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Landtechnik — Feldrobotik - Phanotypisierung
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Kernbausteine: Konzept BreedVision BreedVision
Sensoren Rohdaten Datenbank Analyse Ergebnisse
. BreedVision Recorder BreedVision Analyser
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Beispiel: Feldbasierte Biomassebestimmung (Sensorfusion)
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Dateninterpretion (Feuchtbestimmung von Pflanzen)

»Klassische” Bild/Daten-Verarbeitung Neuronale Netze (,,Machine Learning”)
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BreedVision-Konzept@Plattformen

Laboraufbau BreedVision-Anbaugerit Scheitelgerat (Integration) BreedVision-Fahrzeug Feldroboter (BoniRob) Traktor-Anbaugerat

Sensor-Datenaufnahme: BreedVision DataRecorder
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Sensor-Datenanalyse: BreedVision DataAnalyzer
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BreedVision-Konzept@Plattformen
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Nature in the loop: Simulation — Teststande - Feldversuch

Laboratory Testing

Quelle: Hochschule Osnabriick
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Simulation
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Nature in the loop: Simulation — Teststande - Feldversuch

Quelle: Hochschule Osnabriick
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