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RESUMEN

Un método y maquina de plantarra gran velocidad en
los que se facilita upa pluralidad de plantas en una pluralidad
de hojas. Las hojas son flexiblés v éada hoja soporta una plu-
ralidad de plantas fijadas en una disposicidn de uné nlarali-
dad de filas adyacentes é hileras sustancialmente perpendicula-
res. En el método y miquina, cada hoja se curva airededor de
un eje paralelo a las hileras de plantas, y durante ia upera-
cidn de curvatura cada hilera delantera de plantas se ex pulua
de la hoja en grupo. Simulténeamente con dicha operacidén, cada
hilera de plantas expﬁlsadas se transporta hacia el suelo, y
cada: planta en cada hilera transportada se introduce sueesiva-
menﬁ en el suelo en relacidén espaciada a lo largo de una linea.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION i

Fn los métodos y mdquinas de plantar de la técnica
anteriior, se conocen varias disposiciones para colocar sucesi-
va@enre las plantas en relacidn de separacién entre si en una
fila en el suelo. También se conocen méduinas que colocen suce-
sifamente las plantas a lo 1aréo de la linea de avance de la
méquina mientras ésta avenza por el suelo. Una disposicidn usada
cominmente incluye una persona sentada en la méquina que cada
vez coge con la mano una planta de un grupo de plantas y depo~
sit; cada planta en un mecanismo de transporte y colocacidn de

plantas mientras la méquina avanza lentamente por el suelo. La

velocidad mixima de dichas méquinas se limita en general por la

' ,ve1001dad méxima a la gque una persona puede poner plantao en el

mecanismo de transporte de plantas. Alvunas maquinas, en un es-

. fuerzo por incrementar la velocidad de plantacidn, facilitan dos

asientos para dos personas que S¢ sientan una al lado de otra

y depositan alternativamente plantas en el mismo mecanismo de.
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transporte de plantas; Dichas disposiciones siguen requirienda, ;l%
de hecho, que el tractor que arrastra o transporta la méquina}
se nueva a una velocidad relativamente lenta, por ejemplo, media C
milla a una milla y media (0,926 a 2,779 km) por hora. Para qﬁe
dichas miquinas sean més eficientes, muchos agricultores montan
dos o cuatro miquinas en un bastidor comin y plantan péé ello
dos o cuatro filas al mismo tiempo. N

S q -

Varias patentes de la técnica anterior que .no descri-
ben necesariemente méquinas précticas, intentan aumen%éf sustan-
cialmente la velocidad a la que las plantas se introducen en el
suelo usando cintas, correas o.tiras en las que varias ﬁlantas
gse soportan y se alimentan por.consiguiente a una médﬂina. Otras
patentes de la técnica anterior muestran el uso de béﬁdéj&s de
plantas y mecanismos que, segin se dice, pueden sacarflgs plan-
tas de 1la bandejas y distribuirlas a unos medios de colocacidn
de plantas mientras la méquina‘.avanza por el terreno. Aunque
se pretende que muchas méquinag de plantar de las patentes de
la técnica anterior puedan col¢ear plantas en el suelo a gran
velocidad, es cuestionable su uso préctico en operaciones de
plantar a gran velocidad. -

RESUMEN DE LA INVENCION

En contraposicidén a las miquinas de plantar conocidas
deila técnica anterior, la puesta en préctica de una realizacién
de 1a presente invencién ha demostrado que la invencibn descri-
be un método y méquina précticos de hacer trasplantes en el suelo
a gran velocidad. Dicho resultado se obtiene usando una unidad
o mbdulo bééico que comprende una hoja flexible en la que se
sujetan positivamente una pluralidad de plantas en una disposi-
cién de una pluralided de filas adyacentes e hileras sustancial~

mente perpendiculares. Como cada planta se fija en la hoja fle-
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xiblei se coloca posibivamentc con relacidn a la hoja, v por léa
apropiada indizacidén de la hoja en una miquina, cada planta se
coloca positivamente con relacidén a los elementos operatives de
la méquina. Ademds, comec la hoja es flexible, se curva Thcilmente
en el método y maquina para abanicar la parte superior de las
plantas para contribuir a evitar la interferenqia'entre las
partes superiores de las plaﬁtas de hileras de plantas adyacen-
tes. hdemés, y como éspecto importante de la préctica de la
invencidn, debido a la disposicibém en la hoja, toda una hilera
de plgptés puede quitarse de la hoja en grupo y después manipué
larse ,esencialmente en grupo al pasar.las plantas a l&s’medios
que colocan en el suelo las plantas individuales. |
| El objeto primario de la invencidn es facilitar un

métédd,y’méquina para colocar a gran felocidad plantas en el
suelo-cuyormétodo confempla las fases de, y la maquina comprenﬁ
de medios para, manejar, transportar y dirigir o movef de otro
modo las plantas en grupos suficientemente grandes para facili-
tar un método y méquina que son'capaces inherentemente de plan-
tar a-gran veloc;dad. i

Otros objetos y caracteriéticas de la invencidn serén
evidentes después de la lectura de la siguiente desoripciéﬁ de~-
tallada tomada en unibén con los dibujos.

‘ BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

TIa figura 1 es una visté en alzado lateral de una mi~
quina de plantar segin un; realizacién de la invencidn.

La figura 2 es una vista en planta superior de la mi-
quina de la figura 1.

La figura 3 es una vista en alzado lateral ampliada

de una porcibén de la miquina mostrada en ia figura 1 y bomada

en general a lo largo de la linea 3-3 de la figura 2.
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La figura 4 es una vista en seccidn transversal am- |
pliada de la méquina mostrada en las figuras 1 y 2 y tomada en
general a lo largo de la linea 4-4 de la figufa 2.

La figura 5 es una vista en seceidn transversal am-
pliada’ de una porcidén de los medios de transporte y pqlécacién
de plantas &e la méquina de la figura i. o -

La figura 6 es una vista 1sometr1ca de los mecanlsmos
de maneJo de la hoja y eyector de las plantas de la méq&ana de
las flguras ly?2. ot

La figura 7 es una vista isométrica de otra dlsp051~
¢idn de hoja y plantas que puede usarse en una forma modlflcada
de la méqulna de las figuras 1-6; y

N

1 La figura 8 es una vista en seccibn transverual am-
pliédaide los medios de colocacidn de plantas y tomada~sustan—
cialmente a lo largo de la linea 8-8 de la figura 5.

g DESCRIPCION DETALLADA DE LAS REALIZACIONES

: PREFERTDAS
Lag figuras 6 y 7 muestran dos formas diferentes'de
hojas Tlexibles que soportean piantag fijadas en las hojas en
una digposicién de una pluralidad de filas adyacentes e hileras
sustancialmente perpendiculares. La realizacibén de la mAquina
de las figuras 1-6 se disefia para usar la disposicidn de hoja
W piantas mostrada en la figura 6, y los expertos en la materia
comprenderén, después de gstudiar la siguiente descripcidn, que
la méquina de las figuras‘1-6 puede modificarse para que incluya
la disposicién de hoja y recipiente de la figura 7.

