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Perfecclonanientos en aspersores -

de riego.
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Jaltcitante: TRRI-ANGLIA TIMITED, entidad inglesa, residente en
88a Girton Road, Cambridge,CB3 OLM, Cambridgeshire,
Inglaterra,

La presente invencibdn se refiere a un aparato

de riego de la clase gque comprende um carro que se pue -

de desplazar a 1o largo de la superficie de un Area
de terreno que se desea regar, y que lleva un aspersor
5¢ de lluvia que comprende una boguilla inolinada hacia
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'forﬁidad de la densidad gencral de aplicacién del agua.
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arriba o grupo de boquillas conectadas a una fuente de abas-
tecimiento de agua a presibn, pudlendo girar Ia boquilla o

L]

eje vertical para proyectar un chorro de agua con una trayec
.torig correspondientemente rotativa. La densidad de aplica-
¢ibén de sgua por un aspersor de lluvia es maydr en la regifm
més préxima a la extremidad interior de su trayecforia y es

menor en la regifénm por debajo de las partes interior e inter
media del chorro proyectado. Con una rotacién total de 36007

de un aspersor ds lluvia alrededor de wn eje geométrico ver-

tical; se produeira una forma de descarga de'agua,gederalmen-
te circular sobré el terreno con la méxima densidad de apli-
cacitn de agua cerca de la periferia del circulo. Como el ca

rro sobre que vé& montada el aspersor deragua gvanza lentanmens:
te, la pistola rotatoria descargaré agua suceslvamente sobre
Zonas superpuestas cai circulares del terreno, cubriendd de

éste modo una £ranja longitudinal, pero la dehsidad del dgua|.
regada en total a través.de la anchura de la franja recorri—51

da no ser4 con mucho uniforme, ,
Cén el propbsito de mejorar la uniformidad de la densis
dad de aplicacifn de agua, se ha propuesto que gire el asper,

o

80r no en un arco completo de 360 , sino en um arco de apro-
. ) °

ximadamente 300 =320 solamente, dejando fuera el sector que

quina, de forma que el aspersor oscile &ngulamente a través
del 4ngulo restante solamente y deje un trayecto ssco por de+

Dichs disposicién supone también una pequefia mejora en la unl

El presente invento tiene por objero proporcionar un

t

wira €y
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digpogitivo perfecéionado de montaje y transmisién de un am—
persor para montarlo sobrs un carro movil, que permite una me
jora considerablemente mayor en la uniformidad de la dengi- |
dad de aplicacidn del agua y que ofrece obtras vemntajas aegﬁn'
explicard mis adelante,
Segﬁn el presente invento, un dispositivo &e montaje
y trensmisién rotatorio para un aspersor comprende un dlspo--
sitivo de montaje para montar el aspersor gobre un carro de
avance con el fin de que gire alrededor de un eje plvotal_
vertical; un dispositivo movido mecénicamente para hacer gi-|
rar los aspersor alrededor del eje pivotal bien.dg_una formg'

continua en una direccién o con movimiento altefmnative angu-|

. )
lar en uh &ngulo superior a 270 , y medios para variar autom§

ticamente el glcance del chorroe agua: proyectado por el as
persor, en funcibn predeterminada al &ngulo de giro del as~

persor.

medios pera variar la presifn del suministro de agua & 1a boﬁg

quilla oboquillas del aspersor x/o medios para variar elén- -
gulo de inclinacién de la boguilla o boquillaa del aSpersorr‘
con el fln de variar la inclinacién de la trayegtoria'del -

chorro de agua proyectado, Los medios para variar la ineli- |

nacién del aspersor pueden comprender un mecanismo de leva’.
y seguidor de leva, por ejemplo una piaod de leva de canto
horizontal a 1o largo de la cual corre wa seguidor de leva
llevado por un brazo basculante colgendo del aspersor gira-
torio.

De preferencia, los medios empleados para variar auto= .
nméticamente el alcance del chorro de agua se disponen para. :7“

que funcionen ¢fclicamente y para controlar el alcance méximo

Los medios para variar dicho alcance pueden comprenderf

bl
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J& configuracibn del chorro de pulverizacidn del aspersor
- correspondiente a un solo ciclo de rdtacién no serd de ung

. ,cargadé por unidad de é4ngulo. se disgponen para aumentar la vee

el cﬁorro'con el fin de que el perfil de la configuraciém
¢el chorfo pulveérizado producido jor wn ciclo?de rotaciér del
aspersor se édnforme a ung configuraoién'genoralmente rectan—-
gular .con dos lados rectos paralelos a la direcoién de movie
riento dé avance y a cada lado del vehfculo, y dos lados Trec-

“0s perpendiculares a dicha direc:itn de gvance. De &ste modo)

configuracién circular ni une corn<iguracifm semicircular sino

una configuracidn rectangulsar generalmente con esquina redon=-
deadas.' ’ ) '
Segtn otro aspecto del invento, como variante, o ade-
1és de los medios para variar el nlcance del chorro de agua,
nl dispositivo de montaje transmi:ibun puede estar provista
Ge medios para variar la cantidad de agua descargada desde el
asperéor por unidaed de 4ngulo de rotacién slrededor del eje
pivotal, en funciéﬁ predeterminada al 4ngulo de rotaciénm, y
en un gector o sectores predeterminados de csda ciclo de rotal

cién. Los medios empleados para variar la cantldad de agua de
cargada por unidad de 4ngulo pueden comprender medios parsa
variar la velocidad de la rotacién angular del aspersor, De

preferencia, los medios empleados para variar la cantidad deg

locidad de rotacién éngular del aspersor en proporciém inversa
a la vériacidn en el alcance del chorro por todo el cicley
Asl, en una modalidad de preferencia, el aspersor gira
u Qsciia éngularmente en ciclos éngﬁlares sucesivos y el dig-
positivo de montaje ¥ tronsmisién se dispone para producir
ung variadidn continua y automitica tanto de 1a inclinaciém
¢e la boéuilla 0 grupo de boquillas del aSpe:sor‘como de su ve

—{or - T
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locidad de rotacitn érgular por todos 1os sectores sucesivos
predeterminados de cada ciclo de rotacién u oscilaocifm, man-.
teniéndo una relacibn de-correspondencia entreé sl las carac-
teristicas de la variacién de inclingcidn y velocidad éngu-

lar,
Segtm avanza lentamente el carro durante dicha rota-

cibn ciclica, el aspersor depositard el chorro de sgua en con-

figuraciones generalmente rectangulares y en superpbsicidn

sucesiva gue se pueden disponer paré producir wia digtribuol 6n -cum

esencialmente wniforme &l total de sgua regada por unidad de
érea en la direccian_transversal a la direccién de movimientd
de avance de la miquina dsi como en la direceitn de avance.

