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A Grapler projektről

• Kutatás + fejlesztés

• Autonóm szőlőmetsző robot fejlesztés

• Precíziós mezőgazdasághoz szükséges 

adatgyűjtés

• Metszési szimuláció létrehozása



Szőlőtőkék felismerésének kihívásai

• Tőkék elkülönítése

• Háttér elkülönítése

• Napfény



Tőkedetektálás példa



Metszés megvalósításának kihívásai

• Vessző és nódusz felismerés

• Tőkerekonstrukció

• Több éves kezelési terv szerinti metszés



Metszési döntések kihívásai



Önjáró robot céljai

• Navigáció és önvezető működés a szőlészetben 

(Lidar,kamerák és GIS)

• Metszési művelet elvégzése 

(2D és 3D kamera képei, robotkar)

• Hely meghatározás és egyéb adat gyűjtés



Önjáró robot fejlődése



Tőkefelismerés és metszés végrehajtása

• Tőke felismerés mesterséges intelligenciával

• Tőke részeinek elkülönítése

• Metszési pontok meghatározása

• Metszési vektorok meghatározása



Tőkefelismerés és metszés tanítás



Gazdarendszer

• Szőlészet kezelés (Parcella, sor, tőke szinten)

• Robot munkafolyamat kezelése és követés

• Adatgyűjtés

• Döntések támogatása



Gazdarendszer térképes felület



Szimuláció

• Robot fizikai paraméterei

• Robot önjárás szimuláció

• Metszés

• Szőlész oktatáshoz készített anyag



Szimuláció és tőkeszkennelés



Köszönöm a figyelmet!
A bemutatott projekt konzorciumi formában készül, melyben a következő tagok vesznek részt:

Elérhetőségek:

Saját: gabor.veress@innovitech.hu

Céges: https://innovitech.hu/

info@innovitech.hu

• A cikkben és diasoron bemutatott Grapler projektet a következő pályázat keretein kerül megvalósításra: „Precíziós metszőrobot és intelligens 

mezőgazdasági platform kialakítása képfeldolgozási és gépi tanulási eljárásokra alapozva”. Projektazonosító: 2020-1.1.2-PIACI-KFI-2020-00097.

InnovITech Kft. Pécsi Tudomány Egyetem Bay Zoltán Kutatóintézet 

Nonprofit Kft.

SBS Kft.
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