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Antecedentes del Invento

1. Campo del Invento

Este invento se refiere a un control para éi:mptor
de los vehiculos para labores agricolas, especialmenté para
tractores agricolas, dotados de aperos para trabajo de tipo
giratorio, tales como para cultivos, excavecién de zanjes,
ete. '

2. Descripcion de la Técnica Anterior _

Cuando se monta un apero de trsbajo girstorio en
un vehiculo para labores agricolas, a fin de efectuvar cultid
vos, excavaciodn de zanjas o similares, ia carga del motor
fluctuara segﬁn les condiciones del terreno, para aumentar
as{ cuando se encuentra localizedsmente un suelo mas duro,
lo que origina el temor de gue, en un ceso extremo, falle e]
motor a causa de una carga demasiado pesada. En tal caso, de-
bera aliviarse la sobrecarga del motor elevando para ello
el apero de ftrabajo girastorio. |

Es ciertamente conocido usualmente proporcionar
un control automético para swbir y bajar el spero de trsba-
jo giratoric en respuesta a tal condicion del terreno. De
acuerdo con tel técnica anterior, se percibe la velocided
de rotacidn real del motor del vehiculo para labores agrico-
las,; y se compara la velocidad de rotacidn real del motor
as{ percibida con un valor predeterminado. Si la velocidad
de rotacidn real percibids es més baja que el valor deseado
predeterminado, se sube automaticamente el apero de trabajo
giratorio; y si es més alta que la deseada se baja entonces
autométicamente al apero; para mantener asi la rotacidn o

revoluciones del motor siempre proximas al valor ajustado
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deseado. Con tal control wususl, el motor se mentiene cierta-
mente siempre bien cerca de 1la velocided de rotaciodn leseady,
gin que exista por tanto el temor de un fallo aceidental del
motor.

No obstante, tal técnica anterior tiene como obje-
to principal solamente mantener las revoluciones del mavor
predeterminadas durante toda la operacidn sobre el terreno,
¥y por consiguiente tiene el inconveniente de que no se man-—

tiene constante la profundidad del trabajo, pués ésta fluc-

tuaréd mucho cusndo existan puntos en el terreno donde el sue
lo sea localizedamente més duro y mas blando. La fluctuacidy
de la profundided del trabajo afectard a los rendimientos de
las cosechas; el efecto es particularmente grave cuando la
labor es de cultivo, es decir, cuando hay fluctuaciones en
las profundidades de cultivo que dan por resulitado una acu-

sada disminueion en los rendimientos de las cosechas.
Resumen del Invento

El presente invento estd destinado a proporcionar
un nuevo control de la carga del motor con el que se elimine
el c¢itado inconveniente de la técnica anterior, es decir, ta]l

que mantenge la profundidad del trabajo siempre lo suficien-

temente préxima sl valor deseado, &l tiempo que evita eficaz

mente cualquier fallo accidental del motor, como el que pu-

diera ser originado por una carga en el motor demasiado pesa
da durante el trabajo en el terreno.
El control de la carga, de acuerdo con el presente
invento, para el motor de un vehiculo para labores agrioolas
con un apero de trabajo giratorio unido a la carroceria del

veh{culo, con: un ajustador de la velocidad del motor para
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dar una sefial de salida correspondiente al ajuste de uw va-
lor adecusdo de las revoluclones del motor, un perceﬁ%éf de
la velocidad del motor para percibir la rotacidn resl del
motor y para dar una seflgl de salida oorrespondiente;é:ia
misma, primeros medios de funcionamiento para comparaﬁ da
sefigl de salida de velocidad resl del motor del perceptlr
de velocidad con la citada seflal de salida de valor §i§§ta-
do del ajustador de velocidad y para dar una sefial de ssli-
de que indique cudl de esos dos valores es mayor y cuél es
la diferenciz, y medios de control de subida y de bajéda Pa-
ra swbir y bajar automaticamente el aperc de trabajo girato-
rio con respecto a la carroceria del vehiculo en respuesta
a la seflal de salida de los primeros medios de funcionamien
t0, de tagl manera que el apero de trabajo giratorio sea ba-
Jado cuendo la velocidad real del motor percibida por el
perceptor de velocidad sea superior al citado valor ajusta-
do de la rotacion o revoluciones del motor y que el apero
de trabejo giratorio sea subido cuando la velocidad real sed
inferior al valor zjustaedo; se caracteriza por el perfeccio-
namiento que comprende: un ajustador de l2 profundidad de-
trabajo para dar una sefisl de seglida correspondiente al ajus
te de cualquier profundidad de trabajo deseada del apero de
trabajo giratorio; un perceptor de la profundidad para perci
bir la profundidad real del trabsjo y psra dar una sefigl de
salida oorresfondiente 2 la misma; segundos medios de fun-
cionamiento previstos entre los citados primeros medios de
funcionamiento y los citados medios de control de subida y
de bajada, pare recibir las sefiales de salida de los prime-
ros medios de funcionamiento, del ajustador de la profundi-

dad de trebajo y del perceptor de la profundidad, y para haé=
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cer que funcionen estas sefiales de entrada y den una sefial d
salida que ha de ser proporcionada como una gefial de enira-
da para los citados medios de control de subida y de bajada,
de tal menera que una profundidad real del trabajo percibidg
por el perceptor de profundidad como més profunda que la ci-
tada profundidad de trabajo deseada contribuya a subir el
apero de trabajo giratorio y que una profundidad real perci—
bida como més superficial gue la profundidad deseada contri-
buya a bajar el apero de trabajo giratorio; y medios de su-
bida forzada, los cuales reciben informacidn de los primeros
medios de funcionamiento y que son accionados solamente cuay-
do la velocidad real del motor percibida por el perceptor dg
velocidad cae por debajo de un valor predeterminado, es de-
cir cuando la velocidad del motor es inferior a la velocidad
de rotacion de subida forzada predetermineda.

