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DESCRIZIONE

La presente invenzione riguarda una macchina per staccare e rac-
cogliere frutti dagli alberi, come olive, mandorle, noccicle e simili,
tramite un movimento vibratorio.

Sono gii note macchine vibratrici, previste per staccare il frutto
dagli alberi, rimorchiate e azionate tramite una trattrice. Queste mac-
chine comprendono un'incastellatura nella cui parte superiore & montato un
braccio telescopico estensibile, azionato tramite i cilindri idraulici al
fine di impartire ad esso un mpvimento di oscillazione dall'alto verso il
basso e di estensione graduabile. Nella estremitd di tale braccio & monta-
ta una morsa ad apertura e chiusura graduabili, girevole attorno ad un as-
se longitudinale rispetto al bra;cio, controllata tramite meccanismi
idraulici. Analogamente, il braccio estensibile porta un meccanismo vibra-
tore, generalmente azionato mediante un meccanismo idraﬁlico. Tutti i ci-
lindri e i meccanismi idraulici posséno essere controllati tramite una
pompa indipendente dalla pompa idraulica della trattrice, o anche tramite
un cilindro idraulico collegato al circuito idraulico di detta trattrice.
I1 braccio & pure dotato di un meccanismo che consente di spostarlo in un
movimento girevole attornc ad un asse verticale.

I1 braccio telescopico & montato nella parte superiore di una colon-
na o incastellatura verticale ed & azionate tramite un cilindro idraulico
con una estremitd articolata nella parte inferiore.

L'intero corpo & completamente rigido per i movimenti lineari e, con-

seguentemente uando all'albero sono trasmesse le vibrazioni, esistono
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forze di inerzia che sono trasmesse in entrambi i sensi longitudinali, e
che devono essere trésferite forzatamente attraverso tutto il complesso
rigido formato dal braccio con la colonna. Cid ha come conseguenza che ta-
li‘vibrazioni assai importanti estremamente rigide si trasmettono attra-
verso tutta la macchina in modo da scllecitare e rompere o rovinare tutti
gli elementi «collegati a tale macchina: viti, bullpni, apparecchiature
idrauliche, ganci di trazione, supporti cassette di ricezione ecc.

Nelle macchine note non esiste la possibilitad di regolazione della
corsa di vibrazione, per cui normalmente sono installate corse fisse e
molto piccole al fine di non accentuare il problema precedentemente men-—
zionato; conseguentemente, & assai difficile che 1l'albero possa muoversi
nel grade sufficiente e necessario per ciascun caso e poter cosi rac-
cogliere il minor tempo di vibrazione una maggior percentuale di frutti.

Il meccanismo vibratore delle macchine note non possiede un margine
di autoregolazione per il caso in cui 1l'alberc sia dotato di una minor
elasticitd di quella consentita dal percorso dell'eccentrico. Quando si
verifica cid, cosa che & molto frequente, la macchina viene completamente
bloccata (non riuscende a far ruotare la biella del meccanismo vibratore),
essendo cosi impossibile indurre in movimento 1'albero.

Se la trattrice & molto piccola (come nella maggior parte dei casi),
e se 1l'idraulica si innalza, questa si eleva dalla parte anteriore perden-
do il controllo a causa del peso presente nella parte posteriore totalmen—
te sospesa nell'aria.

Al fine di eliminare gli inconvenienti menzionati, & stata ideata la

macchina per staccare e raccogliere frutti dagli alberi secondo 1'inven-



zione, che & molto pil efficace di quelle attualmente note.

