Raccolta e analisi di dati aerei e
intervento automatizzato in campo per
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(Aerialdata collectionand analysisand automatedgroundinteventionfor precisiorfarming)

https://flourish-project.eu/




FLOURISH un progettoHorizon 2020 che si propone
di sviluppare unsistema robotico dotato di autonomia
2 LISNI GAGF LISNI £ QF 3 N odhftaibideNdd
una vasta gamma di colture attivita agronomiche.

Agricoltura sostenibile
-Aumenta la resa e garantisce un minor impiego di

. y prodotti fitosanitari
\._/ -Prevede il monitoraggio dello stato fitosanitario
T ¥ delle colture e applica i trattamenti solo alle
S 7 piante/areeche hannoreale necessita

Il monitoraggio fitosanitario delle culture richiede
tempo e risorse economiche Sono stati fatti grandi

A passi in avanti Yy St f QF dzié 2 Y I A tlalie Fattikigay S
\/, mediante f Q dzdi2robot, tuttavia i sistemi sviluppati

finora sonoin gradodi affrontare solo compiti specifici

Tale mancanza di flessibilita comporta per gli
W - imprenditori agricoli il rischio di non rientrare dagli
investimenti
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e pertanto la caratteristica fondamentale che deve

contraddistinguere un sistema robotico affinché esso possa
essere realmente impiegato nelle pratiche agronomiche

FLOURISH sviluppa un
sistema robotico flessibile

in grado di monitorare in modo
continuativo le colture, di
intervenire in campo e di
analizzare i dati raccolti. Tale
sistema puo essere agevolmente
adattato ad dzyampia varieta di
situazioni agronomiche mediante
f Qdzhi Biversi sensori,metodi di
trattamento e di analisi/
interpretazionedati.




APPROCECIC

Flourishsviluppaun sistemarobotico che combinale capacita
di monitoraggio aereo di un piccolo moltirotore autonomo
aUnmanned Aerial Vehicle (UAV) con quelle di un veicolo di
terra multiuso e autonomo aUnmannedGroundVehicleE (UGV)

Il sistemaé in grado di:

A monitorarele coltureR I £ £ QI £ & 2

A intervenirein campoin modo mirato

A fornire informazioni dettagliate a supporto della
gestioneagronomica

dell‘operatore

ini arte
|ntervento minimo da P

SISTEMA ROBOTICOCOLLABORATIVO
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A M1 ¥flnge da piattaforma mobile di atterraggio e di ricarica per a MI ., Durante le
missioni, a M|  atterra ¢ é a & Md @éecolla da esso in autonomia per ricaricare la sua
batteria e per caricare i dati sul modulo di analisidati dUa a M| 3l
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Per la progettazione del sistema

robotico di Flourishé stata scelta ‘

la BARBABIETOLA DA @ @
. ZUCCHERO <come caso R Qdza 2 %

primario e il GIRASOLE come a
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[ Q) 'etf UGV analizzanoin modo non-distruttivo la performance di
crescitadelle colture, il loro stato nutrizionale e fitosanitario nonché

la presenzadi infestanti

AMI . le a Mi 3%iaccolgono in —
UAV )))

campo diverse tipologie di dato
(posizione, temperatura,
informazioni 3D e immagini visibili
e spettrali)

Eventuali aree critiche rilevate
vengono segnalate al modulo di
analisi dati @Ua a Mé 3dh esse
vengono rilevate immagini ad alta
risoluzione

Area critica

| dati raccolti possono essere
inviati ad un server
(archiviazione,gestione, analisi
dati e costruzione di mappe) e
ad un dispositivo in dotazione
I £ £ QF 3 N (@& f latérNdBcia
di Controllodella Missione).

Sulla base delle mappe
prodotte, il sistema formula
delle raccomandazioni
agronomiche, determina la
necessita di intervento in

campo e programmale missioni
RStfQ! D=

Le raccomandazioni vengono
restituite I £ £ Q foBitche esso
possa fertilizzare o controllare
le infestanti in modo autonomo
mediante L QA Y LIXiSappositi
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Server Interfaccia

AMa& & Uee@aviineende le operazioni e approva le
richieste dUa a Mper%ﬁ’ MO x aeé \(d} Ymméedgina bid
alta soluzione o per a MY & é U Be&dinpce a
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dispositivi per f QA Yy 0 SN Sy (i 2 UGV
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campo.
[ QA Y 0 SNIZRSEZX Q! Din
collaborazione con f Q| !pxo

S

essere disposto RI € f Q2 LIS NJ 4 2 NIS" N’

agricolo o direttamente dal suo
modulo di analisidati.



UAV

uGgv

Volo autonomo

[ Q) éirgradodi programmareil percorsodi
volo ottimale della missione,di dar inizio alle
missioni autonomamente,di evitare le zone di
interdizione aerea e di ritornare al punto di
atterraggio afine missione

Raccolta dati

[ Q} !raccoglie dati immagine RGB/NIR,

eventualmente dati 3D e altri dati utili alla
valutazionedello stato fitosanitariodelle colture

Creazione di mappe

[ Q) @ixgradodi creare mappesullabasedei
dati acquisiti

Identificazione di aree critiche

[ Q) Identifica le aree della coltura ad alta
probabilita di presenzadi infestanti o di criticita
fitosanitarie e che necessitanodi intervento da

Sistema
[ Q) usaf Q| cbmepiattaforma

Movimento autonomo

[ Q| determinail percorsoottimale da seguire
per il trattamento in campo, esegue
autonomamentele missionidefinite dal sistema,

parte del sistema

Monitoraggio batteria

[ LAV monitora lo stato della propria batteria
per assicurare di operare costantemente in
condizioni di sicurezza Se il livello di carica
scende a livelli critici, £ Q| Vvola fino alla
piattaforma di atterraggio per caricarsi,per poi
riprenderela suamissionedi volo oveinterrotta.
Sef Q| rMdrxsitrovain campo,f Q| ritotna al
punto di partenza della missione per essere
ricaricatomanualmentedaun operatore

Trasferimento dati Oa a Ml 3l

Una volta atterrato sulla piattaforma RSt  Q
f Qitr{astnettei dati raccoltiin volo- £ £ QI N3
datiRSt f Q! D+

Velocita di funzionamento
[ Q| dintgradodi monitorarealmenol0 ha/ora

[ Q, Dterviene su almeno una fila di piante

dellacoltura e su piante condzy Q I tmassimé
di5cm [ Q] Muéoperaresupendenzefino al

10%

Creazione di mappe
[ Q] ®irgradodi crearemappesullabasedei

analizzale aree critiche identificate R f f Q :dgtiia%quisiti

modula la propria velocitain basealla presenza

di aree critiche. Inoltre f Q| Mo danneggiale
colture, rileva ed evita gli ostacoli sul suo
percorsoe ritorna al punto di partenzaunavolta
terminatala missione

Caratteristiche operative
(barbabietola da zucchero)
La velocita di intervento RS f f @ !silite a

Identificazione piante
[ Q) pub distinguere le piante infestanti da

quellecoltivate (labeling

Trattamento sulle infestanti

Il sistemaapplicatrattamenti selettivimeccanici
(stamping e chimiciinter- e intra-fila

quella del diserbomanuale [ Q 2 0 A &gl ®¥empo di funzionamento

di raggiungerealmeno 0,25 ha/ora (velocitadel
prototipo diricerca)

[ Q! iadzy QI dzi 8i¢lr@evidd bre primadi

avernecessitadi ricarica/rifornimento



