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REZUMAT:

Inventia se refera la un sistem autonom integrat destinat protectiei culturilor agricole, bazat pe utilizarea unei drone inteligente
capabile sa detecteze, sa descurajeze si sa cartografieze in timp real prezenta animalelor salbatice care pot cauza daune culturilor agricole. |

ABSTRACT:

The invention refers to an integrated autonomous system for the protection of agricultural crops, based on the use of an intelligent drone
capable of detecting, deterring and mapping in real time the presence of wild animals that can cause damage to agricultural crops.

DESCRIERE: : e |

Dezavantajul principal al solutiilor existente consta in faptul ca acestea nu oferd un sistem integrat complet pentru
detectarea, descurajarea si cartografierea daunelor provocate de animalele salbatice, fiind adesea lipsite de capacitatea de
reactie autonoma in timp real, de integrarea tehnologiilor Al pentru identificarea speciilor de animale, de un sistem eficient de
descurajare non-letala si de functionalitati post-eveniment precum generarea automata de harti de daune, ceea ce le limiteaza
aplicabilitatea practica si eficienta operationala in terenuri agricole extinse. 12

Problema tehnica pe care o rezolva solutia propusa, consta in realizarea unui sistem integrat cu drona inteligenta
pentru detectarea, descurajarea si cartografierea daunelor provocate de animalele salbatice la culturile agricole, care sa permita
monitorizarea autonoma in timp real, identificarea automata a speciilor prin inteligenta artificiala, activarea de mijloace non-
letale de alungare si generarea de harti de daune, fara interventie umana directa, asigurand astfel protectia culturilor intr-un
mod sustenabil, eficient si adaptat conditiilor din teren.
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COMPONENTE: Fig.1 - Vedere 2D de ansamblu a dronei

Sistemul integrat cu drona inteligenta este construit pe o platforma aeriana (1) de tip multirotor (hexacopter), prevazuta (Cacrﬂ:l%mgi?&e;t%emrmr %E{?égsn;?ngg’égm)

cu sase motoare electrice fara perii (2), pentru decolare si aterizare verticala, care asigurd o deplasare stabila si precisa
deasupra culturilor agricole. Drona este echipata cu o camera termica cu infrarosu (3), montata in partea inferioara, pentru

detectarea semnaturilor termice ale animalelor salbatice in conditii de lumina scazuta sau noapte, si o camera RGB (4) pentru [ Parcurgere ruta de patrulare
supravegherea diurna. J’ -
Pentru descurajarea non-letala a animalelor, platforma integreaza un sistem acustic (5), capabil sa emitad sunete de .
pradatori sau semnale de alarmé&, precum si un modul de iluminare LED stroboscopic (6), montat orientat spre sol. Aceste [ Detectia animalului salbatic
echipamente sunt activate automat in functie de prezenta detectata a animalelor. 1' ~
Recunoasterea si clasificarea speciilor este realizata de o unitate de procesare Al (7) — de tip NVIDIA Jetson — care _ — 3
prelucreaza datele video si termice primite, folosind algoritmi pentru identificare automata in timp real. Aceasta unitate este [ Identificarea specieil I
conectata la o placa de control (8) auxiliara (ex. Arduino sau ESP32), care gestioneaza activarea emitatoarelor sonore si J'
luminoase pe baza comenzilor primite. - R - )
in plus, drona este dotatd cu un modul cu senzori de tip LIDAR (9) pentru cartografierea tridimensionald a terenului si Activarea sistemelor de descurajare
pentru identificarea exacta a zonelor afectate de animale. Pozitionarea geospatiala este realizata printr-un modul GPS (10), de ,],
mare precizie, care transmite datele catre o interfata software, prin intermediul unui modul wireless (11), pentru alertarea = % siss i
operatorlior i timp real. [Transrmsne date & pozitie GPS |
Platforma software permite definirea perimetrelor de monitorizare, planificarea automata a rutelor de zbor, precum si l
stocarea imaginilor si a hartilor generate pentru an:ahzgl ulterioara sau trangmltere catre autorltatrl.. o o - Evaluarea efectului masurilor
Intregul ansamblu este alimentat de o baterie Li-lon de mare capacitate (12), care poate fi reincarcata fie manual, fie prin 4 .
intermediul unei statii de incarcare la sol, alimentata de panouri solare, pentru functionare sustenabila. ,1.
SisEemuI egte proiect?t s:.'a'l ftmct,ic:qeze in diyerse conditii meteorlo!ogice moderate, pe terenuri agricole deschise, si poate fi Generare harti zona afectats 1
fi adaptat in functie de speciile tinta, de tipul culturii sau de sezonul agricol. ‘ 3

Fig.2 - Blocul functional al sistemului

AVANTAJE:

functionare autonoma si scalabila, prin utilizarea de senzori inteligenti si algoritmi de procesare Al, fara a necesita interventie
umana directa in timpul operatiunilor;

detectare eficienta in timp real, datorita camerei termice si a camerei RGB, ce permit identificarea animalelor atat ziua, cat si
noaptea, chiar si in conditii de vizibilitate redusa;

descurajare non-letala inteligenta, prin activarea automata a difuzoarelor acustice si a sistemelor de iluminare stroboscopica _
pentru alungarea eficienta a faunei salbatice, fara a le afecta fizic; .
recunoastere avansata a speciilor, prin integrarea unui modul de procesare (ex. NVIDIA Jetson) capabil sa ruleze algoritmi de '
inteligenta artificiala (YOLOvS, TensorFlow) pentru clasificare automata in functie de specie;

cartografiere precisa a daunelor, datorita combinatiei de senzori RGB si LIDAR, care permit generarea de harti digitale utile
pentru analize, compensari sau interventii ulterioare

interfata software intuitiva, care permite programarea zonelor de patrulare, definirea perimetrelor de interes, monitorizarea in
timp real si receptionarea alertelor automate.
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COSITOARE PIVOTANTA CU DEPLASARE TRIAXIALA
A ROTORULUI DE TAIERE /

PIVOTING MOWER WITH TRIAXIAL
DISPLACEMENT OF THE CUTTING ROTOR

Patent Application No. A-00296 / 2025
Lucretia POPA, Ana ZAICA, Vasilica STEFAN, Dragos-Nicolae DUMITRU

REZUMAT:

Inventia se refera la o cositoare pivotanta cu sistem de deplasare triaxiala a rotorului de taiere, destinata efectuarii
lucrarii de cosit in apropierea trunchiului copacilor, sub coroanele pomilor din plantatiile pomicole intretinute.

ABSTRACT:

The invention refers to a pivoting mower with a triaxial movement system of the cutting rotor, intended for
performing mowing work near the trunk of trees, under the crowns of trees in maintained fruit plantations.

DESCRIERE

Dezavantajele cositorilor cunoscute pana in prezent constau in urmatoarele:

U deplasarea cositorii pentru cosirea sub coroanele pomilor se face doar in plan orizontal, pe doua axe, ceea
ce, in situatia unor denivelari sau diferente de nivel poate duce la distrugerea cutitelor cositorii, prin contactul
cu solul a cutitelor;

U nu asigura cosirea ierbii la aceeasi inaltime.

Problema tehnica pe care o rezolva solutia propusa consta in realizarea unei cositori pivotante cu
posibilitatea deplasarii pe cele trei axe, Ox, Oy, Oz, care sa realizeze, pe langa cosirea in zonele inaccesibile
cositorii centrale, mentinerea nivelului de taiere a ierbii, printr-un sistem cu articulatie cilindrica ce asigura
deplasarea pe axele Ox, Oy, combinat cu un sistem cu paralelogram deformabil, ce asigura deplasarea pe axa
Oz, realizand astfel modificarea pozitiei rotorului in plan vertical, pentru copierea terenului si protejarea cutitelor.

