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Abstract

Slugs represent important pests in several horticultural crops. Their damage is mainly
caused by feeding, but also contamination with bodies, faeces or slime can lead to
deterioration of the product’s quality. The application of slug pellets is widely used as
preventive measure to control slug population. However, these baits may harm also
beneficials and their efficiency is strongly dependent on weather conditions. The aim of
this research project is to develop an alternative robotic solution that is able to monitor
the field, detect slugs and make them harmless using physical control methods.

Einleitung und Zielsetzung

Nacktschnecken sind bedeutende Schéadlinge im Erwerbsgemisebau und sie kdnnen
erhebliche Schéden durch Fral3-, Schleim-, und Kotspuren verursachen. Viele
unterschiedliche Gemiisesorten (z.B. Salat, Kohl und weitere Arten) sind von
Schneckenbefall betroffen und missen aus diesem Grund jahrlich in groBer Menge
entsorgt werden (Allgaier & Albert 2014). Um diese Schaden zu vermeiden, wird nach
aktuellem Stand der Technik als praventive MaBnahme Schneckenkorn gestreut. Die
Effizienz des Verfahrens ist extrem wetterabhangig und der Bekédmpfungserfolg tritt
aufgrund der Wirkungsdauer haufig zu spét ein. Die Untersuchung und Entwicklung von
einem leistungsfahigen und nicht-chemischen Verfahren zur Schneckenbekampfung ist
deshalb notwendig. In den letzten Jahren hat die Robotik zunehmend an
Aufmerksamkeit gewonnen und spielt derzeit eine wesentliche Rolle in der
Digitalisierung der Landwirtschaft (Herrmann et al. 2022). Im Bereich der Entwicklung
und Anwendung von nicht-chemischen Pflanzenschutzverfahren kann die Robotik
einen wichtigen Beitrag leisten. Dieses Projekt hat das Ziel eine Robotik-Lésung zur
Schneckenbekampfung im Gemisebau zu entwickeln. Dafir hat sich ein
Forschungsverbund aus drei Projektpartnern gebildet: Das Fachgebiet Agrartechnik der
Universitat Kassel befasst sich mit der Schneckendetektion, die Firma Hentschel
System GmbH tbernimmt die Entwicklung der Roboterplattform als Tragerfahrzeug und
das Institut fir Anwendungstechnik im Pflanzenschutz des Julius Kiihn-Instituts befasst
sich mit der Entwicklung eines Werkzeugs zur Schneckenbekdmpfung sowie der
Modellierung des zeitlichen und raumlichen Auftretens der Schnecken.

Methoden

Roboterplattform

Der im vorgestellten Projekt zu entwickelnde Roboter wird selbststandig mit Hilfe von
GPS in Flachen des Erwerbsgemisebaus navigieren. Er wird elektrisch angetrieben
und verfugt Uber einen Manipulator, an dessen Arm ein Werkzeug zur
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Schneckenbekampfung befestigt ist. Eine Erkennung der Schnecken wird durch
Stereokameras und nachfolgende Bildverarbeitung erfolgen (Hoing et al. 2022).

Schneckenbekdmpfung

Es sind verschiedene Methoden zur automatisierten Schneckenbekampfung mit einem
Roboter denkbar: neben chemischen Verfahren (z.B. Bespriihen der Schadlinge mit
Ammonium-Nitrat-Harnstofflésung), kommen auch biologische (z.B. die Ausbringung
von parasitdren Nematoden) und physikalische Verfahren in Frage (z.B. Einsammeln,
Absaugen, thermische oder elektrische Anséatze). Die Herausforderung bei der
Schneckenbek@&mpfung im Gemisebau besteht darin, dass die Schnecken sich sowohl
auf dem Boden als auch auf der Pflanze befinden. Deshalb soll das
Bekampfungswerkzeug in der Lage sein, die Schnecken zu beseitigen ohne die Pflanze
zu beschadigen. Weitere wichtige Kriterien bei der Methodenauswahl sind die
technische Umsetzbarkeit und Integrierbarkeit in den Roboter. Aus diesen Griinden
richtet sich zunachst der Fokus auf zwei physikalische Bekampfungsmethoden: zum
einen das Einsammeln der Schnecken durch Absaugen, und zum anderen die Abt6tung
der Schnecken durch elektrische Impulse. Das Einsammeln wiirde gegeniber der
elektrischen Losung den Vorteil bieten, dass die Schéadlinge von der Pflanze auch
entfernt werden koénnen. Eine Verunreinigung der Produkte durch Schneckenreste
wurde somit nicht entstehen. Im Rahmen von Laborversuchen werden derzeit die
ausgewahlten Methoden auf ihre Eignung geprift. In den ersten Untersuchungen zum
Einsammeln der Schnecken von Salatpflanzen, hat sich das Absaugen als effizient
erwiesen; wahrend erste Untersuchungen zum Einsatz von elektrischen Impulsen
ergaben, dass eine erhdhte Spannung nur einen begrenzten Bekdmpfungserfolg gegen
Schnecken hat.

Schlussfolgerungen

Zahlreiche Erkenntnisse zur mechanischen Bekdmpfung von Schnecken wurden im
Vorgéngerprojekt gewonnen (MSR-Bot, Godeke et al. 2019). Im Rahmen dieses
Projektes werden diese Erkenntnisse und technische L&ésungen angepasst,
weiterentwickelt und miteinander kombiniert. Das Hauptziel ist, dem Gemdusebau ein
leistungsféhiges System zur Verfigung zu stellen, dass die Produktion hochwertiger
Lebensmittel mit geringem Einsatz von chemischen Pflanzenschutzmitteln ermdéglicht.
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