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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest mechanizm ustalajgcy wysokos$é koszenia mocowany do kosiarki
zawieszanej, stosowany gtéwnie w sektorze maszyn rolniczych, komunalnych bgdz ogrodniczych.

Znane sg konstrukcje kosiarek zaréwno ciggnionych jak i zawieszanych, gdzie podczas pracy
kopiowanie terenu odbywa sie poprzez ruch Slizgowy listwy tngcej z podtozem. Taka pozycja powoduje
duzy nacisk na glebe, co skutkuje niszczeniem jej struktury. Aby temu zapobiec, stosuje sie maszyny,
gdzie uktad zawieszenia wyposazony jest w sprezyny badz ukfady hydropneumatyczne, ktére w znacz-
nym stopniu zmniejszajg nacisk belki tngcej na podtoze. W dotychczasowych rozwigzaniach wysokos$¢
koszenia listwy tngcej uwarunkowana jest rodzajem zamontowanych ptéz $lizgowych i moze byé kory-
gowana w niewielkim zakresie za pomocg gérnego tgcznika zmieniajgc kat pochylenia maszyny w kie-
runku jazdy wzgledem podfoza.

Z opisu wynalazku GB2580976 znana jest kosiarka zawierajgca rame gtéwng, zespdt koszacy
z mocowang do niego listwg tngcg oraz regulacyjny element z czujnikiem przechytu. Element regulacji
moze sterowaé wysokos$cig koszenia w odpowiedzi na sygnat z czujnika. Mozliwa jest konfiguracja kata
koszenia miedzy listwg tngcg lub zespotem koszacym a powierzchnig gruntu. Taka rekonfiguracja skut-
kuje dostosowaniem efektywnej wysokosci Scierniska kosiarki. Regulowany element moze by¢ umiesz-
czony miedzy ramg gtéwng a maszyng rolniczg lub miedzy ramg gtéwng a zespotem koszgcym. Pojazd
napedowy moze mieé zapietg jedng lub wiecej kosiarek — kosiarke przednig i kosiarke tylng, przy czym
system jest skonfigurowany do synchronizacji kgta kosiarki przedniej i tylnej.

Z opisu patentowego EP1593294 znany jest system mocowania zespotéw koszacych do trzy-
punktowego zaczepu na przednim koncu ciggnika. System sktada sie z diugiej dzwigni z poziomym
sworzniem na korncu zaczepu. Dwie krétsze dzwignie tgczg dlugg dzwignie z ramg maszyny, na ktorej
zamontowane sg kosiarki, tworzac rownolegtoboczny uktad dzwigni.

Problemem przedstawionych rozwigzan jest maty zakres regulacji wysokos$ci koszenia listwy tna-
cej oraz brak mozliwosci ustawienia statej wysokosci ciecia, wiekszej niz wysoko$é zamontowanych
pt6z Slizgowych z wyeliminowaniem kopiowania $lizgowego.

Celem wynalazku jest opracowanie mechanizmu, ktéry jest pozbawiony wad kopiowania $lizgo-
wego. Zastosowanie dodatkowego urzadzenia pozwoli na koszenie terenu gdzie wystepujg znaczne
nieréwnosci, zakamienienia badz inne wystepy. Wyeliminowanie stycznosci listwy tngcej z glebg po-
zwoli na utrzymanie lepszych warunkéw tgkowych. Brak kontaktu listwy tngcej z podtozem w znaczny
sposéb wptynie na niezawodno$¢, wydajnos¢ i prace maszyny. Dodatkowy mechanizm pozwoli na ko-
szenie roslin wymagajgcych wysokosci koszenia powyzej 12 cm np. trawa sudanska.

Rozwigzaniem bedgcym istotg wynalazku jest mechanizm ustalajgcy wysoko$¢ koszenia z jed-
noczesnym kopiowaniem terenu w kosiarce, ktéra zawiera rame gtéwng z przymocowanym do niej ze-
spotem roboczym. Do skrajnych, bocznych miejsc zespotu roboczego przymocowane sg ramiona no$ne
mechanizmu ustalajgcego wysoko$¢ koszenia z jednoczesnym kopiowaniem terenu. Ramiona no$ne
potgczone sg ze sobg belkg tgczacyg, do ktérej za pomocg elementdw ztgcznych zamocowane sg kota
jezdne z elementami regulacji wysokosSci.

Dodatkowy ukfad pozwala na potozenie listwy tngcej na wysokosci wiekszej niz dotychczasowe
rozwigzania oraz umozliwia wiekszy zakres regulacji kata pochylenia listwy tngcej w kierunku jazdy
wzgledem podtoza za pomocg tgcznika centralnego. Do usztywnienia konstrukcji zastosowano wzmoc-
nienia, przykrecane do ramy nosnej maszyny.

Mechanizm wedtug wynalazku zapewni niezbedne zachowanie duzej wysokosci tnacej w pozycji
roboczej wzgledem podtoza. Dzieki zastosowaniu tej maszyny mozliwe staje sie kopiowanie terenu
w ptaszczyznie réwnolegtej do podtoza ale tez state pochylenie listwy tngcej w kierunku jazdy na roz-
nych wysokos$ciach wzgledem podtoza.

