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Od zalozeni dodnes

2011 2017 2021
Vlastni vyvoj elektroniky , , i
Zalozeni firmy Autonomni polni roboti
2013 2020
Navigace a Propojeni s MJM Agro
autopiloty stroju — precizni zemédélstvi

e o o o o - ® oo o

. Telematika nové
Telematika a Vlastni feSeni pro
generace a

monitoring strojl - o
poskytovani RTK signalu agronomicka evidence

2012 2018 2022

Variabilni ,
. . Vlastni software pro
aplikace hnojiv . ., .o
planovani provozu stroju

2014 2021




agri-precisi(;n PREFARM

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY k MJM agro, a. s.
Presné zemedeélstvi Variabilni zemedélstvi
> Navigace pracovnich zabéru * Hnojeni zasobnich zivin
> Vypinani sekci postfikovacu « VVapneéni
> Presné fizeni stroju  Pfihnojovani dusikem
> Presna kultivace  Aplikace regulatoru
> Prfesna aplikace  Aplikace pesticidu
> Presna sklizen ¢ Seti
> Automatizace davkovani « Zpracovani pudy

> Autonomni stroje
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aqri-precisivn Zastoupeni firem pro CR a SR

* RAVEN Europe a Raven Industries
AG info’

software pro zemédélstvi

AG Info

5 FIDynamics « FJDynamics
&) STONEX ¢ Stonex - zemédélstvi

NQI®) . NAIOtechnologies

Te: logies

@AGXEED . AgXeed

We provide AUTONOM

PREFARM ° Prefarm
P MJM agro, a.s.




agri-precisiCn Ruéni GPS

N\

Rozdélovani pudnich blokt do 30ha

Dopfesnéni a kontrola hranic ptdnich bloku

N\

> Vlymérovani zon, erozi, prekazek




agri-precisi(jn Navigace a ISOBUS univerzalni terminal

RAVEN CR?7

N\

Jednotna datova platforma v podniku

N\

Automatickeé vypinani sekci

Variabilni aplikace hnojiv a seti

N\

Autopilot

N\

Vzdaleny servis a sdileni dat

N\




agn-precisi(jn Autopiloty pro vsechny znacky

RAVEN CR12

> Automatické fizeni
> VsSechny znacky a stafi strojl
> Nové stroje s pfipravou, staré bez pripravy

> Traktory, postfikovace, kombajny, specialni stroje

FJ Dynamics




agri-precisi(;n Aktivni fizen

Autopilot traktoru

\

Y4 ’

Autopilot pripojného stroje - Aktivni Fizeni disky

\

pokladaCe a sazeCe dle druhého GNSS prijimacCe

Vzdaleny prenos poli a navigacnich linii

\

Vzdaleny servis



agri-precisi(Gn Kamerové navadéni Raven VSN
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GPS piijima& RAVEN 700S

| Ridici disky RAVEN
Kamera Raven VSN
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agri-precisi(jn Specidlni aplikace GPS

Automatizace stroju pfi praci ve sponu

Automatické ovladani pojezdu traktoru
(Stop / go) dle pfesné definovanych
bodu (sponu)

N\

Automatické spousténi pracovnich
cykll dle presné definovanych bod
(sponu)

N\

Sazeni ve sponu, zakladani konstrukci
sadu, vinic, atd.

N\

Automaticka nivelace zatloukacu ve 2
osach

N\




agri-precisi{;n

> Raven RCM fidici jednotka davkovani
> AkEni Cleny Raven: snimace, ventily, sensory

> \Variabilni aplikace

> Zobrazeni jako ISO nafadi v monitoru stroje




agnri-precisi{;

agr1 § plan Tvorba finii Mapa poli Seznam poli Pracowni procesy
Seti Psenice

@@ ukazat navadeci linie

IE Filter shape types

9805
anice
v Hranice pole
v < sw-1150.9806.R
1 Automaticks bnka seti
> swnse ssoy7  zi08CE
> 5401150 5501/10  ZLOBICE
> sy sso22  ziosce
> 5401150 5303/5 BOJANOVICE U ZLOBIC
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> siwonso BOJANOVICE U ZLOBIC
> 0150 9 KoToJEDY

> 5401150 20027  BEZMEROV
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v 01150 6012 ZLOBICE Zadni hony
v Vnégsihranice
v Hranics pole

v 540-1150.6501/2.R
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agri §J plan Tvorba finil Seznam poil Pracovni procesy