COMPONENTA:

Cositoarea pivotanta cu deplasare triaxiala a rotorului de taiere se compune dintr-o articulatie cilindrica
(1), in jurul careia se roteste parghia (2), la capatul careia se prinde cilindrul hidraulic cu ajutorul caruia se
realizeaza rotirea in plan orizontal a cositorii, un sistem paralelogram alcatuit din doua placi laterale (3), doua
brate (4), sudate la capete pe niste bucse (6), doua placi (5), intre care se prind bratele (4), cu ajutorul unor
bolturi (7), o carcasa (8), in care se monteaza un rotor cu cutite articulate (9), avand la partea inferioara o
articulatie sferica, nenotata, iar pe carcasa se afla un suport (10), pe care se prinde motorul hidraulic rotativ ce
actioneaza rotorul cu cutite.

Instalatia hidraulica a cositorii se cupleaza la instalatia hidraulica a tractorului, prin intermediul unor
supape de cuplare rapida, nenotate in desen.

Fig.1 - Cositoare
pivotanta cu
deplasare triaxiala
a rotorului de taiere

Pentru punerea in functiune a cositorii pivotante CPT cu deplasare triaxiala a rotorului de taiere, se
actioneaza prima sectiune a distribuitorul electro-hidraulic DH, de la o cutie de comanda CD, montata in
interiorul tractorului, prin actionarea butonului ON/OFF, asigurand alimentarea si punerea in miscare a
motorului hidraulic rotativ (1), care, la randul sau, actioneaza rotorul cu cutite articulate (2). Pentru pozitionarea
cositorii pivotante intre pomi pe rénd, se actioneaza al doilea buton ON/OFF, de la cutia de comanda CD,
amplasata in tractor, care trimite semnalul la a doua sectiune a distribuitorului, prin intermediul unor cabluri
electrice, acesta comandand cilindrul hidraulic CH. Cositoarea pivotanta executa cosirea intre pomi pe rand,
deplasandu-se in plan orizontal pe doua axe, Ox si Oy, rotindu-se in jurul articulatiei cilindrice (3), pentru a ocoli
trunchiul copacului, miscarea fiind asigurata de catre cilindrul hidraulic CH, dar si in plan vertical, pe directia Oz,
pentru a urmari denivelarile terenului.

Deplasarea in plan vertical este asigurata cu ajutorul unui paralelogram deformabil format din doua brate
(4), articulate prin intermediul unor bolturi (5) la placile (6), constructie ce asigura miscarea plan paralela pe
directie verticala a rotorului.

Fig.2 - Echipament combinat de
cosit in plantatiile pomicole

AVANTAJE:

Principalele avantaje pe care le determina utilizarea cositorii pivotante cu deplasare triaxiala a rotorului de taiere sunt:
U - copierea terenului prin deplasarea in plan vertical cu ajutorul paralelogramului deformabil si protejarea cutitelor;

Q - cosirea sub coroana copacilor prin pivotarea in jurul articulatiei cilindrice precum si protejarea trunchiului pomilor fructiferi si, implicit, prin retragerea cositorii la contactul cu
trunchiul, contribuind la protejarea trunchiului si la cresterea productiei si a calitatii fructelor;

U - realizarea lucrarii de cosire si mulcire, conform cerintelor actuale de mentinere a inierbarii, excluzand sau limitand lucrarile de mobilizare a solului, cu implicatii asupra
dezvoltarii optime a plantatiei pomicole si a productiei de fructe.
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APARAT CU MECANISM ALTERNATIV DE ADMINISTRARE A
INGRASAMINTELOR SOLIDE CU GRANULATII VARIABILE Sl PULBERI/

DEVICE WITH RECIPROCATING MECHANISM FOR DISPENSING SOLID
FERTILIZERS WITH VARIABLE GRANULE SIZE AND POWDERS

Patent Application No. A-00185 / 2025
Eugen MARIN, Dragos MANEA, Nicolae-Valentin VLADUT

REZUMAT:

Inventia se refera la un aparat cu mecanism alternativ de administrare a ingrasamintelor solide cu granulatii variabile si
pulberi, destinat echiparii optionale a semanatorilor de precizie, cultivatoarelor sau altor utilaje de lucrat solul, utilizat n
agricultura pentru distribuirea diferentiata a ingrasamintelor in scopul ameliorarii, refacerii calitatii si fertilizarii solurilor.

ABSTRACT:

The invention refers to a device with an alternative mechanism for administering solid fertilizers with variable granulations and
powders, intended for optional equipment of precision seeders, cultivators or other soil working equipment, used in agriculture
for the differentiated distribution of fertilizers for the purpose of improving, restoring the quality and fertilizing soils.
DESCRIERE

Dezavantajele solutiilor cunoscute pe piata sunt ca aceste echipamente sunt optimizate doar pentru un
singur tip de ingrasamant, fie granule, fie pulberi, necesitand schimbarea utilajului sau adaptari mecanice
pentru utilizarea unui alt material. Alte echipamente permit introducerea mai multor tipuri de material intr-un
singur buncar, dar nu ofera posibilitatea distribuirii selective, ceea ce conduce la amestecuri necontrolate si la
o fertilizare ineficienta. In plus, trecerea de la un tip de material la altul implica oprirea utilajului, interventii
manuale si, Tn unele cazuri, curatarea completa a sistemului.

Problema tehnica pe care o rezolva solutia propusa, conform inventiei, consta in realizarea unui
aparat cu mecanism alternativ de administrare a ingrasamintelor solide cu granulatii variabile si pulberi,
capabil sa permita distribuirea controlata si selectiva a unui singur tip de material la un moment dat, printr-un
sistem mecanic si electronic integrat, care asigura adaptarea automata a debitului de administrare in functie
de tipul de ingrasamant si de conditile de lucru ale utilajului agricol, eliminand astfel riscul amestecarii
necontrolate a materialelor si asigurand o fertilizare eficienta si precisa.

Aparatul cu mecanism alternativ de administrare a ingrasamintelor solide cu granulatii variabile si pulberi
rezolva problema tehnica si inlatura dezavantajele mentionate prin aceea ca este prevazut cu un buncar
principal Tmpartit in doua compartimente distincte, unul destinat granulelor mari si celalalt granulelor fine sau
pulberilor, fiecare compartiment avand propria sectiune de distributie inferioara, si cu un distribuitor montat sub
buncar, distribuitor care contine doi cilindri distribuitori, fiecare prevazut cu alveole dimensionate in functie de
tipul de material de administrat, actionati alternativ printr-un mecanism de actionare cu clapete glisante,
actionate mecanic printr-un surub special si 0 bucsa de antrenare glisanta, comutabila axial, astfel incat la un
moment dat sa fie activ un singur cilindru, iar celalalt sa fie blocat, distribuirea fiind efectuata controlat prin
intermediul unui motoreductor electric comandat de o unitate electronica compusa dintr-un microcontroler,
senzori de viteza si de debit, un modulator de semnal si o sursa de alimentare electrica, asigurand astfel o
aplicare precisa si eficienta a ingrasamintelor, in functie de tipul acestora si conditiile de lucru din teren.

