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Szemenkeénti vetést megvalositod robot tervezése, megvaldsitasa

Design and implementation of robot for precision sowing
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Kivonat

A dolgozatban bemutatjuk egy szemenkénti vetésre alkalmas robot tervezését és megvaldsitasat. A
tervezett és megepitett robot alkalmas vetdtalcaba, és kisebb dtalakitassal, szabadféldbe valo vetésre. A
szemenkénti vetés automatizalasanak megvaldsitasahoz két szabadsdagfokit Gantry szerkezetii robotot
terveztink. A terv 3D modellje Inventor kornyezetben valésult meg. A robot érdekessége a
végberendezés, a tulajdonképpeni vetoszerkezet, amely pneumatikus tizemeltetésti, két sorban elhelyezett
vetotiisor. A pneumatikat egy hdztartdsi porszivoval oldottuk meg azeért, hogy a vetéeszkozt kistermelok
is fel tudjak hasznalni.

Kulcsszavak: Gantry robot, szemenkeénti vetés, vetdszerkezet

Abstract

In this dissertation we present the design and implementation of a robot capable of precision
sowing.Designed and built, the robot is suitable for sowing in seed trays, and with minor conversion, in
seedbeds. To attain the automation of the individual sowing, we designed a Gantry robot with two
freedom degrees. The 3D model of the design was implemented in Inventor environment. The robot’s
curiosity is the terminal, the pneumatic sowing equipment. We solved the pneumatics with a household
vacuum cleaner so that the seed drill could be used by small farm owners.

Keywords: Gantry robot, precision sowing, sowing equipment

1. BEVEZETES

A robotok felhasznalasa a ndvénytermesztésben még igencsak jaratlan Ut. Nagy lehetOség
rejlenek a robotok eddigi ismeretlen, vagy kozel ismeretlen felhasznalasi teruleteiben. A szemenkénti
vetés soran parhuzamos sorokban, soron beliil pontos tétavolsagban helyezkednek el a talajban a magok,
[1]. A ndvénytermesztés egyik Agazata a palantanevelés. A palantak elballitisa érdekében a
magokattapkockéakba vagy palantaneveld talcakba vetik. A szaporito talcaba vald szemenkénti vetés
igen id6igényes munka. A szaporitd talcaba vald vetésre kézi segédeszkdzok és automatikus
berendezések allnak rendelkezésre: kézi vetéhenger, pneumatikus vetélemez, pneumatikus vetétiisor,
vetddob, de érdeklddés koveti a vetérobot megoldasokat is.

A robot egy olyan elektromechanikai rendszer, mely a kezeldje, vagy a programozo altal adott
feladatokat végrehajtja. Két feladatcsoportot hajtanak végre: anyagmozgatast és megmunkalasi
feladatokat. A robot topoldgiak tanulmanyozasa utan arra a kdvetkeztetésre jutottunk, hogy egy Gantry
robot lesz a legalkalmasabb az automatizalési feladat megoldéséra.

A tervezend6 robot kovetelményei:a lehetd legkisebb emberi beavatkozassal tudja elvégezni a
kivant feladatot; egyszerii legyen a hasznalata; megvaldsitasa koltséghatékony legyen; szaporito talcaba
és szabadfdldbe valo vetésre is alkalmas legyen.

297


mailto:erwingal007@gmail.com
mailto:pjudit@ms.sapientia.ro
mailto:farmos_rudolf@ms.sapientia.ro

XXVII. NEMZETKOZI GEPESZETI KONFERENCIA

2. TERVEZESES KIVITELEZES

A vetbrobot anyagmozgatast végez, igy a vet6talcaba valé szemenkénti vetés automatizalésara
egy két szabadsagfoku Gantry robot felel meg. A robot haromdimenziés modelljét Autodesk Inventor

program hasznalataval valdsitottuk meg, 1.4bra. A robot részei egy keret, Y-tengely, Z-tengely, szan és
vetofej.

-

Palantanevel§
talca

vetéfej —
Magtarto talca

1.4bra Vetdrobot elvi felépitése

Az Y-tengely menti mozgés szijtarcsa-szijhajtassal torténik. Két 1éptetd motor kertilt a hajtasba,
amelyek egyiittmiikodésével valosul meg az Y-tengely menti transzlacio és a Z-tengely menti
transzlacid. A hajtasban harom szijtarcsa vesz részt, a nagy hajtasa Iéptetémotorrdl torténik, és a kicsi
szijtarcsak megvezetésre szolgalnak, és a jobb oldali a szij megfeszitését is biztositjak. A hajtas része
egy duplafogas szij. A Z-tengely menti mozgast csavar-anya kapcsolat teszi lehetévé. A fuggdleges
tengely all egy csavarorsobdl, egy megvezet6bol, valamint ezeket 6sszekotd két lemezbdl, 1.4bra.

