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k57 Resumen:
Robot autónomo para la aplicación de producto fi-
tosanitario.
Patente relativa a un robot autónomo para la apli-
cación de productos fitosanitarios en extensiones
agrarias semiestructuradas e invernaderos, bien me-
diante fumigación y/o pulverización (a volumen nor-
mal, bajo volumen, ultrabajo volumen) sin la presen-
cia f́ısica de operador.
El robot autónomo está constituido a partir de un
chasis, cuyas dimensiones son totalmente variables
en virtud de la aplicación. Dicho chasis estará apo-
yado sobre un sistema de movimiento por rodadura.
El sistema motriz (motor eléctrico, de combustión,
hidráulico, etc.) propulsará al equipo y al sistema
fitosanitario.
El control del equipo estará provisto de un autómata
u ordenador que recibirá la información de los senso-
res (ultrasónico, láser, encoder, etc.) y del sistema
de cámaras. Dicha información se podrá transmitir
a un teleoperador.
El sistema de aplicación del producto fitosanitario es-
tará compuesto por un depósito de cualquier material
(polietileno, poliéster, plástico, etc.), un ventilador y
bomba.
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DESCRIPCION

Robot autónomo para la aplicación de pro-
ducto fitosanitario.
Objeto de la invención

La presente memoria descriptiva se refiere
a una solicitud de patente relativa a un robot
autónomo para la aplicación de productos fito-
sanitarios en extensiones agrarias semiestructu-
radas e invernaderos, cuya evidente finalidad es
la realización de su función de aplicar productos
fitosanitarios bien mediante fumigación y/o pul-
verización (a volumen normal, bajo volumen, ul-
trabajo volumen) sin la presencia f́ısica cercana
del operador bien por telemando a distancia del
mismo, o bien por la captación de su entorno y
toma autónoma de decisiones sobre el recorrido
a seguir sin la intervención de ningún factor hu-
mano. Con ello se elimina la presencia humana
del interior de ambientes perjudiciales para la sa-
lud del hombre por inhalación de las sustancias
utilizadas en la aplicación de productos fitosani-
tarios.
Campo de la invención

Esta invención tiene su aplicación dentro de la
industria dedicada a la fabricación de aparatos,
equipos, dispositivos y elementos aplicables en la
agricultura en general y maquinaria fitosanitaria
en particular.
Estado de la técnica

Actualmente los sistemas utilizados en inver-
naderos y extensiones agradas semiestructuradas
se pueden clasificar en dos grupos:

- Interiores: Redes aéreas de tubeŕıas provis-
tas de aspersores, dosificación manual me-
diante mochila más grifo.

- Exteriores: Fumigación del interior del in-
vernadero desde el exterior mediante cañón
lateral y depósito arrastrado por tractor.

Explicación de la invención
El robot autónomo para aplicación de produc-

tos fitosanitarios que la invención propone, consti-
tuye en śı mismo una evidente novedad dentro de
su campo de aplicación ya que reduce la presen-
cia humana en el interior de los invernaderos du-
rante la aplicación de productos fitosanitarios en
los mismos con lo que se consigue la mejora en las
condiciones de trabajo, disminuyendo con ello las
posibles enfermedades laborales. Adicionalmente
mejora el sistema de aplicación de los productos
al tener un sistema de mojado de la hoja superior
a otros sistemas por realizar la aplicación desde
puntos más cercanos y mover continuamente la
hoja al realizar esta función, lo que conlleva un
gasto menor de agua y productos qúımicos, lo que
paralelamente disminuye los residuos que apare-
cen en el fruto consiguiendo un producto de ma-
yor calidad.

De forma más concreta el robot autónomo
para la aplicación de productos fitosanitarios ob-
jeto de la invención está constituido a partir de un
chasis, cuyas dimensiones son totalmente varia-
bles a tenor de las caracteŕısticas de la extensión
semiestructurada donde se aplique el tratamiento
fitosanitario. Dicho chasis estará constituido de
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cualquier material que se considero oportuno, tal
y como acero, acero inoxidable, aluminio, etc. Es-
tando cubierto si fuera necesario por pintura o
cualquier substancia protectora.

Dicho chasis estará apoyado sobre un sistema
de movimiento por rodadura, como pueden ser
ruedas en número tal que se consiga el equilibrio
del equipo, pudiendo estar el sistema provisto de
dirección o no.

El equipo estará movido por un sistema motriz
que moverá tanto el equipo como el sistema de
fumigación, pudiendo ser el motor eléctrico, de
combustión interna, hidráulico etc.

Para el control y telemando del equipo estará
provisto de un autómata o ordenador que reci-
birá la información de los sensores que podrán
ser del tipo ultrasónico, láser, encoder, traducto-
res, etc. Dicha información podrá ser transmitida
de forma bidireccional a un teleoperador para su
manejo y/o introducción de datos.

El veh́ıculo estará provisto de un sistema de
visión por cámaras que informaran al teleopera-
dor o en ausencia de este al ordenador del robot
de la situación de su entorno.

