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PATENTE
DE
INVENCION

a favor de C. van der LELY N.V., entidad holandesa,

domiciliada en Maasland (Holanda), Wewerskade, 10,

- 'por "MECANISHMO PARA LA MANIPULACION DE MATERIAL DE

COSECHA QUE SE ENCUENTRA SOBRE EL SUEIO“,

MEMORIA DESCRIPTIVA

Ia invencidén se refiere a un mecanismo para

la manipulacidn de material de cosecha que se encuen-

. tra sobre el suelo, el cwal comprende un bastidor y

un érgano rastrillador montado en el mismo, giratorio
alrededor de un eje que se extiende hacia arriba, y pro-
visto de phas para extender el material de cosecha, sien-
do posible disponer en el bastidor un drgano de gula
pars dicho material, en una pogicidn tal que el material

de tosecha desplazzdo por el érgano rastrillador es amon-

tonado en una gavilla por el dérgano de guia.
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Ios mecanismos conocidos de la clase men-
cionada antes tienen generalmente un funcionamiento
satisfactorio,

De acuerdo con la invencidén las pihas estén

5, acopladas al 6rgano rastrillador de modo ajustable en
varias posiciones. De esta manera sucede que aun sé
.ﬁuede mejorar considerablemente el trabajo del meca-
nismo, tanto en la posicidén en que el material de co-
secha es amontonado en una gévilla mediante un érgano

10, de gufa, como en aquélla en gue dicho Srgano de gufa
es llevado fuers de la trayectoria del material des-

" ‘plazado por el érgano rastrillador, ya que les pdas pue-
den ser colocadas en la posici?n fa#orable para la ma-
nipulaéidn.

- 15. Ia invencidn se refiere ulteriormente a un
mecanismo para la manipulacién de material de cosecha
que se encuentra sobre el suelo, el cual comprende un
bastidor y un drgano rastrillador montado en el mismo,
giratorio alrededor de un ejé que se extiende hacia

20, arriba y provisto de plas, De acuerdo con la inven-
c¢idén las plas son ajustables con respecto de las otfras
partes del 8rgano rastrillador alrededor de ejes de
articulacibén que cruzan el eje de giro de este Gltimo
bajo éngulos de menos de 90°. De esta manera se puede

'25. conseguir, de manera sencilla, un ajuste muy favorable
de las plas en diversas posiciones, en dependencia de
la manipulacidén que se desea llevar a cabo con la mé-
quina y/o0 la naturaleza del material de cosecha que se

trata de manipular.
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Ia invencidn es descrita mds detalladamente
en relacién con los dibujos adjuntos que muestren: Ia
figura 1 una vista en planta de un mecanismo segén la
inveneién; la figura 2, a mayor escala; una vista alza-
da de un radio con las plas a é1 fijadas, en direccién
de la flecha II de la figura anterior; la figura 3 vna
seccidn a 1o largo de la lfnea III-III de la figura an-
terior; la figura 4 una vista alzada en direccidén de la
flecha IV de la figura anterior; la figura 5 una segun-
da forma de realizacién de la -fijacidn de las plas en

el extremo de un radio; la figura 6 una tercera forma

" de realizacién de la fijacién de las pias en un radio;

la figura 7 una vista en planta de la fijacidn segin la
figura anterior; la figura 8 una cuarta forma de reali-
zacidén de las pdas en un radio; la figura 9 una vista
en planta de la fijacidén segin la figura anterior; la
figura 10 una quinta forma de realizacién de la fijapién
de las puas en un radio; la figura 1l una vista alzada
en la direccidén de la flecha XII de la figura 10; la
figura 13 una sexta forma de realizacidn de la fijacién
de las pGas en un radio; la figura 14 una parte de un
érgeno rastrillador en el que las pdas pueden ser ajus-
tadas simulténeamente; la figurs 15 otra forma de reali-
zacién dé un dispositivo segin la invencidn; la figuras
16, a escala ampliada, la fijacién de las phas en el
extremo de un radio del dispositivo segln la figura an-
terior, vista en la direccidén de la flecha XVI de la
misma, y la figura 17 una vista en planta de la fija-

¢ién segin la figura anterior.
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El dispositivo representado en la figura 1
comprende una vige soporte -l-, en cuyos eximemos es-
tén fijadas unas cajas de engranajes -2- y -3-, deba-
Jo de las cuales estd dispuesto un érgano'rastrillador
=4~ y =5-, respectivamente, giratorios durante el funp
cionamiento alrededor de ejes que se extienden hacia
arriba, la viga soporte -l- también lleva fijada wuna
lanza de traccién -7- que es giratorie mediante un
husillo fileteado =8~ alrededor de un eje de articula-
cién -9-, paralelo a dicha wiga, De la caja de engra-
najes -2- sobresale el extremoc de un eje -10- que pue~
de ser conectado en forma conocida, mediante un 4rbol
de conexién, con la toma de fuerza de un tractox.