Ia hoja 10 de la figura 6 comprende preferiblemente

una lémina delgada de material pléstico tal como poliestirenq

que se ha termoformado para que tenga una pluralidad de ‘mangui-

tos o cavidades 10a que cuelgan de la superficie superior de la-
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misma. Varios manguitos 10a se muestran en la porcidn inferior
de la figura 6 en posicidn invertida en la que las plantas, por
ejemplo las planbtas 11, se han sacado de 1a hoja 10 y la hoja

10 esté saliendo del &rea de expulsidnm de plaﬁtaé de la miquina.

Los mahguitos 10a se formen en la hoja 10 en una disposicién de

una pluralidad de filas adyacentes e hileras que son sustancial-~
mente perpendiculares a las filas. En la realizacién especifica
de la hoja 10 mostrada en la: figura 6 hay cinco filas de man-
guitos 10a con diez manguitbs en cada fila. Los bordes delante—
ros de las hojas 10 ilustradas en la figura 6 se han indicado
en 10b. indic&ndose los bordes de salida en 10c.

4 Preferiblemente, en la termoformacidn de los manguitos

'10a, el material pléstico se adelgaza para que 1los marguitos

seaﬁ gxtremamente flexibles. EL extremo inferior de cada mangui-
to 102 estéd abierto para cooperar con la base de cada una de,laé

cajas ‘lla de las plantas 1l sustancialmente como se explica en

. la Patente estadounidense 4.031.832. Las cajas lla se muestran

con méyor detalle en las figuras 3-5, ¥ enlresﬁmen, comprenden
una bsse no perforada con una pluralidad de salientes que salen
de 1la ‘periferia de base conecténdose integralmente los extremos
superfores de los salientes a un elemento anular superior. En
dicha disposicidn, cada caja lla puedé cblocarse en uno de los
maﬁguitos 10a paré definir con &l un recipiente completo de plan- 7
ta. ﬁl.borde inferior de cada manguito 10a coopera con cada base
de la caja lla para fac111tar aberturas de drenaje entre los
mismos durante el creclmlento de las plantas en los recipientes
definidos. Cada planta.ll comprende ademds una cantidad de medio
de cultlvo dentro de una caja lla extendiéndose las raices de
la planta por el medio de cultivo y extendlendose por enc1wa ‘de

él la parte superlor de la planta. El método y la maqulna de la

- T
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inveneidn dontemplan el uso de una amplia gama de tipos o espeé
cies diferentes de plantas, por ejemplo, cbniferas, tomates, ﬁ
plantas pimenteras. La referencia:a la Patente estadounidense |
4,031,832 citada indicard a los expertos en la materia que laf
caja lla de las plantas 11 no interferiré con el sano\cyecimie%-
to de la planta después de que se haya introducido en“éi‘suelg
para que crezeca mis, 1
La hoja 12 de la figura 7 comprende prefefiblépente

une lémina delgada de un material pléstico eléstico Eaf,bomo po-
lietileno que se ha perforado para facilitar una pluraljdad de
agujeros en la misma dispuestos en.una disposicidn de u@a plura-
1idag de filas adyacentes e hileras que son sustancialhéhte per-
pend éulares a las filas. Las plantas 13 también se deséfiben en

| .
la Pgtente estadounidense 4.031.832. En contreposicién g la dis-

posigibén de la hoja 10 y planta 11 descrita anteriormente, la
dispqsicién de la hoja 12 y planta 13 de.la figura 7 difiere
esen ialmente porque los manguitos de las plantas 13 no ge forman
integralmente con la hoja 12, sino que se forman'separagamente
y se soportan sobre la caja de:las plantas 13. Los expe;tos

en 1é materia comprenderén que si los nanguitos de las plantas
13 se formasen de un material queiinte?firiese con el sano cre-
cimiento de las plantas una vez colocadas en el suelo, la préc-
tica del método y mdquina de la invencidén incluirfa la remocibn
de 165 nanguitos antes de introdueir cada planta 13 en el suelo.‘
En la realizacibn de la figura 7, la base més o menos en f9rma
de bala de las cajaes de las plantas 1% se sujeta fija y solta-
blemente en la hoja 12 para fijar las plantas 13 en una dispo-
sicibén de una pluralidad de filas adyacentes e hilepas sustan-
cialmente perpendiculares. En la préctica de la presente inven-

¢ibén con la disposicién de la hoja 12 y planta 13 de la figura 7, .
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la méquiﬁa de las figﬁras 1-6 puede modificarse de forma que s&
omita el arado y se facilite un mecanismo positivo de inyeccidn
de plantas para plantar por inyeccidén cada una de las ﬁlantas
13 en la operacidn de plantacidn.

Ia mlquina de las figuras 1 y 2 se muestra sn una for-
ma de montaje de la miquina sobre un enganche standard de tres
puntos en el extremo trasero de un tractor agricola para que la
méquina pueda bajarse sobre la‘superficie del'sueio cuando las
ruedas moﬁrices de enganche a fierra 15 estén sobre el suelo,
¥y para que la méjuina pﬁeda elevarse del suelo cuando el tractor
gire al final de cada surco. Ld mdquina se muestra también como
ura méquina de plantar de surco finico. Debe sobreentenderse que

la invencidén también puede llevarse a la préctica montando una

i—plufalidad de unidades en una barra comin soportada pcr un trac-

tor para plantar en un campo més de una fila cuando el tractor
avanza por el campo. o

Las diversas partes de la méquina se montan sobre una
caja geﬁeralmente rectangular 16. Para soportar ia caja 16 sobre
el montaje de enganche de treszpuntos de un tractor agricola,
se facilita un par de pasadores separados 17 en el extremo de-
lantero inferior de la caja 16, y un par de chapas 18 de recep-
cibén de pasadoresrsé monta en relacidén espaciada entre si en el
engemo delantero superior central de la caja le.

| Cuando la caja ;6rse soporta en un tractor en la po-

sicibén sustancialmente hofizontal mostrada en 1a_figura 1 con
las ruedas mobrices de engenche a tierra 15 sobre el terreno
y el montaje de arado 20 suétancialmente en el suelo, la miquina
estd en su posicidén operativa ﬁormal para plantar.

El mecanismo transportador de entrada de la méquina se

muestra en general en 21 y dicho mecanismo transportador de en-
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trada se muestra en detalle sustancial en la vista isométrica
de la figura 6. Al extremo trasero del mecanismo transportador
21 puede acceder una persona colocada sobre la plataforma 22

en el extremo trasero de la caja 16 como puede verse en las
figuras 1 y 2. El mecanismo transportador 21 comprends una plué
ralidad de chapas espaciadas colocadas verticalmenteA?é:que se
soportan éobre la caja 16. La espaciacibdn entre las chgpas 23,‘
que son seis en la realizacibn mostrada, es sustancialﬁépte4
igual a ;a distancia de centro:sa centro entre las plaﬁfdg 11 de
las filas adyacentes en la hoja 10. Asi, puede verse que una
persona situada sobre la plataforma 22 puede coger un ﬁo?tajer‘v
de hoja 10 y planta 11 de un &rea adecuada de soporte.é'élmace-
namiento (no mostrada) a la que puede acéederse desde lg’plata_
forma 22 y colocar la hoja 10 sobre los bordes superiofeé de
las chdpas 23 colgando los manguitos 10a entre las chapas 23,
Para poner una hoja 10 sobre el mecanismo transportador 21, se
facilita un par de chapas 24 entre una porcién discontinua de
dos éhapas 23, las chapas 2% segunda y quinta en la realizacibn
mostrada. El borde superior de cada chapa 24 esté dotado de
dientes 25 que se espacian a lo 1aréo de cada chapa 24 para en-
ganchar agujeros, por ejemplo, los agujeros 26 en la hoja 10
mostrada en la figura 6. Cada diente 25 se forma de manera que
tegga un borde vertical en el lado delantero del mismo en la
direccién de alimentacidn a la mAquina y un borde inclinado en
el lado trasero del mismo: Los bordes inferiores de las chapas
24 se fijan rigidamente a una caja que se articula sobre un par
de varillas 29 que a su vez se fijan a la cara inferior de las
chapas 23 de forma que se extiendan a lo largo de las chapas 23.
Se facilita un mecanismo de manivela y palanca para mover las

