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DESCRIPCION

MAQUINA AUTOMATICA PARA LA RECOLECCION DE FRUTOS

OBJETO DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere a una maquina automatica para
la recolecciéon de frutos, cuya evidente finalidad es la de llevar a cabo la
recogida de determinados tipos de productos fruticolas y a la vez
transferirles hasta una posicion de carga o de almacenamiento para los

MisMmos.

El objeto de la invencidn es conseguir una automatizacion en la
recoleccion de frutos y un funcionamiento autbnomo de la maquina,

pudiendo ser ésta manejada a distancia mediante GPS.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

Como es sabido, determinados tipos de frutos se recolectan a
veces de forma manual o bien con herramientas manuales e incluso
automatica, de manera que en el caso de tratarse de herramientas manuales,
el tiempo de recogida se prolonga notablemente, con posibilidad de pérdidas
en el caso de llevarse a cabo la recoleccion en tiempo de lluvia o frio,
mientras que cuando se utilizan maquinas o dispositivos automaticos, éstos
son complejos estructuralmente y requieren siempre de manipuladores tanto
para dirigir la propia maquina como para llevar a cabo la traslacion de los

frutos recogidos hasta un lugar de carga o almacenamiento.


marguman
Texto escrito a máquina

marguman
Texto escrito a máquina
D E S C R I P C I Ó N
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DESCRIPCION DE LA INVENCION

La maquina que se preconiza ha sido concebida para resolver la
problematica anteriormente expuesta, en base a una solucién sencilla pero
eficaz, ya que es una maquina que independientemente de que pueda ser
manipulada de forma manual, presenta la particularidad de que su
manipulacion se realizara preferentemente de forma autbnoma mediante un

control con GPS.

Mas concretamente la maquina de la invencién se constituye a
partir de una estructura o bastidor con un contorno preferentemente
rectangular y con una altura apropiada de acuerdo a la altura o tamafo de los
arboles o plantas cuyos frutos se pretenden recolectar, por lo que los
puntales laterales del propio bastidor o estructura son telescopicos para
variar la altura en mayor o menor medida y adaptarse asi a la altura de los

arboles o plantas.

En dicho bastidor estan establecidos un puesto de mando, asi
como un motor para el accionamiento del sistema motriz y con ello permitir
desplazarse a la maquina sin ningun tipo de problema, pudiendo subir
pendientes y desniveles y presentando traccion a las cuatro ruedas, ya que el
bastidor o estructura general presenta una rueda en cada uno de los extremos
inferiores de la estructura rectangular que establece dicho bastidor, con la
particularidad de que las ruedas pueden girar en todos sus sentidos mediante
un sistema hidraulico, pudiendo bloguear a su antojo cualquiera de las

mismas, dando mas versatilidad a la propia maquina.

Todos los movimientos se realizardn automaticamente
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mediante autémata programable, incluidos los de mghésdad del bastidor
o estructura original, que puede llevarse a cabo mediante medios hidraulicos

0 motorizados.

En cuanto al puesto de mando establecido en uno de los
laterales de dicho bastidor, permitira utilizar la maquina como un vehiculo
guiado por un joystick y asiento para operario, disponiendo también de una
pantalla tactil para su manejo, lo cual permite llevar a cabo una
manipulacion o accionamiento de la maquina de tres formas diferentes, una
manual y que se maneja mediante joystick y pantalla tactil, realizando todos
los movimientos por el operario que se sienta en el puesto de mando
referido. Una segunda forma de manipulacién y trabajo de la maquina es
semi-automatica, situando la maquina manualmente sobre el arbol o planta y
realizando el ciclo de recoleccion, mientras que el tercer tipo de
manipulacion de la maquina es totalmente automatica realizando los

procesos a distancia mediante GPS.

La maquina ademas dispondra de medios para llevar a cabo
tratamiento de las plantas, para que mediante impulsion y pulverizacion se
apliqguen productos quimicos que permiten el tratado de los arboles o

plantas.

La maquina incluye ademas lateralmente y por el interior del
bastidor unos brazos articulados a los que esta relacionada una lona que
dependiendo del plegado o desplegado de dichos brazos, se lleva a cabo la
recogida de la lona o el desplegado de la misma, en este Ultimo caso para
recepcionar los frutos que caigan del arbol, caida que se producira por
vibracion del tronco de dicho arbol, mediante un vibrador relacionado con
uno de los conjuntos de brazos articulados situados por la parte interna de

uno de los laterales del bastidor de la propia maquina.
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Cuando se lleva a cabo el plegado de los brazos articulados y
por lo tanto de la lona, una vez recogidos los frutos, éstos acceden
directamente hacia un canal desde el cual son recogidos por un sinfin que los

eleva hasta una posicion de carga o almacenamiento de los frutos.

Destacar el hecho de que dependiendo del tipo de fruto a
recoger, el sistema de vibracién podr4 ser mediante sacudidas o mediante

cepillos giratorios moviles.

También cabe decir que el sistema de desplazamiento, en lugar
de estar constituido por cuatro ruedas puede estar materializado por cadenas,
siempre accionado dicho sistema por un motor eléctrico o motor de
combustible, el cual puede encenderse también mediante manipulado a

distancia.

La maquina asi constituida puede incorporar un sistema de
video vigilancia que permite la visualizacion en tiempo real del estado del
arbol o planta, de manera que cualquier trabajo u operacién gque se realice
por la maquina puede controlarse a través de una centralita que se puede
manejar desde cualquier parte, por lo que resultara autbnoma en todo

momento.

