ROMAN]A

(19) OFICIUL DE STAT
PENTRU INVENTII S| MARCI
Bucuresti

any RO 132289 B1
(51) Int.Cl.
GO01C 21/00 (2008.01):
AO01B 69/06 (200601

(12) BREVET DE INVENTIE

(21)  Nr.cerere: Q 2016 00419

(22) Data de depozit: 08/06/2016

(45)  Data publicarii mentiunii acordarii brevetului: 27/11/2020 BOPI nr. 11/2020

(41) Data publicarii cererii:
29/12/2017 BOPI nr. 12/2017

(73) Titular:
* UNIVERSITATEA DE STIINTE
AGRONOMICE SI MEDICINA VETERINARA
DIN BUCURESTI, BD.MARASTI NR.59,
SECTOR 1, BUCURESTI, B, RO

(72) Inventatori:
+ GIDEA MIHAI, SAT DRACEA,
COMUNA DRACEA, TR, RO;
* PENESCU AURELIAN,
STR. SICA ALEXANDRESCU NR. 15,
SECTOR 2, BUCURESTI, B, RO;
* MANEA DRAGOS, STR. JIMBOLIA
NR. 161, ET. 2, AP. 8, SECTOR 1,
BUCURESTI, B, RO;

- VLADUT GABRIEL CATALIN,

STR. NICOLAE IORGA NR. 1, BL. J 11,
AP. 3, CRAIOVA, DJ, RO;

- CONSTANTINESCU MIRCEA CATALIN,
BD. DACIA NR. 132, BL. K2, SC. 1, AP. 2,
CRAIOVA, DJ, RO;

« MARIN EUGEN,

BD. ION IONESCU DE LA BRAD NR. 6,
AP. 128, SECTOR 1, BUCURESTI, B, RO

(74) Mandatar:
STRENC SOLUTIONS FOR INNOVATION
S.R.L., STR.LUJERULUI NR.6, BL.100,
SC.B, ET.3, AP.56, SECTOR 6, BUCURESTI

(56) Documente din stadiul tehnicii:
US6285938 (B1); KR 100835987 (B1);
CN 203038085 (U); CA 2286490 (A1)
US6285938 B1; KR100835987 B1;
CM203038085 U; CA2286490 A1

s SISTEM DE GHIDARE AUTOMATA A AGREGATELOR

AGRICOLE

Examinator. ing. ENDES ANA MARIA

Orice persoané are dreptul sa formuleze in scris si
motivat, la OSIM, o cerere de revocare a brevetului de
inventie, in termen de 6 luni de la publicarea mentiunii
hotarérii de acordare a acesteia

RO 132289 B1



11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

47

49

RO 132289 B1

Inventia se refera la un sistem de ghidare automata a agregatelor agricole destinate
executarii lucrarilor de intretinere a culturilor de plante prasitoare, pe baza analizei spectrale.

Sunt cunoscute, sisteme de autoghidare care se bazeaza pe utilizarea informatiilor
geospatiale de tip GPS-RTK, realizate de firme precum Trimble, Top Con, Mewi, John Deere
etc.

Este cunoscuta in acest sens, de asemenea solutia tehnica din brevetul US6285938 B1
~Primer system for agricultural product distribution system”, publicat la data de 04.09.2001 care
se refera la un sistem de distributie a produselor agricole in care agregatul agricol este condus
de catre un microcontroler ce primeste semnale de la o interfata utilizator si de la un echipament
de detectiie de tip senzor de viteza, senzor de presiune, debitmetru, etc. siin care informatia de
pe teren este furnizata de catre un receptor GPS.

Dezavantajul acestui sistem consta in acela ca nu se gestioneaza o informatie video
care prin prelucrare sa dea informatii relevante despre dispunerea culturilor de plante care sa
conduca la o ghidare automata functie de acest parametru agricol esential.

Este cunoscut de asemenea sistemul integrat de achizitie de semnale utilizat in
agricultura ,Integrated sensor server system for agriculture” protejat prin brevetul
KR 1008835987 (B1) publicat la data de 10.06.2008 a carui solutie tehnica are la baza
integrarea si monitorizarea de informatii specifice despre terenul agricol, respectiv informatii
despre sol printr-un senzor de sol si respectiv despre mediu printr-un senzor de mediu,
informatii video ale terenului agricol printr-o camera video cu functie de infrarosu ce poate
detecta inclusiv imagini de noapte, si de asemenea o unitate de tip GPS furnizadnd informatii
despre locatia curenta a sistemului.

Dezavantajul acestui sistem este acela ca informatiile primite, inclusiv informatia video
constituie informatii primare care sunt gestionate exclusiv pentru realizarea unui serviciu de
stocare si monitorizare de catre fermier. Semnalul video Tn particular nu este utilizat in scopul
unei analize a solului, de exemplu prin tehnici spectrale si care apoi odata prelucrate, sa
constituie semnale de intrare pentru o parte de actionare si reglare a unui echipament agricol.

Dezavantajele acestor sisteme de ghidare automata constau in faptul ca:

- nu efectueaza o analiza spectrala a solului care sa permita o ghidare automata a
agregatelor agricole necesara la intretinerea culturilor de plante prasitoare;

- nu identifica directia randurilor de plante, ci se bazeaza numai pe informatii GPS-RTK;

- nu pot evita calcarea randurilor de plante la lucrarile de intretinere.

Problema tehnica pe care inventia isi propune sa o rezolve consta in realizarea unui
sistem de ghidare automata a agregatelor agricole la intretinerea culturilor de plante prasitoare
pe baza analizei spectrale, pentru a creste eficienta lucrarilor de intretinere si a reduce numarul
de plante distruse in timpul efectuarii acestor lucrari.

