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MEMORIA DESCRIPTIVA

B1 presente invento ce  r e f ie r e  a d is ­

p o s itiv o s  para e le v a r  aperos comportados por tr a c to re s  ’' 

a g r íc o la s , d e l tip o  que comprenden:

-  medios de unión a rticu la d o s  para la  conexión de un 

apero a un t r a c to r  agrícola»  aptos para p erm itir  e l
«

• e « • •

movimiento d e l apero en un plano v e r t i c a l  lo n g itu d in al*

incluyendo dichos Medios de unión» por lo  menos* un par
«

de brazos de unión in fe r io r e s  y  un par de t ir a n te s  .****.
• e ♦

sustañeialm ente v e r t ic a le s  pivotablem ente conectados '& 

lo s  brazos de unión in fe r io r e s }

-  un actuador h id rá u lico  de un so lo  e fe c to  conectadota*través

de una transm isión de palanca a dichos t ir a n te s  para**
• «1

e fe c tu a r  l a  e le v a c ió n  d e l apero} **•

-  medios para sum in istrar flu id o  h id rá u lico  a dicho 

actuador}

-  medios de d iatrib u d or h idráulico»  in terp uestos en tre  

lo s  medios de sum inistro h id rá u lico s  y  e l  actuador para 

co n tro la r  e l  funcionamiento de dicho actuador» presentando 

dichos medios de d is tr ib u id o r  un miembro de control» 

m óvil en tre  una p osic ió n  de reposo» en donde e l  actuador 

no re c ib e  flu id o  a presión  y  desciende e l  apero* y  una 

p o sic ió n  de tra b a jo  en donde e l  actuador re c ib e  flu id o  

a presión  para e le v a r  e l  apero}

-  una b arra  tra n sv e rsa l f le x ib le  conectada por su extremo
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a dichos b razos de unión in fe r io r e s  y  soportada en e l  

t r a c to r  para g ir a r  entorno de su e je  de nodo que la  

fu erza  de reacció n  transm itida desde e l  terreno a l  apero, 

cuando é s te  se encuentra en p o sic ió n  descendida, produce 

5, la  deformación de dicha barra f le x ib le  en un plano sus— 

tañetalm ente h o r iz o n ta l, y

-  una transm isión m ecánica, in terp u esta  en tre  la

f le x ib le  y  e l  miembro de co n tro l de lo s  medios de d is tr ib u id o r
» • •

h id rá u lic o s , y  apta para producir e l  movimiento de jficho
* * •• s •* • •

10» miembro de co n tro l h acia  su p osic ió n  de tra b a jo , de podo
•  •  •  

s

que e fe c tú e  la  e le v a c ió n  d e l apero, cuando dicha fu erza  

de reacció n  y la  deformación con siguien te de la  barra*, 

f le x ib le  en e l  plano h o rizo n ta l excede un v a lo r  pbqdéterminar­

do ♦  *. .**;
•••

15* Bn lo s  d is p o s it iv o s  d e l tip o  antes c ita d o ,

generalmente conocidos como »de esfu erzo  controlado *, 

tan  pronto como e l  apero comportado por e l  t r a c to r  se 

e le v a  de l a  t i e r r a  como resu ltad o de la  fuerza de 

reacción  d e l apero que excede dicho v a lo r  predeterminado 

20* la  barra f le x ib le  c ita d a  asume su  co n figu ració n  i n i c i a l ,

produciendo la  re tra c c ió n  d e l accionador y  e l  descenso 

d e l apero* Sin  embargo, e s te  descenso no puede s e r  lo  

suficientem ente rápido para p erm itir  e l  trab a jo  uniforme de 

la  t ie r r a  en casos donde e l  apero e s  relativam ente 

25* lig e ro *
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E l ob jeto  d e l presente invento c o n sis te  