COMPONENTA:

Aparatul cuprinde un buncar (A) cu o carcasa (1) impartita in doua compartimente volumetrice (a) si (b) printr-
un perete despartitor (2), prevazut superior cu o deschidere de alimentare (c) si inferior cu doua sectiuni de distributie
(d) si (e), fiecare compartiment fiind deservit de cate un cilindru distribuitor (8), respectiv (9) montati intr-un distribuitor
(B) compus dintr-o carcasa (7), cilindrii distribuitori avand alveole (f) respectiv (g) corespunzatoare tipului de material
(granule mari sau pulberi), si fiind actionati printr-un arbore (17) antrenat de un motoreductor electric (15) alimentat la
12 Vcc, turatia acestuia fiind reglata printr-o unitate electronica de comanda (D) formata dintr-un microcontroler (18),
senzor de viteza (19), senzor de debit (20), modulator de semnal (21) si o sursa de alimentare (22), caracterizat prin
aceea ca, mecanismul de actionare (C) cuprinde un surub special (11), o prima clapeta (12) formata dintr-un sibar (h)
fixat cu un surub (i) pe o bucsa mobila (j), care culiseaza printr-o fanta (k) in dreptul sectiunii (d), o bucsa de antrenare
glisanta (13), o a doua clapeta (14) formata dintr-un sibar (1) fixat cu acelasi tip de surub (i) pe o alta bucsa mobila (m),
care culiseaza printr-o fanta (n) in dreptul sectiunii (e) si un motoreductor electric (15) alimentat la tensiunea de 12Vcc, Fig.3 - Sectiune partiala
fixat pe un supprt (16), astfel "l‘ncét, prin rotirea surubu!uu specaal (1.1),'un.a dintre clape’ge (12) sau (1'5_.) se deplafsegzé pentru distribu'tie granulle mari
alternativ, inchizédnd compartimentul corespunzator si activand distribuirea ingrasamintelor prin cilindrul distribuitor
activ, alternand intre distribuirea granulelor mari si a pulberilor sau granulelor fine. Fig.4 - Sectiune partiala pentru

AVAN TAJ E : distributie granule fine / pulberi

1 Compatibilitate larga cu echipamentele agricole: Aparatul poate fi utilizat pe orice echipament agricol de semanat, de cultivat sau pe alte utilaje de lucrat solul, cu adaptari minime;

U Siguranta in functionare: Eliminarea blocajelor cauzate de incompatibilitatea granulatiilor (de exemplu, granule mari si pulberi) asigura o operare continua si fara probleme;

U Distributie precisa si controlabila a ingrasamintelor: Sistemul permite o distributie uniforma si ajustabila a ingrasamintelor, asigurand fertilizarea eficienta a solului in functie de
tipul materialului utilizat (granule mari, granule fine sau pulberi),

U Usurinta in utilizare: Reglajele sunt simple si pot fi efectuate de un singur operator, fara a fi necesare unelte suplimentare;

J Comutare rapida intre tipurile de materiale: Mecanismul permite comutarea rapida si fara interferente intre diferite tipuri de materiale;

J Reducerea consumului energetic: Aparatul utilizeaza un motoreductor electric de 12V, ceea ce asigura un consum redus de energie comparativ cu echipamentele traditionale;

U Control electronic al distributiei: Distributia ingrasamintelor este controlata electronic, permitand reglarea turatiei motoreductorului in functie de parametrii de lucru (viteza
tractorului, doza de aplicare etc.), pentru o fertilizare uniforma si adaptata conditiilor terenului.
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SISTEM DE MICROSERA ROTATIVA CU LIVRARE _
AUTOMATA DE NUTRIENTI SI DISTRIBUIRE ZONALA /

MICRO-GREENHOUSE WITH AUTOMATIC NUTRIENT
DELIVERY AND ZONAL DISTRIBUTION

Patent Application No. A-00154 / 2025

luliana GAGEANU, Nicolae-Valentin VLADUT Mihai OLAN,
Mihai-Gabriel MATACHE lulian-Florin VOICEA, Ana-Marla TABARASU

REZUMAT:

Inventia prezinta o solutie inovativa performanta a unui echipament de cercetare
pentru cresterea optima a legumelor la scara mica, intr-un mediu rotativ. ABSTRACT:

The invention presents an innovative, high-performance solution of research
equipment for optimal small-scale vegetable growth in a rotating environment.

DESCRIERE:

Sistemele existente au o serie de dezavantaje, bazdndu-se pe metode rudimentare, cum ar fi
scufundarea tavilor cu plante sau a recipientelor intr-o baie cu solutie de nutrienti, ceea ce duce |la cateva
limitari semnificative:
= Udare si distributie neuniforma a nutrientilor,
= Probleme cu zona radacinilor, datorita scufundarii prelungite sau a umiditatii excesive;
= Lipsa de precizie in livrarea nutrientilor- metodelor traditionale le lipseste adesea capacitatea de a
controla cu precizie doza de nutrienti, ceea ce face dificila optimizarea livrarii de nutrienti in functie de
nevoile specifice ale plantelor sau etapele de crestere;

= [ncapacitatea de a se adapta la nevoile specifice plantelor. sistemele rotative existente nu permit,
de obicei, ajustari in furnizarea de nutrienti pe baza caracteristicilor individuale ale plantei, cum ar fi
varsta, dimensiunea, speciile sau cerintele specifice de nutrienti;

= Control limitat asupra factorilor de mediu. multe sisteme existente nu integreaza caracteristici
complete de control al mediului, cum ar fi reglarea temperaturii, umiditatii si intensitatii luminii, limitand
si mai mult capacitatea lor de a crea un mediu de crestere ideal,

* Formulari de nutrienti statici: Sistemele actuale folosesc, in general, o singura solutie nutritiva
pentru toate plantele, indiferent de nevoile lor individuale. Aceasta abordare ,unica pentru toate” nu

tine cont de cerintele variate de nutrienti ale diferitelor specii de plante. Fig.2 - vedere din spate a

, Fig.1 - vedere din fata a i - i
. . . . : , : = microserei rotative
Prezenta inventie rezolva problemele de mai sus prin proiectarea unui sistem care depaseste microserei rotative

aceste limitari prin furnizarea de doze precise si controlate de solutie nutritiva direct la fiecare planta intr-
un mediu rotativ, minimizand simultan deseurile, prevenind suprasaturarea si adaptandu-se la nevoile
individuale ale plantei.

COMPONENTE:

Microsera este realizata pe baza unei constructii electromecanice, formata dintr-o baza mobila
(1) cu un set de roti (2), un dulap central (3) ce sustine o cuva (8) si niste suporti cu role de ghidare (9)
si (10), care sustine si antreneaza un tambur poligonal rotativ (11), cu 2 seturi de ghivece pentru
legume (15). Sistemul este construit astfel incat sa elaboreze comenzi pentru rotire secventiala cu o
valoare unghiulara precisa, astfel incat fiecare set de ghivece (15) sa ajunga cu partea centrala exact
pe directie verticala fata de fiecare set de injectoare (23) si (24) cu duzele (25) pentru a permite
injectarea solutiei nutritive in centrul fiecarui ghiveci (15), prin deplasarea saniei verticale cu
pozitionare liniara (28), care sustine sistemul (18) pentru livrarea nutrientilor. Echipamentul contine un
tablou electric cu un controler programabil (38) care comanda rotirea tamburului rotativ (11) prin
intermediul motorului electric (12) si a reductorului melcat (13), comanda deplasarea saniei verticale
cu pozitionare liniara (28) actionatd de motorul electric pas-cu-pas (29), pentru a permite ca Fig.3 - Suportul central
injectoarele (15), impreuna cu duzele (25), sa patrunda in centrul ghivecelor (15) si sa injecteze
cantitatea de fertilizant furnizat de pompa peristaltica (33), regleaza functionarea pompei peristaltice
(33) pentru a stabili cantitatea de solutie nutritiva in functie de tipul plantei, stadiul de crestere,
concentratia dorita de nutrienti etc., controlerul gestioneaza si functionarea tubului LED T8 (37).

