
błǎǘǳǇ Ǌƻōƻǘƛƪȅ ŀ ŀǳǘƻƴƻƳƛŜ 
Řƻ ƻǾƻŎƴłǌǎǘǾƝ

aƛƭŀƴ YǊƻǳƭƝƪ
/ŜƴǘǊǳƳ ǇǊŜŎƛȊƴƝƘƻ ȊŜƳŠŘŠƭǎǘǾƝ

2Ŝǎƪł ȊŜƳŠŘŠƭǎƪł ǳƴƛǾŜǊȊƛǘŀ Ǿ tǊŀȊŜ
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Å½ŀőŀƭŀ ƻƪƻƭƻ Ǌƻƪǳ мтсл ǾŜ ±ŜƭƪŞ .Ǌƛǘłƴƛƛ
Å¦ƳƻŎƴŠƴŀ ǾȅƴłƭŜȊŜƳ ǇŀǊƴƝƘƻ ǎǘǊƻƧŜ

Å½ŀőŀƭŀ ǘŞƳŠǌ ǎǘƻƭŜǘƝ Ǉƻ ǇǊǾƴƝ ǇǊǻƳȅǎƭƻǾŞ ǊŜǾƻƭǳŎƛ
Åtƻǎǳƴ ǌŜƳŜǎƭƴŠ ƻǊƛŜƴǘƻǾŀƴŞ ǾȇǊƻōȅ ƪ ǾŜƭƪƻǾȇǊƻōŠ
ÅaŀǎƻǾł ǾȇǊƻōŀ Ǿ ǊǻȊƴȇŎƘ ǇǊǻƳȅǎƭƻǾȇŎƘ ƻŘǾŠǘǾƝŎƘ όƻŎŜƭłǌǎǘǾƝΣ ǊƻǇƴȇ ŀ ŜƭŜƪǘǊƛŎƪȇ ǇǊǻƳȅǎƭύ
Å±ȅƴłƭŜȊ ǎǇŀƭƻǾŀŎƝƘƻ ƳƻǘƻǊǳ ŀ ȌłǊƻǾƪȅ 

Å½ƴłƳł ǘŀƪŞ Ƨŀƪƻ α5ƛƎƛǘłƭƴƝ ǊŜǾƻƭǳŎŜά ƻŘǎǘŀǊǘƻǾŀƭŀ Ǿ ǊƻŎŜ мфсл
Å½łǎŀŘƴƝ ǾȅƴłƭŜȊ Ǿ ǇƻŘƻōŠ ǇƻƭƻǾƻŘƛőƻǾȇŎƘ őƛǇǻ
ÅhǎƻōƴƝ ǇƻőƝǘŀőŜ ŀ ƛƴǘŜǊƴŜǘ

Åα2ǘǾǊǘł ǇǊǻƳȅǎƭƻǾł ǊŜǾƻƭǳŎŜά ȊŀƭƻȌŜƴł ƴŀ ǳƳŠƭŞ ƛƴǘŜƭƛƎŜƴŎƛΣ ǎǘǊƻƧƻǾŞƳ ǳőŜƴƝΣ IoTΣ ǾȇǇƻőŜǘƴƝ 
technice, 3D tisku