Como se ha hecho asi notar, este control emplea
la deteccion de la velocidad real del motor, exactamente
iguel que en la téenica anterior, en un intento de bajar el
apero de trsbajo giratorio cusndo la velocidad real sea su-
perior al valor adecuado predeterminado de la rotacion del
motor, pero el presente invento se caracteriza por dar una
informacidn & los medios de control de subida y de bajada
cuando la profundidad de trebajo se hace mayor al ser baje-
do el apero de trebajo giratorio, que obligaré, 0 contribui-
ré a obliger, a que suba en sentido inverso el apero de treq
bajo giretorio. Esto, por lo tanto, dara por resultado una
disminucidn o compensacién del descenso del apero de traba-
jo giratorio, en comparacidn con el caso del control usual,
Andlogamente, cuando la velocidad real del motor es inferiox

gl valor sdecuado predeterminado, se disminuye o se compen~
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sa entonces aqui ls subida del apero de trabajo giratorio.
Se ve, por consiguiente, que el presente invento haré,réla—
tivemente fécil mantener la profundidad de trabajo lo sufi-
cientemente proxima al valor deseado.

El mantenimiento de la profundidad de trabaje sus+
tancislmente prdxima al valor deseado originaria normalmen-
te fluctuacion de la velocidad del motor, de acuerdo con
las diferentes condiciones locales del terreno, lo qué ﬁaoe
temer que se produzcs fallo del motor en un caso extremo.
No obstaente, tal fallo gceidental del motor duranterél %unr
cionamiento sobre el terrenoc se evita con seguridad con el
presente invento, mediente la citada prevision de los medios
de subida forzada que haran subir en cualquier caso el ape-
ro de trasbajo giratorio, independientemente de la profundi-
dad resl del trabajo, siempre que la velocidad del motor cal
ga por debajo de la velocidad de rotacion de subida forzeda
predeterminada,

En otras pslabras, se ha conseguido shora ung pros
fundidad de trsbajo estable mediante la previsién de los
medios de subida forzada, en cierto modo con independencia
de la fluctuacidn de la velocidad del motor, haciendo asi
posible mantener préacticamente la profundidad de trsbajo lo
suficientemente proxima al valor deseado, al tiempo que Se
evita con seguridad el fallo del motor. '

Es por tanto un objeto principal del presente in-
vento proporcionar un control de la carga del motor que ha-
ga facil mantener la profundidad del trabajo lo suficilente-|
mente prdxime al velor deseado, al tiempo que se elimina la
posibilidad de fallo accidental del motor durante el traba-

jo en el terreno.
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Otro objeto del presente invento es proporcionar
un control con el cual se consiga un funcionamiento eficaz
del apero de trabajo giratorio, manteniéndose la velocidad
del motor ten prdoxima como sea posible a la dptima para el
mejor rendimiento del motor.

Todavia otro objeto del presente invento es pro-
porcionar un control que haga fécil y segura la ejecucldn
de todos los trabajos subsidiarios consecuentes al citado
trebajo con el apero de trabsjo girastorio, tal como ror ejem
plo virar el vehfculo el final del terreno asi como aplicar |y
desaplicer el apero de trabajo giratorio con el terreno.

Para una mejor comprensién de este invento y de
todavia otros de sus objetos y ventajas, deberd hacerse re-
ferencia a la descripcion que sigue, a los dibujos que se
acompafian y a las reivindicaciones anexass, en las cuales se
sxponen las caracteristicas nuevas y singulares de este in~
vento,

Breve Descripeidn de los Dibujos

Lg figura 1 es una vista en alzedo latersl de un
tractor agricola equipado con un apero para cultivoe girato-
rio con control de acuerdo con el presente invento.

La figura 2 es un diagrema de bloques del mecanis-
mo de control; y

La figura 3 es un grafico que ilustra el modo en
que varisra la velocidad del motor de scuerdo ¢on las diver-
sas etapas de control.

Deseripeidn de la Realizacion Preferida

A continuacidn se describe el modo en que se com-

porta el presente invento, con referencia a los dibujos en

los cuales se ilustra, de manera no limitadora, uns regliza-
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cidn preferida de este invento.

En la figura 1, el tractor 1, representado"oo£6
ejemplo del vehiculo para lsbores agricolas, tiene su carro-
cerfia 2, la cual sirve de apoyo al par de ruedas delanfteras
3 y al par de ruedas traseras 4, y tembién a un motor 5, Es-
te tractor 1 tiene ademds un capot 6, el tsblero de instru-
mentos 7, el volante 8, el asiento para el conductor'9;:sl
conjunto 10 de mando hidréulico con aceite, etc. El cé#jpnr
to 10 de mando hidraulico con aceite és para hacer osciiér
verticalmente un par de brazos elevadores 11 que se extien-~
den hacia atrés de la carroceria 2. El aperc para cultivo
giratorio 12 se ha representado como ejemplo del apero de
trebajo giratorio, y esté montado en la carrcceria 2, en la
parte trasera de la misma, por médio de un mecanismo de en-
lace articulado de tres miembros consistentes en un par de
barras srticulsdaes inferiores 13 y una barra articuleda su-
perior 14. El eje 15 de toma de fuerza se extiende desde el
extremo posterior de la carroceria 2, y a través de ese eje
15 y de un acoplamiento universal 16, etc, que puede estar
conectado 8l mismo, se trasmite la fuerza del motor 5 al
apero 12 de cultivo giratorio. Los brazos elevadores 11 ¥y
las barras articuladas inferiores 13 estén unidos entre si
por medio de varillas elevadores 17, representadas en la
Figura 1 con la parte inferior de las mismas recortada para
gue sea més clara la visidn de las partes adyacentes. La os-
cilacidn verticel de los brazos elevadores 11 subiral o ba-
jaré, por consiguiente, las barras articuladas infefiores 13
y ademés el apero de cultivo giratorio 12.

En el diagrama de bloques ilustrado en la Figura

2. del mecanismo de control de que va equipado el tractor 1,
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se supone aqu{ gque un perceptor 18 de la velocidad de motor
produce una sefial de salida de un tren de impulsos come in-
dicacidn de la velocidad resl del motor, tal como por ejempl
utilizando un ceble contador de vueltas de integraeidn gue
es llevado a las proximidades del teblero de instrumertos 7
y que comprende un disco dentado previsto sobre tal cabie