En el lado posterior del dispositivo estéd
acoplado rigidamente un érgano de gufa -12- para el ma-
terial de cosecha, por medio de un 6rgeno de acoplamien-
$0 -11-. El érgano de guia puede, ademds de 1la posicién
representada en la figura, en la cual se encuentra de-
tréds del drgano rastrillador, ser llevado por oscila-
cién del 6rgano de acoplamiento -11- hasta una posicién
en la que dicho érgano de gufa toma un tal emplazamien-
t0 por encima del érgano rastrillador, que el material
de cosecha desplazado por este ltimo no entra en con-
tacto cén el referido érgano de guia.

En el funcionamiento el érgano rastrillador
es accionado de tal manera que gira en el sentido de
las flechas A o B, Cada érgano rastrillador tiene ocho

radios -13- que se extienden en direccidn radial desde



su punto de fijacidn en el cubo de aquél, vistos en
una direccién paralela al eje de giro del mismo, Pa-
ra la fijacién de los radios en el cubo de los mismos
llevan unidas unas pletinas =l4- que se extienden pa-
5. ralelamente a un plano perpendiculér al eje de giro
=15~ del érgano rastrillador (fig. 2). En los exhre-
mos de los radios -13- estan fijados unos manguitous
~16-, en los'cuales son giratorios unos ejes -17-, que
vistos en una direccidn paralela al eje de giro, se ex-
10, tienden perpendicularmente a los radios -13-, mientras
que vistos en una direccién radial estos ejes se ex-

" fienden en una direccién oblfcua hacia abajo en ¢i sen-
tido de giro, formando con el eje de giro un 4dngulo que
es, ventajosamente, mayor que 35° y menor que 55°. Este

15, dngulo es de 45° en esta forma de realizacidn.,
En el extremo superior del eje -17- esta fije-
da una placa -18- en la que se han previsto dos taladros
-19-, Ademds, el eje -17- lleva una espiga -0~ que se
aloja en una escotadura -21-, prevista en el manguito
2, ~16~, de forma que la placa -18- y la espiga -20- impi-
den el desplazamiento del eje -17- en la direccidn
axial. En cuanto al giro alrededor de s mismo, el eje
«17- puede ser asegurado mediante un pasador de blocaje
22w qué estd montado en orificios previstos en el radio
25, -13~ y cuyo éxtremo més grueso -23- pueder ser alojado
~en uno de los orificios -19-. Ia parte del pasador de
- blocaje -22- que se encuentra en el radio -13- estd

f?rodeada por un resorte de compresién -24- que estd



10,

15,

a5,

comprendido entre la parte més grtesa ~-23~ del pasa~
dor de bleocaje y una pared de dicho radio -13-.

El pasador de blocaje -22~ estéd coplado con
una empuiiadura -26-, dispuesta debajo del fadio, en
forma articulada mediante un pasador -25-, cuya empu-
fiadura est4 formada por una chapa en formz de U. Al
girar la empufiadura en el sentido de la flecha C, el
pasador de blocaje puede ser separado del orificio
~19- de la placa -18-, con lo que esta dltima puede

ser hacha girar con el eje ~17- a ella fijada, El eje

~17- 1lleva fijadas dos plas -30- y -31- hechas de alam-

bre dé acero, por medigde una pluralidad de espirus
-27- y -28- unidas entre s{ y cuyo eje coincide cen la
linea axial del eje -17-, as{ como mediante un torni-
1lo -29-, Ia pda inferior -30- tiene una parte =32-
que se extiende oblicuamente hacia abajo desde el eje
-17-, con respecto a un plano perpendicular a este Gl-
timo, de manera que forma un 4ngulo desde sproximada-
mente 7° con este plano, Yna parte -33- de la pla supe-
rior =31-, que forma parte del arrollamiento ~28-, se
extiende oblfcuamente hacia arriba, con respecto del
plano mencionado, y también forma un 4ngulo de aproxi-
nadamente 7° con este Wltimo, Ios extremos libres -34-
¥y -35~ de las pias -30- y -31l- respectivamente, que se
encuentran desviadas de las partes de pla -32- y =33-,
vistos en la direceidén del radjo al que se hallan fija-
das dichas plias, estdn doblados hacia fuera y formando