chapas 24. Dicho mecanismo hace que las chapas 24 alternen 1li-

e
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nealmente sobre las varilles 29 en cada direccidn una distencis
sustancialmente igual a la distancia entre los centros de lag
plantas 11 dentro de cada fila. Dicho movimiento de las chuapos
o4 en la direccidén de alimentacién hace que los dientes 2% engon-
chen los agujercs 26 de una hoja 10 y la mueven 0 alimeatan un
paso entre las plantas 1l de las filas, y en la direccidn de mo-
vimiento opuesta de las chapas 24 los dientes 25 se deSlizan
hacia atris sobre la cara inferior de la hoja 10 para crganchar
otro grupo de agujeros 26. El mecanismo de manivela y palanca
que hace que las chapas 24 alternen linealmente a lo larpo de
sus ejes longitudinales comprende una varilla 27 fijéda pivotan-
temente en un extremo a la caja sobre la cara inferior de las
chapas 24, y fijada pivotantemente en su otro extremo o extremc
delantero a un brazo oscilante :28 que puede verse en la.figura
6. El extremo-inferior del brazo oscilante 28 se soporta sobre
un eje 3%0. Entre los extremos el brazo oscilaﬁte 28, un extremo
de una varilla 31 se conecta pivotantemenfe al mismo y el otro
extrémo de la varilla 31 se conecta pivotantemente al extremo

delantero de una varilla 32. L& varilla 32 se articula mediante

‘un bloque 33 fijado a la caja 16 de la méquina. El extremo tra-

sero de la varilla %2 soporta un rodillo de excéntrica 34 que
engancha el borde de una excéntrica 35. La excéntrica 35 se en-
chaveta sobre un eje 36 y el eae 36 se soporta de la caja 16
por ménsulas adecuadas para girar alrededor de su eje longitudi-~
nal. La varilla 32 se aprieta por un muelle heiicoidal'B? para
empujar el rodillo de excéntrica 34 con?ra 1a excéntrica 35. Tl
eje %6 se hace girar por una rueda dentada %8 énchavetada al

eje 56 como puede verse en las figuras 1 y 2. La rueda dentada
38 se acciona por una cadena de rodillos 40 y una rueda dentads

41. La rueda dentada 4l se enchaveta scbre un ege comin con [} rpadi]

EETR e POOR
R QUALITY
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rueda dentéda 42, y dicho eje comin se articula en soportes fi-
jados a la caja 16. Una rueda dentada loca 43 soportada gobre la
caja 16 se usa para aprebar la .cadena de rodillos 40 alrededor

de las ruedas dentadas 38 y 41, Para hacer girar la rueda denta-
da 42 para accionar a su vez la rueda dentada 41, se facilita
una cadena de rodillos 44. La cadena de rodillos 44 se”@;nta
ademds sobre una rueda dentada 45 ¥y la rueda dentadaﬂﬁélge encha-
veta sobre el eje 46. El eje 46 se articula en soportéééadecua;
dos fijados a la cara inferior de la caja 16, y las fuédés motri~
ces de enganche a tierra 15 se enchavetan sobre cada extremo |
del eje 46. Asi puede verse que cuando la méquina seareﬁpujada
hacia adelante para que baje al suelo, las ruedas motrices de
enga che a tierra 15 girarin para hacer girar la nueda aentada
45, p ‘ara hacer girar a su vez la rueda dentada 42, para;hacer

girar| a su vez la rueda dentada 41, para hacer girar a su vez

la rupda dentada 38, para hacer girar a su vez el eje 36,y la

excénprica 35 enchavetada en el mismo. Cuando gire la excéntrica
35, deiante el rodillo de excéntrica 34, haré que la variila
32 alterne linealmente en la extensibén determinada por el per-
fil de la excéntrica 35, Cuando la varilla 32:alterne, mediante
la variila 31, haré oscilar la palanca 28 alrededor delgeje.del
eje 30, Cuando la palanca 28 se haga oscilar, mediante su cone-
xién con la varilla 27, haré que las chapas 24 alternen lineal-
menté para alimentar de forma incremental cada fila de plantas
11 de una hoja 10 a lo 1afgo de las chapas 23 como se describid
antes y al mecanismo eyector de piantas, indicado en general en
47,

Las chapas 23 también se extienden a y forman parte
del mecanismo eyector de plantas 47. Como parte del mecanismo

eyector de plantas 47, las chapas 2% se curvan hacia abajo y
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hacia adelante como se muestra en las figuras 1 y 6. Las chapas
2% segunda y quinta son discontinuas en el mecanismo eyechor

de plantas 47 para recibir las porciones supericres de dos rue-
das dentadas 50 dentro de los planos de dichas chapas. Laé |
ruedas dentadas 50 se enchavetan sobre un eje 51 y &l eje 51 se
articula en un par de soportes 52 fijades a la caja 16. Las
ruedas dentadas 50 estén dotadas de dientes 5%, y las rvedas
dentadas 50 se colocan en el mecanismo éyector de piaatezs 47

de tal forma que los dientes 53 entren en los agujeros 26 de
una hoja 10 y, cuando giren las ruedas dentadas 50, en el sen-
tido de las agujas del reloj como se ve en la figura 1, una
hoja 10 y las plantas 11 serdn arrastradas al mecaniesmc eyector
de pléhtas 47, Puede verse que la espaciacidn entre las chapas
24 % 1as ruedas dentadas 50 debe ser tal que los dientes 53

de las ruedas dentadas 50 cojah una hoja 10 antes de que salga
complétamente de los dientes 25 de las chapas 24,

5 El mecanismo eyector de plantas 47 comprende ademis
seis chapas 54 que tienen un boide en general en forma de semi-
circulo, y cada una de las seis chapas 54 se fija a la caja 16
v sustancialmente en el plano vertiéal de una de las chapas
23 cor la porcién de semicirculo gdyacente a las chapas 23.
Cada una de las chapas 54 se separa del extremo delantero de
ca&a ‘una de las chapas 23% una distancia éuficientemente mayor
que el grosor de la superf1c1e planar de la hoja 10 de forma
que las hojas 10 se arrastren fécilmente y se curven como se
muestra en la figura 6 cuando las hojas 10 son arrastradas por
el mecanismo eyector 47. La figura 6 muestra cdmo la parte supe-
rior de las pléntas de las hileras adyacentes de plantas 11 se
sbanica cuando las hojas 10 se doblan o curvan al pasar por el

mecanismo eyector 47.
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Ademés de las ruedas dentadas 50, el mecanismo eyec=
tor 47 comprende un segundc par de ruedas dentadas 55 que tienen
dientes 56. Las ruedas dentadas 55.se enchavetan sobre el eje
30 y se colocan axialmente entre las ruedas dentadas 50 estando
cada una de las ruedas dentadas 55 sustancialmente eﬁ:ei planc,
vertical de una de las chapas 23 tefcera y cuarta, El'eﬁé ;O se
articula en un par de gsoportes fijados a la caja 16 téIes como
el soporte 57. Los soportes 57.se colocan de tal forwoe. due 1os‘
dientes 56 de las ruedas dentadas 55 entren en los agujeros 26‘
en cada lédo de la fila central de los manguitos 10z d= la hoja
10, y después de la rotacibn de: las ruedas dentadas SS?én rela~
cidn sincronizada con las ruedes dentadas 50, la hoja 10 se arfass_
traré‘completamente por el mecanismo eyector 47 y se expulsaré e
del mecanismo eyector 47 en el .extremo trasero inferio£ de las
chapas 54. Aunque no se muestra, se contempla que la méquina in-
cluya una caja de desecho de hcjas u otra disposici6n para re-
cibir las hojas desechadas 10 del mecanismo eyector 47.

