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(57) Resumo: MAQUINA MECANICA AGRICOLA PARA
REALIZAR OPERAGOES DE COLHEITA E METODOS PARA
PROGRAMAR UM SISTEMA DE CONTROLE DE UM SISTEMA DE
DESCARREGAMENTO E PARA OPERAR UM SISTEMA DE
DESCARREGAMENTO DE UMA MAQUINA MECANICA AGRICOLA.
A invengdo diz respeito a uma maquina mecanica agricola para
realizar operagdes de colheita. A maquina mecéanica agricola inclui
uma estrutura de suporte. Um sistema de descarregamento é acoplado
na estrutura de suporte e é configurado para transportar um produto
agricola recebido de uma tremonha para um local fora da maquina. O
sistema de descarregamento inclui um conjunto de transferéncia com
uma calha de descarga. Um sistema de posicionamento é configurado
para ajustar pelo menos uma de uma elevagéo, um comprimento e
uma posigao rotacional do conjunto de transferéncia para posicionar a
calha de descarga. Um sistema de controle é configurado para
localizar automaticamente a calha de descarga de uma posigcao
recolhida para uma posi¢cdo de descarga desejada de uma pluralidade
de posi¢cdes de descarga pré-estabelecidas mediante recebimento de
uma entrada do operador por meio de um dispositivo de entrada do
operador.
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“MAQUINA MECANICA AGRICOLA PARA REALIZAR OPERACOES
DE COLHEITA E METODOS PARA PROGRAMAR UM SISTEMA DE
CONTROLE DE UM SISTEMA DE DESCARREGAMENTO E PARA
OPERAR UM SISTEMA DE DESCARREGAMENTO DE UMA
MAQUINA MECANICA AGRICOLA”

CAMPO DA INVENCAO

A presente invengdio diz respeito a uma maquina mecénica

agricola e, mais particularmente, a uma maquina mecénica agricola com um
sistema de descarregamento para descarregar um produto agricola da maquina

mecanica agricola em um local fora da maquina.
FUNDAMENTOS DA INVENCAO

Maquinas mecénicas agricolas, tais como combinadas, s&o

empregadas na indudstria agricola para varias tarefas, incluindo colher
lavouras. Durante operagdes de colheita, tais maquinas mecénicas agricolas
tipicas movem-se através de um campo de lavoura enquanto operam uma
ponteira na frente da maquina mecénica para cortar ou coletar a lavoura. O
produto agricola, por exemplo, grdo, é entdo removido dos materiais de
lavoura ndo grio por conjuntos de debulhamento, separa¢do e limpeza na
maquina mecanica, e entfo o grio € transferido para a tremonha da maquina
mecénica para armazenamento temporario.

Em varios momentos durante operagdes de colheita, tal como
quando a tremonha da maquina mecénica esta cheia, o operador da maquina
mecanica descarregara o produto agricola da maquina mecénica usando um
sistema de descarregamento em balancim que é montado na maquina
mecéanica. Tipicamente, o produto agricola é descarregado por meio do
sistema de descarregamento em um transportador de produto agricola mével,
tal como um vagio tremonha puxado por trator (carreta de grdos), um
caminhdo ou um trator-reboque, que distribui o produto agricola em uma

instalacdo de armazenamento ou em um outro sistema de transporte. As
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vezes, o carregador de produto agricola mével pode deslocar ao lado da
maquina mecdnica durante operagdes de colheita e descarregamento
simultaneas. Tipicamente, o sistema de descarregamento em balancim pivota
para articular para fora de uma posigéo alojada para uma posi¢éo pivo fixa, e
alguns sistemas podem ser ajustados manualmente da posi¢do pivo fixa com
relagdo & posigdo frente/traseira (longitudinal) do ponto de descarregamento.
Entretanto, este arranjo limita a capacidade de operador compensar diferentes

tamanhos de carreta de grio ou larguras de ponteira.

Dessa maneira, existe uma necessidade na tecnologia de uma
maquina mecénica e sistema de descarregamento melhorados para descarregar

um produto agricola da maquina mecénica.

SUMARIO DA INVENCAO

A presente invengio fornece uma maquina mecénica e sistema

de descarregamento para descarregar um produto agricola de uma maquina
mecanica.

A inven¢do, em uma forma desta, estd voltada para uma
maquina mecénica agricola para realizar operagdes de colheita. A maquina
mecanica agricola inclui uma estrutura de suporte. Uma tremonha ¢ acoplada
na estrutura de suporte. A tremonha é configurada para armazenar um produto
agricola durante as operagdes de colheita. Um sistema de descarregamento é
acoplado na estrutura de suporte. O sistema de descarregamento ¢
configurado para transportar o produto agricola recebido da tremonha para um
local fora da maquina. O sistema de descarregamento inclui uma torre
configurada para facilitar a rotagdo. Um conjunto de transferéncia tem uma
extremidade proximal e uma extremidade distal, com a extremidade proximal
sendo acoplada na torre e a extremidade distal tendo uma calha de descarga.
Um sistema de posicionamento é configurado para ajustar pelo menos um de
uma elevagdo, um comprimento e uma posi¢do rotacional do conjunto de

transferéncia para posicionar a calha de descarga. Um sistema de controle ¢
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acoplado no sistema de posicionamento. O sistema de controle tem um
dispositivo de entrada do operador. O sistema de controle ¢ configurado para
localizar automaticamente a calha de descarga de uma posicdo alojada para
uma posicio de descarga desejada de uma pluralidade de posi¢des de
descarga pré-estabelecidas ao receber uma entrada do operador por meio do
dispositivo de entrada do operador.

A invengdo, em uma outra forma desta, esta voltada para uma
méquina mecanica agricola para realizar operagbes de colheita. A maquina
mecAnica agricola inclui uma estrutura de suporte. Uma tremonha ¢ acoplada
na estrutura de suporte. A tremonha é configurada para armazenar um produto
agricola durante as operagdes de colheita. Um sistema de descarregamento é
acoplado na estrutura de suporte. O sistema de descarregamento é
configurado para transportar o produto agricola recebido da tremonha para um
local fora da maquina. O sistema de descarregamento inclui uma torre
configurada para facilitar a rotagdo. Um conjunto transferidor telescopico tem
uma extremidade proximal e uma extremidade distal, com a extremidade
proximal sendo acoplada na torre. O conjunto de transferéncia telescopico
inclui um sistema transferidor base e um sistema transferidor de extensdo. O
sistema transferidor de extensdo é configurado para mover-se em relagdo ao
sistema transferidor base. O sistema transferidor de extensdo tem uma calha
de descarga localizada na extremidade distal. Um mecanismo de elevagdo é
acoplado no conjunto de transferéncia telescopico e configurado para ajustar a
elevacio do conjunto de transferéncia telescopico para posicionar a calha de
descarga. Um mecanismo de extensdo/retragdo € acoplado entre o sistema
transferidor base e o sistema transferidor de extensdio para ajustar o
comprimento do conjunto de transferéncia telescopico para posicionar a calha
de descarga. Um mecanismo de articulagio é acoplado na torre para ajustar a
posi¢do rotacional do conjunto de transferéncia telescopico para posicionar a

calha de descarga. Um sistema de controle é acoplado no mecanismo de
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elevagdo, no mecanismo de extensdo/retragdo e no mecanismo de articulagéo
para ajustar a posi¢do de descarga da calha de descarga do conjunto de
transferéncia telescopico.