y un juego apoyaéo de modo estacionario de un diodo emisor
de luz y un fototransistor, que forman una unided cooperan-
te, La sgellal de salida de impulsos del perceptor de wveloci-
dad 18 es proporcionada a un convertidor 19 de frecuencia-
~-voltaje, es decir, a un convertidor que da una salida de
voltaje correspondiente a la frecuencia de la sefial de impul
gog gue se hace llegar como entrada al mismo. En cualquier
sitio adecu=do se puede prever un indicador 20 de la veloci-
dad del motor. Un ajustzdor 21 de la velocidad del motor
tiene como fin proporcionar una sefial de salida correspon-
diente a un gjuste de la rotacion adecusdo del motor 5, y
esté construido précticamente, por ejemplo, como una resis-—
tencia varigble o un potenciémetro enclavado parsa movimientd
con la palanca 22 del acelerador. Un compensador 23 de ajus-
te de cero es para proporcionar el ajuste del cero para el
ajustador 21 en compensscidn de la desviacion o el desplaza-
miento que puedan resultar de cuelquier posible inexactitud
de la fase en el montaje del ajustador 21, es decir, de la
resistencis veriable o similar, en la palanca 22 del acele-
rador. Un compensador de linealidad 24 esté destinado g comd
pensar la falta de linealidsd de la relacidn entre el movi-
miento de 1la palanca 22 del acelerador y la velocidad del
motor 5, pars as{ estsblecer una relacidén lineal conveniente

entre -uno y otra. Un primer sustractor 25 es un ejemplo

0
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préctico de los primeros medios de funcionamiento, y recibe
el voltaje de salida E obtenido del perceptor de velocidad
18 como entrada negativa, ¥y la sefial A de salida del ajusta)
dor de velocidad como entrada positiva, para asi detectar
cudl de entre la velocidad real del motor, tal como es per—
cibide por el perceptor de velocidad 18, y la velocidad ajug
tade adecuada es mayor, y cudl es la diferencis entre ellas}p
Un ajustador 26 de la profundidad de cultivo es un ajemplo
del ajustador para ajustar la profundidad del trabajo y se‘
construye précticamente, por ejemplo, como una resistencis,
variable enclavada pars movimiento con una palanca de mano
27 prevista aqui para ello, dando un voltaje de salide que
es de un valor tanto menor cuanto mds profunda se ajusta la
profundiad de cultivo. Es de hacer notar que ese gjustador

26 de la profundiad de cultivo estd destinado s servir como

sistema en la modalidad de "comtrol de la *traccién" %al co=-
mo se define mis adelante. Une sumadora 28 estd destinada a |
sumar la sefial de variacifn de la carga del motor, es decir
sefial de salida (A-E) del primer sustractor 25, y la sefial
de ajuste de la profundidad de cultivo, es decir, la sefial
de salida H del ajastador 26 de la profundidad de cultivo,
para tener asi que, en la modalidad de "conbrol de traccidén
giratoria" tal como se define mds adelante, por ejemplo el
ajuste mds superficial de la profundidad de cultivo deseada,
es decir, el ajuste I mds pequefio, conbribuys a subir el apg
ro de cultivo giratorio 12, exactamente igual que el ajuste
mas rapido de la velocidad del motor deseada, es dscir, el
ajuste E mayor. Un perceptor 29 de la profundidad real del

oultivo, es un ejemplo del perceptor de profundidad de trabe
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jo real, ¥y se construye priécticamente, por e¢jemplo como,
una resistencia variable enclavada pars movimiento con los
brazos de elevacién ll, que produce el voltaje de salida qup
es de valor més pequefio cuando la profundidasd de eultivo
real es asi psrcibida més profunda. También se ha previsﬁo
aqui un compensador 30 de ajuste del cero para éjustar y
compensar el punto de cero del perceptor 29 de la profundi-
dad de cultivo. Un percsptor 31 de la traccidn real estéd
destinado a percibir la carga de compresidn ejercida sobre
la barra de articulacién superior l4, dando un voltaje de
salida que tendrd el méximo valor cuande no hays carga de
compresidn. Este voltaje de salida es introducido en sl ciy
cuito de control solamente durante el funcionamiento en arg
ds no giratorio, y es conmutado fuera del circuito durante
el trabajo giratorio. Un segundo sustractor 32 es un ejem=-
plo préctico de los segurdos medios de funcionamiento, ¥y en
le modalidad de "control de posicién" tal como se define més
adelante, recibe sl voltaje de salida H del ajustador 26 de
le profundidad de cultivo como entrade positiva, y el voltJ
je de salide I del perceptor 29 de cultivo real como entra-
da negativa, pare dar asi la salida correspondiente al re—
sultado de la sustracién. En citado modo de control de trag]
cién giratoria, recibe el voltaje de salida (a-B4H) dé la
sumedora 28 como entrada positiva, y el voltaje de salida
L, igual que antes, como entrade negetive, pare dar asi le
salida correspondiente al resultado de la sustraccién de eg
tas dos entradas. Esto significa que el funcionamiento en
este modo de control de traccidn giratoria puede entenderse
igualmente como sustraccién de la salida del perceptor 29

de la profundidad real de cultivo de la salida del ajustador
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26 de la profundidad deseada de cultive y sume, del balance

modalidad de "control de la traccibén" ya mencionada, recibe
la salida H del ajustador de la profundidad de cultivo como
entraede positiva, y el voltaje de salida D del perceptor 3L
de la traccién real como entrada negativa, para dar asi la
salida correspondiente a la sustraccidén de esas dos entra-
das. Se ha previsto un miembro ds circuito 33 para elevar
el apero de cultivo girstorio 12, y que estd destinado a pre -
ducir, cuando se cambia menualmente un interruptor instantd
neo 34 pars conexién del mismo en el momento de virar el ve
hiculo en la periferia dsl terreno, el mismo voltaje que el
voltaje méximo producido por el ajustador 26 de la profundi
dad de cultivo dessada.

Un primer comparador 35 estd destinado a comparar
el voltaje de salida del segundo sustractor 32, cuando éste
tiene un valor positivo, con un valor of de umbral de insen
sibilidad ajustado por un primer ajustador 36 de umbral de
ingensibilidad y que, dependiendo del resultado de la compg
racibén, estd destinado & hacer actuar una vélwule 38 de solg
noide de subidae & través de un primer emplificador 37, Cuan
do es accionada la vélvula 38 de solenoide de subida, el
conjunto 10 de mendo hidrdulico de aceits haréd subir el aps
ro de cultivo giratorio 12 por medio de los brazos de elevg
eibn 11, lag varillas de elevecién l% vy las barras articulg
das inferiores 13. Por otra parie, un segundo comparador 39
estd destinado a comparar el voltaje de salida del segundo
sugbractor 32, cuando este tiene valor negativo, contrastan
do asi con el caso del primer couparador 35, con un vglor

