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A kutatédmunka soran egy olyan szabadfoldi és meleghdazas termesztési
technoldégia mellett is mikoédéképes robot rendszer kerult megtervezésre és
kifejlesztésre, amely beleilleszkedik a preciziés mezégazdasagi technoldégia
feltételrendszerébe.

A robot kulénbozé szenzorokat és loT adatkommunikaciot is felhasznalva, sajat
fejlesztésU hardveres és szoftveres hattérrel seqiti és kiegésziti az adatgydjtést,
feldolgozast, és a beavatkozast.
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> Komplex szenzorrendszer

> Adatok helyben vagy felhé alapu tarolasa

> Kérnyezeti parameéterek méerése (homérseklet,
pdratartalom, fény, sugarzas)

> Talajvizsgalat: hdmérseklet, nedvesseg, pH,
vezetoképesseg, N-P-K mikrotapanyagok

> RGB kamera és mesterséges intelligencia modul

> Modularis és rugalmasan fejlesztheté mukodeés

> Sagjat fejlesztést mobilalkalmazas a tavvezérleshez
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