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Greifvogelerkennung und -abschreckung im Gefligelauslauf
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Abstract

Affordable techniques shall be developed to automatically detect approaching birds of
prey and to prevent their attacks in chicken runs. In annotated recordings of birds over
farms machine learning algorithms correctly detected 86.9% of birds of prey with an
average of 0.08 false alarms per picture. Optical signals, appearing in case of
approaches might be effective for deterrence.

Einleitung und Zielsetzung

Tierverluste durch tagaktive Greifvogel im Griinauslauf, v. a. durch Habicht, sind in der
okologischen Huhnerhaltung hinsichtlich des Tierwohls und 6konomisch problema-
tisch (Bestman & Bikker-Ouwejan 2020). Deckungsangebot, Ubernetzung, gemein-
same Haltung mit anderen Tierarten, Férderung von konkurrenten Greifvogeln und
Ablenkungsfltterung sind biologische MaRnahmen, mit denen Verluste vermieden
werden sollen. Fixe, z. B. spiegelnde Elemente zur Abschreckung kénnen zur Gewoh-
nung bei den Pradatoren fiihren (Bonnefous et al. 2022). In dieser Arbeit wurden
Erkennungsmethoden, das Jagdverhalten von Beutegreifern und Abschreckungs-
mechanismen recherchiert und in Praxis Mindestanforderungen fiir deren Erkennung
mit preiswerter Kameratechnik abgeleitet. Dies soll spater der Entwicklung eines Pro-
totyps dienen, der nur bei Anflug von Beutegreifern ein Abschreckungssignal auslost.

Methoden

In Hihnerauslaufen von Mobilstallen in einem 6kologischen und einem konven-
tionellen Betrieb wurden handelsiibliche Uberwachungskameras (Anpviz 5SMP H.265
IR Bullet POE IP Camera, 105°, 5-15 fps) mit Tonaufzeichung aufgestellt, um das
Beuteverhalten von Greifvogeln zu filmen und Aufnahmen fiir die Bilderkennung vor
realem Hintergrund zu generieren. Zusatzlich wurden Voégel aller Art mit einer
Raspberry Pi High Quality Camera (12,3MP, 1,5fps) Uber einem Bio-Betrieb in
Norddeutschland gemacht. Zudem wurden Bilder von Voégeln aus 6ffentlich
verfugbaren Datenquellen mit und ohne augmentierten Hintergrund genutzt, um ein
Erkennungssystem auf Basis von YOLOV7 zu trainieren.

Ergebnisse und Diskussion

In Studien beunruhigten ,Bedrohliche Augen®, helle Kreise auf dunklem Untergrund
(zum Teil bewegt), Greifvogel im Experiment, verminderten die Préasenz von Greif-
vogeln und Krahen auf einem Flughafen (Hausberger et al. 2018) sowie von Enten im
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Bereich von Stellnetzen (Rouxel et al. 2021). Sie verzdgerten bei Hihnern in
Experimenten die Anndherung an Beute (Larven) (Skelhorn & Rowland 2022) und
verminderten die Wegnahme von Beute durch Vdgel in Freiland (Stevens et al. 2007).
Habichte beobachten, z. B. aus Baumen, warten und greifen mit hoher Geschwindig-
keit an. Dies und andere Faktoren bestimmen Uberlegungen zu den Anforderungen
an Kamerasysteme fir die Erkennung (Tabelle 1) und zu Vergramungstechniken.

Tabelle 1: Mindestanforderungen an die Aufnahmequalitéat

Anfluggeschwindigkeit 24,2 m/s Alerstam et al. (1987)

Reaktionszeit / Erfassung ab 5s/125m fur Signal (Schatzung) / Distanz in 5 s

max. Distanz zu Beute 140 m + Abstand Kamera = min. Abstand Erkennung
Erkennung bei Bildaufldsung 20 pixel Minimum nach Yoshihashi et al. (2017)
Flugelspannweite Im 1 m auf 140m mit 20 Pixeln

In den Testdaten konnten mit dem YOLOv7 Netzwerk 86,6% der Greifvogel (bei min.
75 Pixeln) korrekt, mit 0,08 Fehlalarmen pro Bild als ,Greifvogel” erkannt werden.

Schlussfolgerungen

Die automatische Erkennung von Greifvdgeln mit preiswerter Kameratechnik ist
moglich. Fir das weitere Training von Modellen sind noch mehr Aufnahmen vor
kontrastreichem Hintergrund erforderlich. Die Erkennung zielt auf bedarfsgerechte
Signale. Das konnte Gewdhnung vermindern und den Abschreckungserfolg erhéhen.
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