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en mapas de mala hierba con un sistema de
pulverizacién controlado por GPS, integrando en una
misma plataforma elementos de posicionamiento,
instrumentacién de medida y techologia de aplicacién
variable para uso docente e investigacion. La
invencién se encuadra en la agricultura de precisién e
ingenieria de los recursos naturales.

R
X

Ria

Aviso: Se puede realizar consulta prevista por el art. 37.3.8 LP.




¥ 43

1

i
kg

20

30

ES 2519915 Bl

DESCRIPCION
Equipo de aplicacidn por pulverizacion portati controlado por e = ParETUSO
docente & investigasion

Objeto de la invencidn
El area clentifica ¢ téonica donde se encuadra la presente invencidn es e seclor
de la agricultura de precision ¥ en la dogencia universitaria en el area de las

La presente invencion integra Ja capacidad, con un coste astmible, de realizar una

aplicacion variable de herbicida mediante el uso de la informacion procedente de

un sistema GPS y consigue Ia interaccidn de Jos alumnos con les dispositivos
uliizados, fundamentsl para el proceso sducative universitario. Este squipo pusde
ser ulilizado an asignaturas de maguinana agricola, malherbelogia, aplicacionss
de sistemas OPS, sio consiguiendo fransmitir ja utllidad de este dispositive y
Como su uso optimiza 108 recursos a ulilizar {herbicidas, sic). ds manera que la
tosecha sea de mavor calidad v sea oblenido el mayor baneficio econdmico ¥
ambiental por unidad de superficie, o sea, mayor eficiencia.

En el &mbito de! Espagie Burgpeo de Educacion Superior (EEES), se destaca que
una de las medidas necesarias para lograr un empleo estable de los estudiantes,
es of desarrollo de habilidades v competencias transversales comp capacidad de
mansiar la informacion, de resolver problemas, de trabajar en equipes ¥y de
desenvolverse socialmente. En esle sentide, Ia presente invencidn parmite dotar al
estudiante de un walor adicional de competencia y ademas se establece una
nueva téonica de aprendizaje basada en protetipe, no habitual en la ensefianza
convencional.

Este squipy dosente prototipico muestra los conceptos basicos de s tecnologia de
aplicacian variable de agroquimicos, usando para su control un sistema GPS, con
el proposito de ser una herramienta fundamental en las asignaturas de naguinana
agricota, matherbologia, eic. para mejorar en los alumnos 18 comprension de
sonceptos fundamentales de {g agricultura de precision, Ademas este equipo
prasanta lg ventaja en relacion a otros sistemas usados en docencia que pueds
ser utilizado en condiciones reales de campo para ensayo de investigacion en &l
ambito de las aplicaciones de herbicidas. Al ser un egquipe portétll, no necesita
emplear ningin vehicule sutopropulsado para su arastre, o que o hace muy
flexible incluso para trabajar en interior o aula.
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Estado de la téenica

Actualmente, es cada vez mayor la integracién de la ingenieria mecénica, la
electrénics ¥ b informética en fos distintos campos. Esto ha permitido un aumento
de flexibilidad, versatitidad, confiabilidad ¥ Ia eficiencia en e disefio, fabricacién v
mantenimiento de equipos ¥ procesos agricolas, En las Ulimas dos décadas, ha

sido posible una gestion confrolada y localizada de la agricultura gracias a ia
disponibilidad de nusvas tecnologlas, incluidos los sistemas de posicionamiento

global (GP8), sistemas de informacion geografica agricolas (AgBI8), sénsores,

controladores de maquinaria agricola ¥ la alta resolucion de teledeteccion {Bak y

Jacobsen, 2004; Grispentrog et al., 2004; Slaughter et al., 2008: Sun et al,, 2010).
Como resulfado, & concepto de Agricultura de Precision (AF) emergid como la
estrategia de gestion gue utiliza tecnologias de la informacion para recopilar y
procesar datos de mulliples fuentes para facilitar las decisiones refacionadas con
la produccion de cultivos.

