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(67) Rezumat:

Inventia se refera la un echipament autemat, destinat
plantdrii rasadurilor cu ghiveci nutritiv. prefabricat in
horticultura, in randuri rectilinii, pentru diferite scheme
de plantare, in camp si Tn mediu protejat. Echipamentul
conform inventiei are o structurd {A) de sustinere si
fractare, pe care se monteaza un sistem (B) de antre-
nare si formare a otificiilor de: plantare, care, printr-o
transmisie (C), actioneazé atatun sistem (D) de alimen-
tare cu niste sisteme (E) alveolare cu rasaduri dintr-o
rezerva (J), cat si un sistem (F) de distributie, precum
si un: dispozitiv (G) de plantare ce: repartizeaza un
material (I) saditor, fixat de un sistem (H} de fixare in
sol, sistemele (E) alveoclare golite fiind receptionate de
un sistem (K) de recuperare,
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Echipament de plantare automati a rasadurilor cu ghiveci nutritiv

Inventia, aplicabild in domeniul horticol si forestier, se referd la un
echipament de plantare automatd a rasadurilor cu ghiveci nutritiv prefabricat,
crescute in tavi rigide din mase plastice, pentru infiintarea plantatiilor in camp si
in mediu protejat.

Se cunoaste existenta masinilor semi-automate de plantare a rasadurilor
cu ghiveci nutritiv (US 4307827), cu aparat de distributie tip disc orizontal,
deservite de doi operatori umani, la care transportul rasadurilor este gravitational,
iar orificiile de plantare sunt deschise de o roata cu pinteni.

Se cunoaste existenta masinilor de plantare automatd pentru rasaduri cu
substrat nutritiv in tavi alveolare flexibile si tavi alveolare rigide, la care
alimentarea aparatului de plantare cu rasad se face prin metode mecanice (US
4440101, US 4307827), pneumatice, vacuumatice (US 6634306), din sistemele
de crestere sau translocare, fard interventia factorului uman, prin coordonare
electronica. Se cunoaste metoda transportului gravitational al rasadurilor cu
substrat nutritiv (US 4186671, US 6634306), cu sistem de ajustare mecanic sau
electro-mecanic al traiectoriei la introducerea in orificiul sau rigola de plantare.

Maginile automate sunt antrenate mecanic, hidraulic si pneumatic si
asistate electronic. Exista masini de plantare tractate universale, adica cele care se
preteaza la plantarea mai multor culturi: gama masinilor Williames (US 6327986,
US 5488802) ale companiei Williames Hi-Tech International Pty. Ltd si High
Speed ale firmei Transplant Systems Pty Limited (AU2013101571,
AU2010200555) si cele specializate pentru un singur tip de plante: FOBRO-
Waispi (EP0550821 Al).

Se cunoaste existenta platformelor autopropulsate automate pentru
plantarea rasadurilor, destinate parcelelor cu suprafete reduse, dezvoltate de
Yanmar Agricult. Equip. (W0O2004082365A1, US 5655467 A) si Kubota, K.K.
(JP 2013-215177), cu un singur operator si sisteme de distributie si transport
mecanice, cu grad inalt de robotizare.

Masinile automate de plantare existente pe plan mondial, cu indici ridicati
de productivitate si calitate ai procesului de lucru si necesar de forta de munca
redus, au mai multe categorii de dezavantaje raportate la conditiile socio-
economice ale fermelor tarii noastre:

- inexistenta acestor echipamente, a marilor producétori de rasaduri si tavi
alveolare pe piata autohtona;

- sunt proiectate, din punct de vedere functional si economic, pentru
exploatatii mari, in timp ce peste 70% din fermele horticole autohtone sunt de
mici dimensiuni;

- platformele autopropulsate japoneze, destinate suprafetelor mici si strict
specializate, sunt comercializate exclusiv in zona Japonia—Coreea de Sud;
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- masinile existente au o complexitate constructivd si functionald inaltd
(sisteme de distributie si transport mecanice, pneumatice, vacuumatice) ceea ce
duce la dificultati de exploatare in situ si specializare inaltd a operatorilor;

- gradul inalt de robotizare, necesitatea coordonarii electronice a sistemelor
de transport si plantare;

- costul mare de achizitie si de intretinere.

