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\[T7 Necesidad del mercado

Los robots autdbnomos en un campo suelen ser guiados mediante Sistemas de
Navegacion Global por Satélite (GNSS), que se han convertido en tecnologias
cruciales para la navegacion, el posicionamiento con precisiéon centimétrica gracias
a la tecnologia cinematica en tiempo real y las aplicaciones de cronometraje.
Ademas, para utilizar un vehiculo auténomo en un cultivo en hileras, el controlador
del vehiculo necesita conocer la posicion de cada hilera con respecto a la posicion
del robot para evitar pisarlas y, por tanto, destruirlas.

Un sistema alternativo al GNSS seria beneficioso para la navegacion en cultivos en
hileras, como los sistemas de percepcion basados en vision computacional.

’Qﬂ Solucién propuesta

Un sistema de referencia absoluto (ARF) con el origen adjunto al robot se define
con un sistema de referencia ortogonal. Se identifica el plano del suelo respecto al
ARF mediante un sistema basado en vision artificial. Se coloca una camara a color a
bordo del robot en una posicion conocida con respecto al ARF y de cara al cultivo.
Esta camara toma fotografias del cultivo. A bordo del robot se colocan un
dispositivo de imagenes de alcance, una camara de tiempo de vuelo y un sistema
opcional para medir distancias al sujeto. Este dispositivo proporciona al sistema
informacioén en tercera dimension (3D).

Ventajas competitivas

Uso de robots auténomos madviles en campos de cultivo, sin requerir
modificaciones excesivas del trabajo y sin depender de mapas de navegacion
precisos.

Solucidn util y exitosa incluso en la etapa inicial de crecimiento del cultivo.



http://www.csic.es/es/innovacion-y-transferencia

	Número de diapositiva 1