un éngulo de aproximademente 70° respecto de dichas



partes, visto en una direceién paralela al eje -17-.
Durante el trabajo, el dispositivo es des-
plazado en el sentido de la flecha D, El material de
cosecha que yace sobre el suelo es desplazamo por las
5. pias =30~ y ~31- de los 6rganos rastrilladores —4- y
-5, ¥ trasladado hacia atrds por entre los mismos.
Cuando el 6rgano de gufa ~12- toma la posi-
cidén representada en la figura 1, el material de cose-
cha es recogido por el mismo y dejado en forma de una
10, gavilla, Para ello las plas toman ventajosamente la
posicién representada en lineas seguidas en la figura
" 4, en la cual cada parte -32- y —33- de las phas =30~
¥ -31- respectivamente, que se extienden desde el vra-
dio en sentido contrario al de giro, visto en la di-
15. reccién del eje de giro, se encuentran entre las tan~
gentes al circule concéntrico al eje de giro y que pa-
san por el punto de fijacién de la pia considerada
al arrollamiento, y el eje de giro. Los extremos libres
~34- y -35- de las puas estén dirigidos hacia atrés
2. respecto del sentido de giro, en relacidn con el plano
que pase por dicho eje y los puntos de fijacién de los
extremos ~34~ y -35-Ide las plas -30- y ~31- en las otras
partes -32- y -33- de las mismas. E1 4ngulo formado en-
tre tal'plano v el extremo de una pla és de aproximada-
25. mente 120, visto en la direccidén del eje de giro, En
esta posicién las plas dejan el material de cosecha
cerca del lado posterior del dispositivo, de forma que

el mismo no es conducido en tanta extensidén por ellas,
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Cuando el organo de guiz -12- es hecho oseci-
ler hacia arriba, de forma que el materizl de cogecha
no puede entrar en contacto con 41, dicho material es
esparcido por el dispositivo sobre el campé. Ias plas
son colocadas entonces, ventajosamente, en la posicidn
representada con lfneas de trazos en la figura 4, en la
cual los extremos libres de las citadas plas ~34- vy
=35~ ge extlenden aproximadamente paralelos a los ra=-
dios. Ios extremos libres de las plas se encﬁentran di=-

rigidos hacia delante en el sentido de giro, en rela-

cién con los planos que pasan por el eje de giro ¥ los

puntos de fijacién de dichos extremos libres -34- y
~35- de las puas -30- y -31- con las restantes partes
~32- y =33- de las mismas. Visto en la direccidn del
eje de giro, el dngulo formado entre uno de los planos
mencionados anteriormente y el extremo de una pla es de
aproximademente 12°. En esta posicién de las plas el
material es arrastrado al menos parcialmente sobre una
larga faja, de forma que el mismo es sacudido bien y
esparcido sobre una gran anchura. Ademés, los extremos
libres de las phas se encuentran a una mayor distancia
del eje de giro, de manera que las trayectorias que se
extienden desde las plas de los érganos rastrilladares
dispuestos adyacentes se solapan perfectamente. En esta

posicién el viento solamente puede afectar poco al ma-

~terial de cosecha durante la vuelta., Si las plGas son

ajustadas en la posicidn representads con lineas segui-

das en la figura 4, el material de cosecha llega més alto.



Ia figura 3 también muestra que la empufiadura =26-,
que se extiende desde el radio ~13- hasta el extremo infe~
rior de los arrollamientos que rodean el eje ~17-, tie~-
ne un perfil algo curvado y cubre aproximadamente di-

5, chos arrollamientos, al objeto de evitar que el mate-
rial de cosecha quede colgado del eje =17-.

La figura 5 muestra una meners més sencilla de
bloquear el eje -17-. las partes correspoﬁdientes tie~-
nen las mismas cifras de referencia, En esta forma de

10, realizscién el eje ~1T7- lleva fijada bajos los radios
una placa -36- en la que se ha previsto taldros recep-
 tores del pasador de blocaje -22-, El pasador -X0- se
aloja en una mussca -37- pevista encima del manguito
-16-. La espiga de blocaje estd acoplada articulada-
15+ mente con una empufiadura -38- que se encuentra encima
del radio ~13-, cuyo desarrollo es mAs sencillo que el
de la empufiadura -26- representada en la forma de rea-
lizacién precedente.
' En la forma de realizacidén ilustrada en las
20, figuras 6 y 7, el extremo del radio -13- lleva fijado
un puente -39- en forma de U para recibir un eje -40-
al que se fijan las puas -30- y =31~ por medio de un
perno -41- en un extremo del eje estd fijada una pla-
ca -42—‘con orificios -43-, en uno de log cuales se
25, puede enchufar una espiga de blocaje -44- desplazable
mediante una empuiiadura -45-, a fin de fijar las phas
en la posicién deseada, Un pasador -46-, pasado a través

del extremo superior del eje -40- impidiendo el despla-
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zamiento axial de este Wltimo coopera con un tope
=47~ fijado al puente -39~ de forma qué cuando dicho
pasador se encuentra en contacto con el citado tope,
la espiga dé blocaje -44- ya se encuentra delante de
un orificio -43-.