1. ǇǊǻƳȅǎƭƻǾł ǊŜǾƻƭǳŎŜ
½ŀǾŜŘŜƴƝ ǇŀǊƴƝƘƻ ǎǘǊƻƧŜ

±ȅƴłƭŜȊ ǇƻőƝǘŀőǻ
±ȇǾƻƧ ǇǊƻƎǊŀƳƻǾłƴƝ 
wƻōƻǘƛŎƪŞ ŀǇƭƛƪŀŎŜ

±ȇǾƻƧ LƴǘŜǊƴŜǘǳ ǾŠŎƝΣ 
Big5ŀǘΣ ǳƳŠƭŞ ƛƴǘŜƭƛƎŜƴŎŜΣ 
ŎƭƻǳŘƻǾȇŎƘŀǇƭƛƪŀŎƝ ŀǘŘΦ

½ŜƳŠŘŠƭǎǘǾƝ мΦл

½ŜƳŠŘŠƭǎǘǾƝ нΦл

½ŜƳŠŘŠƭǎǘǾƝ оΦл

½ŜƳŠŘŠƭǎǘǾƝ пΦл

[ƛŘǎƪł ŀ ȊǾƝǌŜŎƝ ǎƝƭŀ
±ȅǳȌƝǾłƴƝ ƧŜŘƴƻŘǳŎƘȇŎƘ 

ƴłǎǘǊƻƧǻ

½ŜƳŠŘŠƭǎƪŞ ǎǘǊƻƧŜ
¦ǇƭŀǘƴŠƴƝ ŎƘŜƳƛŜ

tƻőƝǘŀőƻǾŞ ǇǊƻƎǊŀƳȅ
Rozvoj robotiky

SmartǎȅǎǘŞƳȅ 
SmartƴłǎǘǊƻƧŜ

мл ллл ǇǌΦƴΦƭΦ

19. st.

20. a 21 . 
st.

Dnes



N§ġ svŊt - naġe zemŊdŊlstv²

CelosvŊtovŊ zemŊdŊlsk§ pŢda 

pŚedstavuje pouze 3 % povrchu ZemŊ 

Rok

- SvŊtov§ populace

- ZemŊdŊlsk§ plocha

1950

- 2,5 mld.

- 0,52 ha/ļlovŊka

2000

- 6,1 mld.

- 0,22 ha/ļlovŊka

2050

- 9,8 mld.

- 0,16 ha/ļlovŊka

2050

VĨmŊra zemŊdŊlsk® pŢdy se sn²ģ² o 70 mil. hektarŢ 

v rozvinutĨch zem²ch a navĨġ² se o 120 mil. hektarŢ 

v rozvojovĨch zem²ch

+ 3,5 %

9,8 mld. lid² 

na planetŊ

N§rŢst mŊstsk® 

populace o 50 aģ 70 %

PotŚeba navĨġen² 

produkce potravin o 50 %

( ?? 100 %)

90% navĨġen² zemŊdŊlsk® produkce

bude vych§zet znavyġov§n² vĨnosu

(United Nations 2019) 



CŀƪǘƻǊȅ ǾŜŘƻǳŎƝ ƪŜ ȊƳŠƴłƳ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛƝ

ÅwŜŀƪŎŜ ƴŀ ȊƳŠƴȅ ǇƻőŀǎƝ όǾƻŘŀΣ ƻǇƻƳƝƧŜƴŞ ǘŜǇƭƻǘƴƝ ǇƻŘƳƝƴƪȅ)

Å±ȇǾƻƧ ǎǘłǾŀƧƝŎƝ ŀ ōǳŘƻǳŎƝ ƭŜƎƛǎƭŀǘƛǾȅ όŜǊƻȊŜΣ ƳŜȊƛǇƭƻŘƛƴȅΣ ǇǊƻǘƛŜǊƻȊƴƝ 
ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛŜΣ ƻǎŜǾƴƝ ǇƻǎǘǳǇȅΣ ƻƳŜȊŜƴƝ ǇŜǎǘƛŎƛŘǻ ŀǇƻŘ.)

Å{ŜǘǊǾŀƭȇ ǇƻƪƭŜǎ ŎŜƴ ƪƻƳƻŘƛǘ

Å¢ƭŀƪ ƴŀ ŜƪƻƭƻƎƛȊŀŎƛ ȊŜƳŠŘŠƭǎǘǾƝ όƻƳŜȊŜƴƝ ǇŜǎǘƛŎƛŘƴƝ ȊłǘŠȌŜ)

ÅhƳŜȊŜƴƝ ŜƴŜǊƎŜǘƛŎƪŞ ƴłǊƻőƴƻǎǘƛ όǾőŜǘƴŠ ŜƳƛǎƝ ǎƪƭŜƴƝƪƻǾȇŎƘ Ǉƭȅƴǻ)