Una gran variedad de operaciones agricolas pueden ser beneficiarias de la
tecnologia de aplicacion de dosis variable. Por ejemplo, se han desarroliado
sensores para detectar Ia densidad de poblacian de malas hierbas existents an un
cultive. {Vrindls, 2000; Seelan et al, 2003), esto ha permitido disefar
pulverizadores para tratar sélo aguellas dreas gue confiensn importanies
poblacionss de malas hierbas. Se han realizado trabajos de investigacidn sobre fa
deteccion de la varlacién geo-espacial de o compactacion det suslo {Pérez st al,,
2009; Andrade-Sanchez st al., 2008}, de modo que una lsbranza profunda se
podria lacalizar, con el consecuente ahoma de flempn y energia de la operacién.
Estos son solo dog sjemplos de tecnologia de aplicacidn variable.

La tecnologla de aplicacion de dosis varable estd siendo introdugida
paulatinaments por la mayoria de los fabricantes de squipos de aplicacién,
infroduciendo sistemnas mas o menos sofisticados, Ests hecho impliea que las
diferentes figuras que. integran el sector agricola {estudiantes, agricultores,
profesores & investigadores) deben de conocer la tecnologia y estar familiarizadas
cont log diferentes squipos.

Las aclividades practicas para alumnos gue estudian ingeniero Agrénomo son
fundamentales, sobre (odo en & &rea de las nuevas lecnologias, sensores,
slecironica, sistemas de guiado de vehiculos agricolas, AgGIS, felemetria, alc
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Dux y Miles {2002) afirmaron que 13 ensefianza de la agiculfura de precision va
mas alld de observar la tecnologia v sus componentes, se debe conseguir la
interaccidn de los alumnos con los dispositives utlizades. Transmitir la ulilidad de
los dispositivos se consigue sdlo cuande alumnos, profesores y dispositivos se
retnen como parte de un sistema operative. Los estudiantes necesitan aprender
cémo usar y administrar los componentes de la agriculturs de precisidn, como
parte de un sistema operativo. Es importante qus los alumnes tengan fa
posibilidad de organizar su tiempo para el autoaprendizaje, objetive de las
patenies US 6585781 B2 v US BF75518 B2, bien con sistemas grabados o con &
uso de prototipos accesibles en horario,

Dickinson, et al., 2007 consiguieron que los resultados de su frabajo con un equipo
profotipico docente, fusran ulilizados como modelo de axtensidn universitaria,
{alleres profesionales ¥y seminarios de capacitacion. Slocombe st &l (1880}
utilizaron maquetas de laboratorio para mostrar 8 su slumnado ks tecnologia de
aplicacion de pesticidas, ¥ Jonhson et al. {1881} la tecnologia de plantadoras. Mas
recientemente, Schmallz (2008) y Schmaltz {2010} indicaron la creacidn de
prototipo de invemadero y de purificadores de agua por slumnos de ingeniesia

La reduccion del uso de produglos fitosanifarios y feriilizantes es una
preocupacion de las diferentes administraciones. Actualmente los reglamentos y
directivas (Directiva 81714 1/CEE) sobre pomercializacion ¥ uso de los productos
fitosanitarios estdn &n continua revision por parte de la Unidgn Europea y sus

objetivas son principalmente; aumentar la seguridad en zalud humana y medio
ambiente y armohizar & aulonzacidon y comsrcializacion de  producios

fitosanitarios. Asi, fa Comunicacion de ta Comision Europea “Hacla una esirategia
tematica para sl usa sostenible de plaguicidas”, sienta fas bases para conseguir
una utilizacion mas sostenible de los plaguicidas, garantizando, al mismo tiempo,
la protecoidn necesana de las cosschas. Por otro lado, la Directiva Q1/878/CEE ded
Consajo Europao, tiene por objeto proteger las aguas comunitarias conira nitratos
de ongen agrario, que son s principal causa de la contaminacion desde fuentes

difusas. En esta Direclive se insta a los Gobierhos de los diferentes Estados
miembros a fimitar 3 aplicacién de ahonos nitrogenados.

