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Przedmiotem wynalazku jest mechaniczny
oglawiacz burakéw cukrowych z urzadzeniem
samoczynnie regulujagcym wysoko§¢é i szero-
koéé $cinania gléwek i z nozem o stalym ka-
cie ciecia gléwek burakow z lisémi przed wy-
oraniem ich z ziemi. Samoczynna regulacja
wysokosci i szerokosci §cinania jest zalezna od
‘wysokos$ci wystawania gléwek nad powierzch-
nig gleby, przy czym wysoko$¢ oglawiania nie
wplywa na zmiane kata cigcia noza. Zastoso-
wanie urzgdzenia z samoczynng regulacja wy-
soko$ci i szerokosci $cinania przy zachowaniu
stalego kata ciecia noza w oglawiaczach me-
chanicznych, uwzgledniajacych biologiczny roz-

*) Wilasciciel patentu o§wiadczyl, ze tworca
wynalazku jest mgr inz. Antoni Kukiela.

wdj korzeni burakoéw, umozliwia osigganie naj-
wyzszej dokladnosei $§cinania gléowek burakow
z lisémi. Jest ono uzywane w oglawiaczach
mechanicznych kombajnéw lub oglawiaczach,
zaopatrzonych w ladowacze liSci na $rodki
transportowe i rézni sie od dotychczas stoso-
wanych rozwigzan regulacji dokladnym usta-
wieniem wysokosci cigcia, kata  ciecia, gru-
bosci -oglawianego buraka, przez co zmniejsza
sie straty w masie korzeni buraczanyeh do

+ mozliwego minimum.

Na rysunku fig. 1 przedstawia mechamczny
oglawiacz burakéw cukrowych z urzgdzeniem
samoczynnie regulujacym wysoko$¢é i szero-
kos¢ Scinania gléwek i 2z nozem o stalym
kacie ciecia wedlug wynalazku w widoku
z boku, fig. 2 — schemat dziatania oglawiacza
w widoku z boku, fig. 3 — zalezno§¢ wysoko§-
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ci i szeroko$ci dzialania noza oglawiacza bu-
rakow cukrowych od ich biologicznego roz-
woju, fig. 4 — oglawiacz z widoku z gory.

Mechaniczny oglawiacz burakéw cukrowych
z urzadzeniem samoczynnie regulujacym wy-
soko§é ‘i szeroko$¢ $cinania przy zachowaniu
stalego kata Scinania glowek burakéw z lisémi
przez noéz (fig. 1 i 2) sklada si¢ z ramy 2

czujnika, zamocowanej wahliwie w punkcie A4,

czujnika 1, noza 4, ramki 3 noza, zamocowa-
nej wahliwie w punkcie C ramy 2 czujnika
i wypory 5, zamocowanej wahliwie na ramce 3
noza w punkcie D oraz na ramie maszyny
w punkcie B.

Odleglos¢ A B jest rowna odlegtosci C D,
a odleglos¢ A C jest rowna odleglosci B D
i réwna odlegloci 7, co stwarza s6wnoleglobok
przegubowy, pochylony w stosunku do pionu
o kat f w kierunku czujnika 1.

Poniewaz odleglo§¢ punktu obrotu czujnika 1
(fig. 2) od punktu A obrotu ramy 2 czujnika
réwna promieniowi R jest wieksza od odleglos-
ci A C, rownej odleglosci r, a noéz 4, zamoco-
wany na ramce 3 noza, jest prowadzony przez
rownolegtobok A C D B, zatem odleglos$¢ a dol-
nego punktu obwodu czujnika 1 od przedniego
punktu noza 4 okre$§lona pionowo i regulowa-

na za pomoca przyrzadu d bedzie si¢ powiek- -

szala przy obrocie ramy 2 czujnika w punkcie
A. Podobnie odleglo§¢ b dolnego punktu ob-
wodu czujnika 2 od przedniego punktu noza 4
okre§lona poziomo i regulowana za pomocg
przyrzadu C bedzie sie powiekszala na skutek
pochylenia réwnolegloboku ACDB o kat f.
Zmiany odleglo$ci a; na a; i b; na b, sg tak do-
brane, by odpowiadaly zmianom, zachodzacym
w rozwoju korzeni buraczanych (fig. 3). Na-
pedzany czujnik 1 (fig. 1 i 2) wtacza si¢ na
glowke buraka (fig. 3), podnosi rame 2 czujnika
z ramky 3 z nozem 4, ktéra prowadzi wypora
5, zmieniajgc réownocze$nie odleglo$¢ a; na a,
i odleglo$é b, na b, z powodu réznych promie-
ni dzialania R i r, przy czym pochylenie noza
a pozostaje bez zmiany, poniewaz prowadzi
go uklad rownoleglobokowy ABCD.

Zastrzezenia patentowe

1. Mechaniczny oglawiacz burakéw cukrowych
z urzadzeniem samoczynnie regulujgcym
wysoko$é i szerokosé $cinania gléwek oraz
nozem o stalym Kkacie ciecia, znamienny
tym, ze rama (2) czujnika (1) i ramka (3)
noza sg polaczone z wypora (5), przy czym
linie migdzy punktami poigczenia przegu-
bowego (A, B, C i D) sa na przemian
réwnolegle, tworzac rownoleglobok, zapew-
-niajacy uzyskanie stalego pochylenia noza
(4) pod katem (@) w stosunku do poziomu.

2. Mechaniczny oglawiacz wedlug zastrz. 1,
znamienny tym, ze punkt obrotu czujnika
(1) na ramie (2) jest umieszczony w odle-
glo$ci (R) od punktu (A) obrotu ramy (2),
a punkt (C) zamocowania ramki (3) noza
z nozem (4) w odleglosci (r) od punktu (A)
na ramie (2) czujnika (I), przy czym od-
leglosé (R) jest wieksza od odlegloci (7),
stad odleglosc (aj dolnego punktu w ob-
wodzie czujnika (1) i przedniego punktu
ostrza noza (4) przy podnoszeniu bedzie
sig powigkszala, przy opuszczaniu zas czuj-
nika bedzie malala.

3. Mechaniczny ogalwiacz wedlug =zastrz. 1,
znamienny tym, ze boki (AB i CD) rowno-
legloboku przegubowego (ABDC) sg pochy-
lone w kierunku czujnika (2) o kat (B)
w stosunku do pionu, przy czym ramka (3)
noza przymocowana w punkcie (C) do ramy
(2) czujnika (I) i w punkcie (D) do wypory
(5) wraz z nozem (4) przesuwa sie, zacho-
wujgc potozenie rownolegle do osi prze-
chodzgcej przez punkty (A, B) zamocowania
oglawiacza w maszynie wskutek ‘dzialania
wypory (5), a wskutek tego iz odleglo$é¢ (R)
punktu obrotu czujnika (I) od punktu (A)
jest wieksza od odleglo$ci (r) zamocowania
ramki (3) noza w punkcie (C) na ramie (2)
od punktu (A), przeto odleglo$¢ (b) dolnego
punktu na obwodzie czujnika (I) i przed-
niego punktu ostrza noza (4) przy podnosze-
niu bedzie sie powiekszala, przy opuszcza-.
niu za$ bedzie malala.

Przemystowy Instytut Maszyn
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