Problematik

Verhalten von Rehkitzen

Jeden Frihsommer werden in der Schweiz ca. 2'000 Rehkitze durch M3hmaschinen getotet.
Obschon die zwischen Mitte Mai und Mitte Juni geborenen Jungtiere bereits wenige Stunden nach
der Geburt gehen konnen, wverbringen sie diz ersten Lebenswochen meist in eingerollter
Bauchlage wverborgen am Boden liegend. Die Rehgeiss setzt ihre Kitze jeweils fur mehrere
Stunden in einer hohe Wisse ab, worauf sich die Kitze selbstdndig verstecken.

Diese Verhaltensweise dient der effizienten Feindvermeidung und schitzt gleichzeitip vor
unnotigen Energieverlusten durch Fluchten. Da Rehkitze in den ersten Lebenswochen so gut wie
keinen Eigengeruch haben und durch ihr braunliches Fell mit weissen Tupfern bestens getarnt
sind, bleiben sie im hohen Gras vor Raubtieren geschitzt. Bei Gefahr, wahrgenommen in Form
von Bewegungen, Lirm oder fremden Geriichen, zeigen Rehkitze bis zu einem Alter von drei bis
acht Wochen kein Fluchtverhalten, sondern bleiben selbst wor herannahenden Mahmaschinen
regungslos und geduckt in Deckung liegen.

Entstehende Probleme

Fir die Fahrer moderner Mdhmaschinen mit Fahrgeschwindigkeiten bis zu 20 km/h sind
versteckte Rehkitze in aller Regel unsichtbar, Die getdteten und verstimmelten Rehkitze sind in
dreierlei Hinsicht problematisch. Zum einen sollte das bei Mensch und Tier durch das Vermahen
eines Kitzes verursachte Leid aus moralischen Grinden verhindert werden. Zum andern sind
getitete Kitze eine wirtschaftliche Gefahr, kidnnen doch Giftstoffe aus Rehkitzkadavern das
Viehfutter verunreinigen und die Leistung von Milchkiihen beeintrach-tigen. Zu guter Letzt kann
ein bereits als Kitz getdtetes Reh spater nicht bejagt werden.

Bisherige Losungsansdtze

Bislang wird wersucht, Behkitze durch das socgenannte Verblenden zu wvertreiben oder mittels
verschiedener Suchmethoden vor der Mahd aufzuspidren und zu retten.

Beim Verblenden werden am Vortag der Grasernte Objekte im Feld platziert, die Rehgeissen
storen und mitsamt dem Machwuchs vertreiben sollen. Zum Einsatz kommen Baustellen-lampen,
Radios, Fahnen aus Bettlaken oder Millsidcken, Luftballons oder abschreckende Duftstoffe. Die
Installation muss am Vorabend der Mahd erfolgen. Das langerfristige Verblenden eines Feldes ist
nicht maglich, da sich Rehe schnell an fremde Objekte gewdhnen.

Ist das Verblenden aus zeitlichen oder organisatorischen Grinden nicht mdglich, kann das Feld
unmittelbar wvor dem M™Mahen manuell abgesucht werden. Dazu sind entweder spezigll
ausgebildete Jagdhunde oder aber eine grissere Personengruppe notwendig, die das Feld in
dichten Beihen abschreitet und nach Kitzen Ausschau hialt. Gefundene Kitze werden, stwa in
einer Holzkiste am Feldrand oder im nahen Wald, in Sicherheit gebracht.

Der manuellen Suche 3hnlich ist die Suche mittels Infrarot-Wildretter, Die Augen eines
menschlichen Suchtrupps werden dabei durch zehn Infrarotdetektoren ersetzt. Diese sind an
einem fiinfeinhalb Meter langen, horizentalen Teleskopbalken aus Aluminium montiert. Das Gerat
mit =inem Gesamtgewicht von Skg wird von einer Person dber das Feld getragen. Die
batteriebetriebenen Infrarotsensoren registrieren die gegeniber dem Untergrund erhdhte
Warmestrahlung eines Rehkitzes und alarmieren den Trager akustisch.

Neuer Lisungsansatz

Die vorgestellten Methoden zum Vertreiben oder Aufspiiren und Retten won Rehkitzen sind fur
die auf Geschwindigkeit ausgelegte moderne Landwirtschaft zu ineffizient und werden deshalb
nicht flachendeckend angewandt. Erste Untersuchungen haben ergeben, dass die Ortung wvon
Rehkitzen aus der Luft unter Einsatz einer Thermalkamera vielversprechende Ergebnisse liefert.
Dieser Ansatz wird in der hier vorgestellten Masterarbeit weiterverfolgt.

