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(54) zem&d&lsky stroj

(57) =zem#d&lsky stroj s novou proces-
ni technologif red{ problém realizace
komplexni programovatelné piipravy ze-
médélské pidy, zejména pro vytvéieni
modulérnich integrovanych produkti v mo-
bilnfch pﬁiﬂravnéch zem&d&lské pidy
a pro jejich monts: do pozemku. Zem&dé&l-
sky strog m4 Ffidic{ potital a programo-
vang odebiré a pifendsi zvolené vrstvy
pidy z pozemku do mobilni programova-
telné Gpravny zem&délské pudy, tam z nf
vytvairl synergisticky pusobici integro-
vané biologické, biochemické, chemické
a biotechnologické modulérni produkty
a ty montuje zp&t programované do po-
zemku, Ridic{ potita® komplexn& stéle
monitoruje a archivuje veskerou &innost
i analyzy pidy, se vSemi i dosud nevy-
uzivanymi souvislostmi i pro p*ipadné
sebezdokonalovéni &innosti. Koncepce je
modularnf, zékladni &&sti jsou modulér-
ni mobilni soupravy, vyuZitelné p*ipad-
n& i stacionérné. Vyulitelnost je také
pii rekultivaci pozemkl, pro Gpravy
zdravotn& 3kodlivé znedi3ténych pozem-
ki, Ridict potita& je dalkovym pFeno-
sem dat napojitelny na Koéitné s velko-
kapacitni pam&ti, napfiklad i pro poli-
tagovou projekci dokonalejSich zemé-
délskych postupl.
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Vynélez se tyké zem¥dilského stroje nové gencrace s novou procesni technologif,
zejména pro komplexni programovatelnou synergistickou pipravu zemddElské pldy, pie-
deviim pro aplikaci biotechnologickych metod oBetieni zemédélské pldy. Nové procesanf
technologie vyuZivé programovatelného prenosu urditych vrstev zemSd&lské pldy ze zemé-
d¥1ského pozemku do mobilni programovatelné Gpravny zemsd&leké pldy; kters potom z ni
vytvéii integrované biologické, biochemické a biotechnologické modulérns produkty,

a potom nésledného programovatelného pi‘enosu upravenych vrstev zesSd&lské pidy zp&t
na zemddilsky pozemek, metodami speciélni povrchové montéZe, ZenddElsky stroj je modu-
lérni koncepce, jeho podstatnou E&sti fsou modulérni mobilni soupravy.

Dosavadni znémé zeméd8lské stroje a procesni technolegie buld upravuii zeméd&lskou
pldu bez vyrazného vertikélniho presunu zemEd¥lské pldy, co¥ se zdGvodiuje energetickou
Gspornosti, nebo se nevyulivaji programovatelns zarizeni pro piipravu zemSd&lské pldy
a pro. vstupni & vystupni dévkovade,

Nevyhodau dosavadnich zndmych technologif je jen statisticky dosahovans kvalita
zpracovavan¢ch vrstev zendd&1ské pldy. To limituje moZnosti profesionsln® dokonalého
uspo&déni jednotlivych vrstev pidy tak, jak to vyZaduje optimélni obsluha skuteZnych
fyziologickych potieb rostlin a ostatnich soulésti pldniho ekosystému. To je zapiidind~
no naptiklad i tim, Ze kolisd vydkovd Groveir terénu v rémci 31kky z8bEru dosavadnich
znémych zom¥d¥lakych strojé. Déle tim, Ze zem¥d&lsks plda neni homogenni, Ze obsshufe
kameny, hroudy, trsy neplénovanych rostlin a podobns, Akéni Gstroji dosavadnich zem¥d&l-
skych strojl nelze dokonale, rychle a levnd timto rﬁznorodyn & kombinovanym podminkém
ptizpdsobovat. ProtoZe jde o statistické reiimy préce a jen o statistickou kvelitu de-
taiiniho zpracovéni pidy, provédi se v praxi piedévkovavéni hnojiv, ochrannych preparé-
td, sloZek rostlinné vyiivy, semen a podobnd, Tyto neoptimélni dévky jsou déle nGhodn¥ .
odplavovény deSt¥m, vitrem a podobnZ. Pokud se upravuji spodui vrstvy pldy, jde ¢ znald-
nd neptesné procesni technologie kultivace zeminy. Dosavadni zn&mé zem3d&lské stroje
neumofiiuji efektivn& a spolehlivé uskutediovat naprogramovanou vzéjemnou interakci riz-
nych oblasti pldy, které by v pripadé své realizace prinsSela viznemné efekty,