€ Vytvorit navadécl nli pode existulict

ke brae

Aatomatickd links st

e |

Field information

Poltsva

Nastaveni pracovniho procesu

Pracowniprees Ciskice
om
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12m

Planovani provozu stroju
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agri-precisiCin Polni roboti NAIO




agri-preaisi(; Polni roboti AGXEED




2gr-precisin Korekcni signal RTK

RTK-NET
AGRI-PRECISION




agri-preasin - Seryisni zazemi — vzdaleny servis a

Q
' 4

Maximalni mozné vyuziti funkci vzdaleného servisu

Q
' 4
Q
' 4

Q
' 4

N\

N\

AV}

podpora ridicu a uzivatelu

Monitoring stroju Itineris u 100% instalaci jiz od r. 2011 jako standard
VSechny RTK autopiloty jako standard od r. 2013
VSechny nove instalované autopiloty vSech presnosti od r. 2017 jako

standard

Optické navigace jako doplfikova vybava
Rucni GPS jako standard

V kancelafri

Na poli




agr-precisi(in Vyvoj utuzeni pudy

Nepiimeé vlivy utuzeni

- : ady:
Dostupnd pracovni sila v zemédélstvi Slozitost techniky pudy
®  SniZena aktivita pady

= ZvysSené riziko eroze
= ZvySené riziko povodni

_ Pfimé vlivy utuzeni %
5 pudy:
% = Méné dostupné vody pro rostliny
3 R i A T e . s S s e e i A = QOvlivnéni kofenového systému
T = Ziviny jsou méné dostupné
®=  Omezend odbouratelnost pesticid(

1920 1960 2020 @ AGXEED




agri-precisiCyn ProC AGRI-PRECISION a roboti?

—— -

[
RTK

infrastruktura

Variabilni
alkace
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GRIDpro  HEP= i e
zalanl sadu Fu Pulsni regulace ==
Zitme : postriku =
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ISOBUS [oRec s ian e n i =
e D i e s . e S Planovani
S L e s D Vzdaleny servis a BESSSSSES  provozu strojU

diagnostika




agri-precisi(yn Podminky pro provoz autonomnich robotu

Kroky k zavedeni robotizace v sadu:

1. Zasazet porost / konstrukci dle GPS, nebo zaméfit stavajici stav

2. Zrevidovat a pripadné upravit manipulacni plochy, souvrate, prekazky
3. Oploceni arealu je vyhodou, ne vSak podminkou

4. Redit logistiku robota a naradi

5. Potreba kvalitni obsluha — operator na podniku pro 1 a vice robot

6. Analyza a nékdy zména zavedenych pracovnich postup(




© STONEX

agri-precisi(yn  Zakladani sadu - priklady

NEDBALSYSTEM

- Ruéni GPS STONEX

, rq3 Projekt: [20210917] [20210917.pd]

V:0.017 & 21/23 iX1.0
X/N-1169501.000 Y/E -615928.104 Z 207.529

GPS_20210917_13_GPS_20210917_

e
NAHORU
5“* 0.070

AGRI-PRECISION
Sro



agri-precisi(yn  Zakladani sadu - priklady S STONEX

V.K.TOP Chmel

Autopilot Raven Viper 4 RTK

Vrtaci souprava vlastni vyroby

Rezim GRID pro bodovou sit

Akusticka signalizace

AGRI-PRECISION
Sro




agri-preasiC;n  Zakladani sadu - pfiklady © STONEX

Gemernakup SK

- Autopilot Raven Viper 4 RTK
- Rezim GRID pro bodovou sit’

- Akusticka signalizace

AGRI-PRECISION
Sro



agri-precisi(yn  Zakladani sadu - priklady S STONEX
Sady Stary Liskovec
Rudolf Jelinek
Dojc Farm SK
Arboeko

Agro Marysa

- Autopilot Raven Viper 4 RTK
- Rezim GRID pro bodovou sit

- Akusticka signalizace

AGRI-PRECISION
Sro




agri-precisin  Zakladani sadu - priklady © STONEX

AGRI-PRECISION
Sro



agn-preasiCn  Zakladani sadd - priklady © STONEX

Radek Holub
- Systém Raven Viper 4 RTK

- BocCni posuv zatlacecCe dle druhé GNSS antény
- Rezim GRID pro bodovou sit

- Automaticka nivelace ve dvou osach

AGRI-PRECISION
Sro




S STONEX

RAVEN

klady

Fi

P

du

V4

ani sa

Zaklad

agri-precisi(;

