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L a  i n v e n c i ó n  c o n c i e r n e  a  u n  c o n j u n t o
portaherramientas articulado que comprende un
bastidor (1), dos subconjuntos portaherramientas (3),
simétricos, que comprenden, cada uno, un soporte de
herramienta (31), un palpador articulado (4) que,
cuando se repliega lateralmente al contacto de los
plantones, acciona un medio de desplazamiento
lateral (V1), de tipo gato hidráulico, adaptado para
desplazar la herramienta (33) para evitar cualquier
contacto directo con los plantones.
El conjunto según la invención se caracteriza porque
comporta:
a) unos sensores (51-54) adaptados para detectar un
margen de variación vertical de la herramienta (33) en
relación con el suelo y lateral respecto a los
plantones;
b) unos gatos hidráulicos (V3) adaptados para
corregir automáticamente cada una de dichas
variaciones para mantener la herramienta y su
portaherramientas en la posición óptima de trabajo en
relación con el suelo y en relación con los plantones.
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ES 2 361 473 A1 2

DESCRIPCIÓN

Conjunto portaherramientas articulado para plan-
taciones en línea.
Ámbito de la invención

La presente invención se refiere a los conjuntos
portaherramientas articulados, destinados para ser uti-
lizados entre dos filas de plantones en línea, que tie-
nen la particularidad de poder desplazar lateralmente
las herramientas con las que están equipados, con el
fin de hacerles evitar los plantones, en particular de
viña o de árboles frutales, que están en su paso, pero
pasando lo más cerca posible, sin producirles lesio-
nes.
Estado de la técnica anterior

Los conjuntos portaherramientas conocidos del ti-
po en cuestión comportan generalmente:

a) un bastidor destinado para ser montado en un
aparato portador;

b) dos subconjuntos portaherramientas, simétri-
cos, soportados por dicho bastidor, que comprende
cada uno:

- un soporte de herramienta fijado en la parte mó-
vil de un cuadrilátero deformable cuya parte fija es
solidaria con dicho bastidor;

- un palpador articulado que, al doblarse lateral-
mente al contacto con los plantones, acciona un me-
dio de desplazamiento lateral, del tipo gato hidráuli-
co, adaptado para desplazar la herramienta al actuar
angularmente sobre el cuadrilátero deformable con el
fin de evitar cualquier contacto directo de dicha herra-
mienta con los plantones.

Pueden comportar igualmente medios que permi-
tan desplazar los portaherramientas:

- lateralmente en relación con los plantones;
- verticalmente en relación con el suelo.
El control y el accionamiento de sus diversas fun-

ciones se realizan manualmente en la actualidad con
todos los riesgos de errores de apreciación que esto
comporta y los riesgos unidos al hecho de que un ope-
rador no puede, simultáneamente, conducir el apara-
to portador y controlar y accionar los mandos de las
herramientas con eficacia, a pesar de los problemas de
seguridad que esto genera.

No comportan medios automáticos adaptados pa-
ra:

- controlar la posición del portaherramientas en re-
lación con los plantones y en relación con el suelo;

- accionar los medios de desplazamiento lateral y
vertical con el efecto resultante de volver a colocar el
portaherramientas a las posiciones óptimas de traba-
jo lateral en relación con los plantones y vertical en
relación con el suelo.
Breve explicación de la invención

La invención pretende realizar un conjunto de bas-
tidor portaherramientas del tipo en cuestión que pre-
sente características nuevas y originales destinadas a
mejorar su uso pero también su seguridad.

A este efecto, el conjunto de bastidor y portaherra-
mientas según la invención se caracteriza esencial-
mente porque comporta

a) unos sensores adaptados para detectar un mar-
gen de variación vertical de la herramienta en relación
con el suelo y lateral en relación con los plantones;

b) unos gatos hidráulicos adaptados para corregir
automáticamente cada una de dichas variaciones de
modo que se mantengan los portaherramientas en la

posición óptima de trabajo en relación con el suelo y
en relación con los plantones.

