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La presente invención se re fie re  a un aparato 

de riego de la  clase que comprende un carro que se pue 

de. desplazar a lo  largo de la  superfioie de un área 

de terreno que 3e desea regar, y que lle va  un aspersor 

5* de llu v ia  que comprende una boquilla inclinada hacia
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arriba o grupo de boquillas conectadas a una fuente de abas­

tecimiento de agua a presión, puliendo g ira r  la  boquilla o 

grupo de-boquillas de la  pistola de llu v ia  alrededor de un 

eje vertica l para proyectar un chorro de agua con una trayec­

toria  correspondientemente rotativa, la  densidad de aplica*- 

ción de agua por un aspersor de llu v ia  es mayor en la  región 

más próxima a la  extremidad in ter io r de su trayectoria y es 

menor en la  región por debajo de las partes in ter io r  e in te r ­

media del chorro proyectado. Con una rotación to ta l de 360° - 

de un aspersor de llu v ia  alrededor de un eje geométrico ver­

t ic a l ¿ se producirá una forma de descarga de agua generalmen­

te  circular sobre e l terreno con la  máxima densidad de ap li­

cación de agua cerca de la  periferia  del circulo. Como e l ca ­

rro sobre que vá montada e l aspersor de agua avanza lentamen­

te , la  p istola rotatoria descargará agua sucesivamente sobre 

gomas superpuestas caá. circulares del terreno, oubriendo de 

éste modo una franja longitudinal, pero la  densidad del águá . 

regada en to ta l a* través.de la  anchura de la  franja recorrí--- 
da no será con mucho uniforme.

Con e l proposito de mejorar la  uniformidad de la  densi­

dad de aplicación de agua, se ha propuesto que g ire  e l asperr
osor no en un arco completo de 360 , sino en un arco de apro- 

o o
ximadamente 300 —320 solamente, dejando fuera el sector que 

se d irige  hacia delante en la  dirección de avance de la  má­

quina, de forma que el aspersor oscile ángulanmente a través 

del ángulo restante solamente y deje un trayecto Oeoo por de­

lante de la  máquina sobre el que puede avanzar la  máquina. 

Bicha disposición supone también una pequeña mejora en la  un:, 

formidad de la  densidad general de aplicación del agua.

El presente invento tiene por objero proporcionar un
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dispositivo perfeccionado de montaje y transmisión de un as­

persor para montarlo sobre un carro móvil, que permite una mjq 

jora considerablemente mayor en la- uniformidad de la  densi­

dad de aplicación del agua y que ofrece otras ventajas según 

se explicará más adelante. r-
Según e l presente invento, un dispositivo de montaje 

y transmisión rotatorio para un aspersor comprende un dispo­

s it ivo  de montaje para montar e l aspersor sobre un carro de 

avance con e l f in  de que g ire  alrededor de un eje pivotal 

ve rtica l; un dispositivo movido mecánicamente para hacer g i­

rar los aspersor alrededor del eje pivotal bien de una forma 

continua en una dirección o con movimiento alteínatlvo Angu­

la r  en uh ángulo superior a 270°, y medios para variar aútom  ̂

ticamente e l alcance del chorro efe agua proyectado por e l as­

persor, en función predeterminada a l ángulo le  g iro  del as­

persor.
Los medios para variar dicho alcance pueden comprender 

medios para variar la  presión del suministro de agua a 1¿ b o -j 

qu illa  oboquillas del aspersor y/o medios para variar elán- ; 

guio de inclinación de la  boquilla o .boquillas del aspersor 

con e l f in  de variar la  inclinación de la  trayectoria-del ' 

chorro de agua proyectado. Los medios para variar la  in c li­

nación del,aspersor pueden comprender un mecanismo de leva 

y seguidor de leva, por ejemplo una plaoa de leva de canto 

horizontal a lo  largo de la  cual corre un seguidor de lava 

llevado por un brazo basculante colgando del aspersor gira­

to r io .

Le preferencia, los medios empleados para variar auto- , 

máticamente e l alcance del chorro de agua se disponen para, 

que funcionen cíclicamente y para oontrolar el alcance máxino'
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¿el chorro con e l f in  de que el p e r fil de la  configuración 

c:e l chorro pulvérizado producido ^or un cic lo ide rotaciórí del 

aspersor se conforme a una configuración generalmente rectan­

gular con dos lados rectos paralelos a la  dirección de movi­

miento dé .avance y a cada lado del vehículo, y dos lados 'reo— 

tos perpendiculares a dicha dirección de avance# De éste modo, 

-'•& configuración del chorro de pulverización del aspersor 

correspondiente a un solo c ic lo  do rotación no será de una 

configuración circular n i una configuración semicircular sino^. 

una configuración rectangular generalmente con esquina redon­
deadas*

Según otro aspecto del invento, como variante, o ade­

más de los medios para variar e l alcance del chorro de agua, 

ul dispositivo dé montaje transmisión puede estar provisto 

de.medios para variar la  cantidad de agua descargada desde el 

aspersor por unidad de ángulo de rotación alrededor del eje

en función predeterminada al- ángulo de rotación, y ■ 

en un sector o sectores predeterminados de oáda c ic lo  de rotar 

ción. Los medios empleados para variar, la  cantidad de agua dék 

cargada por unidad de ángulo pueden comprender medios para 

variar la  velocidad de la  rotaoión angular del aspersor. De 

preferencia» los medios empleados para variar la  cantidad de.s 

cargada por unidad de ángulo, se disponen para aumentar la  ve­

locidad de rotación ángular del aspersor en proporción inversa 

a la  variación en e l alcance del chorro por todo e l ciclo*

Asi, en una modalidad de preferencia, e l aspersor gira 

u oscila ángulármente en ciclos ángulares sucesivos y el dis­

positivo de montaje y transmisión se dispone para producir 

una variación continua y automática tanto de la  inclinación 

c-.e la  boquilla o grupo de boquillas del aspersor como de su vo
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locidad de rotación ángular por todos los sectores sucesivos 

predeterminados de cada c ic lo  de rotación u oscilación, roan- 

teniéndo una relación de■correspondencia entré si la scarao - 

ter is ticas  de la  variación de inclinación y velocidad ángU- 

5. la r.
Según avanza lentamente e l carro durante dicha rota-’ <

ción c íc lica , e l aspersor depositará el chorro de agua en con 

figuraciones generalmente rectangulares y en superposición 

sucesiva que se pueden disponer para producir una distribución,* 

10* esencialmente uniformecfel to ta l de agua regada por unidad de 

área en la  dirección transversal a la  dirección de movimientoi
de avance de la  máquina asi como en la  dirección de avance.