En ta aclualidad son vardas las patentes que prasenian metodolngias yo
procedimientos basados en el uso de los sistemas de posicionamisnts en tempo
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real aplicado al sector agricola (US 2003187860, WO 9837877 y USH188000 BA
20010306), teledeteccian (P2005803103), ¥ que conjugan ambas métedos con el
uso de indices de vegetacion para la aplicaciones de dosis variables sabre el
terrenc (US 7154850 B2, GB 2377034 A 20021231 y NZ 247475 A 19951127).
También existen algunas patentes de equipos para fa eliminacidn de mala hierba
de forma optimizada, pero que en ningdn casoe consiguen la precision y reduccidn
del coste de I presente invencion, que a Hiulo de gjemplo podemos mencionar las
patentes U200602565, POS085T1, E89118492 y AU 2010101010 A4,

En cualquier caso, son sistemas para irabajar en campo de forma directa y en
muchos casos acoplados a un vehiculo de traceian, no pensados para su trabajo
eninterior ¥ la formacidn técnica de slumnos.

En esta relacion de dispositivos gue hemos enconirado en la bibliografia se
pusden sefialar los siguientes inconvenientes:

15 Allo coste. El cosle de implementar un tractor con &l equipamients de
agricultura de precision sguivalente en prestaciones al descorito en este documento
&s un 65% mayor que la realizacion del protatipo.

2%~ No es posible ef seguimiento del frabajo del conjunto tractor-maquina por &l
aglumnado, Los equipos de agricultura de precisidn mangjades en campo son de
utilidad imitada para nuestro fin, pues el alumne no puede visualizar el monitor
migntras el tractor trabaja perciblr variacionss posicionales segin mapas de
prescripcion en la dosis de products con la simplicidad vy facifidad que permite e
use del prototipo docente de pequefio tamafio.

3%~ Ei trabajo tractor-apero queda a expsnsas de las impredecibles condiciones
climaticas y del fimitado presupueste para viajes de préclicas, hecho gue gueda

sostayvado con ef prototips, operable en espacio cerrado,

4%~ Los sguipos de agricultura de precision mangjados en campoe no permiten
repeticiones, al trabajar sobre parcelas reales. Por el contrariv, &f equipo docenie

permite realizar faciimente simulaciones diversas a fin de familiarizar al alurmno

con distintas situaciones que puedern producirse en la practica, algo dificiimente
realizable con e equipo disefiado para trabajar en campo,

5%~ No son utilizables directamente por el alumno: son equipos pensados para su
funcionamiento en campo, movidos mediante tractor. En este caso se trata de un
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equipo educative de pequefio tamafio que obliens la energia de una baters, lo
que o hace adecuade a nuastros fines, pues por cuestiones de seguridad y salud
los alumnos no podrian mansjar un tractor en la Universidad. Asimismo, y
abundando en los anterior, al no frabajar en condiciones reales de campo, las
simulaciones pueden realizarse con agua a efeclos de venficar variaciones en {a
dosis por posicion, svitandoe de osta forma la manipulacion de productos quimicoes.

&%~ No permiten el autoaprendizaje en el tiempo requerdo, Un tractor con
equipamiento de agricultura de precision sélo puade ser visto por el alumno en el

jugar ¥ facha en que esté realizando Ia fabor, lo que resta operatividad al proceso
de aprendizaje. Por & gonfraro, ¢l protolipo permite al alumno o a grupos de
alumnos trabajar 8 diversas horas del dis ¥y 8 su propio ritmo sin  supsrvision
permanente del profesorado, facilitdndose de esta forma su aprendizaje.

Con base en los planteamientos anferiores, consideramos gue es necesario
desarroliar un equipo de aplicacion por pulverizacién confrolade por GPS para uso
docente & investigacitn ¢on un coste asumible que permita dar respuesta a los
purtos sefialados antenomaents.
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Descripcion de las figuras

Para completar y complementar fa descripeidn de la presente invencidn ¥ para
hacer mas comprensible las caracteristicas de ésta, se acompania una serie dg
figuras gue con caracter tlustrativa y no limitative se representa lo sigulente:

Figura 1; muestia la cajs de conexionss consitruida para & funconamisenty
adecuado de todo ¢f gistema,

Figura 2. Esquema de componentes y conexiones del eguipe de aplicacién
controlado por GPS para uso docente e investigador.

