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Peltorobottikilpailu 2010
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Turtle Beetle suorittamassa kak-

kostehtavéé: Robotti kulkee pie=
nesta sateesta huolimatta. «

Vuosittain jdrjestettavd kansainvilinen peltorobottikilpailu pidettiin viime kesini Saksan Braun-
schweigissa. Suomalainen Turtle Beetle -robotti sijoittui kokonaiskilpailussa hienosti kolmanneksi.
Ongelmia kisan aikana aiheuttivat sateinen sid ja kylman kevidan vuoksi liian mataliksi jddneet

maissirivit.

B Timo Oksanen

Peltorobottikilpailu jirjestet-
tiin kesdkuun puolivalissd Saksan
Braunschweigissa, Ala-Saksin osa-
valtiossa. Kilpailun isdntdna toimi
Braunschweigin Teknillinen yli-
opisto.

Kilpailu koostui kolmesta eri-
laisesta tehtdvistd, joissa robottien

tuli ajaa itsendisesti niin mutkais-
ten kuin suorienkin maissirivien
vilissd sekd tunnistaa rikkaruohot
ja ruiskuttaa vain ne.

Kolmen varsinaisen kilpailu-
tehtdvin lisaksi kéytiin perintei-
nen freestyle-osuus, jossa jokai-
nen joukkue sai vapaasti esitelld,

miti robotit osaavat. Toisessa ko-
konaiskilpailun ulkopuolella kiy-
dyssé tehtdvissd joukkueiden piti
esitelld, miten kaksi robottia voi
toimia yhteisty9ssd ja mitd hyotya
robottien yhteistyostd voisi olla.
Jérjestdjit olettivat maissin kas-
vavan riittdvan korkeaksi kilpai-

luun mennessid. Harmillisesti al-
kukevit oli Saksassakin kylmad, ei-
ki maissi itdnyt riittivin aikaisin.
Kilpailua varten kylvetyt maissit
olivat vain noin 10-15 cm korkei-
ta eivitkd noin 40-senttisid, kuten
robotteja suunniteltaessa oli ole-
tettu.
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Nain kisattiin

Tehtivid 2: Robotin
tulee ajaa suorien
maissirivien vélissd
ja tehdd kdannokset
annetun ohjelman
mukaan.

Tehtivid 1: Robotin
tulee ajaa kaarevien
maissirivien vilissi
ja kéddntyd pdistees-
sid seuraavalle riville,
kolmessa minuutissa
pisimmille pddssyt
voittaa. (Kosketuk-
sista sakkoja.)

Tehtdva 3: Robotin
tulee ajaa maissirivi-
en vilissd, tunnistaa
rikkaruohot ja torjua
ne kemiallisesti ruis-
kuttamalla nestetti
vain rikkaruohojen
kohdalle.

4:s ja 5:s tehtivi olivat kokonaiskisasta erillisid tehtdivid.

Hiukan vajaakasvuisia maissiri-
vejd tdydentdmain kisajirjestdjit
olivat valmistaneet runsaasti vih-
reitd puukeppeji, joita oli aseteltu
riveille puuttuvien maissien tilal-
le. Kilpailupaikalla robottien tes-
tausalue ja kilpailupelto oli ero-
tettu toisistaan ja muutamaa pii-
vdd ennen kilpailun alkua kaik-
ki suurimmat maissit oli siirretty
testauspellolta kilpailupaikalle la-
piopelilld. Tdméan vuoksi robotteja
pédsi testaamaan lihes pelkistddn
ohuista puukepeistd rakennetuilla
riveilld.

Muilta osin kilpailun jérjestelyt

€ Peltorobottikilpailu 2010 kay-
tiin sateisena paivana Saksan
Braunschweigisséa kesakuun
puolivalissa. Kuvassa Eduro
Maxi suorittamassa kolmosteh-
tavaa, jossa piti tunnistaa ja ruis-
kuttaa valkoisia kukkia.