A invencdo, em uma outra forma da mesma, diz respeito a um
método para programar um sistema de controle de um sistema de
descarregamento com uma pluralidade de posigdes de descarga pré-
estabelecidas associadas com uma calha de descarga de um conjunto de
transferéncia. O método inclui (a) receber entradas do operador paré operar
um sistema de posicionamento para posicionar a calha de descarga do
conjunto de transferéncia em uma posi¢do de descarga desejada atual; (b)
receber dados do sensor para determinar dados de posi¢do incluindo pelo
menos um de uma elevacdo atual, um comprimento atual e uma posi¢do
rotacional atual do conjunto de transferéncia associado com a posi¢do de
descarta desejada atual da calha de descarga; (c) armazenar os dados de
posi¢do associados com a posicdo de descarga desejada atual em uma
memoria como uma posigdo de descarga pré-estabelecida; e (d) associar um
botdo de entrada do dispositivo de entrada do operador com a posigdo de
descarga pré-estabelecida.

A invengdo, em uma outra forma da mesma, diz respeito a um
método para operar um sistema de descarregamento de uma maquina
mecéanica agricola em um modo de descarregamento. O método inclui (a)
receber uma entrada do operador para selecionar uma de uma pluralidade de
posi¢des de descarga pré-estabelecidas como uma posi¢do desejada atual de
uma calha de descarga de um conjunto de transferéncia; (b) recuperar dados
de posigdo associados com a posi¢do desejada atual da calha de descarga; (c)
operar um sistema de posicionamento para posicionar a calha de descarga do
conjunto de transferéncia na posi¢do desejada atual; e (d) receber dados do
sensor para monitorar o movimento da calha de descarga do conjunto de

transferéncia para a posigéo desejada atual.
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DESCRICAO RESUMIDA DOS DESENHOS

A figura 1 representa uma méaquina mecinica agricola com um

sistema de descarregamento de acordo com uma modalidade da presente
invencao;

A figura 2 representa um sistema de descarregamento para
uma maquina mecanica agricola de acordo com a modalidade da figura 1;

A figura 3 representa uma outra modalidade de um sistema de
descarregamento de acordo com a presente invengdo; -

As figuras 4A, 4B e 4C representam varias posi¢des do
conjunto de transferéncia do segundo estagio do sistema de descarregamento
da figura 1 em termos de elevagdo, comprimento € posicéo rotacional,

A figura 5 mostra um diagrama de blocos de um sistema de
controle conectado a um sistema de posicionamento para atuar em vérias
posicbes do conjunto de transferéncia do segundo estagio representado nas
figuras 4A, 4B ¢ 4C,

A figura 6 mostra um fluxograma de um processo exemplar
para programar o sistema de controle da figura 5 com posi¢des de descarga
pré-estabelecidas associadas com a calha de descarga do conjunto de
transferéncia do segundo estgio;

A figura 7 mostra um fluxograma de um processo exemplar
utilizado pelo sistema de controle quando configurado para operar em um
modo de descarregamento;

A figura 8 representa' uma maquina mecanica agricola da
figura 1 durante operagfo do sistema de descarregamento para descarregar
produto agricola da maquina mecénica de acordo com uma modalidade da
presente invengao.

DESCRICAO DETALHADA DA INVENCAOQ

Referindo-se agora aos desenhos e, mais particularmente, a

figura 1, estd mostrada uma maquina mecanica 10 na forma de uma
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combinada agricola autopropelida que inclui uma estrutura de suporte 12, por
exemplo, um chassi. Uma estagdo do operador elevada 14 ¢ acoplada na
estrutura de suporte 12 na frente da maquina mecénica 10. A unidade de
propulsdo 16, que pode incluir um motor e um trem de acionamento,
pneumaticos e/ou esteiras que encaixam no terreno G, € acoplada na estrutura
de suporte 12, e realiza fungdes de propulsdo e/ou dire¢fo. Na forma aqui
usada, o termo "acoplado" refere-se tanto a anexagdo direta quanto indireta.
Um conjunto de colheita 18 é acoplado na estrutura de suporte 12, e ¢
configurado para realizar fungdes de colheita (por exemplo, corte e/ou coleta,
debulhamento, separagdo, limpeza e transferéncia).

O conjunto de colheita 18 pode incluir uma cdmara de
alimentagdo 20, uma plataforma de colheita, isto €, uma ponteira 22 anexada
na cdmara de alimentagio 20, uma tremonha 24 e um sistema de
descarregamento 26. A ponteira 22 pode ser configurada de uma maneira
convencional para cortar e/ou coletar a lavoura que estd sendo colheita, que é
transferida para conjuntos de debulhamento, separagdo e limpeza (ndo
mostrados) do conjunto de colheita 18 que separa o produto agricola, por
exemplo, grio, dos residuos de cereais. A tremonha 24 ¢ configurada para
receber e armazenar o produto agricola durante operagdes de colheita. O
sistema de descarregamento 26 é configurado para receber o produto agricola
da tremonha 24 e é configurado para transferir o produto agricola recebido da
tremonha 24 da maquina mecénica 10 para um local fora da maquina. Na
figura 1, o sistema de descarregamento 26 estd representado em uma posicdo
alojada, isto €, alojada 28.

Referindo-se também a figura 2, estd representado o sistema
de descarregamento 26 de acordo com uma modalidade da presente invengao.
O sistema de descarregamento 26 pode incluir um sistema de distribui¢do de
primeiro estagio 30, uma torre 32, um conjunto de transferéncia de segundo

estagio telescopico 34, e um sistema de posicionamento 36 (ver figura 1).
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O sistema de distribuicio de primeiro estagio 30 fica
posicionado na base de uma tremonha inferior 24, e é configurado para
receber o produto agricola da tremonha 24 e transferi-lo para o conjunto de
transferéncia de segundo estdgio 34. Na presente modalidade, o sistema de
distribui¢o de primeiro estdgio 30 emprega uma correia transferidora 38 para
transportar o produto agricola, embora deva-se entender que outros sistemas
para transferir materiais podem ser empregados, por exemplo, sistemas a base
de sem-fim. |

O conjunto de transferéncia de segundo estagio 34 tem uma
extremidade proximal 34-1 e uma extremidade distal 34-2. O conjunto de
transferéncia de segundo estagio 34 pode incluir um sistema transferidor base
(por exemplo, correia) 40, uma estrutura de suporte de base 46 e uma calha de
descarga 48. A calha de descarga 48 fica localizada na extremidade distal 34-
2 do conjunto de transferéncia do segundo estagio 34. Considera-se que, em
outras modalidades, sistemas baseados em sem-fim possam ser empregados
em substituicdo e/ou em adigdio aos sistemas de correias transferidoras. De
qualquer maneira, o conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 ¢
configurado para receber o produto agricola do sistema de distribui¢do do
primeiro estagio 30, e descarregar o produto agricola da maquina mecénica 10
em um local fora da méquina, descarregando-o em um transportador de
produto agricola por meio da calha de descarga 48.