La macchina & cérattefizzata essenzialmente dal fatto che il braccio
telescopico, a cui & unito il meccanismo vibratore, € completamente reso
indipendente dal resto dei componenti della macchina tramite un complesso
regolatore che compensa la differenza di ampiezza tra i movimenti del mec-
canismo vibratore e la oscillazione dell'albero, contemporaneamente assor-—
bendo gli impatti prodotti da detti movimento e oscillazione. Il braccio
telescopico & sospeso ad un'asta superiore articolata all'incastellatura
della macchina, orientabile lateralmente secondo un movimento ai rotazione
attorno ad un asse sostanzialmente verticaie, e azionabile trémite un mec-
canismo fluidodinamico che consente di sollevarla e abbassarlé mediante un
movimento di rotazione attorno ad un asse sostanzialmente orizzontale.

I1 braccio telescopido & vincolato all'asta e all'incastellatura del-
la macchina con interposizione di un dispositivo smorzatore di tensione
graduabile. Opzionalmente, il braccio telescopico & sospeso all'asta tra-
mite una molla.

Pit specificatamente, il braccio pud essere unito ad un ammortizzato-
re che lo & pure all'incastellatura della macchina, costituito da due mol-
le coassiali di tensione graduabile in modo separato e che poggiano su la-
ti opposti di uno‘stantuffo solidale con un asse longitudinale incluso
nell'ammortizzatore. L'estremitad di tale asse opposta alla posizicne oc-—
cupata dallo stantuffo & articolata all'incastellatura.

Il braccio telescopico & costituito da un tratto solidale con 1'in-

castellatura e un tratto estensibile portante la morsa, tra i quali &

stato previsto il montaggio di un ammortizzatore di tensione graduabile.



Il meccanismo vibratore & del tipo costituito da un piatto girevole a
cui & articolata, in fosizione eccentrica, una biella articolata al tratto
estensibile del braccio telescopico. A partire da tale realizzazione nota,
la macchina si caratterizza per il fatto che il piatto girevole presenta
una serie di punti di articolazione situatl a differenti distanze rispetto
all'asse, a cui pud essere montata indistintamente un'estremitd della
biella, al fine di variare la lunghezza del suo movimento alternative in
funzione del punto di articolazione in cui essa sard montata.

La biella & caratterizzata dal fatto che essa & solidale a una ghie~
ra girevole montaté attorno ad un asse di articolazione del piatto: inol-
tre la biella & céllegata al tratto estensibile del braccio telescopico
tramite una coppia di bracci di trasmissione articolata.

La macchina comprende incorporata una cassetta per la raccolta dei
frutti articeolata all'incastellatura tramite un telaio; questa cassetta
pud essere elevata e inclinata sino a posizionarla all'altezza desiderata.
In télé'posizione si procede allo scarico dei frutti raccolti.

I1 telaio a cui & articolata la cassetta raccoélitrice dei frutti
opera a guisa di un parallelogramma articolato ed é azionato tramite un
cilindro fluidodinamico con un'estremitd poggiante a una traversa inferio-
re, che collega due ruote della macchina, e 1l'estremitd opposta poggiante
alla parte superiore del telaio.

La traversa coassiale rispetto all'asse delle ruote & montata oscil-
lante, supportata da leve vincolate all'incastellatura della macchina,

mentre il cilindro poggiante su detta traversa & articolato ad un punto

superiore dell'incastellatura in modo tale che mantiene costantemente pog-



gianti sul suoclo le ructe quando detta incastellatura & sollevata leg-
germente dai bracci della trattrice.

Per una miglior comprensione di quantc descritto nella presente de-
scrizione, vengono acclusi disegni in cui, solamente a titolo esemplifica-
tivo, viene illustrata una forma di realizzazione pratica della macchina
per staccare e raccogliere frutti dagli alberi.

