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La presente dinvenzione ha per oggetto un digpositiveo da
applicare ad un erpice di tipe zotante. Come ¢ bhen nole

una  macchina  agricola utilizwzata

Qe

17 erpiloe  rotante (1)
principalmente nella preparazione dei terreni agricoli nella
fase precedente la semina & che puo essers utlilizzato come

zostituto ag

(T)

Ll eperazione gd saratbura {pex lavarazioni
superficialil o come couplementare a detta operazione {per
sminurzare 18 zolle ed obttenere un affinaments gttimale del
lette di semina al fine di migliorare il germogliare delle

sementi). La sua azione € guella di disgregare le polle di

)
}“.i

terrence mediante 17urto tra utensill animati (2) e 11 terreno
(3) ) renderle unid formi dimensionalmente. a3 versione
tradizionale dell’erpice definito a strascice & composta da

una pluralitd di chicdi associati in vario mode a un robusho

RV
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telailo fisso che wviene trasginabo sul terrene ad una data
velocita oi trainoe (Va) da una macchinag trainante, denominata
trattrice (4), ottenendo per azlione di urto una approssimata
frantumpazione delle 2zolle, irrvegolare e poco profeonda, Con
YVavanzare della tecnicad, &l sone costruitil srpieil animati, #
in particcolare a utensili oscillanti o rotanti. In guesti
pltimi copple di vtensili controrotanti, unitl rigidamente a

singeronlisne ® 10

i
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supporti cinematicamente associati  din
fasatura angolare tra di loro (generalmente 90°) ad una fonte
di  moto {generalmente  ¢eollegatl alla macchina trainante)
ruotana  a diverse veleoecitd preimpostate seconde un  asse
nermale () alla dirveziope di davanzamento dells macchina (¥).
Un attrezzo rconfigurato in guesto mode obttiene un risultato di
frantumazione notevolmente supericres allferpice a strascico
tradiziconale, frantunande molte  finsmente 11 fTerrenn al
variare della combinazione di wvelocita di avanzamento e di
rotazione degli utensdli, combinazione questa che genera una
traiettorla deglli utensili di tipo cicleidale (fig. 6a e
seguenti) . Da questa azione derivang notevoll vantaggi a find
agronomici.

Queste tipelogie di macchine presentanc  tuthavia anceras
notevoll dnconvenienti, particolarments  legati allfelevata
gsura degll utensili (2) e alle elevate potenze assorbite in

fase di  lavore c¢he ne consente guindi un uso proficun

&
s

solamente con trattrici i moteveli potenze,
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utensili laveorande in diversd tezreni, «he come note non Sono

omogered, song sottopestl cgntemporaneanents @ notevall

solleditazioni sia di natura continuativa dovute alla reazione

o
;._

opposta allfavanzaments ¢ al taglio delie 2olle sia di natura
impudsdiva dovute all’urbto contry ostacoell quali, a titole di
asemplin, piletre o radici.

Le sollecitaziconl wecontinuative si generano in guante gli
ntensill sono rigidamente collegatl ail bracci o supporti (5) e
sattoposti all'effetto dulla rotaziong degli stessi
(necesgaria al taglio del terreno) e alla traslazione degli
stessl. Rispelbito alle prime versioni, che prevedevane utensili
di sezione semi cilrcolare o similare, nella tecnica attuale

« ] n

@ssl vengono realizgzatl con una forma definita in gerge Ma
coltello™: hanmo ciod una forma di penstrazione affilata con
sezione frontale rigpetto al moto rotative minore di guello
laterale (figura 3). Bono difatii delle lame disposte tangenti
allfideals olrconferenza {6} generata per effette della
rotazione dal braccei conbtrorotanti.

Questa forma perd ha Llfincoveniente di offrire una notevole
raesigtenza al moto di traslazione dellferpive, in particolar
modo guande si trovane con la sezione di superficie maggiore

dispesta  in posizicenl angolari mnormall alla direzione di

Ql

avanzamente {(Va). Da qguesto ng deriva che la trattrice devs
mettere a disposizione wung guota di poternza pearassita in pid

di guella nedessaria al solo taglio del terreno per vincere la




resistenza allfavahzamente, Tale potenza viene percid foralts

"‘T‘(

inutilmente al finl agronomicl.

Da guanto sopra riportato, al fine di sopperire & guesta

difficoltd, 11 richiedente ha realizzato un dispositivoe per
grepioe rotante perfeziconato, vcon 1o scope di ridurre gli stati
di sollecitazione e di perdita di potenzsa dovuti allo sforzo
di  avanzamento e alla conseguente perdita  di potenza
necessaria.

Pit particolarmente 1 invenzione wooncerne un perfexionamento

agli erpici rotanti del tipo specificato rotante ed ha lo

socopo di migliorarne 17efficie

D

nza  senza complicarne  la
struttura.

Questo scoepo $i traduce fondamentalmente nella reslizzavions
di un erpice rotante in  oni  gli  utensili (23 sianc
posiziconabili nella effettiva tralettoria di forms cicloidale
{figura 6Ha~6b~-6c~6d} risultante della composizione del moto
rotatorio {vp) g di trasiaziong della wmacchinag (va),
posizionamento ottenuteo auvtomatlicamente al varlare del regime
di rotazione degli utensili e della velocitd di avanzamento
della trattrice.

Un albtro scope & guello di realizzare strubture prive di
manutenzione di tipo ordinarice e facilmente smontabili per

manutenzioni straordinarie, come ad esempic sostituzions di

parti di usura:




Hon ultilmo scepo & guelle di apportare miglioramenti ad un

tipoe rotativeo, tall da renderne magglormente

L
£2i

erpice  dd
vantaggiose 11 funzionamente e 1I’utilizzo e da consentircne
17veo con macchine di  potenza relablvamente pid basse di

guelle ad oggi rvichieste, evitando la perditas di pohenze

definite parassite.

