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‘y Problemstellung

i del A zunehmende Wetterextreme
/ NUEREHEEE A Erosionsprobleme
N, A Diinge / Giilleverordnung
Mt A kommendeGlyphosatverbot
\ Betriebs A Ernteausfalle
wirtschaft A effizienter Maschineneinsatz
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b Problemstellung

Zeitanteile am Produktionsprozess

(Winterweizen; konventionell)

Datenquelle: KTBL

[] Bodenbearbeitung & Aussaat
[ Diingung & Pflanzenschutz
] Ernte

[ Sonstiges (z.Bonituren

Arbeitsgange in der Bodenbearbeitung:

A Grundbodenbearbeitung

A Stoppelbearbeitung

A Saatbettbereitung

A Aussaat

A mechanische Unkrautbekdmpfung

!

Diverse Anbaugeréate flr die

unterschiedlichen Arbeitsgange notwend
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Stand der Technik

Passiv gezogene Geréte:

Federzinkengrubber

A

1950

heute

Quelle: Regent ' ] i Folie5

Quelle:Kverneland



Stand deiTechnik

Aktiv angetriebene Geréte: Gerate zumech Unkrautbekampfung:

Kreiselegge

Ackerstriegel

Quelle: Amazone

Quelle:Hatzenbichler

Quelle: Kuhn
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l Valkyrie- Generatormodul ]

l Rotapul Evo- Bodenbearbeitungsmoduﬂ

l

Ackerscanner Sensormodul ]
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BodenbearbeitungsmoduRotapulEVO

\ Prototyp Kronos ]

Quelle:Kronos Quelle:Kronos
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BodenbearbeitungsmoduRotapulEVO

(durch drehzahlvariablen Antrieb)

V2R T

l Stoppelbearbeitung ] l Saatbettbereitung & Aussa}t mechanUnkrautbekémpfund
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Quelle:Kronos

L Einsatzmdglichkeiten \‘