de unmbral de insengibilidad fijado por un segundo ajusgtador




10

15

20

25

30

Hoja nam. 13 06.0.8_6

40 de umbral de insensibilidad, cuyo valor absoluto puede s
ponerse aqul tambidn de &L , ¥ quey dependiendo del resultead
de le comparacién, estd destinade & hacer actuar unae vAlvul
42 de solenoide de bajada a través de un segundo amplifice-~
dor 4l. Cuando es accionada la vdalvula 42 de solenoide de

bajada, se baja el apero de cultivo girabtorio 12 exactamente
al contrario que en el caso mencionado en lo que antecede.
Se ve asi que la sefial de informacién dada por el segundo

sustractor 32 hard actuar a los medios de control de subida

ar

y de bajeda consistentes en los dos comparadores 35, 39, lo
dos amplificadores 37, 41, las dos vdlvulas de solenolde 38l
42, asi como el conjunto 10 de mando hidraulico de aceite,

los brazos de elevacidén 1ll, las varillas de elevacién 17 y

|

las barras articuladas inferiores 13, para asi subir y baja
autométicamente sl apero 12 de cultivo giratorio. Es de ha-—
cer notar que los primeros y segundos asjustadores de umbral
de insensibilidad 36, 40 estén previstos para evitar el cag
tafleteo de las vdlvulas de solenoide 38, 42 y que sl valor
ajustado ¢ » que tal como se ha supuesto aqui es del mismo
valor absoluto para esos dog, como se ha mencionado en lo
que antecede, deberd por tanto ser tal que no origine casta
fleteo de esas vAlvulas 38, 42.

Tos medios 43 paras prohibir la bajada estén destil
nados a producir una sefial de salida de prohibicidén de la
bajada pare el segundo amplificador 41 cuando la velocidad
real del motor es percibide inferior al limite inferior del
mergen de autorrestablecimiento del motor 5, en la modelidaf
de control de la traccidén giratoria, para prohibir asi ;l
descenso o bajada del apero 12 de cultivo giratorios Dicho

limite inferior de la velocidad del motor 5 es ajustado por

un ajustador 44 de la velocidad de prohibicidn de la bajadal
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y el voltaje de salida correspondiente a ese velocidad a de
prohibicién de la bajada es comparado con el voltaje;de gall
da del primer sustractor 25, para proporcionar lea sefial de
prohibicién de la bajada zl segundo amplificador 41 dolamen-
te cuando la velocidad real del motor 5 cae por debajo de la
velocided a de prohibicidn de la bajsda. EL circuito esté
disefiado de tal mode gque se sjusta una velocidad b de umbral
de falta de control (tal como se ha ilustrado en la figura
3) en enclsvemiento con el ajuste del ajustador 21 de la
velocidad del motor, dentro del margen de velocidadeé del
autorresteblecimiento del motor 5, por tanto por encima de
la velocidad a de prohibicién de la bajadae, y que los medios
de control de la subida y la bajada estén totalmente inacti-
vos cuando el motor 5 gira a una.velocidad superior a esa
velocidad b de umbral de falta de control. Los medios 45 de
subida forzada estan destinados a activar a un primer emisor
46 de sefigl de asctuacidén intermitente, en tanto que la velo-
cidad real del motor 5 sea inferior & la velocidad de rote-
cién de limite de desplazamiento, de modo que en cualquier
caso se suba el apero 12 de cultivo giratorio. Tal rotacidn

1{mite del motor 5 es ajustada mediante un ajustador 47 de

salida correspondiente a la velocidad ¢ de rotacion de su-
bida forzada asi ajustada es comparado con la ssglida del
primer sustractor 25, y el primer emisor 46 de sefial de ac-
tuacidn intermitente es activado solamente cuando la veloci-
dad de rotacidn del motor 5 cae por debajo de la velocidad
c de rotacidén de subida forzads. Durente tal activacion del
primer emisor 46 de sefial de actuacidn intermitente, éste

proporciona la sefial de gctuacidon de subida forzeda intermit

1a velocided de rotecidn de subida forzada, y el voltaje de|

floja ntun. 14_ 2,6_0,5_6__ o
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te gl primer amplificador 37 y, por consiguiente, hace ac-
tuar intermitentemente a ese amplificador 37 durante ese
intervalo. |

Un tercer comparsdor 48 esté destinado é com;arar
un voltaae ¢ de sefial de nivel del terreno, tal como as ,-
ajustado por, ¥ producido como salide de, uu aauubador 49
del nivel del terreno, con el voltaje de salida L del per-
ceptor, 29 de la profundidad de cultivo, ¥ estd destinedo a
activar a un segundo emisor 50 de seflal de actuacion inter-
mitente en tanto que el voltaje L de salidd de percnptcr de |
la profundidad de cultivo sea menior que el voltaje G de la
cefial del nivel del terremo. Un cuarto compsrador 51 -esté
des tinedo & cohparar el voltaje de salida H del ajustador
26 de la profundided de cultivo de nuevo con el voltaeje de
salida L del perceptor 29 de la profundided de cultivo, y
estd destinedo a aobiver el citado segundo emisor 50 de la
sefal de dotwacidn lutermitente, en tanto que el voltaje X
de sulida del éjustador de la profundidad de cultivo sea
meyor yue el voltaje L de sulide del perceptor de la'profdnr,f
didad de eultive, con una diferencie meyos que un voltaje
predeterminado, es deolr, en tento que el spero de cultivo
glratorio 12 esté més bajo que uu nlvel que tiene una altu-
oo predeterminada por encime de la profundidad de cultivo
gjusteds, Una gunedora 52 de voltajes positivos esté daati~
nede & sumsr en ol ajustador 26 de la rrofundided de culti-
vo wi voltaje positivo para pr@porcionar un e°bado ‘negativo
empleando tnicemente une s6la fuente de energla eldetrica,
Tos conmutadores giretorios 53, 34, 55, 56, 57 constituyen
un juego de conmutadores scorledos y son por tento hechos

funcioncr con movimiento de enclaveniernito todos juntos, ma-
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niobrando para ello un boton para los mismos. Se ha previs-
to un conmutazdor de inversidn manual 58 para subir y bajar na
nualmente el apero. Un interruptor de 1{mite 59 esta desti-
nado a detectar la posicién mas superior de los brazes de
elevacion 11, mientras que un interruptor similar 60 esta
destinado a detectar la posicidn més inferior de los mismos
v esos interruptores 59 y 60 estén embos previstos como in-
terruptores de seguridsd. Se puede prever cualquier iﬂdica—
dor 61 de profundidad de cultivo adecuado, segln se necesi=-
te. -