Questi =d altri scopl sono raggiunti da un dispositive per
erpici rotantl perfezionato comprendente wna pluralitéa di
coppie di whbensili verticaldl (2] agsociatd a supportl rotanti

g  carvatterizgzata dal fatto ¢he detti utensili sono
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associatl  In mede da  peter ruotare su  un propric  asss

ioals (G
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VT glacente sul planc verticaise {9) mediante wun

h

dispositivo che ne varia la pesizione relabiva sulla tangsnt
alla ourva di tipe clololdale devivante dalla risultante deid
moti di rotazione e di avanzamento della macchina. Segondo
guesto  principio descritte s seguire nellas la presente
invenzione si miglicra lefficienza dellfsrpice rotante.
Ulteriori caratteristiche & vantagal dell’ invenzions
rigulteranne magoliormente dalla deserizione di una forma di
gsecuzione preferita  m& non esclusiva  data a titele
gsempliificativo ma non  limitative, ed didlustrata negli
allegati disegni in cui:

- in fig. 1 & rvappresentata una vista laterale di un generico
accoppliamento tra erplce rotante (1) ocollegate alla trattrice

(4) in fase di lavoro sul terrens (3):
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~ in fig. 2 & rapgresentata una vista in trasparenza dall’alto

o

delic schema di funzionamento della trasmissiones dell’erpice

s

mediante ructe dentate (8), con 17 indinazione dei sensi di
rotazione della wvelocltd periferica {(vp) obntrorotantd di

ciazcuna ruohs denbtatas

in fig. 3 & rapopreszentato une schema tipice di come gli

utensili {2) sono posizionatli ad una distanza fissa (xr)

jaed

rigpetto all’asse verticale di rotazione (m) e in cui 17angolo
{(B) & fisso & precisaments perpendicelare al raggio [(¥). Viene
inoltre indicaka la direzione di avanzamento dell’erpice {va)

e di rotazione degli utensili (vp) che rucotanc descrivende la
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§
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Lraiettoria {(6);

i

£
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-~ in fig. 4 ¢ rappresentato lo schema tipice gon 1Mindicazions
della tralettoria ¢i tipo cireclare (6} descritta dagli

utensili (2} quande Verpice non avanza € guindi la velocita

£
£

i

di avanzamento ({va) & pari a zero. Langoleo (B} si mantiene

costante & pari a 90° rispestto al ragglo ()

- in fig. 5 & rappressntato lo schema tipico con U indicazione

della tralettoria di tipo clcleoidale ({9} descritta dagli

utensili (23 guandes lferpice avanza &d una determingta

veloclita di avanzaments [va), & determinandoe lo spostamento

3

& direziopng (X} d4di avanzamento. Negli erpicd
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attuali 1fangelo {$) si mantilene costante e pari a 90°
rispette al raggio {(r}. Scopo dellfinvenzicone & invece variare

%

in siporonismp con 1langoele (g) di rotazione del raggie (¥},



rangolo ) fermato dalla tangente (z) alls cicleoide (8) e la

direzione di avanzamento (¥} pagsante per l'asse di rotazione
{m) .

~ in fig. 6fa & rappresentata una vista semplificstiva dells
traiettoria cicloidale (%9a) desoritts da un singolo utensile

-5

(£} posizicnato su un albern rotante (5} i raggio 0.125

L

metri, dotato di wvelooitd periferica pari a 4.42 metri/seq e
trainato nella direzione ¢di avanzamento (X)) alla wvelocita di
avanzamento 0.56 metri/sea;

in fig. &b 2 rappresentata una vista gemplificativa della
traiettoria cicloidale ({8b) descritta da un singole utensile
{2} posizionato su un albere rotante (5) di raggio 0.125
metri, dotato di velccita periferica pari a 4.42 metri/sec e
trainate nella direzione di avanzamento (X} alla velocitd di
avanzamento 1,39 metri/sec;
- in fiyg. 6c & rappresentata una vista semplificativa della
bralettoria cieloidale (%¢) descritta da un singele utensils
(2} posizionate su un albero rotante (5) di raggio 0.125%
metri, dotato di velocita periferica parl a 4.42 metri/sec e
traingto mella dirgzione di avanzamsnto (X7 alla velocits di
avanzamanto 1.95 metri/seq;
- in fig., 8d & rappresentata una vista semplificativa della
traiettoria cicloidale {9d) descritta da un singolo utensile

{2} posizionate su un albero rotante

,%
o
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di  ragglo 0.125

matri, dotsto di velooita periferica pari a 4.42 metri/ssc =




avangamento (X3

i

braimaty nells dirvezions

avanzamento 2.78 metri/seo;

~ dn filg., Ta~Tb-Te~-Td  sono  rappresentate

variazione dell’angoelo di tangenza (f) e in

delle ordinate (¥} di detti grafici @

deli’angole tangsnte alla

engizionamento degli utensili  {2) durante

rototraslatorio di questi ultimi, & sull’asse

(K) ita  variazione ciclisa dellfangolo (o)

rotarione del raggio (r). I grafici rispettano

cinematiche delle figure Ga-6h-6o~&d;

-~ in filg. 8 & rappresentata una vista in

udi’ asse verbiesie

1 con lindicavione degli elementi

-

definita gruppo rotore;