Tamburul rotativ (11) are fiecare rand de gauri decalat cu 2 pas liniar fatda de randul anterior,
pentru a permite amplasarea economica a ghivecelor cu plante (15) si, din aceastd cauza, sunt
necesare doua seturi de injectoare (23) si (24) cu duzele (25) ce sunt montate pe conducte separate
(20), (21) conectate cu conductele flexibile (31), (32) pentru a alimenta separat cu nutrienti fiecare
rand de plante. Pompa peristaltica (33) are un distribuitor cu doua cai pentru a trimite solutia nutritiva
la cele doua ramuri de distributie.

Ghivecele (15) contin un mediu de crestere hidroponica fara sol (35) (un amestec de nuca de
cocos, perlit si vermiculit), ofera suport pentru radacinile plantelor si granule de hidrogel (36) care

=
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Fig.4 - Tamburul poligonal
rotativ

Detaliul A 31 32

34 Fig.7 - detaliul B - sania

absorb si retin o cantitate semnificativa de apa, eliberand-o incet la radacinile plantei.
Fig.6 - detaliul A - verticala cu pozitionare liniara
' care sustine sistemul de livrare
= 23 \-24 \25 rezervor pentru
CON CLUZ" / AVANTAJ E . - o N fertilizanti si pomp3 a nutrientilor
e Livrare precisa si controlata a nutrientilor, prin utilizarea unei pompe peristaltice de inalta precizie; Eia.5 - sistemul de perisaltica
e Functionare automata, printr-un controler programabil care automatizeaza intregul proces; Iwrag‘ e a nutrientilor si i
» Dozare ajustabila a nutrientilor, pe baza unor factori ca: varsta plantei, marimea, specia, conditii de mediu; aranjamentul zonal al
e Distribuire zonala: cele doua seturi de duze permit distribuirea zonala, permitand sa fie livrate diferite solutii duzelor

sau concentratii nutritive catre diferite grupuri de plante in cadrul aceluiasi tambur rotativ;

o Ultilizare eficienta a resurselor: livrarea precisa a nutrientilor, combinata cu utilizarea granulelor de hidrogel si
reciclarea optionala a excesului de solutie, minimizeaza risipa de apa si ingrasaminte;

e Control si monitorizare de la distanta: Sistemul poate fi integrat cu o conexiune la retea;

o \ersatilitate: adaptabilitatea sistemului il face potrivit pentru o gama larga de aplicatii, inclusiv gradinarit acasa,
productia de culturi comerciale, cercetare si educatie.

Acest proiect a fost finantat de catre Ministerul Cercetarii, Inovarii si Digitalizarii prin proiectul “Sisteme inteligente de crestere a
\plantelor in conditii de mediu controlate” — PN 23 04 01 04 — Ctr. 9N/01.01.2023.

Fig.9 - echipament pentru
germinarea semintelor si
cresterea primaré a rasadurilor

Fig.8 - componentele
unui ghiveci cu rasad
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ORGAN SUPLIMENTAR DE LUCRU PENTRU
DECOMPACTAREA SOLULUI/

SUPPLEMENTARY WORKING PART FOR SOIL DECOMPACTION
Patent Application No. A-00347 / 2025

Eugen MARIN, Dragos MANEA, Nicolae-Valentin VLADUT

REZUMAT:

Inventia se refera la un organ suplimentar de lucru pentru decompactarea solului, destinat refacerii structurii
solului in zonele cu strat dur (hardpan), prin distrugerea eficienta a acestuia, asigurand o decompactare profunda si
uniforma a solului prin montarea pe utilaje agricole de tip scarificator, cultivator, combinator sau pe trupita plugului.

ABSTRACT:

The invention relates to an additional working organ for soil decompaction, intended to restore the soil structure
in areas with a hard layer (hardpan), by effectively destroying it, ensuring a deep and uniform soil decompaction
by mounting on agricultural machinery such as a scarifier, cultivator, combine or on the plow body.

DESCRIERE

Sistemele similare existente pe piata prezinta mai multe dezavantaje: piese supuse uzurii fara posibilitate de inlocuire
individuala; lipsa unui sistem eficient de reglaj al adancimii de lucru; ineficienta in fracturarea straturilor compactate; dificultati de
intretinere sau adaptare la diverse conditii de sol.

Problema tehnica pe care inventia isi propune sa o rezolve este realizarea unui organ suplimentar de lucru modular, fara
suduri, cu piese demontabile, care patrunde eficient in sol, disloca si afaneaza stratul superior, fractureaza stratul de hardpan fara
compactarea zonei subsolului, permite reglarea precisa a adancimii de lucru si se intretine si repara usor, avand durabilitate crescuta.

Organul suplimentar de lucru pentru decompactarea solului, conform inventiei, rezolva aceasta problema tehnica si inlatura
dezavantajele mentionate printr-o structura modulara, eficienta, fara imbinari sudate, adaptabila la diverse conditii de sol si utilaje
agricole. Inventia consta intr-un ansamblu demontabil format dintr-un cutit activ, un suport vertical gradat, un cutit lama optional si un
mecanism de reglaj al adancimii, care permite eliminarea straturilor de compactare fiziologica a solului, favorizand dezvoltarea
radiculara profunda si refacerea porozitatii structurale a profilului pedologic, fara afectarea zonei de subsol.

COMPONENTA si MOD DE FUNCTIONARE:

Organul suplimentar de lucru pentru decompactarea solului, conform inventiei, este alcatuit dintr-un cutit activ (A), un suport
vertical (B), un cutit lama (C), o piesa de cuplare (D), placute de strangere (E) si un mecanism de reglaj (F). Cutitul activ (A) este
prevazut cu un varf frontal ascutit, aripi laterale dispuse simetric, un calcai posterior cu marginea anterioara inclinata si o cavitate

13 2 T 180 ¢ §

prismatica posterioara pentru asamblarea demontabila pe suportul vertical (B). Cutitul lama (C) este blocat lateral prin trecerea printr-o 1 & & _
decupare (5) din cutitul activ, fiind fixat printr-un nit de blocare (11). Suportul vertical (B) are crestaturi gradate (6) si marcaje pentru Fig.1 - Organ suplimentar de lucru
reglarea precisa a adancimii de lucru intre 0 si 150 mm. Mecanismul de reglaj (F) include o piesa de blocare (15), articulata in boltul Pe"tﬂgcf:r‘éﬂmgiarﬁéi’;gnsﬁgi'“' -

(16), cu un maner (d) si un nas (g), care se angajeaza in crestaturi, asigurand fixarea ferma a pozitiei de lucru. Aceasta configuratie
permite o reglare rapida, precisa si sigura a adancimii de penetrare a cutitului in sol, optimizand procesul de decompactare si reducand

uzura componentelor, in timp ce mentine stabilitatea ansamblului in timpul functionarii. /

In timpul deplasarii utilajului agricol, cutitul activ (A) patrunde in sol prin intermediul varfului frontal ascutit (1), care asigura o s N
penetrare eficienta si cu rezistenta minima. Aripile laterale (2) si (3) ale cutitului activ (A) disloca si afaneaza stratul superior al solului, 1 J___,,,.ff""'_/ | ]H
facilitand aerarea si incorporarea resturilor vegetale. Calcaiul posterior (4), prevazut cu o margine anterioara (a) inclinata sub un unghi \/f | — }
ascutit, patrunde in stratul compactat si contribuie la deschiderea si afanarea acestuia, reducand gradul de compactare a solului. TS | ¥

Cutitul lama (C), introdus prin decuparea (5) a cutitului activ (A) si solidarizat prin nitul de blocare (11), care traverseaza semi- e ‘_x-;— = t’F
gaurile (7) si (10) ale suportului vertical (B) si ale cutitului lama (C), asigura rigiditatea si stabilitatea structurala a ansamblului, prevenind TN f,,./
miscarile laterale nedorite in timpul lucrului. ““\

