Revolicija lauksaimnieciba — roboti
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Lauksaimnieciba vienlaikus saskaras ar spiedienu no vairakam
pusém. Autonomos robotus arvien biezak uzskata par dalu no
risindjuma. Tacu droSibai ir jabat pirmaja vieta. No
lauksaimniekiem tiek gaidits, ka tie razos vairak partikas, izmantos
mazak kimikaliju, samazinas degvielas patérinu, aizsargas augsni
un biologisko daudzveidibu, ka arT iztiks ar nelielu skaitu
darbinieku. STs prasibas padara lauksaimniecibu sarezgitaku. Tas
ar1 skaidri liecina, ka lauksaimniecibai ir nepiecieSami precizaki un
ilgtspé&jigaki darba veidi.

Vairs nav tikai tala ideja

Autonomie roboti arvien biezak tiek uzskatiti par dalu no
risinajuma. Tacu, pirms jautajam, ko §ts masinas sp€j darit, mums
jauzdod svarigaks jautajums: Ka varam buat parliecinati, ka tas
stradas drosi realos laukos, realu cilvéku klatbttné un realos
apstaklos?

Sis jautajums ir svarigs, jo lauksaimniecibas roboti vairs nav tikai
tala ideja. Tie jau tiek izstradati tadiem uzdevumiem ka séSana,
nezalu ravésSana, augu slimibu profilakse un razas novaksana.
Pieméram, NMBU robotikas grupa ir izstradajusi ta saucamo
Thorvald platformu — modularu lauka robotu, kas paredzéts
dazadam darbibam lauksaimnieciba. So izgudrojumu nozimigu
padara ne tikai tas, ka platforma ir autonoma, bet art fakts, ka ta
norada uz atskirigu pieeju lauka darbiem.

Drosiba pirmaja vieta

Ta vietd, lai palautos tikai uz lielam, smagam masinam,
lauksaimnieciba var pariet uz vieglakam un elastigakam sistémam,
kas strada ar lielaku precizitati, samazina nelietderigu apstradi un
rada mazaku slogu gan darbiniekiem, gan augsnei. Tas ir
lauksaimniecibas robotikas potencials. Tacu vien ar potencialu
nepietiek. Ja Sis sistémas tiks izmantotas vina darzos, auglu koku
plantacijas un atklatos laukos, droSibai ir jabat pirmaja vieta.



Kapéc izmantojam robotus lauksaimnieciba

Robotika lauksaimnieciba ir kluvusi neaizstajama praktisku
iemeslu dél. No lauksaimniekiem tiek prasits audzét vairak
partikas ar mazakiem resursiem, izmantot mazak degvielas un
kimikaliju, aizsargat augsni un biologisko daudzveidibu, ka arr tikt
gala ar darbaspéka trikumu. Automatizacija ir saistita ar
precizitati, laiku un ilgtspé&jibu. Noderiga pieredze ir autonomo
transportlidzeklu izmantosana. Sie transportiidzekli ir paradijusi,
cik parliecinosa var bat autonoma vadiba, ka art to, cik trausla ta
klGst neparastas, haotiskas situacijas.

InZenieri to dazkart déve par ,garo asti’, - milzigs skaits situaciju,
kas atseviski ir reti sastopamas, bet kopuma ir neizbégamas.
Pagaidu celu remontdarbu izkartojums, saules atspidums no
zemas saules, sniegs, kas parklaj cela markéjumus, vai bérns, kas
izskrien aiz novietotas automasinas, — tas viss var bat viegli
risindms parastam autovaditajam, tacu sarezgits autonomai
sistémai. DroSa riciba ir atkariga no uztveres, prognozéSanas un
planoSanas neskaidribas apstak|os.

Ta pati atzina attiecas ar1 uz lauksaimniecibu. Lauku robots var
labi darboties tira demonstracijas vide, bet joprojam saskarties ar
grutibam, kad apkartéja vide kl|Ust haotiska. Parvértibas ir dazddas
— mainas énas, pacelas putekli, augi noliecas uz cela, augsnes
virsma lietus dé| no cietas parvérsas dublos un veidojas dzilas
risas marsruta. Tas, kas pirms briza Skita droSs, vairs tads var
nebdt... Lauksaimniecibd parmainas nav iznémums, bet normals
stavoklis.

Riski un izaicinajumi lauka un kapéc tie atSkiras no
laboratorijas

Tas ir viens no iemesliem, kapéc zemkopiba var bt sarezgitaka,
neka Skiet no malas. Robots laboratorija var Skist uzticams, jo
apkartéja pasaule ir vienkarsota. Apgaismojums tiek kontroléts un
Skersli ir zindmi. Scenarijus var atkartot. Simulacija un laboratorijas
testi ir batiska kontroles sastavdala un bez ta visa progress butu
léns un riskants. Tacu var rasties arf viltus parlieciba. Istais
izaicinajums sakas, kad masina pamet Sos kontrolétos
“siltumnicas” apstaklus un nonak dzivé, mainiga vide.