& Optimaizer Prime -robotti
eksyi ykkdstehtavassa reitilta.
Hyva kantokahva auttaa kap-
teenin toimintaa.

sujuivat hienosti. Jokaiselle jouk-
kueelle oli kullekin varattu rata-
varikolta oma teltta, jossa robot-
teja paisi hienosddtimain sateelta
suojassa. Teltta tulikin tarpeeseen,
silld kilpailu kdytiin vesisateessa.
Suomesta kilpailuun osallistui
Aalto-yliopiston opiskelijoiden
rakentama Turtle Beetle -robotti.

Kilpailu sateisissa olosuhteissa
Avajaisjuhlallisuuksien aikana al-
koi ldhes koko kilpailun ajan jat-
kunut vesisade, joka hankaloitti
kisan kdymistd. Ensimmaiset ro-
botit pédsivit ajamaan tihkusa-
teessa, mutta kisan edetessd sa-
de vain voimistui. Onneksi Turtle
Beetlen muovilevystd kuumaveto-
muovattu koppa suojasi tietoko-
neita suoralta sateelta, ja robotti
suoriutui tehtdvistd pienestd ropi-
nasta huolimatta.

Ensimmidisen ajotehtévin voit-
ti hollantilainen Ceres, joka ajeli
pelkdn kamerandén avulla. Ajo-
nopeus oli selvdsti muita vauhdik-
kaampi. Toiseksi tuli Eduro Maxi.
Suomalaisten Turtle Beetle oli
kolmas.

Toisessa kilpailutehtdvissd Ce-
res jatkoi voittokulkuaan luotet-
tavimmalla suorituksella, toisek-
si sijoittui hollantilaisten Hugo
ja kolmanneksi Eduro Maxi. Toi-
sessa tehtdvdssd merkittdvimpain
rooliin nousivat useamman rivin
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Turtie Beetle kisan raskasta sarjaa

Nimensi timankertaisen kilpailun
suomalaisedustaja sai kilpikonnaa
ja Kuplavolkkaria muistuttavas-
ta ulkondostddn. Turtle Beetle oli
27 kilon painollaan kilpailun ras-
kasta sarjaa. Robotin rakenteessa
on hyédynnetty edelliseen kisaan
osallistuneen EasyWheelsin akse-
limoduulirakennetta, jossa ajo-
moottorit, ohjausservot ja kaik-
ki pyorien ohjaamiseen tarvitta-
va elektroniikka on pakattu yh-
teen koteloon. Robotissa on kaksi
identtistd moduulia, joista toinen
muodostaa etuakselin ja toinen ta-
ka-akselin.

Turtle Beetlessd on kaksi tieto-
konetta, joista toinen laskee robo-
tin liikkeiti ja toinen etsii kamera-
kuvasta rikkaruohoja ja hoitaa nii-
den tasmaruiskutuksen.

Ajaakseen riveilld robotin tulee
tunnistaa, missd rivit sijaitsevat
suhteessa robotin omaan paik-
kaan. Turtle Beetle kiyttd4 tunnis-
tukseen kolmea eri anturiteknolo-
giaa: laseretiisyysskanneria, ultra-
ddnietdisyysantureita ja infrapu-
naetdisyysantureita.

Laseretdisyysskannerit ovat pie-
nentyneet ja halventuneet viime
vuosina. Kiitos sponsorin, myos
Turtle Beetle sai sellaisen kilpai-
luun. Tasossa toimiva laseretii-
syysskanneri mittaa etdisyyden la-
himpini olevaan kohteeseen, oli
se sitten mikd tahansa. Etidisyys
mitatan 270 asteen alueelta puo-
len asteen valein.

Skanneri tekee mittauksen 25
kertaa sekunnissa, joten taajuus
riittdd mainosti robotin ajono-
peudelle. Laserskannereita kiyte-

yli tehtdvit kdannokset ja niiden
nopeus.

Kolmas tehtévi oli rikkaruoho-
jen torjunta. Tédnd vuonna rik-
karuohoja niyttelivdt valkoiset
muovipdivinkakkarat. Joukkueet
saivat mallikappaleen kayttoonsa
jo ennen kisaa.