El inventa se puede poner en práctica de diversos mo­

dos, pero a continuación se describe una modalidad especifica 

15. a t ítu lo  de ejemplo, solamente tomando como referencia los di 

bujos adjuntos, en los que:

La figura 1 es una vista  de costado de una máquina 
de riego que comprende un vehículo autopropulsado que lleva  

montado un aspersor g iratorio*

20. La figura 2 es una vista  de costado a mayor escala

del aspersor y su dispositivo de montaje.

La figura 3 es una vista  en planta tomada a -lo largo 

de la  línea de corte I I I - I I I  de la  figura 2.

La figura 4 es una v ista  en alzado posterior del as- 

25* peraor tomada en la  dirección de la  flecha IV en la figura 
2.

La figura 5 es unudiagrama que representa un p e r fil 

t íp ico  de la  placa de leva utilizada para controlar la  altura 

del aspersor.

30* La figura 6 es un diagrama que representa la  acción
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ó e  la  polea de rotación cuadrada y un alambre de tracción en­

rollado que se u tiliza  para hacer g ira r e l aspersor.

La figura 7 es un diagrama c;e la  configuración del cho­

rro pulverizado producido por e l aspersor de movimiento a l—, 

tem ativo ángular.
La figura 8 es una v ista  posterior en perspectiva de par 

te  de la  máquina de riego ilustrada en la  figura l j y

La figura 9 es una vista detallada a mayor escala que 

ilu stra  esquem'ticamente la  articulación para sincronizar el 

movimiento alternativo del cilindro impulsor hidráulico de la  

máquina de las figuras 1 y 8.

En la  modalidad ilustrada, la  figura 1 representa una má- 
quina.de riego en forma de vehículo de riego autopropulsado 

10 provisto de ruedas delanteras gobernables 11 y ruedas tra­

seras propulsadas 12, y un motor de propulsión 13, por ejemplo 

un pequeño motor de combustión interna, montados, sobre .el 

bastidor 14 del vehículo y que mueve a una bomba hidráulica 15. 

La bomba 15 se conecta a través de tubos hidráulicos 16 ( f i ­

gura 9) a la  Válvula de regulación 17 de un cilindro h id ráu li­

co de doble acción 18 que constituye e l accionádor principal 

para mover las ruedas traseras 12 y para otras funciones mecá­

nicas de la  máquina, según se describirá.

El vehículo 10 tiene un bastidor alzado 20 sobre su ch^ 

sis 14 en el que se monta un carrete de manguera movido mecá­

nicamente 21 que g ira  alrededor de un eje geométrico horizon­

ta l transversal. El vehículo lleva  un tubo de descarga ríg ido 

d irig ido hacia arriba 22 que tiene un aspersor 50, v.g , un as­

persor de líquido rotatorio, montado para g irar sobre su ex­

tremo superior. El extremo in fe r io r  del tubo 22 se conecta a 

un extremo del vástago hueco 23 del carrete de manguera 21, y

-  6 -
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Ana manguera fle x ib le  24 se enrolla sobre el carrete 21 con 

3u extremo in ferio r acoplado a una boca de admisión (no ilu s­

trada) en e l in terio r del vástago hueco 23. la  manguera 24 

sale del carrete 22 a través de una gula de manguera curvada' 

dirigida hacia abajo 25,. y su otro extremo se puede conectar 

a una toma de agua ¡u otra fuente de suministro de agua a 

presión, que se descarga por lo. tanto por la  manguera 24 y el 

•/ástago del carrete 23 hasta e l tubo 22 .y desde este tubo has­

ta e l aspersor 50 del cual 3U*ge en un chorro pulverizado de 

largo alcance que g ira  alrededor del e je  ve rtica l de la  parte

superior de tubo 22 y se pulveriza sobre el terreno circundan­

te. De éste modo la  máquina puede avanzar a lo  largo de la  

línea de una longitud de la  manguera 24 tendida sobre el te­

rreno, hacia la  toma de agua o en sentido contrario y recoge­

rá la  manguera sobrante del terreno enrrollándola sobre é l oâi
rrete 21, o desenrollará manguera del carrete pasándola a, 

través de la  guia de manguera 25 para depositarla sobre él te ­

rreno, según sea el caso, mientras se descarga agua a través 

de la  manguera 24 a l aspersor 50 saliendo del cismo. La guia 

de manguera 25 está provista de un dispositivo movido mecáni­

camente para lle va r la  con movimiento de vaivén en la  direoción

del eje geométrico del carrete de manguera 21 en sincronismo 

con la  rotación del carrete 21, para tener la  seguridad de 

que la  manguera quede correctamente colocada en capas h e lic o i­

dales sucesivas sobre el carrete y se saque del mismo correc­

tamente, según se 'describe en nuestra solicitud de patente BrL 

tánica pendiente número 31.250/73 (Oase 23bb). La manguera 24 

es una manguera totalmente f le x ib le  y abatible, que no es 

autoestable en sección transversal y que, por lo  tanto, se 

mantiene inflada por la  presión interna del agua formando una 

sección transversal totalmente circular cuando está tendida
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gobre el.terreno y en aquellas parbes de su longitud que están 

enrolladas sobre e l carrete 21. E3. aspersor 50 se ilu stra  con 

deta lle en las figuras 2 a 4. Comprende un tubo de boquilla 

rig ido 51 que tiene una boquilla calibrada 52 en su extremo

exterior. En su extremo in terior e l tubo de boquilla 51 se 

a-anta'a rosca sobre un manguito de soporte rígido 52 llevado 

por un par de brazos rigidos 54 que se proyectan en dirección

axial desde e l manguito 52 y uno a cada lado del manguito que

s e  sujeta rígidamente a los brazos. En sus extremos exterio- 

res (traseros) los  brazos 54 pivotan en 55 en los extremos 

superiores de un par de columnas separadas inclinadas y d ir ig i­

das hacia arriba 56 montadas sobre una brida 57 de una secoiór. 
de tubo hueca g ira toria  58. La sección de tubo 58 se monta ¡ 

un un cojinete 59 en una espiga tubular 60 cuya brida in fe r io r

61 se a torn illa  mediante pernos 62 a una brida 62 en e l extre^

mo superior del tubo de descarga 22. Una corta longitud del 

tubo.flex ib le 64 interconecta e l extremo superior de la  sec­

ción de tubo 58 a l manguito 53 para lle v a r  agua desde el tu­

bo de descaiga 22 a l tubo de la  boquilla 51 del aspersor 50. 