El invento se puede poner en préctica de diversos mo-

dos, pero a continuacién se describe una modalidédnespeoif;cdy

a titulo de ejemplo, solemente tomando como referencia los di
bujos adjuntos, en 108 que: S

La figura 1 es una vista de costado de uha miguina
de riego que comprende un vehioulo autopropulsado gque lleva -
montade un aspersor girator;o;,

Lg figura 2 es una vista de costado a mayor escala
del agpersor y su dispositivo de montaje.

La figura 3 es una vista en planta tomada a lo largo
de la linea.de corte IIT-IIT de la figura 2. _

La figura 4 es una vista en alzado posterior'dé;ﬂasg,
persor tomada en la direccién de la flecha IV en la figura
2. , '

La figura 5 es un:.diagrama qﬁe representa un perfil
tipico de la placa de leva utilizada para controlar 1aAaltura
del ampersor, o '

La figura 6 es wn diagrama que representa la acoin |
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de la polea de rotacién cuadrada y un glambre de tracciém en-

La figura 7 és wn diagrama ¢a la configﬁracibn del cho-

ternativo éngular.

Lg figura 8'es una vista posterior en pérspectiva de paxr
1e de la méquina de riego ilustrada en lg figura 13y

Ta figura 9 es una vista detallada a mayor escala que
ilustra esquem’ticamente la erticulacién para sincronizar el
movimiento alternativo del cilindro iﬁpulsor hidraulico de la
méquina de las figuras 1 y &. ,

‘Fn la modalidad ilustrada, la figura 1 representa una mé.

quina de riego en forma de vehiculo de riego autopropulsado
10 provisto de ruedas delanteras gobernables 1l y ruedas tra-
seras propuls&das 12, y un nmotor de propulsiém 13, por ejempl:i
un pequefio motor de combustitn inteima, montados sobre el
bastidor 14 del vehiculo y que mueve a una bomba hidraulica 15.
La bomba 15 se conecta & través de tubos hidraulicos 16 (fi-
gura 9) a la vélvula de regulaciém 17 de wn cilindro hidrauli.

co de doble accién 18 que congtituye el accionador principal

para mover las ruedas traseras 12 y para otras funciones mecé.

nicas de la mAquina, segtn se describiré.

El vehiculo 10 tiene un bastidor alzado 20 sobre su ¢
sis 14 en~eluque se monta in carrete de manguera movido mecé-
nicamente 21 que gira alrededor de un eje geombtrico horizon-
$al transversal. EL vehfculo lléeva un tubo de descarga rigido

dirigido hacia arriba 22 que tiene un aspersor 50, v.g, un as.

persor de liguido rotatorio, montado para girar sobre su ex-

tremo superior. El extremo inferior del tubo 22 se conecta a

un extremo del vastago hueco 23 del carrete de manguera 21, y
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ana manguera flexible 24 ge enrolla gobre el carrete 21 con
3u extremo interior acoplado a una boca de admisibm (no.ilus—'
trada) en el interior del vAstago hueco 23, La manguera 24

sele del carrete 22 a través de una guia de mansuera curvada-

lirigide hacia abajo 25, y su otro extremo se puede coneotar

presitn, que se descarga por 10 tanto por la manguera 24 y el

148tago del carrete 23 hasta el tubo 22 y desde este tubo ha

ba el agpersor 50 del cual surge en dn chorro pulverizado de-
largo alcance que gira alrededor del eje vertical de la part
superior de tubo 22 y se pulveriza sobre el terreno circundan;
te. De &ste modo la mAquina puede avanzar a 1o largo de la

linea de una longitud de la manguera 24 tendida sobre el te-

rreno, hacia la toma de agua o en sentido contrario ¥y recoge-
r4 la manguera sobrante del terreno enrrolléndols sobre el o
rrete 21, o desenrcllaréd mangusra del carrete Praséndola s,

través de la guia de manguera 25 para depositarla sobre el t
rreno, segfn sea ol caso, mientras se descarga agua & través
de la manguera 24 al aspersor 50 saliendo del msmo. La guig
de manguera 25 estd provista de un dispositivo movido mecéni-
canente parg llevarlg con movimiento'de vaivén en la direccidh
del e¢je geométrico del carrete de manguera 21 en sincronismo
con la rotacién del carrete 21, para tener la seguridad de

que 1lg manguera quede correctamente colocada en capas helicoi

dales sucesivas sobre el carrete y se saque del migmo correc-
tamente, segtn se describe en nuestra solicitud de patente Bri
tédnica pendiente ntmero 31.250/73 (Case 23bb). La manguera 24
es una manguera totalmente flexible y abatible, que no es
autoestable en seccitn transversal y que, por lo tanto, se
mentiene inflada por la presién interna del agua formando ung
seccibn transversal totalmente circular cuando ésfé tendida




£0bre el terreno y en aquellas partes de su longitud que estén
eqrolladas gobre el carrete 21. El. aspersor 50 se ilustra con
detalle en lag figuras 2 a 4. Comprende un tubo de quullla
rigido 51 que tiene una bogquilla calibrada 52 en su extremo
5 exterior., En su extremo interior el tubo de boquilla 51 se
ronta'a rosca gobre un manguito de soporte rigido 52 llevado-
ror un pdar de brazos rigidos 54 que se proyectan en direceidn
exial deasde el marguito 52 y wno & cada lado del manguito que

#6 sujeta rigidamente a los brazos, En sus extremos exterio- _
710. | res (traseros) los brazos 54 pivotan en 55 en los eiktremos
 superiorés de uh par de columnas separadas inclinadgs Yy dirigi-
das hacia arriba 56 montedas gobre una brida 57 de una seceidd
de tubo husca giratoria 58. La secciém de tubo 58 se monta el
Bn un cojinete 59 en una espiga tubular 60 cuye brida inferior
15.- 61 se atomillg mediante pernos 62 a una bridd 62 en el extres
mo supérior del tubo de descarga 22, Una corta longitud del
tubo flexible 64 interconecta el extremo superior de la sec~ |
cifn de tubo 58 al manguito 53 para llevar agua desds el fue|
| bo de descarga 22 al tubo de la boquilla 51 del aspersor 50,
20; | Todo el aspersor, incluyendo el tubo de boquilla 51, &l ‘mangul
' to 53, la longitud de tubo flexible 64 y 1 secoién de tubo 58
gira glrededor del eje vertical 66 del tubo de descarga fijo
i 22 en 6l cojinete 59 de la espiga fija 60, Ademés la-altura
deltubo de ia quuilla 51 del aspersor 50 se puede altorar
25f' por movimiento pivotal del manzuito 3y los brazos 54 glrede«
i 1'dor del eje pivote horizontal 55 foragdo por los brazos 56.
El manguito 53 del aspersor 1leva un brazo seguidor
rigido colgante 68.que tiene un rodilio seguidor 69 montado
en su extremo inferior para ponei'se en contacto con el canto

