Roboty zapylajace to nie
konkurencja dla pszczét
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Roboty zapylajgce nie zastapig pszcz6t. Mogg jednak rozwigzad
wiele probleméw, jakie pojawiajg sie przy namnazaniu nasion i
uprawach hodowlanych. Zapotrzebowanie na automatyzacje
zapylania pojawia sie w rolnictwie wielu krajéw, a polscy
naukowcy juz szykuja rewolucyjne rozwigzania.

Zesp6t z Politechniki Warszawskiej zbudowat zminiaturyzowane
roboty, ktore beda potrafity zlokalizowa¢ kwiaty, dotrze¢ do
nich — dojecha¢ lub dolecie¢ — i wykona¢ zadania, jakie dotad
spetniaty tylko owady.

Czy w przysztosci — zamiast pszczétr — pytek z kwiatka na
kwiatek przenosi¢ beda mikroroboty latajgce? Takie pytanie
serwis PAP — Nauka w Polsce zadat doktorowi Rafatowil

Dalewskiemu, ktérego zespd6t 2z Wydziatu Mechanicznego
Energetyki i Lotnictwa Politechniki Warszawskiej od 2012 r.
pracuje nad autonomicznym uktadem do zapylania roslin. Wsrdd
mniej Llub bardziej merytorycznych uwag w komentarzach pod
artykutem PAP o poczatkach projektu znalazty sie zardwno
rekomendacje do Nagrody Nobla, jak i zarzuty, ze publiczne
pienigdze i zaangazowanie uczonych powinny by¢ raczej
przeznaczone na ratowanie pszczét przed wyginieciem niz na
wymyslanie sztucznych pszczét.

Czy zatem roboty opracowywane przez polskich badaczy stanowig
konkurencje dla pszcz6t? Jak postepujg prace w projekcie
LIDER, dofinansowanym kwotg ponad 1,1 mln zt przez Narodowe
Centrum Badan i Rozwoju?

»Rozwijamy trzy podstawowe warianty, w ktdérych chcielibysmy
zeby proces zapylania byt realizowany. Najwiekszym wyzwaniem
jest urzadzenie latajgce. Ta cze$¢ projektu jest juz bardzo
zaawansowana. Drugi robot to urzgdzenie jezdzgce, trzeci -
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trawersujgce, czyli maszyna wspdéirzednoSciowa. Kazde z tych
rozwigzan przeznaczone jest do innego rodzaju upraw. Roboty te
wiele tez *aczy. Majg wspélng metode pozycjonowania, czyli
wyszukiwania obiektdéw w terenie” — ttumaczy dr Dalewski.

W tym roku naukowcy przeprowadzili pierwsze proby polowe z
wykorzystaniem urzadzenia jezdzacego. Autorska maszyna zostata
przewieziona na pole rzepaku wspOipracujacej z inzynierami
firmy hodowlanej. Robotowi udato sie autonomicznie, czyli w
sposob niesterowany reka uzytkownika, znalez¢ rosline w
otoczeniu, dotrze¢ do kwiatu i zebra¢ z niego pytek.

,T0, ile roslin zapyli maszyna, zalezy od rodzaju uprawy.
Rosliny rézniag sie od siebie budowa bukietu i ksztattem
kwiatéw; na przyktad rzepak ma duzo matych kwiatkdéw. Dlatego
urzgdzenia w warunkach Kkomercyjnej produkcji beda
dostosowywane do konkretnych upraw. W naszych rozwigzaniach
bedziemy chroni¢ prawa wtasnosci intelektualnej. Ostateczny
ksztatt i funkcje robotdéw, czyli ostateczna postad urzadzenia
powstanie na etapie komercjalizacji. Nasz projekt jest
projektem badawczo-rozwojowym, stworzymy demonstrator
technologii. Udowodnilismy juz, Ze urzadzenie jezdzgce spetnia
zadania terenowe. Teraz rozwijamy urzgdzenie latajgce” — méowi
dr Dalewski.

Zeby ten niewielki latajacy robocik mégt sie przemieszczad
miedzy roslinami, musi by¢ wyposazony w bardzo ztozony uktad
latajgcy. Minimalizacja jest tutaj duzym wyzwaniem po stronie
mechaniki i sterowania.