Suportul vertical (B), montat in decuparea verticala (13) a piesei de cuplare (D) si fixat cu ajutorul placutelor de strangere (E) prin -
organele de asamblare montate in gaurile (14), mentine pozitia corectd a cutitului activ (A) si a cutitului lama (C). Marcajele de Fig-zt‘ Oc';ga” SUP"TE"taf dlel'“.””
adancime si crestaturile gradate (6) inscriptionate pe suportul vertical, permit o reglare precisa a adancimii de lucru intre 0 si 150 mm. 3 p,,,i"dgﬂe 3gﬂsﬂgaaccig?tﬂ|ﬁ?;&‘it

Reglarea adancimii se realizeaza prin mecanismul de reglaj (F), montat intre piesa de cuplare (D) si :g
placuta de strangere (E). Acest mecanism este format dintr-o piesa de blocare (15), articulata intr-un bolt, care & °
trece printr-una dintre gaurile piesei de cuplare (D) si prin gaura circulara (d) a piesei de blocare (15), de 25
asemenea culisabila intr-o gaura alungita (e), care permite ajustarea pozitiei. Ea este prevazuta cu un maner (f) . /(,\
pentru actionare manuala si cu un nas (g), care se angajeaza ferm in una dintre crestaturile gradate (6) ale e /(\ -
suportului vertical (B). / / .

Pentru reglaj, operatorul slabeste surubul de prindere al piesei de blocare (15), trage de manerul (f), - / %
pozitioneaza nasul (g) in crestatura dorita, apoi strange din nou surubul pentru fixare. Acest sistem permite \ ) // .
selectarea rapida si sigura a adancimii optime de lucru, fara riscul deplasarii sau modificarii neintentionate a 9 AV ,f.;/’/
pozitiei Tn timpul functionarii. — :\;::f"‘f

Astfel, organul suplimentar de lucru asigura o decompactare eficienta, uniforma si controlata, protejand L a
stratul inferior al solului si contribuind la mentinerea structurii favorabile a acestuia. _

Fig.3 - Organ suplimentar de lucru
. pentru decompactarea solului —
AVANTAJ E = sectiune longitudinala a cutitului activ

U - Modularitate si intretinere usoara,
4 - Durabilitate crescuta;

d - Patrundere eficienta in stratul dur; Fig.4 - Organ suplimentar de lucru pentru decompactarea
O - Reglaj precis; solului - vedere laterala a suportului vertical

O - Compatibilitate universala.
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ROBOT AUTONOM PENTRU COLECTAREA FRUNZELOR _
CU SISTEM DE DESCARCARE SI INCARCARE AUTOMATA
LA O BAZA CU PANOURI FOTOVOLTAICE /

AUTONOMOUS LEAF-COLLECTION ROBOT WITH
AUTOMATIC UNLOADING WITH AT A PHOTOVOLTAIC-
POWERED BASE CHARGING SYSTEM

Patent Application No. A-00314 / 2025

Gabriel-Valentin GHEORGHE, luliana GAGEANU, loan-Citalin PERSU,
Ana-Maria TABARASU, Teofil-Alin ONCESCU

REZUMAT:

Inventia se refera la un robot autonom pentru colectarea frunzelor din medii exterioare, prevazut cu sistem de navigatie autonoma,
detectie si aspirare, precum si o statie de andocare echipata cu panouri fotovoltaice pentru incarcare si golirea automata a frunzelor.

ABSTRACT:

The invention refers to an autonomous robot for collecting leaves from outdoor environments, equipped with an autonomous navigation,
detection and suction system, as well as a docking station equipped with photovoltaic panels for automatic loading and emptying of leaves.

DESCRIERE:

in prezent, in domeniul robotilor autonomi destinati colectarii frunzelor sau curatarii mediilor exterioare, 7\ 812,15 11,
s-au propus diverse solutii, insa majoritatea prezinta limitari importante in ceea ce priveste autonomia \ﬁ \ '
energetica, capacitatea de colectare, sau functionalitatea de intretinere automata. \ a,

Dezavantajele principale al solutiilor existente constau in faptul ca acestea nu sunt specializate pentru \
colectarea autonoma a frunzelor in medii exterioare, nu integreaza o statie de andocare cu descarcare \ |
automata si nici un sistem de realimentare energeticd sustenabila. Majoritatea solutiilor existente sunt fie x
dependente de interventia umana, fie limitate la utilizarea in spatii interioare, fie lipsite de capacitatea de \
navigatie autonoma inteligenta si de un mecanism automatizat de golire a containerului de colectare. De
asemenea, nu utilizeaza surse regenerabile de energie, ceea ce limiteaza autonomia operationala si \
sustenabilitatea functionarii. S

Problema tehnica pe care o rezolva solutia propusa, consta in realizarea unui robot complet autonom W g
pentru colectarea frunzelor, prevazut cu un sistem de navigatie inteligent si o statie de andocare dotata cu i B : : e 9
panouri fotovoltaice, astfel incat sa permita curatarea complet autonoma si eficienta a spatiilor exterioare, prin

LLLLE
o 1]

[1]]
e

aspirarea, depozitarea si descarcarea automata a frunzelor, fara interventie umana, asigurand totodata
sustenabilitate energetica si operare pe termen lung. 7
Robotul integreaza senzori de detectie si scanare de tip LIDAR, algoritmi SLAM si un sistem de ventilatie
centrifugala pentru colectarea frunzelor. Statia de andocare permite atat reincarcarea automata a bateriel Fig.1 — Robot autonom pentru colectarea frunzelor
robotului, cat si transferul frunzelor colectate intr-un rezervor de 1000 litri. cu sistem de descarcare si incércare automata la o

baza cu panouri fotovoltaice — vedere laterala
COMPONENTE si FUNCTIONARE: B Mol :

Robotul autonom pentru colectarea frunzelor cu sistem de descarcare si incarcare automata la o baza cu panouri
fotovoltaice este construit pe un sasiu mobil (1), prevazut cu doua motoare electrice cu encodere (2), pentru propulsie diferentiala, ce
permit deplasarea precisa in spatii exterioare. Acesta este dotat cu un mecanism de aspiratie centrifugala (3), capabil sa colecteze frunze
de diverse dimensiuni si greutati, inclusiv cele umede. Frunzele sunt aspirate si stocate intr-un container (4), amplasat pe carcasa ’_E

robotului, care permite golirea rapida si automata. Navigatia autonoma este asigurata de un senzor de detectie si scanare de tip LIDAR
(5), care genereaza harti 3D si masoara distanta fata de obstacole. Toate aceste componente sunt conectate la un procesor central (6),
care ruleaza algoritmi SLAM pentru navigare autonoma, evitare obstacole si planificarea traseului optim. Atunci cand containerul este plin — —
sau bateria scade sub un prag prestabilit, robotul se deplaseaza autonom catre o statie de andocare fixa, compusa din panouri
fotovoltaice (7), care asigura reincarcarea automata a bateriilor din panoul de comanda (8), un sistem de incarcare prin contact fizic )
placute metalice a bateriei robotului (9), un ventilator de extractie (10), care extrage frunzele din robot si un rezervor IBC de 1000 litri (11),
unde sunt colectate frunzele extrase. Intregul sistem este gestionat de un controler logic programabil (PLC) (12), care coordoneaza -
functiile de detectie, deplasare, aspiratie, andocare si descarcare automata. =

Pentru functionarea complet autonoma, robotul poate fi dotat suplimentar cu: un modul GPS (13) pentru pozitionare globala si
rutare; un modul wireless (14) pentru monitorizare si control la distanta; o platforma software (15), prin care utilizatorul poate programa E ! t-‘ IJF
traseele, zonele de operare si frecventa ciclurilor de colectare. |

——
7 ]

=

il

Pe tot parcursul functionarii, robotul foloseste un senzor de tip LiDAR (5) pentru a genera harti 3D si a detecta obstacolele din
mediu, evitand coliziunile prin ajustarea traseului in timp real. Toate datele sunt procesate in timp real de catre procesorul central (6),
care ruleaza algoritmi SLAM pentru navigatie autonoma, planificarea optima a traseului si intoarcerea la statie atunci cand: E =

L containerul 4 atinge capacitatea maxima de umplere; =

d nivelul bateriei sasiului mobil scade sub un prag de siguranta.