' Tl eje 51 esté dotado de una rueda dentada 58, y el
eje 30 estl dotado de una rueda dentada 60 que puede verse en
la figura 1. Las ruedas dentadas 58'y 60 se disponen en el mismo .
plano vertical y una cadena de-rodillos 61 se monta alrededor
de‘las mismas. Una rueda dentada loca 62 se soporta rotativamente
soﬂrg la caja 16 y engancha la cadena de rodillos 61 para apre-
tar 1a cadena de rodillos 61 alrededor de las ruedas dentadas
58 y 60. El eje 30 se hacé girar por la palanca 28. Segin la |
descripcibn anterior la palanca 28 se soporta sobre el eje 30
v se hace oscilar alrededor del eje del eje 30 cuando las ruedas
de enganche a tierra 15 giran para poner en funcionamiento el
mecanismo transportador de entrada 21. Los medios para soportar

la palanca 28 sobre el eje 30 son un embrague unidireccional 63
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1 . y dicho embrague se dispone de forma que cuando l& palsnca 26
oscile o se pivote en el sentido de 1as dgujas del reloj, como
se ve en la figura 6, la palanca 28 también haga girar al eje
30, y cuando la palanca 28 se pivote én direccién contraria al

. 5 sentido de las agujas del reloj, el eje 30 permanezca fijo.

Asi puede verse que las ruedas-dentadas 55 giraridn intermitente-
mente en el sentido de las agujas del reloj en relacitn sincro-
nizada con el funcionamiento del mecanisme transportecor de en-~
trada 21. Como es evidente, las ruedas dentadas 50 se harén girar
10 correspondientemente por la cadena de rodillbs 6l. 85 fuese ne-
césario, sobre los ejes 30 o 51 puede facilitarse un wontaje

conogido de retencidén o trinquete para evitar la sobrscarrera

s r———" 5 —— i1y me——_ wA————— mpimeres. e e by wmm— %
i T TN . .

de las ruedas dentadas 50 y 55.
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R R ]
g s

o AT

7 El mecanismo eyector 47 comprende ademés un blogque ©4
P 15 fijaio a la caja ;6 y colocado $ransversalmente de la méquina
¥y enagna posicibn vertical intersectada sustancialmen%e de forma
R ' horiiontal por un plano horizontal a mitad de camino vertical
. ehtrJ los ejes de los ejes'51 v 30. F1 bloque 64 estd dotado

de ‘cinco agujeros a través del mismo para sujetar deslizablemen-

oyt e e

20 te cinco varillas eyectoras 65 en rélacién paralela espaciada

ade

horizontalmente y para permitir el movimiento deslizante en di-
'*i” : reccibén hacia adelante y hacia atrds con relacidn a la méquina.
| . Lanéspaciacién entre las varillas 65 es sustancialmente igual a

s la eépaciacién entre las plantas 11 de cada hilera de plantas

25 de la hoja 10. Los extremss traseros de las varillas 65 se fijan

a una chapa 667como puede verse en la figura 2. Una varilla 67

- ’ sé conecta éivotantemente en un extremo de 1armisma a la chapa
| 66 vy en el otro extremo de la misma a un extremo de una palanca

'68. El otro extremo de la palanca 68 se enchaveta al eje 6.

30 Como se ha descrito antes, el eje 36 se hace girar cuando las

o PR
oo oo s QuALTy
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ruedas de enganche a tierra 15 giran cuando la méquina se empuja
& lo largo del suelo. Asi puede verse que cuando gira el eje 36,
se hace girar la palanca 38 para mover la varilla_67 para que
haga alternar 1ongitudinalmente las varillas 65 en el.bloque.64
El vaivén de las varillas 65 esté en relacidn 51ncron148da con
el funcionamiento del transportador de entrada 21 Yy la rota01on
de las ruedas dentadas 50 y 55 de forma que cada hllera suce51va
de plantas 11 en la hoaa 10 se mueva a y se sujete en el plano -
horizontal por las vérillas 65 mientras que las varillas 65
avanzah a su posicidn més avanzada y retroceden a suﬂpQEicién :
comple%amente retractada, Cada una de las varillas tié#é-una
longitﬁd y una carrera o movimiento hacia adelante suriciente
para‘péoyectar el extremo delantero de cada varilla €5 contra la -
baseldg una de las plantas 1l y para empujar hacia adelante o
expulsér sustancialmente de los manguitos 10a cada planta 11.
Dicha ﬁosicién delantera de expulsidn de ‘plantas se muestra en
las flguras 2y 6.

| Cuando cada hilera de plantas 11' se expulsa en grupo
de la hoja 10, caen sobre un montajg de chapa de pivote 70 que
puede verse en las figuras 1, 2, 3 y 4. EL montaje 70 comprende
un bastidor 70 que se articula éobre dos varillas 72 fijadas
a la caja 16 como puede verse en la figura 2. Fl bastidor 71 so-
por%a un elemento de canaleta 73 y una chapa 74. El elemento de
canagleta 73 comprende seis chepas espaciadas horizonﬁalmente-y
dispuestas verticalmente éiendo la espaciacidén entre las chapas
sustancialmente igual a la espaciacidén entre las filas de plantas
11 en la hoja 10. ‘Ta chapa 74 se soporta sobre un sub-bastidor
75 que sé monta pivotantemente en 76 sobre el bastidor 7l. Lé
chapa 74 esti dotada de cuatro ranuras que permiten que-la chapa

pivote entre las chapas verticales del elemento de canaleta 73.
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Ia posicidén méxima de'izqﬁierda a derecha de la chapa 7 se de-
termina por un tope 77 que puede veprst en la figura 5. El tope
77 también se soporta sobre el bastidor 71. La posicibén méxima
de izquierda a derecha, como se ve en la Tigura 3, de la chapa
74.es una posicién casi vertical y se determina por el tope 78
gue puede verse en la figura 3. El fope 78 también se soporta
sobre el bastidor 71. Lea chapa.74 tiene peso suficiente en vola-
dizo sobre el tope 77 para asegurar el retorno por gravedad de
la chapa 74 a la posicidn méxima de izquierda'a derecha mostrada

en la figura 3. Ademds,-el pedo de las cinco plantas 11 que

descansan sobre la chapa 74, como se muestra en las figuras 2

y 3, no es suficiente para inclinar la chapa 74 hacla la vertical
El,baétidor 71 y las parbtes degeritas soportadas en el mismo se
mantienen en la posicidén de re¢epcidn de plantas moétrada en las
figuras 2 y % por un muelle helicoidal comprimido 80 méntado
sobre una varilla 81. Un extreno de la varilla 81 se fija a la
caja 16 y el otro extremo de 1la misma se articﬁla por um agujero
en ei bastidor 71. El muelle helicoidal comprimido 80 reacciona
entre el bastidor 71 y la cajail6 para empujar el bastidor 71
contra un tope (no mostrado) sobre una de las varillas 72 a
la posicién de recepcidn de plantas mostrada en las figuras 2 ¥
3.'Por lo anterior puede verse que cuandé se expulsa un grupo de -
pléntas 11 del mecanismo eyector 47, caerén sobre la chapa 74
entre 1as cﬁapas verticales del elemento de canaleta 73. Ia
figura 4 muestra vérias e%apas de la caida de una planta 11,
y evidentemente, al caer las plantas cae todo el grupo.