304" "] circunferencial 70 de una placa de leva de canto 71 ‘que ge d:oj:
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filla a la brida del tubo de descarga 63 por medio de los .
Jernos 62, De modo, cuando el aspersor 50 gira alrededqr;del
3je del tubo de descarga 66, el rodillo seguidor 69 corre a
~0 largo dél canto de la leva 70 y hate bascular al aspersor
Be 70 alrededor del eje de basculamiento horizontal 55 dependien
lo del perfil del canto 70 de la leva 71, visto en planta.
“as figuras 3 y 4 ilustran la forma del perfil de la placa
de leva 71 con detalle. |
Para efectuar la rotacién del aspersor 50, se emplea uyl . |
10, ispositivo de glambres flexibles 73 y una polea T4e Asi, ean -
28 brida 57 de la seccibn de tubo 58fse atornilla una doble
volea T4 de perfil genoralmente cuadrado Que tiens egquinaé
arqueadas, segtn se ilustra en la figura 3. Un par de alambres
73,734 se enrollan alrededor de las gargantas respectivas
15, 75 de la polea en direcciones opuestas y se sujetan por sus
vxbremos 76,764 a anclajes en la polea, Los alambres 73,734
salen de lapoles 74 horizontalmente ¥y pasan alrededor defun_viudi
par de:poleés de guias 77,77A montadas sobre soporte vérticalwr'
_ les 78, 78A sobre la placa de leva 71, Desde las pdlaas‘de,-
20, gula, los alambres 73,73A se difigen hacia abajo a través
de un agujero 79 en la placa de lava 71 y desciendén a 10 lar
80 deltubo 22 pasando alrededor de otras poleas de guia 80,

Yy se sujetan respectivamente por sus extremos inferiores a
los extremos exteriores de wn par de brazos radiales 81 que

25 sobresalen en direcciones opuestas desde un eje basculante 82,
segln se verd en la figura 1,8 y 9.Cuando el oje 82 osoila
&ngularmente por medio del accionador hidraulico 18, segﬁn pe|
describird, sus brazos ‘radiales 8l tiran de los’ alambrea 73y |
73A longitudinelmente en direccioneg opusstas en una oscilaoizn

30, correspondiente, haciendo osecilar por lo tanto angulafmente 1
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polea cuadrada 74 y con la misma al aspersor 50.
" La figura 6 ilustra esquemfticamente la accién dé unp

de los alambres 73 enrollsdo alrededor de la poiea T4 A me—

dida que el glambre 73 es arrastrado progresivamente enrdirec-
éibn 1ongitudinal se desenrolla también progresivameante de la
pélea 74 y la distancia perpendiculur x a partir del eje

de la polea 76 hasta la tangente representada por la longitud
del alambre 73 que sale del canto de la polea, varia ciclica-

mente con la rotacién de la polea, EL recorrido longitudinal
del glambre 73 en uwna semioscilacitn simple se elige para que
haga girar la polea T4, y por lo tanto el aspersor 50, con el

la velocigad dngular de roftacién correspondiente del aspersor
varie correspondientémenté cuatro veces en proporcién inversa
a la distancia x, seogin determina el perfil de la polea 74.
Al fingl de ésta rotacibm de la polea 74 y que el aspersor‘”
en una direccién con una velocidad angular varigble en wa arco
de aproximandamente 3400, el eje hasculante 82 invierte su
direccibn de rotacitm y el otro alambre 73a tira de la polea
74 y del aspersor 50 en direccién angular opuesta en el 4ngu~
lo de retomo le aproximadamente 3400, con wna caracteristi-
éa de velocidaed angular corréspondiente,

El perfil de la polea 74 y el perfil del canto 70 de
la placa de leva 71 egtén relacionados entre si de tal manera
que la caracteristica de la velocidad éngular de rotéoi&n
del aspersor producida por los alambres 73,73A y la polea 74,

corresponda a la inversa de la caracteristica de variasciém

ciclica en altura del aspersor producida por la léva 71, ol

&
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seguidor de leva 69 y el enlace 6& durante cada semiciclo unil

direccional de rotacibn.

- aumenta automAticamente de una forma progresiva por accidn

: Deasde B a C la altura y alcance del chorrose mantienan conse
| tante, produciendo de éste modo una parte de esquina arquea~
| da corta de la configuracién del chorro pulverizado., Entre G

-1l ~

Por lo tanto, refiriéndonos ghora a la figura 7, se
*lustra en esta figura esquemétlcamente 1a configuracién del
shorro de pulverizacién nrOuuc1da por rotacién angular del as
Persor en todo el semiciclo de movimiento alternativo unidireg

cional de aproximadamente 3400. La configuracién del chorro
producida, segtm se ilustra en la figura 7, y ain tener en
cuentea el movimiento de avance del vehiculo, tiene m penfil;
82 con wuna forma generalmenie cuadrada con esguinas redondea-

das segln se indica, Este perfil 82 se extlende desde el pun—ﬂ
%0 A hasta el punto K en la figura 7, correspondiendo al éngu
lo de mov;miento alternativo total de aproximadamante 340 o

El sector que queda sinregar de aproximadamente un angulo de
20 wntre A y K conserva un trayecto seco por delante de la

miquina, . .
En el sector A-B del perfil 82, la altura del espesor

de la placa de leva 71, para aumentbar correspandientemente .
el alcance del horro de agug descargado, de tal manera que la
linea A~-B que marca la extremidad exterior de la configuracién
del chorro en dicho sector, sea una linea recta perpendicular
a la direcciém 83 de movimiento de avance de la miquina 10.

¥ D la altura del aspersor se reduce‘progresivamente'a wm mi—r
nimo y después aumenta progresivamente, por lo que el alcance
del chorro se reduce Primero correspondientemente y después

aunenta de tal menera que la periferia de la configuraci de}
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chorro siga une linea recta desde C hasta D. De un modo simi-
iar, la altura del aspersor y, por lo tanto, el alcance del
chorro varia durénfe el resto del ciclo para producir partes
de perfil de lfnea recta G-F, G-H y J=K; ¥ esquinas arquesdas
1-E,F-G y H-J del perfil.

