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Noticia 2020

3 FINANCIAL TIMES

Se dispara el negocio de los robots agricolas
EMIKO TERAZONO 1SEP 2020-00:09 oo@

ULTIMA HORA € CaixaBank

21:15 La Fed no descarta aumentar
las compras de deuda "si fues...

20:41 Sanidad y comunidades se dan
una semana para Consensuar...

20:30 Sareb vende 75 viviendas a la
Generalitat por 5 millones

19:43 Sanidad notifica 10.222 nuevos
contagios y 369 fallecimiento...

18:50 El Circo del Sol cierra su venta
a sus acreedores

El robot Thorvald, fabricado por Saga, es capaz de tr
fresas. EXPANSION

r cajas de maleza al tiempo que cosecha

La pandemia del coronavirus y la escasez de trabajadores en el sector de la
agricultura han dado lugar a un aumento del interés y la inversion en robética y
automatizacion agricola.

‘Estamos viendo un gran aumento del interés y de los pedidos’, explica P&l Johan
From, consejero delegado de Saga Robotics de Noruega. De momento, Saga ya ha
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Caracteristicas del trabajo en campo

Movimiento




Tipos de tareas
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e /Referenma Espacial
Recolecmon de Datos

A\
——

™~ Monitorizacion de suelo y cultivo

Operaciones
precisas en
el campo

Analisis (Planificacion de la gestion)

Prediccion y mapeado espacial; soporte de decision

@ ACTUACION-
" TOMA DE DECISION
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¢Queé se requiere?

Robdética de manipulacion

Centre for Automation and Robotics
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¢Queé se requiere?

e Manipulacion _____ Robética de manipulacion

@ Percepcion + Toma de decisiones

o
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MUESTREO EN CAMPO RECONS_'I"RUCCI(')N DEL ENTORNO : VEHICULOS AUTONOMOS
PC portat|I+DGPS+GIS Generacion de mapas 2D y 3D del cultivo Inspeccion de cultivos.
~ o : Deteccmn de plagas

BIG DATA. Clasificadores. Aprendizaje automatico.

, : : InformaCIon 4
S| pH = bajo " P # alto * K # alto * limo # alto " arena # bajo
ENTONCES Avena_loca = alto del cu Itlvo

SISTEMAS MULTI-ROBOT

DETECCION EN TIEMPO REAL Nave.g!aci(?r'\ auténoma_ -
Vision artificial- Deteccion Planificacion y supervision
malas hierbas y lineas de cultivo

APEROS INTELIGENTES
Control aperturalcierre
boquillas pulverizacion
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VEHICULOS AUTONOMOS
Inspeccion de cultivos.
Deteccwn de plagas

InformaCIon ,«
deI CU|tIVO y
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Inspeccidn terrestre

LOW_LEVEL
CONTROL REFERENCE
Position VISUAL ANGLE

Speed CONTROL
Orientation

ONBOARD

SENSORS
GPS, IMU, ...

A (o] 'y, B CALCULATED ANGLE
" Feature Extraction
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Inspeccidn terrestre

* Vehiculo eléctrico. Cero emisiones

Renault Twizy (modelo Urban 80) * Mas facil de controlar que motor

combustion

* Velocidad muestreo: 3km/h

et = N M * Capaz de recorrer 80 km tras una

RTK

- UR recarga de 3h 30’ con enchufe
de a bordo Wi \j‘
<\ 9 convencional
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Integracion: RGB-D — Arquitectura de la vina—3D
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Inspeccidn terrestre

Mapa de volumenes

Volume (m3)
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APEROS INTELIGENTES
Control aperturalcierre
boquillas pulverizacion
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Percepcion

Senales de control para
las secciones

Sk e N

it

‘- Cerrar/Abrir secciones
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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

Automation and Robotics



Deteccion de linea de cultivo y mala hierba

Tiempo real, 25 fps
0.04s para procesar cada frame

Desplazamlentos debldos ala
|rregular|dad del terreno

e :_: Vo ) Sy

Deteccion en

Py tiempo real
CN\R
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Deteccion en tiempo real mala hierba y cultivo

Nuevo frame
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Informacion
del cultivo”

SISTEMAS MULTI-ROBOT
Navegacion autonoma
Planificacion y supervision
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Integrando drones y tractores autonomos

Utilizar 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.

o Centee for Automation and Robotics
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Ventajas

Una maquina o robot de gran

tamano

Un equipo de robots pequeiios o
medianos

SO GER R EEI R L G S8 Se convierte en un problema de
funcionamiento seguridad en caso de fallo
autonomo

[ Ea Gl ERGER E1 LB Un fallo detendra toda la mision
la realizacion de las hasta que se repare la maquina
tareas

Impacto en el campo Dafios considerables por la
compactacion del suelo

Personal Un operador para cada vehiculo

Los robots pequefios o medianos son
mas adecuados para interactuar de
forma segura con los humanos.

