Roboter fiir Landwirtschaft, Forst, Outdoor-Logistik

und andere Anwendungsfelder

In der Forschungsgruppe »Professional Service Robots — Out-
door« am Fraunhofer IPA werden Outdoor-Roboter fiir kom-
plexe Einsatzszenarien entwickelt. Die Basis hierfir bildet das
Robotersystem CURT.

Herausforderungen und Zielsetzungen
CURT-System

Aus Sicht der Robotik sind die Umgebungsbedingungen
im AuBenbereich besonders herausfordernd, da sie je nach
Kontext starke Unterschiede aufweisen und wenig, daftr
aber stark veranderliche Struktur bieten. Beispiele dafir sind
unebenes Terrain, Vegetation, unterschiedliche Untergriinde
sowie variierende Wetterbedingungen. Zusatzlich erschweren
Verschmutzungen wie Schlamm, Staubverwirbelungen oder
andere organische Substanzen die Messungen der bildgeben-
den Sensorik wie LIDAR und Kameras.

Das Ziel des Roboter-Systems CURT: Roboter fir diese heraus-
fordernden Anwendungsbereiche als robuste, flexibel einsetz-
bare Entwicklungsplattformen fir den produktiven Einsatz

ermoglichen. Aktuell gibt es zwei CURT-Varianten: CURTmini
flr Dauerkulturen, Intralogistik in AuBenbereichen oder auch
den Katastrophenschutz sowie CURTdiff fir den Ackerbau.

CURTmini

Der mobile Kleinroboter CURTmini ist eine kompakte For-
schungsplattform, die dank einer Rockerkinematik, einem
speziellen Ausgleichsfahrwerk, extrem unwegsames Gelande
bewadltigen kann und durch Unebenheiten bedingte Sensor-
bewegungen stark reduziert. CURTmIni dient vor allem als Platt-
form, die Entwicklungsleistungen stark beschleunigt. Dabei soll
sie keine hoch spezialisierte Lésung, sondern einen schnellen
technologischen Einstieg bieten. Durch die Moglichkeit, ver-
schiedene Sensorkonfigurationen per Plug and Play in CURTmInNi
zu integrieren, und mit einer Payload von bis zu 20kg kann sie
exemplarisch viele Anwendungsprozesse skizzieren und auf
Machbarkeit Gberprifen. Die Navigationssoftware ermoglicht
Autonomie. CURTmini ist auch in einer wasser- und schmutz-
resistenten Version verfigbar.




CURTdiff

Durch die spezielle Umgebungsstruktur im Ackerbau ist eine
zuséatzliche Robotervariante neben CURTmini notig. CURTdiff
ist so gebaut, dass er Gber unterschiedlichste Pflanzenreihen
fahren kann. Das Fahrwerk ist ein Differentialfahrwerk, das
heiBt, es hat zwei aktiv angetriebene Rader und zwei passive

Castor-Wheels sowie eine Bodenfreiheit von Uber einem Meter.

Das Sensorsetup kann ebenfalls modular aufgebaut und integ-
riert werden. Zur autonomen Navigation speziell auf dem Feld
wurde eine kamera- und LiDAR-basierte Reihentrackingsoft-
ware entwickelt, dank der CURTdiff autonom fahren kann. An
modulare Schnittstellen des Roboters kénnen auBerdem spe-
zialisierte Manipulatoren und Werkzeuge z. B. fir den mecha-
nischen Pflanzenschutz angebracht werden. CURTdiff wurde
nach einem Baukastenprinzip entwickelt, sodass er schnell an
neue Umgebungsszenarien adaptiert werden kann.

lhre Vorteile

CURT-Anwender und -Entwickler bekommen Hardware- und
Softwarelésungen hochintegriert aus einer Hand. CURT lasst
sich dabei an viele Anwendungen anpassen. So kdnnen
gemeinsame Entwicklungen zwischen Fraunhofer IPA und
Industriekunden zeit- und kosteneffizient umgesetzt werden.
CURT ist mehr als das System selbst. Jede Komponente von
CURT, ob Hardware oder Navigationssoftware, kann durch die
hohe Modularitat auf andere Maschinen in der Landwirtschaft
Ubertragen werden. Umsetzungsbeispiele sind:

m FEinsatz der Navigationssoftware

— in Stallumgebungen in Fltterungsautomaten

— in diversen Logistikumgebungen

— auf Maschinen am Flughafen

— Roboter fir die Last-Mile Delivery
m Einsatz der Feldreihenerkennung auf Erntemaschinen
= Prototypenentwicklung mit CURTmini

— Baugewerbe

— Dauerkultur in der Landwirtschaft

Unser Angebot

Das Fraunhofer IPA ist Kooperationspartner fur die Industrie als
Technologieberater, Entwicklungspartner und Technologielie-

ferant rund um die professionelle Outdoor-Servicerobotik. Das
umfasst folgende Dienstleistungen:

m Durchfihrung von Markt-, Wirtschaftlichkeits- sowie

Machbarkeitsstudien

Entwicklung von Prototypen im Bereich der Hardware sowie

der autonomen Outdoor-Navigation

— Konzeption und Realisierung von Servicerobotern fir die
genannten Anwendungsbereiche

— Konzeption und Realisierung von Teiltechnologien fur
autonome Maschinen

— Adaption und Anpassungsentwicklungen der Outdoor-
Navigation fur spezifische Anwendungsbereiche

= Gemeinsame Entwicklung mit Anwendern von Technologien
bis in den produktiven Betrieb

= Adaption und Weiterentwicklung bereits bestehender
Maschinen und Systeme
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