In tali disegni:

la figura 1 & una vista in alzato laterale di una versione della
macchina con la cassetta di raccolta sospesa ad un gancio solidale con
1'incastellatura della medesima;

la figura 2 & una vista simile alla figuré 1 con la cassetta solleva-
ta in posizione di scarico;

la figura 3 & una vista in sezione longitudinale del meccanismo vi-
bratore;

la figura 4 & una vista in pianta di tale meccanismo;

la figura 5 & una vista in sezione longitudinale di un ammortizzatore
a doppia molla situato tra l'asta ed il braccio telescopico;

la figura 6 & una vista in alzato laterale di un braccio telescopico
con un ammortizzatore situato tra il tratto fisso e il tratto estensibile;

la figura 7 & una vista in alzato laterale di una macchina con un te-
laio a forma di parallelogrémma articolato azionato da un cilindro dispo-
sto tra un asse trasversale unente le ruote ed un asse trasversale solida-—
le con la parte superiore del telaio.

La macchina per staccare e raccogliere frutti & costituita, come &

mostrato nei disegni, da un'incastellatura indicata generalmente dal nume-



ro 1 portante una coppia di ruote 2, nella cui parte posteriore & compreso
un gruppo idraulico é con una pompa 4 per l'azionamento di vari cilindri
che sarannc tra breve descritti.

Nella parte superiore dell'incastellatura 1 & prevista una porzione
elevata 5 in cui un'asta 6 & articolata attorno ad un punto di rotazione
7, azionata tramite un cilindro idraulieco 8 articeolato nella menzionata
porzione elevata 5. In corrispondenza di una estremita 6a del-
l'asta 6 opposta al punto di articolazione 7, & unita una molla 9, da cui
& sospeso un braccio telescopico indicato generalmente da 10 formato da un
tratto posteriore 11 e da un tratto anteriore estensibilg 12 azionato me—
diante un cilindro idraulico 12a. Nella estremita anteriﬁre del tratto 12
& montato un morsetto 13 la cui apertura e chiusura sono ottenute tramite
un cilindro idraulico 14. Tale morsa pud ruotare su stessa tramite un mo-
tore idraulico 15 e vibra grazie ad un meccanismo indicato‘generalmente da
17 che sara descritto tra breve.

Nel tratto posteriore 11 del braccio 10 & unito un dispositivo am-—
mortizzatore 18 che & articolato in un punto 19 della porzione elevata 5
dell'incastellatura 1 e che sard descritto successivamente.

Nel tratto mobile 12 del braccio 10 sporge un gancio inferiore 20
previsto per sollevare una cassetta 21 raccoglitrice dei frutti che.sono
staccati dall; macchina durante il suo funzionamento. Tale cassetta & ar-
ticolata ad un telaio 22, in punti 23, il quale telaioc & a sua volta ar-
ticolato all'incastellatura 1 in punti 24. Dall'incastellatura 1 si esten-

de un braccio fisso 25 che termina in un gancio 25a, al quale ¢ sospeso un

anellone o giogo 26 sporgente dalla cassetta 21 (figure 1 e 2).



I1 meccanismo vibratore 17 illustrato nelle figure 3 e 4 & costituito
da un corpo esterno 27 nel cui interno & montato un piatto girevele 28
azionato tramite un motore iﬁraulico non rappresentato. Il piatto 28 & do-
tato di quattro orifizi eccentrici 29, disposti a differenti distanze ri-
spetto al centro del piatto. In qualsiasi di tali orifizi pud essere mon-
tato un bullone 30, attorno al quale ruota una ghiera 31 da cui si esten-
dono due bracci 32, 33 che costituiscono una biella doppia, con le proprie
estremitd articolate attorno ad un perno 34 da cui si estende una coppia
di bracci di trasmissione 35 articolati ad un ulteriore perno 36 montato
nel tratto mobile 12 del braccio telescopico 10. Il braccio 33 é articola-
to al perno 34 tramite un giunto sferico 37. La presenza dei due bracci
35 di trasmissione del movimento della biella 32, 33 al tratto 12 del
braccio telescopico 10 evita qualsiasi possibile torsione che potrebbe in-
fluenzare negativamente i componenti posteriori del meccanismo, come si
avrebbe se al posto di due bracci ve ne fosse uno solo.