- in fig. 9 & rappresentata una vista in

di un gruppe rotante dell’erpice rotants

del dispositivo per la

di Javoro degli utensili (11} con lo

v3rl componenti del

- din fig. 10 & rappresentata una viata

verticale fn) di un gmappo rotante

perfezionato dotate del dispositive per

antomatica della posizions

84U

riportabe il

claloide ) al

dell’ erpice rotante indid

geyione

perfezionato

scopo  di

asplosa
dell’ erpice
la

di lavoro degli utensili

la welocitd di

graficl

vadore
variare del
il movimento
delle ascisse
dovute allas

le cvondizioni

sezione trasversale
cato in figura

costituenti 17unita rotante

tragsversale

deatato

regolazione automatica della posizione

evidentiare 1

sistema descritte nella presente;

sullfasse
rotante
ragalazione

{2} con lo




seope di evidenziare parte  del  componenti  del  sistenma
degcritto nella presente;
in fig. 1la e 11lb & rappresentata la vista dallfalte degli

egeentricl circolari (38Ba e

At

<

Rb) profilati in modo da far

variare e in  singronismo, al variare del

posizionamente angolare (o) degli utensili

Jor
——

(W) di tangenza alla traiettoria cicleidale:

=~ in fig. 12 & rappresentata la wvista dall’alte di un gruppe
rotore dell’erpioe rotante perfegionsto dotate del dispositive
per la regolazione automatica della posizione di lavoro degli
utensili (2} con 1o scopo di evidenziare parte del componenti
del sistema descritto nella presente, nelle specifico 1 wvari
meccanismi posizionati sulla wmacchina agricola per permettere
ITautomatisme del dispositivo.

Durante 1l funzionsmento, come visibile nella figure 1-2-3,
ciascun utensile (2) & dotatoe di una determinata wvelocita
periferica (vp) (in guesto case & titolo di asempio, assunts
di sensc praric) e una deberminata velocitd di avanzamento
{(va} dovuta all’avanzamento della tratirice. Come noto;, la
composizione _di due moti, rotatorio e traslatoric, in cul
Vorigine dell’asse di rotazione (0) & wvincelata lunge 1a

direzione di avanzamanto X)) & la distanza ¥y & costante,

determinag  una traietteria dellfutensile 11} lunge La
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di  avanzamento (M) di  tipo gicloidale (93, Da

&
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£
]
<
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che la tecnica attuales prevede c¢he 41 plane

2), Langolo (8) o




vertioale (9) dellfutensile (&) formi costantenmente oca il
braceio rotante ({(r; wun angole (B} retto, al wvariarve della
posizione angolare (o).

Come sopra antieipate, sia la velocita di rotazions degli

avanzamentoe della trattrice

B3
tder

utenzili che la  wvelocita d
vengono sceltl a privrl dell’utilizzatore in base & diversil
fattori, gquali a titolo di esempio: potenza disponibile della
Lrattrics, condizioni  olimatiche, tipologia di  terreny,
tipelogia di cultura, rapportl di velecitd disponibili a bordo
erpice rotante.

Risulta wchiaro che, data la natura del moto cicloidale,
mantenendo costanti il ragglo (r), ma variando la veloclta di
ripbaziong  (vp) o guella di dgvanzamento {val o entrambe,
Prutensile (2) dia origine a traietitordie cileleidali (20} con

diversa curvatura [(figure Ga-ebh~-bo-~6d) .,
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In fig. 6Ga-6h-6c~-6d vengonoe rappreéssntate diverse condi

di dettoe funzionamenho.

Nello specifice, coeme si nota din figurs 4, se la velocita di

avanzamente {va) & pari a 0.00 metri/ssgonde, la tralettoria

descritta (6} e un cerchio di ragglo {r): se invece si applica

3

una  velocitd di avanzamentoe {(vx} {nel casce della figura
assunta pari a 0.5%6 nmetri/secondo} nantenendo cgostants la
velocita di rotazione (vp), come si evince dalla figura 5, si

ottlene la Lraletitoria coicloidale (9). La steszsa cosa sopra

&

10




descritta accade se sl varia 1s veloeitad di rotazione (vp) aon

velocitld periferiche wpf.up!.wp!fLaprt

foctn

Al finme di  rendere pit  chiavo i1 funzicnamente della
traiettoria cicloldale, si & rviportata in figura 6a-eb-60-~6d,
le traiettorie 9a-9b-~9c-9d: si neta ¢he, a paritd di pesizions
angolars (o) del ragylo fry rispetts  allfasse (Y7 1a
curvatura della cicloide & diverss per ¢lascuna delle guattro

trajettorie. fIncltres =i noba chiavamente c¢che nella ‘teonica

[«

attuale, che praveds ATukenside () diapusto rigido
ortogenalmente sl ragglo v di rotazione, 17angole istantaneo
() di lavero che si obtlene dallfintersezions di detto plano
(2 dell”utensile @ ia direvione di avanzamenho .8
dell’ expice rotante non corvisponda invece allfangole O she
la tangente (2] & ciascuna cicloide descrive cor la direzione
di avanvamento (X)) dells macchina.

