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Pro vyvoj designl byla prvotné predstavena samotn4 vize celého konceptu. Robot pro hydroponické vertikalni skleniky by mohl
byt v budoucnu vyuzivan nejen ve vybudovanych sklenicich, ale i v opusténych budovach ve méstech. Systém vertikalniho
hydroponického skleniku nabizi moznosti, jak efektivnhé péstovat primo ve meésté, jelikoz je to umeéle vytvoreny systém, ktery
nepotiebuje padu.

Aktualné dochazi k prudkému néarustu nedostatku zaméstnancl v zemédélstvi, a proto musi farmari hledat feseni, kdo
se o plodiny ve skleniku postara. Cim dal vice je zmifovano vyuziti autonomnich robotd. Nejvyuzivané&jsi roboti jsou analyzaéni,
ktefi sleduji stav rostlin a predikuji objem plodin, nasledné dle vysledkul analyzy je ¢etné vyuzivan robot pro postfik plodin, ktery
je oSetfi a zabrani tak Sifeni pfipadnych skudcu.

Pravé tyto dvé funkce bylo nejefektivnéjsi spojit do jednoho koncepcéniho robota, ktery si mlze jednotlivé moduly (analyza
a postrik) autonomné vymenovat. Cely koncept vychazi z myslenky dvou dokovaci stanic, které slouzi k dobijeni robota, doko-
vani agrochemikalii a Uschovu nepouzivanych moduld, které jsou zde diagnostikovany a servisovany. Jedna se o autonomni
pristup stanic, na kterych si robot autonomné diky elektromagnetickému systému upinani pfipne k platformeé modul, ktery je
aktualné potreba. Farmar, ktery vyhodnocuje diky aplikaci stav plodin a stav robota, definuje proces prace a vyuzije modul, ktery
aktualné plodiny potrebuiji.
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Design koncepéniho fesSeni robota pro hydroponické vertikalni
skleniky vychazi z futuristické predstavy farmareni, z usporadani
struktur do kubistickych celkl, které budou odkazovat na dynamic-
ky vyvoj celého systému. Pro tvarovani byly podstatné tyto inspira-
ce — kubistického tvarovani brousenych vaz a futuristickych koncep-
td jinych produktu. Pro design byl zvolen jeden spojovaci prvek a tim
je ¢ast oktagonu, ktera se do designu promita jak v pudorysu, tak
v bokorysu.
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Reseni dokovacich stanic a ovladani pies aplikaci
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