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Grace au systéme «SelfDrive», ce monoaxe «Gekko» de K6ppl muni d'une barre de coupe en
portique travaille désormais de facon autonome. Photos: Roman Engeler

Kbppl:

objectit autonomie

Le systeme «SelfDrive» va permettre au constructeur
bavarois Koppl de rendre ses monoaxes autonomes.

Le produit, prét a étre fabriqué en série, peut s'utiliser avec
les porte-outils «Gekko» et «Crawler».

Roman Engeler

De nombreux constructeurs actifs dans
différents domaines, dont le machinisme
agricole, travaillent actuellement a I'au-
tonomie des véhicules et a I'exploitation
automatisée des cultures. Kdppl, spécia-
liste bavarois des porte-outils a guidage
manuel et depuis peu aussi télécomman-
dés, a consacré ces trois derniéres an-
nées a développer le systéeme «Self-
Drive», désormais mdr pour la produc
tion en série. Cet automne, le public
pourra le découvrir dans plusieurs expo-
sitions en Europe, dont I’Agrama.

Pour commencer, Koéppl propose son
«SelfDrive» pour le monoaxe «Gekko» et
le véhicule chenillé «Crawler». Les deux
porte-outils existent déja en version télé-
commandée et disposent donc déja d'un
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pilotage électrique. La prochaine étape se-
ra de rendre les véhicules autonomes, mais
comme le législateur n'a pas encore levé
tous les obstacles, il serait plus approprié
de parler d’autonomie partielle.

Conception modulaire

Vu de I'extérieur, le kit d’autonomie est
constitué d'un étrier métallique, d’'une
unité de pilotage avec une antenne
d'émission radio et une de réception GPS/
RTK, ainsi que d'un cable de transmission
des données. Selon I'utilisation prévue, le
kit peut étre complété par un laser 3D
pour la reconnaissance de l'environne-
ment et par une caméra.

Pour commencer, des boulons de fixation
doivent étre montés sur la machine. lls

serviront a fixer le kit d'autonomie. Grace
a cette astuce, le méme kit peut s'utiliser
avec plusieurs machines. Il suffit pour ce-
la de desserrer deux vis, de débrancher le
cable de données et de déplacer I'étrier,
puis de resserrer les vis et de rebrancher
les cables.

Unité de pilotage

Comme susmentionné, sur les porte-outils
Koéppl «Gekko» et «Crawler», le moteur,
I'unité hydraulique, l'entrainement des
roues, le déport de I'essieu et la transmis-
sion mécanique sont des a présent contro-
lés par un systeme de pilotage. Ces
porte-outils bénéficient donc déja d'une
maintenance a distance et d’une télécom-
mande. Lajout d'une antenne de récep-
tion des signaux GPS et des signaux de
correction RTK représente une étape im-
portante sur la voie de l'autonomie. L'unité
de pilotage comporte par ailleurs un cap-
teur permettant de connaitre la déclivité
du terrain pour en tenir compte dans les
calculs liés au fonctionnement. «SelfDrive»
peut étre utilisé sur des pentes trées
abruptes.

Différents modes de
fonctionnement

Une application sur smartphone permet
de préparer un porte-outil équipé ad hoc
au fonctionnement en mode autonome.
L'utilisateur doit y préciser la nature de
I'équipement attelé, ainsi que sa largeur
de travail. Képpl a I'intention de rendre la
machine apte a détecter elle-méme le
type d’outil installé.

Les modes de fonctionnement disponibles
sont «A/B-Linie» et «Teach-In», appropriés
pour les applications sur terrains plus ou
moins dégagés et nécessitant de ce fait un
signal GPS-RTK. K&ppl propose dans ce
but une base stationnaire ou mobile.

Le systéme «SelfDrive» convient cepen-
dant aussi aux cultures en lignes, par
exemple aux vignobles et aux vergers. La
reconnaissance de I'environnement par la-
ser est alors indispensable.