Todo e l aspersor, incluyendo e l tubo de boquilla 51, e l mangui 

to 53, la  longitud de tubo fle x ib le  64 y la  sección de tubo 58 

g ira  alrededor del eje ve rtica l 66 del tubo de descarga f i j o  

22 en el cojinete 59 de la  espiga f i j a  60. Además la  altura 

deltubo de la  boquilla 51 del aspersor 50 se puede a lterar 

por movimiento pivotal del manguito 53  y los brazos 54 alrede­

dor del eje pivote horizontal 55 formado por los brazos 56,

El manguito 53 del aspersor lleva  un brazo seguidor 

n g id o  colgante 6 8-que tiene un rod illo  seguidor 69 montado 

en su extremo in fer io r para ponerse en contaoto con el canto 

circunferencial 7Ó de una placa de leva de canto 71 que se éo r

«esa.
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i-lilla a la  brida del tubo de descarga 63 por medio de loa 

pernos 62* De modo, cuando el aspersor 50 gira  alrededor /del 

■sje del tubo de descarga 66, e l rod illo  seguidor 69 corre a 

¿o largo del cauto de la  leva 70 y hace bascular al aspersor 

50 alrededor del eje de basculamiento horizontal 55 dependien­

do del p e r fi l  del canto 70 de la  leva 71, v is to  en planta.

Das figuras 3 y 4 ilustran la  forma del p e r fi l  de la  placa 
de leva 71 con deta lle.

Para efectuar la  rotación del aspersor 50, se emplea un 

•lispositivo de alambres fle x ib le s  73 y una polea 74. Asi, en 

la  brida 57 de la  sección de tubo 58 se a torn illa  una doble 

polea 74 de p e r f i l  generalmente cuadrado que tiene eáquinas 

arqueadas, según se ilu stra  en la  figura 3. Un par de alambres 

'3»73A se enrollan alrededor de las gargantas respectivas 

75 de la  polea en direcciones opuestas y se sujetan por sus 

extremos 76,76A a anclajes en la  polea. Los alambres 73,73A 

salen de lapolea 74 horizcmtaimen be y pasan alrededor de'un 

par de poleas de guias 77,77A montadas sobre soporte vertica­

les  78, 78A sobre la  placa de leva 71. Desde las poleas de 

guia, los alambres 73,73A se dirigen haoia abajo a través 

de un agujero 79 ©n la  placa de leva 71 y descienden a lo  la r1-

go deltubo 22 pasando alrededor de otras poleas de guia 80, 

y se sujetan respectivamente por 3Us extremos in feriores a 

los extremos exteriores de un par de brazos radiales 81 que 

sobresalen en direcciones opuestas desde un eje basculante 82 

según se verá en la  figura 1,8 y 9.Cuando e l eje 82 osoila 

ángula/raente por medio del accionador hidráulico 18, según se 

describirá, sus brazos radiales 81 tiran de los alambres' 73,

73A longitudinalmente en direcciones opuestas en una oscilación

correspondiente, haciendo o s c ila r  por lo  tanto angularmenta l t30.
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polea cuadrada 74 y coix la  misma al aspersor 50.

' La figura 5 ilu stra  esquemáticamente la  acción dé uñ') 

de los alambres 73 enrollado alrededor dé la  polea 74. A me­

dida que e l alambre 73 es arrastrado progresivamente en direc­

ción longitudinal se desenrolla también progresivamente de la  

polea 74 y la  distancia perpendicular x a partir  del eje 

de ia  polea 76 hasta la  tangente representada por la  longitud 

del alambre 73 que sale del canto de la  polea, varia c íc lica ­

mente con la  rotación de la  polea. El recorrido longitudinal 

del alambre 73 en una semioscilación simple se e lige  para que 

haga g ira r la  polea 74, y por lo  tanto e l aspersor 50, con e l 

ángulo to ta l referido de movimiento alternativo, por ejemplo 

de aproximadamente 340° durante cuya rotación de la  polea la  

distancia x variará cíclicamente cuatro veces, haciendo que 

la  velocidad ángular de rotación correspondiente del aspersor 

varié correspondientemente cuatro veces en proporción inversa 

a la  distanóia x, según determina e l p e r fil de la  polea 74.

Al fin a l de ésta rotación de la  polea 74 y que e l aspersor 

en una dirección con una velocidad angular variable en un are3 

de aproximadamente 340°, e l eje basculante 82 in v ierte  su 

dirección de rotación y e l otro alambre 73a t ira  de la  polea 

74 y del aspersor 50 en dirección angular opuesta en el ángu­

lo  de retomo le  aproximadamente 340°, con vina característi­

ca de velocidad angular correspondiente.

E l.p e r f i l  de la  polea 74 y e l p e r f i l  del canto 70 de 

la  placa de leva 71 están relacionados entre si de ta l manera 

que la  característica de la  velocidad ángular de rotación 

del aspersor producida por los alambres 73,73A y la  polea 74, 

corresponda a la  inversa de la  característica de variación 

c íc lica  en altura del aspersor producida por la  leva 71, e l
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seguidor de leva 69 y e l enlace 68 durante cada semiciclo uni 
direccional de rotación.

Por lo  tanto, refiriéndonos ahora a lá  figura 7, se 

ilu stra  en esta figura esquemáticamente la  configuración del

ahorro de pulverización producida por frotación angular'del as­

persor en todo el semiciclo de movimiento alternativo unidireo 

cional de aproximadamente 340°. La configuración del' chorro 

producida, según se ilustra  en la  figura 7, y sin tener en 

cuenta e l movimiento de avance del vehículo, tiene ün p e r fil' .3 i '•
82 con una forma generalmente cuadrada con esquinas redondea­
das según se indica. E3te p e r fi l  82 se extiende desde e l púa-* 

to A hasta el punto E en la  figura 7, correspondiendo a l ángu­

lo  de movimiento alternativo to ta l de aproximadamente 340°.

El sector que queda sin regar de aproximadamente un ángulo de
n ja  . .
20 ántre A y E conserva un trayecto seco por delante de la  
máquina.

En e l sector A-B del p e r fil 82, la  altura del espesor 

aumenta automáticamente de una forma progresiva por acción 

de la  placa de leva 71, para aumentar correspondientemente 

el alcance del horro de agua descargado, de ta l manera que la  

línea A-B que marca la  extremidad exterior de la  configuración 

del chorro en dicho sector, sea una linea recta perpendicular 

a la  dirección 83 de movimiento de avance de la  máquina 10* 

Desde B a C la  altura y alcance del chorróse mantienen cons­

tante, produciendo de éste modo una parte de esquina arquea­

da corta de la  configuración del chorro pulverizado. Entré 0 

y D la  altura del aspersor se reduce progresivamente a un mí­

nimo y después aumenta progresivamente, por lo  que el alcance 

del chorro se reduce primero correspondientemente y después

aumenta de ta l manera que xa periferia  de la  configuración del
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chorro siga una linea recta desde C hasta D. De un modo simi­

la r, la  altura del aspersor y, por lo  tanto, e l alcance.del 

chorro varia durante e l resto del c ic lo  para producir partes 

de p e r fil de línea recta G-F, G-H y J-K* y esquinas arqueadas 

D-E,F-G y H-J del p e r f i l .

