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ABSTRACT

This thesis focuses on the development of a modular robotic platform designed to enhance
precision agriculture, specifically targeting crop row detection and management. The research
investigates the design and implementation of an autonomous movement system that utilizes
the YOLOvVS8 model for accurate crop row detection. The platform integrates advanced machine
learning algorithms and robotics to improve operational efficiency in agricultural practices. Key
performance metrics, including precision and recall, were evaluated to assess the effectiveness
of the system in real-world agricultural settings. The results indicate significant improvements
in crop detection capabilities, demonstrating the potential of modular robotics to address current

challenges in precision agriculture.

Keywords: Modular robotic platform, Precision agriculture, Autonomous movement
system, Crop row detection, Agricultural robot.
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RESUME

Cette thése porte sur le développement d'une plateforme robotique modulaire congue pour
améliorer l'agriculture de précision, en ciblant spécifiquement la détection et la gestion des
rangées de cultures. La recherche porte sur la conception d'un systéme de mouvement autonome
qui utilise le modele YOLOVS pour une détection précise des rangées de cultures. La plateforme
intégre des algorithmes avancés d'apprentissage automatique et de robotique afin d'améliorer
l'efficacité opérationnelle des pratiques agricoles. Les principales mesures de performance,

notamment la précision et le rappel, ont été évaluées afin de déterminer 1'efficacité du systéme



dans le monde agricole réel. Les résultats indiquent des améliorations significatives dans les
capacités de détection des cultures, démontrant le potentiel de la robotique modulaire pour

relever les défis actuels de l'agriculture de précision.

Mots-clés : Plate-forme robotique modulaire, agriculture de précision, systéme de

déplacement autonome, détection des rangées de cultures, robot agricole.