Se describe a continuescidn el modo en que funcio-|
na este control. Si se deses funcionamiento manuel, se éi—
tuan entonces los conmutsdores de inversion 53-57 en la
posicién My se sitia el conmutaedor de inversion manual 58
en la posicidn de subida o de bajeda del mismo, segin se
desee, pars asi activar directamente la vélvula 38 de sole-
noide de subida o bien la valvula 42 de solenoide de baja-
da, en consecuencis, y finalmente para subir o bajar el aper
ro 12 de cultivo giratorio por medio del conjunto 10 de many
do hidrdulico de aceite. Cuando el spero 12 de cultivo gi-
ratorio haya alcanzado la posicién deseads, gl tener lugar
tal subida o tal bajada, se sitia en su posicién de desco-
nectado el conmutador 58 de inversidn manual. Esta operacién
manual esta prevista principalmente para el caso de accideny
te o de emergencia.

Se proporciona otre modalidad, a la qué se ha he~
cho referencia en esta Memoria Descriptiva como de "control

de 1la posicidn", por ajuste de los conmutadores de inversio)

fad

53-57 a la posicién P de los mismos, y esto tiene como fin

mentener al apero de cultivo giratorio 12 en cualquier altu
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ra del mismo que hseys sido sjustaeda por la palanca 27 manual
Cuando el operario ajusta esz palanca manual 27 a su posi-
cidn deseada, el sjustador 26 de la profundidad de cultivo
produce, en enclavamiento del movimiento con la palarca de
mano 27, una sefiagl de salida eléctrica correspondiente a la
profundided deseada. El segundo sustractor 32 compareara ese
voltaje H de ajuste de la profundidad de cultivo con el vol
taje de selide L producido por el perceptor 29 de lg profun
didad real de cultivo, ¥ segﬁn cuédl de ellos sea megyor se 3@
cide el sentido en que hayan de actuar los brazos de eleva~
cidn 11. Es decir, si el volteje de selida de la sustraceion
(H-L) es positivo, ello significa que el nivel de alsure
ajustado por la palanca de mano 27 es még alto que el nivel
real del apero 12 de cultivo giratorio, y en este caso el
primer comparador 35 compara ese voltaje de sustreceion (H-L
con el voltaje o de umbral de insensibilidad ajustado por
el primer gjustador 36 de umbral de insensibilided, ¥ cuén-
do el volteje (H-L) sea mayor que el volbaje « , entonces ey
activada la valvula 38 de solenoide de subida a traveés del
primer amplificador 37, que suministrara entonces al conjun
to 10 de mendo hidréulicé de aceite el aceite hidraulico
procedente de los medios de la bomba de presidn prevista
como la fuente de potencia de accionamiento, y subira por
consiguiente el apero 12 de cultivo giratorio por medio de
los brazos de elevacion 11, Cuando los brazos de elevacion
11 han alcanzado la posicién apropiada para el nivel ajus-
tado, el voltaje de salida (H-I) del segundo sustractor 32
cae hasta cero y es desexcitada la véalvula 38 de solenpide
de subiaa, manteniéndose el apero 12 de cultivo giratorio

en su posicidn, o siendo subido més. Por otra parte, si el
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voltaje de salida (H-L) del segundo sustractor 32 fuese ne-|
gativo, ello significa que el nivel ajustado es més bajo
que el nivel real, y en este caso el segundo comparador 39
compara el valor esbsoluto (IL-H) de ese voltaje de sustrac-
cidén con el voltaje K de umbral de insensibilidad, ajusta—
do por el segundo ajustador 40 de umbral de insensibilidad,
y cuando el voltaje absoluto (L-H) es mayor que el voltaje
ajustado o , entonces es activada la vdlvula 42 de sole—
noide de bajade a través del segundo amplificador 4L, que
liberard el aceite hidrdulico en el conjunto 10 de mando
hidrdulico de aceite para que fluya libremente volviendo

al depbsito bajo la accién del peso del apsro de cultivo
giratorio 12, el cual baja por tanto por si mismo, Como se
ve, los ajustadores de umbral de insensibilidad primero ¥y
segundo 36, 40 impedirdn el castafieteo, la oscilacién o el
rebasamiento en el control de la subida y la bajada del
apero de cultivo giratorlo 12 correspondienfe al volteaje

de salida de sustraccién (H-L) del segundo sustractof 32,
Como ejemplo del seguro y apropiado control, puede asi im-
pedirse que el apero de cultive giratorio 12 baje excesivag
mente, como podria ocurrir a causa de la inercia mds alld
del nivel deseado ajustado, cuando se baja auwsomiticamente
desde un nivel més alto.

Durante tal operacién, el tercer comparador 48
compara lg sefial I de profundidad de cultivo real proceden
te del perceptor 29 de profundidad de cultivo resl y la se
fial G de ajuste del nivel del terreno, ajustada por el ajus
tador 49 del nivel del terreno. Puesto que este nivel del
terreno se ajusta normaslmente algo més alto que los bordes

més bajos de las ruedas delanteras y traseras 3, 4, es ac—
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tivedo el segundo emisor 50 de sefial de actuacion intermi-
tente, durante la bajada del apero de cultivo giratorio 12
desde su posicion mas alta flotante, ligersmente antes de
que llegue a tocar el apero con el terreno, y por tanto emi-
te la sefial de actuacidn intermitente de la relacidn prodes
termineda de frecuencia y trabajo, para hacer actuar &l se-
gundo emplificedor 41 en le modalidad de conexi én-descone-
xién, es decir, activando y desactivando al mismo. Por con-
siguiente, el apero de cultivo giratorio 12 serd primers-
mente bajado rapidzmente desde la posicién mas alta hasta
que llegue al citado nivel del terreno, durante cuyo deé—
censo la valvula 42 de solenoide de bajada es mantenida
ininterrumpidamente activada, pero serd, desde esa posicior

en adelante, bajado lentamente para una entrada suave en

el terreno, tsl como es controlada por la activacion inter-

mitente de la valvula 42 de solenoide de bajada. Todavia

més tarde, cuando el apero de cultivo giratorio 12 ha llegs
do a la profundidad preajustada, el voltaje de salida de
sustraccidn (B-L) del segundo sustractor 32 cae hasta cero
y se desactiva la véalvula 42 de solenocide de bajada, mante-
niendo al apero de cultivo giratorio 12 a la profundidad
de cultivo ajustada por le palanca de mano 27.