Simultáneamente congelación a la  altura del aspersor, 

la  velocidad de rotación ángular varia automáticamente en re­

lación inversa y en sincronismo con la  variación en altura. 

Esto se rea liza  según se ha descrito por acción de los alam- 

bres 73»73A y la  polea 74 bajo e l control dél eje bascúlahte 

81, de ta l manera que según se reduce la  inclinación del as­

persor, de modo que aumente la  velocidad de rotaoión, se com­

pensé la  mayor densidad de aplicación de agua producida por 

la  reducción en e l alcance del chorro, y vic iversa.

Ásij en la  figura 7, e l sector indicado por líneas de 

puntos y rayas en representa e l arco a través del cual co­

rre e l aspersor por unidad de tiempo cuando la  altura es pe- !
quena y e l alcance es corto, mientras que e l sector ilu stra - • 

do por líneas de puntos y rayas en’T^ representa el. arco réco*« 

gido por e l aspersor en la  misma unidad de tiempo cuando se 

d irige  en la  esquina de la  configuración de chorro donde la  

altura es grande y e l alcance máximo. La velodidad angular en 

es' mayor que en T , por lo  que e l sector I  .es más ancho 

que e l sector compensando de éste modo la  mayor dendidad de 

aplicación de agua producida por la  reducción en alcance.

De éste modo, la  densidad general de aplicación del agua 

v.g , la  masa to ta l o volumen de agua aplicada por unidad de 

agua o c ic los sucesivos de rotación del aspersor durante un sc- 

lo  recorrido de avance de la  máquina puede ser vírtualmonte 

uniforme en toda la  anchura la tera l del trayecto del chorro de

I
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pulverización.

3e comprenderá que la  uniformidad mejorada del to ta l 

de densidad de aplicación de agua a través de la  anchura 

de la  franja está relacionada con la  cantidad to ta l de agua 

depositada por unidad de áreas a través de la  anchura de la  

franja durante e l paso de la  máquina a lo  largo de la  franja, 

no a la  cantidad depositada en un solo c ic lo  de oscilación 

del aspersor. De éste modo, si una f i l a  de hotes vacios abierf- 

tos por la parte superior se colocaran sobre e l terreno ex­

tendiéndose a través de la  anchura de la  franja, por delánte 

de la  máquina, y la  máquina avanzada con e l aspersor oscilan­

do para regar la  franja, en e l momento en que la  máquina 

hubiera avanzado suficientemente por delante de la  f i l a  de 

modo que la  configuración del chorro estuviera por delante de 

todos los botes, estos en su totalidad se habrían llenado con 

cantidades de agua aproximadamente iguales. Esta uniformidad 
de la  densidad de aplicación de agua a través de la  franja 

recorrida, asi como a lo  largo de la  misma (debido a la  velo­

cidad de avance constante del vehículo) figura e l efecto de 

la  llu v ia  natural con más precisión que lo  conseguido con má­

quinas de riego existentes portadores de aspersores. En virtud 

a esta mayor uniformidad de distribución se puede aumentar 

también, con las máquinas del presente invento, la  velocidad 

angular del aspersor y su frecuencia del movimiento alternati 
vo, Mejorando de éste modo las características de riego por 

dosificación de menos agua por cada unidad de área del terreno 

a intervalos más cortos con lo  que se ayuda a reducir la  velo*» 
cidad de in filtrac ión  en e l terreno.

La figura. 5 ilustra  un ejemplo de la  forma del p e r fi l  

de la  placado leva 61 para producir una configuración de pulvo
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rización como la  ilustrada en la  figura 7 junto con una polea 

74 del p e r fi l  ilustrado en las figuras 5 y 6. La placa d.e le ­

va 61 es eléctrica  alrededor de su eje principal, y tiene uná 

punta convexa N que se d irige  en la  dirección de movimiento 

de avance de la  máquina 10 y comprende un arco circular de 

p e r f i l  con un radio de 58,64 mm, que se funde en las partes

de flancos divergentes rectos M cuyo ángulo comprendido es de
o

aproximadamente 95 » Los flancos M se fundeii respectivamente 

en un par de partes arqueadas circulares convexas P1 y P2 de 

58,74 mm de radio. Las dos esquinas traseras Ql y Q2 de la  . 

placa de leva están formadas por arcos circulares convexos 

también con un radio de 58,74 mm. Entre las esquinas Ql y Q2 
hay un arco circular cóncavo con un radio de unión de 3Q0mm 

y entre los arcos Hl -Ql y P2-Q2, respectivamente, hay arcos 

circulares cóncavos similares con un radio de unión de 300 mm, 

La longitud general de la  placa de leva 71 es de 290,5 mm 

y su anchura general es de 228.9 mm. La distancia entre la  taa- 

gente común a las esquinas redondeadas Ql, Q2 en e l canto t ra ­

sero y la  tangente común a los arcos (proyectados) P1,P2 es 

también de 228r,9mm. Con dicha placa de leva y con una geome­

tr ía  de basculamiento apropiada para el aspersor la  gama de

variación de la  altura del aspersor seria, por ejemplo, entre 
o o

10 y 20 a la  horizontal. Una disposición típ ica  de la  geomef 

t r ia  de oscilación para u tiliza rse  - con una placa de leva 71

de la  forma y dimensiones dadas con relación a la  figura 5, 

serie una separación del e je de oscilación 55 de 41,27 mm a

del eje v e rtica l 66 y de 257,2 mm verticalmente por en-- 
cima de la  cara superior de la  placa de leva 71 '*

Los dispositivos de transmisión progresiva para hacer 

oscilar el e je  basculante 82, mover la  rueda trasera 12 y mo-
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ver el carrete de manguera 21, 3e describen a continuación 

con relación a las figuras 1,8 y 9* El pistón del cilindro . 