ÅbŜŘƻǎǘŀǘŜƪ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ ǎƛƭ όǇƻƘƭŜŘ ǾŜǌŜƧƴƻǎǘƛ ŀ ƴŜǇǊǳȌƴƻǎǘ ƻŘōƻǊƴŞƘƻ 
ǑƪƻƭǎǘǾƝ)

Å{ƴƝȌŜƴƝ ǎǇƻǘǌŜōȅ ƳƛƴŜǊłƭƴƝŎƘ ȌƛǾƛƴ όŎƝƭŜƴł ŀǇƭƛƪŀŎŜΣ ȊƻƴłƭƴƝ ƘƴƻƧŜƴƝ)

Å½ǾȇǑŜƴȇ ǘƭŀƪ ƴŀ ǇǻŘƴƝ ǵǊƻŘƴƻǎǘ όƻǊƎŀƴƛŎƪł ƘƳƻǘŀΣ ȊƘǳǘƴŠƴƝΣ ƛƴŦƛƭǘǊŀŎŜ ŀǇƻŘ.) 

ÅwƻȊǾƻƧ ŀǳǘƻƳŀǘƛȊŀŎŜ ŀ Ǌƻōƻǘƛƪȅ Ǿ ȊŜƳŠŘŠƭǎǘǾƝ



aƻŘƛŦƛƪŀŎŜ ǾȇǊƻōȅ - ƴŜƧŜƴ Ǿ ȊŜƳŠŘŠƭǎǘǾƝ

±ȅǳȌƛǘƝ ŘŀǘΣ ǇǊŜŘƛƪǘƛǾƴƝ ƛƴŦƻǊƳŀŎŜ όǎŜǊǾƛǎƴƝ ǵƪƻƴȅΧύ
±ȅǎƻƪŞ ȊŀǎǘƻǳǇŜƴƝ ǎŜƴȊƻǊǻ
IƻŘƴƻŎŜƴƝ Ǿ ǊŜłƭƴŞƳ őŀǎŜ
±ȇǊƻōŀ ƴŀ ȊŀƪłȊƪǳΣ ±ȅǳȌƛǘƝ !L ƪǳ ǇǊƻǎǇŠŎƘǳΣ ƴŜ ƪ ƴŀǾȅǑƻǾłƴƝ ǾȇǊƻōȅ
bƻǾŞ ǇǊŀŎƻǾƴƝ ǇƻȊƛŎŜ
[ƻƎƛőƴƻǎǘ ǎǇƻƭŜőƴƻǎǘƛΥ ҁ őƛƴƴƻǎǘƝ ǇƻǎǘǊłŘł ƭƻƎƛƪǳ

