
Nachhaltige Sicherung und Verbesserung von Bodenfunktionen durch 

intelligente Landbewirtschaftung

Fahrspuren Untersuchungsflächen Beispiel Fahrstrategie auf einem Feld

SOILAssist2

Entwicklung praktisch einsetzbarer Verfahren und 

Werkzeuge für eine optimale und bodenschonende 

Feldbewirtschaftung

Automatisierung und Optimierung gewinnen auch in

landwirtschaftlichen Prozessen seit Jahren an

Bedeutung. Neben Effizienzsteigerung rückt auch

Bodenschonung zunehmend in den Fokus der

Landmaschinentechnik. Das Projekt SOILAssist2 greift

beide Zielsetzungen auf und beschäftigt sich mit der

Entwicklung praktisch einsetzbarer Verfahren und

Werkzeuge für eine effiziente Feldbewirtschaftung, die

den Boden als begrenzte, zu schützende Ressource

berücksichtigen.

Integration eines adaptiven Echtzeit-

Assistenzsystems in Landmaschinen

Das DFKI-Labor Niedersachsen entwickelt und

erweitert im Projekt SOILAssist2 auf Basis der

Ergebnisse des Vorgängerprojekts ein adaptives

Echtzeit-Assistenzsystem für Landmaschinen. Dessen

Grundlage bildet eine räumliche und zeitliche

Prozessplanung und Koordination mehrerer kooperier-

ender Fahrzeuge. Die Planung erfolgt auf Basis von

Sensorinformationen, die Aufschluss über Bodendruck

und -deformation geben, sowie auf einem Boden-

modell, das Bodeneigenschaften und Befahrungs-

situation berücksichtigt. Eine semantische Umge-

bungsrepräsentation fusioniert multimodalen Daten wie

Schlaggeometrien, 3D- und Hyperspektraldaten zur

Online-Planung von Fahr- und Bearbeitungsstrategien,

die dem Fahrer während des Prozesses zur Verfügung

gestellt werden.

Die Auswirkungen der Befahrung auf den Boden

werden von der Christian-Albrechts-Universität zu Kiel

analysiert. Das Thünen-Institut erfasst und bewertet die

Sensorinformationen und entwickelt in Kooperation mit

der Christian-Albrechts-Universität zu Kiel das der

Planung zugrundeliegende Bodenmodell. Die

Universität Osnabrück untersucht die Möglichkeiten

einer semantikgestützen Repräsentation und Interpre-

tation von dreidimensionalen Umgebungsdaten.

Die erzielten Ergebnisse werden im Rahmen einer

modularen, Framework-unabhängigen Open-Source-

Bibliothek veröffentlicht.
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