J&T Slovensko

AGRI-PRECISION

Sro



agri-precisi(n  Zakladani sa SARE © STONEX

Okoplant

Vaclav Kobélus

- Autopilot Raven Viper 4 RTK

Rezim zahonu



agri-precisiCin - Zakladani sad@ - priklady LIS © STONEX
Okoplant

Vaclav Kobeélus




S STONEX

Projektové planovani sadu a vinic

agri-precisi(yn  Zakladani sadu - priklady

@){ﬂ)f?
7QFVO VDY
sPrIRAIDE®

som
|

B oD DD o R e

AGRI-PRECISION
Sro




agri-precisiCin  Zakladani sad - priklady © STONEX

Automatické zatloukani sloupku

AGRI-PRECISION
)



agri-precisisn  Zakladani sadu - priklady © STONEX

Vysledek

AGRI-PRECISION



agri-precisi(; Priklady logistiky robotu




agri-precisi{n

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY

Roboti




agri-precisi(jn Mezistupen - Traktory s autopiloty

- VySSi stupen automatizace pracovnich ukonu

- SluCovani vice operaci do jednoho prejezdu
- Cilené - spotové osetreni

- Kvalitngjsi sklizen
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NQAi®

Technologies
Zelenina,
200 roboth iAlni i
130 robotd speclalnl plgdlny,
Skolky, bylinky,
. NEJVétgl' flotila vinohra
85 robotl ‘G' polnich dy
X robotu v Vyvoj, vyroba,
45 robot provozu na prodej a servis
. 19 robotl sveté
T robotd
2014 2015 2016 F> Lidra !’_fes 80 )
fo_/ prukopnik v kvalifikovanych
" oblasti polnich

pracovniku

robotu
‘ -]
20 dealeru,
. >80%
.e sdileného
NQio

10 zemi

Technalagies

hardwaru a
softwaru

: @ Obrat pres 2 mil
Dino Ted w EUR za rok 2019




agri-precisi{;n NQiI

Technologies

Vyrobni rady polnich robott

NAaio

Technologies




agri-precisi{;n

Pouziti

v Denni spole¢nik / asistent

v" Ryhovani, ple¢kovani, seti, podpora pfi
sklizni

v Pro vyméru 1 - 10 ha

v' Zelinarstvi, Slechtitelé, zahradnictvi,
Skolkari

NAIO OZ

Parametry

v
v
v
v
v
v
v
v
v

Presnost

Min. Sitka radku
Rychlost

Vaha

Tazna sila
Pohon
Vykonnost

Max. svazitost
Dobijeni

NQAQi®

Technologies

+2,5cm RTK

60 cm

az 1,8 km/h

150 kg

300 kg

100% elektricky 4x4
az 0,1 ha/h

5%

230V (8h)




agri-precisi{;n

Pouziti
v" Pleckovani a ometani kminku
v" Pro vinarstvi 15 - 40 ha

v Vinohradnictvi a Skolkarstvi
v' Radky zasazené nejlépe pomoci RTK

i g e SRR e

NAIO TED

Parametry

v
v
v
v
v
v
v
v
v

Pfesnost
Rychlost

Vaha

Pracovni Sirka
Pracovni vysSka
Pohon
Vykonnost
Max. svazitost
Dobijeni

NQAQi®

Technologies

+2,5cm RTK

az 6 km/h

1700 kg

142 — 185 cm
200cm £ 30 cm
100% elektricky 4x4
az 5 ha/den

30%

230V (8h)




agri-precisi{;n NAaie

Technologies

NAIO ORIO

Pouziti

v Plo$né ple¢kovani — mezifadkové/mezihlavkové
v" Pleckovani cukrovky
v’ Seti fadkové

v’ Zabér 3 m
v Velci zelinafi, lesni Skolky, specialni plodiny v Param etry
zahonech
v Pfesnostt 2,5 cm RTK
v" Rychlost az 6 km/h
v Véaha 1600 kg
v" Pracovni Sitka 180 -215cm
v' Prepravni Sitka 225 cm
v' Pohon 100% elektricky 4x4
v Vydrz az 10 hodin
v Dobijeni 230V (8h)
v" Nosnost zavésu
v’ Stredovy 600 kg
v’ Zadni 200 kg
v" Velikost souvrati 4m
v" Kyvna zadni naprava
v' Max. zabér stroje 3m