Simulténeamente con relacibn a la altura del aspersor,
la velocidad de rotacién éngular varia automAticamente en re-
igeién inversa y en sincronismo con la variacibén en altura.
Es%o ge realiza segfin se ha descrito por accibn de los glam~
bres 73,734 y la polea 74 bajo el control dél eje bascilante
81, de tal manera que segin se reduce la inclinacitn del as-
persor, de modo que asumente la velocidad de rotacibn, se com—
penseé la ﬁayOr densidad de gplicacién de agua producida por
la reduccién en el alcance del chorro, y viciversa.

Asi; en la figura 7, el sector indicado por lineas de
puntos yrrayas en Tl representa el arco a través del cual co-
rre el aspersor por unidad de tiempo cuando la altura es pe-
§ueﬁa y el alcance es corto, mientras que el sector ilustra-
do por lineas de puntos y rayas en T

5 represen#a 8l arco reécos
£ido por el aspersor en la misms unidad de tiempo cuando se
dirige en la esquine de la configuracién de chorro donde la
altura es grande y el alcance méximo. La &elo&idad angular en

Tl es;mayor'que en Tz, por 1o que el sechor T. es més ancho

que el sector Té compensando de &ste modo la iayor dendidad de
aplicacién de agua producida por la reduccibn en alcance.

De éste modo, la densidad general de aplicacilm del agua
v.g,rla masa tota; 0 volumen de asgua aplicada por unidad de
agua o ciclds gucesivos de rotacién del aspsrsor durante un s;—
lo recorrido de avance de la méqgina pﬁede ser virtualmente

uniforme en toda la anchura lateral del trayecto del chorro dg .




5,

104

15,

20. .

254

300‘

~de la franp estd relacionada con la caﬁtidad total de agua

- 13 -

pulverizacién,
Se comprehderé que la uniformidad mejorads del total
de densidad de aplicaciém de agus & través de la anchura

deposgitada por unidad de Areas a través de la anchura de la
franja durante el paso de la mAquina a 1o largo de la franja,
no a la cantidad depouitada en un solo ciclo de oscilacibn

del gspersor. De bste modo, si ung fila de botes vacios abien

tos por la parte superior se colocaran sobre el terrend ex—
tendiéndose a través de la anchura de la franja, por delante
de la méquina, y la mAquina avanzada con el aspersdr oscilan-
do para regar la franja, en el momento en que la mAquina
hubiera avanzado suficlentemente por delante de la fila de
modo gue la cbnfiggracién del chorro estuviera por delante de
todos los botes, estos en su totalidad se habrian llenado oon
cantidades de agﬁa aproximadamente iguales. Esta uniﬁormidad
de la densidad de aplicacién de sgua a través de la franja |
recorrida, asi como a lo largo de la misma (debido a la velo-
cidad de gvance constante del vahiculo) figura el efecto. de
la lluvia natural con més precisién que 1o conseguido con mé-
guinas de riego existentes portadores de aspersores. En virtud
a esta mayor uniformided de distribucién se puede sumentar
también, con 1és méquinas del presente invento, la velocidad
angular del aspersor y su frecuencia del movimiento alternati
vo, Mejorando de &ste modo las caracterisficaé de riego por

~

dosificacién de menos agua por cada unidad de 4rea del terreant
a intervalos mds cortos con 1o que se ayuda a reducir la velos
cided de infiltracién en el terreno,

La figura 5 ilustra un ejemplo de la forma del peﬁfil

de la placade leva 61 para producir unag cohfiguracibn de pulv#
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| serie una separacitn del eje de oscilacin 55 de 41,27 mm g
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rizacibén como la ilustirada en la figura 7 junto con tna polea
T4 del'perfil ilustrado en las fijzuras 5 y 6. La placa de le-
va 61 es eléctrica alrededor de su sje principal, ¥ tiene una
punta convexa N que se dirige en la diréccién de movimiento
de avance de la miquina 10 y comprende un arco cireular de
perfil con un redio de 58,64 mm, que se funde en las partes
de flancos drvengenues rectos I cuyo dngulo comprendido es de

apreximadamente 95 » Los flancos ¥ se funder respectlvamente

58,74 mm de radio. Las 40s esquinas traseras QL y Q2 de la

placa de leva estén formadas por arcos circulares convexos

también con un radio de 58,74 mm. Entre 18s esquinas QL y Q2
hay un arco circular coéncavo con wn radio de wnibn de 300mm
y entre los arcos Fl -Ql y P2-Q2, respectivamente, hay arcos |
circulares éancaVOS similares con un radio de unién de 300 mm,
ﬁa longitud general de la placa de levg 71 es de 290,5 mﬁ
¥ su anchura general es de 228.9 mm. La distancia entre la tah-
gente comun a las esquinas redondeadas Ql; Q2 en el canto trak
sero y la tangente comtn a los arcos (proyectados) Fl,P2 es
también de 228,9mm. Con dicha placa de leva y con una geoume-
tria de bascuwlamiento aproPiada‘para cl aspersor 1a'gama de
variaoidn de la altura del aspersor seria, por ejemplo, entra.
lO y 20 a la horizontal., Una disposicién tipica de la geomet
trma,de oscilacién para utilizarse con una placa de leva 71

de la forma y dimensiones dadas con relacibn a la figira Sy

partir del eje vertical 66 y de 257,2 mm verticalmente por ens
cima de la cara superior de la placa de leva 7I~

Los dispositivos de transmisibn progresiva para hacer

oscilar el eje basculante 82, mover la rueda trasera 12 y mo-~
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ver el carrete de manguera 21, se describen a continuacién
con relacitn a las figuras 1,8 y 9.‘El‘pist6n del cilindro .
smpulsor 18 s conecta pivotalmente a uno de los dos brazos
radiales 97, montado rigidamente sobré extremos opuestos del
eje transversal basculante 82 que se extiende a través de
la parte trasera del vehiculo 10 por detrés del carrete de
manguera 21 pero por delante de la guia de manguera 25 E1 ext
tremo infsrior de uno de los brazos 97 se. conecta pivotalmenté

a un exbtremo de wn elemento de uiieta de trznquete 99, cuyo

otro extremo actua conjuntamente com una rueda de tringquete “i
100 montgua sobre el eje de cubo 101l de una de las ruedas mo=
trices 12, La otra rueda motriz 12 en el lado opuesto del ve-
hiculo esta provista similarmente de una rueda.de trinqugte