en proporcionar un d is p o s it iv o  d e l tip o  antes c ita d o  

que# con sim ples medios mecánicos# fa c u lta  la  rápida 

restau ració n  d e l apero a la  condición de tra b a jo  i n i c i a l  

5* después que se ha producido la  e le v a c ió n  de dicho apero

como resu ltad o  de haberse excedido e l  v a lo r  precíete na inado
e

antes c ita d o  de l a  fu erza  de reacció n  d e l terren o ap licad a  a l
* : •• 

apero» *** ’
> • ♦  ♦

e
Con m iras a a lcan zar dicho* o b je to  s l t

♦ • •♦ e ♦
10» presente invento proporciona un d is n o s it iv o  para e le v a r* • • •

e

aperos comportados por tr a c to re s  a g r íc o la s  d e l tip o .^ n te s

indicado que se c a r a c te r iz a  porque cada uno de dichóq*’  I
« ♦

t ir a n te s  e s ta  a rticu la d o  a l  brazo de unión in fe r io r  * 

resp ectivo  en un punto t a l  que e l  peso d e l apero# cuh$$°

15» ' se  encuentra elevado d e l terreno# causa la  ro ta c ió n  de

lo s  brazos de unión in fe r io r e s  entorno de sus conexiones 

de pivotado re sp e ctiv a s  a lo s  tiran tea#  produciendo la  

deformación de dicha barra f le x ib le  en un plano su sta n cia l»  

mente v e rtic a l#  y  porque dicha transm isión mecánica actúa 

20» sobre e l  miembro de co n tro l d e l d is tr ib u id o r  hidráulico# 

con dicha deformación de la  barra  f le x ib le  en e l  c ita d o  

plano v e r tic a l#  para d evolver dicho miembro de co n tro l a 

su p o sic ió n  de reposo*

La transm isión mecánica incluye# de p re - 

25* feren cia ,u n a  palanca angular que p iv o te  entorno de un



«

s .

10.

15.

20*

25.

e je  tra n sv e rsa l h o rizo n ta l a la  e stru ctu ra  f i j a  d e l t r a c to r ,  

adyacente a l a  zona c e n tra l de la  barra f l e x i b l e ,  conectándose 

dicha palanca angular por un extremo eJ- miembro de co n tro l 

d e l d is tr ib u id o r  h id rá u lic o , incluyendo también dicha 

transm isión un miembro de transm isión interm edio soportado 

por la  e stru ctu ra  f i j a  d e l t r a c to r  para g ir a r  entorno 

de un e je  tra n sv e rsa l h o rizo n ta l y  con dos s u p e r fic ie s

•* \*Ide le v a  que con tactan  respectivam ente, la  zona c e n tra l
«

ce*
de la  barra f le x ib le  y e l  o tro  extremo de la  palanca

• • •
angular, medios e lá s t ic o s  para mantener dicho otro* feftremoe

♦ ♦  ♦
de la  palanca angular contra la  s u p e r fic ie  de le v a  c o rre s -

M
pondiente d el miembro de transm isión interm edio y  »p?r£

mantener la  o tra  s u p e r fic ie  de le v a  d e l miembro d e.tran sm i-

sió n  interm edio comprimido contra la  zona c e n tra l d a ‘ l a
*****

barra f le x i b le ,  de modo que un desplazam iento h a cia  d elan te 

y un desplazam iento descendente de dicha zona c e n tra l de la  

barra f le x ib le  causa, respectivam ente, g ir o s  en d ire cc io n e s  

opuestas, de la  palanca an gu lar.

La c ita d a  deformación de l a  barra angular 

en un plano v e r t i c a l ,  coco resu ltad o  de la  e leva ció n  

d e l apero, a n tic ip a , en e fe c to ,  e l  momento en que e l  

miembro m óvil d e l d is tr ib u id o r  h id rá u lico  vu elve  a su 

posición  de reposo.

La d escrip ció n  d e l invento se  am pliará.