Según una primera particularidad de realización
de la invención, el conjunto bastidor y portaherra-
mientas comporta:

- para detectar un margen de variación lateral de
la herramienta, dos detectores fijos dispuestos en ca-
da lado de uno de los dos brazos móviles opuestos
del cuadrilátero deformable y asociados a una pasti-
lla solidaria de dicho brazo móvil que arrastra en su
desplazamiento lateral;

- para corregir automáticamente dichas variacio-
nes laterales, al menos un gato hidráulico accionado
para mantener el portaherramientas en su posición óp-
tima lateral de trabajo en relación con los plantones.

Según una segunda particularidad de realización
de la invención, el conjunto de bastidor portaherra-
mientas comporta:

- para detectar un margen de variación vertical de
la herramienta, dos detectores fijos dispuestos el uno
por encima del otro y asociados a una pastilla soli-
daria con una varilla vertical articulada en su base al
palpador/que arrastra en su desplazamiento vertical
en función de las variaciones sucesivas del nivel del
suelo con el cual está en contacto;

- para corregir automáticamente dichas variacio-
nes verticales, al menos un gato hidráulico accionado
para mantener el portaherramientas en su posición óp-
tima vertical de trabajo en relación con el suelo.
Breve descripción de las figuras

Las características y las ventajas de la invención
aparecerán más claramente en la lectura de la descrip-
ción detallada a continuación de al menos un modo de
realización preferido de la invención dado a título de
ejemplo no limitativo y representado en los dibujos
adjuntos.

En estos dibujos:
- la figura 1 es una vista en planta del conjunto

bastidor y portaherramientas según la invención, que
comporta dos portaherramientas articulados, simétri-
cos, montados en el mismo bastidor, destinados para
funcionar entre dos filas de plantones en línea y que
representa los medios de accionamiento de la separa-
ción de la herramienta en relación con los plantones y
dos variantes de realización de los medios de ajuste de
la distancia lateral de dicho portaherramientas en re-
lación con los plantones y una variante de realización
de los medios de desplazamiento vertical del bastidor
en relación con el aparato portador;

- la figura 2 es una vista de perfil de una varian-
te de realización de la invención que representa un
medio de desplazamiento vertical autónomo, del tipo
chapa deslizante accionada por un gato, de cada por-
taherramientas en relación con su bastidor común que
está fijado bajo el vientre del aparato portador pero
que podría estar igualmente fijado a un enganche si-
tuado en la parte trasera o delantera de dicho aparato;

- la figura 3 es una vista de perfil de una variante
de realización de la invención según la figura 2 donde
el medio de desplazamiento vertical autónomo del ti-
po con brazo deslizante es sustituido por un medio del
tipo cuadrilátero deformable accionado por un gato;

- la figura 4 es una vista de perfil de una variante
de realización de la invención que representa un me-
dio de desplazamiento vertical, de tipo gato, posicio-
nado entre cada brazo de enganche bajo y los brazos
de elevación, libres en rotación, del aparato portador;

2

 



3

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 361 473 A1 4

- la figura 5 es una vista de perfil de una variante
de realización de la invención que representa un me-
dio de desplazamiento vertical, de tipo gato, posicio-
nado entre cada punto de enganche bajo del aparato
portador y el bastidor portaherramientas;

- la figura 6 es una vista de perfil de una variante
de realización de la invención que representa un me-
dio de desplazamiento vertical, de tipo gato, posicio-
nado entre cada rueda de introducción en la tierra y el
bastidor portaherramientas;

- la figura 7 es una vista en detalle del palpador
articulado asociado a los sensores de detección de la
posición vertical de éste.
Descripción detallada de la invención

El portaherramientas representado en las figuras
es del tipo que comprende, de forma ya conocida:

a) un bastidor (1) destinado a ser montado en un
aparato portador (2);

b) dos subconjuntos portaherramientas (3), simé-
tricos, soportados por dicho bastidor, que comprende,
cada uno:

- un soporte de herramienta (31) fijado a la parte
móvil (321) de un cuadrilátero deformable (32) cuya
parte fija (322) es deslizante sobre el bastidor (1);

- un palpador articulado (4) que, cuando se replie-
ga lateralmente al contacto con los plantones, acciona
un medio de desplazamiento lateral (V1), de tipo ga-
to hidráulico, adaptado para desplazar la herramienta
(33) actuando angularmente sobre el cuadrilátero de-
formable (32) con el fin de evitar cualquier contacto
directo de dicha herramienta con los plantones.