Infrarot-Wildretter im Einsatz

[Micale Berger]



Testflug und Resultate

Versuchsaufbau

Rehkitzkoordinaten machen zu kiénnen, wurde ein Testflug dber Zieltafeln mit bekannten
Koordinaten durchgefihrt,

Um eine Aussage Uber die Genauigkseit der wvom wvorgestellten System  ermittelten ﬁ‘
1

Als Ziele wurden 16 kreisrunde, blanke Aluminiumplatten mit einem Durchmesser von 30 cm
verwendet., Diese reflektieren hauptsachlich den kalten Himmel und sind in Thermalbildern als
schwarze Punkte erkennbar. Die Platten wurden in einem regelmassigen Raster von vier mal vier
Platten ausgelegt. Die Lagekoordinaten der Platten entsprechen den Lagekoordinaten der in der
Flugplanung verwendeten Wegpunkte. Die Absteckung und anschliessende Wiedereinmessung
der Plattenpositionen erfolgte mit einem geodatischen GNSS-Empfanger unter Mutzung des
Echtzeitpositionierungsdienstes swipos-GIS/GEQ. Die so ermittelten Koordinaten haben eine
Genauigksit von wenigen Zentimetern und werden fir die weitere Auswertung als fehlerfrei
betrachtet. Sie bilden den wahren Wert oder die Sollkoordinate, mit der die spater ermittelten {1 .
Rehkitzpositionen verglichen werden. I ¥
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Die Flugplanung erfolgte in der zum Falcon gehdrenden Steuersoftware AscTec AutoPilot. _

Definiert wurde — wie in der Fotogrammetrie dblich, ein Streifenflugmuster, das in diesem Fall 2 = L &+ 4 n -
vier Streifen umfasst. Die Flughohe wurde auf 30 m, die Queriberdeckung auf 60 % festgelegt. EARIRRT o L os ettt

Das definierte Flugmuster wurde zweimal abgeflogen, Jeder Streifenflug nahm ungefihr 20
Sekunden reine Flugzeit in Anspruch.

Flugpfad, Cluster und Mediankoordinaten Testfiug

Die Auswertung erfolgte wvollumfanglich mit den beschriebenen Matlabanwendungen. Die

Aluplatten wurden zundchst mit dem automatischen Detektionsalgorithmus gesucht. -
Anschliessend wurden in samtlichen Thermalbildern nicht detektierte Aluplatten manuell it 2
hinzugefigt und falsch detektierte Punkte entfernt. Pt d
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Resultate =
Das Endresultat der Auswertung, die Mediankoordinaten aller Cluster, wurde mit den % .
Sollkeordinaten der Aluplatten wverglichen. Die emrechneten Lageabweichungen sind in £ L
nachfolgender Tabelle aufgefiihrt: £ i

Hig 1 Flug 2 Flug 1 + 2 : .
Root Mean Square Error 1.96 m 1.62 m 1.81 m E
Maximale Lageabwsichung 2.82m 2.32m 2.82m .

: g

Minimale Lageabweichung 0.91m 0.58 m 0.58 m u -
Werden die Abweichungen in einer zweidimensionalen Grafik betrachtet, so fallt auf, dass i "
beinahe alle mittels Oktokopter ermittelten Koordinaten in sddlicher und westlicher Richtung von =
den Sollkoordinaten abweichen, ungefahr jener Richtung, die der Falcon wahrend des gesamten = e e L L e =
Fluges als Orientierung inne hatte. Diese Abweichung ist eindeutig systematisch und auf bislang
unbericksichtigte Fehlereinflisse zuriickzufithren, Vergleich Mediankoordinaten mit Sollkoordinaten

Welche Genauigkeitssteigerung durch die Elimination samtlicher systematischer Fehlersinflisse
moglicherweise erreicht werden kdnnte, soll eine einfache Abschitzung zeigen. Es wird
angenommen, dass die Summe aller systematischen Fehlereinflisse auf die Lage zeitlich
konstant als Mittelwert {20-Vektor) der oben beschriebenen Lageabweichungen modelliert
werden kann. Mach aAbzug dieses Vektors wverbleiben die in nachfolgender Tabelle aufgefithrten
Abweichungen,

Flug ¥ +2
Root Mean Sguare Error 0.98 m
Maximale Lageabweichung 242 m
Minimale Lageabweichung 0.18 m

Der Root Mean Square Error wird um Faktor 1.8 von 1.81 m auf 0.98 m reduziert. Die
verwendete  Abschitzungsmethode  bericksichtiogt  nicht die  tatsdchliche, komplexe
Entstehungsweise der systematischen Fehler — dennoch wird das wvorhandene Potential fiir
Genauigkeitssteigerungen durch Elimination systematischer Fehlereinfliisse deutlich aufzeigt.

ﬁﬂﬂﬂk ETH Autor: Daniel Bani | Stand: 06. Juni 2011 Eitlgencssise e Technise he Machsehule Ziirich

Swins Federal institute of Technalogy Zurich

N Dieses Dokument stammt aus dem ETH Web-Archiv und wird nicht mehr gepflegt 111
11 Thic darumant ic ctorsd in the ETH Wah archive and ie no lonaoas maintainasd 19




