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MEMORI A DESCRIPIIVA
DE Ia

PATENTE DE INVENCION
que por 20 afios, para Egpafia y sus Posesiones, se solicita a fa-
vbr de I ¢LeCedei s INDUSTRIA IOMBAHDA O0STRUZIONE MACCHINE AGRI-
IE, entidad italiana, residente en MILANO (ITAITA-EBSPAfiA), Via
E. Cosenz, 44, por : “MECANISMO AUTOMATI G0 DE ALIMENTAGCION PARA
MAQUINAS DESTINADAS A TRASPLANTAR BL ARROZ Y OTROS CERRAIES" .-

we(udwdw @D e ==

Ia presehte invencidn se refiere a un dispositivo auto-
mético de alimentacidn para mfquinas destinadas a trasplantar el
arroz y otros cereales.

El objeto de la invencién est4 caracterizado esenciale
mente en que comprexde una tolva de carga provista de pines gue
tienen un movimlente alternatlivo y gque estan destinados a condu-
olr las pequefias plantas hacia un par de elementos que giran en

sentido opuesto, los cuales, siend amovibles en combinacidn ocon
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dos garfias y montados en tres bolillos, distribuyen las.pequeﬁas
plantas sobre los drganos de replantacidn de la mfquina de tras-
plantar,.

El invento es descrito conforme el plano en anexo, sieh—
do dados descripéidn ¥ planos solamente a t¥tulo indicativo y no
limitativo de la 1dea de la invenciédn.

la fig. 1 ensefla en vista frontal una forma de reall za-
cidn preferida del dispositivo.

La fig. 2 e3 una vista lateral,

la flg. 3 engefig Glcho dlspositivo en alzado vigto del
lado opuesto al de la fige. L.

En dlchas figuras indica 1 el marco fijo del dispositi-
vo que presenta arriba dos paredes rfgidas substancialmente ver-
ticales 2 y 3, que forman lps ladps de la tolva de carga para las
pequeilas plantag.,

Dos chapas dentadas 4 y 5 estén previstas entre las pa-
redes 2 y 3 por un ladp y las garfias de peires 6 y 7 por otro la-
do. Las chapas dentadas 4 y 5, cuyos dientes son de clase normal
¥y que actdan en una sola direccidn, son accionados con un movimien-
to alternatiw opuesto los uno hacia los otros por el hecho de gue
dan vueltas sobre los extremos de una palanqueta osclilante 8 que
glra por un eje 9 eh la pared 3e~

Estas oscilacién es transmitida por la varilla 10 a la
palanqueta 11 que est4 acoplada al eje 9. De su parte es acciona-
da la varilla 10 por un movimiento alternati w gque es transmitido
por la pequefia palanca oscllante 12, prevista‘de un mufidn 13 para
su acclonamliento (por medios sinemidticos no repregentados en el -
plano), dando vuelts en 14, sobre el marco l. La chapa 12 oscila
conforme la flecha X, transmitiendo & las chapas dentadas 4 Yy 5 -
un mo vimlento oscilatorio opuesto, determinados el avance segin la

flecha Y de las pequerfias plantas A que son introducidas en peque-
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fios manojos (con las raices colocadas hacla la pared derecha de la
fige 2), entre las paredes 2 y 3 de la tolva. Es evidente que la di~-
reccién espeslal de los dientes de las chapas 4 y 5 permiten a di=
chas chapas desplazarse la una en relacién con la otra, la primera
gin arrastrar las pequeﬁas plantas y la otra hacia abajo, transpor-
tando dichas plantas.

Las gar:fias dentadas 6 y 7 que son igualmente accionadas
por unn movimlente alternativo que es transmitido por el juego de
palanquetas 15 que dan vueltas sobre el mufidn que oscila en 14 de

la chapa 12, son desplazadas sobre la pared opuesta de forma que -

cooperan las mlsmas con las chapas 4 y 5.

Hay que observar que la chapa 5, ademfds del movimlento -
alternativw sustanclalmente en sentido vertical, es accionada por
un movimiento oscilante en su superficle de radio alrededor del mu-
fidn 16, siendo realizado este movimiento con ayuda de un muiidn 17,
del cual estd dotada la placa, cooperands dicho mufidn con una raja
inclinada 18 de la pared 3.