Débajo del montaje de chapa de pivote 70, la méquina
ests dotada de un montaje transportador transversal 82 que puede
verse en las figuras 1, 2 y 4. Elrmontaje transportador trans-

versal 82 comprende dos ejes verticales 8% articulados -en so0-
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portes fijados a una chapa 84 que se fija & la caja 16. Ruedas
dentadas (no mostradas) se enchavetan a los extremos inferiores
de los ejes 83 debajo de la chapas 84. Cada porcién superior

de cada uno de los Qjes 8% soporta un par de ruedas dentadas
espaciadas verticalmente y un par de cadenas de rodilicé se
monta alrededor de las ruedas dentadas de ambos ejes 83: Guias
de planftas en forma de "U" 85 se fijan a las cadenas“&éLrodi~
llos sobre las ruedas dentadas soportadas por los ejéeTéB en
la posicidn de lado a lado dispuesta verticalmente mostrada
sustancialmente en la figura 4.‘E1 transportador tranaversal 82
comprende ademds un transportador de cinta 86. El traﬁé?orta~
dor de cinta 86 comprende una cinta delgada flexible reforzada
cong éjido soportada aslrededor de un par de poleas 87.que puede
vers\ en la figura 2. Las poleas 87 se soporbtan sobre‘ip chapa
84, j la polea 87 en el lado izquierdo de'labméquina se;,mueve
por éb eje 88 como puede verse en.la figura 2. El eje 83 se

mueve! desde un montaje reductor de engranajes en el lade iz- -

quierdo de la mAquina y se oscurece sustancialmente en&las fi-
guras 1 y 2. El reductor de engranajes, mediante un par-de en-
granajés cbnicos, mueve el eje 88 péra mover el transportador
de cinta 86. EL transportador de cinta 86 se coloca ademés en
la méquina sustancialmente debajo del vuelo trasero de las
guias de plantas en forma de "U" 85 como puede verse en las fi-
guraé'2 v 4. E1 montaje reductor de engranajes se acciona por
una cadena de rodillos 90ique puede verse en la figura l. La
cadena de rodillos 90 se acciona desde otra rueda dentada sobre
el eje que soporta las ruedas dentadas 41 y 42, que, segin se
deseribid, se accionan desde las ruedas motrices de enganche a :
tierra 15.-Un eje de salida (no mostrado) del montaje reductor

de engranajes se extiende debajo de la chapa 84 y esté& dotado
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de uné rueda dentada. Aungue n¢ se muestran dicha rueda dentsdu
ni el movimiento impartido por la misma, los expertos en la
materia comprenderin cbémo el movimiento puede extenderse por
las cadenas de rodillos a las otras ruedas dentadas de debajo
de la chapa 84, tales como las ruedas déntadas citadas sobre
los extremos inferiores de los ejes 83. Asi se comprenderd que
el transportador transversal 82, incluyendo las gulas de plan-
tas en forma de "U” 85 y el transportador de cinta 80, ze mueven
continuamente mientras la méquina se arrastra por el suelo y

en relacidén sincronizada con los otros elementos operativos

de la méquina, como se explicd. '

K Mientras el transportador transversal 82 funciona
contirnuamente mientras la miquina se arrastra por el suslo, el
monéaje de chapa de pivote 70, al transferir un grupo de plan-
tas 11- desde el mismo al transporivador transversal 82, debe
seguir- el movimiento del transportador transversal 82. Para
realizar dicha carrera coincidente'entre el montaje de chapa
de pivote 70 y el transportador transversal 82, ée,facilita un
:par de ruedas dentadas 91 y 92, que pueden verse en la figura
2, en el extremo delantero de la céja i6. Lasrruedas 91 y 92
se soﬁortan rotativamente sobre una ménsula 93 fijada a la caja
16. Ia rueda dentada 92 se enchaveta a un eje 9% que desciende
po;‘la chapa 84, y en el extremo inferior del eje 94 serfacilita
otra fuedaﬂdentada'que se conecta a las cadenas de accionamiento
&e debajo de la chapa &4 éitada anteriormente para hacer girar
1a rueda dentada 92 en relacidn sincronizada con las otras '
partes operativas-de la mAquina. Alrededor de 1asrruedas den-
tadas 91 y 92 se monta una cadena de rodillos 95. La cadena de
rodillos 95 estd dotada de una ménsula que'sé extiegde hacia"

afuera 96 que puede verse en las figuras 1 y 3. Una ménsula
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fija 97 se fija al bastidor 71 del montaje de chapa de pivote
70 en una posicibén que se engancharl por la ménsula 96 cuando
la cadena de rodillos 95 soporte la ménsula 96 transversalmente
de la mAquina de izquierda a derecha de la misma. Asi] la mén-
sula 96, al enganchar la ménsula 97, moverd el montajé de chapa
de pivote 70 desde su posicién de recepcidn de plantas;}mostraQ
da en la figura 2, hacia el lado derecho de la méquiné~a la
misma velocidad que avance el transportador transversal£82.
Mientras el montaje de chapa de pivote 70 avanza hacia
el lado derecho de la méquina, se pivota hacié una pousicién
vertical para dejar caer el grupo de plantas 11 sohfeNéi frans?
portador de cinta 86 y entre las guias de plantas en forma de
"U"\ 5. Los medios que producen el pivotaje ascendents de la
chap: 74 para dejar caer las plantas 11 son una cadena gde ro-
dill%s 98 que puede verse en la figﬁra 5..Un extremo de.la cade-':~:
na dJ.rodillos se.conecta en 100 a la ménsula 75 que soporta
la chapa 74. La cadena de rodillos 98 avanza después alpededor
de una rueda dentada 101 que se soporﬁa rotativamente gspbre el
bastidor 71 como puedé verse en la figura 3. El recorrido del
otro extremo de la cadeha de rodillés 98 no se muestra pero
su disposicidén puede describirse fh&cilmente. El otro extremo de
la cadena 98 avanza a una posicidn de anclaje sobre lé caja 16
en\el lado izquierdo de la méquina de forma que cuando el bas-
tidor 71 se desliza sobre los ejes 72 hacia el lado derecho de
la méquina, en la cadena &e rodillos 98 alrededor de la rusda
dentada 101 se ejerce un empuje sobre la ménsula 75 para hacer
que la chapa 74 pivote alrededor del eje 76 hacia la posicibn
de cafida vertical de las plantas 11, Preferiblemente, la cone-
xibn de anclaje de la cadena 98 a la caja 16 es una conexidn

de apriete por muelle para dar a la chapa 74 un movimiento pivo- -
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1  tante més positivo. Una vez que la ménsula 96 soporta ¢l monta-
je de chapa de pivote 70 durante el procedimiento de cafda de
plahtas deserito, la ménsula 96 pasa alrededor de la rueda den-
tada 92 y abandona la ménsula 97. Entonces el muelle helicoidal