impulsor 18 s conecta pivotalmente a uno de los dos brazos 

radiales 97, montado rígidamente 30bre extremos opuestos del 

eje transversal basculante 82 que se extiende a través de 

la  parte trasera del vehículo 10 por detrás del carrete de 

manguera 21 pero por delante de la  guia de manguera 25» El ex­
tremo in ferio r de uno de los brazos 97 se conecta pivotalment 

a un extremo de un elemento de uñeta de trinquete 99» cuyo 

otro extremo actúa conjuntamente con una rueda de trinquete 

100 montaba sobre e l eje de cubo 101 de una de las ruedas mo­

trices  12. la  otra rueda motriz 12 en e l lado opuesto del ve­

hículo está provista similarmente de una rueda de trinquete 

100 y una uñeta de trinquete 199 oonectada a l otro brazo 97 

en el* extremo opuesto del eje transversal 82, Asi» moyiznieji 

to  alternativo del cilindro 18 controlado por la  válvu la117 

inducirá movimiento alternativo en los brazos 97 y e l eje 

82 angularmente y hará que las dos uñas de trinquete 99 grar, 

duan las ruedas de trinquete 100 y, por lo  tanto, las ruedas 

motrices 12 en fases angulares sucesivas alrededor de su eje 

geométrico común, produdendo de éste modo un movimiento dé 

avance progresivo de la  máquina como un todo* Una segunda ufíef- 

ta de trinquete 102 pivota en e l chásis 14 a cada lado del ve 

hículo en posición en engrane con los dientes de la  rueda • 

de trinquete correspondiente 100. las uñetas de trinquete 102 

están ligeramente defasadas con respecto a las uñetas de tr in f 

quete 99 por lo  que mantienen las ruedas de trinquete 100-y 

las ruedas matrices 12 evitando su rotación inversa durante 

las carreras de recuperación del cilindro 18 y las uñetas de 

trinquete 99 pero se levantan por rotación de avance de las 

ruedas de trinquete 100 durante las carreras de impulsión del

►jawswa»»»
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cilindro 18 y las uñetas de trinquete 99* Las uñetas de trin ­

quete 102 se obligan durante pesos 103 a acoplarse con sus 

ruedas de trinquete respectivas 100.

La sincronización del movimiento alternativo del c ilin ­

dro impulsor 18 se ilu stra  con mayor deta lle en las figuras 

8 y 9. Asi, e l vástago de funcionamiento de la  válvula de re­

gulación 17 se conecta mecánicamente a uno de los brazos 97 

a través de una palanca intermedia de fealimentacióa de movi*- 

miento perdido 105 y una palanca acodada pasada de centro 106 

montándose pivotalmeilte esta última sobre el Soporte del ohá- 

s is  10/que sostiene a la  válvula 17» La palanca intermedia de 

realimentación 105 se conecta pivotalmente en 108 a l brazo 97 

cerca del eje 82, y se conecta por una conexión de espiga y 

ranura 110 a la  palanca acodada 106. La palanca acodada 106 

se conecta con una conexión de espiga y ranura 111 a l vástago 

de accionamiento de la  válvula 104, y se obliga a una u otra 

de sus posiciones de lim itación pasadas de centro por un mue­

l l e  de tensión 112 anclado en 113 a l bastidor del chásis 20*

La disposición izquierdas del brazo 97, según se verá en la  f i ­

gura 9, en toda la  carrera de recuperación del cilindro 18, 

la  conexión de espiga y ranura dé movimiento perdido entre la  

palanca intermedia 105 y la  palanca 106 hasta e l extremo de 

dicha carrera de recuperación, cuando la  palanca intermedia 

105 actúa sobre la  palanca 106 para moverla a derecha*,según 
per&ite el movimiento perdido en la  conexión de espiga y ra­

nura l l l .  Cuando la  palanca 106 se pasa de centro, el muelle 

112 la  hará sa ltar hacia su otra posición lím ite . Guando-, du­

rante este movimiento, e l movimiento perdido en la  conexión 

11 se agota, el movimiento fin a l a derechas de la  palanca 105 

abatirá a l Vástago de accionamiento de la  válvula 104 hacia la
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derecha, según se verá en la  figura 9, haciendo por lo  tanto 

que la  válvula 17 invierta la  dirección de la  transmisión 

de fuerza del cilindro 18 e in ic ie , por consiguiente, su ca­

rrera de impulsión sucesiva siguiente* Durante dicha carrera 

de inclusión e l mecanismo de realimentación funciona de una 

manera similar, hasta que al fin á l de la  carrera de impulsión 

la  palanca 106 se pa3a de nuevo de dentro a izquierdas y sal' 

ta de nuevo por acción de su muelie 112 a su posición ilus—1 

trada en la  figura 9, tirando del vástago de accionamiento de

la  válvula 104 para terminar la  carrera de impulsión e in ic ia r  

la  carrera de recuperación siguiente:

De éste modo, la  energía del cilindro 18 se emplea para 

sincronizar el movimiento alternativo del cilindro y hacer 

que las ruedas motrices 12 avancen progresivamente paso a pa? 

so. - ’
El movimiento alternativo anular de unos de los bracos 

97 se u tiliza  también para una transmisión sincronizada a l ca­

rrete de la  manguera 21 con el f in  de hacerlo g ira r progresi- • 

vamente, cuyo movimiento progresivo está directamente desfasa­

do del movimiento progresivo de avance de las ruedas 12. De 

éste modo, el extremo exterior de los brazos 97 ilustrado en 

las figuras i  y 8 se conecta también, por un amortiguador h i­

dráulico 115, a un extremo de.una uñeta de trinquete de movi­

miento alternativo longitudinal 116 que coopera con una rueda 

de trinquete 117 montada en e l eje 23 del carrete de la  mangue 

ra 21 en un extremo del mismo. La uñeta de trinquete 116 se 

mantiene resilientemente en contacto con la  rueda de trinque­

te  117 por medio de una palanca elevadora pivotal 118 empuja­

da hacia la  derecha, según se verá en la  figura 1, por medio 

de un muelle de tensión 119 que aotua sobre la  cola 120 de
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la  palanca 118. La palanca ©levadora 118 se monta pivotalmén- 

te  sobre un muñón 121 f i j o  al chásis 14. Un par de uñetas 

de trinquete adicionales 124,125, que está defasadas la  mitad 

del paBO de un- diente, se monta pivotalmente sobre un brazo 

de sustentación 126 que pivota en 127 en e l vástidor 20, y 

engranan con los dientes de la  rueda de trinquete 117para evij- 

ta r la  rotación inversa del carrete de la  manguera 21 durante 

la  carrera de recuperación de la  uñeta de trinquete 116. El 

brazo de sustentación 126 se mantiene por medio de un apoyo 

128 en posición alzada, según se ilu stra  en la  figura 1, para 

retener las uñetas de trinquete 124 y 125 en su posición de 

fundionamiento. El extremo superior del apoyo 128 se acopia
N

por debajo de un pequeño soporte 130 llevado por e l brazo de 

sustentación y sobresale lateralmente del mismo pai®mañtener 

el brazo de sustentación en su posición alzada. Cuando e l apo­

yo 128 g ira  a derecha alrededor de su pivote 129 en e l basti­

dor del chásis 20, salva el soporte.130 permitiendo que el 

brazo de sustentación caiga a una posición vertica l colgando 

de su pivote 127, con las dos uñetas de trinquete 124 y 125 

desacopladas.