Nevyhody dosavadnich zem8délskych stroji s dosavadnimi procesnimi technologiemi
newé zem¥dS1lsky stroj s novou procesnf technologif podle vynélezu, obsahujfc{ alespon
jednu modulérnf mobilnf soupravu, aleopon jednu modulérni progranovatelnou piipravnu
zem¥d81lské pldy, alespon jeden modulérni programovatelny vstupni dévkova®, alespon jeden
wodulérni programovatelny vystupni dévkova&, alespoi jeden Kidici po¥itad, jeho? pod-
stata spofivé v tom, Ze alespoii jedna modulérni souprava zemsd&lského stroje je opatitena
alespoit jednou modulérni programovatelnou pipravnou zemddslské pidy spojenou s alespon
jednin modulérnim programovatelnym vstupnim dévkovadem, piitemZ alespon jedna wodulérnf
programovatelné pi‘ipravna zem$délské pldy je spojena s alespon jednim modulérnim progra=-
movatelnym vystupnim dévkovalem a alespoir jedna ¥ést alespon jedné modulérni soupravy
je spojena s alespoi jednim Fidicim po¥fitaZem,

vy¢hodou zem¥d&lského stroje s kvalltativni novou procesai technologif podle vyne
lozu je, Ze je modulérai koncepce, tedy otavubnicovﬁ rozdirfitelny a rekonfigurovatelny
pro rdzné G8ely, Jeho podotatnou Sasts je ‘modulérni wobilni souprava, kters odebirs
na vstupni pfijezdové strané mobilni soupravy fednotlivé vrstwy pldy -z pozemku, nebo jen
urdité oblasti tdchto vrstev, prostiednictvim modulérnich programovatelnych vstupnich
déavkovali. Potom je tato plda premistovéna do mobilni programovatelné piipravny zem¥dsl-
ské plidy. zde je plda upravena kvalitativn¥, jsou z ni odstran¥ny nevhodné slolky, na-
ptiklad kameny, je dopin¥na vhodnymi prisadsmi, popi‘ipad® sadbou. Takto upravens pids je
' péton odvédéna do modulérnich programovatelngch vystupnich dévkovald, kde dostévs vhodn¢
rozm¥r, tvar, poplipad¥ konzistencl a je& vrécena na vystupni. strand mobilni soupravy
zp¥t na zem¥d¥lsky pozemek, ve vhodném pofadi, poloze, vzéjemné konfiguraci. Vyheds uve-
dené procesni technologie, kterou uskutelfiuje tento zem¥dslsky stroj, je v tom, %e dosa-
-2itelnd kvalita Gpravy pldy je vy¥3f neZ dosavadnf, jelikoilﬁpravny proces je jen nepa-
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trnd zévisly na lokélni geometrické kvalitd pdvodniho vstupniho povrchu zemEd&lekého
pozemku. Tim je kompenzovéna nevyhoda vySs{ energetické néro¥nosti. (prava pldy mile
byt detailné reprodukovatelns, regulovatelns a adaptivnd Fizena, Adaptivni Ffizent

miZe byt odvozeno od okamZit¢ch rychlych analyz vlastnosti aktuslniho pldniho mate-
riélu. MdZe byt organizovéno 1 samouZeni systému, pro dosshovéni optima podle néja-
kého zvoleného aktudlniho kritéria optimality. Modulérni koncepce s vyu¥itim *idici-

ho poitale umoffuje organizovat programovan® rekonfigurovatelnou strukturu modulérnf
programovatelné pfipravny zem¥d&lské pidy, napXiklad rtizenym piepinénim a aktivact
woduld, Ridici polfta miZe byt systémem délkového plenosu dat spojen s vitifim po&f-
tatem, ktery nemusi byt s vyhodou mobilni a mde kapacitou své pamdti, svou rychlost{

a prisludenstvim umolnovat aplikaci um&lé inteligence, vystup upravené pidy mdZe s V=
hodou mit podobu pokléddaného koberce, priZem? tento koberec miZe byt oleien 2z rdzn¢ch
vertikélnich a horizontélnich vrstev, které mohou mit s vyhodou vzéiemnZ odlidnou,
aviak integrujfcf kvalitu, Modulérnf mobilni souprava mife ¥ast vstupni pldy wyuift