Según las características básicas de la invención,
el conjunto portaherramientas comporta:

a) unos sensores (51-54) adaptados para detectar
un margen de variación vertical de la herramienta (33)
en relación con el suelo y lateral en relación con los
plantones;

b) unos gatos hidráulicos (V1-V6) adaptados pa-
ra corregir automáticamente cada una de dichas va-
riaciones de modo que se mantengan la herramienta
(33) y su portaherramientas (3) en la posición óptima
de trabajo en relación con el suelo y en relación con
los plantones.

Según una primera particularidad de realización
de la invención, el conjunto portaherramientas com-
porta (Fig. 1):

- para detectar un margen de variación lateral de
la herramienta (33), dos detectores fijos (51) y (52)
dispuestos en cada lado de uno (323) de los dos bra-
zos móviles opuestos del cuadrilátero deformable y
asociados a una pastilla (55) que arrastra en su des-
plazamiento lateral;

- para corregir automáticamente dichas variacio-
nes laterales, al menos un gato hidráulico (V2) accio-
nado para mantener el portaherramientas en su posi-
ción óptima lateral de trabajo en relación con los plan-
tones.

Según una segunda particularidad de realización
de la invención, el conjunto portaherramientas com-
porta (Fig. 2):

- para detectar un margen de variación vertical de
la herramienta (33), dos detectores fijos (53) y (54)
dispuestos uno por encima del otro y asociados a una
pastilla solidaria con una varilla vertical (45) cuya ba-
se está fijada al palpador por medio de una articula-
ción (46) colocada de modo que transforme en movi-
miento lineal, el movimiento angular que recibe del
palpador en función de las variaciones sucesivas del

nivel del suelo con el cual está en contacto;
- para corregir automáticamente dichas variacio-

nes verticales, al menos un gato hidráulico (V3-V6)
accionado para mantener el portaherramientas (3) en
su posición óptima vertical de trabajo en relación con
el suelo.

Según una variante de realización de los medios
de desplazamiento lateral de la herramienta (Fig. 1),
los gatos (V2) adaptados para corregir las variaciones
laterales de los portaherramientas (3) están posiciona-
dos entre el bastidor (1) y unas extensiones deslizan-
tes (11) de dicho bastidor a las cuales los portaherra-
mientas (3) están fijados.

Según unas variantes de realización de los medios
de desplazamiento vertical de la herramienta:

- los gatos (V3) (Fig. 2) adaptados para corre-
gir las variaciones verticales de los portaherramientas
(3), están posicionados entre los montantes verticales
(12) de dichos portaherramientas (3) y las extensiones
deslizantes del bastidor (1) a las cuales están fijados;

- los gatos (V4) (Fig. 3) adaptados para corregir
las variaciones verticales de los portaherramientas (3)
están asociados a unos cuadriláteros deformables (13)
posicionados entre el bastidor (1) y los portaherra-
mientas (3);

- los gatos (V5) (Fig. 4) adaptados para corre-
gir las variaciones verticales de los portaherramientas
(33), están posicionados entre cada brazo de enganche
bajo (20) y uno de los brazos de elevación (23), libre
en rotación, del aparato portador (2): en este caso el
bastidor portaherramientas está en posición soporta-
da, los brazos de elevación están en posición bloquea-
da y los puntales de elevación han sido sustituidos por
los gatos hidráulicos;

- los gatos (V6) (Fig. 5) adaptados para corre-
gir las variaciones verticales de los portaherramientas
(3), están posicionados entre cada punto de enganche
bajo (21) del aparato portador (2) y el bastidor porta-
herramientas (1): en este caso el bastidor portaherra-
mientas está en posición soportada, los brazos de ele-
vación están en posición bloqueada, los puntales de
elevación originales están en su sitio:

- los gatos (V6) (Fig. 6) adaptados para corregir
las variaciones verticales de las herramientas (33), es-
tán posicionados entre cada rueda de penetración en la
tierra (14) y el bastidor portaherramientas (1): en este
caso el bastidor está semisoportado ya que los brazos
de elevación están en posición libre.

