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Entwicklung eines intelligenten UAV gestUtzten Unkrautmonitoring-
systems fUr den selektiven und teilfldchenspezifischen Herbizideinsatz

Projektziel

Das Ziel des Projekts ist es, durch die
Kombination von Kl-Technologie und UAV-
Plattformen ein verl@ssliches und
hochgenaues Monitoring der  arten-
spezifischen  Unkrautsituation auf  land-
wirtschaftlichen Fldchen zu ermdglichen, um
eine selektive und teilfléchenspezifische
Anwendung von Pflanzenschutzmitteln zu
ermdglichen.

Forderbereich des Projektes: Landwirtschaft
Kl-Bereich(e): Maschinelles Lernen; Deep Learning
Projektteilnahme an X-KIT Cluster: Computer Vision, Pflanzenschutz

Aktuelle Ergebnisse

Das Projekt setzt dabei auf eine automatisierte Erkennung von Unkrautpflanzen wdhrend des
Drohnenfluges in niedriger Flughdhe Uber den Schlag. Um die hochprdzise Kartierung von
Unkréutern im Flug zu ermdglichen, musste das Problem der unstrukturierten Sensordaten
(Luftbildaufnahmen) geldst und die Bilderkennung auf der Drohne automatisiert werden. Dazu
wurde eine hochperformante UAV-Tragerplattform fOr autonome Tieffluge entwickelt, welches ein
Rechensystem und eine Systemkamera transportieren und ansteuern kann. Ein YOLO-basiertes K-
Modell erméglicht dabei die Bilderkennung von Unkrautpflanzen direkt aus den Luftbildern. Um das
Modell zu trainieren, erfordert dies intensive Datenbereitstellung durch Experten (Annotation),
Modelloptimierung und Hardwareintegration. Ein Problem war zum Beispiel, dass das Zielobjekt
Unkrautpflanze sehr klein war im Vergleich zum Luftbild und zum Teil verdeckt durch die
Kulturpflanze. Das Modell wurde daher opfimiert, um eine ausreichende Genauigkeit der
Unkrauterkennung zu gewdhrleisten und gleichzeitig hinreichend performant auf dem KI-Board
(NVIDIA Jetson Xavier) laufen kann. Das KI-Modell wurde mittels Integrationsboard und
Steuerungssoftware eingebettet in  die UAV-Tragerplattform. Dadurch lassen sich die
Unkrautpflanzen wéhrend des Fluges pro Luftbild erfassen und zusammen mit Geokoordinate und
Altimetriedaten zu einer Bodenstation Ubermitteln. Dazu wurden neue Flugregelungs- und
Steuerungsalgorithmen entwickelt sowie Flugplanungssoftware angepasst. Ein Stereokamera-
gestUtztes Warnsystem nutzt einen effizienten Algorithmus zur Hinderniserkennung. AbschlieBende
Tests des Gesamtsystems als Prototyp (TRLé) erfolgten auf einem Versuchsfeld in Marquardt (ATB) im
Oktober 2023 und Februar 2024.
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