*  5  -

a t i t u lo  de ejem plo, con re fe re n c ia  a lo s  d ib u jos que



5*

10*

15.

se  acompañan» en donde x

La fig u ra  1 es  una v i s t a  en p ersp ectiva

p a r c ia l de una conexión para aperos agrícolas»  montada

en la  parte p o ste rio r  de un tr a c to r  a l  que e s  a p lic a b le

un d is p o s it iv o  de conformidad con e l  invento*

La fig u ra  2 muestra en perpectiva  un

d is p o s it iv o  de e leva ció n  de conformidad oon una modAA4$nd
#« »*♦

d el invento» que in clu ye  un c ir c u ito  h id rá u lico  esq^^íajStico ,

y
• • • •  e ( »

La fig u ra  3 e s  una v i s t a  la te r a l*  paitialm en*
e

♦ • a
te  en secció n , y  a mayor escala»  de un d e ta lle  d e l *

¿isp o situ v o  mostrado en la  fig u ra  2«

La modalidad d e l invento mostrada pn la s  

fig u ra s  1 a 3 se  r e f ie r e  a un tr a c to r  1 que tie n e  upa»,
v . . .

conexión p o ste rio r  2 para la  unión de aperos a g r íc o la s  d e l

tip o  conocido como una conexión de « tres puntos** La

conexión de * tre s  puntos* 2 comprende dos brazos in fe r io r e s  de 

unión 3» conectado cw 3a uno por uno de sus extremos a l a  e s tru c ­

tu ra  f i j a  d e l t r a c to r  i ,  y  un brazo su p erio r c e n tr a l que 

20* incorpora un gato  h id rá u lico  4 que e s tá  también conectado 

por un extremo a la  e s tru ctu ra  f i j a  d e l t r a c to r  1* Los 

extremos l ib r e s  de lo s  brazos in fe r io r e s  3 y  d e l gato  4 

son aptos para con ectarse a l  apero a g r íc o la  que ha de s e r  

comportado por ©l tr a c to r  l*

Los brazos in fe r io r e s  3 de la  conexión de



" tr e s  pontos 2® están  pivotablem ent* conectados por

re sp e ctiv o s  t ir a n te s  5 a un par de brazos re sp e ctiv o s  6 .

Los extreisos de lo s  brazos 6 opuestos a sus conexiones

pivotan tes a lo s  t ir a n te s  5» se  conectan a extremos

5* opuestos de un árb o l tra n sv e rsa l comán 7 (fig u ra  2)

soportado para e l  g iro  entorno de un e je  h o rizo n ta l

tra n sv e rsa l por l a  e stru ctu ra  f i j a  d e l tr a c to r  l  qué*4**
:* **:

in clu ye  dos soportes f i j o s  8 para e l  árb o l 7» *** *

• *:*Bn la s  conexiones de t r e s  puntos d e l t ip o . ,
- y ,* * *• • •

10» d e sc r ito  la  e lev a c ió n  de un apero conectado a l  apero se
<»»»

e fe c td a  mediante e l  g ir o  controlado d e l árb o l 7 a l  que, 

se  f i ja n  lo s  brazos 6 de modo que se produzca l a  eléyA<?ián 

de lo s  brazos in fe r io r e s  3 por l a  acción  de lo s  t ir a tó p s  5* 

La fig u ra  2 muestra un gato  h id rá u lico  

15* un so lo  e fe c to  9 que t ie n e  un émbolo de p istón  iq

conectado a un brazo 11 f i ja d o  a l  árbol 7 para co n tro la r  

e l  g iro  de dicho árbol y  la  co n sigu ien te  e levació n  de 

lo s  brazos de unión in fe r io r e s  3» E l gato h id rá u lico  9 

se  conecta mediante un conducto 12 a un d is tr ib u id o r  

20* h id rá u lico  13 que se conecta a un d epósito  14 a tr a v é s  

de un conducto de sum inistro 15 que in clu ye  un f i l t r o  

16 y  una bomba 17» y  a tr a v é s  de un conducto de retorno l8 .