-

"utensile (2) per via della natura odierna della macchina @

5
b

impossibilitate & disporsi secondo la risultante dei moti
applivati e precisamente con direzione glacente sulla retta

tangente {z) all’ldeale linea di spestamento (X): & percio

fix?

soggettsn ad essere gollecitato clclicamente da forwze laterali
dovauti  allfavanzamento della wmavchina e non  penetra  neld
terrerno in ocondiziond ottimali di  massimo  rendimento,
condlizioni che per l’appumﬁa 51 otbenge sole o brasligziond
relative degli utensili lungo la retta tangente (2} alls curva

clacloidals (8),




Pall’analisi di  guantoe sopra esposto, si  sevince che, al
variare del wmoti  dinamici  c¢he originanp  le  traiettorie
cicloldali, anche gli angoell (s {determinati
dall’ intersezione tra la retta tangente alla cicleoide (2} e la
direzione di avanzamento (X} sy oui gisce i1 eentro  dd
rotazione (Q) del raggio {(r) assumo valeri variabili. A guesto
proposite, nella figura §, si riportanco le variazioni di talil
angoli nelle condizioni di  funzicnamento precadentemsnte
descritte a titole di esempic nells figure 6a-6b-6e-6d.

La presente invenzione si prefigee lo scopo di reallzzare un
grpice rotante irmnmovativo e perfezionato in cui gli utensili
(2) poszane in cilascun istante di funzionamento, disporsi con
i1 proprie pisno vertdcale (10} glacente sulla retta tangente
alla traiettoria cicleidale (9 originata dalle specifiche
cavatteristiche di  moto  rototraslatorico  che  determinann
propriv ta rstta tangente specifica,

Va notato che, per motivi di chiarszza, in alcune delle figure
allegate, @& stata omessa la rappresentazione di  alcuni
componenti, che sono visibilil in altre figure.

Con riferimento alle figure sopra citate, la trasmissions di
wn erpice rotante @ generalmente costituita da una vobusta

cagsa in  lamlera (11) oppertunamente gprofilata  sostenente

(e

nella parte inferiore una plursalita di ocorgani rotanti (2)

|

posizionati & determinati interassai {(12) tra loro

cinematicamente acceppiabi in fasatura, nella tecnica attuale




mediante ruetg dentats {8Y. Ciasoun  asse  vertigale {m)
portante gli utensili rotantil (2), wviene definito rotore ed &
cogtituite, come da figura & da un supporto (13] vincolato
rigidamente alla cassa {11y mediante saldatura o elementi
filettati (19). Al suo interne viene alloggiasato uno o piu
cuscinettl {14) (generalmente del tipo a sfere); & un anello di
tenuta (15) per evitare la fuoriuscita del lubrificante (16
sontenuto ALE T interny della OABSE £119) durante il
funzionamento. MNella parte superiore dells cassa (5) si trova
un profilate in acclale {17) avente la funzione di racchiudere
1 intera trasmigsione dell’erpice: viene gengralmente
vincolate e unito alla cassa nediante elementi filettati (22}
par permatbere una facile manutsnziope della trasmissione. 5Hu

di  eszo  viens ‘montato  rigidamente mnediante saldatur @

P

elementi filettati, un secondo supporte (18} {vinceolato al
coperchio mediante saldatura o elementi filetrati {23)) al cui
interne  viene alleggiate upoe ©  pilt  cuscinettld {14
{generalmente del tipo a sfere).

Tra il supporte (13) e la cassa (11} viene interposta una
guarnizione {(I1) per evitare perdite.

L7albers (5) viene calettate swi  des cuscinetti (14) e
vincolata al robtore mediante 11  serraggle della ghiera
filettata (20) premente sulla ructa dentata {8) per evitarne

la fuoriltsecita. Sull’albers (%) a sta volta viens galettata la




ruota dentats (8) mediante profileo di forma, in mode da
Lrasmetlbere la rofazions alifalbeyry 5).

ALl estremitd esterna dell’albero (5) vengono vincolati gli

=
i3

utengili b ogenerslmente, nella tecnica pin semplice, ocon

£

Pravsilio di  elementi filettatd (24 e 25) in mode da
permetterne 1a sostituzione in caso di réttura ¢ usura.

Par ottenere 1l funzionamento di un possiblle meccanismo che
permetta di ottensre la variazlone dellfangole di tangenza ()
alla traiettoria seconde gquanto sopra dgscxittp, a titola
egemplificative, nelle figure 98-16-11, si riporta 1fintery
meccaniame applicato ad un singolo rotore déll’@rpice rotante
perfezionato. In particolare si nota:

~ 1l particolare (26) & un albero wotore profilate simile al

(03

clagsiceo albery motore agli  erpici tradizicnall (5B} ma
profilate a campana che presenta nella parte inferiore un

alleggiamento (27) din  cul  wengoeno racohiusl durente 11

funzionamento parte dei componenti dal meceand smo.,

-
3

All7estremita inferiore della campana & ricavato
1talloggliamento di forma circolare (28) per permetters 1l
posizienamento del coperchic {(29) di c¢hiusura e proteziocne del
dispositive di regelazioneg degli wtensili. Il coperchic {(29) &
mantenuto  in posizione dagli elementil filettatl (30): la
guarnizionpe (31} interposta tra 1 due elementi evita la

fuoridgcita del lubrificante (16},
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~ il particolare {32} denominate supporto € un nozzo che

presenta dus allogglamentl per 1finserimhentoe del cuscinetti

o
Al
ey

S

sui gualli ruota 1'albere (¥6). Tale mozzo € rigidamente
vincolatso alla cagsa (11} per mesze di sistemi di ritenuata
meecanici. La sede inferiore viens utilizzata per Cisssre un
angllo di tenuta rotante (15) per evitare la fuorinscita del
lubrificante dalla cassa.

-~ 11 particelare (11} costituisce la cassa metallica che
contiene tubti & gruppl rotere e twattiene 1l lubrificante:

- la ructa dentata (8) vieneé calettata sull’albero nmotore {26)
a mezzo  di sistemi & dentatura  di forma lLungo La
circonferensa, LM insieme forrato dall’albero {267, dal
supporto (327, dai cuscinetbtdi (14) = dalla ruota dentata (8)
viene mantenuto in posgizione oorretta gerrande 1l gomponente
filettato (20) posto sulla parte terminale dellfalbero (26).