- 100 y wna ufieta de trinquete 199'conectaaa al OtrO’bIEZO'Qf-&—+-n~

en el extremo opuesto del eje transversal 82, Asi, el movimien.
%0 alternativo del cilindro 18 controled¢ por la valvula'l7
inducirg movimiento alternativo en los brazos 97 y el eje N
82 angularmente y haré que las dos ufias de trinquete'99'graﬁ,43f
duan las ruedas de trinquete 100 y, por lo tanto, las rucdas
motrices 12 en fases angulares sucesivas alrededor de su eje
geoﬁétrico comém, produdendo de éste modo un movimiento de '

avance progresivo de la maquina como un todo. Una segunda ufie-
ta de trinquete 102 pivota en el chésis 14 a cada lado del ver
hiculo en posicién en engrane con los dlienteas de la ruéds -

de trinquete correspondiente 100,  Las ufietas de trinquete,iozb
estén ligeramente defasadas con respecto g las ufietas de triny:
gquete 99 por 1o que mentienen las ruedas de trihqueterloo'y
las ruedas matrices 12 evitando su rotacién‘inversa durante
las carreras de recuperacibn del cilindro 18 y las uietas de'
tringquete 99 pero se levantan por totacitn de avance de las

ruedas de tringuete 100 durante las carrsras de impulsiém del

aamman
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| 86 conecta con una conexibén de espiga y rantura 111 al vastago
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¢ilindro 18 y las ufietas de trinquete 99, Ias wietas de trin-
quete 102 se obligan durante pesos 103 a acoplarse con sus
ruedas de trinquete respectivas 100.

La gincronizacién dsl mov1m1ento alternativo del cilin-

8y 9. Asi, el véstago de funcionamiento de la vélvula de re-
gulacibn 17 se conecta mecénicamente a uno de los brazos 97
a través de una palanca intermedia de realimentacibn de movis
miento perdido 105 y uﬁa palanca acodada pasada de centro 106
monténdose pivotalmente esta Gltima sobre el soporte del ché-
sis 107que sostiene a la valvula 17. La palenca intermedia de
realimentacitn 105 se conecta pivotalmente en 108 al brazo 97
cerca del eje 82, y se conecta por una conexitm de espiga y
renura 110 a la palanca acodada 106, La palanea acodada 106

de accionamiento de la vélvula 104, y se obliga & una u otra
de sus posiciones derlimiﬁaciOn rasadas de centro por un mue-
lle de tensién 112 anclado en 113 gl bastidor del chidsis 20,
la digposicidn izquierdas del razo 97, segtn se Verd en la fi

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

la conexién de espiga y ranura dé movimiento perdido entre lg
palanca intenmedia 105 ¥y la palanca 106 hasta el extremo de
dicha carrera de recuperacién, cuando la palanca intermedia
105 actua sobre la palanca 106 pare moverla a derechag, segtm
perttite el movimiento perdido en la conexién de espiga y ra-
nura 111, Cuasndo la palsnca 106 se pasa de centro, el muelle
112 la hard saltar hacia su otra Posicitn limite, Cuando, du-
rante este movimiento, el movimiento perdido en la conexd én
1l se agota, el mOV1miento finel a derechas de la palanca 106
abatlré al v4stago de acclonamiento de la vAlvula 104 haeia 1

TD B}
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la carrera de recuperacibn siguiente: .

| te 117 por medio de una palancé elevadora pivotal 118 empuja=
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Gerecha, segln se Verd en la figuvra 9, haciendo por lo tanto
que la vélvula 17 invierta la direceién de la trensmisim
de fuerza del cilindro 18 e inicie, por consiguiente, su ca-
rrera de impulsién sucesiva siguiente, Durante dicha carrera
de inclusifn el ﬁecanismo de realimentacién funciona de wna |
manera similar, hasta que al findl de lg carrera de impulsifn|

la palence 106 se pasa de nuevo-de dentro a izquierdas y salr

ta de nuevo por accién de su muelle 112 a su posicién ilus-
trada en la figura 9, tirando del véstago G acciongmiento de
- - . . i - G
la v4lvula 104 para terminar la carrera de impulsibém e iniclap

De éste modo, la encrgiam del cilindro 18 se emplea parh
sincronizar el movimiento altermativo del eilindro y hagér'
que las ruedas motrices 12 avancen progresivamente pasc a pé=|"

N

80, : - -
El movimiento altermativo anular de unos de los bragos

87 se utiliza también para una transmisibn sincronizada al ca:

rrete de la manguera 21 con el fin de hacerlo girar progresle| -
: B

vamente, cuyo movimiento progresivo esté directamente desfasa:
do del movimiento progresivo de avance de las medas 12, De

éste modo, el extremo exterior de 10s brazos 97 ilugtrado en
las figuras iy 8 se conecta también, por un smortigusdor hi-
draulico 115, a un extremo de.una ueta de trinquete de movi-
miento alternativo longitudinal 116 que coopera con una rueda
de trinquete 117 montada en el eje 23 del carrete de la mangue
ra 21 en wn extremo del mismo, La ufieta de trinquete 116 se

mantiene resilientemente en confacto con la rueda de tringue-

da hacia la derecha, segfin se verd en la figura 1, por medio
de un muellé de tensién 119 que actua sobre la cola 120 de
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‘brazo de sustentacién 126 se mantiene por medio de un apoyoc

305"

- 18 -
la palance 118. La palanca elevadora 118 se monta pzvotalmen-

de trznquete adicionales 124,125, que estéidefasadas la mitad
del paso de wn diente, se monta pivotalmente sobre un brazo
de sustentacién 126 que pivota en 127 en el vastidor 20, y
engrangn con los dientes de la rueda de trinquete 117para evi
tar la rotacifm inversa del carrete de la manguera 21 durante
la carrera de recuperacibn de la ufieta de trinquete 116, El

128 en posicién alzada, segfn se ilustra en la figura l, para
retener las ufietas de tiringuete 124 y 125 ed su posicibn de

funéionamiento. El extremo superior del apoyo 128 se mcopla

por debajo de un pequefio soporte 130 llevado por el brazo de
sustentacibn y sobresasle lateralmente del mismo paremantenexr
el brazo de sustentacién en su posicibén alzada. Cuando el apo;
yo 128 gira a derecha alrededor de su pivote 129 en el basti-

dor del chésis 20, salva el soporte 130 permitiendo que el g

brazo de sustentacibn caiza & wna posicibn vertical colgando'

de su pivote 127, con las dos ufietas de trinquete'124 y 125
desacopladas. |

E1l apoyo 128 tiene un pié saliente lateralmente 132
en su extremo inferior y la ufieta de trinquete de movimiento
alternatlvo 116 1lleva una espiga dirigida hacia abaao 133
Con la paianca 118 retenida por ol muelle 119 en su posicién
de limitacién a derechas ilustrada en la figura 1, donde reti
ne la ufieta de trinquete 116 resilientemente en confaéto con
los dientes de la rueda de trinquete 117, la espiga 133 pasa
sobre el pie 132 del apoyo durante el movimiento alternativo
de la ufieta de trinquete 116 sin tocar dicho apoyos No obstan