El d is tr ib u id o r  h id rá u lico  13 presenta 

un miembro de co n tro l m évil 19 que puede d esplazarse  entre 

25* una p osició n  de reposo» en donde dispone e l  conducto de

-  7  -
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sum inistro 15 en comunicación, a tr a v é s  d e l conducto de

retorno l8 , con e l  d epósito  14, y  una p osic ió n  de tr a b a jo ,

en donde dispone e l  conducto de sum inistro 15 en comunica»

ción  con e l  conducto 12, permitiendo e l  sum inistro de

5 • flu id o  a presión  a l  gato h id rá u lico  9 » Cuanto e l  miembro

de co n tro l d is tr ib u id o r  19 se  encuentra en su p o sic ió n
•

de reposo e l  gato h id rá u lico  9 no re c ib e  flu id o  a jA*d¿lón
. * * *; * •

y  lo s  brazos de e lev a c ió n  6 comportados por e l  árbo*t*7
««»

pueden c a e r , haciendo descender e l  apero sobre e l  tq íre n o .
• » *■

10* Cuando e l  miembro de co n tro l d is tr ib u id o r  19 se  encuentra
♦ * •»

en su p osic ió n  de trab a jo  e l  gato h id rá u lico  9 es sum inistrado
* * *

con flu id o  a presión de modo que e fe c tú a  l a  elevac£^p*del
*• •*

apero comportado por la  conexión elevando lo s  brazos, 6*’

y ,  a trav á  de lo s  t ir a n te s  5 , lo s  brazos de con exión **!■**«

1$« in fe r io r e s  3*

Para e fe c tu a r  l a  operación de "esfu erzo  

con trolad o" d e l d is p o s it iv o  de e le v a c ió n , lo s  brazos 

in fe r io r e s  3 de la  conexión de " t r e s  puntos" 2 se  conectan 

a una b arra  tra n sv e rsa l f le x ib le  20, soportada para e l  

20. g iro  entorno de un e je  tr a n s v e rs a l h o rizo n ta l,p o r  medio 

de un par de ménsulas de soporte 2 l montadas sobre la  

e stru ctu ra  f i j e  d e l t r a c to r  1 .  La barra  f le x ib le  20,  

a l conectarse por lo s  brazos 3 a l  apero comportado por 

la  conexión de tr e s  puntos 2 y  por lo s  soportes 21 

25* a l a  e stru ctu ra  f i j a  d e l t r a c t o r ,  tien d e a deformarse
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de forma f le x io n a l cuando e l  apero tra b a ja  l a  t i e r r a ,  

corno resu ltad o  de la  fu erza  de reacció n  tran sm itida 

por l a  t i e r r a  a l  apero cuando e l  tr a c to r  1 se desplaza 

hacia d e la n te , en la  d ire cc ió n  de la  fle c h a  A de l a  

. 5 * fig u ra  2.

l a  barra  f le x ib le  20 se  co n ecta, por medios

que aparecerán claram ente en l a  d escrip ció n  que si^ue^
íf*a «

a l  miembro de co n tro l d is tr ib u id o r  19 a tra v é s  de una* ♦  9
transm isión mecánica 22* La fig u ra  2 muestra una trá«§m i- 

10* s ió n  mecánica s im p lifica d a  22, s i  b ien  en l a  p r á c t ic a
e

e s ta  transm isión puede s u s t it u ir s e  por cu alq u ier ot*\a°trans
»

n£sión mecánica para c o n v e rtir  l a  d e fo r-  \*

inación f le x io n a l de la  barra  20 en un desplazamiento?«corres

• /"*pendiente d e l miembro de co n tro l 19* Más p articu laraérf- 

15» t e ,  en. e l  ejemplo ilu stra d o  en la  fig u ra  2, cuando e l  

miembro de co n tro l 19 comprende un árbol d is tr ib u id o r  

g ir a to r io  entorno de su  e je  de s im e tr ía , la  transm isión 

mecánica 22 puede s u s t it u ir s e  por cu a lq u ier o tra  tra n s­

misión capaz de c o n v e rtir  la  deformación de la  barra  

20* f le x ib le  20 en un g iro ' d e l miembro de co n tro l 19*

La f ig u r a  3 m uestra, a mayor e s c a la , la  

conexión en tre  la  zona c e n tra l do l a  barra f le x ib le  20 y  

la  transm isión mecánica 22* Un soporte 23, f i ja d o  a la  

e stru ctu ra  d e l tr a c to r  1 ,  tie n e  un árbol tra n sv e rsa l 24 

25* entorno d e l cu a l e s  p iv o tab le  un miembro de transm isión
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in te  m ed io  25* Este miembro de transm isión interm edio 