I1 meccanismo descritto comunica una vibrazione graduabile, tramite
la rotazione del Piatto 28 e della doppia biella, al braccio 12 e questo
‘la comunica alla morsa 13 che, guando viene impegnata al tronco o al ramo
di un albero, provoca le scosse che faranno cadere il frutto sul nastro
trasportatore 21. L'ampiezza delle vibrazioni pud essere graduata montando
il bullone 30 nell'uno o nell'altro degli orifizi eccentrici 29 che si
trovano a differenti distanze rispetto al centro del piatte 28. Questa
possibiliti consente di adattare le vibrazioni realizzate in funzione del-
le caratteristiche di flessibilita o figidité dell'albero a cui la morsa

13 sara applicata.



I1 meccanismo ammortizzatore 18, rappresentato su scala ingrandita
nella figura 5 dei digegni, & costituito da un elemento di copertura tubo-
lare 38 nel cui interno penetra una barra 39 con una estremitd esterna 40
montata nel punto di articolazione 19 dell'incastellatura 1 (figura 1).
L'estremitd interna di questa barra presenta un disco o stantuffo 41. At-
torno alla barra & montata una molla 42 disposta tra due aggetti 43, 44
dei quali 1'aggetto 43 & impegnato all'interno del corpo 38 e il suo azio-
namento consente di graduare la tensione della molla 42. L'aggetto 44 é&
sollecitato dalla molla 42 contro la parete 48. In posizione opposta e
coassiale rispetto a quella occupata dalla molla 42 nell'interno del corpo
38, una seconda molla 45 & situata tra due aggetti 46, 47 dei quali 1'ag-
getto 46 & impegnato nel corpo 38 e il suo azionamento consente di gradua-
re la tensione della molla 45, mentre l'aggetto 46 & sollecitato contro lo
stantuffo 41. Gli aggettil 44, 47 sono separati da una sporgenza anulare
interna 48 solidale con il corpo 38.

Questo ammortizzatore assorbe le vibrazioni e gli urti rigidi pro-
dotti dal meccanismo vibratore e il sovra-sforzo creato dalla resistenza
alla vibrazione suscettibile di essere presentata dal tronco o dal ramo
dell'albero a cui viene impegnata la morsa 13. Le molle 42, 45 lavorano in
modo indipendente l'una dall'altra. Cosi il movimento di arretramento del-
la vibrazione & smorzato dalla molla 42 e quello di avanzamente dalla mol-
la 45, che, come si & detto, possono essere graduate azionando gli aggetti
46, 43. In definitiva, tale ammortizzatore 18 assorbe tutte le vibrazioni

lineari prodotte dagli effetti inerziali, che sono assai rilevanti e al

tempo stesso assorbe tutta 1'elasticitd quando l'albero non & suscettibile
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di cedere. Tale ammortizzatore 18, per poter operare correttamente e as-
sorbire tutte le vibfazioni, & sospeso e articolato tramite 1'asta supe-
riore 6 che, nella parte anteriore, porta la molla 9 di connessione che
assorbe le piccole oscillazioni/vibrazioni che possone verificarsi in una
direzione diversa da quella lineare e precedentemente menzionata.

Tramite 1'asta 6 e la molla 9 viene reso indipendente il resto della
macchina e si ha che il braccio telescopico 10 si adatta perfettamente al-
1'albero nella sua posizione pilt comoda e senza creare nessun tipo di ten-
sione, e al tempo stesso consentendo il movimento verticale e di rotazione
per mezzo dell'asse del complesso di regolazione; in tal modo & ottenuto
un miglior adattamento dell'albero al tronco, una miglior vibrazione e un
minor pregiudizio del medesimo, e evitata la trasmissione di vibrazioni
alla macchina.

