mostradosfundoseuropeus.pt

MOSTRA DOS

FUNDOS
EUROPEUS

Pitch de projetos
Inovacao Verde e

Descarbonizacao

==z0 Jiggn 2030 ®. )
Gregsons compete sueremive (o) MAR otz cenTRo® il e Jdiave wolihiéy A ACORS PAT 50 s 5‘35:‘&

#2030




mostradosfundoseuropeus.pt *

* 5 Kk

ROMOVI: Robo modular e
cooperativo para vinhas de encosta

Antdnio Relvas e Rui Santos

Inovacao Verde e
Descarbonizacao
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WHO WE ARE

41 Focused on Autonomy for Defense & Security
4 Born out of SW&AI. Fully vertically integrated.
4 Pan-european, 1000+ Team.

1 Deliberately designed for Agility at Scale.




Besides building the next generation of UAS,
we’re helping to digitally transform the country,
helping Portuguese companies and institutions to thrive.
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SECURING YOUR"
CEANS

BORDERS AN

Proven surveillance UAS
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Dimensions 7.3m x 4.0m Payload 50 kg
: 12h-20h
Cruise Speed 100 km/h Endurance Depending on Payload
>150 km N
Comms Range (Optional SatCom) Launch Unprepared Airstrip
MTOW 180 kg Recovery Unprepared Airstrip



An easily deployable capability
extender for maritime and Iz
operations. o
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Catapult or VTOL

Parachute / Belly /
Water / VTOL

MTOW Recovery
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ROBOT MODULAR E COOPERATIVO
O PARA VINHAS DE ENCOSTA
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Os Fundos Europeus mais proximos de si.
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ROMOVI

ROBOT MODULAR E COOPERATIVO
PARA VINHAS DE ENCOSTA

OBJETIVOS GLOBAIS

O projeto ROMOVI teve como objetivo principal o desenvolvimento de
componentes roboticos e de uma plataforma movel modular e extensivel, que
permita no futuro disponibilizar solucdes comerciais para vinhas de encosta
capazes de executar de forma autébnoma operagdées como a monitorizagao,
logistica, colheita seletiva, controlo de crescimento do enrelvamento,
pulverizacao e fertilizacado de forma autdbnoma, e monda, poda, desponta e
pré-poda.

Foi desenvolvido uma plataforma de baixo custo, extremamente modular e
versatil, capaz de integrar os mais diversos tipos de carga util, tanto sensores
como atuadores. As aplicagdes s&o diversas, no final do projeto foram
demonstradas através de um prototipo as capacidades de monitoramento e
logistica.
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Os Fundos Europeus mais proximos de si.
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DESAFIOS

O principal desafio técnico do projeto ROMOVI é a elevada inclinagao do
terreno nestas vinhas, que oculta os satélites GPS impossibilitando a sua

m utilizagdo durante horas por dia e exige estruturas mecanicas muito
oo ROMOvVI | ==
ROBOT MODULAR E COOPERATIVO

o PARA VINHAS DE ENCOSTA Assim, o projeto ROMOVI tem como objetivo o desenvolvimento de

estratégias de navegacgao guiadas por imagem, métodos de geragao de
trajetdria especificos e uma estrutura robusta com baixo centro de massa.
Além disso, atendendo a alta pedregosidade a plataforma tera
capacidade ultrapassar obstaculos de forma passiva
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Os Fundos Europeus mais proximos de si.
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INOVACAO

Sistema de localizacao confiavel e robusto, com alta precisao,
tolerante a inexisténcia/falhas no GPS em contexto de vinhas (de
encosta)

Sistema de localizacao global baseado em marcadores RF
ativos (para aumento da redundancia e permitir uma
comunicacao de dados criticos a longa distancia)

0'0'0 ? O M 0 VI Solucao de planeamento de trajetorias e desvio de obstaculos que

w considere o centro de massa do robé e inclinacao do terreno
ROBOT MODULAR E COOPERATIVO

o PARA VINHAS DE ENCOSTA

Solugao robdtica mecanica modular para
operacdes de monitorizagao e logistica para
operacao em vinhas de encosta

Sistema de percepcao da vinha
rentavel e modular
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Os Fundos Europeus mais proximos de si.
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CASOS DE USO

m * Monitorizagao de stress hidrico numa vinha em patamares de uma

? sO linha
w 0 M 0 V I « Amparas (fazer subir arames, etc.);

ROBOT MODULAR E COOPERATIVO « Pré-poda ou poda;

o PARA VINHAS DE ENCOSTA » Retirar vides do meio da vinha;
« Transporte de matéria organica para fertilizante até ao bardo;

» Soprador para reducéo das horas de folha molhada;
* Reducao do esforgo fisico da méao-de-obra em geral (transporte de
material necessario as operacdes, agua, etc.).
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Os Fundos Europeus mais proximos de si.



#3020 #2030

CONCLUSOES

Desenvolvimento de sistema de
navegacao e localizagao da plataforma

Desenvolvimento de sistemas tracao

Desenvolvimento de sistemas
autbnomos

Detecao de obstaculos em tempo real
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Cofinanciado pela
Uniao Europeia
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3 Dezembro 2025
Coimbra

https://www.tekever.com/projects/romovi/
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