1 jako suroviny pro zhotoveni hlin&n¢ch kontejnerd, napriklad lisovénim nebo vélcovs-
nim, do kterych miZe byt organizovand vloZen kompozitn{ obsah, wvEetn3 seminek, saze-
ni%ek, 2i2al, kultur mikroorganismi, v§¥ivy, rdstovfch stimulétord a podobn&, Modu~
lérni mobiln{ souprava miZe také plnit kontejnery s naprogramovanou dobou rozpadu,
napriklad z fo11f, zejména z bioplastd. Tyto kontejnery mohou byt uklédény do rdzngch
hloubek do pidy, v ndleXitém poiradi, v néleZitych vzéjemnych vzdélenostech ve tiech
oshch, Vystupni tvar upravené pildy miZe byt opatien rdznymi otvory, napfiklad provzdus-
flovacimi nebo vy¢stupky pro identifikaci, manipulaci, orientaci a aretaci vzéjemné polo-
hy a podobn&, Puda nebo jeji slofky, mie byt zvlh¥ovéna ‘kapalinou v rozpréSeném stavu,
nebo sycena nebo transportovéana tekutinou, kapalinou; nebo plynem, i*izeného tlaku, pida
a jeji sloXky mohou byt pFepravovény uvnit® modulérni mobilng soupravy s vyhodou pro-
gramovand, prostiednictvim napiiklad pésového, karuselového, $nekového, nebo potrubniho
dopravniku, Modulérni mobilni souprava miie s vyhodou byt vybavena systémem sit, pro
téidici a separalini Glely, pro odstranovént kameni, diev a podobn&, které mohou byt
potom zvl&3tnim programovatelnym vystupnim dévkovalem vyvedeny mimo, pro GEely sbiru
odpadu. vstupni piijezdové strana mobilnf soupravy miie s vyhodou byt opatiena pédni
frézou, kters miZe pracovat obdobnd, jako pracuje silniZni fréza p*i odstranovéni
po¥kozeného povrchu asfaltové silnice pro GZely recyklize¥ni opravy vozovek., Zésadng
souhrnou vyhodou je lozbdot_prograuovatelného? pohotové adaptibilniho, vytvékent aNo=
havrstvé prostorové 3trdktury,zenédélak¢ pldy piesné definovanych a neb¢valfch viast-
nosti, Tyto vlastnosti 1ze i predem potftaové projektovat., Mapriklad lze plénovat
G¥elové optimélni dotace do pddy v podob® dévek urditych mikroorganisui s jejich kombi-
naci, urdité rostlinné viiivy, 1&8iv, semen, bioproduktd, dévek %5%al a broukd a fie
nfch 2ivolichd a symbiontd, dévek vhodnych sazeniZek symbiontick¢ch rostlin & podobné,
Pro tyto GEely miZe b?t‘ﬁ vyhodou budovéne p¥isluSnéd velks databanka, znalostni a ex-
pertni systémy, budovéna. poradenské a servisni slulba. Projektované vlastnosti lze po~
Sitalové reslizovat prévd prostiednictvim tohoto zemZd&lského stroje podle vynélezu,
Ridici pokfital miZe navic soulasnd piesnd a levnd archivovat a analyzovat viechny
informace, s Zasovymi, prostorovimi a konsekventnimi souvislostmi. To usoiiuje velmi
objektivn®, spolehlivé a levn¥ archivovat vBechna opatient, provéddnd na konkrétnie
zen¥dS1lském pozemku i za Fadu rok. Tyto informace jsou déle integrované vyulitelné
pro vodohospodéské a picninsiské GZely, pro plény hnojeni, rekultivaci, osevnf plény,
plény ochrany a v§Zivy rostlin a podobns. Vghoda je tedy v komplexnim podchyceni mnoha
souvislostf, v nebyvalém rozsshu a presnosti,

Zem¥dE1lsky stroj podle vynblezu mé pouZitg predeviim v zemdd8lstvi, zahradnictvi,
lesnictvi, pFi rekultivacich pozemkd. v robotizované podob¥ je wvyuiitelny pro zneskod-
novéni zdravotns nebezpeZnych létek v povrchovfch vrstvéch pédy,
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predmdt vyndlezu je schematicky znézornén na pfipojéné- vykrese, ktery piedsta-
vuje zemdd&lsky stroj sloeny ze dvou modulérnich mobilnich souprav v paralelnim uspo-
#6dént, a axonometrickém pohledu.