Problema tehnicad si logistica ce trebuie rezolvata prin inventie constd in
producerea unui echipament de plantare automatizatd, cu grad redus de
complexitate, deservit de un singur operator (conducatorul agregatului agricol),
destinat intemeierii unui numar redus de culturi de baza prin plantarea rasadurilor
de legume, a stolonilor si a altor organe vegetative de inmultire produse pe plan
local, cu ghiveci nutritiv prefabricat standardizat, distribuite direct prin
dispozitivele proprii ale masinii din tavile de crestere rigide din mase plastice. Se
cere ca sursa de energie a agregatului sa fie un motocultor pentru varianta
monosectiei de plantare sau un tractor de mica putere pentru varianta
echipamentelor de plantare formate din trei sectii, utilaje existente in dotarea
micro-fermelor horticole.

Echipamentul automat de plantare a rdsadurilor cu ghiveci nutritiv,
conform inventiei, utilizeaza o structura de sustinere si tractare formatd dintr-un
dispozitiv de cuplare si un cadru, pe care se monteazad un sistem de antrenare si
formare al orificiilor de plantare, format dintr-o roatd plantator, cu profile anti-
alunecare si un numdr variabil de pinteni si tije de comanda, in functie de distanta
dintre plante conform schemei de plantare, care, printr-o transmisie alcatuita din
niste parghii oscilante cu manson culisant, niste parghii articulate, niste tije
culisante cu arcuri de revenire, un dispozitiv cu culisd oscilantd, o parghie
transversala si un mecanism cu clichet, actioneaza atat un sistem alveolar pentru
rasaduri format dintr-o tava alveolard si un dispozitiv de retinere cu méaner
(colectate dupa golire intr-un sistem de recuperare al tavilor) printr-un sistem de
alimentare, format dintr-o masa de alimentare, o tijd de impingere, o stea cu un
numar de brate de antrenare egal cu numadrul celulelor de crestere dintr-un rand al
tavii alveolare, o camd si un tachet, cat si un sistem de distributie, compus dintr-
un aparat de distributie tip disc orizontal, cu niste tuburi de receptie si un ecran
de retinere—eliberare prevazut cu o fantd, precum si un dispozitiv de plantare,
format dintr-un tub al aparatului de plantare, un manson de ghidare, niste brate de
prindere, o cama-ghidaj cu niste role de ghidare si niste cabluri de actionare a
unor falci articulate aduse In pozitie initiala de niste arcuri, dispozitiv care
introduce materialul saditor in orificiile de plantare, fixat de un sistem de fixare
in sol, format din niste patine, cu cate un butuc rotativ si cite un surub, ce
asigurd reglarea distantei unor aripi verticale fatd de randul de plantare in raport
cu niste repere gradate, niste parghii culisante si niste dispozitive de actionare cu
surub pentru reglarea unghiurilor aripilor cu directia de deplasare, folosindu-se
niste raportoare si niste gheare pentru afanarea solului.
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Echipamentul de plantare automatd a rasadurilor cu ghiveci nutritiv,
conform inventiei, rezolvd problemele mentionate anterior, prezentand
urmatoarele avantaje:

- suplinirea lipsei de fortd de munca specializat;

- cresterea productivitatii, prin realizarea unor viteze de deplasare si a unor
frecvente de plantare superioare masinilor semi-automate de plantare cu operatori
umani;

- obtinerea unei masini simple constructiv, cu toate componentele
mecanice, cu fiabilitate ridicata;

- inlocuirea sistemelor de transport pneumatice, vacuumatice, mecanice cu
ace sau degete prin transport gravitational;

- reglarea facild a principalelor sisteme ale masinii: numarul de pinteni ai
rotii plantator care stabileste distanta dintre plante pe rdnd, momentul eliberarii
rasadului prin ghidajul-cama, geometria patinelor pentru fixarea optimad in
diferite conditii de sol;

- sistemul de antrenare al aparatului de plantare de la roata plantator, un
transportor liniar simplu constructiv, permite obtinerea vitezei relative nule a
rasadului fata de sol, pentru viteze de deplasare si grade de alunecare diferite;

- sistemul integrat format din: tdvi de crestere-sistem de alimentare-aparat
de distributie simplifica transferul materialului saditor in procesul de lucru al
echipamentului de plantare;

- obtinerea rasadurile pe plan local, in spatii protejate realizate cu investitii
minime;

- utilizarea substratului nutritiv de tip pastild, bloc sau ghiveci nutritiv
presat prefabricat, in acelasi timp asigurdndu-se o standardizare a componentelor
procesului de plantare si evitarea dependentei de un producator de tip industrial
de rasaduri;

- degrevarea cultivatorului de operatia complicatd de a cumpdra, transporta
si pregati amestecul nutritiv, ultima operatie fiind cea care poate compromite tot
procesul de obtinere al rasadurilor, n conditiile in care nu se pot asigura pe plan
local si cu resurse restranse tratamente esentiale: dezinfectia si omogenizarea
amestecurilor de pamant;

- din punct de vedere economic, utilizarea pastilelor de turba presata a
devenit o optiune, pretul final al unui rdsad cu substrat nutritiv devenind
comparabil cu cel al rasadurilor cu radacini libere.