Figura 3, es una vista frontal en perspectiva, del cajdn metsdlico del pulverizador
poriatil en primer plano y resto del equipo, con la barra portaboguilias {10}
desplazandose a {a velocidad de trabajo, con las elementos mecanico y siéclicos,
y los modulos de aplicacion necesarios para sef mostrado a los estudiantes:

Figura 4, s una vista posterior en perspectiva, muestrs en detalle I linea de
distribucion con el regutador de caudal {12), caudalimetro (13} y electrovaivulas de
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ssecién {8}, En primer planc se mussha sl molor de GO {14} gus da movimisnie a
fa harrs porfaboguilias gue se desplaza por encima del cullive yio mala hierba,

Descripeidn de la Invencitn

Descripoidn de sxpecios eldofrions ¥ sleaininicas

El sislena sléotricy del eguipo conecta kos disposifivos slecininicos del sislema de
posiienantsnte (eouips GPE), of medidor de caudal v o regulador de caudal, a
uny confrelador adomatico de apadurs v ciere de hasta 10 framaos de pulvenzador.
Este controlador unido ol sislems de posiclonamients pemnite, a fravde de
interruptores, sl alumno o investigador decidir fa dosificecidn v apeduralciene de
secciones ssguin of Hpo de aplcacién que necesdte reatizar, En nussiro caso del
confrolador salen solo 4 cables, pero podrian ser hasts 10, 2 cada vélvula
solenvide de secdén {2 polos+12 V "ablerta’ v -12 V “corrada®). Bl medidor de
caudal tiene tes hilos, alimentacidn, fera v sefial, I sefisl entrega pulsos 8 12 ¥
cuando hay movimienio de fuje. Este se conecla al controlador @ través ds un
cireuito que cuando recibe un pulso de 12 Vuna g pin 13 del controlador con Hemra
{0 ¥} para que of controlador detecte & pudso.

Dosonpridn d aspeclos mecsnons

Un contensdor metalico giberga ios slementos de presidn y energia, que sdemis
da soporie en sy parte superior &l equipo controlador de tramos v al sensor de
posicianamisnio,

Un sistema de aire comprimido {botells de gire comprimido o gas inerte), con
prasion suficents y reguiate, comp fuente de energia para bopulsar of Equide &
prasion 3 ey de jss boguilias, Logicamente la presitn en ia botslla  slempre
tiene gque ser mayor o igual 3 ko maxima que se necasite pavs los ensayos de
aplicacidn y debe mantensrse e urn valor constante durants fos ensayos.

Con esle sislema se ovils Ia dependencia de ung red eléctica pamm o
actisnanieiio de {2 bomba, necestands sdlo una bteria de scumuladores de 12
V ode lay usadas en locomocidn {40 Ah de capacidad de carga), pars in
alimentacidn de los sistemas de desplazamiento de ia barre poraboauilias, ias
medidas, sontrol v funcionamienio de valvulas y sernsores. B aparato resudia mas
autdnomo v se svitan ruidos y obras molestias de tipo mecanics.
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El sisterma de aire comprimido se encuentra formado por un envase presunzado
de CO» que, a través del cabezal de vaciado, proporciona i presion necesaria al
depdsite de liquide, también presurizade, que contiene & calde de aplicacion. De
gsta forma el caldo pasa al sisternn de distribusidn con e energla necesaria para
legar hasta las boguillas de salida. En una primera aproximacion no se ha previsto
la agiacion mecénica ni hidraulica del caldo. Centrande la atencidn en olros
parametros lgados a la distibucion variabls.

La barra de tratamientos se dividid en suatro secciones, cada Una con una boguilla
de pulverizacién. Estas cuatro bogquillas fuercn del Hipn de abanico plann v se
instalaron separadas 80 em. Cada uns de las seccionss esté controlada pot una
elsctrovalvula de solenoide {slectrovalvida de seccidn} que funciona en modo
“todo 0 nada”, abrisndo o cerrando completamente o circulto como se ha indicado
anteriormente.

Montados sobre la plataforma mavil se sncuentran las slectrovalvulas de seccion,
medidor de caudal, regulador de caudal, sobre el sistema de distribucion v el
confrolador de secciones. vy sislema DGPS, sobre la plataforma movil. Las
electrovalvulas de sscoidn son actionadas a fravés de un controlador de
secciohes comercial.  Este controlador puede gestionar hasta 10 {ramos
individugimente, cerrando o abriendo tramos segin se encuenire en las xonas que
ya han side tratadas o no. La dosis de aplicacidn esta controlada por & misme
aquipo, abriendo mas o menos ef reguiador de caudal.

El madidor de flujo y medidor de presion fueron instalados en la tuberia principal
del sistema de distribucion v cableados para poder registrar la informacion.