'25 t ie n e  dos s u p e r fic ie s  de le v a  26,  27» La s u p e r fic ie  

de le v a  26 d e l miembro de transm isión interm edio 25 e s  

apto para e s ta b le c e r  contacto con la  zona c e n tra l 

5* de le  barra  f le x ib le  20, m ientras que la  s u p e r fic ie  de 

le v a  27 e s  apta para e s ta b le c e r  contacto  con un 

extremo 28 de l a  palanca angular 29 a rtic u la d a  enhorno 

de u n C rb o ltra n sv e rsa l 30 a l a  e stru ctu ra  f i j a  d e l . f a c t o r  

1» Un extremo 28 de l a  palanca 29 e s tá  p ro visto  coh jita
• e •

10» r o d il lo  seguidor de le v a  g ir a to r io  31 que con tacta  »£a

s u p e r fic ie  de le v a  27 d e l miembro de transm isión itffcer-

medio 25* E l o tro  extremo 32 de la  palanca 29 opuesto»*
. •», .

a dicho extremo 28 e s tá  conectado, pivotablem ente, a 'un
•

extremo de un t ir a n te  33 ( fig u r a  2) cuyo extremo op&feSto 

15» e s tá  pivotablem ente conectado a l  extremo l ib r e  de un 

brazo cigttefíal 34 f i ja d o  a un extremo de un árb o l 35 

que e stá  giratoriam ente soportado por l a  e stru ctu ra  f i j a  

d e l tracto r»  E l o tro  extremo d e l  árb o l 35 comporta un 

brazo cigffeñal 36 cuyo extremo l ib r e  e s tá  a rticu la d o  

20» a un extremo d e l t ir a n te  37, estando conectado e l  o tro

extremo mediante un brazo cigffcñ al 38 a l  miembro de co n tro l 

g ir a to r io  19 d e l d is tr ib u id o r  h id rá u lico  13*

E l d is tr ib u id o r  h id rá u lico  13 e s tá  p ro v isto  

con medio de in flu e n c ia  e lá s t ic o s  13a , mostrados esquemá- 

25* ticam ente, que en la  p rá c tic a  se  s itu ará n  en e l  alojam iento



d e l d is tr ib u id o r  13/ y  .tienden a re te n er e l  miembro de 

co n tro l 19 en una p o sic ió n  t a l  que actué a  tra v é s  de l a  

transm isión  mecánica ̂ 2^fobre l a  palanca 29,  forzando a l  

 ̂ro d illo ' 31 contra l l f s u p e r f i c i e  de le v a  27 d e l miembrox ->* .....
*  __ ______

de transm isión interm edio 25 y  manteniendo consiguientem ente

la  s u p e r f ic ie  de le v a  26,  asimismo, de dicho miembro 25
•

en contacto con l a  zona c e n tr a l de la  barra f le x ib le  4 &0»
; • •
« e

/ s  A continuación  se  d e s c r ib ir á  e l  fu n cion a- ♦
♦  • •

miento d e l d is p o s it iv o  in lu stra d o  en lo s  dibujos» ♦ • •• * ♦
Cuando e l  apero tr a b a ja  l a  t i e r r a  l a  , * .