v/ Lidar - bezpeénost




agri-precisi{;n NAaie

Technologies

NAIO JO
JO

v Pasovy special do sadu a vinic

v Ple¢kovaci prace

v' | pro uzké vinice

v" Vinohradnictvi a sadarstvi

v' Radky zasazené nejlépe pomoci RTK

Parametry

v' Presnost +2,5cm RTK
v Sitka 70 cm

v" Rychlost az 2 km/h

v' Vaha 800 kg

v" Pohon 100% elektricky
v Vydrz az 12 hodin

v" Dobijeni 230V (8h)

v" Podvozek pasovy







O firmé AgXeed AGXEED M

« Zalozeno v 2018

e Sidlo: Nizozemi

 Partneri: Claas, Amazone

« Vstup na CR trh: ¢ervenec 2022

* Nabidka modelu:
e 511572
« 2.055W3
e 2.055W4

* Mise: We provide AUTONOMY



https://www.linkedin.com/company/14057328/admin/

AGBOT 5.115T2 \&?, e W oo

PRACOVNIi RYCHLOST:
01 13. 5 KM/H

| ELEKTRICKY HNANY
WVODOW HRIDEL 100kW
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“(-’ ‘L/
% *: 3 ;4»
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; e
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AGBOT 5.115T2 ) AGL(==T) e W oo

—— — — SECURITY
Sitka past Rozchod
(mm) (mm)

300 1800

400

610

760 2250

910 2350 2850




ROBOTICS

PRES[\II'E A B
NAVADENI

ZADNiTRiIBODOVY | = = = N .. o/ = | PRACOVNI RYCHLOSTI:
ZAVES: 4T = B o e bmeaan s s o -/ 101-135KM/H

PREONI TRIBODOVY

| ZAVEs: 15T

| DIESEL-ELEKTRICKY
| POJEZD: 55kW

AL
B V2
;’i{é&{




AGBOT 2.055W4

|
4

— —_— —

WSS

Track type Track width

(mm) (mm)

270 1500 : 3000

270 1500 3000
“ <

320 1500 3000
ii.i < s ii.i

320 1500 3000

710

1800

SAFETY &

SECURITY

ROBOTICS



AGBOT 2.055W3

DETEKCE PREKAZEK —
R *,.c“,'y" . - = = =

L i, ,3%#‘3.&’ : - | PRESNE A BEZPEENE
Ut 8 S N - —o | NAVADENI

_—1 PRACOVNI RYCHLOSTI:
~-10,1-13.5 KM/H

ROBOTICS

- | VYVODOVY HRIDEL: 55kW

| DIESEL-ELEK

RICKY

| PosEZD: 55kKW



SAFETY & ROBOTICS

AGBOT 2.055W3

SECURITY

1380 mm » 1480 mm
<= e <@; >
Sitka kol 300 mm Sirka kol 400 mm
= £
4 ¢

1600 mm ; 1710 mm

Sifka kol 520 mm Sirka kol 710 mm




PORTAL: ZAMERENI HRANIC POLE / SADU

Name *

patchCrop 1

Farm *

ZALF patchCrop

Description

Filename

Geographic objects

Geo Object Label + Description + Category Label =

Q GeoFence Eieid
boundary

Is Certified Boundary

Netto Area 221 ha

———  —

[l

) e ——

AG

Select Boundary JSON, GEQJSON, CSV or KML file for upload Obstacle ¥

e (e
R e (SR fer St
St

of
(S

M GolsdorfernsS

Size (ha) =

N
2,21 ha @

Leaflet | © Google

Companies Farms Field Labels

Fields




PORTAL: ZADANI UKOLU AGHEZT)

