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Caracteristicas del trabajo en campo
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Robotica ;Que se requiere?

e Manipulacion
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sell Tareas agricolas robotizadas

1. Preparacion de suelos
3 2. Plantacion

5. Post-reoleccion
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MUESTREO EN CAMPO W :
PC portatil+DGPS+GIS Generacion de mapas 2D y 3D del cultivo

BIG DATA. Clasificadores. Aprendizaje automatico.

Informacion -
S| pH = bajo " P # alto * K # alto " limo # alto " arena # bajo d | = lt-
ENTONCES Avena_loca = alto - ex_-GU IV?_.— :

SISTEMAS MULTI-ROBOT
DETECCION EN TIEMPO REAL Navegacion auténoma
Vision artificial- Deteccion Planificacion y supervision
malas hierbas y lineas de cultivo

VEHICULOS AUTONOMOS
Inspeccién de cultivos.
Deteccion de plagas

= S ——

APEROS INTELIGENTES
Control aperturalcierre
boquillas pulverizacion
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Inspeccion Terrestre

* Vehiculo electrico. Cero emisiones

Rt T (medglo Urbafise) * Mas facil de controlar que motor combustion

* Velocidad muestreo: 3km/h
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RECONSTRUCCION DEL ENTORNO
Generacion de mapas 2D y 3D del cultivo
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Infor
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Integracion RGB-D - Arquitectura de la vina - 3D
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Integracion RGB-D - Arquitectura de la vina - 3D

Mapa de volUmenes
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APEROS INTELIGENTES

Control aperturalcierre
boquillas pulverizacion
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Tratamiento de Precision control de aperos
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DETECCION EN TIEMPO REAL
Vision artificial- Deteccion
malas hierbas y lineas de cultivo
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Deteccion de linea de cultivo y mala hierba

Tiempo real, 25 fps
0.04s para procesar cada frame
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Deteccion de linea de cultivo y mala hierba
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SISTEMAS MULTI-ROBOT
Navegacion auténoma
Planificacion y supervision
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Integrando drones y tractores autonomos

Propone cambiar la forma tradicional de
gestion de plagas en agricultura y silvicultura
a partir de una flota reconfigurable vy
heterogénea de robots complementarios que
incluye robots aéreos, para realizar la
inspeccion de los cultivos, y robots terrestres
con distintos aperos, para llevar a cabo el
tratamiento.

Algunos datos

15 entidades; 19 grupos; 8 paises; 4 afios; 6,59 M€ (financiacion CE)
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Elementos del sistema

1. Unidades madviles: Vehiculos terrestres autonomos de tamaho medio con el
equipo a bordo para la navegacion y la aplicacidon de los tratamientos. Vehiculos
aéreos hacer la inspeccion de campo.

2. Sistemas de percepcion: Sistemas de deteccion precisa de malas hierbas, de
elementos de guiado y de obstaculos.

3. Sistemas de actuacion: Proporciona la actuacion directa en el campo para la
aplicacion precisa de herbicidas o el control mecanico/térmico de malas hierbas

4. Estacion Base

= Gestor de la Mision: Este modulo se divide en el Planificador de Misiéon que
se encarga de la elaboracion de la mision y el Supervisor Mision que se
encarga de controlar el funcionamiento de unidades y volver a planificar si
es necesdrio.

" Interfaz Grafica de Usuario (GUI): Interfaz con el usuario que permite seguir
el funcionamiento de la flota asi como simular su comportamiento.

5. Sistemas de comunicacion y localizaciéon

Centre for Automation and Robotics
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Los drones

e 2 unidades aéreas (drones)
equipadas con camaras:
e Detectar los rodales de mala hierba

* Monitorizar la operacion de
tratamiento

* Drone AR-200 (AirRobot)

— Diametro: 2,20 m

— Peso (estructura): 4,5 kg

— Peso con una bateria de 10Ah: 6,3 kg
— Peso con una bateria del6Ah: 7,7 kg
— Maxima carga (bateria 10Ah): 3 kg

— Maximum Load (bateria 16Ah): 1,6 kg
— Durancion vuelo: 40 minutos

— Rango de la senal: > 5000 m
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Los sistemas de deteccion

— Teledeteccion — Sistema de percepcion tierra
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Sistemas de actuacion
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La arquitectura del Gestor de Misiones
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Comportamiento coordinado
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FlexiGroBots. Project EU
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FLEXIGROBOTS

FlexiGrobots es una accion de innovacion cuyo objetivo es construir
una plataforma para sistemas multi-robots flexibles y heterogeneos
para la automatizacion inteligente de las operaciones de agricultura
de precision.

La plataforma FlexiGroBots se esta validando en tres proyectos
piloto: uvas para vino, colza y arandanos.
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El piloto espanol

Casos de uso

Aerial Ground Treatment Harvesting
Exploration Exploration Application Assistance
Botrytis risk Confirm existence Focusing on the Reducing time

maps of pest affected grapes from cutting to

winery
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Ayuda a la vendimia (proyecto FlexiGroBots — CAR 2021)

 Progeco europeo Horizon 2020
| Robilica ¢ Tule ligencia Artificial 23
aplicada en la mejora, de la |
sostenibilidad del vitiedo
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Cosecha de tomate
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Cosecha de esparrago
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$ Billion
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2018

2019

2028

2034

2038

Unmanned spraying helicopters
Agricultural drene (multi functional)
Agriculture drones (data services)
Agricultural drenes (data scouts)
u Robotic implements (simple vision tech for organic farms)
® Robotic intelligent implements (weeding)
® Robotic fresh fruit picking
m Robotic strawberry harvesting
m Autonomous tractors (fully unmanned autenomy or level 5)
m Autonomous tractors (autosteer or level 4)
m Autonomous tractors (tractor guidance)
m Autonomous agricultural small robots (multi platform)
m Autonomous agricultural small robots (weeding)
®m Autonomous agricultural small robots (data scouts)
m Viobile dairy farm robotics

m Static milking rebots
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Milking Robot

v

il A
' /0 Lt
» A - _..
4 '_,-1 . 3
vr, e

https://youtu.be/scWiEpioruA
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https://youtu.be/5cWiEp10ruA
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Cow Feeder

https://voutu.be/pwiKWQNmMmw 4
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https://youtu.be/pwjKWQNmw_4
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