CURSO DE MECANIZACION AGRARIA

Maquinas Precisas



Maquinas Precisas

Tecnologias para ajustar Procesos
mecanizados a |la variabilidad espacial
Labranza
*Siembra

Fertilizacion
Pulverizaciones

Tecnologias que mejoran la eficiencia de los
procesos mecanizados
*Reduciendo el tiempo operativo de las labores

Aumentando la precision
*Mejorando la eficiencia en el uso de los recursos



Tecnologias para ajustar

procesos mecanizados a la
variabilidad espacial

+Sensores pararelevar la variabilidad espacial

en tiempo real

+Maquinaria para variar la dosis, el manejo

. . Con mapas o
+Herramientas de analisis { P



Sensores Remotos y Proximos
Capas raster o vectoriales




Uso de la informacion de la

variabilidad espacial del terreno

Variacion del manejo instantaneo a medida que se

va midiendo
Ejemplo: Fertilizacidon nitrogenada en maiz en V6-

V10 segun lo que refleja el cultivo

Variacion del manejo a partir de mapas de

prescripcion
Ejemplo: Fertilizacion fosforada segun un mapa
de prescripcion generado para reponer el
fosforo extraido por los cultivos a partir de

mapas de rendimiento




Maquinaria para el manejo variable

| abranza

Siembra

Fertilizacion

Pulverizacion

En todos los casos existen alternativas para trabajar a
partir de mapas de prescripcion o a partir de sensores
en tiempo real



Variacion de dosis

 Uniforme paratodo el ancho de trabajo
 Por secciones

* Lineaalinea

« Todo o nada (Corte por secciones, pulverizacion selectiva)

« Variacidn continua en un rango



Siembra, Fertilizacion, Pulverizaciony
Labranza (control mecanico de malezas
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Descompactacion
Sitio especifica

Subsoiling

The Subsoiling setup is recommended for cultivation between 15 and ~60 cm



Variacion de la densidad de siembra

)

Air de larueda de mando se necesita un sensor de velocidad



Problemas superados con la

dosificacion cuerpo por cuerpo

*VARIACION DE DENSIDAD EN CURVAS
‘CORTE POR SECCIONES
CADENEO
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Variacion del hibrido por ambiente

%Hibrido ofensivo ==
Hibrido defensivo - - -

(-)

() Ambiente (+)




Control de carga del cuerpo de siembra

Evita problemas de /\'&\
desuniformidad o compactacioén WA ,-/\

\
1 semana I




Fertuluzacuon con d05|s variable




Aspectos a considerar en dosis variable
para logra una distribucion uniforme




Dosis variable con fertilizadoras

neumaticas




Fertilizacion con dosis variable en postemergencia

Siembra 6 hoja

100 _ ' '
@
=
O 80 |
- .
@
a
= 60 |
@ . : : .
C 40 Ganancias de N por Mineralizacion
S 7 le—e, F. Lixiviacion
‘O .. g .,
= 20 1 Perdidas de N por < Desnitrificacion
Z - Volatilizacion

-
O \J/v

Ve V6 V12 VI8 R1 R2 R3 R4 R5 RG6

[ WL e 1 - . 1 £ A N N -



Diferentes clases de sensores de canopeo

Fabricante Indice medido

N-Sensor™ (ALS)

Crop Circle™ Holland Scientific NDVI, NDRE
GreenSeeker® N-Tech/Triumble NDVI, SAVI. SR
Crop Sensor Claas/Agrocom NDVI

Isaria Fritzmeier REIP
CropSpec™ Yara/Topcon NDVI




Reflectance (%)
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Diferentes indices de reflectancia

Sensor Fabricante Indice medido
N-Sensor® (ALS) Yara REIP, SR
Crop Circle™ Holland Scientific =~ NDVI, NDRE
GreenSeeker®™ N-Tech/Trimble NDVI, SAVI, SR
Crop Sensor Claas/Agrocom NDVI
[saria Fritzmeter REIP
CropSpec™ Yara/Topcon NDVI

NDRE




Montaje en la maquinaria
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Control Selectivo de Malezas

Verde sobremarron

barbecho

Verde sobre verde

malezas pequenas
al inicio del cultivo

escape de malezas
al final del cultivo




Pulverizacion selectiva de herbicidas

ALY

SPEED SENSITIVITY



Detecta y diferencia la maleza del cultivo
basandose en la morfologia del cultivo y de las
SprAl malezas y contexto del cultivo.