El movimiento transversal alternatiww resultante df lu-

gar a un empuje sobre las pequefias plantas en el sentido de la fle-

cha %, de manera que van a apoyar‘se las raices de dichas plantas

contra el marco l. De esto resulta que las pequefias plantas, duran-
te el movimiento descendente a lp largo de la tolva, son sogetidas
a un movimisnto de alineacién conformé su eje longitudinal,

las pequefias plantas salen fuera de las paredes 2 y 3
(a la izquierda ds la fig. 2), slendo conducidas al complsjo de
dlstribucidn por Ias gufas elfsticas 19,

Las pequeflas plantas son cogldas luego por una parsja
de rodllos dentados que ruedan en setido opuesto 20 y 21, efec-
tuﬁndo una dilucldacién de dichas plantas, conduciéndolas hacla
una pareja de rodillos dentados qgue ruedan en sentido opuesto 22

¥y 23, empujéndo dichas plantas entre las gufas 24 en una columna
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uniforme y compacta.

Por debajo de dicha pareja de rodillos estédn colocadas
dos garfias 25 y 26 al lado de las gufas 24. Dichas garfas son ac-
clonadas por dos excéntricas que ruedan en setlido opuesto 27 y 28,
colocados en tres bolillos, por ejemplo con 90€., la una en rela-
cién con la otra, siendo unidas dichas garflas con su parte supe-
rior mediante un nudo corredizo en el marco l, Las garﬁas tienen
una forma conveniente para penetrar en la columna de pequefiag plan~
tas, apart4ndolas en pequefios grupos uno detréds del otro, condu-
clendo dichos grupos a los excéntricos 27 y 28, qQue, en su tarea
de acclonamiento de las garﬂ'as, consisten en dientes periféricos,
por los cuales son conducidas las pequefias plantas, hacla abajo,
empujéndplas e introduciéndolas segui damente, en cantidades deter-
minadas, en los Srganos de replantacidn (no representades en el
dibujo de la méquina.)

Las parejas de rodillos 22.23 y 27-28 sonn acclonadas
por parejas de ruedas dentadas 22°-23‘, 27’-28°, cooperando entre
sl de dos en dose El rodillo 21 es acclonads por su parte por la
rueda dentada 21 mieﬁtras que es axionado el rodillo 20 por el
drbol de rodille 22, colocado por debasjo, mediante una cadena 29,
El movimiento de los diferentes frganos del dispositiwo, puede obe
tenerse por un motor o bien sirviéndose del movimliento de los dr-
ganos cinem4ticos de la méquina en que estd montado el dlspositiw.

£l dngulo de emplazamiento en tres bolillos de los ex-
céntricos de las garfias 25 ¥y 26 es prefsrentemente regulable, pa- '
ra permitir el emplazamiento del dispositivw en las condiciones
de dlstribucidn que se desee.

Bien entendidp puedsen variar los detalles de la reali-
zaclén de dicho dispositiw del ejemplo escrito anteriormente sin
salir del alcance de la 1nv§nc16n. Especlalmente los rodillos gue

glran en sentido opuesto pueden ser desprovistas de dientes y tew
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ner eventualmente vitenos periféricos diferentes. Dicho dispositi-

vo puede ser aplicado ventajosamente en cualguier tipo de méqulna
ds trasplantar y puede servir asf{mismo para la trasplantacidn de
plantas muy jévenes, medianas y tamblen desarrolladas.

) REIVINDI CACIONES (

Se relvindica como ‘Ge la propla y nueva invencidn la propiedad y
explotacién exclusivas de :

l.,- Mecanismo automftico de alimentacidn para mdquinas destinadas
a traspiantar el arroz y otros cereales, caracterizado por estar
constituldo por une tolva de carga provista de peines que tienen
un movimiento alternativo y que estdn destinadas a conducir las -
pequeﬁas plantas hacia parejas de elementos que giran en sentido
opuesto los cuales, en colaboracidn econ dos garfias opuestas, m3-
viles y colocadas en tresbolillos, distribuyen las pequefiag plan-
tas sobre los drganos de replantacidn de la mfcuinae.

24~ Mecanismo automftico de allmentacién para wéquinas destinadas
a trasplantar el arroz y otros cereales, seg’un 1% reivindicacidén,
caracterlzado porque estan dotados los peines de dientes que ac-
tdan en una sola direccidn y que son acclonados por un mo vimiento
alternati vo opuesto el uno en relacién con el otro, en direccidn
de avance de las pequefias plantas.