El apoyo 128 tiene un pié saliente lateralmente 132 

en su extremo in fe r io r  y la  uñeta de trinquete de movimiento 

alternativo 116 lleva  una espiga d irig ida hacia abajo 133.

Con la  palanca 118 retenida por el muelle 119 on su posición 

de lim itación a derechas ilustrada en la  figura 1, donde re t i 

ne la  uñeta de trinquete 116 resilientemente en contacto con 

los dientes de la  rueda de trinquete 117, la  espiga 133 pasa 

sobre e l pie 132 del apoyo durante e l movimiento alternativo 

de la  uñeta de trinquete 116 sin tocar dicho apoyo. No obstan­

te, se hab ilita  medios para desacoplar la  transmisión progre-
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■aiva al carrete de la  manguera 21 en respuesta a l basculamien 

«o hacía atrás de la  manguera que sale del fondo de la  guía 

ie manguera 25, haciendo el uso del movimiento oscilante del 

estribo colgante 134 portador de tina barra sensora 134 A* El 

estribo 134 se conecta a la  cola 120 de la  palanca elevado­

ra 118 por un cable Bowden 135 cuya camisa se ancla al chásis 

14, por lo  que, cuando el estribe 134 oscila hacia atrás por 

el movimiento de la  manguera en contacto con la  barra sensora 

134A, levanta la  cola 120 de la  palanca elevadora por elirecttiüati 

•le sustentación accionado por resorte 136 que se. acopla por 

debajo (fe la  punta de la  cola de palanca 120 para mantenerla' 
alzada. Esta acción permite que el otro extremo de la  palanca 

11$ deje que la  uñeta de trinquete 116 caiga salvando los 

dientes de las ruedas de trinquete 117 y desacoplando por lo  

tanto la  transmisión progresiva al carrete de la  manguera 14* 

la  uñeta de trinquete 116 continua con movimiento alternativo 

en su posición bajada por acción del cilindro impulsor 18, 

y en su posición descendida, la  carrera de movimiento alterna­

tivo  siguiente de la  uñeta de trinquete hará que la  espiga 

133 golpe e l pie 132 del apoyo 128 para hacer g ira r el apoyo 

a derechas* l e  éste modo se desacopla el extremo superior 

del apoyo 128 desde debajo del soporte 130 sobre la  palanca 

126, permitiendo que la  palanca 126 caiga á su posición col­

gante y desacople las dos uñetas de trinquete 124 y 125 de la  

rueda de trinquete 117* De este modo e l carrete de la  mangue­

ra 21 quedará totalmente desacoplada para g ira r libremente en 
una u otra dirección.

Cuando se desea volver a acoplar la  transmisión al carre­

te de la  manguera 21t se vuelven a colocar a mano la  palanoa 

elevadora y el apoyo para aooplar las uñetas de trinquete 116,
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124,125 con la  rueda de trinquete 117 e l amortiguador hidráu­

lic o  115 es simplemente un cilindro hidráulico provisto de 

una válvula de seguridad accionada por resorte que descarga 

al depósito de flu ido del sistema hidráulico, de éste modo se 

lim ita  el par motor progresivo que puede aplicarse a l carre­

te de la  manguera 21 por parte del cilindro 18 y permite que 

e l carrete quede retenido para no g ira r  lo  que su rotación es-- 

tá restringida por la  tensión en la  manguera durante e l enro­

llamiento. Por lo  tanto, el amortiguador hidráulico 115 esaiá-- 
logo a un embrague de fricc ión .

f Según se'ha descrito, la  oscilación ángular del eje 

transversal se Emplea también para producir lá  rotación cfidi-- 
•ca del aspersor 50 alrededor del eje ve rtioa l 56 por medio 

de los dos bráaosradiales 81 sobre el eje 82 que tiran de los 

alambres 73,73A en direcciones opuestas. Las longitudes de 

los braaos radiales 81 y el ángulo de movimiento alternativo 

del eje transversal se eligen de forma que la  polea 74 y el as-- 

persor 50 giran con movimiento de vaivén en: todo el ángulo 

completo de movimiento alternativo de aproximadamente 340° 

durante cada c ic lo  de funcionamiento sincronizado del cilindro 

impulsor 18, correspondiente a un paso de avance y nnq pausa 

-estacionaria de las ruedas traseras conducidas 12.

La máquina está provista de un mecanismo ¿utogobemado 
movido mecánicamente con to ta l servomando, de la  construcción 

descrita con relación ala figura 10 de la  solicitud de paten- 

*8 EE.OTJ. número 374.972 (Case 23), que permite que la  máquina 

se gobierne por si misma a lo  largo de la  línea de un surco 

poco profundo formado previamente en la  superficie del terre­
no,. por ejemplo por un arado. i

El mecanismo de la dirección comprende una barra de l j

¿A.
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dirección 140 que pivota a l chásis 14 y se proyecta hacia de­

lante del vehículo 10, La barra de la  dirección 140 lleva  una 

servobarra 141 montada en un soporte 142 sobre la  barra de la  

dirección y se extiende paralela a la  barra de la  dirección*!^ 

servobarra lleva  un brazo de caida hacia abajo 143 provisto 

en su extremo in fer io r de una rueda seguidora 144 de secoión 

axial, cónica que se introduce en un surcó arado en la  super­

f i c i e  del terreno. El brazo de calda 143 atraviesa abertu-j* 

ra en la  barra de la  dirección 140 y tiene un yugo 146 en su 

extremo in fe r io r  donde se monta e l eje de la  rueda seguidora 

144. la  servobarra 141 se acopla a la  entrada de una válvula 

de regulación hidráulica 147 por medio de la  cual se contro­

la  el motor hidráulico de la  dirección. El motor de la  direc­

ción se conecta mecánicamente a l mecanismo de la  dirección: '
¡

de. las ruedas delanteras. 11 y a la  barra de la  dirección 140* 
por lo  que e l motor,cuando se activa, gobierna las ruedas 