En la forma de realizacién representada en
les figuras 8 y 9 los extremos -48- de los radios -13-
estén curvados de tal manera que se extienden en 12
misma direccién que los ejes ~17- de la primera fornma
de realizacidn, Ios arrollamientos ~27- y -28- de las

pias ~30~ y -31- rodean, en este caso, el extremc -48-

' j estén unidos entre sf mediante una pieza de corerién

-49-, a modo de patin, de una pieza con dichos arrolla-

mientos. Estos ltimos estén retenidos =n los extremos

curvados -48- mediante un pasador -50- colocado a tra-
vés de dichos extremos, que se encuentran encima de

los arrollamientos, y por médio de una placa -52- fi-
jada por un tornillo ~51- en la parte -48-, sobre la
cual descansa la parte inferior, perpendicular al eje
de los arrollamientos, de la piezé de conexién en
forma de patin -49-, Esta pieza estd unida con el arro-
llamiento -27- por medio de una parte que cruza el eje
del arrollamiento bajo un 4ngulo de aproximadamente
40°, En él radio -13- estéfijada, por otra parte, una
placa -53- en la que seizha previsto dos muescas -54-,
en una de las cualeg puede ser introducida la parte su~
perior, perpendicular al eje de los arrollamientos, de

la pieza de consxién a modo de patin -49-, con lo cual
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las plas pueden ser hechas girar>a1rededor del ex-
tremo curvado -48- y ajustadas en dos posiciones,

de lz misma ménera que en las formas de realizacidn
precedentes, La tiltima parte de la pieza de conexidn
est4 unida con los arrollamientos -28- mediante una
parte paralela al eje de los mismos, Como que la pie-
za de conexidn a modo.de fatin -49~, que al mismo tiem-
po forma una empufiadura, este hecha de acero de re3or-
tes, hace posible llevar a cabo cémodamente su despla-
zamiento de una a la otra de las muescas -54-,

En la forma de realizacidén representadu en

las figuras 10 8 12 el extremo -55- del radlo —1’- es—

t4 doblado formando un 4ngulo de aproximadamente 45°

con el resto de dicho radio. Visto en una direccién
perpendicular al eje de giro -15- del érgano rastrilla-
dor, la parte -55- que se extiende oblicuamente hacia
abajo y contra el sentido de giro desde el punto de fi-
jacibén en la parte recta del radio -13~, forma un 4n-
gulo de 45° con un plano perpendicular al eje de giro.
En el extremé -55- se halla fijado un puente ~56- con
el cual estd acoplado oscilante un segundo puente -58-
por medio de un pasador —57— perpendicular al exiremo
=55-. La rama inferior del puente ~58-~ es mis larga que
la rama superior y en la primera de ellas se ha previs-

to dos orificios -59-, conectados entre si por una ren-

- dija -60-, La parte -55- recibe un pasador de blocaje
~=61- cuyo extremo inferior puede ser enchufade en uno

¢ ‘de los orificios -59-. En el extremo del pasador de
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blocaje estd fijado un nervio plano -62- que puede
desplazarse a través de la rendija -60- y forma, de
esta ﬁanera, un tope que limita el giro del puente
~58-. Con el extremo superior del pasador de blocaje
egtd acoplada una empufiadura 3654~ por medio de una

espiga -63-. HEsta empuiiadura constituye una sola pieza

con dos levas -65-, situadas una a cada lado del radio

-13- ¥y que impiden el giro de la empuiiadura y, por tan-
to, asimismo del pasador de blocaje con respecto del
radio, Por medio de un perno -67- se fija en el puen~
te =58~ un drgano de soporte -66~ al que se aseguran
las plias =30~ y =31-. El eje de los‘arrollamienfoé'
-27= y -28- se extiende paralelo al pasador -~57-. De
la misma mansra que en las forﬁas de realizacién pre-
cedentes,  las puas pueden ser colocadas en distintas
posiciones, en las cuales pueden asumir al menos apro-
ximadamente los mismos emplazamientos con respecto del
eje de giro, que en las formas de realizacién prece-
dentes. Como que el extremo -55- con el puente que
lleva fijado, estd dirigido hacia atrés con respecto
del sentido de giro del 6rgano rastrillador, desplaza
el material de cosecha cémodamente a su largo, de for-
na queAel peligro de que el mismo quede colgado de es-~
tas parées ee.pequeﬁo.

En la forma de realizacién representada en
la figura 13, el extremo curvado -68- es mis corto que
el extremo -55- de la forma de realizacién precedente

¥y 1lleva fijado un puente -69~ entre los extremos libres
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de cuyas ramas paralelas y a cierta distancia entre
ellos, estéd dispuesta entre dichas ramas una placa
~T0~. En un orificio de la placa -70- y en un ori-
ficio de la base del puente se encuentra un pasador
de blocaje -T71l- que estd rodeado en parte de su lon-
gitud por un resorte -72- y que puede ser desplazado
en su direccidén longitudinal por medio de una espiga
—73—‘fijada a é1, Entre los extremos del puente -69-
se encuentra acoplado en forma articulada ﬁor medio

de un eje -T4-, un Srgano soporte -75- en el que estén
fijadas las pias -30- y -31-, el cual toma una pcsi-
cién; con respecto del radio -13-, correspondiente a
Ja del eje -57- de la forma de realizacién precedente,
El érgano de soporte presenta dos taladros -76~ que
forman éngulo entre sf, en uno de los cuales se puede
enchufar selectivamente la espiga de blotaje. También
en este caso pueden las puas ser ajustadas en dos po-
siciones, de manera similar a las formas de realiza- .
cién anteriores.

