Ogni videocamera pub visualizzare una Caratteristiche del trattore richieste
larghezza di lavoro fino a 2 metri. Se si devono = 4wd di circa BOHP per 2mt 4 file, 100HP per 3
lavorare larghezze maggiori vengono montate mt 6 file & 150HP per 6mit 12 file

¥ pil videocamere. = Sollevatore anteriore di 2° categoria

; F’er un ﬁmzmnamentn afﬁdahlla la coltura deve et * Sistema idraulico a circuito chiuso a portata

variabile per un massimo di 12.5 V/min per

rotore..
@ Presaa 12V
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Robocrop InRow controlla meccanicamente le infestanti che crescono tra le
piante o in mezzo alle file di ortaggi a foglia

Panoramica: Robocrop InRow si basa sulla
stessa tecnologia del sistema di guida di pracisio-
ne inter-fila Robocrop di efficacia comprovata.
Robocrop InRow utilizza una videocamera digitale
per acquisire immagini della coltura davanti al
telaio. Durants I'avanzamento, l'immagine viene
analzzata in modo da individuara |'esatta posizio-
ne delle singole piante. Cueste informazioni
vengono quindi utlizzate per impostars 'assetto
laterale delle zappe e la sincronizzazione dei

singoli dischi della sarchiatrice.. | computer

Robocrop regola costantemente la velocita dei
dischi sarchianti per adattarsi alla variabilita dslla
spaziatura tra le piante.

Inter-row e InRow Implement:muovendosi su ;

ruote a disco sensibili al terreno, la sarchiatrice &
in grado di seguire il filare ed eliminare erbe
infestanti fino a una distarza di 10 mm dalla posi-
ziong della pianta, precedentaments rilevata dalla
telecamera.

Spot Applicator:Garford & in grado di aggiunge-
re maggior valore al sistema InRow sfruttandolo
' per una maggiocre efficenza nella distribuzions di
sostanze chimiche o nutrienti dirsttamente nella

cultura evitando le arse in cui essa non & presen-
te. Cid consente di risparmiare sui costi con |

un'efficace distribuzione sulla cultura.

2 Performance: & possible arrivars fino a 4 piante
al sacondo per elemento (6 piants al secondo per

il modello ERotor) Una macchina di 6 metri con &

una spaziatura delle piante di 50 cm viaggerebbe

' a 7.2km\h e raggiungerebbe una velocita dilavoro §

dioltre 4.2 ha |'ora. La percentuale di area coltiva-
ta puﬁ: essere superiore al 98%.

Disagno meccanico; |a samchiatrice Robocrop
InBow & composta da un telaio dotato di particolan
dischi rotanti intormeo che permettono di sarchiare la
supetficie del terreno (sclitamente con profonditéd
che varia dai 10 ai 20 mm) tra |z fie coltivate. La
particolare forma a mezzaluna dei dischi & stata
progettata per girare intorno alle piante ed allo
stesso tempo penetrare nel tarreno tra una pianta e
I"altra, nuctando intorno al proprio assa. || movimen-
to dei dischi & sincrenizzato con 'avarzamerto della
macchina ed & regolato in base alla posizions dalle
piante rilevate dalla telecamera. Ciascun disco &
collegato direttamente ad un motore  idraulico,

azionato da una valola proporzionale a sua volta 73§

gestita dal computer Robocrop.

eRotor: alla versione con rotori idraulici Garford
propone I'eRotor, modelle con rotori ad aziona-
mento elettrico alimentato da un generatore
montato sulla macchina o dietro al tratiore. |l
motore eletirico consente tempi di reazione piu -
rapidi per le comunicazioni tra la telecamera ed

il rotore e di.conseguenza una velocita di lavoro
rmaggiore con miglior precisione,

' prafilo del disco ed il setup di sincronizzazione [
sono progettati per massimizzare I'area coltiva-

- ta e ridurre al minimo la tolleranza dalla pianta,
" la quale dipende dalla“regolarita di sviluppo

della chioma. Per le colture con sviluppo regola-
re quali le insalate a cespo, I'area non coltivata
risulta essere minima.

La fumcamem 'n.rrsuallzza |EI. cdfthrazlo- s i
ne dav.ranﬁ alla sarchlatrice

B S N
II mmputer analzza le fmmaglnl aella sy~
fﬂt{:cafmra

|r O:mputer mnktorala poslzlnne e Fa
'n.remdth del rotore :
e '.-.4..""" Do, - T .-.-_._.
La muota fonkca fm'ﬁsoe una mlsurazlorﬂ
accurata dellaveloc dl asarzamento