Gli  elementi sopx degcritti  sono  simili  a  guelli  che

ﬂ)

attuailmente si riscontrano allo state dell’arte nslla
costruzione degli erpieci rotanti.

I1 sistema di variazione descritto nella presente descrizione
prevede oltre a guanto sopra:

- dunge l1'asse (m} di rivoluzione 1falbero (28) un fora
passarite (33) wr  permettere 11 passaggio del supporto
oircolare cavo {34). Questo viene rigidaments vincolate nella
parte superiore alla cassa {18): durante la rotazicne

dellfalbere motore (28) a mezzo della yuota denta (8), 41




supeporte resta vingolato nella sua posigion di montaggilo.
Ovviamente tra le dus partl esiste un gloco sufficiente per
evitare intecferenze ¢ per permettere 11 confloirs  del
lubrificante nella campana:

= allfinterno del  supporte  oircelare  evave {(34) vengono
posizionatd ¢li assi di comando del nmeccanismo cortenuto nella
campana in  particolare 1l (35A} addettoe &l comando
dell’utensile (2A) e 11 (35B} addetto al comando dellfutensile
(IRY, Entrambi SOHO resi mobili indipendentements une
dall’altre e indipendentemente dalla rotazione dell’albero

Hotore {26

3

er eviitare fuoritscite di  lubrificante, i

Fy

particolari (35A) e {(358) sono dotati Jungo 11 loro sviluppo
di sedi per 1lfalloggiamento Jdi guarnizioni di tipe o-ring. Pex
facilitare 11 movimento reciprocod e indipendente di rotazione
rispetto al supporto (34), vengono inserite due o pid bronzine
{36} rigidamente vincolate al supporteo circolare (34). Le
gstremita degll assi (35R) e (358) wvengono muniti di opportune
leve (41A) e {(41B) di manovra da parte del meccanisma di
gestions della variaziene angolare c¢he sarid desoritto a
seguire.

~ all’internn della campana (27) vengond poesizionati 1 due
pecentricd olrecolard {38A) {addetto al comando della rotazione
dell’utensile (2A) & (3BB) (addette al gomando dellfutensil
2B} . Entrambil 1 particolari wvengono trattenuti seolidali al

supporto {(26) mediante 1 perni (387 & 39B), permebtendo 1a




rotazione i oclascun eccentrice rispetitoe &l fore (407, Ii

¥
3

movimente wosclllante Jdi oiascun eccentrice 1l si ottisns

¢

mediante l¢ spostvamente delle leve {(41AY = {418}, solidali
agli assi di comande {3BA)Y e (35B) e a loro volta azionati
dalle leve di comande (424) & (4Z2B). T perni (A38) & (438
scorrong all’interne di opportune ascle {448 & 44P) ricavate
in clascune dei due eccentrici.

81 nota che 1 due eccentricl cirveclari (38A) & ({388} pur
avendo la medesima sagomatura esherna, differiscene per la
dimensione dell’asola {(4%) nellfeccentrice (388}, tale da
parmettere, 11 passaggic dell’albero di comando {(35A).

~ 1 due egcentricl trasmettono 1l moto di oscillazione alle
leve (46R) {(comande utensile ZA) e {(48B) (comando ubensile 2B)
mediante 411 galopping (474) e {478y c¢he rucota folle sulla
tispettiva leva ed € mnantenuto costantements Langente alla
circonlferenza esterna del rispettivo eccentrico oircolars
dalla tensiohe délle mdblle (483 e (48R). Le léve bLerminano
dalla parte opposta al galoppino con una parte di forma {(49)
osalllante negli appositi alloggiamenti (50) ricavati nella
canpana {26} e nel coperchio {(29Y. Tali alloggiasmenti possono
prevedere " linserimente di  opportuns  brongine atte alla
riduzicne degli attriti., Per evitare la fucriuscita del
Iubrificante, le sedi (50) sono dotate di anelli di tenuta

tigo o-~ring {51).
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(2h & 2B)
dell’erpice in modo da potsrli rendere solidali a tall leve e
imprimere il wmovimento oscillatorio.

Risulta chiare che guande i dus eccentricl circolari (383) s
{38B) sono perfettamente concentrici, 1 galeppini (@7TR) e
{(47B) percerrono una circonfersnza e di conseguenza le leve
(468} e (46B) non sublscono alcuna variazione angolare. Tale
funzionamente lo =i associa al case in eul la bratbrice 2
ferma @ 1 roteori sono in rotazione: la traiettoria ideale

degcritta da oilascun utensile {ZA e 28} & per 1’appunto una
civoconferenza (6}, come si denota nella figura 4. Quando la
trattrice viene dotata di velocitd di avanzamento {va), e 1
rotori sono mantenuti costantemente a velocita periferica (vp)
di lavorg, la tralettoria ideale descritta da ciascun utensile
diventa una cicleide (%): la curvatura della stessa, ocone
ampliamente desgcritts in precedenza, & funziond, a paritd i
mantenimento della wmedesima velocita angolares, della velocitd
di avanzamento {va).

11 meccanismn permette di  far wvariare 17angolo {(§) di
inclinazione degli wbtensili (Z&) e (2B) lungo la traisttoria
ideale eicleoidale (89} facendo wvariasre ripetutamente e in
sincronismo la posizione relativa degli eccentrici circolari

(IBA) e (3BE) mediante 1'azionamento delle leve di comando

(43R ¢ (41R).