Tuomaristo asetteli pdivankak-
karoita jokaisen joukkueen koh-
dalla satunnaisiin paikkoihin
maissiriveille, joten ruiskutuspaik-
koja ei ollut mahdollista ohjelmoi-
da etukiteen. Tehtivi oli jaettu
kahteen osaan: “katsastusosiossa”
robotin piti ruiskuttaa joukkueen

tddn esimerkiksi teh-
dashalleissa automaat-
tisten trukkien turvalait-
teina, sahoilla mittaamaan péllin
profiilia sekd valvotuissa tiloissa
etsimdin tunkeilijoita.

Laserskanneri soveltuu erin-
omaisesti maissirivien vilissd hu-
risteluun, silld se kertoo suoraan
etdisyysprofiilin eikd auringon-
paisteen vaihtelu hiiritse laitteen
toimintaa. Skannerin yhdistettyna
ultraddniantureihin toimi tunnis-
tuksessa luotettavasti. Hyva niin,
silld pelkilld laserskannerilla oli
vaikeuksia tunnistaa kisapaikalla
olleen testipellon 8-millisid puu-
keppeja.

Erikoisin Turtle Beetle -robotin
ominaisuus on kuitenkin pneu-
matiikan hyédyntdminen. Paineil-
maa kiytettiin robotin yldrungon
aktiiviseen kallistussddtoon (rin-
neajo), torjunta-aineen ruiskutta-
miseen alipaine-ejektoria hyédyn-
tden (ilma-avusteinen ruisku) se-
ki paikkauskylvokoneen vannas-
varsien nostoon, laskuun ja sie-
menten puhaltamiseen vantaan
pddhan.

Pieni 12 V:n kompressori ja 4
desilitran painesilié on kitketty
robotin rungon sisille. Minikokoi-
nen venttiilisté ohjaa paineilman
pneumaattisille toimilaitteille.

Turtle Beetle -joukkueen muo-
dostivat Aalto-yliopiston opiskeli-
jat Juho Pentikidinen, Mikko Pih-
lanko, Pekka Pihlanko, Milla Sai-
ranen, Juha Helenius, Mika Mati-
lainen ja Eero Tuhkanen. Ohjaa-
jina toimivat yliopiston puolelta
Timo Oksanen ja Jari Kostamo.

itse valitsemien kohteiden péille ja
peltotestissd” robotin tuli tunnis-
taa paivinkakkarat. Yliméaraisistd
tunnistuksista tuli sakkoa.

Luotettavimmaksi robotiksi
osoittautui Eduro Maxi, suoma-
laisten Turtle Beetle oli kakkonen
ja Utropper kolmas.

Kolmen ensimmiisen tehtdvin
muodostaman kokonaiskilpailun
voitti Ceres. Toiseksi tuli Eduro
Maxi ja kolmanneksi suomalaisten
Turtle Beetle. Lopulta kokonaiskil -
pailuun otti osaa 15 robottia.

Kahden robotin yhteistyokisaa
varten suomalaisjoukkue oli pii-

=» Turtle Beetlen vesitiivis koppa
irtoaa kokonaisuudessaan,
yhteys nappeihin ja nayttéihin
kulkee kahta lattakaapelia pitkin.

V¥ Turtle Beetlen kopan alta 16y-
tyy paljon elektroniikkaa ja pari
tietokonetta.

vittdnyt opettajavoimin edellisen
vuoden EasyWheels-robotin kisa-
kuntoon. Yhteistybkumppanina
oli saksalainen Helios.

Kaksi robottia esitteli, kuinka
toinen robotti osaa seurata isdn-
tdadnsd vakioetdisyydelld siten, et-
td Helios toimi "ajosilppurina” ja
EasyWheels ”itsekulkevana rehu-
vaununa”. Heliokseen oli raken-
nettu kookkaita silppureita mat-
kiva torvi, jolla saattoi kohdistaa
rehuvirran oikeaan kohtaan. Easy-
Wheelsin piille oli asennettu re-
husiiliotd esittévi lisdosa.