5 80 hace volver el monfaje de chapa de pivote 70 a su posicibn

; ' " de recepcibn de plantas. La cadena 98 se restablece para que
la chapa 74 vuelva a caer sobre el tope 77. Los expertos en la

materia comprenderdn que pueden hacerse cambios en lcs ¢lementos

i st

descritos para transferir un grupo de plantas 11 al transporta-

10 dor transversal 82 mientras la mAquina se arrastra por el suelo.

| e S e

Desde el transportador tramsversal 82, las plantas
se transfieren por un rueda de dientes triangulares 102 al mon-

taje |de transportador longitudinal 103 mostrado en 188 figuras

5 o o miweee wesheriy

1 y 4. La rueda de dientes triangulares 102 se soporta sobre

15 un eje vertical articulado mediante la chapa 84 y accionado por
, l :
P debajo de la chapa 84 por las cadenas de -accionamiento ue debajo

E ' de debajo de la chapa 84 citada. Cada cavidad en la rueda de

R dientes triangulares'lOE enganchard una caja 11a de una’planta
o ‘_, _ 11 junto al lado derecho de la ‘mAquina y sacard la planta 11
. 20 de una!guiadﬁjplantas en forma de “ﬁ" 85 y entre un par de
cintas 104. Una chapa curvada 105 colocada radialmente hacia
afuera de la rueda de dientes triangulares 102 contribuye a
difigir cada planta 11 entre las cintas 104. Cada una de las
< ~ cintas 104 es una cinta contiﬁua que avanza alrededor de las
| 25  poleas 106, 107 y 108. Taﬁﬁién se facilita una polea tensora
de cinta 110 para cada una de las cintas id#,y se coloca éontra
- la superficie lateral exterior de una cinta 104 como se muestra
. en la figura 2. Cada una de las poleas 106, 107, 108 y 110 se
| monta sobre¥un eje vertical soportédo sobre'chapas soportadas

%0 por encima de la chapa 84 y fijadas a la caja 16. Las poleas 185
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mueven las cintas 104 y dichas poleas se haven girar en direc-

ciones opuestas por conexiones de accionamiento apropiadas que

" se extienden a las cadenas de accionamiento citadas de debajo

de la chapa 84, Los vuelos adyacentes de las dos cintas 104
transportan las plantas.ll desde la rueda de dientes friangula—
res 102 hacia atrés de la mAquina a un tubo de cafda 111 que se
muestra en escala ampliada en la figura 5. Aungue noféﬁ muestra
en los dibujos, un canal de guia puede montarse sobre~3éda uno
de los vuelos adyacentes de las cintas 104 inclinéndose hacia
abajo y hacia atrds de la mAquina los extremos delanteros de
los canales de gufa de forma quecwel borde superior dé.éé&a uno
de los anillos superiores de las cajas lla de las plantés 11
deban pasar por debajo de los canales de guia. Dichdsf§anales
de guia pueden usarse eficazmente para asegurar positivamente
que el anillo superior de cadafcaja 1lla de cada planta 11 se
alinee verticalmente con exactitud entre-las cintas 104 como se
muestra en la figura 5.

| Cuando las plantas il llegan al extremo trasero del
transportador longitudinal 105i caen al montaje de tubo de cai-
da 111. Como puede verse en la figufa 1, el extremo superior
del montaje de tubo de cafda 111 estd dotado de un par de cha-
pas abocinadas 112 para dirigir la parte superior de cada plan-
taxll dentro de los limites del tubo de caida 111. El montaje
de tubo de caida 111 comprende ademés una pared trasera 113
y dos paredes laterales espacladas horizontalmente 114 fijadas
a la caja 16. El montaje de tubo de cafda 111 dirige la caida
de cada planta 11 a los medios de colocacibén de plantas mostra-
dos en general en 115 ¥y montadbs parcialmente por encima 'y den-
tro del montaje de arado 20. El extremo inferior del montaje de

tubo de caida 111, los medios de colocacidn de plantas 115, ¥
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el montaje-de arado 20 se soportan de la caja 16 por méusulas
adecuadas como se muestra. En el lado delantero abierto del
tubo de caida 111, se facilita un par de ruedas dentadas 116 y
117. La rueda dentada 116 se¢ soporbta robativamente sobre una
ménsula 118 cerca del exbtremno superior del tubo de caida 111.

La rueda denbada 117 se monkta rotativamente sobre una ninsula

" 120 debajo de la rueda dentada 116 y cerca de la parte inferior
. del tubo de caida 111. Una cadena de rodillos 121 se monta al-—

“rededor de las ruedas dentadas 116 y 117 y dicha cadena de ro-

dillos estéd dotada de unapluralidad de ménsulas en forma de
repisa 122 que se éxtienden peréendiculares a la longitud de la
cadéna 121. Otra rueda dentada (no mostrada) se enchaveta al
mismé eje que la rueda dentada 116 v una cadena de Tod:llos

123 \e extiende alrededor de dicha rueda dentada y una rueda
dentada 124, La rueda dentada 124 se monta rotativamenté sobre
la ¢ Epa 125 y una excéntrica 126 se enchaveta alrmisﬁq eje al
que sé enchaveta la rueda dentada 124, Para tensar la cadena
123 SL facilita una rueda dentada 1oca'127. Una segunda,rueda
dentada (no mostrada) también se enchaveta en el mismo eje al
que se'ehchaveta la rueda dentada 124 y una cadena de rodillos
128, mostrada en la figura 1, se conecta mediante elementos de
engranaje apropladOS'al montaje de ruedas accionadas de enganche
a tlerra indicadas previamente en 41 y 42. Ia cadena de rodillos
128 se acciona para hacer girar la rueda dentada 124 y la ex-
céntrica 126 en direceién contraria al sentido de las agujas
del reloj como se ve en la figura 5. La fotacién de la rueda

dentada 12k Lace que las ruedas dentadas'll6 y 117 giren en

d1r9001ones contrarias al sentido de las agu]as del reloa cono

! ‘se ve en la figura 5. Las plantas 11, al caer por el tubo de

cajida 111, caen sobre una de las ménsulas 122 y por el wvuelo

QUALITY
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desceﬂdente de la cadena 121 se transportan a la parte inferior
de los medios de colocacidn de plantas 115 y caen sobre una
chapa 130. Se contempla que si la libre caida de las plantas
11 desde el transportador longitudinal 103 a lasrménSulas 12é
e¢s demasiado lenta para la velocidad de funcionamienbé‘deseada
de la mAquina, puedan montarse medios tales como esc6bﬁilas
giratorias accionadas en cooperacién con y a través de un lado
abierto del tubo de éaida 111 para hacer cacr las pléﬁéés 11 a -
mayor velocidad. También se contempla que si puede disponerse
en la méquina de aire a presién, pueda usarse un chorro' de aire
para aumentar 1a velocidad de caida. N