En la forma de realizacidén representada en
la figura 14 las pias -30- y =31~ estén fijadas en
ejes -77- que son giratorios en casquillos -77A-;
asegurados en los extremos de los radios -13-. La po-
sicién ée los ejes ~77- con respecto del eje de giro
-15- corresponde a la del eje -17- de la primera forma
de realizacidn. En los extremos de 10s ejes van uni-
dos unos brazos -78- con 1los que estdn accplados en

forma articulada los extremos de unas bielas -79- cuyos
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extremos opuestos estdn articulados con un anillo -80-
giratorio alrededor del cubo del 6rgano rastrillador
yaque pusde ser fijado en distintas posiciones, con-
tra giro con respecto de los radios -13-, mediante un
pasador de blocaje -81-.

El dispositivo representado en la figura 15
contiene una caja de engranajes -82- a la que va fijada u
una parte de bastidor -83- que se extiende hacia delan-~
te y estéd provista de eslabones de acoblamiento ~84-
mediante los cuales el dispositivo puede ser aconlado
con el diispositivo elevador de un tractor u otro wrehicu-
io‘éﬁélogo: Un extremo de wn Arbol -85- montado girato-
rio en la caja de engranajes, gpbresale por delante de
la misma y pucde ser unido, de ménera conocida, mediante
wn 4rbol de acoplamiento, con la toma de fuerza de un
tractor o un vehiculo similar. E1 4rbol -85- esté aco-
plado con un 6rgano rastrillador ~86-, por medio de
une transmisién de engranajes alojada en la caja -82-,
que es giratorio alrededor de un 4rbol montado en la
caeja y que se extiende hacia arriba.

Ia parte de baﬁtidor ~83~ lleva acoplada en
forma afticulada, con ayuda de un eje horizontal -87-
que se extiende en la direccién de marcha P, una tra-
viesa -88— horizontal y perpendicular a la direccién
de marcha, sobre la cual se apoya una viga -89-. En los
extremos de la viga -89~ que sobresalen de la traviesa
~-88-, se encuentra fijada una piaca vertical =90~ que

se extiende en la direccién de marcha, Dicha viga -89~
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es desplazable sobre la traviesa -88- y puede ser fi-
jada en diferentes posiciones mediante un pasador de
blocaje -91- de forma que se puede modificar la dis~
tancia entre el 6rgano rastrillador -86- y la placa
-90~, Ia traviesa -88- con la placa -90-~ unida a ella,
puede oscilar alrededor del eje -87- sobre un dngulo de
aproximadamente 180°, de manera que esta placa puede
llegar hasta encima del érgano rastrillador., Para el
apoyo del dispositivo se ha previsto dos apoyos -92-
debajo del S6rgano rastrillador.

El 6rgano rastrillador comprende ocho radios
-93~ due se extienden en la direccidén radial vistos en
la direccidén del eje de giro., En el extremo de cada uno
de los radios se encuenitra fijado un puente -94~ en
forma de U, al que se encuentra acoplado en forma arti-
culada un puente -96~ mediante yn pasador -95- que cru-
za perpendicularmente el eje de giro del érganc rastri-
llador. Con el puente -96- se halla acoplado un pasador
de blocaje =97~ cuyo extremo puede ser enchufado en un
orificio -98- previsto en el puente -94~, de manera que
el citado puente -96- puede ser bloqueado en diversas

posiciones contra el giro alrededor del pasador -95-,

- En el puente -95- estd fijado un érgano soporte -99- en

forma de tubo redondo y visto en direccidn paralela al
eje de giro, el eje longitudinal de este tubo de encuen-
tra en prolongacién del eje longitudinal del radio -93-,
E1l tubo estd rodeado por dos grupos -100- y -101- de

espiras, unidos entre sf y que estdn fijados a &1 me-
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 diante un perno -102-, Estas espiras -100- y =101~

forman wna sola pieza con dos phas -103- ¥ -84~ que

‘se extienden en una direccién desviada del eje de gi-

ro, oblfcuamente hacia fuera, desde su puntode unién

a las espiras, y estdn curvadas, ademés, algo en Qpo-
sicidén respecto del sentido de giro. El dngulo de una
pia con el eje de giro es ajustable ventajosamente en- -
tre 5y 25°,

Cusndo el 6rgano de gﬁia para el material de
cosecha constituido por la placa -90- se encuentra so-
bre el 6rgano rastrillador, el material desplazado por
este Ultimo no entra en contacto con aquél y es espar- '~
cido sobre el terreno. Bntonces las plas toman, venta-
josamente, la posicién represeﬁtada en la figura 16,
en la cual el dngulo que forman con el eje de giro es
relativamente pequefio, y con ello mantienen su acopla-
miento con el menos una parte del material de cosecha
sobre una gran parte de la trayectoria periférica re-
corrida por ellas, de forma que dicho material es es-
parcido eficazmente sobre una gran anchura,