7 LI L

La finalul ciclului, sau la aparitia uneia dintre conditiile de revenire, robotul se deplaseaza autonom catre statia de andocare.
Fig.2 — Robot autonom pentru colectarea frunzelor

CON CLUZ" I AVANTAJ E: cu sistem de descarcare si incarcare automata la o

— S s b . % : g baza cu panouri fotovoltaice — vedere din spate
U Datorita integrarii tuturor acestor componente, robotul este capabil sa functioneze in regim complet autonom, sa
optimizeze resursele energetice si sa reduca efortul uman pentru intretinerea spatiilor verzi urbane sau industriale.
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SISTEM DE MONTARE S| ASIGURARE A UNUI DISC
ROTITOR CU CUTITE LAMA PENTRU COSIT /

MOUNTING AND SECURING SYSTEM FOR A ROTATING
DISC WITH BLADE KNIVES FOR MOWING

Patent Application No. A-00755 / 2024
Eugen MARIN, Dragos-Nicolae DUMITRU, Dragos MANEA
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REZUMAT:

Inventia se refera la un sistem de montare si asigurare a unui disc rotitor cu cutite lama pentru cosit,
destinat masinilor de taiat iarba pe teren ses, cat si pe intervalul dintre randurile de pomi sau vita-de-vie.

ABSTRACT:

The invention reffers to a system for mounting and securing a rotating disc with blade knives for mowing,
intended for grass cutting machines on flat land, as well as in the interval between rows of trees or vines.

DESCRIERE

Echipamentele utilizate in prezent pentru cosire prezinta unele dezavantaje, ce constau in faptul
ca rotorul cu cutite este montat pe un sistem de antrenare - alcatuit in general dintr-o transmisie
cardanica, un reductor conic si o transmisie cu curea sau lant, printr-o asamblare filetata si asigurat
contra desfacerii accidentale cu un singur mijloc de siguranta, iar in procesul de cosire apare
posibilitatea ca plantele care nu au fost taiate, sa patrunda si sa infunde zona de angrenare cu resturi
vegetale, conducand astfel la eforturi mari in carcasa si in sistemul de antrenare al masinii de
cosit.

Problema tehnica rezolvata de solutia propusa consta in realizarea unui sistem de montare si
asigurare a unui disc rotitor cu cutite pentru cosit, care sa asigure taierea suplimentara a resturilor
vegetale pentru eliminarea posibilitatii de infundare, dar si o protectie ridicata a lantului mecanic de
transmitere a miscarii (transmisie cardanica, reductor conic si disc rotitor cu cutite) la socurile care apar
in functionare datoritda musuroaielor in care se lucreaza pentru taiat iarba pe teren ses, cat si in spatiile
dintre randurile pomi fructiferi sau plantele de vita-de-vie.

COMPONENTA

Sistemul de montare si asigurare a unui disc rotitor cu cutite lama pentru cosit rezolva problema
tehnica, prin aceea ca discul rotitor cu cutite lama pentru cosit are in componenta o bucsa speciala,
canelata, (1) pe care este practicata frontal o gaura filetata (a) iar in partea inferioara, tangential, o semi-
gaura (b), un ghidaj cilindric filetat (2), format dintr-o parte cilindrica (¢), prevazuta lateral cu o gaura
hexagonala (d), o alta parte cilindrica filetata (e) si o parte semisferica (f), un disc rotitor (3) prevazut cu
0 bucsa speciala (g), pe care este practicat frontal un canal profilat (h) iar in partea inferioara tangential 1
o semigaura (i), cu o aparatoare cilindrica (j), prevazuta cu niste lame (k) si niste brate (I) pe care sunt
montate niste cutite- lama (4), prin intermediul unor organe de asamblare de tip surub-piulita, un stift
elastic (5), o saiba plata (6) si un surub filetat (7), lamele avand posibilitatea sa reteze resturile vegetale b

din zona de cuplare, impiedicand astfel infundarea.
La aparitia socurilor datorate retezarii ‘ i
/ T\

Fig.1 - Sistem de montare si asigurare a unui disc rotitor cu
cutite lama pentru cosit — vedere laterala demontat

eventualelor musuroaie in care se lucreaza
pentru taiat iarba, protectia suplimentara
impotriva dezasamblarii accidentale este
asigurata de ghidajul cilindric (2), stiftul
elastic (5), saiba (6) si surubul (7).

Fig. 2 —vedere laterala
montat

AVANTAJE:

Sistemul asigura:

U - cuplarea si decuplarea usoara;

d - siguranta maxima a organelor de lucru si
a operatorului uman;

U - usurarea executarii operatiilor agricole de
cosire si micsorarii timpului de lucru.
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Fig. 3 - Sistem de montare si asigurare a unui disc
rotitor cu cutite lama pentru cosit — detaliul A
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SISTEM DE COMANDA S| CONTROL PROCES DE SORTARE,
DEPOZITARE SI IDENTIFICARE A PROBELOR DE SOL /

COMMAND AND CONTROL PROCESS SYSTEM FOR SORTING,
STORAGE AND IDENTIFICATION OF SOIL SAMPLES

Patent Application No. A-00699 / 2024

Mario CRISTEA, Mihai CONSTANTINESCU, Cristian SORICA, Robert CRISTEA,
Valentin VLADUT, Mihai MATACHE, Alexandru IONESCU

REZUMAT:

Inventia se refera la un sistem de comanda si control al procesului de sortare, depozitare temporara si identificare a probelor de sol, cu utilizare in
diverse aplicatii agricole, geologice si de mediu, cu posibilitate de implementare pe diverse echipamente cu actionare electrica.

The invention refers to a command and control system for the sorting, temporary storage and identification process of soil samples, for use in various
agricultural, geological and environmental applications, with the possibility of implementation on various electrically driven equipment.

DESCRIERE:

in general, echipamentele existente destinate prelevarii automate a probelor de sol destinate utilizarii in agriculturad au dispozitivul de sortare, depozitare si identificare integrat in sistemul
utilajului, drept urmare exista costuri ridicate de implementare si intretinere, complexitate tehnica ridicata si necesita personal calificat si gestionare dificila a volumului mare de informatii.

Problema tehnica pe care o rezolva solutia propusa, conform inventiei, consta in realizarea unui sistem usor de adaptat si de integrat in cadrul utilajelor de prelevat probe de sol
existente, rezultand astfel o eficienta crescuta a prelevarii si procesarii probelor. De asemenea, este inlocuita manevrarea manuala laborioasa, dispozitivul automatizat fiind capabil sa realizeze
aceste operatii in timp real, odata cu deplasarea masinii pe teren.

Solutia propusa reduce semnificativ riscul de contaminare a probelor de sol, procesul manual de colectare si depozitare a probelor de sol implicand un risc mai mare de contaminare
accidentald, fie prin contact cu operatorul, fie prin expunerea la aer sau la alte elemente din mediu, folosind un sistem automatizat care separa probele, minimizeaza contactul direct si reducand
astfel riscul de contaminare.