UztverSana nav “redzesana”

Grutibas rada ne tikai kustiba, - ta ir arT uztvere. Robotam
uztverSana nav tas pats, kas redzéSana. Ta ir interpretacija
neskaidra situacija. Kameras un citi sensori nesniedz noteiktibu,
tie piegada datus, kurus programmatdrai ir jainterpreté.
MasTtnmacisanas ir padarijusi $o procesu daudz spéjigaku, Tpasi
tados uzdevumos ka atklaSana un klasificéSana. Tacu ta rada ar1
batiskas droSibas problémas. Modelis var bat kltdains un ta
darbiba var pasliktinaties, mainoties laika apstakliem,
apgaismojumam vai kultGraugu stavoklim. Un, ja kaut kas noiet
greizi, biezi ir grati izskaidrot, kapéc.

Tas ir loti svarigi, jo cilvekiem, kas strada robota tuvuma, nekad
nevajadzétu minét, ko tas grasas darit. CilvEkam svarigakais ir bat
parliecinatam par savu droSibu. Tatad galvenais tehniskais
jautajums nav par to, vai robotus var padarit maksimali efektivus.
Ir svarigi vai tos var padarit uzticamus. Tas prasa daudz
atbildigaku pieeju, - sensori nekad nebus perfekti, modeliem
vienmeér bus ierobezojumi, un cilveku uzvediba masinas tuvuma
vienmer paliks daléji neparedzama.

Sada situacija drosiba nevar balstities uz optimistisku pieeju,
skaistiem robotu demonstréjumiem vai lielu darba stundu skaitu.
DrosSiba ir jabalsta parlieciba.

NMBU droSiba ir robotu sastavdala jau no pasa sakuma

Ja ta ir autonomo transportlidzeklu pieredze, ndkamais jautajums
ir, ka izskatas atbildigaka pieeja lauksaimnieciba. NMBU robotikas
grupa droSibas faktoru ir iebGvéjusi sistéma jau no pasa sakuma
un robots tiek testéts pa posmiem, pirms tam uzticéties reala lauka
darba. Tas nav tikai kaut kas, ko més parbaudam pasas beigas.

Metodologiska ideja ir uzskatit droSibu par sistémas dizaina dalu,
nevis par galigo parbaudi. Robots tiek attistits, veicot
pakapeniskus testus, - vispirms simulacija, tad laboratorija un tikai
péc tam kontrolétos lauka apstak|os.

Saja procesa nozimiga loma ir formalajam metodém. Dro$ibas
kontroles galvenas dalas var modelét un parbaudit pirms
ievieSanas, matematiski un sistematiski, tadejadi svarigas
droSibas TpasSibas tiek parbauditas agrina stadija, nevis pienemtas
ka paSsaprotamas. Parbaude darbibas laika pé&c tam nodrosina So



parliecibu lauka apstaklos, parbaudot, vai droSibas prasibas
joprojam tiek ievérotas darbibas laika.

NMBU robotikas grupa izmanto art prognozéjoso uzraudzibu, kas
noverté, vai robots tuvojas situacijai, kura driz var kltt neiesp&jami
ieveérot droStbas noteikumus. Tas dod sistémai iespé&ju rikoties
savlaicigi.

Kapéc tas ir svarigi sabiedribai?

Sabiedribas uzticESanos robottehnikai nevar iegut tikai ar perfekti
izstradatu tehnikas demonstraciju. Uzticibu iegUs, ja sistémas
paliks saprotamas sarezgitos apstak|os, ja to ierobezojumi tiks
uztverti nopietni un ja droSiba tiks uzskatita par projektéSanas
prasibu, nevis par sabiedrisko attiecibu papildu elementu.

Lauksaimnieciba ir Tpasi svariga, jo ta ir joma, kura autonomas
sistémas varétu sniegt realus ieguvumus, vienlaikus tas attistot ar
piesardzibu, parredzamibu un pieradijumiem. Biezi vien tiek
uzskatits, ka droSiba ir tas apstaklis, kas bremzé inovacijas.
Patiesiba tieSi droStba padara inovacijas pielietojamas. Robots,
kas idealos apstaklos darbojas lieliski, bet lauka darbojas
neparedzami, nav progress. Progresa pieradijums ir robots, kura
darbibu var parbaudit, izskaidrot un ierobezot.

Ja autonomas sistémas klus par dalu no ikdienas darba
lauksaimnieciba, tam vispirms jabut drosam, un tikai péc tam -
viedam. Tas nav Skérslis progresam. Tas ir vienigais veids, kada
tehniskais progress bas pelnijis uzticibu.