Cuando el drgano de gufa es llevado a la po-
gicibén representado en la figura 15, el material de co-

secha es lanzado por las ptas del drgano rastrillador

" contra la placa -X-, de menera que dicho material

queda depositado en forms de una gavilla. Entonces las
ples son osciladas alrededor del eje -95-, ventajosa-
mente en el sentido de la flecha P, y fijadas en una

nueve posicién en la cual forman un 4ngulo mis grande
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con el eje de giro, en cuyo caso el material de co-
secha desplazado por ellas se suelta pronto de las
mismas, de forma que dicho naterial no es conducido
tan lejos por las referidas phas, lo cual podria per-
judicar la formacién de una gavilla regular. De esta
manera se puede conseguir, en forma especialmente
sencilla, una efectiva potencia del dispositivo en

lasg diversas posiciones de trabajo,

NOTA

Se reivindica como objeto de esta patente
de invencidn:

1. Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, que
conmprende un bastidor y un 6rgano rasprillador monta-
do en el mismo, giratorio alrededor de un 4rbol que
se extiende hacia arriba, y provisto de puas para des-
plaezar el material de cosecha, con cuyo bastidor se
puede colocar un 6rganc de gufa para el mismo en una
posicion tal que el material desplazado por el dérga-
no rastrillador es suministrado por el citado dérganc
restrillador es suministrado por el citado 6rgano de
gufa en una gavilla, caracterizado por el hecho de que
las plias estdn acopladas al drgano rastrillador de

maners ajustable en varias posiciones.
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2. Mecanismo para la manipulascidén de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, se-
gﬁﬁ la reivindicacidén 1, caracterizado por el hecho
de que las plias son ajustables en ejes de articulacién

5. que cruzan el eje de giro del érgano rastrillador.

3. Mecanismo para la manipulacidn de mate~-
rial de cosecha que sSe encuentra sobre el suelo, seglin
las reivindicaciones 1 o 2, caracterizado por el hecho
de que la prolongaciéﬁ del eje de articulacidn sobre

10, el cual es ajustable una de las phas, cruza el suelo
en la posicién mis baja de la pda correspondiente.

‘ 4, Mecanismo para le manipulacién de mate-
rial de cosecha que Se encuentra sobre el suelo, se-
gin las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado por el

15. hecho de que las plias estén fijadas al 6rganoc sopor-
te que se halla acoplado en forma articulada con los rédios
del 6rgano rastrillador.

5. Mecanismo para la manipulacidén de mate-
rial de cosecha que Se encuentra sobre el suelo, se-

0. giin una de las reivindicaciones przcedentes, caracte-
rizado por el hecho de que las pdas se extienden obli-
cuamente hacia abajo y hacia fuera desde su punto de
fijaciép.

' 6. Mecanismo para la manipulacién de mate-

25. rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, se-
gn una de las reivindicacionas precedentes, caracté-
rizado por el hecho de que las pias forman con el eje

de giro, en la posicidén en que el material de cosecha
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es conducido por el érgano de gufa, un dngulo mayor
que en la posicién en que dicho material es esparci-
do por el 6rgano rastrillador,

7. Mecanismo para la manipulacidn de mate-
rial de cosecha gque se encuenira sobre el suelo, se~
gin una de las reivindicaciones precedentes, caracte-
rizado por el hecho de que las plas son ajustables al-
rededor de ejes de articulacién que cruzan el 4rbel
del Sérgano rastrillador formando un 4dngulo menor de
90°.

8, Mecanismo para la manipulacién de mate~

rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, segin

ung ‘de las reivindicaciones anteriores, caracterizado
por el hecho de que el 6rgano de gula estd acoplado
articulado al bastidor, de manera que es oscilante
desde la posicién en que el material de cosecha es
suministrado a una gavilla por el érgano de gule, has-
ta una posieién en la que el material de cosecha es
desplazado por el 6rgano rastrillador no entra en con-
tacto con dicho drgano de guia,

9. Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, se-
gin la reivindicacidén 1, gue comprende un bastidor y
un Srgano rastrillador montado en el mismo, giratorio
alrededor de un eje que se extiende hacia arriba y
provisto de plias, caracterizado por el hecho de que

las plas son ajustables con respecto de la parte ancha

~del 6rgano rastrillzdor, alrededor de ejes de articulacién
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que cruzan el eje de giro del mismo bajo 4ngulos me-
nores de 90°.

10, Mecanismo para la manipulacidén de mate-
rial de cosecha gue se encuentra sobrs elvsuelo, segin
una de las reivindicaciones 7 a 9, caraétsrizado por el
hecho de que el dngulo comprendido entre el eje de gi-
ro del 4ngulo rastrillador y la proyeccidn de un eje
de articulacién sobre un plano paralelo a este Ultimo
¥y que pasa por eleje de giro, es mayor que 350 ¥y menor
que 55°.

11, ﬂecanismo para la manlpulaclén de mate-
rlal de cosecha que se encuentra sobre el suelo, segﬁn..“
una de las reivindicaciones 6 a 8, caracterizado por
el hecho de que el é4ngulo comprendi&o entre el eje de
giro del érgano rastrillador y la proyeccidén de un eje
de articuiacién sobre un plano paralelo a este Wltimo
¥ qQue pasa por el je de giro, es de 45°.

