A Grapler sz6lometsz0 robot €s a gazda modul tervel

Készitette: Veress Gabor
gabor.veress@innovitech.hu



P
A Grapler projektrél

» Kutatas + fejlesztés
* Autonom sz0l0metsz0 robot fejlesztes

* Precizios mez0gazdasaghoz szukseges

adatgyujtes

e Metszési szimulacio létrehozasa



Sz616t6kék felismerésének kihivasai

» Tokek elkulonitese
» Hatter elkulonitese

* Napfeny
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zes megvalositasanak kihivasai

e VVessz0O és nodusz felismeres
 TOkerekonstrukcio

e TObb éves kezelési terv szerinti metszés



dontesek kihivasal
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* Navigacio es onvezet0 mukodes a szoleszetben

(Lidar,kamerak es GIS)

* Metszési muvelet elvégzese

(2D és 3D kamera kepel, robotkar)

* Hely meghatarozas és egyéb adat gyujtes






kefelismeres es metszes vegrehajtasa

* TOke felismeres mesterseges intelligenciaval
* TOke reszeinek elkulonitese
* Metszési pontok meghatarozasa

» Metszési vektorok meghatarozasa
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» Sz0leszet kezeles (Parcella, sor, toke szinten)
* Robot munkafolyamat kezelese es kovetes
» Adatgyujtes

* Dontések tamogatasa
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* Robot fizikal parameterel

* Robot onjaras szimulacio
* Metszés

» Sz0lész oktatashoz keszitett anyag
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InnovITech Kft. Pécsi Tudomany Egyetem Bay Zoltan Kutatéintézet SBS Kft.
Nonprofit Kft.

Elérhetosegek:

Sajat: gabor.veress@innovitech.hu
Céges: https://innovitech.hu/
InNfo@innovitech.hu

*  Acikkben és diasoron bemutatott Grapler projektet a kdvetkez6 palyazat keretein kertl megvalésitasra: ,Preciziés metszérobot és intelligens
mezégazdasagi platform kialakitasa képfeldolgozasi és gépi tanulasi eljarasokra alapozva”. Projektazonosito: 2020-1.1.2-PIACI-KFI-2020-00097.
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