Fiecare proba de sol contine informatii precise despre locatia si timpul de prelevare, identificarea automata a probelor permitand o urmarire mai precisa a datelor si a rezultatelor analizei.
Aceasta ajuta la realizarea unei cartografieri detaliate a proprietatilor solului, permitand fermierilor sa ia decizii informate privind fertilizarea, irigarea si alte practici agricole. Automatizarea acestor

procese reduce necesitatea implicarii personalului pentru activitati de sortare si depozitare a probelor. -
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Sistemul presupune utilizarea unui microprocesor (2) de tip Arduino, la care sunt montati senzorii de proximitate (5), (6) si (7), scanerul de coduri QR pentru containere (12) si
releul (8) care comanda motorul (9) ce actioneaza caruselul pe care sunt asezate containerele (13) in care sunt depozitate probele de sol. Cu ajutorul butonului de pornire (3) se
porneste sistemul iar cu butonul (4) se reseteaza sistemul. In momentul in care sistemul este alimentat de la bateria (1), microprocesorul Arduino (2) intra in starea de asteptare
comenzi de la butoanele (3) si (4). Atunci cand este apasat butonul de pornire (3), este comandat motorul (9) care incepe sa roteasca caruselul pana cand se activeaza senzorul de
proximitate - pozitie carusel (6). Aceasta rotatie are rol de a pozitiona caruselul in pozitia initiala, sau pozitia zero. Dupa ce senzorul de pozitie carusel (6) a fost activat,
microprocesorul opreste motorul (9) si asteapta activarea senzorului de proximitate - intrare proba (5). Scanerul de coduri QR pentru containere (12) citeste codul QR iar prin
intermediul microprocesorului trimite datele citite la sistem, aceasta operatie avand loc de fiecare data cand in dreptul scanerului ajunge un alt container (13).

Datele pe care le contine codul QR sunt doar date de identificare a containerului. Atunci cand Senzorul de intrare proba (5) este activat, microprocesorul asteapta 10 secunde,
timp necesar si suficient pentru ca toata cantitatea de proba sa fie transferata in containerul (13), apoi comanda motorul (9) pentru a roti caruselul pana se activeaza Senzorul de
Proximitate -Pozitie container (7), moment in care microcontrolerul opreste motorul (9) si asteapta o noua activare a senzorului de intrare proba (5).

Procesul se reia si continua pana cand se activeaza Senzorul de Prommitate p02|t|e carusel (6), moment In care toate containerele sunt pline si sistemul intra in starea de
asteptare pana la apasarea butonului reset (3). W

AVAN TAJE:

W asigura o eficienta crescuta a prelevarii si procesarii probelor;
U reduce riscul de contaminare a probelor;
W asigura urmarirea si organizarea precisa a probelor de sol;
4 reduce nevoia muncii manuale si, implicit, a costurilor operationale;
U prezinta usurinta in exploatare, fiabilitate ridicata si cost redus de realizare.
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REZUMAT:

Inventia prezinta o ferma verticala cu sistem acvaponic integrat ce contine un echipament montat deasupra unui bazin cu anumite specii de pesti si
care utilizeaza apa din bazin pentru cresterea anumitor soiuri de legume de mica inaltime, plantate in niste ghivece de productie ce sunt sustinute cu
ajutorul unor tevi PVC montate pe un suport din profile zincate. In interiorul acestor tevi PVC este transportata apa de la bazinul pentru cresterea pestilor
printr-un sistem de filtrare cu ajutorul unor pompe de circulatie. intregul proces este automatizat si comandat de un calculator de proces tehnologic.

ABSTRACT:

The invention presents a vertical farm with an integrated aquaponic system that contains equipment mounted above a pond with certain species of fish

and that uses the water from the pond to grow certain varieties of vegetables of low height, planted in some production pots that are supported with the
help of some PVC pipes mounted on a galvanized profile support. Inside these PVC pipes, the water from the fish breeding pond is transported through
a filtration system with the help of circulation pumps. The entire process is automated and controlled by a technological process compulter.

DESCRIERE:

Acvaponia combina hidroponia si elementele de acvacultura cu recirculare. Hidroponia conventionala
necesita Ingrasaminte minerale pentru a furniza plantelor nutrientii necesari, dar sistemele de acvaponie folosesc
apa disponibila de la pesti, bogata in deseuri de peste, ca nutrienti pentru cresterea plantelor.

Un alt avantaj al acestei combinatii consta in faptul ca excesul de nutrienti nu trebuie Tndepartat prin
schimbul periodic de apa imbogatita de peste cu apa dulce, asa cum se practica in sistemele de acvacultura.
Sistemul are ca rezultat o simbioza intre pesti, microorganisme si plante si incurajeaza utilizarea durabila a
apei si a nutrientilor, inclusiv reciclarea acestora.

Plantele au nevoie de macronutrienti (de exemplu, H, C, O, N, P, K, Ca, S si Mg) si micronutrienti (de
exemplu, Mn, Fe, CIl, B, Zn, Cu si Mo), care sunt esentiali pentru cresterea lor. Sistemele acvaponice
trebuie sa fie capabile sa gazduiasca diferite comunitati de microorganisme care sunt implicate in
procesarea si solubilizarea deseurilor de peste.

Marele beneficiu al fermelor acvaponice este ca productia de lequme poate ajunge la cantitati de pana

Fig.1 - ansamblu format dintr-o sera ce

la 8 ori mai mari decét cantitdtile de legume organice produse pe aceeasi suprafatd, dar pe pamént  Fig.2 - echipamentul pentru cultura acvaponicé protejeaza un bazin cu pesti si o ferma verticala
(agricultura conventionala) si legumele lor au un gust minunat: sunt dulci, gustoase si pline de arome. montat deasupra bazinului cu pesti cu sistem acvaponic integrat

Dezavantajele solutiilor existente pe piata constau in solutii tehnice specifice pentru scopul propus dar
care nu se preteaza pentru un echipament pe care sa se poata realiza cercetarea experimentala pentru
cultivarea diverselor tipuri de legume Tn conditii de culiura acvaponica pentru o sera verticala.

Problema tehnica pe care o rezolva solutia propusa, conform inventiei, consta in proiectarea unui
echipament dotat cu componentele electromecanice necesare pentru reglarea parametrilor de lucru pentru
cultivarea legumelor in sistem acvaponic si comanda acestor parametri, care se poate realiza fie manual

3 5 B Detaliul H

sau cu ajutorul unui calculator de proces. aa-_ @8 o e R, T
-~ i:.__ L . - ~ -‘--'-"'"n.___ _.-.- _,,‘ S5 =y :
a <G a0 ~ it R T Detaliul G
COMPONENTA: 5 GNP T
Ferma verticala cu sistem acvaponic integrat, este compusa dintr-o constructie metalica (1) pentru o sera cu 40 e e N CHC AR N S A Y

sectiune rectangulara montata deasupra unui bazin (2) unde sunt crescute anumite specii de pesti. Constructia
metalica (1) contine mai multe rame transversale (3) cu rol de suport ce vor forma structura de rezistenta a serei.
Ramele transversale (3) sunt sustinute de niste suporti care se prind cu dibluri pe placa de beton a bazinului.

Pe bazinul (2) se afila montate niste pasarele pietonale (23) realizate din profile metalice zincate (24), care
ofera rigiditate sistemului, si o mana curenta (25) pentru protectia lucratorului deasupra bazinului. Aceste pasarele
pietonale (23) sunt prevazute cu niste roti (28) care pot culisa pe niste tevi (29) ce sunt fixate cu ajutorul unor
coltare (30) si a unor dibluri (31) pe placa de beton a bazinului (2).