B

t

te, se habilita medios para desacoplar la transmisién progre-
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3iva al carrete de la manguera 21 en respuesta al basculanien
v0 hacia atréis de la mangusra que sale del fondo de la guia
ic manguera 25, haciendo el uso del movimiento oscilante del
astribo colgante 134 portador de wna barra sensora 134 A, El
5. 3stribo 134 #e conecta a la cola 120 de la palanca elevado-
ra 118 por wn cable Bowden 135 cuya camisa Se ancla al chésid
14, por lo que, cuando el estribc 134 oscila hacia atrés por
3l movimiento de la menguera en cmtacto con la barra sensorg
134A, levanta la cola 120 de la rulanca elevadorg por elmrecuswtd
10, e sustentacién accionado por resorte 136 que se acopla por '
iebajo & la punta de 1la cola de palanca 120 para mantenerla
alzada, Esta acclién permite que el otro extremo de la palaneai
116 deje que la ufieta de trinquete 116 caiza salvando los
dientes de las ruedas de trinquete 117 y desacoplando por lo
15, tanto la trensmisién .progresiva al carrete de la manguera 14.
la ufieta de trinquete 116 contirua com movimiento alternativo
en su posicién bajada por accién del cilindro impulsor 18,
. ¥ en su posicidén descendida, la carrera de movimiento alternge
, tivo siguiente de la usieta de trinquete harg que ia espiga
20,  i 133vg01pe el pie 132 del apoyo 128 para hacer girar el apoyo
‘ a derechas. De éste modo se desacopla el extremorsuperior
del apoyo 128 desde debajo del soporte 130 sobre la palanca
126, permitiendo que la palanca 126 caiga & su posicibm col-
gante y desacople las dos wietas de trinqiete 124 y 1é5 de la|
25, rueda de trinquete 117. De este modo el.carrete derla mangue-
ra 21 quedard totélmente desacoplada para girar libremente en
une u otra direccién.

Cuando se desea volver ascoplar la transmisién al carrel
te de la manguera 21, se vuelven a colocar a mano la palanoca

304 | elevadora y el apoyo para acoplar las ufietas de trinquete 116
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1lico 115 es simplemente un c¢ilindxro hidraulico provisto de

-ca del aspersor 50 alrededor del eje vertical 56 por medio

.egtacionaria de las ruedas traseras conducidas 12.

 descrita con relacibtn gla Tigura 10 de la solic1tud de paten-

*7 | te BE.UU. ntmero 374,972 (Case 23), que permite que la méquing

- 20 -
124,125 con la rueda de trinqiete 117 el amortiguador hidrgu-

vna vAlvula de seguridad accionada por resorte gque descarga
al dep6sito de fluido decl =istema hidragulico, de bste modo se
1ﬁnita:el par motor progresivo que puede aplicarse al carre-

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

el carrete quede retenido para no girar 1o que su rotacféq ess
t& restringids por la tensién en la mangueré durante el enro-
llamiento. Por lo tanto, el amortiguador hidraulico 115 esméb-
1logo a un embrague de friccibn,

f Segln se’ha descrito, la oscilacién dngular del aje
trandversal se émplea también para producir 1lé rotacibn Jicli-

— 4

de los dos brémosradiales 8l sobre el eje 82 que tiran de ios
alamb:es 73,734 en direcciones Opuestas. Las longitudes de

los brazos radiales 8L y el &ngulo de movimiento alternativo
del eje transversal s¢ eligen de formg que la polea 74 y el as-

persor 50 giran con movimiento de vaivén en todo el angulo
completo de movimiento alternativo:de aproximadamente 340o
durante cada ciclo de funcionamiento sincronizado del/cilindré

impulsor 18, correspondiente a un paso de agvance ¥ una pausa

La miquina esté provista de wn mecanlsmo autogobermado
movido macénlcamente con total servomando, de la congtruceibm

Se gobierne por si misma a 1o largo de la linea de un surco
poce profundo formado previamente en Ia superficie del terre~
no,. por ejemplo por un arado.

El mecanismo de la direccién comprende una barra-de ld
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direccidén 140 que pivota al chédsis 14 y se proyecta hacia de-
lante del vehiculo 10, La barrg de lg direccibén 140 lleva una
servobarra 141 montada en wi soporte 142 sobre la barra de la
direccibn y se extiende paralcla a la barra de la direccibn.La
servobarre lleva un brazo de caida hacla abajo l43_provisto

en su extremo inferior de una rucda seguidora 144 de secel fn

axial, cénica que se introduce en un surco arsdo en la super-
ficie del terreno. El brazo de caida 143 atraviesa una abériul
ra en la varra de ig direcciém 140 y ftiene wn yugo 146 en su
extremo inferior donde se monta el eje de la rueda segui@Ora
144+ La servobarra 141 se acopla a la entrgde de una valvula .
de regulacién hidraulica 147 por medio de la cual se comtro-
le el motor hidraulico de la direccitn. El motor de la direo—

L3

cibn se conecta mecénicamenfe al mecanismo derla direc;i@ni*
de. las ruedas delanteras 11 y a la barra de la direccién 1402
por 1o que el motor,cuando se activa, gobierna las ruedas -

1l y efectua un movimiento pivotal de gobidimo correspondien~|-

te de la barra de la direceién 140 con rclacitnm al chésis 114
De éste modo, segtn avanza la méquina prqgresivamente'bajo

el mando de su motor 13, la rueda éeguidora 144 inclina el

brazo de caida 143 segfn sigue una curva en el surco del teér
no er el que estd introducido, haciendo la inclinacidn del br
z0 de caida que gire la barra de la direccién 141 respecto a |
su eje geométrico longitudinal en la direcclén éngular conres
pondimnte, causando el funcionamiento correspondiente de la ,
vélvula de regulacién hidraulica 147. De éste modo se activa |
el motor hidraulico de la direceitn correspondientemente en

la direccién en que tiende a gifar la barra de la direccién
140 hasta que el brezo de caida 143 queda de nuevo en posiclén
vertical y la vélvula de regulaciénm 147 recupera su posicién

