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DESCRIPCION

Robot de poda

SECTOR DE LA TECNICA

La presente solicitud se refiere a un robot de poda, especialmente aplicable a palmeras
y otras plantas de tronco recto rematadas en una serie de hojas, palmas o salientes a

podar o tratar.

ESTADO DE LA TECNICA

Se conoce en el estado de la técnica la existencia de aparatos automaticos para cortar
el césped, recoger frutos en plantaciones... sin embargo, el solicitante no conoce la
existencia de ningun aparato automatico de poda. Esto se debe a que el podador debe
realizar una selecciéon de qué ramas, palmas o salientes podar en funciéon de varios

parametros.

Sin embargo, en el caso de palmeras, la poda es relativamente sencilla puesto que
busca recortar el tronco para que tome la forma deseada, y eliminar las palmas secas

que sobresalen.

El solicitante no conoce ninguna solucion similar a la invencion.

BREVE EXPLICACION DE LA INVENCION

La invencion se refiere a un robot de poda segun las reivindicaciones. Sus realizaciones

mejoran y resuelven los problemas de la técnica.

El robot de poda comprende un anillo que soporta orugas motorizadas en su interior, de
forma que la posicion relativa de las orugas es ajustable. Esto permite que las orugas
se separen entre si y adapten a la dimension del tronco. El robot porta al menos una

herramienta exterior, desplazable alrededor del anillo.

El anillo puede ser poligonal y comprender una cubierta circular. Esto crea la zona de

movimiento de las herramientas.
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Para el ajuste de posicion entre orugas, se puede hacer que sea el anillo quien se adapte
o las propias orugas respecto del anillo. En el primer caso, el anillo esta formado por
dos o mas sectores unidos entre si por elementos de longitud variable. En el segundo,

son las orugas quienes estan unidas al anillo por sendos elementos de longitud variable.

El resto de la memoria describe otras realizaciones particulares.

DESCRIPCION DE LAS FIGURAS

Para una mejor comprension de la invencion, se incluye un apartado de dibujos que

contiene lo siguiente:

Figura 1: Vista en perspectiva de un ejemplo de realizacion.

Figura 2: Segunda vista en perspectiva de la realizacion anterior.

MODOS DE REALIZACION DE LA INVENCION

A continuacion, se pasa a describir de manera breve un modo de realizacién de la

invencién, como ejemplo ilustrativo y no limitativo de ésta.

La realizacion mostrada en las figuras comprende un anillo (1) formado por dos 0 mas
sectores (11,12). En la figura se dispone un sector principal (11) y un sector secundario
(12). El anillo (1) puede ser poligonal, circular... En las figuras el anillo (1) es poligonal
y comprende una cubierta (13) circular. Esta cubierta (13) puede ser cerrada, de forma
que queda independiente del anillo (1), que varia su tamafio sin afectar al tamafio de la
cubierta (13). La cubierta (13) debe poder abrirse para colocarse alrededor del tronco

de la planta.

El anillo (1) soporta unas orugas (2), generalmente tres, motorizadas. Estas orugas (2)
estan orientadas hacia el interior del anillo (1) y se disponen en direcciones radiales,
preferiblemente repartidas homogéneamente por el interior. Por ejemplo, cada 120°. En
la figura el sector principal (11) soporta dos orugas (2). Estas orugas (2) abrazan el
tronco de la planta para sostener el robot y producir los movimientos de avance y

retroceso (subida y bajada).
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La distancia entre orugas (2) ha de ser variable. Esto se puede hacer agrandando el
anillo (1), mediante el movimiento entre si de los sectores (11, 12), que estan unidos por
elementos de longitud variable. Por ejemplo, puede ser elementos telescdpicos.
También se puede hacer que sean las orugas (2) las que ajusten su posicion respecto

del anillo (1) para ajustarse a la seccion del tronco.

El anillo (1) porta una herramienta (3), que en la figura son elementos de corte con unas
cuchillas superiores. Las cuchillas seran preferiblemente rotativas por simplicidad. Las
cuchillas podran cortar el tronco o las palmas o salientes, segun su disposicién. Para
ello pueden estar montadas con orientacion variable respecto del eje del anillo. Otras
herramientas (3) son posibles. Por ejemplo, puede tener una peladora de troncos, una

cuchilla circular, un inyector para el tratamiento contra el picudo rojo...

La cubierta (13) tiene una cremallera (14) en la que engranan sendos pifiones de las
herramientas (3). Esto les permite moverse alrededor del anillo (1). Para poder
engranarse y moverse sobre la cremallera la herramienta debe apretarse contra ella.
Para ello, se emplea una mordaza de sujecion bidireccional con guia de deslizamiento
lateral que colocarad las herramientas en la posicibn adecuada y permitira su
desplazamiento lateral. También puede ser una guia en canal por la que se mueve un

carro que porta la herramienta (3).

El robot puede ser comandado a distancia, para lo que dispone de una unidad de
telecontrol y varios actuadores. Puede comprender una camara de vision remota para
mostrar al operador lo que tiene delante. Esa camara estara protegida mediante un

cristal o lamina resistente para evitar que la ramas o palmas la dafien.

La alimentacion puede ser por una bateria o mediante un cable de longitud suficiente
que llega a un generador o estacion de baterias en tierra. Esta estacion de baterias o
generador estaran dispuestas en una base rodante, que puede ser un remolque o estar

motorizada.
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REIVINDICACIONES

1- Robot de poda, caracterizado por que comprende un anillo (1) que soporta orugas (3)
motorizadas en su interior, cuya posicion relativa es ajustable, y al menos una

herramienta (3) exterior, desplazable alrededor del anillo (1).

2- Robot de poda, segun la reivindicacién 1, caracterizado por que el anillo (1) es

poligonal y comprende una cubierta (13) circular.

3- Robot de poda, segun la reivindicacion 1, caracterizado por que el anillo (1) esta
formado por dos o mas sectores (11, 12) unidos entre si por elementos de longitud

variable.

4- Robot de poda, segun la reivindicacién 1, caracterizado por que las orugas (2) estan

unidas al anillo (1) por un elemento de longitud variable.

5- Robot de poda, segun la reivindicacion 1, caracterizado por que la herramienta (3) es

una cuchilla circular.

6- Robot de poda, segun la reivindicacion 1, caracterizado por que comprende una

unidad de telecontrol.

7- Robot de poda, segun la reivindicacion 6, caracterizado por que comprende una

camara de vision remota.
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