ǇƭȇǘǾłƴƝ ǇƻǘǊŀǾƛƴŀƳƛ
ŎŜǎǘȅ Řƻ ǇǊłŎŜ ŀ ȊǇŠǘ
ǇǊƻŘŜƧ ǇǻŘȅ ƴŜōƻ ǾƻŘȅ



Precizn² zemŊdŊlstv² - mŊŚ²tko pole, z·ny

Smart Farming - individu§ln² pŚ²stup k rostlin§m, pŢdŊ

ZemŊdŊlstv² 4.0 - pr§ce s daty a informacemi, robotika

Souļasnost                                                            Budoucnost



Precizn² zemŊdŊlstv² - mŊŚ²tko pole, z·ny

Smart Farming - individu§ln² pŚ²stup k rostlin§m, pŢdŊ

ZemŊdŊlstv² 4.0 - pr§ce s daty a informacemi, robotika



Precizn² zemŊdŊlstv² - mŊŚ²tko pole, z·ny

Smart Farming - individu§ln² pŚ²stup k rostlin§m, pŢdŊ

ZemŊdŊlstv² 4.0 - pr§ce s daty a informacemi, robotika

Stav porostu

Vlastnosti pŢdy

ĠkŢdci a choroby

Variabiln² aplikace

C²len® z§sahy
UmŊl§ inteligence

Bigdata

D§lkovĨ prŢzkum ZemŊ

Satelity, GNSS

Hi-Speed ISOBUS

Bluetooth

Wifi

Internet 5G s²Š

Poln² robot nebo traktor

Chytr® stroje

Poļas²

Senzory

Roj malĨch agribotŢ

UAV

IoT

M2M

TelematikaLoRa



{ƻǳőŀǎƴȇǾȇǾƻƧ- digitalizacefaremǇǊƻǎǘǌŜŘƴƛŎǘǾƝƳαƛƴǘŜǊƴŜǘǳǾŠŎƝάaǎƘǊƻƳŀȌřƻǾłƴƝ
aǾȅǳȌƝǾłƴƝǵŘŀƧǻ.
{ƭŜŘƻǾłƴƝȊŘǊƻƧǻΣmonitoringȊŘǊŀǾƝȊǾƝǌŀǘa rostlin,Χ

!ƴŀƭȅǘƛƪŀ Řŀǘ ŀ ǳƳŠƭł ƛƴǘŜƭƛƎŜƴŎŜ ǎǊƻǾƴŀǘŜƭƴŞ Ƨŀƪƻ Ǿ ƧŀƪŞƳƪƻƭƛ ƧƛƴŞƳ high-tech
ǇǊǻƳȅǎƭǳΦ

tǊƻŘǳƪǘȅ ŀ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛŜ Σ ƪǘŜǊŞΥ 
ÅǎǇƭƴƝ ƪƭƛƳŀǘƛŎƪŞ ǇƻŘƳƝƴƪȅΣ
ÅǊŜŀƎǳƧƝ ƴŀ ǇǊŜŦŜǊŜƴŎŜ ǎǇƻǘǌŜōƛǘŜƭǻΣ
ÅƛƴŦƻǊƳǳƧƝ ƻ ǇǻǾƻŘǳ ǇǊƻŘǳƪǘǳΣ 
ÅȊŀƧƛǑǙǳƧƝ ƪǾŀƭƛǘǳ ǇǊƻŘǳƪŎŜΦ

½ŜƳŠŘŠƭŎƛ ōȅ ƳŠƭƛ ōȇǘ ŀƪǘƛǾƴƝƳƛ ǵőŀǎǘƴƝƪȅΦ

tǊŀŎƻǾŀǘ ƴŀ ǾƘƻŘƴŞƳ ƴŀǎǘŀǾŜƴƝ ǇƻƭƛǘƛƪȅΣ ƳƻǘƛǾŀŎŜΣ ǇƻŘǇƻǊŀ ǾȇǳƪȅΦ 



tƻǌƝȊŜƴƝ ŀ ȊŀǾŜŘŜƴƝ ƴƻǾŞƘƻ ȊŜƳŠŘŠƭǎƪŞƘƻ ǎǘǊƻƧŜ ǇǌƛƴłǑƝ ƳƴƻƘƻ ƻǘłȊŜƪ 
-ƧŜƘƻ ǌƝȊŜƴƝΣ 
-ǇǌƛȊǇǻǎƻōŜƴƝ ǎŜ ƪƻƴƪǊŞǘƴƝƳǳ ǇǊƻǎǘǌŜŘƝΣ 
-ƧŜƘƻ ȊƛǎƪƻǾƻǎǘΣ ƧŜƘƻ ŘƭƻǳƘƻŘƻōł ǵőƛƴƴƻǎǘ 

! ǘƻ ǇƭŀǘƝ ǘƝƳ ǎǇƝǑŜΣ ƪŘȅȌ ƧŜ ǘŜƴǘƻ ǎǘǊƻƧ ǊƻōƻǘŜƳΗ

tǌŜƳȇǑƭŜǘo tom, jak digitalizace,elektronikaa ǾȅƭŜǇǑŜƴŞǎȅǎǘŞƳȅǎǇǊłǾȅ
farem pomohouǇǌƛƪŀȌŘƻŘŜƴƴƝǇǊłŎƛΣȊǾȇǑƝproduktivituǇǊłŎŜΣǎƴƝȌƝjejich
ǇǊŀŎƻǾƴƝǾȅǘƝȌŜƴƝaȊƭŜǇǑƝǇǌƛŘŀƴƻǳhodnotu.