El montaje de arado 20 comprende dos chapds laterales
sepﬁradas una distancia suficiente para incluir los hddios de
coldcaéién de plantas ahusfndose los extremos delanteros de
dichas chapas de deslizamiento y uniéndose en una linea en el
extremo delantero del montaje de arado 20. EL montaje de arado
20 incluye ademés una pared inferior 131 fijada entre les
dos paiedes laterales del mismo. La chapa ‘130 se.fija a uné
chapa 132 que sale de la misma‘y se curva alrededor de un eje
vertical como puede verse en las figuras 5 y 8. La chapa 132
se fija a su vez a una barra 133, ¥y }a.barra 133 se soporta
sobre dos palancas 134 y 135 para alternar horizontalmente. Un
exﬁfemo de la palanca 135 se conecta pivotantemente al extremo
trasefo de la barra 133, ¥ un extremo de la palanca 134 se ch
necta pivotantemente a la.barra 1%% entre los extremos de la
misme. E1 otro extremo de cada una de las palancas 134 y 135
se conecta pivotantemente a 1la chapa 125 en posiciones que pro-
duzcan una traslacién horizontal de las chapas 130 y 132 sobre
1a barra 133 sustancialmente paralela a la pared inﬁerior l}i

cuando se pivoten las palancas 134 y 135, en el sentido de las
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agujas del.reloj desde la posicidén retractada mostrada en la
figura 5, alrededor de las conexiones pivotantes a la chapa 125.
La palanca 1%4 esti dotada de un brazo 136 fijado rigidamente
a la misma entre sus extremos, y el extremo de extensidn del
brazo 136 soporta un rodillo de excéntrica 137rcolocado de
forma que se enganche por la excéntrica 126 cuando gira la
excéntrica 126. Un muelle helicoidal 138 se fija entrs el ex-
tremo inferior de la palanca 134 y una chapa de tope 149 fija-
da a la chapa 125 para desviar la barra 133 a la posicidn re-
tractada mostrada en la figura 5. ]

La excénbrica 126 se dispone de forma que 1z barra
133 esté en la posicidén retractada antes de que una plenta 11
caig ‘sobre la chapa 130 y contra la chapa curvada %ertical 132.
Desg@és de que la plaﬁta 11 se reciba en la chapa 130, la ex~-
céntnica 126, al girar como se describid antes, enganchara
el rcdlllo de excéntrica 137 para pivotar la palanca.lB# para

moved hacia atrés y sacar la varilla 133 del montaje de. arado

20 sustancialmente a la misma velocidad que el méntaje de arado
20 avanza por el suelo. Asi puede verse que con relacidn al -

suelo, la barra 133 v las chapas 130 y 132 flaadas a la misma

mantendran la planta 11 sustancialmente a ve1001dad cero con

relacién al suelo. , 7

En el extremo traséro de las paredes laterales del
montéje de arado 20 se facilita un par de aletas flexibles 145
como puede verse en las figuras 57 8. Las aletas 143 se forman
de un materlal flexible tal como caucho o 5 caucho reforzado con
tejido. Cada aleta 143 se fija a una de 1as paredes laterales

del montaje de arado 20 en el borde trasero del mlsqo por mcn~j

"sulas 144 y sujetadores 145 para alinear 1as aletds flexibles

143 de forma que se exbiendan una hacia otra y hacia un plano

@UALITY
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vertical sustancialmente a mitad de csmino entre las paredes
laterales. Ademés las aletas 143 se inclinan preferiblemente
hacia atréds como se muestra en la figura 8. Las aletas 143 sir—
ven para centrar y alinear una planta 11 en condicién vertical
sobre la chapa 130 y contra la chapa 132 para minimiZér(la
tendencia de una planta mal alineada 11 alimentada a'i;;chapa
130 a volcarse o caer de la chapa 130 mientras la bafféal§3
retrocede con relacidén al montaje de arado 20. Mientiﬁéila barra !
133 se mueva a su posicibn trasera com relacién al montaje de
arado 20, la planta 11 serd empujada entre y hacia atras de las
alebas 143 porque las aletas 143 tienen que doblarse hebla
afuera contra los lados de la caja lla de la planta ila?Al 1le-
var\ la préctica la invencibn, éste ltimo movimien%d:barecié
esta\ilizar la planta 11 mientras que el suelo abierto ﬁacia
atré% del montaje de arado 20 cafa o se deslizaba contra la
caja [Lla de la planta 1l. ‘

En el extremo de la carrera trasera de la barrs 153,

la excéntrica 122 soltard la palanca 134 y el muelle 138 haré

saifar la barra 133 hacia adelénte @entro del montaje dé arado
20 a la posicién retractada mostrada en la figura 5. .

En la presente realizacibn, la méquina esté dotada
ademis de un par de ruedas de cierre de suelo 141 que pueden
vefée en las figuras 1 y 2. Las ruedas de cierre de suelo 141
se soportan rotativamente sobre ejes de saliente en &ngulo que
se soportan por una barra‘142 para soportar las ruedas de cie-
rre de suelo 141 inmediatamente hacia atféé del montaje de ara-
do 20 y girar en planos que convergen hacia el suelo. Mientras
la mAquina se arrastre por el suslo, las ruedas de cierre de
suelo 141 bérrarén la tierra y la amontonarén alrededor de las

plantas 11 que se han introducido en el surco abierto por el
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montaje de arado 20 mientras la mdquina avanzaba pbr el suelo.
Los expertos en la mabteria comprenderé&n que otros tipos conoci-
dos de medios de cierre de suelo o de direccibn de tierra pueden
usarse en sustitucién o ademés de las ruedas de cierre de suclo
141 para compactar efectivamente, amontonar o producir de otro
modo la forma deseada de la tierra alrededor de cada pLanka co-
locada 11. |

Por la descripcidn detallada anverior de ura realiza-
¢ibén preferida de la invencidn, los expertos en la materia com-
prenderén la capacidad inherente de la miquina de plaatar plénm
tas a gran velocidad. Al llevar‘'a la préactica la méquina des-
crlta, se observd que la méquina podia avanzar por el suelo
en upa operacidn de plantaolon a velocidades de hasta cinco
millns por hora (9, 265 km) y plantar trasplantes de tomate a
dichTs veloc1dades don una separacidn entre las plantas de
aproxlmadamenue 16 pulgadas (40,64 cm). Caracteristica importan-

te dd la invencidén es el manejo y t“ansporte de las plantas en

grupos para permitir el funcionamiento a gran veloeidad. No

sblo es 1mportante que las plantas Se manejen en grupos como

. se descrlblo, sino que también es 1mportante que la pos101on

positiva, sujecién y control de las plantas se faciliten sus-

tancialmente en todas las partes de la miquina para facilitar
la\blahtacién positiva, precisa y a gran velocidad de plantas.

Una vez descrita la invencién; debe sobreéntenderse
que los expertos en 1a'ma%eria pueden hacer cambios en las
realizaciones descritas dentro del espiritu y alcance de las
réivindicacidnes.