Se exponen a continuación otras características
particulares de la invención.

El conjunto portaherramientas comporta un auto-
matismo:

- que analiza la duración y la frecuencia del con-
tacto del brazo móvil (323) del cuadrilátero deforma-
ble (32) con el sensor externo (52) de modo que se
reposicione el portaherramientas a su posición óptima
lateral de trabajo en relación con la fila de plantones
en cuestión;

- que detecta el contacto de dicho brazo móvil
(323) con el sensor interno (51) de modo que se re-
posicione el portaherramientas a su posición óptima
lateral de trabajo en relación con la fila de plantones
en cuestión.

Los sensores (51-54) pueden estar asociados a
unos pilotos luminosos de estado dispuestos en el pa-
nel de control del aparato portador de modo que per-
mita el accionamiento manual de los gatos (V1-V6)
en función de las señales transmitidas.

3

 



5

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 361 473 A1 6

El palpador articulado (4):
- está provisto de una articulación (41) que per-

mite su pivotamiento lateral, de una articulación (42)
que permite su pivotamiento vertical;

- está asociado a una bielita (43) de accionamiento
del gato (V1) y del brazo móvil (323), respectivamen-
te, del cuadrilátero deformable;

- está asociado a unos sensores (53) y (54) dis-
puestos el uno por encima del otro los cuales están
accionados por una pastilla (56) solidaria con una va-
rilla vertical (45) cuya base está fijada al palpador (4)

por medio de una articulación (46) situada de modo
que transforme en movimiento lineal, el movimiento
angular que recibe del palpador en función de las va-
riaciones sucesivas del nivel del suelo con el cual está
en contacto.

Naturalmente, el técnico en la materia podrá rea-
lizar la invención tal como se describe y representa
aplicando y adaptando medios conocidos.

Podrá igualmente prever otras variantes sin salirse
del ámbito de la presente tal como se determina por el
tenor de las reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Conjunto portaherramientas articulado para
plantaciones en línea, destinado para ser utilizado en-
tre dos filas de plantones en línea, que comprende:

a) un bastidor (1) destinado a ser montado en un
aparato portador (2);

b) dos subconjuntos portaherramientas (3), simé-
tricos, soportados por dicho bastidor que comprende,
cada uno:

- un soporte de herramienta (31) fijado a la parte
móvil (321) de un cuadrilátero deformable (32) cuya
parte fija (322) es deslizante sobre el bastidor (1);

- un palpador articulado (4) que, cuando se replie-
ga lateralmente en contacto con los plantones, acciona
un medio de desplazamiento lateral (V1), de tipo ga-
to hidráulico, adaptado para desplazar la herramienta
(33) actuando angularmente sobre el cuadrilátero de-
formable (32) con el fin de evitar cualquier contacto
directo de dicha herramienta con los plantones;

- unos sensores (51-54) adaptados para detectar un
margen de variación vertical de la herramienta (33),
en relación con el suelo y lateral en relación con los
plantones;

- gatos hidráulicos (V1-V6) adaptados para corre-
gir automáticamente cada una de dichas variaciones
de modo que se mantenga la herramienta y su porta-
herramientas en la posición óptima de trabajo en rela-
ción con el suelo y en relación con los plantones;

caracterizado porque comporta:
a) para detectar un margen de variación lateral de

la herramienta (33), dos detectores fijos (51) y (52)
dispuestos en cada lado de uno (323) de los dos bra-
zos móviles opuestos del cuadrilátero deformable y
asociados a una pastilla (55) solidaria con dicho bra-
zo móvil que arrastra en su desplazamiento lateral;

b) para corregir automáticamente dichas variacio-
nes laterales, al menos un gato hidráulico (V2) accio-
nado para mantener el portaherramientas en su posi-
ción óptima lateral de trabajo en relación con los plan-
tones.