Na presente modalidade, o conjunto de transferéncia do
segundo estagio 34 pode ser um conjunto telescopico que € configurado para
mover seletivamente nas trés faixas de movimento, isto é, elevagdo E,
comprimento L e rotagdo R de maneira a posicionar a calha de descarga 48
em uma posi¢io de descarga desejada (elevagdo E, comprimento L e posicéo
rotacional RP) de uma pluralidade de posi¢des de descarga pré-estabelecidas.
Entretanto, contempla-se que algumas modalidades possam incluir menos que

todas essas trés faixas de movimento. Na presente modalidade, a posigéo
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recolhida (alojada) 28 para o conjunto de transferéncia do segundo estagio 34
pode ser em termos de um comprimento pré-definido L, uma elevag8o pre-
definida E e uma posigdo rotacional pré-definida RPn do conjunto de
transferéncia do segundo estagio 34.

A torre 32 é configurada para facilitar a rotagdo, e € acoplada
na estrutura de suporte 12 da maquina mecénica 10. Mais particularmente, a
torre 32 é configurada para acoplar rotacionalmente o conjunto de
transferéncia do segundo estagio 34 na extremidade proximal 34-1 na
estrutura de suporte 12 da maquina mecénica 10, por exemplo de maneira a
permitir que o conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 gire pela
rotacdo R em torno do eixo geométrico 50, por exemplo, um eixo geométrico
substancialmente vertical, da posi¢do recolhida 28 para uma posigo
rotaciohal desejada.

O sistema transferidor base 40 do conjunto de transferéncia do
segundo estagio 34 ¢ configurado para transferir o produto agricola para fora
do sistema de distribui¢do do primeiro estagio 30 e da torre 32 em dire¢do a
calha de descarga 48. O sistema transferidor de extensdo 44.¢ configurado
para estender o alcance do sistema de descarregamento 26 além do alcance do
sistema transferidor base 40, e é configurado para receber o produto agricola
do sistema transferidor base 40 e transferir o produto agricola para fora do
sistema transferidor base 40 e para a calha de descarga.

A estrutura de suporte de base 42 é acoplada a pivo na torre 32
na extremidade proximal 34-1 por meio de uma junta pivd P de maneira a
permitir que o conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 pivote para
cima ou para baixo a fim de mudar a elevagdo E (isto &, Jevantar ou abaixar)
da calha de descarga 48. Além do mais, a estrutura de suporte de base 42 ¢
configurada para suportar pelo menos em parte o sistema transferidor base 40.
Por exemplo, uma extremidade do sistema transferidor base 40 pode ser

suportada pela estrutura de suporte de base 42.
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A estrutura de extensdo 46 suporta o sistema transferidor de
extensdo 44 e, conseqiientemente, é anexado de forma deslizante na estrutura
de suporte de base 42 e configurada para estender-se a partir da estrutura de
suporte de base 42, por exemplo, de uma maneira um pouco similar a de uma
escada de extensdo, que prové o conjunto de transferéncia do segundo estagio
34 com capacidade telescopica.

Como representado na figura 2, a estrutura de suporte de base
42 e a estrutura de extensdo 46 sdo formadas como uma estrutura metalica
extrudada, por exemplo, uma extrusdo de aluminio. Entretanto, outras
estruturas podem ser empregadas sem fugir do escopo da presente invengio.
Por exemplo, com referéncia a figura 3, a estrutura de suporte de base 42 e a
estrutura de extensdo 46 podem ser na forma de estruturas de trelica. Na
representagdo da figura 3, a estrutura de extensdo 46 é acoplada de forma
deslizante na base da estrutura de suporte de base 42, ao passo que, na
modalidade da figura 2, a estrutura de extensdio 46 é acoplada de forma
deslizante na estrutura de suporte de base 42, e envolve parcialmente a
mesma.

Referindo-se as figuras 4A-4C, com relagdo ao conjunto de
transferéncia do segundo estagio 34, a elevagdo E pode ser descrita como uma
faixa continua da elevacgio EO até a elevagdo En, com a elevagdo E0 sendo a
elevagiio minima (por exemplo, a distincia acima do terreno G), a elevagdo
ES sendo a elevagdo na posi¢do recolhida 28 e a elevagdo En sendo a
elevagdo maxima. 0 comprimento L pode ser descrito como uma faixa
continua do comprimento LO até o comprimento Ln, com o comprimento LO
sendo o comprimento minimo (por exemplo, na posi¢do recolhida 28) e o
comprimento Ln sendo o comprimento maximo. A posi¢do rotacional RP
pode ser descrita como uma faixa continua da posigdo rotacional RPO para a
posicdo rotacional RPn, com a posigdo RPO sendo a posigéo rotacional na

posi¢do recolhida 28 e a posigdo rotacional RPn sendo a posigéo rotacional
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maxima para fora da posic¢éo recolhida 28.

Referindo-se também novamente as figuras 1 e 2, na presente
modalidade, o sistema de posicionamento 36 inclui um mecanismo de
elevacdo 52, um mecanismo de extensfo/retragdo 54 ¢ um mecanismo de
articulacdo 56.

O mecanismo de elevagdo 52 pode ser, por exemplo, na forma
de um cilindro hidraulico que é acoplado no conjunto de transferéncia do
segundo estagio telescopico 34 e na estrutura de suporte 12. O mecanismo de
elevacdo 52 é configurado para ajustar a elevagdo E da calha de descarga 48
do conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 na faixa de E0 até En para
posicionar a calha de descarga 48. Por exemplo, o aumento do comprimento
do cilindro hidraulico servindo como mecanismo de elevagdo 52 faz com que
a elevacdio E do conjunto de transferéncia do segundo estégio telescopica 34
na extremidade distal 34-2 diminua, ao passo que a redugéo do comprimento
do cilindro hidraulico servindo como mecanismo de elevagdo 52 faz com que
a elevacgdo E do conjunto de transferéncia do segundo estagio telescopico 34
na extremidade distal 34-2 aumente.

O mecanismo de extensfo/retragdo 54 € acoplado entre o
sistema transferidor base 40 e o sistema transferidor de extensdo 44 para
ajustar o comprimento L do conjunto de transferéncia do segundo estagio
telescopico 34, isto €, na calha de descarga 48, na faixa de LO até Ln para
posicionar a calha de descarga 48. O mecanismo de extensdo/retragdo 54 pode
ser implementado, por exemplo, como uma corrente fixa acoplada no sistema
transferidor base 40 e a um motor (por exemplo, hidraulico ou elétrico) com
uma engrenagem acionada acoplada no sistema transferidor de extenséo 44,
com a engrenagem encaixada na corrente. Dependendo da diregéo rotacional
da engrenagem, o conjunto de transferéncia do segundo estagio telescopico 34
estendera (aumentard de comprimento) ou retraird (diminuira de

comprimento).
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Alternativamente, o mecanismo de extensdo/retracdo 54 pode
ser implementado por um cilindro hidraulico, ou algum outro aparelho de
conversdo de movimento rotacional em translacional.