In continuare, se di un exemplu de realizare a inventiei in legiturd cu
figurile 1, 2, 3 4 si 5, care reprezinta:

Figura 1. Componenta generald a masinii de plantare automatd a rasadurilor;

Figura 2. Sectiune cu un plan A-A a echipamentului de plantare din figura I;

Figura 3. Interactiunea dintre sistemul de alimentare cu rasaduri, aparatul de
distributie si aparatul de plantare;

Figura 4. Functionarea dispozitivului de plantare;

Figura 5. Sistemul alveolar pentru rasaduri;

RECTOR USAMV IASI Inventator
(W dr-Vasile Vantu As.dr. Viahidis Virgil

oo 25 Ut



R-2015 00134--
4 2 4 - 208

Figura 6. Sistemul de fixare in sol al materialului saditor.

Echipamentul de plantare automatd a rdsadurilor cu ghiveci nutritiv
(figura 1) prezinta o structurd de sustinere si tractare (A), reprezentand suportul
pentru montarea celorlalte dispozitive: un sistem de antrenare si formare al
orificiilor de plantare (B), o transmisie (C), un sistem de alimentare (D), niste
sisteme alveolare pentru rasaduri (E), un sistem de distributie (F), un dispozitiv
de plantare (G), un sistem de fixare in sol (H), material saditor (I), o rezerva cu
rasaduri pe masina (J) si un sistem de recuperare al tavilor alveolare golite (K).

La deplasarea echipamentului (figura 2), prin tractiunea exercitatid la
nivelul orificiilor dispozitivului de cuplare 1 al cadrului 2, roata plantator 3
realizeaza orificiile de plantare prin pintenii 4 si preia miscarea la rularea pe sol,
(cu alunecare redusa datoritd profilelor 5), pe care o transmite prin tijele de
comandd 6 la parghiile oscilante cu manson culisant 7 (de ordinul I, cu brate
egale) si de aici mai departe prin parghiile articulate 8 la tijele culisante 9.
Acestea actioneaza prin dispozitivul cu culisad oscilanta 10 si parghia transversalad
11 mecanismul cu clichet 12 si, totodata formeaza un transportor liniar pe care
este montat aparatul de plantare 13, care elibereaza rasadul purtat la comanda
data de cama-ghidaj 14 la sfarsitul cursei, dictat de scoaterea parghiilor oscilante
7 de sub actiunea rotii 3 prin rolele de degajare 15, comandate de camele de
decuplare 16. Tijele culisante 9 revin la pozitia initiala datoritd arcurilor 17 si
readuc aparatul de plantare 13 pentru o noua alimentare realizata de aparatul de
distributie 18, care receptioneaza rasadurile din tava alveolard 19; aceasta, aflata
pe masa de alimentare 20 (suprafata a), este actionatd de un dispozitiv de
antrenare format din: tija de Tmpingere 21, stea cu brate de antrenare 22, cama 23
si tachet 24, miscarea de comanda fiind furnizata tot de tijele de comanda 6.
Fixarea rasadurilor 25 este realizata de patinele 26, montate pe suportii 27. Tavile
golite de rasaduri sunt preluate de buncarul sistemului de recuperare 28.

Transportul rasadurilor din tava alveolara In aparatul de distributie se
realizeaza gravitational: un rand 1n forma de arc de cerc al tavii 19 (figura 3)
format din celule cu rasaduri este descarcat Tn sectorul congruent al aparatului de
distributie 18, care cuprinde un numar egal de tuburi de receptie 29, rasadurile
fiind sustinute atat la finalul transportului vertical, cét si in miscarea orizontala de
transport circular de un ecran de retinere—eliberare 30 (suprafata b). In momentul
atingerii fantei 31 a ecranului de retinere—eliberare, rasadul este transportat
gravitational in tubul aparatului de plantare 13. Acest aparat este montat (figura
4) pe tijele culisante 9 printr-un manson de ghidare 32 cu brate de prindere 33;
prin culisarea tubului aparatului de plantare, datoritd greutatii proprii, prin
manson in urma ruldrii cu rolele de ghidare 34 pe cama-ghidaj 14, cablurile 35
deschid falcile articulate 36 si este eliberat rasadul 27. Faélcile sunt inchise la
sfarsitul operatiei de catre arcurile 37.