Ly modifica dell’angols (f) & deld’csciliezione di

ciascuna leva di  comande (41A) 2 {41B) non & casuale, ma
dipendente dalla combinazione della veloocltd angolare di
votazione (vp) e dalla wvelcecitd di avanzamento (va) della

mota robtotrasliatorio s traduce in Wuna

angolo i tangenza ) come s1 evince dalle

-

figure

a=Th~To-"Td. La gesticane di dette variaziondi
allfinterno dell’angeolo glro di 360° non pud essere casuale ed
¢ infarbi affidata ad un’unitd di conirelle {a titolo di
ggempic figura 12).

A& titolo esemplificative e non esaustive, si riporta in figura
12, una:_poséibile unita di controlls di tipo wmeccanico., La
curva geonatrica del grafico dell’angnlo di tangenza (§) viene
ricavato mediante scanalatura (52) sulla camma clrcolare (5H3).
Tale camma circolare a tamburo viens mantenuta 1in rotazione
costante mediante l'azions {a titele di esempio, & raote
dentate) dal vinvio (54) vhe ruosta alla medesima velocita
angolare ({vp} dell’albero motore (£6). All’interne della

3¢

goanalaturs {523 sonoe liberi di muoversi una  serie  di
nettolini  (56) c¢he a loroe velta sono wvincolatri mediante 4
perni (57) alle leve di rinvio (E8): zisults g¢hiaro che mentre

la camma clreolare ruota sul proprio asse di rivoluzione (n)

per effetto del rinvio angolars, il nottolino (56) percorrendo

3

la  scanalatura {%2), traduce la rotazione 1in movimento

-

ascillatorie alternate delle leve di comando (4234 o (42B), A




loreo volta le leve di comandoe movimentano le leve (41AY @
{41B) che permettone in cascata 1l'oscillazione del vispettivi
zcoentricl circelari. Ovviamente, ne2l caso in esame di erpice
deotato di coppile di utensili, le leve di comande azilonate
dalla camma (53} sono due: una per 1 azionamente della leva
(418} e una per 1'azionamento della leva di comando {418B) (a

5

loro volta legate all’azionamento dell’utensile {(2A) & (2R)

et

Il prefilo della scanalatura (52) dipende direttamente dalle
eondiziond  del wmobte ryoetobtraslatorio idmpresse  all'erpilce:
possone  predisporsi sullo stesso asse rvotante (n) diverse
guantitad di  camwee (53 clascuna  dotata di oung  propria
scanalatura (52} rispondente a diverse condizionl prestabllite
dl velogitd di rotazieng (vp) @ di traslazions {(va), oppurs
un’ unica camma clreelare munita di diverss scanalature.

Mediante un selettore (52) del tipo a molla (80), 17 operators

gl azionamento da

,-5
LI
Ly

<

pud  impostare la  camma circolarve
utilizzasre nella lavorazione in base slle due velogita che
deciderd di utilizzare.

Lfintera camma a2 tawbure {o gruppo di camme) e 11 sug
rigpettive assge di  riveluzione (n), ructano su  cuscinetti

(60) . Le guids {6l

@

{62) permethtone di mantenere in
pogizione corretta 1 sslettori {(§%9), mentre i1 giunti sferici
(63 posti alle terminawionl delle asts di comando, permettonc
la trasmissions del motoe tra 1 componegntil al variare della

lore posgiziocne reciproca.




Lfazionamento pund essere rese auvbtomabtice, a parits di regime
di  rotazions  dellfalbere motore (26), al variare della

velooitd ¢i  avanzamente {(va) della tratirice, a titole di

ggenpin non egaustive, utilizzands un regolatore tachimetrico

di bipe centrifugo an ouil, variande per eifeito della forza

centrifuga, la posizione relativa del collave al varlare della

J

velooitd Jdi rotazione {detsrminatas a sua volta dalla rotazicns

del una ruota tachimetrica solidale all'erplge rotante) e di
conseguenza, wmodificands la pogizione di opportuni leverismi,
la pesizione del selettore (59) sulla camma clroolare (53)

corretta da utilizzare.

Per mezzo del dispositive sopra descritto Ifutensile (2}

&
[,

dell’erpice dispone ngente all’ ideals QUEVA di
spostamento, indicata dalla curva oicloldale (%), non easendo
guesta curva una circonferenza (6) ma 11 risultato di un moto
rototraslatorio. In  questo gase utensile nen & pll
soliecitate da forze laberali e avanza sempre nel terreno in
congizioni ideali, con applicate sole forze necessarie al
taglioc del terrenc. Nel caso tradizioenale lnvece 17utensile
non si dispone seconde la risultante del moeti applicati e
risulta essers c¢iclicamants sollecitato da sforzi  laterali
dovuti all’ avanzamento della macchina.

Tl fatto di aver eliminatso le componenti trasversall di forza

consenhe di ubtilizzare tutta la potenza applicata,

meil’avanzamnento rigl Lerrens; Feoonds ik tagliente

T




gdeldfubensile, con

CONG

geguenta

riduzioene della potenza globals
Impagnata, Come risunlta chiaro

£
et
i

un erplce rotante dotato
ispositive precedentemente describito ragglungs
scopl propost dats chs il

gdel

ot

tutti  gli
dispositive
dedl® inclinazione

3

i
»]

i

dagli

-

: regolazione
ubeansili, permathe
funzionamento sempre in

s
et

lore
condizioni ideali di minimo sforzo e
di o mindma  unsura.  Questo fatte s1 ripsrcuote anche gulle
potenze implegate che potranno essers
ridotto 1

pertanto minori, avendn
o sforzo righieste per 1favanzamentsn nel
i fa

dellfutens

nltinmo

terreno. Ra
notare che 1l posiziopamento del
ile sulla tangente {2} lddeale alla
dal nmoto

rototraslatorio sia

oLk
&1 wvari

generata

&

automatids, 8
CONAIGRE a placimente la velocita di rotazione
lineare della

guindi
Lraslazione

o o
trattries, gli
sempre disposti

utensili saranno
nzlla posiZicone di mindme sforzo. Ovviamente
partendo dally stesso
sraesents