O anumita cantitate de apa din bazinul (2) este preluata cu o pompa, este circulata printr-un echipament de
filtrare (33) si apoi este preluata de un hidrofor (34) prevazut cu presostat electronic pentru a fi pompatéa catre un
echipament (35) in care se cultiva legumele. Echipamentul (35) este compus dintr-un suport (36) executat din
profile zincate care are niste suporti (37) pentru sustinerea unor tevi din PVC (38) ce au niste gauri (39) in care \_34
sunt montate niste ghivece de productie (40) in care se vor monta niste rasaduri de legume de joasa inaltime (41),
de exemplu salate de diferite sortimente. in ghivecele (40) se vor pune granule de perlit horticol care vor sustine
radacinile rasadurilor de salate. Pentru rigidizarea tevilor (38) din PVC in zona gaurilor (39) se vor folosi niste _ DEARIN
sisteme de rigidizare (42) care sunt realizate din tabla zincata. Tevile (38) sunt montate céate doua la aceeasi ] | .
inaltime pe suportul (36) si sunt conectate intre ele prin intermediul unor coturi (43) si a unor elemente de legatura
diferite ca lungime (44).

in fig.3 (35B) se prezinta o varianti a echipamentului pentru cultura acvaponica prevazut cu sistem automat
de reglare a debitului de apa, care are cate o pompa de circulatie lichide (56) si o supapa de sens unic (57) care
sunt conectate la niplul (58) al fiecarei perechi de tevi (38) ce pot alimenta separat cu o anumité cantitate de apa
ce este furnizata de hidroforul (34). Pentru descarcarea fiecarei perechi de tevi (38) se foloseste cate o
electrovalva (59). Controlul automat al inaltimii cantitati de apa din tevile (38) se poate realiza cu ajutorul unor
senzori electronici (60) pentru nivelul apei. Celelalte componente sunt identice ca la echipamentul cu reglare
manuala (35A). Pentru a realiza comanda electronica a pompei de circulatie (56), a supapei de sens unic (57) si a
electrovalvei (59) se foloseste un tablou electric (61), cu calculator de proces, care permite realizarea unui ciclu
automat de alimentare si descarcare cu apa a echipamentului (6). De asemenea, prin intermediul tabloului electric S
(61) cu calculator de proces, se poate realiza dozarea automata a biofertilizantilor de la echipamentul (55). Fig.4 - pasarela pietonald care se monteaza peste

X bazinul cu pesti si sustine echipamentul utilizat
AVANTAJ E . pentru cultura acvaponica
U sistemul permite reglari fine ale debitului de apa si programarea lui la anumite durate de timp;

L apa este filtrata inainte de ajunge in echipamentul pentru cultura acavaponica;
U pentru ca apa sa contina toate substantele nutritive necesare cresterii plantelor, se mai pot adauga anumite ingrasaminte bio intr-un bazin de omogenizare montat dupa bazinele de filtrare.
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Fig.3 - varianta echipamentului pentru cultura acavaponica, cu sistem automat de reglare a debitului de apa

Salonul International al Cercetarii Stiintifice, Inovarii si Inventicii
PRO INVENT - Cluj Napoca
PRO, ex: Editia a XXll-a, 15-17 Octombrie 2025

SISTEM INTELIGENT PENTRU INSAMANTAREA
IN ZONE GREU ACCESIBILE /
INTELLIGENT SYSTEM FOR SEEDING
IN HARD TO ACCESS AREAS

Patent Application No. A-00213 / 2024

GHEORGHE Gabriel Valentin, PRISACARIU Elisabeta,
HARABAGIU Alin Nicolae, CRISTEA Robert, IONESCU Alexandru
INMA Bucuresti - Romania

REZUMAT:

Inventia se refera la un sistem inteligent pentru insaméantarea in zone greu accesibile montat pe o drona agricola pentru efectuarea
suprainsamantarii culturilor de pajisti, in scopul aplicarii cu precizie a acestora si reducerii cantitatii seminte distribuite sau pentru insamantarea padurilor.

ABSTRACT:

The invention refers to an intelligent system for seeding in hard-to-reach areas, mounted on an agricultural drone to perform over seeding of
grassland crops, in order to precisely apply them and reduce the amount of seed distributed or for seeding forests.

DESCRIERE: |

In prezent, dronele clasice realizeaza procesul de Tnsdmantare continuu, indiferent daca este nevoie sau nu de
suprainsamantare, alte modele de drone realizeaza insamantarea tintita cu drone forestiere.

Principalul dezavantaj al solutiilor existente pe piata este ca aceste sisteme nu au un sistem inteligent integrat
de detectare a zonelor goale si de aplicare cu acuratete a semintelor doar pe zonele afectate, provocand o risipa
uriasa de seminte si nerealizadnd insamantare uniforma datorita aplicarii semintelor pe toata suprafata.

Problema tehnica pe care solutia propusa o rezolva consta in realizarea unui sistem inteligent pentru
aplicarea cu inalta precizie a produselor lichide de protectie a plantelor montat pe o drona agricola pentru efectuarea
tratamentelor fitosanitare in culturile de camp, astfel incat sa permita tratarea cu precizie unor suprafete extinse de
plante in zonele identificate cu probleme.

Sistemul inteligent de insamantare in zone greu accesibile montat pe drona agricola pentru suprainsamantarea
pajistilor, insamantarea padurilor si insamantarea culturilor de acoperire in vii si livezi rezolva problemele tehnice si
inlatura dezavantajele mentionate, fiind un sistem montat pe o drona care, cu ajutorul unei camere multispectrale,
poate face diferenta intre zonele pe care le verzi si zonele de sol care necesita insamantare, fiind dotata cu un PLC,
care comanda un comutator rotativ aflat la baza rezervorului si celor 3 motoare din ansamblul duzelor de semanat,
toate alimentate de la 5 baterii de tip Tattu Plus 16000mAh 44,4V 25C 12S1P LiPo.

COMPONENTE:

Sistemul inteligent de insamantare in zone greu accesibile, conform inventiei, este montat pe o drona
agricola (1) echipata cu un rezervor (2) si o baterie pentru antrenarea motoarelor (3).

Sistemul inteligent de semanat in zone greu accesibile este format dintr-o camera multispectrala (4) care
poate detecta zona de necesitate in vederea insamantarii, un PLC (5), care va initia comenzile tuturor
componentelor. De la rezervorul (2), cu ajutorul comutatorului rotativ (6), se va elibera cantitatea necesara de
seminte cu ajutorul fortei gravitationale catre duza de semanat (8) montata pe o rampa (7), toate elementele fiind
alimentate de cinci baterii (9) de tip Tattu Plus 16000mAh 44,4V 25C 12S1P LiPo.

Fig.1. — Drond aeriand cu sistem inteligent de insamantare
in zone greu accesibile

FUNCTIONARE:

Drona (1), avand rezervorul (2) incarcat cu seminte si bateria (3) incarcata, va decola actionata fiind din
telecomanda si, in modul de zbor, se va deplasa deasupra terenului vizat cu camera pornita pentru supravizarea
(scanarea) primara a suprafetei de lucru. Dupa ce camera multispectrala (4) a detectat zona de necesitate, cu
ajutorul sistemului de comanda de tip PLC (5) va comuta sistemul de distributie a semintelor pe orificiul frontal,
cel din stanga sau din dreapta, folosind comutatorul rotativ (6) de la baza rezervorului, pentru a elibera seminte
si pentru a le dirija dispersia, folosind rampa (7) si duza (8), catre zona de interes, cu ajutorul fortei
gravitationale, toate elementele fiind alimentate de catre bateriile (9).

Datoritd camerei multispectrale (4) si a sistemului inteligent de control folosind un PLC (5), drona va putea
detecta zonele de pamant cu mare necesitate de seminte si aplicarea cu precizie a acestora.

CONCLUZII /| AVANTAJE:
-

datorita sistemului camerei multispectrale si a sistemului inteligent de control va putea detecta zonele care
necesita insamantare si aplicarea semintelor doar in aceste zone, reducénd enorm masa de seminte folosita;
U simplitate constructiva;
d siguranta in functionare; x ;
U usurinta de utilizare si performanta. Figge3. — Dl eeisemanat
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