“En resumen, la Patente de Invencidn que se solicita

debers .. recaer sobre las siguientes:
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REIVINDICACIONE

1. Método y su correspondiente miquina para

plantar plantas donde dicha méquina incluye unos medios

de colocacidn de plantas para colocar las plantas en-el
suelo micntras la méquina avanza por el suelo, una'hbja
flexible dotada de aberturas verticales a través de -la
misma y cuyas pavecdes laterales soportan un bastido?qen

el que en cada uno crece una planta, dicha hoja subﬁnta
cada bastidor en posicidn vertical evitando cﬁalquiex movi-
miento lateral pero permitiendo un movimiento individual

en direccidén axial longitudinal separado de dicha hoja,
dichos bastidores estén situados en dicha hoja en una dis-
PO icién de filas adyzcentes e hileras sustancialmente per-

pendiculares, medios para mover dicha hoja a través de di-

cha| méquina en la direccidn de dichas filas de dicha.dis-

posficién, medios de distribucidn para acoplar sucesi-ramen-

1l

te la parte inferior de cada bastidor de cada hilera.de-—

lantera de bastidores en grupo y para empujar cada grupo
de bastidores en direccidn axial longitudinrel, vertical
hacia afuera de dicha disposicién mientras dicha hoja
avanza a través de dicha méquina y distribuye sucesiva-
mente cada bastidor de cada grupo con la planta en su in-
terior a dichos medios de colocacidén de plantas mientras
la‘ﬁéquina avanza por el suelo.

2. Un médﬁina segin la reivindicacidn, don-
de dicha hoja flexible esta dotada de unas aberturas ver-
ticales a través de la nisma, cuyas paredes lateralés sb—
portan una pluralidad de plantes en una disposicidn de
filas adyacentes e hileras sustancialmente perpendicula~

res, a las cuales se fijan dichas plantas en posicidn



1 vervical D”Ia eviter un moviwisato labteral pero psrmiticn-

do un movimiento individusl al ret;rar la planta en Gir00w

: ' cién-axial, 1ongitudinél vertical separada de dicha hoja,
medios transportadores para mover dicha hoja'porrdicha ma-
- ’ 5 quine en la direcéién de dichas filas de dicha disgosicion,
. medios de distribucién para acoplar, sucesivamente, -~.a par-

te inferior deo cgda hilera de plantas pesra des pla nay dichas

plantas en direccidn axial longitudinal vertical =2p vela~

cibn con dicha hoja a fin de sacar las plantas de dicha hoja,

PO

10 incluyendo ademis dichos medios de distribucidn, unoy me-
’ dios para soportér cada hileré sucesiva de plantas dospués
i , de que dicho mov1m1nnto axial longitudinal VCILlCuJ do di-
E;_ | cn's plantas con rela01on a dicha hoaa. desde ésta, mien-

|
tras la hoja avanza por dicha miquins y distribuye sucesi-

L hEW
.

b , 15 vamente cada planta de cada hilera de plantas a dichos me-

I diols de colocacidn de plantas mientras la méquina avinza

por| el suelo.

i ' , %3, Una miquina seglin la reivindicacidn 2,

e ol Wt AL fmr TR

donde dichos medios transporfadores incluyen unos medios
20 de rueda para curvar dicha hoja glrededor de un eje para—

lelo a dichas hileras para separar la parte superior de

-

dichas plantas en la direccién de-dichas filas en dicha

disposicidn mientras dicha hoja avanza por dicha maquina,

P . estando dichos medios de distribucidén dispuestos para
A - 7 25 . acoplar la parté inferior de dichos plantas para moverlas
7 en direccibﬁ axial longitudinal para s;car'cadé hilera de
pléntas.eﬁ grupo de dicha hoja durante la curvaﬁura de
dicha hoja[

4, TUna méguina segln la reivirdicacién 3,

30  donde dichos mcdlos de distribucidn incluyen una pluro-

N S

POOR
QUALITY
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lidad de varillas alternantes, y medios para mover dichas
wvarillas contra la cara inferior de cada hilera de plan-
tas durante la curvatura de ¢icha hoja para sacar cada hi-
lera de plantas de dicha hoja, una chapa montada piyqtante-
mente dispucsta en dicha mAquina pera coger cada hilera de

plantas expulsada de dicha hoja cuando dicha chapa esté en
una posicidn generalmonte_horizontal y dejar caer»éé@a hi-
lera de plantas en posicidn vertical cuando dicha ééﬁa se
pivota desde cicha posicidén generalmente horizontal a una
posicidn generalmente vertical, y dichos medios de distri-
bucibn incluyen ademés un transportador colocado péfé co-
ger cada hilera de plantas caidas de dicha chepa y trans-
portar dichas plantas en fila a dichos medios de coloca-
cibén de plantas. ’

5. Una mAquina segin la reivindicacidn 4,
donde dichos medios de colocacidén de plantas incluyen me-
dios para colocar cada una de dichas plantas en el suelo
durante un intervalo de tiempo en el que dicha maquina
avanza por el suelo, ¥ medioé para evitar sustancilalmente
el movimiento horizontal de cada una de dichas plantas en
el suelo durante dicho intervalo de tiempo.

6. Una maquina segin la reivindicacién 5,

A

que incluye ademés una rueda de enganche a tierra que se

" hace girar en respuesta al avance por el suelo de dicha

nadquina, y medios de accidnamiento conectados a dicha rue-
da de enganche a tierra y dichos medios de colocacidn de
plantas para poner en funcionamiento dichos medios de colo-
cacidén de plantas en respuesta a la rotacidn de dicha‘
rueda de enganche a tierra.

7. Una mAquina segln la reivindicaciodn 6,
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que incluye ademis unos medios de accionamiento concctadon

a dicha rueda de enganche a tierra y dichos medios trani-
portadores y dichos medios de distribucidn para poner en
funcionamiento dichos medios de transporte y dichos medion
de distribucidn en respuesta a la rotacidn de dichea ruods
de e?ganche a tierra.
4 8. Un método seghn la reivindicacion L que

comprende las fases de:

facilitar una pluralidad de plantes fijades
en vna disposicidn de filas adyacentes e hileras sustan-
cialmente perpendiculares y en las cuales dicha haja'tiene
unaé¢ aberturas verbticales a través de ella y donde las pa-
red%s laterales de la misma, fijan dichas plantaé en POni~
cipn yertical para evitar un movimienta lateral pero para
permitir un movimiento individual para retirar .la planta
en éireécién axial longitudinal vertical separado de di-
cha disposicidn;

aplicar sucesivamente una;iueréa'a'la parte
inferior de cada hilera de plantas en direccidn axial loﬁ—
gitudinal para sacar sucesivamente eﬁ grﬁép, cada hilera
de plantas de dicha disposicidn;

durante ésta 0ltima fase, transporbtar simul-
%égéaﬂente diclios grupos de plantés en una linea de ETUPOS
sucesivos de- dichas plantas; ¥

plantar sﬁbesivamente cada élaﬁta de dicha

linea de grupos sucesivos de dichas plantas en el suelo

a lo largo de una linea.

9. Se reivindica por 0ltimo como objeto

sobre el que ha ds recaer la patente de invencidn que

s2 solicita: “Ud METODO Y SE CORRESPCIDIZITE IMQUILSA

TR POOR
o ... QUALITY



1 PARA PLAHTAR PIANTAS".
Todo conforme gueda descrito y reivindicado
en la presente memoria descriptiva que consta de treinta

y una péginas mecanogrefiadas y dibujos gue se acompaiian.

2 Medrid, 27 Dicicmbre 1978

BERINARDO UIGRIA -
D.D.
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