Le progiciel «kMowPilot»

Le progiciel «MowPilot» a été congu pour
travailler sur terrains dégagés. Il existe
deux méthodes d'apprentissage de la sur-
face a travailler. La premiére variante
consiste a utiliser la machine pour tracer
une ligne dite «A/B». L'application sur
smartphone enregistre cette ligne,
manceuvres de demi-tour comprises. Puis
il suffit de renseigner sur l'application le
nombre de passages souhaités. Lors-



Les travaux peuvent étre programmés et surveillés depuis le

smartphone.

gu’une parcelle n‘est pas rectangulaire, il
est possible de préciser le décalage sou-
haité a partir des tourniéres. Une fois la
totalité des valeurs saisies, la machine
peut étre réglée en mode autonome sur
l'unité de télécommande, ce qui est
confirmé par un bref signal acoustique et
le clignotement des voyants jaunes a
droite et a gauche de l'unité de pilotage.
La machine exécute ensuite la procédure
programmeée, soulevant et abaissant elle-
méme I'outil de travail autant de fois que
nécessaire.

La deuxieme variante est le traitement au-
tomatisé des surfaces ayant fait I'objet
d’une procédure d'apprentissage («Teach-
In»). Ces surfaces sont mémorisées dans
un cloud et peuvent étre appelées conjoin-
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L'unité de pilotage est installée avec des antennes d’émission radio

et de réception GPS-RTK, ainsi qu‘un scanner a laser (protégé).

tement avec des séquences de conduite,
des manceuvres de demi-tour, des obsta-
cles fixes, etc. Au démarrage il suffit d'assi-
gner une direction a la machine. Cette
derniere doit alors juste étre déplacée ma-
nuellement sur quelques metres.

Si un scanner laser pour la reconnaissance
de I'environnement est installé, les obsta-
cles éventuels sont détectés dés que le lo-
giciel correspondant est activé. Dés qu'un
obstacle est détecté, la machine s'arréte
en attendant qu'il soit levé.

Le progiciel «<RowCropPilot»

Si l'outil est utilisé avec le progiciel
«RowCropPilot», la détection de I'environ-
nement (matérielle ou logicielle) doit impé-
rativement étre embarquée. La machine

Le progiciel «cRowCropPilot» fonctionne avec un scanner 3D a laser qui lui permet de
s‘orienter entre les cultures en rangs. Il est utilisé avec un «Crawler» sur la photo ci-dessus.

utilise alors les rangées existantes pour
s'orienter. Elle est méme capable d'exécu-
ter la manceuvre de demi-tour de maniere
autonome. L'opérateur peut définir si les
taches doivent étre exécutées les unes
apres les autres, si une rangée doit étre
traitée en plusieurs passages ou si des ran-
gées doivent étre sautées. Comme la re-
connaissance de |'environnement est déja
implémentée dans le progiciel, une fonc
tion de prévention des collisions est déja
intégrée.

Options

Pour son systéeme «SelfDrive», Képpl pro-
pose plusieurs options. Des projecteurs et
une caméra assurent une reconnaissance
complémentaire de I'environnement.
L'image peut étre visualisée sur I'afficheur
du dispositif de télécommande, sur un
moniteur extérieur, grace a des lunettes
de réalité virtuelle.

Conclusion

Képpl commercialise un systéme modu-
laire pour le traitement partiellement au-
tonome des surfaces. «SelfDrive» peut
s'utiliser en complément de la télécom-
mande. Le systéme est actuellement dis-
ponible pour les porte-outils «Gekko» et
«Crawler» et dans ce cas pour un type li-
mité d'outils portés. Képpl vise donc un
domaine d’applications dans I'agriculture
ainsi que dans le domaine communal. Les
surfaces ayant déja été traitées peuvent
étre appelées a tout instant pour étre re-
travaillées de maniere identique.

Le kit d'autonomie colte 14000 euros envi-
ron, auxquels s'ajoutent les co(ts des progi-
ciels avec un volume de données intégrées
(entre 10000 et 17000 euros), ainsi que le
colt des données de correction RTK. |
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