O mecanismo de articulagdo 56 pode ser, por exemplo, na
forma de um cilindro hidraulico que é acoplado na torre 32 para ajustar a
posi¢do rotacional RP do conjunto de transferéncia do segundo estagio
telescopico 34 em uma faixa de RPO até RPn em relag8o a posigdo recolhida
28 do conjunto de transferéncia do segundo estdgio telescOpico 34 para
posicionar a calha de descarga 48, realizando a rotagdo R em torno do eixo
geométrico 50. Por exemplo, o aumento do comprimento do cilindro
hidraulico servindo como mecanismo de articulagdo 56 faz com que o
conjunto de transferéncia do segundo estagio telescopico 34 mova-se da
posi¢do recolhida (alojada) 28, ao passo que a redugdo do comprimento do
cilindro hidraulico servindo como mecanismo de articulagdo 56 faz com que o
conjunto de transferéncia do segundo estigio telescopico 34 mova-se da
posi¢do ndo recolhida pafa a posic¢do recolhida 28.

Referindo-se a figura 5, estd mostrado um sistema de controle
58 do sistema de descarregamento 26 configurado de acordo com uma
modalidade da presente invengdo para controlar o sistema de posicionamento
36, por exemplo, um ou mais do mecanismo de elevagdo 52, do mecanismo
de extensdo/retracdo 54 e do mecanismo de articulagdo 56 para ajustar a
posicdo operacional da calha de descarga 48 do conjunto de transferéncia do
segundo estagio 34 (ver figuras 1-4C). Por exemplo, o sistema de controle 58
pode ser configurado para localizar automaticamente a calha de descarga 48
da posi¢do recolhida 28 para uma posigdo de descarga desejada de uma
pluralidade de posigdes de descarga pré-estabelecidas.

O sistema de controle 58 inclui um controlador 60, um
dispositivo de entrada do operador 62, um sistema de detecg¢do de posi¢do 63

(incluindo o sensor 64, um sensor 66 e um sensor 68), um atuador 70, um
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atuador 72 e um atuador 74.

O controlador 60 é um dispositivo programavel e pode incluir,
por exemplo, processador programavel 60-1 e uma memdria 60-2, bem como
componentes de poténcia, interface, etc., ndo ilustrados. O controlador 60
pode ser na forma de um circuito integrado especifico da aplicagdo (ASIC),
ou pode ser formado por componentes discretos, ou uma combinaggo destes.

O dispositivo de entrada do operador 62 ¢ acoplado
comunicativamente no controlador 60 por meio de um enlace de comunicagdo
76. Na forma aqui usada, o termo "enlace de comunicag@o" refere-se a um
canal de comunicac¢fio, que pode ser formado por uma conexao por fio ou sem
fio. O dispositivo de entrada do operador 62 pode ser, por exemplo, uma
interface de usudrio com uma tela de exibigdo 62-1 e botdes de controle 62-2.
Os botdes de controle 62-2 podem ser botdes fisicos, ou podem ser botdes
virtuais formados na tela de exibi¢do 62-1. Botdes de controle 62-2 podem ser
usados, por exemplo, na programagio do controlador 60 com a pluralidade de
posi¢des de descarga pré-estabelecidas, bem como na selegdo da posigdo de
descarga desejada a partir da pluralidade de posigdes de descarga pré-
estabelecidas. A tela de exibicdo 62-1 pode ser usada, por exemplo, para
exibir a posi¢do atual do conjunto de transferéncia do segundo estdgio
telescopico 34 e mensagens pos-informacionais e de alerta.

O sensor 64 é acoplado comunicativamente no controlador 60
por meio de enlaces de comunicagdo 78. O sensor 64 fica localizado para
detectar a elevagdo E do conjunto de transferéncia do segundo estigio
telescopico 34, tal como a elevagio E na calha de descarga 48. O sensor 64,
por exemplo, pode ser formado integral com o cilindro hidraulico que forma o
mecanismo de elevagdo 52, ou pode ser um disco de codificagdo
rotativo/unidade leitora de disco, ou outro arranjo de detecgdo de posi¢do.

O sensor 66 é acoplado comunicativamente no controlador 60

por meio do enlace de comunicagdo 80. O sensor 66 fica localizado para
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detectar um comprimento L do conjunto de transferéncia do segundo estagio
telescopico 34. O sensor 66, por exemplo, pode ser formado integral com o
cilindro hidraulico que forma o mecanismo de extensdo/retragdo 54, ou pode
ser um disco de codificagfo rotativo/unidade leitora de disco, ou outro arranjo
de detecgdo de posigdo.

O sensor 68 ¢ acoplado comunicativamente no controlador 60
por meio de enlaces de comunicagdo 82. O sensor 68 fica localizado para
detectar a posi¢do rotacional RP do conjunto de transferéncia do segundo
estagio telescopico 34. O sensor 68, por exemplo, pode ser formado integral
com o cilindro hidraulico que forma o mecanismo de articulagdo 56, ou pode
ser um disco de codificacdo rotativo/unidade leitora de disco, ou outro arranjo
de detecgdo de posigdo.

O atuador 70 é acoplado comunicativamente no controlador 60
por meio de enlace de comunicagdo 84. O atuador 70 pode ser, por exemplo,
um dispositivo controlado eletricamente, tal como uma valvula hidraulica
controlada eletricamente. O atuador 70 pode ser acoplado comunicativamente
no mecanismo de elevacdo 52 do sistema de posicionamento 36 por meio de
uma ligagdo hidraulica 86.

O atuador 72 € acoplado comunicativamente no controlador 60
por meio de enlace de comunicagdo 88. O atuador 72 pode ser, por exemplo,
um dispositivo controlado eletricamente, tal como uma valvula hidraulica
controlada eletricamente. O atuador 72 pode ser acoplado no mecanismo de
extensdo/retragio 54 do sistema de posicionamento 36 por meio de uma
ligagdo hidraulica 90.

O atuador 74 ¢ acoplado comunicativamente no controlador 60
por meio de um enlace de comunicagdo 92. O atuador 74 pode ser, por
exemplo, um dispositivo controlador eletricamente, tal como uma valvula
hidraulica controlada eletricamente. O atuador 72 pode ser acoplado no

mecanismo de articulagdo 56 do sistema de posicionamento 36 por meio de
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uma ligagéo hidraulica 94.

Além do mais, ou como uma alternativa ao dispositivo de
entrada do operador 62, entradas do usuario podem ser recebidas de um
dispositivo remoto 96 por meio de uma ligagdo sem fio 98. Assim, o
dispositivo remoto 96 pode servir como um dispositivo de entrada do
operador alternativo, e pode ser operado, por exemplo, pelo operador de um
transportador de produto agricola mével 100 (ver figura 8), por exemplo, uma
carreta de griios puxada por trator, um caminhfo, um equipamento puxado por
trator, etc.

Referindo-se ao fluxograma da figura 6, antes do uso no
campo, pode ser util programar o controlador 60 com pelo menos uma, e
provavelmente uma pluralidade de posi¢des de descarga pré-estabelecidas
associadas com a calha de descarga 48 do conjunto de transferéncia de
segundo estagio 34. Dessa maneira, o controlador 60 pode ser configurado
para operar em um modo de programa para definir posi¢des de descarga pré-
estabelecidas da calha de descarga 48 do conjuntos de debulhamento e
separagdo 34, por exemplo, em termos de elevagdo E, comprimento L e
posicio rotacional RP. A este respeito, o controlador 60 executa instrugdes de
programa por meio do processador 60-1 para operar no modo de programa.