Es evidente que mediante la maquina de la invencion se
consigue una total automatizacibn en el proceso de recoleccién, poda,
tratamiento, visualizacién de arboles o plantas a distancia, por medio de
GPS y sistemas asociados a la misma, resultando una maquina totalmente
autébnoma y en la que se pueden incorporar distintos medios para realizar el
proceso completo de crecimiento, recoleccion, tratamiento y riego de arboles

y plantas, asi como control de los mismos por medio de video vigilancia.
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DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Para complementar la descripcion que seguidamente se va a
realizar y con objeto de ayudar a una mejor comprension de las
caracteristicas del invento, de acuerdo con un ejemplo preferente de
realizacion practica del mismo, se acompafia como parte integrante de dicha
descripcién, un Unico dibujo en donde con cardcter ilustrativo y no

limitativo, se ha representado lo siguiente:

La figura Unica mostrada en la hoja de planos corresponde a
una vista esquematica en alzado de la maquina objeto de la invencion en la

gue se dejan ver todas las partes y componentes fundamentales de la misma.

REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

Como se puede ver en la figura referida, la maquina de la
invencion se constituye a partir de una estructura o bastidor (1) que define
una configuracion rectangular cuya altura es variable en virtud de que los
laterales de dicho bastidor (1) son telescopicos, permitiendo asi adaptarse a
distintas alturas de los arboles, e incluso los puentes superiores también
seran telescoépicos y asi adaptarse a distintas anchuras de los propios arboles.
Es decir que el bastidor (1) es extensible a voluntad tanto en sentido vertical
como en sentido horizontal y asi poderse adaptar siempre a las necesidades

de la plantacion, es decir a la amplitud en anchura y en altura de los arboles.

Dicho bastidor (1), en su configuracion rectangular, incluye en

cada una de sus esquinas e inferiormente una rueda (2) como medio de
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desplazamiento de la propia maquina, incluyendo en uno de sus laterales un
puesto de control (3) para un operario o conductor que llevaria a cabo el

manejo de la maquina en caso de no utilizar el sistema automatico, mientras
gue en el lateral opuesto se ha previsto un motor (4) de accionamiento del
sistema de traslacion, dotando de traccion a las cuatro ruedas para permitir la

subida, bajada por pendientes y desplazamiento por cualquier superficie.

Lateralmente y en correspondencia con la parte interna de los
laterales del bastidor (1) se han previsto unos brazos articulados (5) que
soportan una lona (6) receptora de los frutos a recolectar, de manera tal que
esos brazos (5) pueden plegarse y desplegarse y con ello llevar a cabo el
plegado y desplegado de la lona (6), de manera que en la posicion de
extensibilidad o de desplegado de ésta ocupara practicamente toda la
anchura comprendida entre los lados del bastidor (1) y por lo tanto toda la
amplitud del arbol que se sitie bajo la estructura de dicho bastidor (1),
permitiendo que las frutas caigan y sean recogidas por dicha lona (6), previa
vibracion por medio de un vibrador (7) vinculado a uno de los brazos
articulados (5), vibrador que dependiendo del tipo de fruto a recolectar,
podra basarse en un accionamiento por sacudidas, o bien basarse en cepillos

giratorios moviles.

En cualquier caso, cuando se crea conveniente de acuerdo con
la cantidad de producto recogido por la lona (6) se llevara a cabo el plegado
de los brazos (5) y por lo tanto el plegado de la lona (6), haciendo que los
frutos sean recogidos en un conducto o canalizacion (8) desde la cual y
mediante un sinfin (9) dichos frutos son transferidos, en este caso elevados,
hasta una posicion de carga o almacenamiento, es decir para depositarlos en

contenedores, en cajas, en el cajon de un camioén directamente, etc.
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REIVINDICACIONES

12- Magquina automatica para recoleccién de frutos, que
constituyéndose a partir de un bastidor o estructura general rodante con
ruedas establecidas inferiormente, se caracteriza porque dicho bastidor
presenta tanto sus laterales como puente superior de forma telescépica y
adaptable a la anchura y altura de los arboles o plantas cuyo fruto se
pretende recolectar; habiéndose previsto que en uno de los laterales se
incluya un puesto de mando para un operario de manipulacion de la
maquina, mientras que en el lateral opuesto se ha previsto un motor de
accionamiento del sistema de traslacion; contando ademas entre los laterales
del bastidor con unos brazos articulados que soportan una lona capacitada de
plegarse y desplegarse de acuerdo con el plegado y desplegado de dichos
brazos articulados, lona que desemboca en un canal o conducto de recogida
de los frutos desde el cual son enviados mediante un sinfin hasta un lugar de
carga o almacenamiento, contando ademas en uno de los brazos articulados
con un vibrador adaptable al tronco del arbol para la vibracion de éste y
caida de los frutos a recoger sobre la correspondiente lona en disposicion
desplegada.

22.- Maquina automatica para recoleccion de frutos, segun
reivindicacion 1, caracterizada porque se incluyen medios de accionamiento
automatico de la maquina, tanto en su desplazamiento como en la
operatividad de sus componentes, accionados a distancia mediante GPS,

estableciendo un funcionamiento autbnomo de la propia maquina.

32.- Maquina automatica para recoleccion de frutos, segun
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque la telescopicidad de los
laterales y puente superior del bastidor general, se acciona mediante medios
hidraulicos y/o motorizados.
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43- Maquina automatica para recoleccién de frutos, segun
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque en correspondencia con el
puesto de mando para el operario, se incluye una pantalla tactil asociada a un

5 sistema de video vigilancia que posibilita la visualizacién en tiempo real del

estado de los arboles.

52- MAaquina automatica para recoleccion de frutos, segun
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque incluye medios de

10 aplicacién de productos quimicos e incluso poda de los propios arboles.
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