WŀƪȇƪƻƭƛtypǘŜŎƘƴƛŎƪŞƘƻpokrokuǾȌŘȅzahrnujeŘƻŘŀǘŜőƴŞƴłƪƭŀŘȅ.

Pokudse tyto investiceŘƭƻǳƘƻŘƻōŠƴŜǾȅǇƭŀǘƝΣdigitalizaceƴŜƴƝnicƧƛƴŞƘƻƴŜȌ
ƴłƪƭŀŘƴȇƪƻƴƝőŜƪ.

wƻōƻǘƛŎƪŞ ǌŜǑŜƴƝ ƴŜƴƝ ǇǊƻ ƪŀȌŘŞƘƻ



SrobotemȊŀőƝƴłoperacevƪŀƴŎŜƭłǌƛaǾȅǘǾłǌƝseǇƭłƴ(nebotrasu),poƪǘŜǊŞ
buderobot pracovat.
Definujetepole, sad,ƴŀǾłŘŠŎƝlinii GPS,kterou budete sledovat,a ǾǑŜŎƘƴŀ
ǇǊƻǾƻȊƴƝƴŀǎǘŀǾŜƴƝ.

½ƴłǘŜ ǾǑŜŎƘƴŀ ƴŀǎǘŀǾŜƴƝ ǎǘǊƻƧŜ ǇǌŜŘŜƳΚ

/ƘȅōƝ ǎȅǎǘŞƳ ǇǊƻ ƪƻƴǘǊƻƭǳ ƪǾŀƭƛǘȅ ǇǊłŎŜΦ

tǊłŎŜ ǎ ǇƻȊŜƳƪȅΥ 
- ƴŀǇǌƝƪƭŀŘ ǾȅǘǾƻǌŜƴƝ ƻǘƻőƴȇŎƘ ǇƭƻŎƘ
-ǇǌƝǇǊŀǾŀ ǇŠǎǘŜōƴƝŎƘ ȊłƘƻƴǻ ǇǊƻ ǳǎƴŀŘƴŠƴƝ ƳŜȊƛǌłŘƪƻǾŞ ƪǳƭǘƛǾŀŎŜ
-ȊŀƧƛǑǘŠƴƝ ǇǌŜǇǊŀǾȅ Ǌƻōƻǘŀ Ȋ ƧŜŘƴƻƘƻ ǇƻȊŜƳƪǳ ƴŀ ŘǊǳƘȇ ŀǘŘΦ



aƻȌƴƻǎǘ ǎƭŜŘƻǾłƴƝ ǇŀǊŀƳŜǘǊǻ ǇǊłŎŜ ǎǘǊƻƧŜ ƴŀ ƳƻōƛƭƴƝƳ ȊŀǌƝȊŜƴƝΦ 



Cesta autonomie a robotiky
Autonomn² 

Ś²zen²

Koordinace a 

optimalizace
Autonomn² funkce 

s asistenc² Śidiļe

RobotickĨ traktor  pracuj²c² 

pod bl²zkĨm dohledem

RobotickĨ traktor se 

vzd§lenou kontrolou

Mal²roboti/robotick®roje

+ VĨhodn®pro bezpeļnosta utuģen²pŢdy

+ Pokud jedna jednotka selģe,druh§st§lefunguje

+ MoģnostpŚizpŢsobitpoļetjednotek konkr®tn²¼loze

+ Moģnostvz§jemn®z§pŢjļkymalĨchrobotŢpro zajiġtŊn²

efektivity pr§ce

- Obt²ģnŊjġ²nasazen²na velkĨchvĨmŊr§ch

- N§roļnŊjġ²strategie nasazen²nebo ¼drģby

- Niģġ²¼rovnŊautomatizace(tŊģġ²automatizovat)