7> S Regulacion de tamanos de baldosas y niveles
) de sensibilidad.
Adaptable a cualquier maguina pulverizadora.
Una camara cada 2 metros.

Luces LED para trabajo nocturno.

Proteccion IP66.

Sensor de velocidad.

DeepAgro

A A



Modulacién del ancho de pulzos
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PWM, standard spray system with

AL 10l e multi-step, twin fluid

John Deere ExactApply™ 15/30Hz 38 and 50cm PWM’ SR elie] SO S Tl
multi-step

Aim Command™,

SharpShooter®, PinPoint™, 10Hz 50¢cm PWM, standard spray system

Raven Hawkeye®, DynaFlex




Tecnologias que mejoran la eficiencia de los
procesos mecanizados
*Reduciendo el tiempo operativo de las labores

Aumentando la precision
*Mejorando la eficiencia en el uso de los recursos



Sistemas tradicionales de guiado de

maquinaria agricola

1. Marcadores de disco



2. Marcadores de espuma

espuma
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3. Banderillero




Guiado manual con Banderillero Satelital
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Pilotos hidraulicos (integrales) y
eléctricos
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Optimizacion del giro en cabecera
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Keyhole-Turn U-Turn K-Turn Y-Turn
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""" linea guia del tractor
—— trayectoria del implemento

""" linea guia del tractor
—— trayectoria del implemento
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Vehiculos autonomos

Coordinaciéon &

Guiado e
Optimizacidn
Guiado asistido en Las maquinas
trayectorias intercambian datos
predefinidas y coordinan pero

supervisadas por
un operador

. s =
® 2l o Bk @ﬁ

Banderillero
Piloto

Giro automatico
Implementos

Autonomia
Asistida

Funcionamiento
autonomo
controlado por un
operador en la
cabina
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Autonomia Autonomia
supervisada completa
Funcionamiento No se requiere el
auténomo control de un
controlado por un operador
operador de forma
remota
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Sincronizacion de tractor a tractor




Vehiculos autonomos







Red que conecta multiples dispositivos eléctricos o
electronicos como sensores, actuadores vy
controladores.

Controller Area Network: protocolo de comunicaciones desarrollado por
Bosch GmbH, adoptado por la industria de maquinas agricolas.

dAlta inmunidad a las interferencias, capacidad para el
autodiagnostico y la reparacion de errores de datos.

m. S [dRed multiplexada (combinar dos
L0 . ) IEOE o mas sefiales en un solo medio
L m m ~ de transmision) reduce el
‘37 o cableado y elimina conexiones
“Il punto a punto.
Sk dLos datos se transmiten en
“ | serie, pero de tal manera que si
,»/ W*“" mas de un dispositivo transmite al
mismo tiempo, el dispositivo de
maxima prioridad puede continuar
mientras los demas retroceden




1SO-11783 ISOBUS

dBasada en SAE-J1939 (Society of Automotive Engineers)*
dDesarrollada durante los 90, se presenta en 2001

114 secciones diferentes

+1000 paginas de informacion

Atiende a un sistema abierto entre el tractor y el apero

Sl

Ventajas
fundamentales

dTerminal Universal
UPlug and Play
dToda la informacion
disponible

https://www.aef-
online.org/fileadmin/user_upload/Con
tent/pdfs/AEF_Keynote ES.pdf



TELEMETRIA |

— Analisis del tiempo operativo

— Analisis del rendimiento y parametros de
ajuste

— Registro de datos

— Diagnostico a distancia
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