3e~ Mecanliamo automitico de alimentaclédn para mfquinas destinadas
a trasplantar el arroz y otros cereales, segfn 12 y 22 reivindica-
cidn, caracterizado porque es accionado por lo menos uno de los
peines por un movimlento alternativo en sentido transversal, o ses,
en el sentido longltudinal de las pequefias plantas de manera que
las §ltimas se apoyam contra una pared fija con objeto de reali-
zar su alineamiento «

4.- Mecanismo automftico de alimentacidn para méquinas destinadas
a trasplantar el arroZz y otros cereales, segfn 1% a 3% reivindi ca-

clén, caracterizado porque los pares de elementos Que giran en sen-
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tido opuesto estdn por 1o menos parcialmente‘dentados. /
Se~ Mecanismo automético de alimentacidn para méquinas destinadas
a trasplantar el arroz y otros cereales, segain 18 g 4% reivindica.
cién, caracterizado porgue los pares de elementos que giran en senw-
tldo opuesto son por lo menos en perte desprovistos de dientes.

6o~ Mecanismo automdtico de alimentacidn para mdquinas destinadas
a trasplantar el arroz y otros cereales, segdn 1% a 5% reivindica-
cidn, caracterizado porque los elementes que giran en sentido opuss-
to tienen una velocidad periférica igual,

7e- Mecanismo automético de alimentacién para méguinas destinadas
a trasplantar el arroz y otros cereales, segfn 1% a 6% relvindica-
clén, caracterizado porgue los elementos gune glran en sentido opues-
to tienen una velocidad feriferica diferente.

8e~ Mecanlismo automético de alimentacidn para mdquinas destinadas
a trasplantait el arroz y otros cereales, segfn l2a 7% reivindica-
cidén, caracterizado porgue son accionadas las garfias por excén-
tricos que giran en sentido opuesto para penetrar transversalmente
en la columna de pequefias plantas y de apartarlas las unas de las
otras por grupos.

O~ Mecanismo antomético de alimentaciédn para méquinas destinadas
a trasplanter el arroz y otros cereales, segfin 1® a 8% reivindioca-
cicSn, caracterizado porque estén colocados los dos excéntricos en
tresbolillos.

10+ Mecanismp automftico de alimentactén para méquinas destinadas
a trasplantar el arroz y otros cereales, segfin 12 a 92 reivindlca-
cién, caracterizado porque es regulable el emplazamiento en tres-
bolillo de los excéntricos.

11, Mecanismo automético de alimentacidn para méquinas destinadas
a trasplantar el arroz y otros cereales, segin 1% a 102 reivindi-
cacién, caracterizado porque son unidas lgs garfias por sus exbtre-

mos superiores medlante un nudo corredizo al marco de base fijo.
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12, Meocanismo automético de .alimentacidn para mdquinas destinadas
a trasplantar el arroz y otros cereales , segfn 12 a 112 reivindi-
caclén, caracterizado porque son acclonados los excéntricos por un
par de slementos que glran en sentido opuesto, empujando los grupos
de las pequefias plantas hacla los érganos replantadoras de la mé-
quina de trasplantacidne.

15, Mecanismo dutomé&tico de alimentacién pera miquinas destinadas
a trésplantar el arroz y otros cereales, segfn 1% a 12® reilvindica-
cdén, caracterizedo porque los pares de los elementos que giran en
sentido opuesto son en ndmero de tres, colocados en serie, esténdo
situadas las garflas en medio des los dltimos parese.

14, Mecanismo automftico de alimentaciédn para mfquinas destinadas
a trasplantar el arroz y otros cereales, segfn 1% a 13%* reivindi ca-
c1én, caracterizado porque es accionado el dispositiw por un motor
independlente.

15, Mecanismo automético de alimentacidn para méquinas destinadas
a trasplantaer el arroz y otros ceréales, segin 1% a 142 relvindl ca~-
clén, caracterizado porque es acclonado el dispositiw por drganos

cinem4ti cos de la méquina de trasplantacidne.

16 o~ "MRCANI SMO AUTOMATICO DE ALIMENTACION PARA MAQUINAS DESTINADAS

A TRASPLANTAR EL ARROZ Y OTROS GEREAIRS".,
Consta la presente memoria descriptiva de -siete hojas

numeradas y mecanografladas en una sola cara a las que se acompa-

fian un plano para su mejor comprensidne.
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