- Vyġġ²poļ§teļn²n§kladyna komponenty autonomie

Velc² roboti

+ ĐroveŔ autonomie

+ Modularita, univerz§lnost

+ Nasazen² na velkĨch pozemc²ch 

+ Jednoduġġ² strategie ¼drģby a nasazen²

- Kontrola pr§ce

- Vyġġ² riziko zhutnŊn² pŢdy

- Ļasto pracuj² tak® na malĨch pozemc²ch

- Poruchy mohou zpŢsobit znaļn§ zpoģdŊn²

- Limity a omezen² pro provoz velkĨch strojŢ



- Autopilot traktoru

- ½ŀǎǘŀǾƻǾłƴƝ ǘǊŀƪǘƻǊǳ

- !ƪǳǎǘƛŎƪł ǎƛƎƴŀƭƛȊŀŎŜ

- {ǇƻǳǑǘŠƴƝ ǾǊǘłƴƝ

- {ŀŘȅΣ ǾƛƴƛŎŜΣ ŎƘƳŜƭƴƛŎŜΣ ǇƭŀƴǘłȌŜ

±ǊǘłƴƝŘŠǊ

AGRI-PRECISION s.r.o.



!ǳǘƻƳŀǘƛŎƪł nivelaceǎƭƻǳǇƪǻ

AGRI-PRECISION s.r.o.

- tƻǳȊŜ ƴƛǾŜƭŀŎŜ ǾŜ ŘǾƻǳ ƻǎłŎƘ

- WŜŘƴƻŘǳŎƘŞ ȊŀǘƭłőŜőŜǎƭƻǳǇƪǻ

- wǳőƴƝ ǾȅƳŠǌƻǾłƴƝ

- Sady, vinice, ohrady



tƻƭƻŀǳǘƻƳŀǘƛŎƪŞ ȊŀǘƭƻǳƪłƴƝǎƭƻǳǇƪǻ

AGRI-PRECISION s.r.o.

- !ǳǘƻƳŀǘƛŎƪł ƴƛǾŜƭŀŎŜ ǾŜ н ƻǎłŎƘ

- !ǳǘƻƳŀǘƛŎƪŞ ǳƳƝǎǘŠƴƝ ǎƭƻǳǇƪǳ ǾŜ н ƻǎłŎƘ

- wǳőƴƝ ƻǾƭłŘłƴƝ ǌƝȊŜƴƝ ŀ ǇƻƧŜȊŘǳ ǘǊŀƪǘƻǊǳ

- Sady, vinice, chmelnice



- !ǳǘƻƳŀǘƛŎƪł ƴƛǾŜƭŀŎŜ ǾŜ н ƻǎłŎƘ

- !ǳǘƻƳŀǘƛŎƪŞ ǳƳƝǎǘŠƴƝ ǎƭƻǳǇƪǳ ǾŜ н ƻǎłŎƘ

- !ǳǘƻƳŀǘƛŎƪŞ ǌƝȊŜƴƝ ǎǘǊƻƧŜ

- !ǳǘƻƳŀǘƛŎƪȇ ǇƻƧŜȊŘ ŀ ȊŀǎǘŀǾŜƴƝ ǎǘǊƻƧŜ

- tƭłƴƻǾłƴƝ Ǉƻőǘǳ ǎƭƻǳǇƪǻ ŀ ǎŀȊŜƴƛŎ ǇǌŜŘŜƳ

tƭƴŠŀǳǘƻƳŀǘƛŎƪŞ ȊŀǘƭƻǳƪłƴƝǎƭƻǳǇƪǻ

AGRI-PRECISION s.r.o.