‘ PortalV3 -—_='j Dashboard og Configs QSettings g Monitor AgXeed B.V. Malte Honer @

v AgXeed B.V. : .
Task Settings Geographics General ! \
> @A  Demo Farm 1 ) AN e T
> A  Kooba Orchards .
> A Knuthenborg
> @ Lerchenborg patchCrop AgBot demo
> A Mejnarts
> A&  WIMEX
N tchCrop AgBot d
> @ British Clorophyll o patchtrop.Agbordema
> A Biogemiiseland
v @A ZALF patchCrop Description
v M patchiCrop1
Configuration Active Seedbed v
Iy patch1Crop1
Routing 3
SkipN v N 2
Mode ;i
Bhgle 15 Degrees
Offset
Boundary Offset | ‘ m ' >
Path Width J 295m 53
Headland Passes = ‘ 5 3
Main Route Only Fishtail On Main

Reverse Drive
Control

Task Related Settings

it

" r Leaflet | © Google
) GeoFent Label Partﬂelca Edge Corners




PORTAL: Volba stroje a pripojneho stroje

=
‘ PortalV3 = Dashboard '02 Configs o Settings |:I Monitor

Dashboard > Configurations

Name = Description = Integration = Front Implement =

Mulcher 1

Mulcher Miithing 5.115T2 '

Front Cultivator

A Active Seedbed 5.115T2 ‘H

Frontweight

A
Disc Cultivator 511572 i

Front Cultivator

Passive Seedbed Preparation 5.115T2 rﬁ

Frontweight

Search

AgBot
5.115T2
_iiiii i
5.115T2
_iiiii i
5.115T2
_iiiii i
5.115T2
_iiii i
5.115T2

AgXeed B.V.

Rear Implement =

- Not in configuration -

Power Harrow 1

o

Disc Cultivator

B

Seedbed preparator

;))').'-}"

Spader

r ( ), = =1

— — —

Malte Honer =

Add Config +



PORTAL: Vypocet optimalni trasy
A rortalva &= Dashboard Ochnﬁgs LF settings [ Monitor

v AgXeed B.V.

@
> a
> @
> @«
> a
> @
> @«
> a
v @«

v

Demo Farm 1
Kooba Orchards
Knuthenborg
Lerchenborg
Mejnarts

WIMEX

British Clorophyll
Biogemtiseland
ZALF patchCrop

1]} patch1Crop1

U:U patch1Crop1

Task Settings Geographics General

2\(

==
AgXeed B.V.

Malte Honer @

e GolsdorTer
T e

—

— .V*"f'.'&(:o.\::ﬁ yter
ISt

= t kGO\SdC"Q:

patchCrop AgBot demo

Name patchCrop AgBot demo

Description
Configuration Active Seedbed v

Routing ;

Optimal N
Mode P M
Angle

15 Degrees
Offset

Boundary Offset =~ I m

Path Width < | 295m

u

B

Headland Passes | | 5

Main Route Only Fishtail On Main

Reverse Drive
Control

Task Related Settings Bt
-8—

Leafiet | © Googie

i
GeoFent Label Partfieha Edge Corners Main Head

=

I
#l
1




PORTAL: Zaslani ukolu do robota

=
' PortalvV3 g Dashboard

'a'g Configs ‘ﬁ Settings l:l Monit

® Task saved

AT TR EN] ]

Task Related Settings

s
Progress
Estimated Duration 02:58:14
Length 10.31 km
Not sent
Prepared Tasks
Prepared
Name = Updated + Description + Field Partfield
patchCrop
2 May 2022
AgBot 17:41 patch1Crop1 patch1Crop1
demo ’

GeoFem

Tasks in Selection

Running Tasks

Show tasks for invalid old partfields

Config = ETA = Route Lenght = Route Duration =
Active k 1031k 02:58:14

unknown 31 km :58:
Seedbed

el —
- = |
——  —

r\(Jj_

Malte Honer (#

AgXeed B.V.

Leaflet | @ Google

Label Panﬂelnu Edge Corners Route Start Main Head

Finished Tasks

Search

Software Version = Orchard = Status
Not
1.65.2.11
sent

»



Hol Spraying Systems

H.S.S. - Hendrik Hol & Mattijs van Dijk

3
o,"

agri-precisi(;n

AVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKYI

H.S.S.



