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MoDo Mekan Robertsfors talajel6készitével

STOREBRO SILVA NOVA ULTETOGEP FEJLESZTESENEK TORTENETE

1960-as évek vége: Az lltet6gép kifejlesztéséhez az els6 |épés megtétele a svéd Mo och Domsjo AB (MoDo)
cég erdészeti osztalya alltal.

1970: MoDo Mekan projekt induldsa, célja egy nagyteljesitményd lltet6gép gyartasa volt.

1969-1971: Svéd Erdészeti Egyetem és az OSA dltal kidolgozott talajhasitékos UltetS8barazda kifejlesztése,
melyet Robertsfors foltos talajel6készit6jével kombinaltak.

1972-1973: Kidbrandito kezdeti eredmények. Elemzés és fejlesztés eredményeképpen duplakaros lltet6egység
kialakitasa. A burkolt gyokerl csemetéket sdritett levegbvel, karonként 1-1 db csévon keresztil szallitottak a
raktérbdl az ultetbkarba.

1973-1976: Szamos valtoztatas, pl.: Gltet6gép felfliggesztése, talajérzékelés, lltetési nyomas.

1977-1978:Az OSA Uj részleges talajel8készitSjével fejlesztették a gépet.

1979: Tesztelés kidbrandité eredményei utdn az OSA-val vald egyiittm(ikddést felmondtak. A karos ultet8gép
egység altal elért eredmények azonban annyira igéretesek voltak, hogy a projektgazdak ugy dontottek, hogy Uj
prototipust épitenek a hosszu tavu tesztekhez.

1981: MoDo Mekan projektet a Storebro Bruks AB vette.

1984-t6l: 4 gépet épitettek és teszteltek mikodés kozben. A karos Ultetégépek egy-egy nagyméretil kihordéra
(OSA 260, Kockum 850) épiiltek, a talaj-el6készités pedig Wadell talajm(ivelvel valdsult meg. A csemeték
adagolas tovabbra is sdritett levegbvel tortént. A négy gépet 1984-1989 kozott gyakorlatban tizemeltették.
1985-1997: Az uj Silva Novat Uj hidraulikus meghajtasu Donaren 380 MIDAS tarcsas pasztakészitbvel szerelték
fel, amely az alapgép kozepén kapott helyet. Ez a Silva Nova 90 M néven ismertté valt konstrukcid olyan
sikeres volt, hogy az 1990-es évek kdzepére mar ot gép uzemelt.

1998-2000: Fejlesztés leallasa, mivel draga volt a gép és nagy terileten volt hatékony, olcsdbb kulfoldi
munkaerdt térnyerése, csokkent az erd6telepitési teriket, valamint megjelentek az lGltet6gépek uj generacidja.
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Silva Nova 90 M liltetogép

PLANTMA-X A TOVABBFEJLESZTETT SILVA NOVA

A Plantma X els6sorban a Silva Nova gép tovabbfejlesztése, amelynek alapkoncepcidja az alapgép derekaba megvaldsuld részleges talajel6készités és a
csemeteliltetés kozbeni folyamatos el6rehaladas volt. A Plantma X Uj lltet6gépen valdé munka 2018-ban kezd6dott. A gép hatuljan, az el6deihez hasonléan
két Ultet6kar talalhato, melyek kulon-kilon korilbelldl 2-3 masodpercenként hajthatjak végre ultetési kisérletet. Az els6 terepi teszteket 2019-ben és 2020-
ban végezték el. Optimalis korilmények kozott a gép dranként 2800 palantat tudott elliltetni. 2020-ban a gépet kilonb6z6 tipusu talajokon tesztelték, ami Uj
fejlesztési otletekhez vezetett. Az egyik Otlet a szenzortechnoldgia és a mesterséges intelligencia fejlesztése a megfelel6 lltetési pontok azonositasara. A
sikeres svédorszagi probakat kdvetSen a gépet Eszak-Amerikdba és Kanadaban tesztelték. A gép elsd sorozatgyartasu valtozatat, a PlantMaxot 2022-ben
szallitottak le. Jelenleg Svédorszagban, Brazilidban és Uj-Zélandon m(ikddnek ezek a gépek. A kihordd vezet6fiilkéjében 1évé kezeld irdnyitja a kihorddt és 6
felel6s a vagasteriileten bejarandd utvonal megtervezéséért, valamint a tarcsas részleges-talajel6készitd lizemeltetéséért. A gép hatsé része athalad az
el6készitett talajon és a kerekeivel tomoriti azt. A hatsé filkében, az Ultet6fulke kezelGje felel6s azért, hogy a csemetéket kézzel a taroldban |évd
kartondobozokbdl a specialisan kialakitott "csészékbe" helyezze, amelyek a palantat az ultet6karba tovabbitjdk. Ez a kezel6 felel6s az ultetés
eredményességéért, az lUltet6karok megfelel6 beallitasa alltal. A tényleges Ultetési ciklust szoftver vezéreli. Amikor az Ultetési pontok kozotti el6re beallitott
tavolsagot eléri, akkor a rendszer elinditja az Ultet6kart lefelé. A kar hegyében talalhatd szenzor érzékeli, ha az Ultet6hegy a talajhoz ér, ekkor elindul a
rendszerben az Ultetési korlilmények kiértékelése, hogy a talajviszonyok alkalmasak-e az lltetésre (pl.: nincs szikla, fatuskd). Ha az értékelés pozitiv, akkor az
ultetécsucs kinyilik, lehetévé téve a csemetének, hogy a foldben Iév6 lyukba essen, amelyet a zart hegy alakitott ki. A tomorité elemek az Gltet6hegy oldalardl
lefelé és befelé iranyuld mozgassal tomoritik a csemete korili talajt. Ezutan a kar felmegy a ,,dokkolasi helyzetébe”, hogy Uj palantat gydijtson a ,,csészékbdl”.
Az Uj palanta a kar belsejébe esik a hegyéig, ahol készen all az liltetésre. Ha az értékelés eredménye negativ, a kar azonnal felemelkedik és Uj ciklust kezd.

OSZEFOGLALAS KOSZONETNYILVANITAS

A forvarder alapgépre épitett tobbmiiveletes nagyteljesitményl Ultetégépek fejlesztése Svédorszagban  Jelen publikacié a ,GINOP-2.3.3-15-2016-00039 —
zajlott a 60-as évek végétdl a 90-es évek végéig. A fejlesztési lendiiletet kdzel 20 évre visszavetette a kulfoldi Ff"‘s ,I?iom_assza,termes'ztc,ési fe'té,telemek vizsgalata”
olcsébb munkaeré megjelenése. 2018-t6l ujabb lendilettel megindult a gép fejlesztése. GmU projekt tamoge e °¢-