Zem&d&1lsky stroj je tvoi'en modulérn® mobilni soupravou 2, modulédrni programova-
telnou pi‘ipravnou zem&délské pidy 3, modulérnim programovatelnym vstupnim dévkovalem 4,
modulérnim programovatelnym vystupnim dévkovalem 5, idicim poitaem 6, technologic-
kou dévkou vstupni zemddilské phdy 11, technologickou dévkou vy¢stupni zem&d&lské pidy
14 a pidni frézou 25. Zem&d&lsky stroj je znézornén sloieny ze dvou moduléraich wobil-
nich souprav 2v paralelnim uspoksdéni., PFitom vpravo je modulérni mobilni souprava 2
znbzornéna s technologickou dévkou vstupni zem&d81ské pdy 11, jeji% relativni pohyb
je znézornén plochou ¥ipkou. Tento relativni pohyb je'vyvolén vlastnim pohybem celé mo-
dularni wmobilni soupravy 2 ve smyslu ¥ipek, znézorn&nych na obvodech jejich znézorné-
n¢ch pojezdovych kol. Namisto pojezdovych kol oviem miZe byt pouZito koncepce pé&sového
vozidla a podobn¥., Technologické davka vatupni zemdd&lské& pldy 11 pFichézi do modulér-
niho programovatelného vstupniho dévkova&e 4, kter¢ je znézorndn na vstupu opatieny
napriklad nabiraci pidni frézou 25 a ktery je déle napojen na wodulérni programovatel
nou pi*ipravnu zeméd&lské pidy 3., Pravou ¥ipkou sméifujici zprava doleva je znézorndn
schematicky smér pohybu technoloéické dbvky vstupni ie-édélské-pody 11 z wmodulérniho
programovatelného vstupniho dévkovate 4 do modulérni pripravay zem¥d¥lské pidy 3.

Do této modulérni pripravny zem&délské pidy 3 mohou s vyhodou piichézet materidly

z daldfch jing¢ch napojenych modulérnich programovatelnych vstupnich dévkovall 4, pohyb
téchto prisadovych materisld je znazornén malymi svislymi Sipkami. Z wodulérni pFiprav-
ny zemddélské pidy 3 je ‘levou ¥ipkou sméfujici zprava doleva znézorn¥n schematicky po-
hyb technologické davky vystupni zem&d&lské pidy 14 do modulérniho programovatelného
vystupniho dévkovade 5, ze kterého potom vystupuje ven z modulérni wobilni soupravy 2.
Relativni pohyb technologické dévky v¢stupni zemédElské pidy 14 vi¥i wodulérni mobilni
souprav® 2 je znézornén v levém okraji plochou ¥ipkou., V horni 4sti modulérni mobilni
soupravy 2 je znazorn&n Fidici poéita¥ 6 pro Fizeni wmodulérnich programovatelnych vstup-
nich dévkova&l 4 a alespoh jednoho modulérniho programovatelného vystupniho dévkovale 5,
modulérni programovatelné piipravny zem&délské pidy 3, popiipad® pro Fizeni pohybu modu~
l4rn{ mobilni soupraVy 2. Obrazové pi‘iloha nemiZe vystihnout viechny dal¥i mo¥né vari-
anty usporédéni zem&d&lského stroje podle vynélezu, protofe je jich zna¥ny potet., Zemd-
d&lsky stroj podle vyndlezu lze déle napiiklad doplnit Fidicim délkovym prenosem dat
nebo kabinou pro ridite a obsluhu,

PREOMET VYNALEZU

Zem&délsky stroj, zejména pro komplexni programovatelnou synergistickou piipravu
zeméd&lské pidy, predeviim pro aplikaci biotechnologickych metod odetieni zem¥d&lské
pady, nepiiklad pii seti, nebo pii kultivaci a rekultivaci pozemkd, zejména pro vytvé-
feni modulérnich 1ntegrovan9ch produkt a pro jejich montéZ do pozemku, obsahujici ales-
poh jednu modulérni mobilnf soupravu, alespon jednu modulérni programovatelnou piipravnu
zewdd&1ské pddy, alespon jeden wodulérni programovatelny vstupni dévkova¥, alespoii jeden
wodulérni programovatelny vystupni dévkova&, alespon jeden Fidici potitad, vyznadujict
se tim, Ye alespoh jedna modulérni mobilni souprava (2) zem¥dilského stroje je opatiena
alespon jednou modulérni programovatelnou pripravnou zemdddlské pGdy (3) spojenou
s alespon jednim modulérnim programovatelnym vstupnim dévkovalem (4), piites¥ alespon
jedna modulérni programovatelns piipravna zem¥d&lské pidy (3) je spojena s alespoir jed-
nim modulérnis programovatelnym vystupnim dévkovalem (5) a alespoh jedna Z&st alespon
jedné modulérni wobilni soupravy (2) je spojena s alespon - jednim Fidicim po&itaem (6).

1 vykres
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