Tava alveolara 19 (figura 5) cuprinde celulele de crestere 38 dispuse pe
lungime in randuri rectilinii, iar pe ltime in rdnduri in forma de arc de cerc
congruente cu sectorul de cerc corespondent al discului aparatului de distributie.

Solicitant

Semnétid RECTOR USAMV [AS! Inventator
Prof.tini NMasile Vantu As.dr. ’}/Ia,(lidis) Yirgil

\, (J, Wy '-’((‘”’ \) \\V(f«‘(



a-2015 00134--
5 24 -02- 205 C

Dispozitivul de retinere 39 Tmpiedicad pierderea rasadurilor cu substrat in timpul
manevraril tavilor, de la spatiul de crestere pind la operatia de alimentare a
maginii. Manerul 40 permite operatorului, dupa asezarea tavii pe masa de
alimentare, retragerea dispozitivului de retinere pe intervalele dintre randurile de
celule de crestere, pentru a permite evacuarea rasadurilor cu substrat.

Fixarea rasadurilor in sol (figura 6) se realizeaza printr-o actiune
combinata: talpile patinelor preseaza solul, iar aripile verticale il deplaseaza spre
zona centrald a substratului. Patinele 26, montate pe suportii 27, au cate un butuc
rotativ 41, fixat pe patind prin cate un surub 42, care permit prin slabire rotirea
acestora, astfel incat aripile verticale 43 sunt apropiate sau departate de randul
rasadurilor plantate; pozitionarea simetrica a celor doud aripi se face cu ajutorul
reperelor gradate 44. Unghiul format de aripi cu directia de inaintare se regleaza
prin rotirea parghiilor culisante 45 cu ajutorul dispozitivelor de actionare cu
surub 46; egalizarea unghiurilor aripilor se realizeaza cu raportoarele 47.
Ghearele 48, montate pe suportii 49, realizeaza afénarea superficiala a solului in
urma patinelor.
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Revendicari

1. Echipament automat de plantare a rasadurilor cu ghiveci nutritiv cu
extragerea materialului saditor direct din tavile profilate alveolare de crestere,
livrate de operatorul uman al agregatului agricol si cu alimentare, distributie,
plantare si fixarea rasadurilor prin dispozitivele proprii ale masinii, caracterizat
prin aceea ca, utilizeaza o structurd de sustinere si tractare (A) formatd dintr-un
dispozitiv de cuplare 1 si un cadru 2, pe care s€ monteaza un sistem de antrenare
si formare al orificiilor de plantare (B), format dintr-o roata plantator 3, cu profile
anti-alunecare 5 si un numdr variabil de pinteni 4 si tije de comanda 6, in functie
de distanta dintre plante conform schemei de plantare, care, printr-o transmisie
(C), alcatuitd din niste parghii oscilante cu manson culisant 7, niste parghii
articulate 8, niste tije culisante 9 cu arcuri de revenire 17, un dispozitiv cu culisd
oscilantd 10, o parghie transversald 11 si un mecanism cu clichet 12, actioneaza
atat un sistem alveolar pentru rasaduri (E), format dintr-o tava alveolard 19 si un
dispozitiv de retinere 39 cu méner 40, printr-un sistem de alimentare (D), format
dintr-o masa de alimentare 20, o tija de impingere 21, o steaua cu un numar de
brate de antrenare 22 egal cu numarul celulelor de crestere dintr-un rand al tavii
alveolare, o cama 23 si un tachet 24, cat si un sistem de distributie (F), compus
dintr-un aparat de distributie de tip disc orizontal 18, cu niste tuburi de receptie
29 si un ecran de retinere—eliberare 30 prevdzut cu o fantd 31, precum si un
dispozitiv de plantare (G), format dintr-un tub al aparatului de plantare 13, un
manson de ghidare 32, niste brate de prindere 33, o cama-ghidaj 14 cu niste role
de ghidare 34 si niste cabluri de actionare 35 ale unor falci articulate 36 aduse in
pozitia initiald de niste arcuri 37, dispozitiv care planteazd un material saditor (I),
fixat de un sistem de fixare in sol (H), format din niste patine 26 montate pe
niste suporti 27, cu cate un butuc rotativ 41 si cite un surub 42, ce asigura
reglarea distantei unor aripi verticale 43 fata de randul plantat in raport cu niste
repere gradate 44, niste parghii culisante 45 actionate de cate un dispozitiv cu
surub 46 pentru reglarea unghiurilor aripilor cu directia de deplasare, folosindu-se
niste raportoare 47 si niste gheare pentru afanarea solului 48, montate pe niste
suporti 49.

