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Ein System basierend auf ROS2 (Robot Operating System) erkennt und
klassifiziert Unkrautpflanzen im Feld mithilfe von 3D-Kamera und KI-
Modell. Das System behandelt diese automatisiert, gezielt und selektiv

— mit Roboterarm und Hochspannungsimpuls. Die Software wurde modu-
larisiert, funktional erweitert und auf Basis bestehender Komponenten

optimiert.

Ausgangslage

Unkrautbekampfung spielt eine zentrale Rolle fur
Ertrag, Qualitat und Effizienz in der modernen
Landwirtschaft. Wahrend friiher oft flachenhaft mit
chemischen Mitteln gearbeitet wurde, liegt der Fokus
zunehmend auf selektiven Verfahren. Aufbauend auf
einem Prototyp, entstand im Rahmen eines Koopera-
tionsprojekts ein neues Trégerfahrzeug, das Unkraut
mit Bildverarbeitung, Robotik und KI gezielt erkennen
und behandeln kann. Die Software zeigte die Mach-
barkeit, war jedoch weder wartungsfreundlich noch
wiederverwendbar. Zudem fehlte eine Bedienoberfla-
che zur Steuerung im Feld.

Ziel der Arbeit

Ziel dieser Arbeit ist es, die vorhandene Steue-
rungssoftware grundlegend zu tberarbeiten, zu
modularisieren und funktional zu erweitern. Neben
einer neuen, webfahigen Benutzeroberflache soll
die verwendete Hardware auf das neu entwickelte
Tragerfahrzeug abgestimmt werden. Die Architektur
basiert auf ROS2 und erlaubt den flexiblen Einsatz
unterschiedlicher Sensoren und Aktoren. Besonderes
Augenmerk gilt der Wiederverwendbarkeit einzel-
ner Module sowie einer stabilen und ausbaufahigen
Systemstruktur.

Das Trdgerfahrzeug behandelt in einer Feldreihe erkanntes
Unkraut mit Hochspannungspulsen.

Umsetzung

Die Systemarchitektur wurde in klar getrennte Funk-
tionseinheiten gegliedert. Eine 3D-Kamera erfasst
Pflanzen, die durch ein KI-Modell klassifiziert werden.
Zielpflanzen werden lokalisiert, deren Koordinaten

an das Bewegungssystem iibergeben und selektiv mit
einem Hochspannungsimpuls behandelt.

ROS2-basierte Schnittstellen erméglichen eine
flexible Kombination der Module. Die Bedienung
erfolgt Gber ein webbasiertes Human Machine Inter-
face, lokal oder im Netzwerk. Zuséatzlich wurde eine
Finetuning-Funktion fur das KI-Modell integriert, um
Trainingsdaten zu verwalten und neue Modelle zu
trainieren.

Resultate und Ausblick

Die Software wurde erfolgreich auf der Zielhardware
getestet und zusammen mit dem neuen Fahrzeugauf-
bau validiert. Sie lduft stabil, verarbeitet Bilddaten
zuverldssig und fiihrt Behandlungen prézise aus. Die
Benutzeroberflache erleichtert die Bedienung im Feld.
Als néchstes sollen Tragerfahrzeug und Behandlungs-
einheit gekoppelt und automatisiert betrieben wer-
den. Zudem lassen sich weitere Aufbauten umsetzen,
etwa zum Sden von Nutzpflanzen.
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Startseite der neuen, webbasierten Benutzeroberfldche.
Einfache Bedienung und hoher Kontrast fiir Aussenanwendung.
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