1

congatito

i

=y

inventive  oggetto
sono possibili molte

serizione,

della

varianti sia deld

sistema di wvariazione dell’angole {§) di tangenza alla
gicloide dell’utensile (9) sila del sistena

di gestione &
movimentazieone della posizione degll eccentricl (387 & 388) al
variares dells

= g8

velocita di robazione e di traslazioens, ma esss
dovranno ritenersi rientrare nell’ambito di protezicns della
preseante privativa,
Le  dimensionl e 1 materiall potranno
seconda

dells

egserd  qualsiasgi

&

e

[ & o
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Rivendicaziondi dell’invenzione industriale dal titola
“Dispositivo per la regolazions automatica dells posizions di
lavoro  degll  utensili applicati ad un  erpice rotante
periezianato”.
Brevetto depositato 23 nome di: Perite Industriale Maroo
Colombine (ditts inddviduale - stidie tegonice) Viale Mazzini
. ” 100 12032 Barge (Cuneo) Partita IVA 03383750043
Tnventori designati: Marco Colombino, di nazionalita italiana,
Codice Fiscale CLMMRCBEBZOHT2TW
L

11 Digpesitivo per la laverazioene del terxrens, nel <aso
specifico nna macchina agricola  detta srpice rotante
perfezionato comprerdente:

un  telailo (63} atto ad essere trainate da wna wmacchina
trasnts denominats trattrice  (4)  lunge ana  direziong  di
avanzamento {(¥);
~ yna pluralitsa di onitd rotarive dette rotori supportati da
detto telale (63) in modo glrevole attorne al rigpettivi gsse
di rotazione {m), che sono sostanzialmente werbicali: 1 detud
rotori  essende allineati lungoe una direzioneg orizzontale,
ariogonale alla detta direzions di avanzamanio (4,
COMUrendons

a) Rispettivi ingranaggl (8) ingrananti tra loro;




by Pluralita di orxgani  lavoranti  debtl  utensili {2}
assogliati ad alberi motori rotanti (5) ehe sporgono in
direzioni sostanzialmente parallele a dettl aszsi di
rotaziong e 3000 sostanzialmente tangenziall ail
corrispondenti assi di rotazicne ()

- un gruppe di trasnissione (64) per trascinare in rotazione
un rotore intesmedic ai  detti reteri, mediante 11 noto
rigevats dalla trattvice ({4) e convogliato dal gruppe di
YINVLo angolare [64) a mezso Wl oun albexd, sostanzialimente i
tipe wvardanico {65) & carvatterizzato dal Ffabte che detrve
pluralitd di utensili (2R e 2B) possono essere reési rotanti
intorno ad un proprie asse verticale (7)) variande regolarments
Vhangele (B} (& conseguentements lrangsle (¥F1) ferxmate dal
plano verticale (9) di cilascun utensile rispetto al plano
verticale di glascun albere rotante (26) passante per 1'asss
verticale di riveluzione {(m) e per il punto (B}, in nodo da

digpeorre in node centinuative 8  sincronizzato  con la

R

variazione dellfangole (o), il plane medio vernicale (2) di

¥

lavoro di ciazscun utensile sshpre glacente sulla zetta (z)
tangente alla tralettoria di tipo cicleildale (¥) di lavere di
detto utensile (e definita Jdi massimo rendimentoe), il cuil
angolo (Y generato con 1l'intersezione rispetto alla direzione
di  avanzamento (X)) viene determinato dalla combinazione del

=

Joed

mots roftobtraslatorico dovuto alla velooitda di avanzamento del




trattrice {va) e alls velooita periferica {(vp) del grupgi

¢

rohare.,

N

2) Dispesitive seconde la rivendicazione 1) caratterizzato dal

fatte c¢he la gestions della

{7
o7’

(BY di olagscur uvtensgile (22 8 2B) wvienwm ragolata ¢ gestita da

unfunita di controllo di gqualsivoglia natura ohe converte le

caratteristishe di moto rototraslatorio di lavero ded gruppil

;-/

“ptoreg in angoll

o~
pares
e

di  oscillazione degli  utensili,

convertends 1l meote di  avanzamente della trattrice e di
rotazione degli utensili in modo sincrenizzato alla posizione
istantanea di cilascun utensile rispette alla sua posizione
relativa lunge la tralettoria cicloidals in mede tale che in
ognd  dstante dette utensile si trovi nella posizgiong di
massimo rendimento avends la superficie Jdi lavore disposta in

modo da ridurre la risultante delle sollecitazioni applicate.

9]

3 Disposgitivo secondo le rivendicazione i 29
gcaratterizzate dal fatto che il movimento reotatorio di debiti

determinate  dallfazionamento di  un

(£33

utengili  (ZA e 2B}
maoeanismne contenuto dinternanente & clascun albsre nolore cave
(2¢) profilate a campana (27) in nodo tale da proteggers
dall’azione del terreno e dellée roccee tale maccanismoe durante
la ilavorazione.