El desplazamiento de la barra portaboguillas, sobre la lanza, que simula e
desplazamiento del tractor, se realiza mediants un motor de CC, de 12 V, con
inversidn de gira, que acciona un pifidn vy una cadena de redilios, a la que va
cogide el carrito que porta la bamra. Al fingl del recorido de 1,5 m, lleva un
interruptor final de carrera, que para el caro. Asimismp, invirliende il giro del
motor e carro retrocede al origen en el que existe ofro interruptor fin de carrera,
Mane}andm convenientements los diamefros de log pifiones, se regula la velocidad
finsal de desplazamiente de la barra de boquiltas.

El desplazamiento de la barra portaboquillas horizontal esia limitado por dos
finales de carrera de varilla.

10
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Modo de realizacion de la invencion

En las figuras 1 vy 2 se musestra una posible forma de reatizacion del squipo de
pulverizacion portdtl conbrolade por GPS pars uso docente e investigador,
sguipado on ste Caso un cajen metdlice (4} pars albergar los sistemas auxiliarss
de presion (2), snergla sléctrica (1) y aimacenamiento de calde para aplicacién
{3). Ademas, el capn mstalico incorpora 4 ruedas de gire hibre que factitan la
portabilidad del equipe disefiado. Un sis-tiema de aire comprimido (2} es el
generador de la presidn necesaria en sl sistema, este sistema se encuenira
formady por un envase presurizado de COy que, a través del cabezal de vaciado,
proporcions ja presién necesaria al depdsito de Hquido (3), también presurizado,
gue conlisne sl caldo de aplicacion. De ssta forma el caldo pasa al sistema de
distribucidn con fa energia necesaria para llegar hasta las boquillas de salida, El
equipo incorpora wna- bateria convencional de coche de 12 V y 40 Ah de
capacidad de carga {2)

Sobre el propio cajén se apoyan tres equipo fundamentales para ¢ adecuado
funcionamiento del sistema en su conjunto; (i) equips automético de confrol de
seccién {7}, (1) receptor DGPS (8), v antena de posiclonamiento {8). El equipn
automatico de control, a ravés de unos interruplores, usadess de forma manuat o
automatica, permite ka aplicacidn de dosis predefinidas v la mantiene constante
independientemente de la velocidad y del nimero de secciones que esten
ablertas, y aumentar o disminuir la dosis de aplicacion segln necesidad. También
dispone de una enirada de sefial GRS, que se utiliza para conocer la velocidad y
peaicion el vehlculo en todo momento, permitiendo ajustar la dosis segln el mapa

diferantes secciones. El receptor GFS Hene incorporade un microprocesador que

de prescripcion previamente introducido v 1a activacion o desactivacion de las

permite la visualizacion ¥ registro de informacion realizadas en campo y/o ensayos
de laboratoric, asl como el cantrol del equipo aufomatico de control de secciones,

Tambien apoyada sobre el cajén se encuenirs la tuberia principal de sistema de
distribucién y cables para poder registrar 18 informacidn, En ssta linea se ha
incorporado un regulador de caudal que controla la dosis {123, un medidor de fluje
{13), un.medidor de presidn (131 y 4 electrovélvulas solencides (8) que funcionan
en modo “todo o nada’, abriendoe o cerrando completaments el circuite. Cada
slactrovalvula se encuentra coneclada a una seccion de s barra de tratamientos
{9}, yue en esle caso fue dividida en 4. Cada seccidn dispong de una hoguilla del
fipo abanico plano {18) y se instalaron separadas 50 cm.
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En la figura 1'se muestra ol equipe con una barra portaboquiltas desplazable (1 o),

sobre tha lanza (18), que simula ol desplazamiento del tractor, se utiliza un motor

de ©C, de 12 V {14}, con inversion de gire, que acciona un pifidn (18) v una
cadena de rodilfos, a la que cogide el cajdn gue pora la barra. Al final del

recorrido, Heva un interruplor final de carrera (17), que para & carrg. Asimismo,

Invirtiendo el gire del motor el tarre retrocede al origen en el que existe ofro

interruptor fin de carrera (18). Mansjando convenientemente jos didgmetros de Ios

pifiones, se regula ia velocidad lineal de desplazamiento de la barra de boguilias,