2. Echipament automat de plantare a rasadurilor cu ghiveci nutritiv, in
legaturd cu revendicarea 1, caracterizat prin aceea ca, parghiile oscilante cu
manson culisant 7, antrenate de tijele de comanda 6, actioneaza, cu ajutorul
parghiile articulate 8 si tijele culisante 9, aparatul de plantare 13 in miscare cu
viteza liniard egald cu viteza periferici a rotii plantator 3, astfel incéat, in
momentul eliberarii rasadului, dictat de scoaterea parghiilor oscilante 7 de sub
actiunea rotii plantator 3 prin rolele de degajare 15, comandate de camele de
decuplare 16, viteza relativd a rasadului fatda de sol este zero, fiind evitate
inclinarea si indoirea rasadului la fixarea in sol, care ar conduce la dezvoltarea
defectuoasa si ruperea plantei in timpul lucrarilor de intretinere ale culturii.
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3. Echipament automat de plantare a rasadurilor cu ghiveci nutritiv, in
legatura cu revendicarile 1 si 2, caracterizat prin aceea ca, aparatul de plantare
13, prin culisare datoritd fortei proprii de greutate prin mansonul de ghidare 32, in
timpul ruldrii cu rolele 34 pe cama-ghidaj 14, deschide prin cablurile 35 falcile
articulate 36, eliberand rasadul 27.

4. Echipament automat de plantare a rasadurilor cu ghiveci nutritiv, in
legdtura cu revendicarile 1, 2 si 3, caracterizat prin aceea ca, tava alveolard 19,
cuprinde celulele de crestere 38, dispuse longitudinal in randuri rectilinii, iar
transversal in randuri in forma de arc de cerc, acesta fiind congruent (ca numar de
celule componente, dispunere si forma geometrica a acestora) cu sectorul de cerc
corespondent al aparatului de distributie 18, format din tuburi de receptie 29, in
care are loc descarcarea simultana a randului de rasaduri din celulele de crestere.

5. Echipament automat de plantare a rasadurilor cu ghiveci nutritiv, in
legaturd cu revendicarile 1, 2, 3 si 4, caracterizat prin aceea ca, sistemul
alveolar pentru rasaduri (E) este format din tava alveolard 19 si un dispozitiv de
retinere 47, realizat din masa plasticd cu elasticitate ridicatd, atasat la tava la
partea inferioara, pentru suportul substratului de crestere de la introducerea
pastilelor in fazd neexpandatd (uscatd) pana in momentul alimentdrii masinii cu
cate o tava de catre operator, din rezerva de rasaduri de pe masina (J) ; manerul
48, care permite operatorului, dupd asezarea tdvii pe masa de alimentare,
retragerea segmentelor dispozitivului de retinere pe intervalele dintre randurile de
celule de crestere, deschizandu-le pentru evacuarea rasadurilor cu substrat, are si
rol de siguranta elastica, prin trecerea pe dupd marginea tavii, (operatie realizata
cu o singurda mana, astfel fiind posibild conducerea agregatului sau alimentarea
unei alte sectii), asigurdnd fixarea dispozitivului de retinere de tava pentru
recuperarea simultana in sistemul de recuperare al tavilor alveolare golite (K).

6. Echipament automat de plantare a rasadurilor cu ghiveci nutritiv, in
legatura cu revendicarile 1, 2, 3, 4 si 5, caracterizat prin aceea ca, sistemul de
fixare al rasadurilor in sol, format din patinele 26 cu aripi verticale 43, are o
actiune simultana si simetrica, mobilizdnd solul spre rasadurile introduse in
orificiile de plantare, printr-o actiune combinata: talpile patinelor preseaza solul
de sus in jos, iar aripile verticale il deplaseaza de la exterior spre zona centrald a
randului plantat; butucii rotativi 41, fixati pe patine prin cate un surub de reglaj
42, permit prin sldbire rotirea acestora astfel incat aripile verticale 43 sunt
apropiate sau departate de rdndul rdsadurilor plantate (in mod egal datoritd
reperelor gradate 44) si mobilizeaza astfel un volum diferit de sol spre substratul
rasadului, iar unghiul format de aripi cu directia de inaintare se regleaza prin
rotirea parghiilor culisante 45 cu ajutorul dispozitivelor de actionare cu surub 46,
in raport cu raportoarele 47, astfel obtinandu-se valori diferite ale compactarii
solului in zona substratului rasadului, Tn functie de tipul si proprietatile fizico-
mecanice ale solului.
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