Quando la cassetta di raccolta 21 si trova in posizibne di raccolta
dei frutti, essa rimane immobilizzata mediante il gancio 25a. Per scarica-
re il contenuto della cassetta di raccolta 21, viene utilizzato detto

ry
braccio estensibile 10. In realtd, la prima operazione di scarico consiste
nell'accoppiare il gancio inferiore 20 del braccio nel giogo 26 della cas-
setta, tramite uno spostamento combinate di discesa del braccio, azionando
il cilindro 8, e di estensione e retrocessione del tratto 12 sino a di-
sporre il gancio in posizione di lavoro attorno al giogo Z26. Successiva-
mente la cassetta 21 viene sollevata tramite il braccio 10. Durante il suo
innalzamento, la cassetta rimane orizzontale, grazie al parallelogramma

articolato definito dal telaio 22, dall'asse 39 dell'ammortizzatore 18

unito al braccio 10, dall'incastellatura 1 e dal gancio 20 collegato al
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giogo 26. Una volta situata la cassetta all'altezza adeguata per rovescia-
re il contenuto 1in uﬁ contenitore (non rappresentato), si fa retrocedere
leggermente il tratto 12 tramite il cilindro 12a, per costringerlo a in-
clinarsi rispetto alla cassetta 21 (figura 2).

Una realizzazione della macchina secondo 1'invenzione simile a quel-
la descritta & illustrata nella figura 7 dei disegni. In questa versione,
la cassetta 21 & articolata ad un telaio formato da due coppie di bracei o
leve 22a che formano, approssimativamente, un parallelogramma articolato
simile a quello descritto precedentemente. Per sollevare e inclinare con-
temporaneamente la cassetta & previsto un cilindro idraulico 50, montato
tra una traversa inferiore 51, coassiale all'asse delle ruote 2 e una tra-
versa superiore 52 unente i bracci o leve superiori 22a. La traversa infe-
riore 51 & unita a leve 53 girevoli attorno a punti 54 dell'incastellatura

In seguito all'estensione delloc stantuffo del cilindro 50, il telaio
22a si sollevera e anche la cassetta 12 lo fard, e a tempo stesso si in-
clinera. Nel caso in cui si desideri inclinare di molto la cassetta per
svuotarla mediante rovesciamento, allora si inclina all'indietro 1'inca-
stellatura 1 della macchina che & accoppiata ai bracci della trattrice
(non rappresentati) per cui la macchina basculera al di sopra delle ruote
2 che si sposteranno all'indietro sollecitate dal cilindro 50, permanendo
costantemente poggianti sul terreno e impedendo alla trattrice di bascula-
re a causa dei peso della macchina.

Cosi, tanto nella versione della macchina rappresentata in figura 7
come pure in quella rappresentata nelle figure 1 e 2, lo scarico della

cassetta 21 & realizzato in forma estremamente semplice, senza utilizzare
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nessun meccanismo complementare separato della macchina o dover disporre
il contenitore in cui riversare il carico in un terrapieno © in una zona
elevata rispetto alla posizione occupata dalla macchina durante lo scari-
co. Tutto cid semplifica straordinariamente sia le operazioni di distacco
dei frutti come pure quelle di raccolta e di scarico dei medesimi, deter-
minando cosi una riduzione dei costi di queste operazioni ed una maggiore
efficacia del rendimento della macchina impiegata.

Occorre segnalare che & possibile includere al di sotto della casset-
ta 21 un sub—teiaio non rappresentato, su cui pud basculare la cassetta
tramite un cilindro idraulico complementare, per attuare lo scarico ante-
riore della cassetta.

E' pure possibile utilizzare un meccanismo smorzatore di vibrazioni
18a, al posto del meccanismo 18 rappresentato nella figura 6 dei disegni,
situato tra i tratti 11 e 12 del braccio estensibile 10, formato da una
molla 55 che tende a rimanere arretrata, contro la quale agisce un polmo-
ne registrabile 56 che consente di graduare l'estensione della molla. Nel
movimento all'indietro della vibrazione, lavora la molla 55 e nel movimen-
to in avanti lavora il polmone 56. Analogamente a gquanto si verifica con
1'ammortizzatore 18, 1'ammortizzatore 18a assorbe le vibrazioni e 1 colpi
rigidi che in nessun caso influenzano l'incastellatufa della macchina.

