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Den intelligenta garden
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Standardiserad kommunikation

- CANBUS -
- ISOBUS h

e ISOAGRINET




Internet of things




Sensornatverk

Ember® ZigBee® Solutions
for the Internet of Things




Farm Management Informatlon System
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Positionering



GNSS

* Flera olika system: GPS & GLONASS,
Nya: GALILEO, BEIDO

» Aven GPS och GLONASS
uppdateras/uppgraderas kontinuerligt




GPS korrektion

Noggrannhet forbattras genom

e D-GPS
— Noggrannhet fran dm-niva (ar till ar) till cm (spar i spar)
— Korrektionssignal via radio eller satellit

e RTK-GPS
— Noggrannhet cm-niva, ar till ar

— Korrektionssignal via radio (basstation) eller tele
(natverk)

* Skillnad mellan DGPS och RTK-GPS i sighalmottagning
fran satelliterna



Precision - GNSS

System Precision Enhet Exempel
GPS 5-15 Meter
DGPS 30 cm Egnos, JD SF1

HPGPS & cm TrimbIJD SF2
RTK 2.5 cm Enkelstations RTKW

ldag kan GPS och GLONASS kombineras



Sensorer for skord



Avkastningsmatning

* Finns ett antal olika sensorer for att mata
skord tillsammans med positionering

Lastcell

T

Elevator @(

Skruv
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GPS:ens framsta anvandning i borjan var

Skordekartering

skordekartering for vaxtnaringsstyrning
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Protein och vattenhaltsmatning |
spannmalskarna

o Kartera hur mycket kvave som fors bort
o Kvalitetssortering

Mf3

Grain Protein (%)
88-95
9.5-10.3
10.3 -11.1
11.1-11.8

ﬁ' " 11.8-12.6

12.6 -13.3

e 13.3 - 14.1
14.1-14.8

14.8 - 15.6

: 15.6 - 16.4




Styrning/Redskapsstyrning



Styrhjalp

Guidning
e Flyttbar
e Uppgraderingsbar till autostyrning (ej de enklare)

Autostyrning
e Rattstangstyrning
— Flyttbar
— God styrprecision

— Krav GPS pa cm -dm

e Hydraulikinkoppling
— Foljer i princip med maskinen
— HOg styrprecision
— Krav GPS pacm-dm



Fasta korspar

Samla overfarterna av alla eller valda
maskiner i samma spar pa faltet

 Maskinernas arbetsbredder anpassas | moduler efter
redskapet med minsta arbetsbredd

Arbetsmoment Korspar
Sprut-/gdédningsspar ej odlade
Bearbetning/sadd odlade

Skord odlade



Sparfoljning/maskinstyrning

VA3 2 your E
%%, ence &
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Maskinstyrning

Sektionsavstangning med GPS

. codect ' F

o GOdselspridare
« Samaskiner




Maskin-/Redskapsstyrning

S R G e




Injektorsystem for variabel dos

Scan-Sprayer Injection

Renvanttenledning for skiljning
emikaliedunk

Doseringspump

Retor frans . Cirkulationsenhet /
NeRteglerventil 2 “blandningskammare”

TN &
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Sensorer for markparametrar



Markprovtagning

Agrobotics Fritzmeier
« Jordprov, malning, torkning « Jordprov pa 3 djup tex 30, 60, 90
» Streckkodsmarkning, positionering cm
« 20 delprov per ha Direkt analys av nitrat- och
. Penetrationsmotstand 6 olika djup ~ 2mmoniumkvave
« Kapacitet 60 ha/h
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Konduktivitet (EC)

* Indirekt matmetod
o Vattenhalt, lerhalt, mullhalt, underlag for jordprovtagning
e Tva matdjup: 0-20 cm, 20-100 cm




Gammastralning (mullvaden)

e Mull, ler, K-AL, Cd
 Ej pH eller P-AL
« 1 kalibreringsprov per 2 ha




Near Infrared Reflectance (NIR)

 Indirekt matmetod
e Vattenhalt, lerhalt, organiskt material




Sensor for pH/kalkbehov

e Direkt matmetod
e Mater pH samt kalkbehov




Matvagn for bestamning av mark och
grodegenskaper

Pagaende projekt SLU-JTI 0
Laser for markytans relieff s
Bill for djupmatning y
Bill med NIR-matning

L aser for bestandshojd

Bildanalys for bestandstathet
(Konsumentkamera + N-sensor)




3D-kamera

o Utvecklat av spelindustrin
 Ser avstand till objekt
 Framtid: Bedoma ett redskaps arbete




Sensorer for grodegenskaper



Klorofyll- och Biomassasensorer (N-sensor)

Three Stages of the N Sensor System * Flera olika marken’ mater pa

STAGE 2 h__:q‘;y olika vaglangder och olika index
« Handhallna instrument,

Traktormonterade instrument

* Andra applikationer an
kvavetilldelning

e Svampbekampning efter
biomassekarta

Typical Reflectance Curve for Vegetation

<+— Visible light —

Reflectance

Elual Green | Hed | Mear Infra-Red
Spectra




Klorofyll- och Biomassasensorer

« Beka&mpningsstrategier

L

Biomassa méangd

Strategi 1

L

Biomassa mangd

Strategi 2
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Gransvarde

A Dos

v

Biomassa méangd

Strategi 3




UAV

o SkOrdekartering
e Ytmodeller
e Grodstatus




Kamera + bildanalysteknik

Varmekamera, mata temperaturskillnader

Multispektralkamera (UV, VIS, NIR), se saker som ogat
Inte ser

3D-kamera, hojdinformation
Detektera skador, sjukdomar, brist etc
Relativt ny teknik

Fusariuminfekterat vete Grodskador i vall Spridningsbild godsel
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Automatisering



Traktorer

Kommunikation mellan fordon

Forarldst (slavtraktor)
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Kongskilde Vibro Crop Robot

. www.landwirt.com:
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Amazone - Bonirob
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