3
Hol Spraying Systems Company and goals agrl-preus&(,‘n

* HSS je vysoce specializovana rodinna firma od roku
2008

« Vyrabi specializovaneé stroje ve vysoke kvalité pro
holandsky trh s probihajici expanzi do jinych zemi

« HSS progresivni integrujici nejpokrocilejsSi technologie
do postfikovacu

»
t

b & O




Hol Spraying Systems Rézné modely a provedeni agr l-prCISIC}I'I

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY

CF1000 ‘ CF1500 CF2000

CF2000 CF2000/CF3000
RN double fan

a = R | o £ s
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Hol Spraying Systems R{zné modely a provedeni agru-precns{,n

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY

CF3000-3

P
t
o




Hol Spraying Systems

Rdzné modely a provedeni

Liquid fertilizer

b & O

agri-precisi(;n

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY

Weedy AA + WS3P




Hol Spraying Systems Rezimy postriku

30%

50%

<

agri-precisi(;n

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY

Rezimy postriku:

Regulace davky nezavisle na pojezdové
rychlosti

1. PIny zabér

2. PWM pulzace, dle variabilni mapy
3. PWM pulzace vCetné sensoriky porostu.

Technické detaily:

- 50 hertz;
- Tlak postriku: 3 bar;
- Lechler IDK a IDKS trysky.




Hol Spraying Systems

GPS & H.S.S. I.S.A.

agri-precisi(;n

H.S.S.



Hol Spraying Systems Accaccuracy statement

Davka

Postfik jednotlivych stromu [ano/ne]

® MozZnost nastavit Ukol postriku
jednotlivych stromu — rozliseni 1 m

® Presnost detekce 10 cm.

Sensory automaticky detekuji zelenou ;

hmotu. T

Trysky automaticky zapinaji na zakladé

mapy ukolu a dle detekce senzor(

agri-precisi(;n

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY

Postrik
jednotlivyc
stromU



T A GPS & H.S.S. 1.5.A. agri-precisi(;n

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY

H.S.S.

Hol Spraying Systems,




3
Hol Spraying Systems GPS & H.S.S. I.S.A. agrl-prems{,‘n

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY

H.S.S.

Hol Spraying Systems,




Technické specifikace H.S.S. CF2000AB:

« 2000 | nadrz;

* 45| iter membranové Cerpadlo a michaci ¢erpadlo;

» Ventilator elektricky pohanény s nezavislymi otaCkami na
motoru

* |SA systém - volitelné, regulace davky dle rychlosti jizdy

» AZ 20% uspora postriku

« Automaticky proplach;

» Postrikovou nadrz je mozno zvednout pro snadnou udrzbu
motoru

» Volitelné fizeni postfiku dle GPS a variabilni mapy ze

systemu Agromanager atd.

@ lu & <]

t

e e

N - - . £l
o O O O O O O o

@ AGXEED




Hol Spraying Systems

Autonomni prace na vice blocich a prejezdy mezi nimi

Postup zadani postrikoveho ukolu pri variabilni aplikaci

agri-precisi(;n

NAVIGACE A MONITORING ZEMEDELSKE TECHNIKY

Ukol vytvoren v externim
software (Agromanager).

Ukol poslan na portal
AgXeed

AgXeed Po

ukol spoleéné s planem trasy

rtal posle postiikovy

do AGBot

Plnici
stanice
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H.S.S. CM — michaci a plnici stanice pro autonomni roboty.

» Zakladni verze ma dvé 500 | nadrze. 2 nerezova Cerpadla pro michani
« Automatické ovladani stroje v€etné identifikace stroji (rozezna ktery stroj pini)
* Snimani hladiny a prutoku

Vyhody:

» Perfektni promichani = maximalni u€innost chemickych pfipravku

« Uspora éasu diky vyrazné rychlejsimu plnéni = vy3si vykonnost v
ha/h

« Zcela automaticka Cinnost

* Snadné ovladani

* Vzdalené ovladani a dohled

()
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Applicable implements

Also other implements are possible to connect to the AgBot. This in consultation.
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Hol Spraying Systems

Zavedené technologie postfiku, jiz pouzivané u tazenych modeld.

» Systém ISA je velmi doporu€en — rychlost jizdy je nezavisla na davce
postriku.

» Postrikovy systém je komunikacne provazan s robotem AGBot a
propojeno na planovaci a kontrolni portal.

Pro€ robota AgXeed s postfikovym modulem H.S.S.?
» 80% uspora pracovnich nakladu
» 30% uspora na palivu
» Vyrazna uspora na chemickych pfipravcich az 20% (dle podminek)
» Optimalni rozlozeni hmotnosti
* Nizka hluCnost

t
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