—— e
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de punto muertd. Este giro de la barra 140 por accibn del mo

ul sistema un ofecto de gobierno automdtico. El aparato osté

‘de la aspersifn'y reducir el desplazamiento causado por el

| viento, el aspersor 50 y la placa de Leva 71 se puede montar
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o

tor de la direzcidn produce también una correceibn de la di-
receibn correspondiente de las ruedas delanteras gobernadas 12
éel vehiculo por el mecahismo de la direccidn, por lo que el.
vehiculo tiende a segitir a la barra de la direccibn 140 gli-

riefndose con el suieo arado 145, De éste modo se consigue en

provigto de un yugd palpador del terrenc 148 con brazos palps
dores traseros gemelos, que se conecta a un mando de parads
del motor 13 de la miquina y actua para defemer el motor y

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

un palpador con dos brazos interconectados svita gue la vélvuw

la de cierre entre en accibm por una irregularided local en e
terreno que afecte a un palpador solamente mientras que la
mueda 144 estd todavia en el SUrco.

Se comjprenderd que con el dispositivo del presente
‘nvento, la descarga de agua del aspersor 50 es continua, y
como el aspersor gira mecanicamente, el chorro de agua no-ss
vé interrumpido por ningun mertillo de inercia como gse emplea
con los dispositivos conocidos existentes para hacer girar un
agpersor, De un modo similar, segtn se ha mencionado, la velo
cidad de rotacién puede ser mAs rapida que la que se consigue
por rotacién del martillo de inercia, con las ventajas indi-

cadas anterlormente.

‘Para compensar las perturbaciones de la conflguracidn

también pivotalmente sobre el tubo 22 para bascular alredédor

de wn eoje geométrico horizontal alineado con la direccitm en

s, T

que estd apuntando el aspersor, y estar provistos de una palg

- bt gt 4 =
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ta de viento que se proyecta haocia abaao por deﬁajo de &ioho
eje geométrico pivotal horizontal. Un fuerte viento lateral

q ue incida en la paleta de viento haré que el aspersor baseule .
alrededor de su eje pivotal horizontal pars inclinarse con el
V1ento tendiendo de este modo a dirigir el chorro més contra
el vistnto con el fin de compensar la corriente transversai.““

A pesar de que en la modalidad ilustradd el dispositiva g

utilizado para reducir el campode accién del chorro dumnt.,,,"‘ -
una parte del ciclo actua reduciendo la inclinaeién del aepepu'
sor, ge podria conseguir un efecto mimilar reduciendofla pré;%
Bibn del suministro de agua durante el periodo neoeBariQ_éiai
estrangulando el flujo a través del aspersors ' | “;
Ademés se comprenderd que el aepersor_puedg-estar'pﬁo€ig
%0 de més de una boquilla de aspersién, 0 sea una-boéuillﬁ' o
de gran capacidad y gran velocidad para conseguir impuisxbn Y
del agua con méximo alcance y una segunda bogquilla defmeﬁgé
capacidad y/o menér velocidad dispuesta péra-aumentér:laidbs- ;
carga de agua de chorro en las zonas intermedias de su dhébér-q

ga. : PR -
NOT A

Deacrity suficientemente la naturaleza del'inVenté;_éﬁi;
como la manera de realizarlo en la préctica, ‘debe hacerse
oongtar que las. disposiciones anteriormente indicadas son aué;w .
ceptitles de modificacionos de detalle en cuanto no‘éltereniéu;f
principio fundamentals Tamblién se hace constar que el invédfd“ﬁ%

rra con el nfmero 28916/74 de 28 de jumio de 1974,acogiéndose’

por 1o tanto a los beneficios que conceden 1os canveniOS Inte =

corresponde a une solicitud de patente pregentada en: Inglate-?gv
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" aloance del chorro de agua comprenden medios para variar el
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naéionales en vigor, siendo lo que constituye la esencia del
refefido inveato y por 1o que se solicita Egtente de Invenoiln
por 20 gfios en Espafia sobre:PERFECCIONAMIENTOS EN ASPERSORES

l.- Perfoccionamientos en aspersores de riego que tie
nen una entraeda de agua y wna boquilla de descarga a través d
la cual ge descarga un chorro de agua abastecido a presifm a
la boca de entrade, y que tiene medios de montaje.para nontar
el aspersor sobré un vehfculo mévil en avance, caracterizados
poréue 1os medios de montaje se forman por ur dispositivo de
pivote de eje geomdtrico vertical por el cual =e monig el as-
persor para girér alreéedor de un eje goombtrico vertical de
giro, medios movidos mecénicemente para hacer girar el asper-
sor alrededor de ese eje geométrico de giro y medios para va-
riar autom&ticamente el alcance del chorro de agua en funeibm
predeterminade al éngulo en el que gira el aspersor alrededor
de 'dicho eje geombtrico de giro. ' |
- 2.- Perfeccionamientos segtm la reivindicacitm i, ca
racterizados porque la funcién predeterminada o5 de la magnithd
necesaria para que el perfil del contorno de la zona,dé tér:é
no sobre la que cae ol chorro de agua durante cada oiclo wni-
direcoiénal de rotacibtm del aspersor, cuando el eje geombétri-
co de giro estérfijo, geg de forma generalmente rectangulaf.
| . 3o= Perfeccionamientos segin las reivindicaciones 1

0 2, caracterigados porque los medios emplegdos para variar el

&ngulo de elevacidén de la bogquilla de descarge del aspersor.

4¢~ Perfeccionamientos segln la reivindicacién 3, oea

racterizados porque los medios de montaje comprenden un eleme;

| L2

t0 de sustentacién sobre el cual se monta el aspersor girato-
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riamente por medio del dispositivo de pivote del eje geométri-
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¢o vertical, un dispositive pivote de elevacién por el cual la
boquilla de descarga del aspersor se monta para variar pivotal
mente el dngulo de elevacién de la boquilla, y porque 1los me=
dios empleados para variar el 4ngulo de elevaciém de la boqui-
1lla comprenden un mecanismo de leva y seguldor de leva que ao-
tta entre el elemento de sustentacién y la boquilla, causando
lg rotacibm del aspersor alrededor del eje geométrico de giro
el movimiento relativo y la gcecién conjunta entre la leva y el
seguidor de leva, por lo que la funcibn predeterminads astgrﬁ
determinada po; el perfil de la leva. i

S50 Perfeccionamientos sggﬁn la reivindicaciétn 4, om+
racterizadoé porque la leva comprende una placa de leVa,horig'
zontal fija al elemento de sustentacién con el canto de su peyr
11 extendiendose alrededor del eje geométrico del giro, y por
cue el seguldor de leva comprende un elemento seguidor llevadd

&

ror un braze fijo a la boquilla, colgando de la misma, y -en
confacto con el cento de la placa de leva.