12. Mecanismo para la manipulacidén de mate-
rial de cosecha que Se encuentra sobre el suelo, segin
une de las reivindicaciones precedentes, caracterizado
por el hecho de que el Srgano rastrillador lleva aco-
plada una pla de acero de resorte, mediante algunas
espiras cuyo eje se extiende en coincidencia con el
eje de articulacién 0 es paralelo al mismo.

13. Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, seglin
una de las reivindicaciones prec~dentes, caracterizado

por el hecho de que cada uno de los radios lleva acoplado
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ajustable alrededor del mismo eje de articulacidn,
un grupo de dos pias,

14, Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuenira sobre el suelo, segin
una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado
por el hecho de que las partes de pla que desembocan
en los puntos de fijacidn de estas ltimas, se extien-
den al menos aproximadamente perpendiculares al eje de
articulacién,

15. Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el swEo, segin
una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado
por el hecho de que dos phas giratorias alrededor de
un eje de articulacidén se encuentran la una sobre la
otra.

16. Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, Segin
wna de las reivindicaciones precedentes, caracterizado
por el hecho de que dos pﬁas giratorias sobre un eje
de articulacibn, se extienden divergentes desde el eje
de giro, y cada una de ellas forma un Angulo de aproxi-
madamente 7° con un plano perpendicular al eje de arti-
culacidn,

‘ 17, Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentre sobre el suelo, segln
una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado
por el hecho de que 1los extremos libres de las plas es-

t4n doblados hacia fuera, en un 4ngulo de aproximadamente
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70° con respecto de las partes anchas de dichas pdas,

18, Mecanismo para la manipulacién de nate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, se-
gin la reivindicacidén 17, caracterizado por el hecho
de que una plas queda dispuesta con su extremo dobiado,
visto en una direccién perpendicular al eje de ariicu-~
lacién,; en el mismo plano que la parite de pla que de~
semboca en dicho eje de articulacidn.

19. Mecanismo paras la manipulacidén de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, segin
una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado
ﬁo; el hecho de que las pfias se extienden oblfcusmente

hacia atrds y hacia abajo desde el eje de articulacién,

contra el sentido de giro del Srgano rastrillador.

20, Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, segin

una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado

-por el hecho de que una pda es ajustable en una posicién

en la que, vista en el sentido de giro, el extremo li-
bre de una plia se extiende obli{cuamente hacia atréds
desde el punto de articulacidéh de la misma sobre la
parte de pla més ancha, con relacién a la linea que
une el eje de giro del érgano rastrillador y el punto
de uniéﬁ del extremo libre‘de la pua con la parte de
pla més ancha,

21 Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, segin

ura reivindicacidn precedente, caracterizado por el
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hecho de que una pda es ajustable en una posicién en
la que, vista en el sentido de giro del érgeno ras-
trillador, el extremo libre de una pla se extienden
oblicuamente hacia delante desde su punto de fijacién
en la parte de pla méds ancha, con respecto a la ifnea
que une el eje de giro del Srgano rastrillador y el
punto de fijacién del extremo libre de la plha en la
parte de pla més ancha.

22. Mecanismo para la menipulacidén de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, ge-
glin las reivindicaciones =20 a 21, caracterizado por
el hecho de que el dngulo comprendido entre el extre-
mo libre de una pla y la linea de unién visto en la
direceién del eje de giro, es menor que 20°,

' 23. Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, segin

una de las reivindicaciones 20 a 22, caracterizado por

‘el hecho de que el 4ngulo comprendido entre el extremo

libre de una pia y la linea de unién, visto en la di-
reccién del eje de giro del drgano rastrillador, es
de aproximadamente 12° en el trabajo normal.

24, Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha que se encuentra sobre el suelo, segin
una de ias reivindicaciones precedentes, caracteriza-
do por el hecho de que las pflas estdn fijadas articu-
ladamente, por medio de érganos de soporte, con los
extremos de radios que se extienden hacia fuera.

25, Mecanismo para la manipulacién de material
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de cosecha, segin la reivindicacidén 24, caracterizado
Por el hecho de que los drganos de soporte pueden ser
fijados en distintas posiciones por medio de espigas
de blocaje que se encuentran; por lo menoé en la ma~
yor parte de su longitud, en los radios.

26, Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha, segin una de las reivindicaciones pre-
cedentes, caracterizado por el hecho de que las espigaé
de blocaje tienen acopladas, para su ajuste, unas empu-
fladuras que se extienden a lo largo del érganc de so-
porte de las pdas. 4

. 27. Mecanismo para la menipulacidén de mate-
rial de cosecha, segin una de las reivindicaciones
precedentes, caracterizado por el hecho de que las
plas estédn fijadas en arrollamientos, y los arrolla-
mientos de dos pias estén acoplados entre sf mediante
una pieza a modo de deslizadera que sirve de empuiladu-
ra y por medio de la cual son giratorias y ajustables
en verias posicionss las plhas:

28, Mecenismo para ls manipulacién de mate-
rial de cosecha, segln la reivindicacién 27, caracte-

rizado por el hecho de que la pieza a modo de desliza-~

dera se extiende aproximadanmente paralela al radio con

el que estén acopladas las plias respectivas.