2. Conjunto portaherramientas, según la reivindi-
cación 1, caracterizado porque comporta:

a) para detectar un margen de variación vertical
de la herramienta (33), dos detectores estacionarios
(53) y (54) dispuestos el uno por encima del otro y
asociados a una pastilla (56) solidaria con una vari-
lla vertical (45) cuya base está fijada al palpador (4)

por medio de una articulación (46) colocada de modo
que transforme en movimiento lineal, el movimiento
angular que recibe del palpador en función de las va-
riaciones sucesivas del nivel del suelo con el cual está
en contacto;

b) para corregir automáticamente dichas variacio-
nes verticales, al menos un gato hidráulico (V3-V6)
accionado para mantener el portaherramientas (3) en
su posición óptima vertical de trabajo en relación con
el suelo.

3. Conjunto portaherramientas, según la reivindi-
cación 1, caracterizado porque los gatos (V2), adap-
tados para corregir las variaciones laterales de los por-
taherramientas (3), están posicionados entre el basti-
dor (1) y unas extensiones deslizantes (11) de dicho
bastidor a las cuales los portaherramientas (3) están
fijados.

4. Conjunto portaherramientas, según la reivindi-
cación 2, caracterizado porque los gatos (V3) adap-
tados para corregir las variaciones verticales de los
portaherramientas (3), están posicionados entre los
montantes verticales (12) de dichos portaherramien-
tas (3) y las extensiones deslizantes del bastidor (1) a
las cuales están fijados.

5. Conjunto portaherramientas, según la reivindi-
cación 2, caracterizado porque los gatos (V4), adap-
tados para corregir las variaciones verticales de los
portaherramientas (3), están asociados a unos cuadri-
láteros deformables (13) posicionados entre el basti-
dor (1) y los portaherramientas (3).

6. Conjunto portaherramientas, según la reivindi-
cación 2, caracterizado porque los gatos (V5), adap-
tados para corregir las variaciones verticales de los
portaherramientas (3), están posicionados entre cada
brazo de elevación bajo (21) y un brazo de soporte
(23) del aparato portador (2).

7. Conjunto portaherramientas, según la reivindi-
cación 2, caracterizado porque los gatos (V6), adap-
tados para corregir las variaciones verticales de los
portaherramientas (3), están posicionados entre cada
punto de enganche bajo (21) del aparato portador (2)
y el bastidor portaherramientas (1).

8. Conjunto portaherramientas, según la reivindi-
cación 2, caracterizado porque los gatos (6), adap-
tados para corregir las variaciones verticales de los
portaherramientas (3), están posicionados entre cada
rueda de penetración en la tierra (14) y el chasis por-
taherramientas (1).
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Documentación mínima buscada (sistema de clasificación seguido de los símbolos de clasificación) 
 
A01B 
 
Bases de datos electrónicas consultadas durante la búsqueda (nombre de la base de datos y, si es posible, términos de 
búsqueda utilizados) 
 
INVENES, EPODOC, WPI 
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OPINIÓN ESCRITA 

 

Nº de solicitud: 200900919 
  

 
 

  
 
Fecha de Realización de la Opinión Escrita: 06.06.2011  
 
 
 Declaración    
     
 Novedad (Art. 6.1 LP 11/1986) Reivindicaciones 1-8 SI 
  Reivindicaciones  NO 
     
 Actividad inventiva (Art. 8.1 LP11/1986) Reivindicaciones 1-8 SI 
  Reivindicaciones  NO 

 

 

 
 

  
Se considera que la solicitud cumple con el requisito de aplicación industrial. Este requisito fue evaluado durante la fase de 
examen formal y técnico de la solicitud (Artículo 31.2 Ley 11/1986). 
 
