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Descripcion

Se trata de una maquina capaz de vaciar y alimentar las:
:bandejas de planta proporcionadas por los viveros. Consta de un:

:alimentador gestionado por unos motores y unos sensores
:capaces de detenerse en el lugar preciso para ser empUJados
:por los huecos de la parte posterior de la bandeja.

Metodologia

-Se realiza una busqueda de informacion sobre el tema a tratar.
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:-Localizaremos todas las ventajas e inconvenientes que pueden
:tener las maquinas que existen en el mercado.

--CaIcuIar las caracteristicas que debe tener para desempenar Ias.
sfunciones pertinentes (profundidad de planta, alimentador).

:-Se realiza el disefio del alimentador y la posicion de la planta en
:la tierra.
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; Aplicaciones

'-Dlsenada para sustituir toda la mano de obra posible en el:
sproceso de vaciado de bandejas con la ventaja de no depender:
:de mano de obra.

=-Esta maquina podria funcionar a una velocidad muy superior az
-Ia gue trabajan los operarios hoy en dia. .
-Se puede utilizar para trasplantar todas las hortalizas en general-
.que estén en bandejas de corcho de 294 alvéolos
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Objetivos §

.EI objetivo es conseguir diseflar una maquina que a pesar de-
'tener diferentes tamafios de planta nos quede toda lo mas:
:uniforme posible, y se autoalimente sola por un sistema de:
:alimentacion por aire comprimido o por dedos retractiles. ;
*En la maquina estara todo gestionado por un micro controlador y.
:unido por una conexion isobus al tractor para ser comandado por
-GPS en el tractor con sefal SF1,SF2 o RTK. .
'Se pretende dejar lineas de trabajo abiertas para poder gestlonar'
'de manera precisa el GPS del tractor con dicha maquina. ;

lIlllIlllIlllIlllIlllIlllIlllIl..l...l...l...l...l..%

Caracteristicas

-Mayor velocidad de trabajo.
-Uniformidad de planta.
-Capacidad de detectar
planta.

-Alimentador de planta autosuficiente.
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precision

-Retirado automatico de bandeja vacia.

Lineas futuras

:Si se quiere fabricar dicha maquina sera necesario tomar medidas de la trasplantadora:
smecanica a la que se le va a acoplar la trasplantadora automatizada y ajustar velocidades:
isegun la maquina de destino. :
.Serla recomendable cambiar el PLC, en vez de utilizar un Siemens S7, utilizar un EATON.
'HFX aparte de ser mas recomendable para esta funcion para trabajos exteriores, es mucho.
'mas econdmico que el Siemens. :
:En un futuro se podria pensar en la eliminacidon de la rueda de velocidad, ya que Ia-
:conexion del GPS con el PLC nos brinda la posibilidad de obtener una velocidad mucho mas:

=exacta para la velocidad de nuestra cinta de retirada de planta.
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Conclusiones

-Se ha conseguido disefiar y desarrollar la maquina que era el objetivo principal de este TFG.

-En la maquina se ha logrado gestionar todos los movimientos cinematicos, por medio de un sistema auténomo basado en un PLC siemens S7 1200 del qué se ha implementado toda la

programacion.

-Aunque no estaba como objetivo de este TFG ha sido necesario utilizar un sensor optico (haz de luz pequefio) para determinar la posicion de la bandeja en el alimentador. Tres sensores
opticos (haz de luz grande) para determinar la presencia de planta en los depdsitos y una vez vaciada la bandeja un sensor infrarrojo la detecta para retirarla.
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