29. Mecanismo para la menipulacidén de mate-
rial de cosecha, segin las reivindicaciones 27 a 28,
caracterizado por el hecho de que una de las ramas de-

la pieza a modo de deslizadera puede ser introducida
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en una muesca, de una serie de ellgs, para el ajuste
de las phas en distintas posiciones, A

30. Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha, segin una de las reivindicaciones pre-
cedentes, caracterizado por el hecho de que el extremo
de un radio estd doblado contra el sentido de giro, y
acoplado con el 6rganc soporte de las plias, después
del extremo doblado,

31. Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha, segin la reivindicacién 30, caracte-
rizado por el hecho de que el érgano de soporte esté
;copiado por medio del eje de articulacién con el ex-
tremo doblado del radio, |

32, Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha, segiin la reivindicacién 1, que tienen
pares de phas de acero de resorte que estin unidas en-~
tre si por arrollamientos que forman un conjunto con
ellasg, caracterizado por el hecho de que los dos gru-
pos de arrollamientos estin unidos entre si por medio
de una pieza de conexidn que se extiende transversal-
mente & los enrollamientos, a modo de deslizadera y
que forma un conjunto con ellos,

33, Mecanismo para la menipulacién de mate-
rial de cosecha, segin la reivindicacién 32, caracte-
rizado por el hecho de que la pieza de conexidén a modo
de deslizadera se encuentra, al menos una parte, con res-

pecto a un plano perpendicular al eje de los arrollgmien-

tos, en el lado opuesto al ocupado por los arrollamientos
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en si,

34, Mecanismo para la manipulacibén de mate-
rial de cosecha, segin la reivindicacién 33, caracte-
rizado por el hecho de que una parte de la pieza de
conexién cruza el eje de los arrollamientos en forme

aproximadamente perpendicular y estéd unida con los

‘mismos a través de una parte aproximadamente paralela

" al eje de 1los mismos,

35. Mecanismo para la manipulacidén de mate-
rial de cosecha, segin la reivindicacidén 34, caracte-
rizado por el hecho de que una segunda parte de la
pieza de conexidén también se extiende aproximademente
perpendicular al eje de 1os arrollamientos y estd uni-
da con los mismos a tra?és de una parte que cruza el
eje de dichos arrollamientos bajo un 4ngulo de aproxi-
madamente 40°,

36. Mecanismo para la manipulacibén de mate-
rial de cosecha, segin una de las reivindicaciones
32 a 35, caracterizado por el hecho de que la parte
de las plas que desembocan en los arrollamientos se
extienden, visto en la direccién del eje de los mismos

aproximadamente perpendiculares a la pieza de unién,

mientras que los extremos libres de las plas estdn do-

blades en relacién con las partes de pua mads anchas
en un angulo de aproximadamente 70°, en una direccidn
desviada respecto de la pieza de unién,

37. Mecanismo para la manipulacidén de mate-

rial de cosecha, segin una de las reivindicaciones
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precedentes, caracterizado por el hecho de que las
plas tienen distintas longitudes.

38. Mecanismo para la manipulacién de mate-
rial de cosecha, segin las reivindicaciones preceden-

5. tes, caracterizado por el hecho de que el medanismo
es utilizado en ﬁna primera posicidn para esparcir el
material de cosecha y en una segunda posicién para |
amontonarlo en al menos una gavilla, para lo cual el
dngulo formado por una pla y el eje de giro del érga-

10, no rastrillador es més pequefio en la primera posicién
que en la segunda.

39. Mecanismo para la manipulacién de mafe—
rial de cosecha, segin la reivindicacién 38, caracte-
rizado por el hecho de que el mecanismo es empleado

15. en una primera posicidén para esparcir el material de
gosecha y en una segunda posicién para amontonarlo en
2l menos una gavilla, para lo cual en la primera posi-
cién el extremo libre de una pia ests dispuesto de
tal manera se extiende oblicuamente hacia atréds desde

20, su punto de unidén en la parte de pla mds ancha, con
respecto a la linea que une el eje de giro del érgano
rastrillador y el mencionado punto de fijacidn, visto
en sentido de giro, mientras que en la segunda posicién
el extremo libre de la pia esté dispuest6 de tal mane-

25. ra que, visto en el sentido de giro, se extiende obli-
cuamente hacia delante con respecto a la mencionada
linea de unién.

40, Mecanismo para la manipulacién de material
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de cosecha que se encuenira sobre el suelo.

Ls presente memoria consta de veintiocho
hojas foliadas escritas a miquina por una sola ca-
ra.

Barcelona, 16 de julio de 1968

C., van der’,,LEEY N.V,
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