Base de la Opinión.- 
 
La presente opinión se ha realizado sobre la base de la solicitud de patente tal y como se publica. 
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OPINIÓN ESCRITA 

 

Nº de solicitud: 200900919 
  
  

1. Documentos considerados.- 
 
A continuación se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideración para la 
realización de esta opinión. 
 

Documento Número Publicación o Identificación Fecha Publicación 
D01 FR 2830165  A1 (EGRETIER JEAN MICHEL) 04.04.2003 
D02 ES 2219131  A1 (PELLENC SA) 16.11.2004 

 
2. Declaración motivada según los artículos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecución de la Ley 11/1986, de 20 de 
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaración 
 
La presente invención se refiere a un conjunto portaherramientas articulado para plantaciones en línea con la particularidad 
de poder desplazar lateralmente las herramientas con las que están equipados, con el fin de evitar los plantones, en 
particular de viña o de árboles frutales. 
El documento D01 se considera el más próximo del estado de la técnica al objeto de las reivindicaciones 1 a 8 (las 
referencias y comentarios entre paréntesis corresponden a este documento). 
Así con respecto a las características descritas en la reivindicación nº 1, el documento D01 divulga un conjunto 
portaherramientas articulado para plantaciones en línea, destinado para ser utilizado entre dos filas de plantones en línea, 
(descripción página 1, líneas 12-31) que comprende:  
a) Un bastidor (1, 6, 7) destinado a ser montado en un aparato portador; 
b) Dos subconjuntos portaherramientas (8) simétricos, soportados por dicho bastidor que comprende cada uno: 
- Un soporte de herramienta 
- Un palpador articulado (10) que cuando se repliega lateralmente en contacto con los plantones, acciona un medio 
de desplazamiento lateral de tipo gato hidráulico, adaptado para desplazar la herramienta (descripción, página 1, líneas 17-
27) 
- Unos sensores (14) adaptados para detectar un margen de variación vertical de la herramienta en relación con el 
suelo y lateral en relación con los plantones (descripción, página 1, líneas 25-31) 
- Gatos hidráulicos (13, 16) adaptados para corregir automáticamente cada una de dichas variaciones de modo que 
se mantenga la herramienta y su portaherramientas en la posición óptima de trabajo en relación con el suelo y en relación 
con los plantones (descripción, página 2, líneas 27-31, página 3, líneas 2-4). 
Este conjunto portaherramientas se caracteriza porque comporta, para corregir automáticamente dichas variaciones 
laterales, al menos un gato hidráulico (13) accionado para mantener el portaherramientas en su posición óptima lateral de 
trabajo en relación con los plantones (descripción, página 2, línea 33). Una de las diferencias que encontramos en el 
documento D01 en relación a las características de la reivindicación nº 1 es que el soporte portaherramientas está fijado a la 
parte móvil de un cuadrilátero deformable, pero encontramos en el documento D02 (descripción, columna 5, líneas 40-48) 
un soporte portaherramientas (2) fijado a la parte móvil de un cuadrilátero deformable (21b, 23, 19b, 8b). Sin embargo no 
encontramos en el estado de la técnica que para detectar el margen de variación lateral de la herramienta los detectores 
fijos dispuestos en cada uno de los brazos móviles estén asociados a una pastilla solidaria con dicho brazo móvil, tal y como 
preconiza la invención en la reivindicación nº 1. 
No se ha encontrado en el estado de la técnica ningún documento, tomado sólo o en combinación que revele la invención 
definida en la reivindicación nº 1 y  no se considera obvio que un experto en la materia conciba dicha invención a partir de 
dichos documentos. Así, la invención reivindicada en la reivindicación nº 1 implica un efecto mejorado comparado con el 
estado de la técnica.  
Las reivindicaciones 2 a 8 son reivindicaciones dependientes de la reivindicación primera, 
teniendo en cuenta la argumentación con respecto a la reivindicación 1, la invención según las reivindicaciones 1 a 8 es 
nueva y se considera que implica actividad inventiva y que tiene aplicación industrial de acuerdo con los artículos 6 y 8.1 de 
la Ley 11/86 de 20 de marzo de Patentes. 
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