Zaletg mechanizmu jest uniesienie listwy tngcej na statg wysokos$é, czyli ustalenie statej wysoko-
Sci koszenia bez kontaktu z podtozem. Dodatkowa konstrukcja pozwala na zastosowanie kopiowania
terenu poprzez kota jezdne oraz umozliwia czesciowe odcigzenie maszyny. Dzieki dotgczonemu zespo-
fowi mozliwa jest regulacja potozenia maszyny w wiekszym zakresie, co korzystnie wptywa na dobranie
odpowiedniego ustawienia do panujgcych warunkéw polowych. Ponadto, dzieki mechanizmowi mozliwa
jest zmiana wymaganego kata pochylenia listwy tngcej wiekszej niz 5° wzgledem kierunku jazdy, w za-
leznosci od wystepujgcych warunkdw pracy, za pomocg facznika centralnego. Obrotowe kota pozwalajg
na podgzanie maszyny Sladami ciggnika rolniczego oraz nie wymagajg koniecznosci unoszenia mecha-
nizmu przy zmianie kierunku poruszania sie ciggnika.
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Przedmiot wynalazku posiada prostg konstrukcje umozliwiajgcg zmiane charakterystyki pracy
mechanizmu, co przedstawiono w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1 i fig. 2 przedsta-
wia zamontowany mechanizm, natomiast fig. 3 ukazuje widok boczny zamontowanego urzgdzenia. Do-
datkowo na fig. 4 —fig. 7 wyszczegéblniono elementy sktadowe samego mechanizmu.

Kosiarka sktada sie z ramy gtéwnej 6 do ktérej przymocowany jest podnoszony za pomocg sitow-
nikéw hydraulicznych 19 zespdt roboczy 18 z odcigzeniem sprezynowym 8, do ktérego skrajnych bocz-
nych miejsc przymocowane sg ramiona nos$ne 11 mechanizmu ustalajgcego wysoko$¢ koszenia z jed-
noczesnym kopiowaniem terenu. Ramiona nosne 11 mocowane sg za pomoca $rub 12 i potgczone ze
sobg belkg tgczacy 10, ktérej dlugosé odpowiada szerokosci kosiarki. Kota jezdne przymocowane sg do
belki aczacej 10 za pomocg elementdw ztgcznych 21 i stanowig element podporowy mechanizmu. Kota
jezdne zbudowane sg z widelca 15, do ktérego przymocowana jest obrecz stalowa 20 wraz z opong 4
oraz dwdch profili kwadratowych, gérnego 16 i dolnego 17. Koto zamocowane jest na osi tulei 14 i jego
ruch jest ograniczony metalowymi pretami 13 w dwoch kierunkach przy czym koto ma mozliwo$¢ obrotu
wokot osi tulei 14. Zakres obrotu (A, B) widelca 15 jest ograniczony metalowymi pretami 13 w dwéch
kierunkach. W skrajnym gérnym potozeniu profilu 17 nieroztgcznie zamontowana jest tuleja 22 z otwo-
rem gwintowanym po ktérym porusza sie Sruba 27. Na Srubie 27 zamontowana jest nakretka oporowa,
zabezpieczona kotkiem sprezystym 28. Pomiedzy blachg 25 zamocowang nieroztgcznie do czofa pro-
filu 16 oraz nakretkg oporowg 23 znajduje sie fozysko 24. Regulacja wysokosci potozenia kofa zmie-
niana jest poprzez ruch obrotowy $ruby 27 za pomocg rekojesci 29. Kotek sprezysty 26 ogranicza zakres
regulacji i zabezpiecza przed wykreceniem Sruby 27.

Podczas pracy, gdy kosiarka sprzezona jest z przednim uktadem zawieszenia ciggnika 1 za po-
mocg hydraulicznie podnoszonych belek dolnych 3 i gérnego tgcznika centralnego 2 mechanizm odpo-
wiada nie tylko za ustawienie zgdanej wysoko$ci koszenia, ale petni réwniez funkcje kopiujacg i odcia-
zajgcy. Prawidlowa pozycja robocza wyglada tak, ze zesp6t roboczy 18 kosiarki opuszczony jest na
wymagang odlegto$¢ pionowg wzgledem ramy gtéwnej 6 za pomocg sitownikédw hydraulicznych 19.
Woéwczas zespot roboczy 18 podparty jest na kotach jezdnych powodujgc wyeliminowanie stycznosci
listwy tngcej 5 z podtozem. Takie potozenie pozwala na kopiowanie terenu wytgcznie poprzez kota
jezdne oraz pozwala na ruch pionowy catego zespotu roboczego 18 wraz z przymocowanym mechani-
zmem két jezdnych. Powyzsze ustawienie maszyny pozwala na czesciowe odcigzenie, gdzie tylko rama
gtéwna 6 utrzymywana jest przez przedni uktad zawieszenia ciggnika. Zastosowane kotfa jezdne petnig
funkcje kopiujacg oraz odcigzajacg. W sytuaciji, gdy kosiarka napotka przeszkode posrodku pasa ko-
szgcego, wyzszg niz przeswit miedzy listwg tngcg a podtozem, woéwczas caty zesp6t roboczy uniesie
sie ku ramie gtéwnej, pokona przeszkode Slizgowo i powrdci do swojego pierwotnego ustawienia. Dzieki
ustawieniu wysokos$ci zespotu roboczego na kotach mozliwy jest wiekszy zakres regulacji kgtowej po-
chylenia kosiarki w ptaszczyznie poziomej do podtoza.

Zastrzezenie patentowe

1. Mechanizm ustalajgcy wysoko$¢ koszenia z jednoczesnym kopiowaniem terenu w kosiarce,
ktéra zawiera rame gtéwng z przymocowanym do niej zespotem roboczym, znamienny tym,
ze do skrajnych, bocznych miejsc zespotu roboczego (18) przymocowane sg ramiona no-
$ne (11) mechanizmu ustalajgcego wysoko$¢ koszenia z jednoczesnym kopiowaniem terenu,
a ramiona nosne (11) potgczone s ze sobg belkg tgczacy (10), do ktérej za pomocg elemen-
téw ztgcznych (21) zamocowane sg kofa jezdne z elementami regulacji wysokosSci.
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Fig. 3

Fig. 4
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Fig. 5

Fig. 6
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Fig. 7



