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Projekt HEKTOR zamisljen je kao projekt u kojem ¢ée se izgraditi
modularan i autonoman robotski sustav, prilagoden za razli€ite misije
u vinogradarstvu i marikulturi s predvidenom moguénoséu
intervencije Covjeka tijekom obavljanja razlicitih radnih, inspekcijskih i
interventnih zadataka. Glavni cilj projekta HEKTOR je ostvariti
sustavno rjeSenje za koordinaciju pametnih  heterogenih
robota/vozila (morskih, kopnenih i zraénih) koji su u stanju
autonomno suradivati i medusobno raspodjeljivati zadatke u
otvorenom nestrukturiranom prostoru/akvatoriju.

Trajanje projekta: 13. 03. 2020. — 31. 03. 2023.
Vrijednost projekta: 5.794.060,14 HRK
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Industrijsko istrazivanje (13.03. 2020. — 31. 03. 2022.):

U ovoj fazi projekta detaljno su analizirane postoje¢e procedure u
obradi i njegovanju vinograda te postupci koji se primjenjuju u
kaveznom uzgoju ribe kako bi se izolirale one procedure i oni
postupci koji se mogu poboljSati uvodenjem heterogenog
autonomnog robotskog sustava. Upravo na tako izoliranim
postupcima i procedurama zasnivaju se inovacijska rjeSenja kojima
se nadomjesta ljudski rad u teSkim uvjetima (velike strmine, velike
povrsine nasada, dugotrajno ronjenje na ve¢im dubinama, nepovoljni
vremenski uvjeti, i sl.). Nakon toga su se nadogradile/prilagodile
postojece i novonabavljene robotske platforme kao sastavni dio
slozenog robotskog sustava te su se pripremiti programski moduli za
percepciju i planiranje putanja i trajektorija (inovacijska rjeSenja
ocekuju se i u podrucju robotske manipulacije). Konaéno, izradeni
prototipovi robotskih platformi ispitani su u laboratorijskom okruzenju,
a pojedine funkcionalnosti sustava i u realisticnim uvjetima. Nakon
Sto je u laboratorijskim uvjetima potvrdena funkcionalnost pojedinih
robotskih platformi i podsustava, krenulo se s laboratorijskim
ispitivanjem cijelog sustava — provjera komunikacijskih sustava i
koordiniranog djelovanja platformi (inovacijska rjeSenja o€ekuju se i
u podrugju koordiniranog i kooperativnhog upravljanja robotskim
platformama).

Eksperimentalni razvoj (01. 04. 2022. — 31. 03. 2023.):

Druga faza projekta odvijat ¢e se kroz demonstracijske aktivnosti u
okruzenju koje odrazava operativne uvjete iz stvarnog Zivota
(vinogradi na pokusalistu Jazbina i na otoku Kor€uli i Cromarisovi
kavezi za uzgoj ribe na otoku Ugljanu u okolici Zadra), kako je
opisano u Elementu projekta 4: Demonstracijski scenariji. Nakon
svakog provedenog terenskog testiranja analizirat ¢ée se ostvareni
rezultati i napravit ¢e se potrebne modifikacije elemenata sustava te
¢e se ponovo obaviti testiranje u operativnim uvjetima. Ovaj iterativni
postupak ponovit ¢e se u nekoliko koraka ¢ime ¢e se na minimalnu
mjeru svesti moguce pogreske u projektiranju sustava.

Prelog, 13. - 15. 05. 2022.
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Elementi robotskog sustava HEKTOR

Sustav HEKTOR sastoji se od 4 heterogena robota i 3 podsustava za kolaboraciju
robota. Svi elementi robotskog sustava HEKTOR komuniciraju medusobno i
koordiniraju svoje akcije koriste¢i kao podlogu ROS (Robot Operating System).

Lagana autonomna bespilotna letjelica (LAAR)

Osnovne karakteristike LAAR-a:

. Snimanje i 3D modeliranje vinograda
Kvadrokopter od karbonskih vlakana srednje veli¢ine
Dimenzije [m] - 1,2 x 1,2 x 0,45, kategorija 8-10 kg, vrijeme leta 30 min
Pixhawk autopilot, Intel NUC ugradeno racunalo
Senzori: Velodyne VLP-16 LIDAR senzor, Sony RX100 RGB kamera,
multispektralni MicaSense RedEdge-MX senzor, termicka kamera

Autonomni mobilni manipulator (ATMM)
Osnovne karakteristike ATMM-a:
e Autonomno kretanje u vinogradu
e Operacije na vinovoj lozi — kontrolirano prskanije i skidanje mladica
e 2 dijela — mobilna platforma i robotski manipulator Kinova Gen3 - 7-
SSG, kontroliran momentom
. Senzori: LIDAR, stereo kamere i GPS
e Sustaviza kontrolirano prskanje i skidanje mladica

Autonomno povrsinsko vozilo (ASV) - tip katamarana opremljeno
platformom za slijetanje LAAR-a na ASV

Osnovne karakteristike ASV-a:
. Platforma za pristanak LAAR-a i ROV-a
Dimenzije - 2m x 1m x 1,4m, tezina 100 kg
Korisni teret — ROV, TMS, platforma za slijetanje za LAAR
4 x T200 potisnika (1-2 ¢vora)
Poja¢iva¢ motora Minn Kota RT 55 EM (3-4 ¢vora)
4-5h autonomije
Korekcije GNSS, IMU, LTE mreze
Senzori: Hikvision IP kamera

Daljinski upravljano podvodno vozilo (ROV) - ronilica

Osnovne karakteristike ROV-a:

. Nadzor i inspekcija kaveza i mreza kaveza
Prikupljanje podataka za modeliranje riblje populacije
Blueye PRO
Dim. - 48,5 cm x 25,7 cm x 35,4 cm, 9 kg
2 h autonomije, do 300m dubine
Full HD 30 fps kamera s kutom nagiba +30 stupnjeva
Svjetla od 3300 lumena
Senzori: IMU, senzor temperature, unutarnji tlak
WiFi ili Ethemet veza

Podsustav upravljanja uzetom za ROV s prikljuénom stanicom na
ASV-u (lijevo) i podvodni akusticki lokalizacijski sustav (desno).

Scenariji u vinogradarstvu i marikulturi
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