,Proces zapylania polega na tym, ze robot musi zblizy¢ sie do
kwiatu, nastepnie zebra¢ z niego pytek i przekaza¢ go na
nastepny kwiat. Moze tez otrzec¢ sie o kwiat, przy ktorym sie
znajduje, tak zeby pytek zostat strzagsniety z precika na
stupek. Ten proces bedziemy realizowal bez ladowania na
kwiecie, nie jest to potrzebne do zapylenia kwiatu. Robot
bedzie wyposazony w miniaturowg miotetke, jej zadaniem bedzie
zbieranie pyt*ku 1 przenoszenie na inne kwiaty. Miotetka nie



zniszczy kwiatu, natomiast przyczepi sie do niej pytek. W ten
sposOb bedzie go mozna przenie$¢ na inny kwiat lub spowodowad
zapylenie w tym samym kwiecie” — opisuje dr Dalewski.

Roboty latajgce bedg musiaty pracowal¢ w pomieszczeniach
zamknietych, czyli w szklarniach. Ostatni rodzaj urzadzenia do
zapylania — maszyne trawersujgca — badacze potagczyli z
urzgdzeniem jezdzgcym. W przysztosci oddzielne urzadzenie
trawersujgce moze by¢ najszerzej wykorzystane w szklarniach,
natomiast jezdzgce — do upraw polowych.

Czy prace nad tego rodzaju robotem wykluczajg sie z
dziataniami ekologicznymi i ochrong gatunkowg pszczét? Dr
Dalewski jest przekonany, ze potrzebne jest i jedno, i drugie.

nZapotrzebowanie na automatyzacje zapylania ma niewiele
wspélnego z rezygnacja z >>ustug” pszcz6t. My z naszymi
robotami chcemy trafia¢ na takie uprawy, gdzie rzeczywiscie to
jest potrzebne — przy namnazaniu nasion, przy uprawach
hodowlanych. Pszczoty i tak nie sg tam wykorzystywane, bo w
tak ciezkich warunkach pracujg gtdéwnie trzmiele. To wtasnie je
mozemy zastgpi¢ robotami. Przy réznych odczytach zaznaczamy,
ze pszcz6ét nie da sie zastgpic¢ i musimy robié wszystko, zeby
nie dopus$ci¢ do ich wyginiecia. I absolutnie nie chcemy z nimi
konkurowa¢” — zapewnia badacz.

Uzasadniajgc sens swojego projektu dr Dalewski zwraca uwage na
coraz wieksze zapotrzebowanie na réznego rodzaju zaawansowane
produkty. Z drugiej strony uczeni zdobywajg wiedze techniczng
na najwyzszym swiatowym poziomie, ktdra moze mie¢ zastosowanie
w réznych innych produktach i dziedzinach nauki. Taki jest
gtowny cel projektu naukowo-badawczego. Sam program Lider
NCBR, z ktérego finansowane sg prace i wynagrodzenia cztonkoéw
zespotu, ma na celu zwiekszenie kompetencji mtodych naukowcéw
w zarzadzaniu projektami badawczymi. Zdaniem lidera - dr.
Dalewskiego — ten temat jest bardzo duzym wyzwaniem 1
zaowocuje wytworzeniem takich wtasnie wysokich kompetencji
wsrod mtodych badaczy.



Prace nad automatycznym uktadem do zapylania rozpoczety sie na
Politechnice Warszawskiej we wrzes$niu 2012 r. Przy projekcie
pracuje grupa 12 naukowcéw. Jesli za kilka lat wyniki prac
badawczo-rozwojowych zostang skomercjalizowane, produkt bedzie
ciekawg ofertg dla hodowcéw roslin — nie tylko w Polsce. Rynek
juz czeka na proponowane przez warszawskich inzynieroéw
rozwigzanie.

»Jest juz kilka grup zainteresowanych zainwestowaniem kapitatu
w komercjalizacje tego produktu. Najprawdopodobniej roboty
kupig duze firmy hodujgce rosliny lub instytucja, ktéra skupia
sie na wytwarzaniu nasion w spos6b kontrolowany — nowych
odmian np. rzepaku. Obecnie wspéipracujemy z hodowcami
rzepaku, ale potencjat rynkowy naszych robotéw bedzie znacznie
szerszy. System jest tworzony tak, zeby mozna go by*o
>>uczy¢<PAP — Nauka w Polsce