‘

4% Dispositivo gecondo le rivendicazioni precedent i,

£

caratterizrate dal fabte che 41 dispositive per la scelta

e

della desgge di variazione dell’angelo (f) di  lavoere degli

variazione dell’angolo di lavero




utensili (2R e ZB) sulla curva cigloidalis {9} d¢gi massimo

3

rendimente percorsa in  condizionl di  un  determinato woto

-

rototraslatorio, pud szsere di tipo manuale o automatico.
5) Dispositive seconde la rivendicazione precedente in cul
Lazionamento del dispositive di regelazions dell’angsle (B}

di rotazione degll utensili & di tipo ecentralizzato, ovvere un

Eﬂ .

golo dispesitiveo di controllo stanzialmente posizionato a
borde  erpice, permetite oiclicamente di  posizionare nellal
corretta posizions angolare di funzionamento, la pluralita di
utensili (2R e 2B} di clascun gruppo rotore.
6) Dispositive per la regolazione dellfangolo di lavero (B)
seconds una gqualsiasi delle rivendicazioni precedenti
aratterizzate dal fatte che la variazione di dette angolo di
lavoroc (B} wviene fornita dalla varilazicone geometrica ciclica
della posiziorne di lavoro dells circonferenza esterna di una

pluralitd di eccentrici circolari (383 IGR) wvincolati su di

B

un albers cave (26) solidale alla carvassa {18} =2 goassiale
allTalbere motore (26) & azlonato olasoun  socentricon  da
leverismi (414 & 41R] coeassialil all’ albesyo motorxe {26).

7y Dispositive secondo la rivendicazions €) caratterizzato dal

fatte ohe 1l megcanisiie ad egcenbrici oireslari (383 & 38B)

di comande della wvariagione dell’angelo di lavoro di

5

3

clascun  utensile durante 11 tragitto sulla traijettoria

cicloidale (%) & wincolato sull’albero (34) fisso durante la

rotaziaene dei gruppi rotore sstruite in modo tale c¢he

>
1



clascuna leva 41l comande (46A e 4&B) solidale a ¢lasoun
utensile (ZA & 2B) possa  ruotarli intorno costantemente
mantenendosi in centatte reciproco, 1n meodo che il tagliente
di lavore di clascun utensile viene spostateo ¢lclicamente in
un gire completo su wna traletitoria curva vicloidale (9}
predeterminata in relavions glla velocita di avaunzamento e di
rotazione,

%

le rivendicazioni 1) 2)

&
a
73]
191
423
=t
ot
P
=
(]
2951
o
oy
&
o3
2,
@)

g 5}

proch
e

con che 3l comande di variazione della
pogsizdons i lavore degli sccentrici cireolarl (383 & 388) di
cliascun groappe rotore avviens mediante un  dispositive
meccanice cogtityito da una camma circolare a tamburo (53)
sulla cul superficie saterna sono yricavatl profili (52), detie
cave, che rappreserntane lg variazione dell’angolio di tangenza

() del pilance wverticale {9%) di oiascun ute

fr‘.
;..«

le {2A e 2B)
rispetto alla direzione di avanzamento (X)) in relazione alla
velooitd angcelars di  rotaziocne del gruppli rotore e di
avanzamento della trattrice. Le aste di rinvio (42A e 42B8B),
digposte Iin guantitna ¢ Tasatura angeolare tall da rispecchiare
il numere di o utensili presentl su  cilascun gruppoe rolore,
mediante il rispettivoe pottoeling  glrevele  folle {56)

posizionato allfinterne della sede (5

£

traslano clclicamente
lungo il Broprio asse longituginale determinands

Toseillazione delle leve (418 e 41B) a cul seno collegani gli

&
i
i

i

%
)
‘}

7

\
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gecentricl wircolari ohe & loro velta modificane la propria
posizione angolars.

9} Dispositivo secondo la givendlcazione §) cargtierizzato dal
fatto eche i1l nmumero i cave (52) ricavate sulls superficie
asterna della cammé circolare a tambure (53) pud essers 1In una
pluralita di numero, clascuna caratterizzata dal fatte di
ezgere ricavata rispecchiande 311 grafice della wvariazione

dell”angolo di tangenza {(U) e in cul la variazioneg intersssa o

5

la welocibd angolare dei gruppl rotors o la veloacltd di

avanzananto dells trattirice. Lia suelta del profile ds

ot

utilizzare per una determinata cendizione di laverazicne pud
essere effettuata manualmente o auvtomablcamenite.

A0} Dispositive saconds le rivendicazioni pracedanti

caratterizzato dal fatto che la scelta del profile {52} sulla

L
[t

gamma  cilrcolare  a  tamburo  { da utilizzare pud egsere
manual&  opplire automatlog {mediante un dispesitive di
gualsivoglia natural .

11} Erpice rotante perfezionate seconds le rivendicazioni
precadentl caratierizzato dal fattoe che 1 dispositivi i
regoiazione dell’angoelo  {(§) di tangenza alla tralettoria,
posizieonati su ciascun albero motore (26) sono ldentici tra
lero e montati in posizione angolarmente sfalsata tra loro
attorne al rispettivi asgl di rotazione verticali {m) di un
angolo ugnale all’angole di sfasamento esistente fra 1 pland

varticali di clasdun gruppe rohore,




12)  Erpige rotante perfszionato
precedenti

"

secondo le
i oni ia

g “ivendicaziond
veloocltd di rohazione
variabile in

ded gruppi rotore 2
relazicone alla natura del terreno laverato & al
tipo di franbtumazione daetio terrvens che si
a1l fine di  avers

vaalie otteners
Hagsame rend
ooltura.,

imento

agrenomice  della
13} Erpic

&  rpotante perfszionate segonds
precedentl =

is
secendo

gquantae

rivendicarioni
descritte ed illustrato per
speacificati.
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