Entwicklung eines autonomen Systems zur

Ruckverfolgung von Getreide

LaSeKo Projekt

Landwirtschaftliches, selbstkonfigurierendes Kommunikationssystem zur Uberwachung, Optimierung und Dokumentation von
Ernteprozessen

Problemstellung

 Aufgrund des Produkthaftungsgesetzes welches seid dem 01.12.2000 auch fur
landwirtschaftliche Erzeugnisse qilt, ist eine genaue Dokumentation und
Archivierung der Produkterzeugung vorgeschrieben.

« Hierfur ist ein autonomes und sicheres Datenubertragungssystem von grof3em
Vortell.
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Das Projekt wird durch das Bundesministerium fur Bundesministerium fiir

Ernahrung, Landwirtschaft und Verbraucherschutz
gefordert.
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Funktionsweise des Systems

« Alle am Ernteprozess beteiligten Maschinen werden mit einer
Kommunikationseinheit der sogenannten LaSeKo-Box ausgestattet.

« Die Informationen der Maschinen werden wahrend des Ubergabevorgangs des
Getreides vom Mahdrescher auf das Transportfahrzeug per Funk, mit auf den Traktor

ubertragen bis hin zur Muhle.
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Eigenschaften und Schnittstellen der LaSeko-Box

 Als CPU wurde der 32-Bit Mikrocontroller AP7000 von Atmel gewahlt, auf dem das
Betriebssystem Linux installiert ist.

. I;_)ie Funkschnittstellen arbeiten nach dem IEEE 802.15.4 Standard, welcher eine
Ubertragungsrate von bis zu 250 kbit/s erreicht.

o Zur Positionsbestimmung wird ein SIRF [l GPS Chip verwendet.

 Mit Hilfe von GPRS/EDGE oder UMTS konnen die Daten schnell ubertragen werden.
Dies ist jedoch mit Provider- und hoheren Modulkosten verbunden.

e Als Schnittstellen zur Maschine dienen zwei CAN-Bussysteme die je nach
Konfiguration nach ISOBUS, SAEJ1939 oder anderen Vorgaben arbeiten.

 Fur weitere Sensoren sind eine RS232- und USB-Schnittstellen vorhanden.
 Um eine Fahrerkennung zu ermoglichen ist eine RFID Schnittstelle vorgesehen.

 Esist zwar ein autonomes System, aber um eine hohe Flexibilitat gewahrleisten zu
konnen wurden Display-, Tastatur- und Audioschnittstellen integriert.

Ausblick

 Dieses System ist in der Lage, den gesamten Ernteprozess autark zu kontrollieren,
zUu dokumentieren und dem Landwirt oder Lohnunternehmer die aufbereiteten Daten

bereit zustellen.

« Eine Abgrenzung gegenuiber herkdmmlichen Uberwachungssystemen besteht in den
geringen Kosten fur das System und keine Kosten fur die Datenubertragung.
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