12
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Reivindicaciones

1.~ Equipe de aplicacion por pulverizacion portdtil controlade por GPS para uso
docente e investigacion, caracterizado por integrar sn una misma plataforms
movil componentes de posicionamisnto, instrumentacion de medida v tecnologia
de apiicaciéﬂ variablg como son slecfrovalvulas de secoidn, un medidor de caudsl,
un regulador de caudal, un sistema de distribucién, un sistema DGPS y
controlador de secolongs, utilizanda un sistama de posicionamiento que confrola y
ajusta de forma precisa la aplicacién de agroguimicos, asi como un sistema de
pulverizacién para conseguir una aplicacion variable automatica basada en 13
localizacion y la informacion agrondmica,

2.~ BEquipo de aplicacion por pulverizacion pordatil controlade por GFS parg use
docente & investoacion carascterizado por esigr compuesta de yn sistema
eldchico que conecta los dispositivos glectridnicos det sistema de posicionamiento,
ef madidor de caudal y ef regulador de caudsl, a un controlador automatico de
apartura ¥ clerre de hasta 10 tramos de pulverizador.

3~ Equipo de aplicacion por pulverizacion portatil controlado por GPS para useo
docents e investigacion, segun reivindicaciones anterivres, caracterizado porgus:
- &l controlador unide al sistema de posicionamiento permite, a itravés de
irterruptores, decidir la dosificacion v aperfura/cierre de secciones segin el tipo de
aplicacion que necesite realizar.

- e medidor de caudal se compone de tres hilos; alimentacion, tierra v senal. La
sefial entrega pulsos a 12 V cuando hay movimisnto de flujo. Este se conecta al
controlador a avés de un circuito que cuando recibe un pulso de 12 Vuna el pin
13 del controlador con tierra (0 V) para que ef controlador detects el pulso,

4~ Equipo de aplicacion por pulverizacion portalil controlade por GRS para uso
docents e invesligadion, segin reivindicaciones anteriores, caracterizado porgue
el contenador metalice alberga los slementos de presion y energia, y da soporte
en su parte superior al squipe confrolador de framos y al sensor de
posicionarniarite.

5~ Equipo de aplicacion por pulvernzacion portdtil controlado por GPS para uso
docente e investigasion, segin retvindicaciones anteriores, caracterizado por

13
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- yn sistema de aire comprimido formado por un envase presurizade de CO;y,
preferentemente una botella de aire comprimido ¢ gas inerle, somo fuente de
shergla para impulsar e liquido a presidn a través de las boguillas.

- ks barra de tratamientos se divide en cuatro secciones, cada una con una boguills
de pulverizacidn, preferentemente del tipo de abanico plang y separadas 50 om
cuye desplazamiento horizontal esta limitado por dos finales de carrera de varilla,

- cada seccidn estd controlada por una electrovalvila de seccidn que funciona en
modo “todo o nada’”, abriendo o cerrando completamente ef circwdto,

- un medidor de fujo y medidor de presién instalado en la tuberia principal del
sistema de distribucion y cableados para registrar la informacion,

14
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 201300493

Fecha de Realizacion de la Opinion Escrita: 14.11.2014

Declaracién

Novedad (Art. 6.1 LP 11/1986) Reivindicaciones 1-5 Sl
Reivindicaciones NO

Actividad inventiva (Art. 8.1 LP11/1986) Reivindicaciones Sl
Reivindicaciones 1-5 NO

Se considera que la solicitud cumple con el requisito de aplicacion industrial. Este requisito fue evaluado durante la fase de
examen formal y técnico de la solicitud (Articulo 31.2 Ley 11/1986).

Base de la Opinién.-

La presente opinion se ha realizado sobre la base de la solicitud de patente tal y como se publica.
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 201300493

1. Documentos considerados.-

A continuacion se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracion para la
realizacion de esta opinion.

D01 US 2002158142 A1 (STEHLING SAMMY J) 31.10.2002
D02 WO 2013025378 A1 (SPRAYING SYSTEMS CO et al.) 21.02.2013

2. Declaracién motivada segun los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucién de la Ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracién

El objeto de la invencidn es un equipo de aplicacién por pulverizacion portatil controlado por GPS para uso
docente e investigacion.

