerung

* elektrischer Einzelradantrieb

* flexible Breitenverstellung

* 3D Laser Scanner fur Reihennavigation

* GPS
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Dammanbau

Anbauflache im \ Gesamternte im

Okologischen N> okologischen
Landbau in 2015 | Landbau in 2015
1742 ha 77 262 Tonnen

STATISTISCHES BUNDESAMT 2016
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Jahr 2013 2012 2012
Bundesland Nds., Gehrde Nds., Wadersloh-Cappel Sn., Wurzen-Dehnitz
Datum 05.06. 25.06. 28.06. 15.06. 02.07.
Bodenart IS Ls IS
System Damm, einreihig Damm, Doppelreihe Beet, 4 reihig
Anz.Mdhren (m?) 360.000 1.333.333 1.181.818
Pflanztermin 01.05. 04.05. 12.05.
Entwicklungsstadium M&hre(BBCH) 12 41 13 12 41
Anzah| Beikrdulervordamadoian-tam = 5 P e 23
<[ Beikrautreduktion (%) 78 63 83 84 93
Méhrenverluste [90] S s s 0 n.e.
Geschwindigkeit (km/h) 0,208 0,263 0,208 0,356 n.e.*
Anz. Beikraut (s) 0,71 0,82 1,01 1,96 0,45
Personenbesatz Flieger 5 6 8 14
Jateaufwand (h/ha) 12 a4 26 141 289
Summe Jiteaufwand Kultur (h/ha) 212 80 430 j>

* - o . L ——
keine kontinuiernic . —Stopee
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Praxisbetriebe

wr

Bioland-Hof Kemper

Gut Oelinghausen Bioland-Hof Kemper, 59757 Arnsberg, NRW
JQmeQT Demeterhof Brunswinkel-R6h GbR, 49635 Badbergen, NDS

deQer Demeterhof Bienert & Hansel GbR, 04425 Taucha, SN

www.tagwerkbiometzgerei.de
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deepfield-robotics.com
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R,B G RGB

(red flash) (nir flash)
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Stempel

VELTRU 2013

Langsenkamp et al. (2014)
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Langsenkamp et al. (2014)

www.deepfield-robotics.com
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Einsatz
Aktor

nicht
beeinflusst

Abb.: Gegeniberstellung vom Aktor beeinflussten Parzellen und vom Aktor unbeeinflussten Parzellen
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Ergebnisse
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Klassifizierung:

Schadigung der Pflanze;
Pflanzenmaterial

84,62 %
3,08 % 4,62 % 4,62 %
— [ ] ]
3 .5 7 9
Boniturnote
1 = keine Schadigung der Pflanze; 3 = geringe Schadigung der Pflanze; 5 = mittlere
7 = starke Schadigung der Pflanze; 9 = abgestorbenes
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