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Resumen

En este articulo se presenta el prototipo de un médulo moévil de
agricultura de precision, y tiene como objetivo llevar las herramientas
de las TIC a la formacion en el area agropecuaria. El Modulo
permitira llevar la formacion directamente al sector agropecuario. El
proyecto contara con dos maletas que son: la maleta de agricultura
de precision y la maleta solar. La maleta de agricultura de precision
tendra un PLC, una pantalla HMI, sensores humedad contenida,
sensores de temperatura, sensores de iluminacion, una bomba de
agua y un par de electrovalvulas. La maleta solar cuenta con un Panel
solar flexible, un regulador, un inversor y un banco de baterias. El
conjunto de las dos maletas podra funcionar de forma auténoma y
solo sera necesario una fuente de agua para realizar el riego de las
plantas.

Palabras clave: Automatizacion, produccion agricola, Energias
alternativas y productividad.

Introduccion

El Oriente Antioqueiio se ha caracterizado por la produccion agricola,
en la cual destacan las hortalizas, las flores, entre otros. Este sector
se ve afectado por la baja productividad de los cultivos, ocasionada
por los cambios constantes en las propiedades del suelo. Debido a
este problema, en los ultimos afios se dio paso al desarrollo de una
nueva tecnologia denominada agricultura de precision (Acosta, de
Licenciatura, & Aguilar, 2015; Ovalles, 2006), que incorpora las
nuevas tecnologias de la 1nf0rma010n (TICS) al sector agropecuario,
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y a su vez busca especializar el sector agropecuario que carece
de tecnificacion. La agricultura de precision se basa en el manejo
de informacion del cultivo, la cual se toma a través de sensores
estratégicamente ubicados. La informacion se almacena en bases de
datos, y una vez analizada permite tomar decisiones sobre ¢l manejo
de los cultivos, optimizar el uso de recurso y consecuentemente
aumentar la productividad (Acosta et al., 2015; Ubierna & Valero
Ubierna, 2001)

En este trabajo se tomaran algunas variables del cultivo como son:
la humedad relativa, la presion atmosférica y la temperatura. Las
mediciones se realizaran de forma inalambrica y se llevaran un
Logo V&, cual procesara la informacion y permitira la observacion
del comportamiento de las diferentes variables cultivo de forma
local con HMI. Esto con el fin de tomar de decisiones sobre el riego
del cultivo y la iluminacion artificial, por ultimo el sistema esta
conectado a un sistema de generacion de energia eléctrica con
paneles fotovoltaicos. Este articulo esta organizado de la siguiente
manera: en la seccion dos se presenta la metodologia, en la seccion
tres se presentan los resultados parciales de la investigacion y en la
seccion cuatro se presenta las conclusiones.

2. Metodologia

El sistema de agricultura de precision que sera implementado
en el modulo movil, tiene como objetivo fundamental servir de
herramienta de formacion, la cual permite extender el uso de las TIC
en la produccion agropecuaria y con esto mejorar la productividad
de sector. El modulo movil permite una mayor cercania al sector
productivo que se encuentra disperso por todo el territorio. El
sistema de agricultura de precision estda compuesto por dos maletas,
una encargada de la agricultura y otra de la generacion de energia.

Figura 1. Modulo mévil de agricultura de precision
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2.1. Maletin de agricultura de precision

El control del sistema de agricultura de precision se realizara con
un LOGO! V8, y se instalard una pantalla HMI Siemens KTP
Basic desde la cual el operario interactia con el control sistema.
El LOGO! sera el responsable de controlar la bomba hidraulica,
las electrovalvulas y las lamparas LED; asi como recibir datos de
los sensores inalambricos dentro del cultivo. Todo ello alimentado
por un sistema fotovoltaico. El control del Sistema de Agricultura
de Precision se logra a través del intercambio de datos dentro de
la Memoria de Variables (VM) del Logo! V8. Este intercambio de
datos lo realizan la HMI, los sensores y el PLC. A continuacion se
describe el Software implementado para esta aplicacion se presenta
en la Figura 2.

En la Figura 2 se presenta un diagrama de flujo que representa la
programacion del control. Este programa inicia con un estado actual
del proyecto, de alli pasa a la seleccion del modo de funcionamiento,
el cual puede ser Manual y Automatico. El funcionamiento manual
permite ver los valores de las variables del cultivo y actuar sobre
los actuadores; mientras que el funcionamiento automatico se
pueden ver las variables y es el control quien toma las decisiones
sobre los actuadores, para esto se deben configurar los sensores y
los actuadores y definir los rangos entre los cuales deben funcionar
el control.

INICIO SELECCION DE MODO DE
CONTROL

MANUAL
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Figura 2. Software del sistema de agricultura de precision
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2.2. Maletin solar

El maletin solar es el encargado de suplir la energia eléctrica al
sistema de agricultura de precision. Para esto cuenta con un sistema
de generacion solar fotovoltaico el cual estd compuesto como se
muestra en la Figura 3.

Banco de Baterias

Paneles
fotovoltaicos Inversor
L —

Control de Voltaje

Figura 3. Sistema solar fotovoltaico

Los componentes del sistema solar fotovoltaico son: el panel solar
fotovoltaico flexible de 140 Wp , un regulador voltaje y cargador de
12 voltios y 30 Amperios, un banco de baterias de compuesto por
dos baterias de 12 V 12 AH y un inversor de onda modificada de
400W.

3. Resultados parciales

En este proyecto se resalta como resultado obtenido, el disefio y
la implementacion de un prototipo de modulo movil, el cual esta
compuesto por una maletin de agricultura de precision y una de
maletin solar. Como resultado esperado se pretende el prototipo sea
usado en la formacion de agricultura de precision en el centro y con
esto validar el funcionamiento del prototipo.

4. Conclusiones preliminares

Eldisefo y laimplementacion del prototipo por parte de los semilleros
de investigacion de electricidad Industrial, ha permitido el desarrollo
de las competencias del programa de formacion, ademas de formar
a los aprendices con espiritu de investigacion. Cuando el prototipo
se lleve a la formacidn de agricultura de precision se espera que
permita a los aprendices facilitar la adquisicion de conocimientos.
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