Cuando haya que hacer virar la carroceria 2 del
tractor, por ejemplo al final del campo durante la labor de
cultivo con el apero de cultivo girstorio 12 en la modali-
dad de control de posicién como se ha mencionado en lo que
antecede, debera invertirse el interruptor instanténeo 34
para conexidn con el miembro 33 de circuito de elevacion,
el cual ha de producir el mismo voltaje de salida que el

voltaje de salida méximo producido por el ajustador de pro-
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fundidad 26 cuando se lleva la palanca de mano 27 a la ex-
tremidad pars el ajuste del nivel nas superior, para que
sirva como entrada para el segundo sustractor 32. La VéiVUr
la 38 de solenoide de subida es asi activads a través dsl

primer comparador 35 y del primer amplificedor 37, y el

apero de cultivo girstorio 12 es elevado, permitiendn efecw

tuar cémodamente un viraje répido y suave de la carroceria
2 del tractor.

Todavia se ha previsto otra modalidad, denominadg

3 ’ . . L] - -
de "control de traccion giratoria", por ajuste de los conmu~

tadores de inversidn 53-57 a la posicion R.D. de los mismos|,

y ésto se hace de una parte para controlar la subida y la
bajada del apero de cultivo giratorio 12 en respuesta z la
fluctuacion de le carga de cultivo, y de otra parte para
mantener la profundidad de cultivo siempre lo suficientemen
te proxima a un valor ajustado, al tiempo que se impide
eficazmente cualquier parada o falle aceidental del motor
5. Bajo tal ajuste de los conmutadores de inversion 53-57,
el voltaje H de seilgl de ajuste de profundidad de cultivo,
tal como es ajustedo para definir la profundidad de trabajo
de cultivo inicial al principio de la operacion, por el
ajustador 26 de la profundidad de cultivo enclavado para
movimiento con la meniobrs de la palanca de mano 27, es su-
ministrado al segundo sustractor 32 a través de la sumadora
28, Todas las partes han de funcionar luego exactamente
igual que en la modalidad antes descrita de "control de po-
sicidn", y el apero de cultivo giratorio 12 apoyaré en el
terreno y sera bajado més y cultivara a la profundidad ajus:
tada, como se ha mencionado en lo que antecede. Es de hacer

notar, sin embargo, que el percertor 18 de la velocidad real
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esté siempre percibiendo la rotacidn del motor 5 durante
todo el trabajo de cultivo y dando la sefial de salida de
impulso correspondiente a la misma, la cual es convertida
por el convertidor 19 de frecuencia-voltaje en su velthaje
de salida, es decir en el voltaje E de sefial de velocidad
resl, proporcionesdo al primer sustractor 25 como entraca
negativa para el mismo. Puesto que el voltaje A de la sefial
de salida del ajustador 21 de la velocidad del motor, tal
como es ajustada en el arrangue del motor mediante la me-
niobra de la palanca 22 del acelerador, es proporcionade al
primer sustractor 25 como la entrads positiva para el migmo
dste efectuard ls operacidn de sustaccion del citado volte-
je B de sefial de velocidsd real desde ese voltaje ajustado
A, correspondiendo el resultado & la disminucidn de la velo
cidad del motor. Si este voltaje de sustraceidn (A-E) se
interpreta como que reprecsenta que el motor 5 esté marchan-
do a una velocided superior a2 la ya mencionada "velocidad
b de umbral de falta de control" la cual, por supuesto, es-
ta dentro del margen de velocidades del motor de sutorres—
tablecimiento, se hace entonces inectivo todo el sistena
de control después de ese. punte, para continuar asi el trs
bajo sin control activo. Siendo ajustads dicha velocidad b

de umbral de faltade control dentro del margen de velocida-

que antecede, la velocidad del motor 5 aumentara en este ¢s
so graduslmente y en breve tiempo seré restablecida la alta

velocided de rotacion previamente sjusteda.

Por otra parte, =i se sabe que la velocidad del
motor 5 esté dentro del margen entre la citada velocidad b

de umbral de falta de control y la velocidad ¢ de rotacicn
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de subida forzada, funcionars entonces el control activo’
en respuesta al voltaje (A-E) de sefial de sustraccidn del
primer sustractor 25, asi como a los voltajes de sefial H, I
con respecto a la profundidad de cultivo. Considerando'hés
en particular la operacidn, el voltaje (A-E) de sefial de-
sustraccion es sumado por la sumadora 28 con el voltaje H
de sefial de ajuste de la profundidad de cultivo, y el vol-
taje (A-ELH) de sefial de suma es proporcionado sl segundo
sustractor 32 para sustrser del mismo el voltaje L de ia
gefial de profundidzd de cultivo real. El voliaje de sefial
de sustraccion resultente esté destinado a controlar 1§'ac—
tivacidn de las valvulass de solenoide 38 y 42, subiendbry
bajando asi el apero de cultivo giratorio 12 exsctamente
de la misma manera que se ha descrito en lo que antecede
con fespeoto a la modslidad de control de la posicidn. Si,
por ejemplo, aumenta la velocidad real del motor 5 bajo la
fluctuacidn de la carga, es entonces sctivada la vélvula

42 de solenoide de bajads para bajar el aperc 12 de cultivo
giratorio. En este caso, sin embargo, la bajada del agpero
de cultivo giratorio 12 produce inmediatemente la reduccion
del voltaje L de la sefial de salida del perceptor 29 de la
profundided real de cultivo, el cual es suministrado a2l se=-
gundo sustractor 32 como su entrada negativa, Esta es, por
supuesto, la informacidn que contribuye s subir el apero de
cultivo giratorio 12 en oposicidn a, o como compensacion de
la citedas bajads iniciel w originael. Bsto significa que la
citaeda bajada del apero de cultive giratorio 12 es debida-
mente compensads o reducida con el presente control, como
se ha mencionado 2l principio de la presente descripcién.

En el caso de una fluctuscion inicisl opuesta, es evidente,
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por supuesto, que se reduce de modo similerla subida del
apero de cultivo giratorio 12. Se ve asi que la profundi-
dad de cultivo es con ello mentenida siempre debidamente
proxima al valor desesdo.