Na etapa S200, o controlador 60 recebe entradas do operador
por meio do dispositivo de entrada do operador 62 para operar manualmente o
sistema de posicionamento 36, por exemplo, para controlar pelo menos um do
mecanismo de elevacdo 52, do mecanismo de extensdo/retragdo 54 e do
mecanismo de articulagdo 56 para posicionar a calha de descarga 48 do
conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 em uma posigdo de descarga
desejada atual.

Na etapa S202, o controlador 60 recebe dados do sensor
provenientes do sistema de detecgdo de posigdo 63 para determinar dados de

posi¢éo incluindo pelo menos um da elevagdo atual E, do comprimento atual
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L e da posigdo rotacional atual RP do conjunto de transferéncia do segundo
estagio 34 associados com a posi¢do de descarga desejada atual da calha de
descarga 48.

Na etapa S204, o controlador 60 é operado para armazenar
dados de posicdo associados com a posi¢do de descarga desejada atual na
memoria 60-2 como a posi¢do de descarga pré-estabelecida.

Na etapa S206, o controlador 60 associa um botdo de entrada
dos botdes de controle 62-2 do dispositivo de entrada do operador 62 com a
posi¢do de descarga pré-estabelecida alojada na memoria 60-2.

As etapas SZOOl a S206 podem ser repetidas respectivamente
para cada uma da pluralidade de posi¢es de descarga desejadas da calha de
descarga 48 do conjunto de transferéncia do segundo estagio 34. Assim
procedendo, por exemplo, pode facilitar a associagdo de uma pluralidade
correspondente de posigdes de descarga pré-estabelecidas, e a formagéo de
uma associagdo da pluralidade de posigdes de descarga pré-estabelecidas com
um ou mais dos respectivos botdes de controle 62-2 do dispositivo de entrada
do operador 62.

Em algumas modalidades, pelo menos uma da pluralidade de
posi¢cdes de descarga pré-estabelecidas pode definir uma posi¢do padrdo da
calha de descarga 48 do conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 para
uma lavoura particular que estd sendo colhida, por exemplo, milho, soja, etc.
Adicionalmente, pelo menos uma da pluralidade de posi¢des de descarga pré-
estabelecidas pode definir uma posigﬁo padrio da calha de descarga 48 do
conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 para um transportador de
produto agricola mével particular, tais como uma carreta de grdos, caminhéo,
trator-reboque, etc.

Também, pelo menos uma da pluralidade de posi¢Bes de
descarga pré-estabelecidas pode definir uma posi¢io padrio da calha de

descarga 48 do conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 para um tipo
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particular de pratica de campo. Por exemplo, durante a abertura de um campo,
pode ser 1til posicionar a calha de descarga 48 do conjunto de transferéncia
do segundo estigio 34 na elevagdo adequada E e comprimento L para
acomodar um descarregamento na traseira. Como um outro exemplo, na
pratica de campo de usar uma trilha, isto ¢, um caminho pré-definido no
campo para todo equipamento mével de maneira a reduzir a compactagao do
campo geral, calha de descarga 48 do conjunto de transferéncia do segundo
estagio 34 pode ser posicionada na elevagdo adequada E, comprimento L e
posi¢io rotacional RP para centralizar a calha de descarga 48 na trilha da
elevacdo adequada E.

Referindo-se ao fluxograma da figura 7, durante uso no
campo, o controlador 60 pode ser configurado para operar em um modo de
descarregamento. A este respeito, o controlador 60 executa instrugdes de
programa por meio do processador 60-1 para operar no modo de
descarregamento, e realiza as seguintes etapas para realizar um
posicionamento automatico da calha de descarga 48 do conjunto de
transferéncia do segundo estigio 34 em uma posi¢do desejada atual.

Na etapa S300, o controlador 60 recebe uma entrada do
operador por meio do dispositivo de entrada do operador 62 para selecionar
uma da pluralidade de posigdes de descarga pré-estabelecidas como a posigdo
desejada atual da calha de descarga 48 do conjunto de transferéncia do
segundo estagio 34.

Na etapa S302, o controlador 60 recupera da memoria 60-2 os
dados de posigdo associados com a posi¢do desejada atual da calha de
descarga 48 do conjunto de transferéncia do segundo estagio 34.

Na etapa S304, o controlador 60 opera o sistema de
posicionamento 36 para posicionar a calha de descarga 48 do conjunto de
transferéncia do segundo estagio 34 na posigdo desejada atual. Por exemplo,

com referéncia as figuras 2 e 8, a fim de descarregar o produto agricola, por
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exemplo, grio 102, da tremonha 24, o mecanismo de elevagdo 52, mecanismo
de extensdo/retracdo 54 e/ou mecanismo de articulagdo 56 sdo atuados, de
maneira tal que o conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 seja
automaticamente elevado para uma elevagdo desejada E, estendido para um
comprimento desejado L e girado para uma posigdo rotacional desejada RP. A
quantidade que o conjunto de transferéncia do segundo estagio 34 € estendido
pode depender, por exemplo, da extensfo X da ponteira 22 e da disténcia, por
exemplo, a distdncia D, do transportador de produto agricola movel 100.

Na etapa S306, o controlador recebe dados do sensor
proveniente do sistema de detecgdo de posi¢do 63 para monitorar o
movimento da calha de descarga 48 do conjunto de transferéncia do segundo
estdgio 34 para a posi¢do desejada atual. Deve-se entender que a
realimentacio de posi¢do provida pela etapa S306 pode ser provida de uma
maneira tal como um circuito fechado, de maneira tal que as etapas S304 ¢
S306 ocorram juntas, de maneira a evitar ultrapassar a posi¢io desejada.

Nas etapas 304 e 306, a etapa de operar pode envolver
controlar cada um do mecanismo de elevagdo 52, do mecanismo de
extensdo/retracio 54 e do mecanismo de articulagdo 56 do sistema de
posicionamento 36 para posicionar a calha de descarga 48 do conjunto de
transferéncia do segundo estdgio 34 na posi¢do desejada atual. Como tal, em
algumas modalidades, pode ser desejavel operar sequencialmente o
mecanismo de elevagdo 52, o mecanismo de extensdo/retragdo 54 e o
mecanismo de articulagdo 56, nessa ordem, para impedir rotagdo prematura
do conjunto de transferéncia do segundo estigio 34. Entretanto, em outras
modalidades, pode ser desejavel operar o mecanismo de elevagdo 52,
mecanismo de extensdo/retragdo 54 e mecanismo de articulagdo 56
simultaneamente para acelerar o processo de posicionar a calha de descarga
48 do conjunto de transferéncia do segundo estigio 34 na posi¢do desejada

atual. Ainda em outras modalidades, pode ser desejavel operar o mecanismo
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de elevacdo 52, mecanismo de extensdo/retragdo 54 e mecanismo de
articulagdo 56 em uma combinagdo de operagdo sequencial e simultinea para
posicionar a calha de descarga 48 do conjunto de transferéncia do segundo
estagio 34 na posi¢do desejada atual.