El sector de la técnica al que pertenece la invencion es el de la agricultura de precision.

El problema técnico que pretende resolver la invencién es:

- Realizar una aplicacion variable de herbicida mediante el uso de la informacidén procedente de un sistema
GPS

- conseguir la interaccion de los alumnos con los dispositivos utilizados

- optimizar recursos a utilizar (herbicidas) para conseguir cosechas de mayor calidad, mayor beneficio
econdmico y ambiental

- disponer de un equipo portatil que no necesita emplear ningun vehiculo autopropulsado para su arrastre

El objeto de la invencidn para la reivindicacién 1 es un equipo de aplicacién por pulverizacion portatil controlado
por GPS:

- para uso docente e investigacion

- que integra en una misma plataforma moévil componentes de posicionamiento, instrumentacion de medida y
tecnologia de aplicacion variable como son electrovalvulas de seccion, un medidor de caudal, un regulador de
caudal, un sistema de distribucién, un sistema DGPS y controlador de secciones

- utilizando un sistema de posicionamiento que controla y ajusta de forma precisa la aplicacién de agroquimicos
asi como un sistema de pulverizacion

- para conseguir una aplicacién variable automatica basada en la localizacion y la informacién agronédmica

Se considera D01 como el documento del estado de la técnica mas cercano. D01 divulga un equipo de
aplicacion por pulverizacion portatil:

- para investigacion

- que integra en una misma plataforma mdvil una electrovalvula de seccién, un sistema de distribucién y un
controlador de una seccidn

Las diferencias entre la reivindicacion 1 y el documento D01 son:

- en la reivindicacion 1 se dice que el equipo es para uso docente, pero para el experto en la materia se trataria
de una utilizacién evidente. Por otra parte, el mero hecho de decir una finalidad, sin que se aporte ninguna
caracteristica técnica concreta que tenga que ver con esa finalidad, no es sino una expresion de deseo.

- en la reivindicacion 1 se dice que el equipo esta controlado por GPS y que en la plataforma mévil se integran
componentes de posicionamiento, instrumentacion de medida y tecnologia de aplicacién variable, un medidor
de caudal, un regulador de caudal, un sistema DGPS, y se hace referencia a una pluralidad de secciones. El
efecto técnico de estas caracteristicas es el de conocer la posicidon del vehiculo en todo momento y aplicar
dosis variables segin un mapa de posiciones. El problema técnico que se resuelve con estas caracteristicas es
el de controlar y ajustar de forma precisa la aplicacidon de agroquimicos y conseguir una aplicaciéon variable
automatica basada en la localizacion y la informacioén agrondmica. En el documento D02 se divulga un equipo
de aplicacién por pulverizacién para conseguir los mismos efectos técnicos y resolver el mismo problema
técnico. Aunque el equipo de D02 no es portatil, si lo es el equipo de D01 y para el experto en la materia que
conoce los documentos D01 y D02 seria evidente llegar a la reivindicacién 1 combinando dichos documentos.
Por todo lo expuesto se considera que la reivindicacidon 1 es nueva (Art. 6.1 LP 11/1986) pero que carece de
actividad inventiva (Art. 8.1 LP 11/1986).
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OPINION ESCRITA N° de solicitud: 201300493

El objeto de la invencidn para la reivindicacion 2 es un equipo de aplicacion por pulverizacion

portatil;

- controlado por GPS

- para uso docente e investigacién

- compuesto de un sistema eléctrico que conecta los dispositivos electronicos del sistema de posicionamiento, el
medidor de caudal y el regulador de caudal, a un controlador automatico de apertura y cierre de hasta 10 tramos
de pulverizador

Por las mismas razones comentadas para la reivindicacién 1, se considera que, para el experto en la materia,
que conoce los documentos D01 y D02, seria evidente llegar a la reivindicacion 1 combinando dichos
documentos. Por todo lo expuesto se considera que la reivindicacion 1 es nueva (Art. 6.1 LP 11/1986) pero que
carece de actividad inventiva (Art. 8.1 LP 11/1986).

Las reivindicaciones 3 a 5 son dependientes y se consideran meras opciones de disefio, constructivas o de
configuracién, que no tienen ningun efecto técnico sorprendente y que por tanto se considera que carecen de
actividad inventiva (Art. 8.1 LP 11/1986).
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