♦
fu e rza  de reacció n  tran sm itid a  desde l a  t i e r r a  a l  a&evb 

como resu ltad o  d e l movimiento hacia^ delante d e l trad & jr 

produce la  de formación de la  barra f le x ib le  20 en  un 'piano

sustancialm ente h o rizo n ta l»  Los extremos de la  barrá»*30 

que se conectan a lo s  brazos in fe r io r e s  3 de la  conexión 

de " tr e s  puntos» 2 e stá n , consiguientem ente, s u je to s  a 

dos e s fu e rzo s , mostrados como F en l a  f ig u r a  2,  que causan

la  d e fle x ió n  de d ich a barra» Como resu ltad o  de e s ta  

d e fle x ió n  l a  zona c e n tr a l de la  b arra  20 tien de a moverse 

en un plano sustancialm ente h o rizo n ta l en la  d ire c c ió n  

do desplazam iento A d e l tra c to r»  Es d e c ir ,  mirando por 

ejem plo l a  f ig u r a  3, la  zona c e n tra l de la  barra  f le x ib le  

20 se  mueve h a c ia  l a  derecha como se  muestra en d ich a 

figura»  Debido a l a  acción  de dichos medios e lá s t ic o s ,  

cuando se  produce e s ta  d e fle x ió n , e l  miembro de transm isión



interm edio 25 g ir a  en sen tid o  a n tih o ra r io , t a l  oomo se 

observa l a  f ig u r a  3 , de modo que mantiene la  s u p e r fic ie  

de le v a  co n tra  la  zona c e n tra l de l a  barra  f le x ib le  20f 

por co n sig u ie n te , bajo l a  acción  de lo s  medios de in flu e n c ia  

e lá s t ic o s  13a, dicha palanca 29 e feo tu a  también un g iro  

a n tih o ra rio  para mantener e l  r o d il lo  31 sobre su extremo 

l ib r e  28 en contacto con la  s u p e r f ic ie  de le v a  27 

miembro de transm isión  interm edio 25« E l movimiento <̂£*1
e

t ir a n te  33 debido a e s te  g ir o  a n tih o ra rio  de la  palfcfeba 29,

cau sa, a tra v io d e  la  transm isión  co n stitu id a  por los»* •
♦

A ve»
elem entos 34» CS, 3o , 37,  3» , un movimiento d e l miembro

de c o n tro l de d is tr ib u id o r  19 desde su  p o sic ió n  de reposo• ♦ •*♦  •
h acia  su p o sic ió n  de trab a jo *  Cuando la  fu erza  de reacció n

c ita d a  tran sm itid a  desde la  t i e r r a  a l  apero excede ju\.,
v V  ♦

v a lo r  predeterm inado, e l  miembro de con trol 19 se  d esp laza

de e s te  modo para adoptar su  p o sic ió n  de tra b a jo |  luego

e l  conducto de sum inistro 15 se  pone en comunicación con

e l  conducto 12 y  permite que se  su m in istre  f lu id o  a

presión  a l  gato h id rá u lico  9 para e fe c tu a r  l a  e le v a c ió n

d e l apero fu era  de l a  t i e r r a .  Can pronto como e l  apero

s e  ha elevado de e s te  modo l a  b arra  f le x ib le  20 reas  une

su estado, o r ig in a l  no deformado y ,  por co n sig u ie n te , e l

miembro de co n tro l de d is tr ib u id o r  19 vu elve  a su p osic ió n

de reposo, permitiendo que e l  apero descienda de nuevo

sobre la  t ie r r a *  Para a c e le ra r  e l  redescenso d el apero
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para e fectu a r  un trab ajo  su £ i c ie  ntene nte uniforme d el 

terren o , e l  retorno d e l miembro de co n tro l 19 a su posición 

loca  se e fectú a  ten pronto como se e le v a  e l  apero comportado 

por e l  tracto r*  Evidentemente, tan  pronto como esto  

5* ocurre, e l  peso d e l apero comportado por la  conexión

de * tre s  puntos* d e l tr a c to r  2 induce un g iro  de lo s  

brazos de unión in fe r io r e s  3 entorno de sus uniones‘£9
N»« a

pivote re sp ectivas con lo s  t ir a n te s  v e r t ic a le s  5* Como
*

consecuencia lo s  extremos de la  barra f le x ib le  20 se.*** * *

10* mueven h acia  a rrib a , tendiendo a causar la  distorsiÓp*
*

de dicha barra en un plano sustancialm ente v e rtic a l* * **
* • * *• e 0

y ,  de e ste  modo hacerdescender la  aona ce n tra l de lá * ‘

♦
v .  •

e l  plano v e r t ic a l  hace que e l  miembro intermedio 25 e fectú e  

15. un g iro  en sentido h orario , t a l  como se  observa l a  fig u ra  3»