6e~ Perfeccionamientos segln cualquiera de las reivizg
diocaciones 1 a 5, caracterizados porque tiene medios para Va~-
riar ls cantidad de agua descargada desde la. boquilla por wnda
dad de éngulo de rotaciém alrededor del eje geombtrico de giw=
ro, en funcidn'predeterminada al &ngulo de rotacibn.

Te- Perfeccionamientos segfn la reivindicaciém 6, ca=

racterizados. porque los medios empleados para variar la canti«

dad de agua'comprande medios para variar la velocidad angulbg“
de rotacitn del aspersor en propOrcién inversa al aleance del

chorro.

racterizados porque los medios empleados para variar la véloe

8+~ Perfeccionamientos segtm la reivindicaciin 7,703;3
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cidad angular comprenden una polea sujeta sl aspersor cbaxialil
mente ¢con el sje geombirico de giro, un cable flexible enroll

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

extremo interior & wn punto de la misma, sgliendo el cable d
la polea, y medios para mover el cable longitudinalmente en
tensibn con el fin de hacer girar la polea Junio con elraépen

sor alfededOr del eje geométrico de giro y al mismo tiempo de

senrollar el cable progresivamente de la cirewnferencia de .la
polea y porque la eircunferencia de la polea tiene wn perfil
cuyo rédio con respecto al eje geométrico de gire varla &lre-
dedor de dicha circunferencia.

. 9=~ Perfeccionamientos segfn la reivindicacién 8, b&.
racterizados porque el perfil circunferencial de la polea es
un recténgulo que tieme cuatro esquinas redeondeadas,

10e~ Perfeccionamientos segtin la reivindicaciém 9;_
caracterizados porque los medios empleadOs para mover el'éabie
comprenden un c¢llindro de fluido a presiém con movimiento gl
ternativo, -

11.- Perfeccionamientos seglin lg reiv;ndieacién 10,
caracterizados porque cuando V& montado sobre un vehiculo mé-
vil provisto de ruedas, el cilindro se acopla-a ung ruedg mo- ,
triz del vehiculo a través de un mecanismo de trinquete y uﬁe:.
ta de trinquete por lo que el vehfculo avanza progreaiVamente
un movim:l.en'bo alternativo del e¢ilindro en sineronismo con 19.
rotacién del aspersor. s

12.- Perfeccionamientos segfin cuglguiera de las rem-

vindlcaciones 1 a 11, caracterizados porque el aspersor se m
ta para efectuar un movimiento pivotal alrededor de un eje ge;
métiico de basculamiento horizontal o casi horizontal en .el

plano vertical a través del eje goométrico longitudinal de la
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15,

20,

25

30

| 8iro en funcién predetermingda sl gngulo de rotacifn,

boquilla de descarge, y esti provxbto de una, paleﬁa de viantg
que se extiende generalmente en ol plano Vezﬁical y 50 acOpla
al aspersor, disponiéndose la paleta de viento para ceder ba34

tLa .

L

la fuerza de un V1ento transversal haciendo basculﬁr el ﬁsper-
i Vs

&0r alrededor dal gje geométrlco del baqculamiento en el sent]

ITREE )

&0 necegario parg dirigir sl chorro de agua néds allé eﬂ el

2
ll'".-..l

vientoe

L=

13+ Perfeccionanientos segin lga.s reivindiéacioneq al
teriores, caracterizados porque cuando &l aspersor que tieﬁe
ung entrada de agua y waa boquilla de descarga & través de la
cual se descarga un chorro de agua abastecido a presién a la |
boca de entrada y que tione medios de montaae pars montar el
aspersor sobre un vehiculo de movimiento en avance, los medioaA
de montaje comprenden un dispositivo de eje geométrico verti-
¢al por el cual el aspersor se honta para girar alrededor de
w eje geométrico vertical, medios movidos meéénicemenfe parai
hacer girar el aspersor alrededor del eje geométrico de glro,
¥y medios para variar la cantidad de agua deggarggda de 1g HOw
quilla por unidad de éngﬁlo de rotecifn airededor de diohquej%
geombtrioco.de giro, en funcién predeterminada al &mgule de ro
tacién,

14.~ Perfecclonamientos segfin la reivindicacidn 13,
oaracterizades porque los medios empleados para’Varigr la can|

tidad de agua comprenden medios para variar la velocidad angw
lar de rotacién del aspersor alrededor del eje geomdtrico de

15.~ Perfececionamientos segtn la reivindicacitn 14,'

oaracterizados Porque 1los medios empleados pars variar la ve-

locidad angular comprende une polea sujeta al asperaor coaxisl
mente con el eje geométrico de giro, w eable flexible enrolla




5e

10.

15,

20,

BIIY poléa, medios para mover el cable longitudinelmenite en ten|

- 28 =

do alrededor de la circunferencia ce la polea y sujeto por su
ectremo interior a un punto de la misma, saliendo el oable de

gifn y hacer girar la polea junto con el aspersor alfedédor del
eje geombtrico de giro y al mismo tiempo desenrcllar el cabia
progresivamente de la circunferencia de la polea, y porque la
circunferencia de la polem tiene un pexrfil cuyo rédio con res-
pacto al eje de giro varia alrededor de dicha cireunferencig,.

16.- Perfeccionamientos segtn la reivindicacitm 15,
caracterizados porque el perfil circunfsreneial de la polea
és un recténgulo que tiene cuatro esquinas redondeadas.

17.- Peifeccionamientos segfn la reivindiocaci én iﬁ,
caraeferizadOs-porque los medios empleados para mover el cable
comprenden un cilindro de movimiento altermativo ﬁovido por
fluvido a presitm. '

18~ Perfeccionamientos segtnm la reivindicacién lf,
caracterizados porque cuando va montado sobre un vehiculo mé-
vil provisto de ruedas, el cilindro se acopla a una rueda ﬁa—
triz del vehficulo a través de un mecanismo de trinquete y ufie-
ta de trinquets por lo que el vehfculo avanza escalonadamente L
por movimiento altermativo del ecilindro.

19,~ Perfeccionamientos en aspersores-de riego, tal
y oomo queda sustencialmente deserito en la presente Memoria
y en los dibujos gdjuntos.
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Esta Memoris consta de velntinueve hojas eacrifes a

miquina por una sola cara.

Madria, 20 OCT. {975
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