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1. Sachbericht 

 

Ziel des Verbundprojektes „Uckerbots“ war es, die Technikinnovation des Vorgängerprojektes 
(autonomer Hack-Roboter zur Unkrautbeseitigung im Bio-Zuckerrübenanbau) in einem 
partizipativen Co-Design-Prozess aufzugreifen, zu einer Schwarmrobotik weiterzuentwickeln 
und ein Geschäftsmodell zur organisatorischen Unterstützung der langfristigen regionalen 
Etablierung der Innovation bereitzustellen. 
 
Das Forschungsvorhaben sollte ein wirtschaftliches Anbauverfahren für Zuckerrüben auf 
biologischen Betrieben erarbeiten und damit zur erneuten Ausweitung der Biorüben-
Anbaufläche in der Uckermark beitragen. Das Vorhaben setzte sich dabei aus drei zentralen 
partizipativen Entwicklungsprozessen zusammen:  
 

• Technikentwicklung: Aufbau eines internet- und leistungsfähigen Roboterschwarms 
mit autonomer Felderkundung 

• Geschäftsmodellentwicklung: Entwicklung eines langfristig tragfähigen Geschäfts-
modells für die Koordination, die Wartung und den Verleih von Robotern.  

• Erfassung der mit der Technik- und Geschäftsmodellentwicklung verbundenen 
multiplen Wirkungen. 

 
Die Stränge sind über verschiedene APs miteinander verzahnt, wurden in einer 
Ergebnissynthese zusammengeführt, ausgewertet und ihr partizipatives Design in Qualität, 
Nutzen und Wirkung analysiert. 
 
Das TVH des IHP widmete sich hauptsächlich der Entwicklung einer zuverlässigen 
Kommunikation, sowohl zwischen den Robotern im Schwarm als auch mit dem Internet. Daher 
werden verschiedene drahtlose Kommunikationstechnologien integriert, um eine stabile 
Netzwerkkonnektivität im Feld zu gewährleisten. Diese Arbeiten waren in folgende 
Arbeitspakete aus den Verbundarbeitspaketen 2 und 3 aufgeteilt: 
 

• AP 2.4 Untersuchung von vorhandenen Internetanbindungen und ihre Auswahl. 

• AP 2.5 Auswahl der Hardware-Plattform und Implementierung von Protokollen. 

• AP 3.5 Auswahl von Funktechnologien für die Kommunikation zwischen Robotern im 
Zielgebiet. 

• AP 3.6 Implementierung Netzwerkprotokolle für Kommunikation zwischen Robotern. 

• AP 3.7 Multi-Hop Kommunikation im Feld. 
 

Basierend auf den gegebenen Schnittstellen und dem Aufbau der Roboter, wurden 

verschiedene Hardwareplattformen hinsichtlich Nutzbarkeit, Aufwand, Zusammenspiel, 

Kosten und Verfügbarkeit untersucht. Da die Roboter auf dem Feld verschiedene Rollen 

einnehmen und gegen Ausfälle oder Angriffe eine Redundanz bzw. Fallback-Strategie 

vorgesehen ist, wurden zwei Plattformen für den Einsatz ausgewählt. Neben der Hardware 

wurde vor allem Software entwickelt und getestet. Das beinhaltete vor allem die notwendigen 

Protokolle zur Integration aller Verbindungen in ein Netzwerk. Darüber hinaus wurde die 

Monitoring-Software aus AP2.4, die die Qualität der einzelnen Verbindungen überwacht und 

es so ermöglicht, bei Bedarf auf eine andere Verbindung umzuschalten, integriert. In einem 

letzten Schritt wurde die Software getestet und dokumentiert, um mögliche Fehler frühzeitig 

zu erkennen und zu beheben. Die Integration des ESP32 WiFi-Modules in unser System 

erfolgte über eine serielle Schnittstelle. Darüber hinaus wurden die Kollegen von Zauberzeug 

bei der Integration der Kommunikationsmodule und der Kommunikationssoftware sowie deren 

Inbetriebnahme unterstützt. 

 


