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• Bestandsheterogenität hat Auswirkung auf Nachfrucht
• Einteilung von Kleegrasflächen in Ertragspotentialzonen
• Zonen spiegeln sich (zum Teil) in Nachfrucht wider
•  Fruchtfolgemanagement angepasst an Zonen: Düngung, 

Kultur-/Sortenwahl

Teilflächenspezifische Fruchtfolgeplanung

• Grünland und Ackerkleegras werden u. A. zur
Futtermittelproduktion und als Stickstoffquelle genutzt

• UAV-gestütztes Monitoring zur Erkennung von Feldheterogenität
• Ziele: Ertragsprognosen, bedarfsorientierter Einsatz von 

Saatgut & Düngemittel

Erfassung der Trockenbiomasse Interoperable bedarfsgesteuerte Nachsaat

• Regulierung von 
Aufwuchsunterschieden

• UAV-gestützte Erkennung von 
Nachsaatbereichen

• Bedarfsorientierte Nachsaat 
mit UGV "Dino" (Naio)

• Ziele: Betriebsmitteleinsparung und 
Ertragssteigerung 

Bestimmung der Bestandszusammensetzung

• Modellierung mit multispektralen UAV-Daten
• Multitemporales Regressionsmodell zur Bestimmung der 

Bestandsbiomasse 
• Einbeziehung mehrerer

Zeitpunkte der Phänologie
• Mittlere Schätzgenauigkeit von

+/- 6 g/m² (RMSE)
• Ziele: Ist-Zustand, Prognosen

[Nahrstedt et al. (2024), verändert]
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