A tengelyek mozgatasat megvaldsitd mechanizmus tervezését a 2.4bra szemlélteti.
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2.4bra A két szabadsagfoki mechanizmus vazlata és a hajtasokiranyanakhatasa a
kinematikaiparaméterekre

Gantry robot fontos része a végberendezés, amely jelen esetben egy pneumatikus befogo
szerkezet. A befogd szerkezet vet6titkbdl all. Prébaltunk matematikai dsszefliggest talalni a talcak
cellaszama és a vet6fej tliszamai kozott azért, hogy egy olyan vetbfejet tervezhessunk, ami tobbféle
szaporit6talcaba vetésre is alkalmas legyen, de ez nem sikeriilt. igy egy adott szaporit6talcéra terveztiink
egy végberendezést a manipulatornak, 3.4bra. A talca mérete 9x16 cella. A vetbfejet 2 sorban
elhelyezett, 18 cella bevetésére alkalmas vetétiisor képezi, 3-a.abra.

A mozgasokat 1épteté motorokkal biztositjuk. A szdmitasaink alapjan Mm, = 0,22Nm nyomatéku
motorra van szlikség ahhoz, hogy v = 0,08 m/s sebességet t = 0,2 s id6 alatt teljesitse a végberendezés,
[2]. Az altalunkvalasztott motor 3,5 Nm nyomatéku, 86HS35 tipust 1éptetdmotor.

A meggépitett keret szerkezeti elemeit 30x30-as aluminium profilok alkotjék.

A két szabadsagfokt manipulatorhoz két 1éptetémotort és két meghajtot hasznéltunk, 4.a,b.abra.
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4.8bra Vezérlés: a- DM556 tipusu léptetémotor-vezérid; b-NI myRIO;
Programozas: c- Impulzusgeneralas;d-programciklus-részlet

A mikrovezérlotol érkezo jeleket (PUL, DIR, ENA) dolgozzak fel a meghajtok, megvaldsitva az
irdnyitast. A kontrollert PUL jele egy impulzus jel, a DIR jel az iriny meghatérozasara szolgal, az ENA
jel pedig a parancs jel. A mikrovezérlé programozasa LabVIEW kdrnyezetben tortént. A 1éptetdmotorok
miikédése impulzussal van biztositva, 4-c.abra, ennek a megirasa a programciklusonkiviiltorténik, 4-
d.abra.

A vetOszerkezet két sorban, soronként 9 vet6tiit tartalmaz, igy az adott szaporité talcat minddssze
8 fordulassal jarja végig. A tiik levehetdk, igy elég egy Uj befogblemezt késziteni egy masik szaporitd
talcdhoz. A vet6ti furatatmérdjét 1 mm-nek valasztottuk, 3.b.abra, ez kisebb, mint a kivetendé magok
mérete.

A vet6fej pneumatikus mitkodtetését egy porszivo segitségével valositottuk meg, beiktatva még
egy Utvaltot, [3]. A vetdtitk miikodéséhez sziikséges vakuumot a kereskedelemben talalhato kilonleges
porszivofej, polip-szivéfej segitségével kodzvetitettiik, amely egyenletesen elosztotta a légaramot. A
porszivofej szivocsovei es a vet6tilk koz€é hajlékony csévezetékeket iktattunk. A haztartasi porszivo
valasztasanak célja az volt, hogy a vet6szerkezetet a robottol elvélasztva a kistermeldk is konnyen
hasznalhassak. Szamoltuk a magok vet6tiin vald tartasahoz szilkséges nyomaskilonbséget. A
palantanevelésben hasznalt, legnagyobb tdmegl vetdbmag Ap = 3,74 mbar nyomaskiilonbség hatasara
marad a vet6tiin. Ellendriztiik, hogy egy haztartasban fellelhetd porszivo teljesiti-e ezt az igényt. Mértuk
a porszivo szivOhatasat a vet6tiik csatlakozocsovein. Teszteltiik a vetéfej milkodését. A porszivo
alkalmasnak bizonyult a vet6szerkezet mitkodtetéséhez, 6.abra.

Porszivé fej

Eleklromigne;es szelep. (eloszté) Vetéfej

6.4bra Porszivora csatlakoztatott vetdfej és a vetdfej tesztelése
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A szaporito talcaba szemenkénti vetést megvalositd vetérobot Gsszeszerelt allapota az 7.4brén
lathato.

7.4bra Osszeszerelt vetérobot

3. KOVETKEZTETESEK

A robotok felhasznaldsa a ndvénytermesztésben még igencsak jaratlan it. Nagy lehetéség vannak
a robotok eddigi ismeretlen, vagy kdzel ismeretlen felhasznalasi terlleteiben.

Egységes vet6fej kifejlesztése nagy elérelépést jelentene, ehhez egységes cellaszamu talcak
szlikségesek.

Egy allithato végberendezéssel megoldhato lenne, hogy tobb, kiilonboz6 szaporito talca bevetése
megoldhatd legyen.
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