El sistema de aplicación del producto fito-
sanitario estará básicamente compuesto por un
depósito construido en cualquier material como
polietileno, poliéster, plástico, etc., un ventilador
y bomba aśı como el conjunto de accesorios nece-
sarios para completar el sistema hidráulico.
Descripción de los dibujos

Para completar la descripción que se está rea-
lizando y con objeto de ayudar a una mejor
compresión de las caracteŕısticas del invento, se
acompaña a la presente memoria descriptiva como
parte de la misma una serie de hojas de planos en
la cual con carácter ilustrativo y no limitativo se
ha representado lo siguiente:

- La figura número 1: Muestra una vista en
perspectiva por la parte superior del ob-
jeto de la invención relativo a un robot
autónomo para la aplicación de producto fi-
tosanitario.

- La figura número 2: Muestra un alzado la-
teral del objeto representado en la figura
número 1 dentro del entorno de trabajo

- La figura número 3: Muestra la planta vista
desde abajo del objeto de la invención

Realización preferente de la invención
A la vistas de estas figuras puede observarse

como esta constituido el robot autónomo para la
aplicación de producto fitosanitario:

- El robot está sustentado básicamente sobre
un chasis (1) en cualquier material que se
considere oportuno y que para la realización
preferente es de sección cuadrada.

- La fuente de enerǵıa que mueve el veh́ıculo
es un motor de combustión interna (2), pu-
diendo ser sustituido por cualquier otro tipo
de motor generador.

- El motor acciona una bomba triple oleo-
hidráulica (3)
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- Para el suministro de aceite para el circuito
oleohidráulico se sitúa en la parte inferior
un depósito de aceite (4)

- Para el sistema de tracción del veh́ıculo,
se accionan cuatro motores (5), acoplado
cada uno de ellos a una rueda (6). El sis-
tema es controlado a través de una serie de
electroválvulas proporcionales (7) acciona-
das por el sistema de control para el direc-
cionado en función de la trayectoria. El sis-
tema está accionado a través de uno de los
cuerpos de la bomba (3).

- El sistema de fumigación está formado por
un depósito (8), un ventilador (9) y una
bomba de trasiego (10). Tanto la bomba
como el ventilador están accionados por mo-
tores hidráulicos (11), los cuales están regu-
lados por electroválvulas proporcionales (7)
y accionadas a través de las bombas (3).

- El sistema de captación del entorno está
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compuesto por varios sensores principal-
mente ultrasónicos (12) y de varias cámaras
(13).

- La unidad de mando (14) formada princi-
palmente por un PLC y/o un ordenador y
un sistema de transmisión y recepción de
datos y ordenes teleoperadas desde el te-
leoperador (15). La unidad de mando re-
cibe la información de los sensores (12) y las
cámaras (13) y controla las electroválvulas
(7), pudiendo manejar autónomamente el
Robot.

- El teleoperador está provisto de un ordena-
dor (16) y unos mandos (17) para el manejo
del robot a distancia o simplemente para
la introducción de ordenes generales como
puede se la velocidad del mismo, el caudal
de ĺıquido fumigado, a tipoloǵıa de la explo-
tación o invernadero a fumigar.
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REIVINDICACIONES

1. Robot autónomo para fumigación carac-
terizado por estar constituido a partir de un cha-
sis (1), cuyas dimensiones son totalmente varia-
bles a tenor de las caracteŕısticas de la extensión
semiestructurada a fumigar y construido en cual-
quier material que se considere oportuno, tal y
como acero, acero inoxidable, aluminio, etc. Es-
tando cubierto si fuera necesario por pintura o
cualquier sustancia protectora. Dicho chasis es-
tará apoyado sobre un sistema de movimiento por
rodadura, como puede ser ruedas (6) en número
tal que se consiga el equilibrio del equipo, pu-
diendo estar el sistema provisto de dirección o no.
El equipo estará movido por un sistema motriz
(2) que moverá tanto el equipo como el sistema
de fumigación, pudiendo ser el motor eléctrico,
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de combustión interna, hidráulico etc. Para el
control y telemando del equipo estará provisto
de un autómata u ordenador (14) que recibirá
la información de los sensores (12) que podrán
ser del tipo ultrasónico, láser, encoder, traduc-
tores, etc. Dicha información podrá ser transmi-
tida de forma bidireccional a un teleoperador (15)
para su manejo y/o introducción de datos. El
veh́ıculo estará provisto de un sistema de visión
por cámaras (13) que informarán al teleoperador
o en ausencia de este a la unidad de mando (14)
del robot de la situación de su entorno. El sis-
tema de fumigado estará básicamente compuesta
por un depósito (8) construido en cualquier mate-
rial como polietileno, poliéster, plástico, etc., un
ventilador (9) y bomba (10) aśı como el conjunto
de accesorios necesarios para completar el sistema
hidráulico.
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