. debido a l  empeño de l a  barra 20 eon l a  s u p e rfic ie  de 

leva  26 .  E l g iro  en sentido horario  d e l miembro intermedio 

25 peoduce un g iro  en sentido horario  de l a  29 ■ -

entorno de su óívu l 30,  debido a l  empeño de la  su p e r fic ie  - . 

20, de leva  27 d el miembro 25 con e l  r o d il lo  31 comportado

por e l  extrem o,lib re  28 de l a  palanca 29,  Como resultado 

e l  t ira n te  33 se mueve h acia  a rrib a  devolviendo e l  

miembro de co n tro l d e l d is tr ib u id o r  19 a su posición  de 

reposo»

25, Tan pronto como e l  apero se e lev a  d el terreno
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5 .

10.

15.

20.

la  deformación de la  barra f le x ib le  20 en e l  plano v e r t ic a l  

tien de, por con siguien te.a  a ce lera r e l  retorno d e l miembro 

de con trol 19 d el d istrib u id o r h id ráu lico  13 a su  posición 

de reposo, produciendo un rápido redescenso del apero 

sobre e l  terren o.
• *  «

N O T A
e

D escrito e l  objeto d el presente invento‘se

i  ::declaran cono no divulgadas n i practicadas en España* *l*as
• ♦ ♦

« Igu tó n t.. re iv in d ica c io n e s.
* ♦ ♦♦ • ♦

1. -  D ispositivo  para e leva r aperos *
e e ♦ 
a

comportados por tra cto re s  a g r íc o la s , que coaprende t .

-  medios de unión articu lad os para la  conexión de uft .**•
•«**

apero a un tr a c to r  a g r íc o la , aptos para perm itir e l ’ *.,* 

movimiento d e l apero en un plano v e r t ic a l  longitudinal^  

incluyendo dichos medios de unión, por lo  menos, un par de 

brazos de unión in fe r io re s  y  un par de tira n te s  sustan— 

oialmente v e r t ic a le s  pivotablemente conectados a lo s  

brazos de unión in fe r io re s ;

-  un actuador h id ráu lico  de un so lo  e fe c to  conectado a 

través de una transmisión de palanca a dichos tira n te s  

para e fectu a r  la  e levación  d e l apero;

-  medios para sum inistrar flu id o  h id ráu lico  a dicho 

actuador;

-  medios de d istr ib u id o r h id rá u lico , interpuesto entre 

lo s  medios de sum inistro h id ráu lico s y  e l  actuador para2 5 *
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co n tro lar e l  funcionamiento de dicho actuador, presentando 

dichos medios de d istrib u id o r un miembro de con trol 

a d v il en tre  una posición de reposo* en donde e l  actuador 

no recib e  flu id o  a presiÓ“ y  desciende e l  apero* una 

5* posición de trab ajo  en donde e l  actuador recib e flu id o  

a presión para e le v a r  e l  aperoj

-  una barra tran sversa l f le x ib le  conectada por su exU eao

a dichos brazos de unión in fe r io re s  y  soportada en el* *
♦ • ♦

tra c to r  para g ir a r  entorno de su e je  de aodo que
* ♦ ** • *

10» fuerza de reacción transm itida desde e l  terreno a l • • e

apero* cuando é ste  se encuentra en posición descendida^ .

