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2. Ny teknologi og nye strategier mod ukrudt

Erfaringer med nye teknologier i raekke-

afgroder

Ukrudt inde i reekkerne i udplantede grensagskulturer kan nu bekaempes med automatiserede
mekaniske rensere. | udsadede kulturer er det vanskeligere.

jer[a]life.ku.dk

Der er nesten ingen granser
for, hvad man kan forestille sig,
nar det handler om ukrudt og
nye teknologier. Den ultimative
fremtidsvision er en total auto-
matiseret ukrudtsbekempelse,
hvor hver enkelt ukrudtsplante
registreres og behandles indivi-
duelt af en robot (Nerremark,
2010). Dette indleeg handler dog
ikke om fremtidsvisioner, men
om erfaringer med nye tekno-
logier til mekanisk bekempelse
af ukrudt inde i rekkerne i af-
grader med stor planteafstand.
Erfaringerne ombhandler forst
og fremmest redskaber, som er
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markedsferte 1 Danmark, men
ogsé en prototype, der har veeret
arbejdet med pa KU-LIFE om-
tales.

Styringsprincipper
Renserne skal styres precist i
forhold til kulturplanterne, og
det forelgbigt mest succesfulde
styringsprincip er baseret pa ka-
merasystemer (machine vision)
til identifikation af kulturplan-
ternes position.
Kamerasystemerne virker sa
leenge kulturplanterne er distinkt
forskellige fra ukrudtet. Det vil
1 praksis sige 1 udplantede kul-

turer, hvor kulturplanterne har
et stort forspring i forhold til
ukrudtet.

Et andet styringsprincip er
baseret pa RTK-GPS preci-
sionssaning, hvor kulturplanter-
nes position fastlegges ud fra et
digitalt kort med fraenes positi-
oner (frakort).

Robocrop og Robovator

I 2010 kom der to automatise-
rede rensere pa markedet i Dan-
mark. Begge er forsynede med
kamerasystemer til identifikati-
on af kulturplanterne. Den ene
renser, Robocrop InRow Weed-

Figur 1. Kommercielle mekaniske rensere til bekeempelse af ukrudt i reekken.
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Tabel 1. To eksempler pa erfaringer med anvendelse af Robocrop i 2010.

Lokalitet 1 Lokalitet 2
Tinggard Axel Mansson A/S
http://www.tinggaard.info/ http://www.inger-marienlund.dk/

Afgrgder og areal Cirka 35 ha med kal og knoldselleri. Cirka 300 ha med lgg og salat, som udplantes.
Redskab 3 reekket maskine til cirka 450.000 kr. 15 reekket maskine til cirka 1.000.000 kr.
Besparelse i hand- 100% i udplantede kal og cirka 80% i selleri hvilket svarer | Cirka 70%, hvilket svarer til cirka 200 timer/ha
lugning til cirka 50 timer/ha. ilag.
For 2010 @steuropaeisk arbejdskraft. @steuropeeisk arbejdskraft.
Effekt pa ukrudt Afgraderne er mere rene med maskinel rensning end med | Handlugning er fortsat ngdvendig.

handlugning. Der accepteres udbyttereduktion som felge

af ukrudt pa cirka 10%. Ukrudtet volder de starste pro-

blemer ved tidlig udplantning og i kolde perioder. Kal kan

praktisk talt holdes ren ved sen udplantning.
Effekt pa afgreden Afgrgden skades, hvis ikke redskabet anvendes optimalt. | Afgraden skades, hvis der renses for dybt -

| kal er der specielle problemer med nedliggende veekst | ellers ikke.

efter udplantning under dérlige veekstforhold, som kreever

speciel papasselighed og ger det vanskeligere at rense

teet pa afgraden.
Indkering af nyt red- Vellykket indkering men nedliggende veekst efter udplant- | Forbavsende hurtig og vellykket.
skab ning og misfarvning af kalplanter under ugunstige vaekst-

kar skal der skal tages hgjde for.
Fremtiden God investering, som vil blive anvendt i samme omfang | God investering, der muligvis vil blive suppleret

i2011. med Robovator, som forventes at kunne nedseet-

te forbruget af handlugning yderligere.

er, er fra det engelske firma Gar-
ford (http://www.garford.com/),
og den anden, Robovator, er fra
det danske firma Frank Poul-
sen Engineering (http://www.
visionweeding.com/). Robocrop
har ét renseskeaer, og Robovator
har to for hver rekke (figur 1).
Skerene traekkes ud af raekken,
for de meder kulturplanterne.
Robovator har ét lavtsidden-
de kamera pr. reekke, hvorimod
Robocrop har ét hejtsiddende
kamera, som dakker flere raek-
ker pé en gang.

12010 blev der solgt 3 Robo-

crop rensere i Danmark, som har
veret anvendt i kal, knoldselleri,
salat og udplantede log. De har
renholdt cirka 450 ha grensager.
Der har fortrinsvis varet tale om
okologiske afgreder, men en en-
kelt renser anvendes ogsa i ikke-
okologisk salat. Robovator blev
solgt i 4 eksemplarer til udlan-
det, men de bliver forst taget i
praktisk anvendelse i 2011.

Cycloid hoe

Cycloid hoe arbejder pa grund-
lag af RTK-GPS kortinformatio-
ner (Norremark, 2009). Den har
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roterende taender, som kan und-
vige kulturplanternes beregnede
position. Cycloid hoe findes kun
som prototype, og den har vee-
ret afprovet i sukkerroer i 2008
og 2009. Forsggene blev udfort
som en del af FQJOIII projektet
WEEDS, og de publiceres i lo-
bet af 2011.

Resultater

Der er stort set ikke publiceret
ukrudtsforseg med de nye sé-
kaldt intelligente rensere. Den
eneste videnskabelige publika-
tion, som findes, omhandler for-
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Figur 2. Cycloid hoe til bekaempelse af ukrudt i r
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ael(l.(en er baseret pa RTK-GPS identifika;

tion af kulturplanter og har roterende teender. Foto: Michael Ngrremark.

sog med Robocrop i udplantet
salat (Tillett et al., 2008). For-
sogene viser, at det er muligt at
opna bekempelseseffekt pa om-
kring 80%, uden at der sker ska-
der pa afgreden.

Robovator har veret anvendt
i forseg i udplantet salat og log
pa Forskningscenter Flakke-
bjerg i 2010, men resultaterne
er endnu ikke bearbejdet og of-
fentliggjort. Det vurderes, at de
opnaede bekempelseseffekter
er sammenlignelige med de ef-
fekter, som kan opnas med fin-
gerhjul, skrabepinde og harve-
teender til bekeempelse af ukrudt
i raekkerne (Melander, pers.
medd.).

I tabel 1 opsummeres nogle
erfaringer fra praksis med Ro-
bocrop. Ved sammenligning til
avlere, som ikke anvender Ro-
bocrop, skennes det, at der kan
opnas bekampelseseffekter i
rekkerne 1 samme storrelsesor-
den med fingerhjul, skrabepinde
og harvetender. Disse redskaber
kraever dog hyppigere behand-
linger, og effekten er mere vejr-
afhangig.

Forsog med Cycloid hoe har

Se PowerPoint-show med indlzeg p& www.plantekongres.dk

vist, at det er muligt at opné en
hoj praecision med redskabet
(Nerremark, 2009), men at har-
vetandsprincippet ikke er opti-
malt med hensyn til ukrudtsbe-
kaempelse. Det har saledes ikke
vaeret muligt at opna tilfredsstil-
lende bekampelse i sukkerroer.
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