Los equipos de robots permiten
replantear la tarea en caso de mal
funcionamiento del robot

Menos compactacion (vehiculos mas
ligeros) y movimientos mas precisos
(agricultura a nivel de planta).

Un operador puede supervisar todo el
equipo de robots.

—y Iq':Centee for Automation and Robotics
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Elementos del sistema

1. Unidades maviles: Vehiculos terrestres autbnomos de tamafio medio
con el equipo a bordo para la navegacion y la aplicacion 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 actuacidn: Proporciona la actuacién 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 médulo se divide en el Planificador de
Mision 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 necesario.

" 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 localizacion

Centre for Automation and Robotics



Integrando drones y tractores autonomos
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Supervisor de misiones

Alarms

Level 3

Actuations

Alarm Notification Fault Recovery

LeVEI 2 Manager Module
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Supervisor de misiones

-
| ] Operator (Level 3)
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Test de funcionamiento

* Weeds
—— Cells
~—— Fleld Borders

=~ Headland Limits

SIC
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Test de funcionamiento

=y Iq;,Centre for Automation and Robotics



{.}] POLITECNICA

Comportamiento coordinado

o Centre for Automation and Robotics
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Deteccion de obstaculos




Interfaz Grafica de Usuario

Inspection: detect weeds based on images
recorded by a flying fleet

Centre for Automation and Robotics



FLEXIGROBOTS

Flexible robots for intelligent automation of
precision agriculture operations

This project has received funding from the European Union's H2020
research and innovation programme under the grant agreement No. 101017111
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‘ FLEXIGROBOTS

Desafios de los actuales sistemas de robdética agricola

Disefiado para automatizar sélo tareas especificas.
Aislado de otros sistemas y dispositivos.
Mayor riesgo de seguridad e impacto en los campos.

Formacion especializada para su manejo.

A A A

Baja rentabilidad de la inversion.

Centre for Automation and Robotics
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FLEXIGROBOTS

Sistemas multi-robots rentables para misiones agricolas heterogéneas, seguras y
complejas

| |FlexiGroBots _
Comienzo 01/2021

Final 12/2023
Coordinador Atos

Director técnico CSIC
Financiacion 7M€

Socios 16

— A RCentre for Automation and Robotics
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FLEXIGROBOTS

[ ] [ I 4
Aproximacion
Tt @ @ T
Arquitectura de Intercambio Robotica, servicios Sistemas multi- Sistemas multi-
referencia seguro de datos  y analisiscon A  robots de confianza robot heterogéneos
Tt
@ %)

v Vv

Validacion Modelos negocio Refuerzo de la Directrices y DIHs: Ampliar

industrial en agricultura plataforma AI4EU  requisitos de ELSEC capacidades
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Pilot1 FLEXIGROBOTS

Vinedos — Terras Gauda (Espaina)

@ Deteccién temprana de Botrytis

@ Tratamiento autdnomo con fitosanitarios

NN AN

< Ayuda en el transporte en la vendimia manual
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FLEXIGROBOTS

Deteccion temprana y tratamiento de plagas: Botrytis

; - . ’""'@
Inspeccién Tratamiento de
 Zw) Visual Precision

Reconocimiento
Inspeccidn con Drones Mapas de riesgo préximo 'y
Tratamiento

>
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FLEXIGROBOTS

Transporte de uvas mediante robots

MEJORES CONDICIONES DE
TRABAJO PARA LOS OPERARIOS

NAVEGACION SEGURA
VINO DE MAS CALIDAD

MAPAS DE LA VENDIMIA
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El impacto del proyecto

Demostrar el impacto Reduccion de los Dotar a los DIH de
de los robots en el riesgos de los sistemas nuUevos servicios y
sector agroalimentario robdticos a gran escala capacidades
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Contribuir a las normas
abiertas, dirigidas por la
industria o de facto

FLEXIGROBOTS

3

Competitividad del
mercado agricola
europeo

Centre for Automation and Robotics
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Unmanned spraying helicopters
Agricultural drone (multi functional)
Agriculture drones (data services)
% Agricultural drones (data scouts)
» Robotic implements (simple vision tech for organic farms)
® Robotic intelligent implements (weeding)
® Robotic fresh fruit picking
= Robotic strawberry harvesting
m Autonomous tractors (fully unmanned autonomy or level 5)
® 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)
® Mobile dairy farm robotics

m Static milking robots
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