Sistemul de ghidare automata a agregatelor agricole, conform inventiei, rezolva aceasta
problema tehnica si inlatura dezavantajele mentionate, prin aceea ca ajusteaza in timp real
directia de deplasare a agregatelor agricole la intretinerea culturilor de plante prasitoare, in
functie de directia randurilor de plante, pe baza procesarii de imagini si analizei spectrale.

Sistemul de ghidare automata a agregatelor agricole prezinta urmatoarele avantaje:

- realizeaza identificarea directiei randurilor de plante;

- identifica unghiul de deviatie al agregatului agricol fata de directia randurilor de plante;

- analizeaza si stabileste in timp real unghiul de corectie al directtiei de deplasare;

- monitorizeaza continuu abaterea fata de directia de deplasare si o corecteaza.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei in legatura si cu figurile 1-K3
care reprezinta:

Fig. 1, sistemul de ghidare automatd a agregatelor agricole - diagrama logica a
functionarii;
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Fig. 2, sistemul de ghidare automata a agregatelor agricole - schema de amplasare pe
tractorul agricol;

Fig. 3, sistemul de ghidare automata a agregatelor agricole - schema functionala.

Sistemul de ghidare automata a agregatelor agricole, conform inventiei este compus
dintr-un subsistem A de diferentiere a randurilor de plante alcatuit dintr-o camera video 1 pentru
achizitia imaginilor si o unitate 2 de prelucrare date pe care ruleaza un soft dedicat pentru
diferentiere si clasificare pe baza caracteristicilor spectrale specifice, un subsistem B de analiza
a directiei de deplasare, format dintr-un senzor 3 de monitorizare a unghiului de directie montat
pe coloana de directie, un senzor magnetic de viteza 4 la roata tractorului, un motor electric 5
care actioneaza un angrenaj reductor 6 cuplat cu sistemul de directie al utilajului agricol care
este format din volan, coloana de directie si caseta de direciie si o unitate centrala C in care
ruleaza un soft de navigatie si de corecitie a directiei de deplasare.

La nivelul subsistemului A de diferentiere a randurilor de plante, dupa achizitia sifiltrarea
imaginii, aceasta este procesata, prelucrata, diferentiata pe baza unui algoritm de discriminare
a randului de plante in functie de semnatura spectrala specifica plantei de cultura, care consta
in compararea spectrelor identificate cu spectrele predefinite ale plantei de cultura, este
identificat randul de plante si directia acestuia, datele privind directia randului de plante fiind
trimise catre unitatea centrala C.

Softul pentru diferentiere si clasificare pe baza caracteristicilor spectrale specifice,
realizeaza o procesare in timp real a imaginilor achizitionate prin segmentare si extragerea
culorii verzi prin formula ,,Excess green” avand ca rezultat separarea regiunilor de culoare verde
organic si delimitarea contururilor verzi situate in plaja 520-570nm a lungimii de unda, pe baza
intensitatii de gri. Astfel, intr-o prima etapa se separa tot ceea ce inseamna resturi vegetale si
plante moarte, iar in a doua etapa se face o analiza pe baza nuantelor de gri ajungandu-se la
identificarea carecteristicilor specifice ale plantei de cultura ce se diferentiaza de buruieni. Din
totalitatea contururilor verzi, randul de plante se clasifica pe baza semnaturii spectrale a
planetelor de cultura, data ca intensitate de gri specifica, coroborat cu analiza de forma.

La nivelul subsistemului B de analiza a directiei de deplasare sunt achizitionate datele
privind directia de deplasare si sunt trimise catre unitatea centrala C.

La nivelul unitatii centrale C datele de la subsistemele A si B sunt prelucrate de catre
softul de navigatie si corectie a directiei de deplasare, identificAndu-se unghiului¢ de deviatie
fata de directia randului si stabilidu-se unghiul de corectie 8 si este trimisa comanda catre
motorul electric 5 care actioneaza angrenajul reductor 6 cuplat cu sistemul de directie al
utilajului agricol, agregatul fiind repozitionat pe directia randurilor de plante. Sistemul de ghidare
automata utilizeaza in consecinta doua softuri interconectate dintre care unul, de diferentiere
si clasificare pe baza caracteristicilor spectrale specifice are ca marime de intrare imaginea
obtinuta in camera video pe care o prelucreaza si genereaza la iesire unghiul de deviatie de pe
teren caracteristic randului de plante, si respectiv softul de navigatie si corectie a directiei de
deplasare, prin care se obtine diferenta de unghi de corectie necesar aplicarii sistemului de
navigatie care comanda deplasarea agregatului agricol in siguranta pe randul de plante.
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Revendicare

Sistem de ghidare automata a agregatelor agricole la lucrarile de intretinere a culturilor
de plante prasitoare, compus din subsistemul (B) de analiza a directiei de deplasare format din
senzorul (3) de monitorizare a unghiului de directie si senzorul (5) de viteza, care transmite
acesti parametrii catre unitatea centrala (C) in care pe baza unui soft de navigatie si de corectie
a directiei de deplasare, motorul electric (5) actioneaza angrenajul reductor (6) cuplat cu
sistemul de directie al utilajului agricol, agregatul fiind repozitionat pe directia randurilor de
plante,caracterizat prin aceea ca, in scopul realizarii ghidarii automate are in compunere
subsistemul (A) de diferentiere a randurilor de plante prin care imaginile achizitionate si filtrate
de catre camera video (1), sunt procesate de unitatea (2) de prelucrare date pe baza unui
algoritm de discriminare a randului de plante n functie de semnatura spectrala specifica fiecarei
plante de cultura si transmise unitatii centrale (C).
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