- ±ȅǑǑƝ ǎǘǳǇŜƶ ŀǳǘƻƳŀǘƛȊŀŎŜ ǇǊŀŎƻǾƴƝŎƘ ǵƪƻƴǻ

- {ƭǳőƻǾłƴƝ ǾƝŎŜ ƻǇŜǊŀŎƝ Řƻ ƧŜŘƴƻƘƻ ǇǌŜƧŜȊŘǳ

- /ƝƭŜƴŞ -ǎǇƻǘƻǾŞ ƻǑŜǘǌŜƴƝ

- YǾŀƭƛǘƴŠƧǑƝ ǎƪƭƛȊŜƶ

Traktory s autopiloty/ ŀǳǘƻƴƻƳƴƝtraktory

AGRI-PRECISION s.r.o.



Role elektrifikace?

Mal® pracovn² okno potŚebuje vŊtġ² stroj, 

ale ļ²m vŊtġ² je stroj, t²m menġ² je pracovn² okno
Kategorie robotŢ a kobotŢ
Robot - autonomn² pohyb a pr§ce

Kobot - robot spolupracuje s oper§torem

- prŢzkum bez pracovn²ho procesu, pouze senzory sb²raj² data o rostlin§ch a pŢdŊ

-specifick® ¼kony bez dod§v§n² nebo odvozu materi§lu 

- specifickĨ proces sdistribuc² materi§lu nebo napŚ²klad sklizeŔ a odvoz zpozemku

- modul§rn² syst®m, kterĨ kombinuje pŚedeġl®



/ƻ ǾȅȌŀŘǳƧŜ ǇǌŜŎƘƻŘ ƪ ǊƻōƻǘƛŎŜΚ
tǌƛǇǊŀǾŜƴƻǎǘ ŦŀǊƳȅ
Å ½ŜƳŠŘŠƭǎƪȇ Ǌƻōƻǘ ǎłƳ ƻ ǎƻōŠ ƳƴƻƘƻ ƴŜȊƳǻȌŜΥ
tƻǘǌŜōǳƧŜǘŜ ǇƻŘǇǻǊƴŞ ǎȅǎǘŞƳȅ
Manipulace ǎ ƳŀǘŜǊƛłƭŜƳ
Vstupy na pole (osivo, hnojiva, atd.)
±ȇƴƻǎȅ Ȋ pole (zrno, ōŀƭƝƪȅ ǎŜƴŀ atd ...)

Å bŜȊŀǇƻƳŜƶƳŜ ƴŀ ŘƻǇƭƶƻǾłƴƝ energie όǇŀƭƛǾƻ ƴŜōƻ ŘƻōƛǘƝ ...)

Å LƴǘŜƎǊŀŎŜ ǎ ǇǻŘƻǳ

Å Integrace s rostlinami

Å hƳŜȊŜƴƝ 

Å [ƻƪŀƭƛȊŀŎŜ Db{{ ƴŜƴƝ ŘƻǎǘŀǘŜőƴŠ ǎǇƻƭŜƘƭƛǾł ǇǊƻ ŀǳǘƻƴƻƳƴƝ ǇƻǳȌƛǘƝ

Å {ȅǎǘŞƳ ǾƴƝƳłƴƝ

Å .ŜȊǇŜőƴƻǎǘƴƝ ǎȅǎǘŞƳ
hōǘƝȌƴŠ ȊŀƧƛǎǘƝƳŜ ǇǊłŎŜ ƧŜŘƴƝƳ ǎǘǊƻƧŜƳ



3DLidarPUCKVLP-16ǎǇƻƭŜőƴƻǎǘƛVelodyne.

±ȇǎǘǳǇ Ȋ3D Lidaru. 

NavigaceǇƻƳƻŎƝŀƴŀƭȇȊȅobrazuje variantoupro situace,kdyƴŜƴƝk dispoziciGPSnavigace.





Najeto 599 km
tǌŜƧŜȊŘȅ нлм ƪƳ
оо ҈ ƧƝȊŘ




