TRIMBOT 2020

Robotereinsatz zum automatischen Stutzen
von Buchsbaum und Rosen

KTBL-TAGUNG

Robotics und Automatisierung im Gartenbau
17. und 18. September 2018 in Erfurt
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TrimBot 2020
Stutzen von Rosen, Buchshaum und Hecken

Was braucht ein Roboter um dies  durchfihren zu kdbnnen?
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TrimBot 2020
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TrimBot 2020
Herausforderungen
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Selbstandiges Navigieren durch einen Garten

Zuruckschneiden von Buchsbaumen und Hecken
auf eine vordefinierte Form (z.B. Kugel)

Zuruckschneiden von Rosen

Kamerabasierte Umgebungs- und
Objekterkennung

Integration auf einem kleinen Roboter mit
begrenzten Ressourcen
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TrimBot 2020
Garden Trimming Robot

Research the robotics and vision technologies to prototype the first outdoor garden trimming robot
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Intensity image analysis, algorithmic performance
(Speed up algorithms for object detection)
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Eidgendssische Technische Hochschule Ziirich (CH)
3D SLAM, depth image analysis

(Reconstructing the map of the garden from the moving robot platform)
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Wageningen University and Research Centre (NL)
(Farm Technology Group and DLO Greenhouse Horticulture) (5 BOSCH

Mechatronics, motion planning, active perception and plant modelling UNIVERSITEIT VAN AMSTERDAM Robert Bosch GmbH (DE)

(Construction and control of the robot arm, design of cutting tools and predict plant growth) Universiteit van Amsterdam (NL) Mobile platform planning and navigation
’

3D Data a nalysis and scene understa nding (Construction of the robot base, ensure that it is able to move
(Recognize the objects in the garden and label them) over different types of terrain)
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TrimBot 2020
Prototype
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TrimBot 2020
Bush Trimming Tool

Joint 6 of Kinova
manipulator

Main dimensions:

H =190 mm
L=120 mm
W =62 mm

Weight = 1680 gr

Power plus
gearbox

Maxon gear

Maxon EC flat servo
motor with encoder
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