En este caso, si la velocidad del motor cae por
fluctuacidn de la cargs mas allé de la velocidad a de pro-
hibicidn de la bajada, el voltaje (A~E) de salida de sus-
traccidn del primer sustractor 25 haré actuar en este caso
8 los medios 43 de prohibicién de la bajeda y no sera aeti-
vada la valvula 42 de solenoide de bsjeda, ni siquiera sun-
que se aumente algo la velocidad del motor por la subida del
gpero de cultivo giratorio 12, en tanto que la velocidad
permanezca por debajo del citado valor g, con lo que, de
ung parte jemas se llega a un control no desesble para man-
tener demasiado baja la velocidad del motor y por otra par-
te se impide la oscilacidn del control de la velocidad del
mo tor.,

Es de hacer notar que puede realizarse facilmente
el viraje completo de la carroceria 2 del vehiculo, también
en esta modalidad de control de la traccion giratoria, in-
virtiendo el interruptor instanténeo 34; y que el ajuste

del control he de retornar al estado anterior sin cambio

glguno, inmediatamente que se vuelve a conmutar el interrup

tor instanténeo 34 a la posicién enterior. El efecto de apo
yo suave en el terreno para el apero de cultivo giratorio
12 proporcionado por el tercer comperador 48 y el segundo
emisor 50 de sefial de amctuacidn intermitente actia también
bajo esta modalidad de control de la tracecidn giratoria,
exactamente de ls misma manera que se ha descrito con res-

pecto a la modelidad de control de posicion.
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Més todavia, si la velocidad del motor disminuye
bruscamente bajo la accidn de una fluetuacion bastante im-
portante, incluso més sllé de la velocidad c de rotacion
de subida forzaeds, ajustada ror el ajustador 47 de veloci-

dsd de rotacidn de subida forzada, el voltaje (A-E) de sali

da de sustraccidn del primer sustractor 25 activara en este
caso 2l primer emisor 46 de sefial de actuacion intermitehte,
a través de los medios 45 de subida forzeda. Por consigiien-
te, la véalvula 38 de solenocide de subida es entonces acti-

veda intermitentemente por la sefiel de sctuscidn intermi-

tente del primer emisor 46 de sefial de actuacién-intermiten
te, y el apero de cultivo giratorio 12 es a su vez subido
intermitentemente para conseguir asi la venﬁaja de que sea
restablecida 1la velocidad mas alta del motor. Resumiendo,
el apero de cultivo giratorio 12 es subido en cualesquiera
condiciones en este caso, para restablecer la velocidad se-
gura del motor. Se impide asi, con seguridad, el fallo del
motor 5 durente el trabajo medisnte la prevision de esos mef
dios 45 de subida forzada.
| En le figura 3 se han representado los mérgenes

de velocidades del motor para las diveréas etapas del con-
trol, es decir, falta de control, control de respuesta ac-
tiva, control de prohibicién de la bajada y control de su-
bida forzada.

Todavia se ha previsto otra modalidad, designada

como de "control de la traccion" mediante el ajuste de los

conmutadores de inversion 53-57 en la posieién D de los nis

profundidad de cultivo, el cuel hebia sido usado hasta el

presente ciertamente pera gjustar la profundidad de cultivo)
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para gjustar la sensibilided. Esta modalidad de "control

de la traccion" es para lsbores con un apero tal como el

arado o similar. Cuando se eleva tal apero de trabgjo, la
barra articulada superior 14 no soporta carga alguna de

compresién, es decir no hay carga alguna g percibir por el
perceptor de traccidn real 31, por lo que el voltaje de sa-
lida del mismo tienme su valor méximo. En tal condiciodn,
cuendo se pone la palaencs de mano 27 en su posicion edecuer
da para ajuster el valor deseado de la traccion mediante el
gjustador 26 de la profundidad de cultivo en este caso, el
voltaje (H-D) de salida de sustraccion del segundo sustiacH
tor 32 activara a la valvula 42 de solenoide de bajada s

través del segundo comparador 39 y del segundo emplificadoq

41; y el apero de trabajo sera por tento bajado para inicigr

lg lebor, es decir, lg arada o similar. En tal labor, si
gumenta la carga de compresién de la barra articulads supe-
rior 14, por una mayor resistencia a la arada en la posibls
fluctuacion de la traccidn, disminuyendo por tanto en pro=-
poreién el voltaje D de sefial de traccion percibido del
perceptor de traceidn 31, el segundo sustractor 32 propor-
cionaré entonces el voltaje de salide (H-D) con un valor
positivo, y 9i éste es mayor que el valor X de umbral de
insensibilidad, ajustado por el primer ajustador 36 de um-
bral de insensibilidad, es entonces setivada la valvuls 38
de solenoide de subide, a través del primer comparador 35
y elprimer amplificador 37, y es subido el apero de trabajo
Al ser subido el gpero, se alivia la csrga y sera por tanto
desactivada la valvula 38 de solenoide de subida. Por otra
parte, si disminuye la traceidn por fluctuacidn de la condis

cion del terreno en el campo, se baja entonces el spero de




10

15

20

25

30

Hojn nim. 26 2605,6._ h

trebajo hasta que suments la traccidn al valor ajustado.
Es de hacer notar que se puede realizar facilmen-

te el virsgje completo de la carroceria 2 del vehiculo, tem-

bién bajo esta modslidad de control de la traccion, median—|,

te la accion del miembro 33 de circuito de'elevecién; y que
la sefigl proporcioneds por el segundo emisor 50 de sefial
de actuacion intermitente actlia de modo similer pare la in-
troduccidn suave en el terreno del apero de trabajo.

En el diagrama de blogques de la figura 2, iéﬁ;énr
tradas positiva y negativa se han representado por signos
+ y -, respectivamente. No obstante, todo el circuito:fuh-
ciona exsctamente igual aungue se invierta por complétd‘la
polaridad eléctrics, intercambiéndose por consiguiente los
citedos signos + y - entre si. Ademés, se ha descrito con
respecto a la funcidn del cuarto comparador 51 que el emi-
sor 50 es activado cuando el apero de cultivo giratorio 12
estd més bajo que un nivel que esta a una altura predeter-
minada por encime de la profundidezd de cultivo ajustada. A
este respecto, es de hacer notar que se puede prescindir
del ajustador 49 del nivel de terreno ajustando para ello
la citeds altura predeterminada en un valor algo grande,

por ejemplo de 10 cm.