Helios ei ollut kisassa tdydessid

toimintakunnossa elektronisme-
kaanisten hiirididen vuoksi, mut-
ta suoritus saatiin kuitenkin toi-
mimaan yhden pédivin harjoitte-
lun jalkeen. Kilpailutehtavi arvos-
teltiin tuomaripistein. Vaikeusas-
tetta nostava kahden maan yhteis-
ty6 hyvitettiin kertoimella kaksi.

EasyWheels-Helios-pari voit-
ti kahden robotin yhteistehtdvin.
Toiseksi tulivat saksalaiset Opti-
maizerPrimer ja Optikopter, jot-
ka esitteliviat helikopterirobotti-
maarobottiyhdistelmii, joka ei
kuitenkaan kilpailutehtévin aika-
na toiminut itsendisesti.
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Freestyle-osioon

lyhyella varoitusajalla

Yleisolle robottien muita ominai-
suuksia esittelevin freestyle-teh-
tidvin seuraaminen oli haastavaa,
silld sdgolosuhteiden vuoksi frees-
tyle kdytiin yllittden samaan ai-
kaan kakkostehtdvin kanssa. T4s-
td johtuen monikaan joukkue ei
ollut ehtinyt valmistella kunnol-
lisia esittelypuheita, minkd vuok-
si oli toisinaan vaikea ymmartai,
mité robotit yrittivit tehda.

Turtle Beetlen osuus oli parhai-
ten valmisteltuja: joukkue esitteli,
kuinka paineilmalla toimiva run-
gon kallistuksen s#4to toimii auto-
maattisesti, ja kuinka paikkauskyl-
vokone tunnisti riviltd puuttuvat
maissit ja laski vannasvarren alas
paineilman suhinan kera. Suori-
tusta verotti ainoastaan se, ettei
kylvokoneen syottolaite toiminut.
Tuomaristo palkitsi Turtle Beet-
len suorituksestaan kaikesta huo-
limatta kakkossijalla.

Muista suorituksista mieleen
jdi Optimaizer Prime, joka esitteli,
kuinka robotti voisi vetdd maissi-
rivien péille harsoa. ll

|
Kommentti

Vaikka kisassa esiintyneet ro-
botit vaikuttavat maatyoko-
neiksi pienikokoisilta, niissid on
kaytetty edistyksellistd tekniik-
kaa, jolle on helppo keksid mo-
nenlaista kdyttod. Kisakayttoon
tarkoitettua suuremalla poltto-
moottorilla varustettu robotti
voisi toimia pellolla pitkii ai-
koja itsendisesti. Voisiko esi-
merkiksi pidivinkakkaroiden
tdsmétorjunnalla ja juurikas-
pellon rikkaruohojen torjun-
nalla olla jotain yhteisti?
Pienilld peltoroboteilla saat-
taa olla kdyttod myos vield eri-
koisemmilla — ja tuottoisam-
milla — viljelyksilld, kuten jou-
lukuusipelloilla tai taimitar-
hoilla. Lakaisevathan robotit jo
navetoissakin lantaa. (TO)

=> Aalto-yliopiston Turtle Beetle
-joukkue. Edessa mustissa pai-
doissa opiskelijat Pekka Pihlan-
ko, Eero Tuhkanen, Mika Matilai-
nen, kapteeni Juho Pentikéinen,
Milla Sairanen, Mikko Pihlanko ja
Juha Helenius. Takana ohjaajat
Jari Kostamo ja Timo Oksanen.

€ Y Kisan voittanut Ceres. Ro-
botin paaanturina on kamera,
joka nékee ympaérilleen sen yla-
puolelle asennetun kuperan pei-
lin kautta.

Kilpailussa hyvin parjan-
nyt Eduro Maxi —robotti.
Robotin navigointi‘perus-
tuu laserskanneriin, ka-
“meraa kaytetaan rikkojen
funnistamiseen. Rikkojen
tuhoamistehtavéssa taka-
na olevalle telineelle asen-.
netaan ruisku sailidineen.