Referindo-se novamente as figuras 2 e 8, uma vez que a calha
de descarga 48 esteja devidamente posicionada sobre o transportador de
produto agricola mével 100, a correia transferidora 38 do sistema de
distribui¢do do primeiro estagio 30 é encaixado. Grio 102 da tremonha 24 cai
na correia transferidora 38 e € transportado em diregéo ao sistema transferidor
base 40 do conjunto de transferéncia do segundo estigio 34. O sistema
transferidor base 40 recebe o grio da correia transferidora 38 e transfere-o
para o sistema transferidor de extensdio 44 do conjunto de transferéncia do
segundo estagio 34. O sistema transferidor de extensio 44 entdo transfere o
grio para a calha de descarga 48, que direciona grdo 102 para o transportador
de produto agricola mével 100.

Tendo sido descrita a modalidade preferida, ficara aparente
que varias modificagdes podem ser feitas sem fugir do escopo da invengéo,

definido nas reivindica¢des anexas.



10

15

20

25

REIVINDICACOES

1. Méquina mecénica agricola para realizar operagdes de

colheita, caracterizada pelo fato de que compreende:

uma estrutura de suporte;

uma tremonha acoplada na dita estrutura de suporte, a dita
tremonha sendo configurada para armazenar um produto agricola durante as
ditas operagdes de colheita; e

um sistema de descarregamento acoplado na dita estrutura de
suporte, o dito sistema de descarregamento sendo configurado para
transportar o dito produto agricola recebido da dita tremonha para um local
fora da maquina, o dito sistema de descarregamento incluindo:

uma torre configurada para facilitar a rotagéo;

um conjunto de transferéncia que tem uma extremidade
proximal e uma extremidade distal, a dita extremidade proximal sendo
acoplada na dita torre, a dita extremidade distal tendo uma calha de descarga;

um sistema de posicionamento configurado para ajustar pelo
menos um de uma elevagdo, um comprimento e uma posi¢do rotacional do
dito conjunto de transferéncia para posicionar a dita calha de descarga; e

um sistema de controle acoplado no dito sistema de
posicionamento, o dito sistema de controle tendo um dispositivo de entrada do
operador, o dito sistema de controle sendo configurado para localizar
automaticamente a dita calha de descarga de uma posigéo recolhida para uma
posigdo de descarga desejada de uma pluralidade de posi¢oes de descarga pré-
estabelecidas mediante recebimento de uma entrada do operador por meio do
dito dispositivo de entrada do operador.

2. Maquina mecénica agricola, de acordo com a reivindicagéo

1, caracterizada pelo fato de que compreende adicionalmente:

um sistema de detecgdo de posig¢do localizado para detectar

pelo menos uma da dita elevagdo, do dito comprimento e da dita posi¢do
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rotacional do dito conjunto de transferéncia relativa a uma posicdo atual da

dita calha de descarga; e

em que o dito sistema de controle inclui um controlador e uma
memdria associada, o dito controlador sendo configurado para operar em um
modo de programa para executar instrugdes de programa para realizar as
etapas de:

(a) receber entradas do operador por meio do dispositivo de
entrada do operador para operar o dito sistema de posicionamento para
posicionar a dita calha de descarga do dito conjunto de transferéncia em uma
posi¢do de descarga desejada atual;

(b) receber dados do sensor provenientes do dito sistema de
detecgdo de posi¢io para determinar dados de posi¢do incluindo pelo menos
uma de uma elevagdo atual, um comprimento atual e uma posigdo rotacional
atual do dito conjunto de transferéncia associada com a dita posi¢do de
descarga desejada atual da dita calha de descarga;

(c) armazenar os ditos dados de posigdo associados com a dita
posicdo de descarga desejada atual na dita memoria como uma posi¢do de
descarga pré-estabelecida; e

(d) associar um botfo de entrada do dito dispositivo de entrada
do operador com a dita posigdo de descarga pré-estabelecida.

3. Maquina mecéanica agricola, de acordo com a reivindicagéo

2, caracterizada pelo fato de que as etapas (a), (b), (c) e (d) sdo repetidas para

cada uma da pluralidade de posigdes de descarga desejadas da dita calha de
descarga do dito conjunto de transferéncia para associar a dita pluralidade de

posi¢des de descarga pré-estabelecidas.

4. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicagao

1, caracterizada pelo fato de que pelo menos uma da dita pluralidade de

posi¢des de descarga pré-estabelecidas define uma posi¢do padrdo da dita

calha de descarga do dito conjunto de transferéncia para uma lavoura
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particular que esta sendo colhida.

5. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicagdo

1, caracterizada pelo fato de que pelo menos uma das posi¢des de descarga

pré-estabelecidas define uma posigdo padrdo da dita calha de descarga do dito
conjunto de transferéncia para um transportador de produto agricola movel

particular.

6. Maquina mecénica agricola, de acordo com a reivindicagdo

1, caracterizada pelo fato de que a dita pelo menos uma da dita pluralidade de

posicdes de descarga pré-estabelecidas define uma posi¢do padrdo da dita
calha de descarga do dito conjunto de transferéncia para um tipo particular de

pratica de campo.

7. Maquina mec4nica agricola, de acordo com a reivindicagdo

1, caracterizada pelo fato de que compreende adicionalmente:

um sistema de detec¢do de posi¢do localizado para detectar
pelo menos uma da dita elevagdo, do dito comprimento e da dita posicéo
rotacional do dito conjunto de transferéncia relativa a uma posi¢do atual da
dita calha de descarga; e

em que o dito sistema de controle inclui um controlador e uma
memoria associada, o dito controlador sendo configurado para operar em um
modo de descarregamento para executar instrugdes de programa para realizar
as etapas de:

(a) receber a dita entrada do operador por meio do dito
dispositivo de entrada do operador para selecionar uma da dita pluralidade de
posicdes de descarga pré-estabelecidas como uma posi¢do desejada atual da
dita calha de descarga do dito conjunto de transferéncia;

(b) recuperar da dita memoéria dados de posigdo associados
com a dita posi¢do desejada atual da dita calha de descarga;

(c) operar o dito sistema de posicionamento para posicionar a

dita calha de descarga do dito conjunto de transferéncia na dita posi¢do
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desejada atual; e

(d) receber dados do sensor provenientes do dito sistema de
detec¢do de posi¢do para monitorar o movimento da dita calha de descarga do
dito conjunto de transferéncia para a dita posi¢ao desejada atual.

8. Maquina mecénica agricola, de acordo com a reivindicagdo

7, caracterizada pelo fato de que pelo menos uma da dita pluralidade de

posicdes de descarga pré-estabelecidas define uma posi¢do padrdo da dita
calha de descarga do dito conjunto de transferéncia para pelo menos uma de

uma lavoura particular que estd sendo colhida, um transportador de produto

agricola mével particular e um tipo particular de pratica de campo.

9. M4quina mecénica agricola, de acordo com a reivindicagao

1, caracterizada pelo fato de que a dita entrada do operador € alternativamente

proveniente de um dispositivo remoto.

10. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicag¢do

9, caracterizada pelo fato de que o dito dispositivo remoto é operado por um

operador de um transportador de produto agricola movel.
11. Maquina mecanica agricola para realizar operagdes de

colheita, caracterizada pelo fato de que compreende:

uma estrutura de suporte;

uma tremonha acoplada na dita estrutura de suporte, a dita
tremonha sendo configurada para armazenar um produto agricola durante as
ditas operagdes de colheita; e

um sistema de descarregamento acoplado na dita estrutura de
suporte, o dito sistema de descarregamento sendo configurado para
transportar o dito produto agricola recebido da dita tremonha para um local
fora da maquina, o dito sistema de descarregamento incluindo:

uma torre configurada para facilitar a rotagio;

um conjunto de transferéncia telescopico que tem uma

extremidade proximal e uma extremidade distal, a dita extremidade proximal
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sendo acoplada na dita torre, o dito conjunto de transferéncia telescopico
incluindo um sistema transferidor base e um sistema transferidor de extenséo,
o dito sistema transferidor de extensdo sendo configurado para mover-se em
relagio ao dito sistema transferidor base, o dito sistema transferidor de
extensio tendo uma calha de descarga localizada na dita extremidade distal;

um mecanismo de elevagio acoplado no dito conjunto de
transferéncia telescopico e configurado para ajustar a elevagdo do dito
conjunto de transferéncia telescopico para posicionar a dita calha de descarga;

um mecanismo de extensdo/retragio acoplado entre o dito
sistema transferidor base e o dito sistema transferidor de extensdo para ajustar
o comprimento do dito conjunto de transferéncia telescopico para posicionar a
dita calha de descarga; €

um mecanismo de articulagdo acoplado na dita torre para
ajustar a posigdo rotacional do dito conjunto de transferéncia telescopico para
posicionar a dita calha de descarga; e

um sistema de controle acoplado no dito mecanismo de
elevagdo, no dito mecanismo de extensio/retragdo e no dito mecanismo de
articulagdo para ajustar uma posi¢dio de descarga da dita calha de descarga do
dito conjunto de transferéncia telescopico.

12. Maquina mecénica agricola, de acordo com a reivindicagdo

11, caracterizada pelo fato de que o dito sistema de controle inclui:

um controlador incluindo um processador programavel e uma
memoria;

um dispositivo de entrada do operador acoplado
comunicativamente no dito controlador;

um primeiro sensor acoplado comunicativamente no dito
controlador e localizado para detectar a dita elevagdo do dito conjunto de

transferéncia telescopico;

um segundo sensor acoplado comunicativamente no dito



10

15

20

25

6

controlador e localizado para detectar o dito comprimento do dito conjunto de
transferéncia telescopico; e

um terceiro sensor acoplado comunicativamente no dito
controlador e localizado para detectar a dita posigdo rotacional do dito
conjunto de transferéncia telescopico;

um primeiro atuador acoplado comunicativamente no dito
controlador e acoplado no dito mecanismo de elevagéo;

um segundo atuador acoplado comunicativamente no dito
controlador e acoplado no dito mecanismo de extensdo/retragdo; e |

um terceiro atuador acoplado comunicativamente no dito
controlador e acoplado no dito mecanismo de articulag@o.

13. Maquina mecAnica agricola, de acordo com a reivindicagdo

12, caracterizada pelo fato de que o dito controlador € configurado para

operar em um modo de programa para executar instru¢des de programa para
realizar as etapas de:

(a) receber entradas do operador por meio do dito dispositivo
de entrada do operador para operar pelo menos um do dito mecanismo de
elevacido, do dito mecanismo de extensdo/retragdo e do dito mecanismo de
articulagio para posicionar a dita calha de descarga do dito conjunto de
transferéncia telescopico em uma posigdo de descarga desejada atual;

(b) receber dados do sensor provenientes do dito primeiro
sensor, do dito segundo sensor e do dito terceiro sensor para determinar dados
de posigdo incluindo uma elevagdo atual, um comprimento atual e uma
posi¢io rotacional atual do dito conjunto de transferéncia telescopico
associada com a dita posi¢io de descarga desejada atual da dita calha de
descarga;

(c) armazenar os ditos dados de posigdo associados com a dita
posicdo de descarga desejada atual na dita memoria como uma posicdo de

descarga pré-estabelecida; e
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(d) associar um bot#o de entrada do dito dispositivo de entrada

do operador com a dita posi¢do de descarga pré-estabelecida.

14. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicagéo

13, caracterizada pelo fato de que as etapas (a), (b), (c) e (d) séo repetidas

para cada uma da pluralidade de posi¢es de descarga desejadas da dita calha
de descarga do dito conjunto de transferéncia telescopico para associar uma
pluralidade correspondente de posi¢des de descarga pré-estabelecidas.

15. Maquina mecénica agricola, de acordo com a reivindicagéo

14, caracterizada pelo fato de que pelo menos uma da dita pluralidade de

posigdes de descarga pré-estabelecidas define uma posi¢do padrdo da dita
calha de descarga do dito conjunto de transferéncia telescopico para uma

lavoura particular que esta sendo colhida.
16. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicagéo

14, caracterizada pelo fato de que pelo menos uma da dita pluralidade de

posicdes de descarga pré-estabelecidas define uma posi¢do padrdo da dita
calha de descarga do dito conjunto de transferéncia telescOpico para um

transportador de produto agricola mével particular.

17. Maquina mecénica agricola, de acordo com a reivindicagéo

14, caracterizada pelo fato de que pelo menos uma da dita pluralidade de

posicbes de descarga pré-estabelecidas define uma posigdo padrdo da dita
calha de descarga do dito conjunto de transferéncia telescopico para um tipo
particular de pratica de campo.

18. Maquina mecénica agricola, de acordo com a reivindicag&o

12, caracterizada pelo fato de que o dito controlador ¢ configurado para

operar em um modo de descarregamento para executar instrugdes de

programa para realizar as etapas de:
(a) receber uma entrada do operador por meio do dito
dispositivo de entrada do operador para selecionar uma da dita pluralidade de

posicdes pré-estabelecidas como a posigdo desejada atual da dita calha de
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descarga do dito conjunto de transferéncia telescopico;

(b) recuperar da dita memdria uma elevagéo, um comprimento
e uma posigio rotacional associada com a dita posi¢do desejada atual;

(c) operar pelo menos um do dito mecanismo de elevagdo, do
dito mecanismo de extensdo/retragio e do dito mecanismo de articulagdo para
posicionar a dita calha de descarga do dito conjunto de transferéncia
telescopico na dita posigdo desejada atual; e

(d) receber dados do sensor provenientes de cada um do dito
primeiro sensor, do dito segundo sensor e do dito terceiro sensor para
monitorar 0 movimento da dita calha de descarg'a. do dito conjunto de
transferéncia telescopico para a dita elevagéo, o dito comprimento e a dita
posi¢do rotacional associada com a dita posi¢do desejada atual.

19. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicagdo

18, caracterizada pelo fato de que a dita operagdo envolve controlar cada um

do dito mecanismo de elevacdo, do dito mecanismo de extensdo/retragdo e do
dito mecanismo de articulagfio para posicionar a dita calha de descarga do dito

conjunto de transferéncia telescpico na dita posi¢do desejada atual.
20. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicagao

19, caracterizada pelo fato de que o dito mecanismo de elevagdo, o dito

mecanismo de extensdo/retragdo e o dito mecanismo de articulagdo sdo
operados sequencialmente nessa ordem para posicionar a dita calha de
descarga do dito conjunto de transferéncia telescopico na dita posi¢do

desejada atual.

21. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicagédo

19, caracterizada pelo fato de que o dito mecanismo de elevagdo, o dito

mecanismo de extensdo/retracio e o dito mecanismo de articulagdo sédo
operados simultaneamente para posicionar a dita calha de descarga do dito
conjunto de transferéncia telescopico na dita posi¢do desejada atual.

22. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicagdo
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19, caracterizada pelo fato de que o dito mecanismo de elevagdo, o dito

mecanismo de extensdo/retracio e o dito mecanismo de articulagdo sdo
operados em uma combinagdo de operagdes sequenciais e simultdnea para
posicionar a dita calha de descarga do dito conjunto de transferéncia
telescopico na dita posi¢do desejada atual.

23. Maquina mecanica agricola, de acordo com a reivindicagéo

18, caracterizada pelo fato de que a dita entrada do operador ¢€

alternativamente de um dispositivo removo.

24. Método para programar um sistema de controle de um
sistema de descarregamento com uma pluralidade de posi¢des de descarga
pré-estabelecidas associadas com uma calha de descarga de um conjunto de

transferéncia, caracterizado pelo fato de que compreende:

(a) receber entradas do operador para operar um sistema de
posicionamento para posicionar a dita calha de descarga do dito conjunto de
transferéncia em uma posi¢do de descarga desejada atual;

(b) receber dados do sensor para determinar dados de posi¢do
incluindo pelo menos um de uma elevagdo atual, um comprimento atual e
uma posi¢io rotacional atual do dito conjunto de transferéncia associada com
a dita posi¢do de descarga desejada atual da dita calha de descarga;

(c) armazenar os ditos dados de posigdo associados com a dita
posicdo de descarga desejada atual em uma memoria como uma posigdo de
descarga pré-estabelecida; e

(d) associar um bot&o de entrada de um dispositivo de entrada
do operador com a dita posigdo de descarga pré-estabelecida.

25. Método, de acordo com a reivindicagdo 24, caracterizado

pelo fato de que compreende adicionalmente repetir as etapas (a), (b), (c) e (d)
para cada uma da pluralidade de posi¢des de descarga desejadas da dita calha
de descarga do dito conjunto de transferéncia.

26. Método para operar um sistema de descarregamento de
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uma maquina mecénica agricola em um modo de descarregamento,

caracterizado pelo fato de que compreende:

(a) receber uma entrada do operador para selecionar uma de
uma pluralidade de posi¢des de descarga pré-estabelecidas como uma posi¢éo
desejada atual de uma calha de descarga de um conjunto de transferéhcia;

(b) recuperar dados de posigdo associados com a dita posi¢do
desejada atual da dita calha de descarga;

(c) operar um sistema de posicionamento para posicionar a dita
calha de descarga do dito conjunto de transferéncia na dita posi¢do desejada
atual; e

(d) receber dados do sensor para monitorar o movimento da
dita calha de descarga do dito conjunto de transferéncia para a dita posigéo

desejada atual.
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INiCIO

RECEBER ENTRADAS DO OPERADOR PARA OPERAR
. UM SISTEMA DE POSICIONAMENTO PARA POSICIONAR
" UMA CALHA DE DESCARGA DE UM CONJUNTO DE
TRANSFERENCIA EM UMA POSIGAO DE DESCARGA
DESEJADA ATUAL

S200
S

A

RECEBER DADOS DO SENSOR PARA DETERMINAR
DADOS DE POSICAO INCLUINDO PELO MENOS UMA

DE UMA ELEVAQI\O ATUAL, UM COMPRIMENTO ATUAL

E UMA POSI(}AO ROTACIONAL ATUAL DO CONJUNTO

DE TRANSFERENCIA ASSOCIADA COM A POSICAO DE
DESCARGA DESEJADA ATUAL DA CALHA DE DESCARGA

l

ARMAZENAR OS DADOS DE POSIGAO ASSOCIADOS
COMA POSIQAO DE DESCARGA DESEJADA ATUAL
NA MEMORIA COMO UMA POSIGAO DE DESCARGA

PRE-ESTABELECIDA

\ 4

ASSOCIAR UM BOTAO DE ENTRADA DE UM DISPOSITIVO
DE ENTRADA DO OPERADO COM A POSIGAO DE DESCARGA
PRE-ESTABELECIDA ARMAZENADA NA MEMORIA

FIM

Fig. 6
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Y

RECEBER UMA ENTRADA DO OPERADOR PARA SELECIONAR
UMA DE UMA PLURALIDADE DE POSICOES DE DESCARGA s S300
PRE-ESTABELECIDAS COMO UMA POSIGAO DESEJADA ATUAL

DE UMA CALHA DE DESCARGA DE UM CONJUNTO DE
TRANSFERENCIA

o | 5302
RECUPERAR DADOS DE POSICAO ASSOCIADOS

COM A POSICAO DESEJADA ATUAL DA CALHA DE
DESCARGA DO CONJUNTO DE TRANSFERENCIA

A

OPERAR O SISTEMA DE POSICIONAMENTO PARA _I— S304
POSICIONAR A CALHA DE DESCARGA DO CONJUNTO
DE TRANSFERENCIA NA POSIGAO DESEJADA ATUAL

) 4

RECEBER DADOS DO SENSOR PARA MONITORAR O f S306
MOVIMENTO DA CALHA DE DESCARGA DO CONJUNTO
DE TRANSFERENCIA PARA A POSICAO DESEJADA ATUAL

FIM

Fig. 7
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RESUMO ,
“MAQUINA MECANICA AGRICOLA PARA REALIZAR OPERACOES
DE COLHEITA E METODOS PARA PROGRAMAR UM SISTEMA DE
CONTROLE DE UM SISTEMA DE DESCARREGAMENTO E PARA
OPERAR UM ' SISTEMA DE DESCARREGAMENTO DE UMA
MAQUINA MECANICA AGRICOLA”

A invencio diz respeito a uma maquina mecénica agricola para
realizar operagbes de colheita. A méquina mecanica agricola inclui uma
estrutura de suporte. Um sistema de descarregamento ¢ acoplado na estrutura
de suporte e é configurado para transportar um produto agricola recebido de
uma tremonha para um local fora da maquina. O sistema de descarregamento
inclui um conjunto de transferéncia com uma calha de descarga. Um sistema
de posicionamento ¢ conﬁgurado para ajustar pelo menos uma de uma
elevacdo, um comprimento € uma posigdo rotacional do conjunto de
transferéncia para posicionar a calha de descarga. Um sistema de controle €
configurado para localizar automaticamente a calha de descarga de uma
posi¢8o recolhida para uma posigdo de descarga desejada de uma pluralidade
de posi¢bes de descarga pré-estabelecidas rhediante recebimento de uma

entrada do operador por meio de um dispositivo de entrada do operador.
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