produce la  deformación de dicha barra f le x ib le  en u ¿  ¿l^ano• ♦ •
 ̂ *

sustañeialmente horizontal* y  . •

-  una transm isión mecánica* interpuesta entre la  bai*rp.«

15» f le x ib le  y  e l  miembro de con trol de lo s  medios de d istrib u id d r 

h idráulicos* y  apta para causar e l  movimiento de dicho 

miembro de con trol hacia su posición ds trabajo» de modo 

que efectú e la  elevación  d e l apero cuando dicha fuerza 

de reacción y la  deformación consiguiente de la  barra 

20» f le x ib le  en e l  plano h orizon tal excede un valor predeterminado) 

caracterizado porque cada uno de loo tira n te s  (5) está  

articu lad o a l respectivo  brazo da unión in fe r io r  (3) 

en un punto t a l  que e l  peso d el apero* cuando se encuentra 

elevado d el terreno* causa la  rotación  de lo s  brazos 

25» de unión in fe r io re s  (3) entorno de sus conexiones

-  i 5  ~



p ivotab lea  re sp e c tiv a s  a lo s  t ir a n te s  (5)» produciendo 

una.deformación de dicha b arra  f le x ib le  (20) en un plano
i

sustancialm ente v e r t ic a l  y  ca ra cteriza d o  porque d icha

transm isión mecánica (22) acttfa sobre e l  miembro de

co n tro l ( 19) d e l d is tr ib u id o r  h id rá u lico  ( l 3)> con dich a d is to r ­

sió n  de l a  borra f le x ib le  .(20) en-dicho plano v e r t i c a l ,  de uode 
\ . . . »  • • 

que devuelva dicho .miembro de c o n tro l (19) A A l pQsicióh**de repose

.
2«- D isp o s itiv o , de conformidad con l a  . ! .

e

re iv in d ica c ió n  1 ,  ca ra cteriza d o  porque dicha transmisión,**
♦

mecánica (22) in clu ye  una p ilan ca  angular (29) que *;*

e s tá  pivotada entorno de un e je  tra n sv e rsa l horizontal'****
*» •***

(30) a la  e stru ctu ra  f i j a  d e l tr a c to r ,  adyacente a la  *♦ **
s ♦

zona ce n tra l de la  barra f le x ib le  (20), conectándose
• **.
V  «

dicha palanca angular (29) por un extremo (32) a l raiembró* 

de co n tro l ( 19) d e l d is tr ib u id o r  h id rá u lico  (13)#incluyendo 

además dicha transm isión un miembro de tranm isióa 

intermedio (25) soportado por la  e stru ctu ra  f i j a  d el 

tr a c to r  para g ir a r  entorno de un e je  tra n sv e rsa l h o rizo n ta l 

( 24) y  que t ie n e  dos s u p e r fic ie s  de le v a  (26, 27) que 

contactan, respectivam ente, la  zona c e n tra l de la  barra 

f le x ib le  (20) y e l  o tro  extremo (28) de l a  palanca 

angular (29) ,  y  medios de in flu e n c ia  e lá s t ic o s  (13o) para 

mantener dicho otro  extremo (23) de la  palanca angular (29) 

comprimido con tra  la  s u p e r fic ie  de leva  correspondiente (26) 

d el miembro de transm isión interm edio (25) ,  y  para mantener
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5.

10.

i a  0t r a  s u p e r f ic ie  de le v a  (27) d e l siembro de transm isión

interm edio (25) presionado contra la  zona c e n tra l

de la  barra f le x ib le  (20)* de modo que un desplazam iento

h acia  d elan te  y  h acia  abajo de dicha zona c e n tra l de la

barra f le x ib le  (20) causa* respectivam ente* g ir o s  en

d ire cc io n e s  opuestas* de la  palanca angular (2 9 ).

3.» D isp o sitiv o  pora e le v a r  aperos comportados
•* *;*

por tr a c to re s  a g ríc o la s*  *
• * •

Segdn se desoribe y  r e iv in d ic a  en la  présente
**♦ «

memoria d e s c r ip tiv a  que consta de 17 páginas fo lia b a s  y
♦ es

e s c r it a s  a máquina por una s o la  ca ra .

M a d r i d *  a  ,  5 m  ,579
p*a«

♦ •  m

*
V.a*

♦ - •
JAIME ISERN CU¥ft&
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