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Gefördert durch die Sächsische AufbauBank

Entwicklungsziele
�� Selbständiges Navigieren in bekanntem, struktu-

rierten Gelände bei vorgegebenen Fahrstrecken

�� Robuste und preisgünstige Sensorik

�� Keine zusätzliche Infrastruktur in der Plantage

�� Geringer Wenderadius (Reihenabstand: 2,7 m)

�� Bodenschonendes und kopierendes Fahrwerk

�� zuverlässige Arbeitsfunktionen bis 15% Hang
neigung (Fahrt in Schichtlinie)

�� Modularer, autonomer Geräteträger

Technische Daten
�� Abmessungen: 2,75 m x 1,25 m x 1,8 m

�� Einsatzgewicht: 3,2 t bei 1000 l Tankvolumen

�� Bodenschonendes 6-Rad Fahrwerk, pendelnde 
Doppelschwinge für Bodenkopierung 

�� Lenkung: Skid-Steering

�� Dieselhydraulischer Antrieb mit 45 kW Motor

Pflegeroboter 
Autonomes Robotersystem für den Einsatz in Obstplantagen

Erprobung in der Plantage

�� Mechanischer Durchtrieb (Zapfwelle) für 
Anbaugeräte

�� Stufenlos einstellbare Arbeitsgeschwindig
keit bis max. 8 km/h

�� Reihengeführte Navigation mit GPS und 
berührungslosen Abstandssensoren

�� Webbasiertes Wartungsinterface
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