REIVINDICACIONES

Los puntos de invencion propia y nueva que se pre
sentan para que sean objeto de esta solicitud de Patente

de Invencion en Espafia, por VEINTE afios, son los que se
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recogen en las relvindicaciones siguientes:

12.- Perfeccionamientos en el control de la car-
ga para el motor de un vehficulo para labores agricolas con
urt apero de trabajo giretorio unido a la carroceria del
vehiculo, con: un ajustador de ls velocidad del motor parsa
dar una sefial de salida (A) correspondiente al ajuste de
un valor adecuado de la rotecidn del motor, un percephor
de la velocidad del motor para percibir la rotacidn real
del motor y para dar una sefial de salida (E) correspondien-
te a la misma, primeros medios de funcionamiento para com-
parar la sefial de salida (E) de velocidad real del motor
del perceptor de velocidad con la citada seiial de galids
(A) de valor gjustado del ajustador de velocidad y para day
una sefial de salida (A~E) que indique cial de esos dos va-
lores es mayor y cual es la diferencia, y medios de control
de subida y de bsjada para subir y bajar automaticamente
el apero de trabajo giratorio con respecto a la carroéeria
del vehiculo en respueste a la sefial de salida (A-E) de los
primeros medios de funcionamiento, de tal manera que el
gpero de trabajo giratorio sea bajado cuando la velocidad
real del motor percibida por el perceptor de welocldad sea
superior al citado velor sjustado de la rotacion del motor
¥y que el apero de trebajo giratorio sea subido cuando la
velocidad real ses inferior al valor ajustado, cuyos perfec
cionamientos comprenden: un ajustador de la profundidad del
trabajo para dar una sefial de salida (H) correspondiente
al ajuste de cualguier profundidad de trabajo deseada del
apero de trabajo giratorio;-un perceptor de le profundidad
para percibir la profundidad real del trabajo y para dar

una sefial de salida (L) correspondiente a la misma; segun-
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dos medios de funcionamiento previstos entre los citados
primeros medios de funcionamiento y los citados medios de
control de subide y de bajada, para recibir las sefiales de
salida (A-B,H,L) de los primeros medios de funcionamiento,
del ajustador de la profundidad de trabajo y del perceptor
de la profundided, y pera hacer que funcilonen estas seﬁa—l
les de entrada y den una sefial de sslids (A=-BL+H-L) que ha
de ser proporcionads como una seiial de entrada para los
citados medios de control de subida y bajada, de tal manersg
que la profundidad real del trabajo percibida por el per-
ceptor de profundidad como mas profunda que la citédé pro-
fundidad de trabajo deseada contribuya a subir el aperd de
trabajo giratorio y que la profundidad real percibida como
més superficial que la profundided deseada contribuya a ba-
jar el apero de trabajo giratorio; y medios de subida for-
zada, los cuales reciben informacidn (A-E) de los primeros
medios de funcionamiento y que son accionados solamente
cuando la velocidad real del motor percibida por el percep-
tor de velocidad cae por debajo de un valor predeterminado,
es decir cuando la velocidad del motor es inferior a la veo
locidad (c¢) de rotacion de subida férzada predeterminada.
28 .- Perfeccionamientos segan la reivindicacion
12, seghn los cuales el control comprende ademas medios qug
prohiben la bajada rara prohibir la bajada de dicho apero
de trabajo giratorio, para ser accionados solemente cuendo
1a sefial de salida (E) de velocidad percibida del perceptor
de velocidad cae por debajo de un valor fijado o ajustado
en una relacidn de enclavamiento predeterminada con la ve-
locidad sjustade del motor, es decir, cuendo la veloecidad

de rotzcidn del motor es inferior a una velocidad (a) de
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prohibicidn de la bajada, la cuel es convenientemente pre-
determinada por encima de la citada velocided (¢) de rota-
cidén de subida forzada.

38.- Perfeccionamientos segin la reivindicscidn

bida y de bgjada son accionados solemente cuando la sclal
de salida (E) de velocidad percibida del perceptor derve—
locidad cae por debajo de un valor ajustado en una rela-

cidn de enclavamiento predeterminada con la velocidad del
motor ajustada, es decir, cuando la velocidad de rotacidn
del motor es inferior a una velocidad (b) de umbral de fal-
tg de control, le cusl es convenientemente predeterminada
por encima de la citads velocided (a) de prohibicion de ba-
jeda,

48 .- Perfeccionamientos segin la reivindicacion
38, segln los cuales los citados medios de subida forzada
son para subir intermitentemente el apero de trebajo gira-

torio.

58,~ Perfeccionamientos segin la reivindicacion

48, segin los cuales los citados medios de control de subi-

ds y de bajada comprenden: un primer comparador previsto par

ra subir el apero de trabajo giratorio solamente cuando la
sefial de salida (A-ELH-L) de los segundos medios de funcio-
namiento es positiva, con un valor absoluto de la misma ma-
yor gque un primer umbralc>( de insensibilidad predetermina-
do; y un segundo comparador previsto para bajer el apero de
trabajo giratorio solamente cuando la sefial de salida

(A~B+H-L) de los segundos medios de funcionamiento es ne-
gativa, con un valor sbsoluto de la misma mayor que un segu

do umbral X de insensibilidad predeterminado.
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68.- Perfeccionsmientos segin la reivindicacion
58 gegin los cuales el control comprende sdemés: un miembro
de circuito de elevacion para proporcionar una sefial a-los
segundos medios de funcionamiento para subir con ellg.g;
apero de trabajo giratorio sl menos por encima del nivel
de la superficie del terreno; y medios pera conectar alter—
nativamente el miembro de circuito de elevacidén o el ajus—
tador de 1la profundidad de trabajo con los segundos medios
de funcionamiento.

78,~ Perfeccionamientos segin la reivindicacidn
68, segin los cuales el control comprende sdemés un tercer
comparador que compara la sefial de salida percibida (i)
del perceptor de profundidad con una sefial de nivel del
terreno (G) predeterminada y que proporciona una sefial de
control pera los medios de control de subida y de bajada,
para reducir la velocided de descenso del apero de trabajo
giratorio al ser detectado que el nivel real del apero de
trabajo giretorio es inferior a una pequefia altura prede—
terminada por encima del nivel del terreno.

88, ,- Perfeccionamientos en el control de la car-
ga para el motor de wa vehfculo para labores agricolss.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que an-
tecede representsdo en los dibujos gue se acompefian y para

los fines que se han especificado.
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Esta Memoria consta de treinta y una hoja escri-

tas a maquina por una sols cara.

Medrid, g fii1976
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