11 y efectúa un movimiento pivotal de gobiérne correspondien­

te de la  barra de la  dirección 140 con relación al chásis 114 

De éste modo, según avanza la  máquina progresivamente bajo 

e l mando de su motor .13, la  rueda seguidora 144 inclina e l 

brazo de caida 143 según sigue una curva en el surco del térra 

no etí e l que está introducido, haciendo la  inclinación del brfc- 

zo de calda que g ire  la  barra de la  dirección1141 respecto a 

su eje geométrioo longitudinal en la  dirección ángular correa» 

pondinnte, causando el funcionamiento correspondiente de la  

válvula de regulación hidráulica 147. De éste modo se activa 

el motor hidráulico de la  dirección correspondientemente en 

la  dirección en que tiende a g irar la  barra de la  dirección 

140 hasta que el brazo de caida 143 queda de nuevo en posicióoi 

ve rtica l y la válvula de regulación 147 recupera su.posición
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úe punto muerto* Este g iro  de la  barra 140 por acción del mo>- 

tor de la  dirección produce también una corrección de la  di­

rección correspondiente de las ruedas delanteras' gobernadas 11 

del vehículo por el mecanismo de la  dirección, por lo  que e l 

vehículo tiende a Seguir a la  barra de lá  dirección 140 a li­

neándose con e l surco arado 145» De éste modo se consigue en 

ol sistema un efecto de gobierno automático. El aparato está 

provisto de un yugó palpador del terreno 148 con brazos palpa- 

dores traseros gemelos, que se conecta a un mando de parada 

del motor 13 de la  máquina y actúa para detener e l motor y 

la  máquina-si la  rueda 144 se sale del surco. El empleo de 

un palpador con dos brazos interconectados evita que la válvu­
la  de cierre entre en acción por una irregularidad loca l en eL 

terreno que afecte a un palpador solamente mientras que la  

rueda 144 está todavia en el surco*

Se comprenderá que con el dispositivo del presente 

invento, ia  descarga de agua del aspersor 50 es continua, y 

como el aspersor g ira  mecánicamente, e l chorro de agua no as - 

vé interrumpido por ningún martillo de inercia como se emplea 

con los dispositivos conocidos existentes para hacer g ira r  un 

aspersor. De un modo sim ilar, según se ha mencionado, la  v e lo ­

cidad de rotación puede ser más rapida que la  que se consigue 

por rotación del m artillo de inercia, con las ventajas indi­
cadas anteriormente.

Para compensar las perturbaciones de la  configuración 

de la  aspersión y reducir el desplazamiento causado por e l 

viento, e l aspersor 50 y la  placa de 1-eva 71 se puede montar 

también pivotalmente sobre e l tubo 22 para bascular alrededor 

de un eje geométrico horizontal alineado con la  dirección en 

que está apuntando e l aspersor, y estar provistos de ara pále
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ta de viento que 3e proyecta haoia abajo por detlajó de diohó 

eje geométrico pivotal horizontal. Un fuerte viento la te ra l 

q ue incida en la  paleta de viento hará que é l aspersor bascule 

alrededor de su eje pivotal horizontal para inclinarse oon e l 

viento, tendiendo de este modo a d ir ig ir  e l chorro más contra 

el viento con e l f in  de compensar la  corriente transversal*//

A pesar de que en la  modalidad ilustradá e l dispositivo 

u tilizado para reducir el campo de acción del chorro durante} 

una parte del cic lo actúa reduciendo la  inclinación del asper­

sor, se podria conseguir un efecto sim ilar reduciendo la  pre­

sión del suministro de agua durante e l periodo nsoasarlo o 

estrangulando e l flu jo  a través del aspersor.

Además se comprenderá que e l aspersor puede estar provig^ 

to de más de una boquilla de aspersión, o sea una boquilla 

de gran capacidad y gran velocidad para conseguir impulsión 

del agua oon máximo alcance y una segunda boquilla de menor 

capacidad y/o menor velocidad dispuesta para aumentar la  des-,, 

caiga de agua de ohorro en las zonas intermedias de su desoár-f?'” 
ga.

R O T A

, •;, % : *
Descrita suficientemente la  naturaleza del invento, asi. 

como la  manera de rea liza rlo  en la  práctioa, debe haoerse 

oonstar que las. disposiciones anteriormente indicadas san sus-l. 

oeptibles de modificaciones de deta lle  en cuanto lio alteren, su , ; 

principio fundamental. También se hace constar que e l inventó 

corresponde a una solicitud de patente presentada en''-Inglate­

rra con el número 28916/74 de 28 de junio de 1974»acogióndosef*
• . - ■* * 

por lo  tanto a los beneficios que conceden los Convenlos
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nacionales en vigor, siendo lo  que constituye la esencia del 

referido invento y por lo  que se so lic ita  Patente de Invenoián 

por 20 años en España sobresPERPEOCIONAMIENTOS EN ASPERSORES 

DE RIEGO; caracterizándose por. lo  siguiente:

1. — Perfeccionamientos en aspersores de riego que tijs 

nen nriq entrada de agua y una boquilla da descarga a través do 

la  cual se descarga un chorro de agua abasteoido a presida a 

la  boca de entrada, y que tiene medios de montaje para montar 

e l aspersor sobre un vehículo móvil en avance, caracterizados 

porque los medios de montaje se forman por un dispositivo de 

pivote de eje geométrico ve rtica l por e l cual se monta e l as­

persor para g ira r alrededor de un eje geométrico v e r tica l de 

g iro , medios movidos mecánicamente para hacer g ira r  e l asper- 

sor alrededor de ese eje geométrico de g iro  y medios para va­

r ia r  automáticamente e l alcance del chorro de agua en función 

predeterminada al ángulo en e l que gira e l aspersor alrededor 

de dicho eje geométrico de g iro .

2. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación í ,  ea 

racterizados porque la  función predeterminada es de la  magnitud 

necesaria para que e l p e r f i l  del contorno de la  zona.de terre 

no aóbre la  que cae e l chorro de agua durante cada c ic lo  uni­

direccional dé rotación del aspersor, cuando e l e je geométri­

co de g iro  está f i j o ,  sea de forma generalmente rectangular.

3. -  Perfeccionamientos según las reivindicaciones 1

o 2, caracterizados porque los medios empleados para variar e L 

aloance del chorro de agua comprenden medios para variar e l 

ángulo de elevación de la  boquilla de descarga del aspersor.

4. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 3# ca­
racterizados porque los medios de montaje comprenden un elemen 

to de sustentación sobre e l cual se monta el aspersor g irato­30.
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riamente por medio del dispositivo de pivote del eje geométri- 

co vertica l, un dispositivo pivote de elevación por e l cual 1í , 

boquilla de descarga del aspersor se monta para variar p ivote! 

mente e l ángulo de elevación de la  boquilla, y porque los me­

dios empleados para variar e l ángulo de elevación de la  boqui- 

l ia  comprenden un mecanismo de leva y seguidor de leva que ac­

túa entre e l elemento de sustentación y la  boquilla, causando 

la  rotación del aspersor alrededor del e je geométrico de g iro  

e l movimiento rela tivo  y la acción conjunta entre la  leva y e ! 

seguidor de leva, por lo  que la  función predeterminada estará
* i

determinada po:-* e l p e r f i l  de la  leva. ¡

5. -  Perfeccionamientos según la reivindicación 4» oa-i
racterizados porque la  leva comprende una placa de leva hori­

zontal f i j a  a l elemento de sustentación con e l canto de su per 

f i l  extendiéndose alrededor del eje geométrico del g iro , y pór 

cue e l seguidor de leva comprende un elemento seguidor llevado 

jo r  un brazo f i j o  a la  boquilla, colgando de la  misma, y eii 

contacto con e l canto de la  placa de leva.

