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Kelecsényi Nandor, Cimber Mark és Kusper Krisztian az autonom mezégazdasagi és mobil robotok
fejlesztésérdl beszélnek, kiilonos tekintettel a navigacios kihivasokra, a szimulacios pontossagra és
a biztonsagi mechanizmusokra.

MIROL VOLT SzZO

Kelecsényi Nandor leir egy robotot, amely lézerekkel azonositja és tavolitja el a mez6gazdasagi karteviket, és
amelynek lefelé nézd kameraja a kartevok felismerésére, mig sztereokameraja a kdrnyezet feltérképezésére
szolgal. Cimber Mark elmagyarazza az olyan, kornyezettél figgetlen autonom platformok fejlesztését,
amelyek egylencsés kameraméréssel navigalnak kiilénb6zé iparagakban. Példaul a robotoknak olyan
Osszetett terepeken kell navigalniuk, mint a széléskertek vagy az erd6k, ahol a hagyomanyos GPS nem
feltétleniil elegenda.

A vita ravilagit a csisz6 kormanyzas szimulalasanak nehézségeire, ahol a kerekek valtozd surlddasi
egyltthatokkal rendelkez6 talajon csisznak, valamint a valds vilagbeli pontatlansagok korrigalasara szolgald
visszacsatolasi mechanizmusok szlikségességére. Kusper Krisztian gyakorlati példat mutat be egy robotrol,
amely nem reagalt a megallitdo gombra egy terepi teszt soran, ami egy vizelvezetd arokban térténé helyreallitasi
mUvelethez vezetett. Ezek a technikai akadalyok azt mutatjak, hogy a laboratoriumi szimulacioktol az elére
nem lathato kiltéri kdrnyezetekig valé elmozdulas robusztus hardvert és kifinomult AI déntéshozatalt igényel.
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KIEMELT MEGALLAPITASOK

e Aszimulalt kerék-talaj interakcidk olyan hibakat tartalmazhatnak, amelyeket a megerdsitéses tanulasi
modellek kihasznalhatnak, példaul irrealis ,,teleportaciés” mozgasok eldallitasaval.

o Akartevék elleni védekezésre hasznalt nagy teljesitményli lézerek fizikai biztonsagi akadalyokat és emberi
érzékel6 rendszereket igényelnek a véletlen sériilések megelézésére.

e A monokularis kameras navigacié a méteres pontossag helyett a konzisztens megbizhatésagra torekszik,
tlkrozve, ahogyan az emberek érzékelik a mélységet és a tavolsagot.

UZLETI HATAS

A prototipusroél a kereskedelmi termékre valé atallas jelentds akadalyokat jelent az nemzetkozi biztonsagi
tanusitas és a tomeggyartas teriletén. Kelecsényi Nandor megjegyzi, hogy a mezdgazdasagi alkalmazasoknal a
sz6léfélékhez hasonlo termények karosodasanak koltsége magas, ezért olyan robotokra van sziikség, amelyek
beépitett biztonsagi pufferekkel rendelkeznek, és leallitjak a gépet, ha tul kozel keriil a névényekhez. Egy egész
iparag fenntarthato flottajanak eléréséhez a testreszabott megoldasokon tul a szabvanyositott, tandsithatd

hardver és szoftver iranyaba kell elmozdulni.

KOVETKEZTETES

A felszblalok arra a kdvetkeztetésre jutottak, hogy a kdvetkezd f6bb mérféldkd a TUV és hasonld intézmények
biztonsagi tanusitvanyainak beszerzése, valamint a skalazhatoé gyartasi folyamatok kialakitasa. Kiemelték, hogy
bar az Al a magas szintli érzékelést és dontéshozatalt kezeli, a kihivas lényege tovabbra is a valos vilag fizikai
és kornyezeti valtozéinak megoldasa.
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Nandor Kelecsényi, Mark Czimber, and Krisztian Kusper discuss the development of autonomous
agricultural and mobile robots, focusing on navigation challenges, laser pest control, and
simulation hurdles.

WHAT WAS DISCUSSED

Nandor Kelecsényi describes a robot designed to identify and eliminate agricultural pests using a high-power
laser. The system utilizes a four-wheeled platform equipped with a downward-facing camera for pest
recognition and a stereo camera for environment mapping. To ensure safety, the laser is physically restricted to
firing only downwards, and the robot includes human and wildlife detection to trigger an immediate stop. For
example, the robot is specifically designed to target pests like the potato beetle while avoiding damage to the
surrounding vineyard.

Mark Czimber explains the development of environment-independent autonomous platforms that use
monocular camera estimation for navigation. The discussion highlights the difficulty of simulating skid-
steering, which mimics a tank's movement, because the interaction between wheels and soil involves complex
friction coefficients. Krisztian Kusper shares a practical failure where a robot's stop button failed due to stray
currents, emphasizing that hardware errors in the field carry much higher costs than software bugs. These
elements collectively demonstrate that moving from laboratory simulations to unpredictable outdoor

environments requires robust feedback mechanisms and specialized hardware safety protocols.
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KEY TAKEAWAYS

e Nandor Kelecsényi notes that the robot uses a combination of GNSS and visual information to maintain
centimeter-level precision in vineyards.

e Mark Czimber highlights that monocular camera navigation aims for consistent reliability rather than
metric precision, similar to human perception.

e Krisztian Kusper identifies international safety certification and sustainable mass production as the
primary hurdles for commercializing robotics.

BUSINESS IMPACT

The practical application of these technologies lies in high-value agriculture where precision is mandatory to
avoid crop loss. Nandor Kelecsényi explains that the robot includes a safety buffer to stop it from approaching
vines too closely, as damaging a single vine can result in significant financial losses and require costly
replanting. Furthermore, Mark Czimber points out that while lidar offers higher precision, monocular camera
systems provide a more scalable and cost-effective solution for large-scale fleet deployment in diverse

environments like forests or cities.

CONCLUSION

Krisztian Kusper concludes by emphasizing that the next steps for the industry involve obtaining international
safety certifications, such as those from TUV, to ensure products are marketable globally. They recommend
focusing on both hardware and software reliability to transition from unique prototypes to sustainable, mass-
produced robotic fleets capable of replacing entire industrial workflows.
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