6. -  Perfeccionamientos según cualquiera de las reivir. 

dioaciones 1 a 5, caracterizados porque tiene medios para va­

r ia r  la  cantidad de agua descargada desde la. boquilla por uni­

dad de ángulo de rotación alrededor del e je  geométrico de g i­

ro, en función predeterminada a l ángulo de rotación*

7. -  Perfeccionamientos según la reivindicación 6, ca­

racterizados porque los medios empleados para variar la  canti­

dad de agua comprende medios para variar la  velooidad angular, 

de rotación del aspersor en proporción inversa a l alcance del' 
chorro.

8 . -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 7, osk 
racterizados porque los medios empleados para variar la  velo-
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©idad angular comprenden una polea sujeta a l aapersof obaxialt'

áente con e l eje geométrico de giro,, un cable f le x ib le  enrolla
♦ /

do alrededor de la  circunferencia de la  polea y sujeto por su 

extremo in terio r a un punto de la  misma, saliendo e l cable de 

la  polea, y medios para mover e l cable longitudinalmente en 

tensión con el f in  de hacer g ira r  la  polea junto con e l asper* 

sor alrededor del e je geométrico de g iro  y a l mismo tiempo de^ 

senrollar e l cable progresivamente de la  circunferencia de ,1a 

polea y porque la  circunferencia de la  polea tiene un p e r fil 

cuyo rédio con respecto a l eje geométrico de g iro  Varia a lre­

dedor de dicha circunferencia.

9*r Perfeccionamientos según la  reivindicación 8, Ca­
racterizados porque e l p e r f i l  circunferencial de la  polea es 

un rectángulo que tiene cuatro esquinas redondeadas*

10. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 9, 

caracterizados porque los medios empleados para mover e l ¿abls 

comprenden un cilindro de flu ido a presión con movimiento a l­
ternativo.

11. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 10? 
caracterizados porque cuando 7.a montado sobre un vehículo mó­

v i l  provisto de ruedas, e l cilindro se acopla a una rueda mo­

t r iz  del vehículo a través de un mecanismo de trinquete y uñe­

ta de trinquete por lo  que e l vehículo avanza progresivamente 

un movimiento alternativo del cilindro en sincronismo con la  
rotación del aspersor.

12.- Perfeccionamientos según cualquiera dé las r e i­
vindicaciones 1 a 11, caracterizados porque e l aspersor se me 

ta para efectuar un movimiento pivotal alrededor de un eje ga 

métrico de basculamiento horizontal o casi horizontal en e l 

plano ve rtica l a través del eje geométrico longitudinal de la
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boquilla de descarga» y está provisto de una paleta de viento
i : i

que se extiende generalmente en e l plano vertica l y se 'acopla| i »
a l aspersor, disponiéndose la  paleta de viento para ceder bajo

' . ¡.i . I . ;
la  fuerza de un viento transversal haciendo bascular e l áspera

•I i , 11.■! <
sor alrededor del eje geométrico del basculamiento en el sent:.

■ I ■ '-..i, I •“
do necesario para d ir ig ir  e l chorro de agua más a llá  eií e l , 
viento. ' f

. 13." Perfeccionamientos según las reivindicaciones! an 

teriores, caracterizados porque cuando el aspersor que tiene ‘ 

una entrada de agua y una boquilla de descarga d través de la  

cual se descarga un chorro de agua abastecido a presifin a la  

boca de entrada y que tiene medios de montaje para montar e l
i !

aspersor sobre un vehículo de movimiento en avance, los medioj 

de montaje comprenden un dispositivo de eje geométrico v e r t í-  

pal por e l cual e l aspersor se monta para g ira r  alrededor de
, t

un eje geométrico vertica l» medios movidos mecánicamente para 

hacer g ira r e l aspersor alrededor del eje geométrico de g iro , 

y medios para variar la  cantidad de agua descargada de la  bo­

qu illa  por unidad de ángulo de rotación alrededor de dicho eja 

geométrico.de g iro , en funoifin predeterminada a l ángulo de ro» 
taoién.

14#- Perfeccionamientos según la reivindicación 13 , 
caracterizados porque los medios empleados para variar la  

tidad de agua oomprenden medios para variar la  velooidad angt*. 

la r  de rotación del aspersor alrededor del eje geométrico de 

g iro  en función predeterminada a l ángulo de rotación.

15*~ Perfeccionamientos según la  reivindioaoifin 14, 

caracterizados porque los medios empleados para variar la  ve­

locidad angular comprende una polea sujeta a l aspersor ooascL 

mente oon e l eje geométrico de g iro , un cable fle x ib le  enrol30.
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do alrededor de la  circunferencia de la  polea y sujeto por su 

e-rfcremo in ter io r a un punto de la  misma, saliendo el cable de 

1h polea, medios para mover e l cable longitudinalmente en ten­

sión y hacer g ira r  la  polea junto oon e l aspersor alrededor de¡ 

e.je geométrico de g iro  y aí mismo tiempo desenrollar e l cable 

progresivamente de la  .circunferencia de la  polea, y porque la  

circunferencia de la  polea tiene un p e r f i l  cuyo rádio oon res-- 

pecto a l e je  de g iro varia alrededor de dicha circunferencia*

16.- Perfeccionamientos según la  reivindicación 15, 

caracterizados porque e l p e r f i l  circunferencial de la  polea 

es un rectángulo que tiene cuatro esquinas redondeadas*

. . 17.- Peirf accionamientos según la  reiv indi oación lé ,

caracterizados porque los medios empleados para mover e l cable 

comprenden un cilindro.de movimiento alternativo movido por 
flu ido a presión.

18«- Perfeccionamientos según la  reivindicación 17, 

caracterizados porque cuando va montado sobre un vehículo mó­

v i l  provisto de ruedas, e l oilindro se acopla a una rueda mo­

t r iz  del vehículo a través de un mecanismo de trinquete y u&e- 

ta de trinquete por lo  que e l vehículo avanza escalonadamente 
por movimiento alternativo del oilindro.

19o- Perfeocionamientos en aspersores de riego, ta l 

y oGmo queda sustancialmente descrito en la  presente Memoria 
y en los dibujos adjuntos.
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Esta Memoria consta ¿Le veintinueve hojas escritas a 

máquina por una sola oara.
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