Dall'oggetto dell'invenzione saranno indipendenti i materiali impie-
gati nella fabbricazicne dei componenti della macchina per staccare e rac-
cogliere frutti dagli alberi, le forme e le dimensioni dei componenti e
tutti i dettagli accessori suscettibili di presentarsi, a patto che non ne

influenzino 1l'essenza.
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RIVENDICAZIONI Sgy 2

1. Macchina per.staccare e raccogliere frutti da alberi, costituita
da una incastellatura ruotante (1) nella cui parte superiore & montato un
braccio telescopico estensibile (10), che realizza movimenti graduabili di
oscillazione dall'alto verso il basso e di estensione; nella estremita di
tale braccio essendo montata una morsa (13) ad apertura e chiusura gradua-
bili, girevole attorno ad un asse longitudinale rispetto al braccio, con-
trollata tramite meccanismi idraulici; la morsa essendo prevista per im-—
pegnare il tronco o un ramo dell'albero; il braccio estensibile supportan-
do un meccanismo vibratore (17), ggperalmente azionato mediante un siste-
ma idraulico trasmettente la propria vibrazione all'albero, scuotendolo
per provocare la caduta dei frutti; tutti i cilindri e meccanismi idrauli-
ci potendo essere controllati tramite una pompa indipendente rispetto alla
pompa idraulica della trattrice o anche mediante un ciréuito idraulico
collegato al circuito idraulico di detta trattrice; il braccio estensibile
(10) potendo anche essere spostato in un movimento girevole attorno ad un
asse verticale; a partire da tali caratteristiche note, la macchina & ca-
ratterizzata essenzialmente dal fatto che il braccio telescopico (10) a
cui & unito il meccanismo vibratore (17) & completamente indipendente dal
resto dei componenti della macchina, tramite un complesso regolatore
(18, 18a) che compensa la differenza di ampiezza tra i movimenti del mec-
canismo vibratore e 1l'oscillazione dell'albero, e al tempo stesso assorbe
gli impatti prodotti da detti movimenti e detta oscillazione.

2. Macchina per staccare e raccogliere frutti da alberi, secondo la

rivendicazione 1, caratterizzata dal fatto che il braccio telescopico (10)
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& sospeso ad un'asta superiore (6) articolata all'incastellatura della
macchina orientabile‘lateralmente secondo un movimento di rotazione at-
torno ad un asse sostanzialmente verticale, e azionabile tramite un mec-—
canismo fluidodinamice (8) consentente di sollevarla e di abbassarla me-
diante un movimento di rotazione attorno ad un asse (7) sostanzialmente
orizzontale.

3. Macchina per staccare e raccogliere frutti da alberi, secondo le
rivendicazioni 1 e 2, caratterizzata dal fatto che il braccio telescopico
(10) & vincolato all'asta (6) e alla incastellatura (1) della macchina con
interposizione di un dispositivo ammortizzatore (18, 18a) di tensione gra-
duabile.

4. Macchina per staccare e raccogliere frutti da alberi, secondo le
rivendicazioni da 1 a 3, caratterizzata dal fatto che il braccio & sospeso
all'asta tramite una molla (9).

5. Macchina per staccare e raccogliere frutti da alberi, secondo le
rivendicazioni da 1 a 3, caratterizzata dal fatto che il braccio & unito
ad un ammortizzatore (18) e lo & pure all'incastellatura della macchina,
costituito da due molle coassiali (42, 45) di tensione graduabile in modo
separato e che poggiano in facce opposte di uno stantuffo (41) solidale
con un asse longitudinale (39) incluso nell'ammortizzatore; tale asse
avendo un'estremitd opposta alla posizione occupata dallo stantuffo arti-
colato all'incastellatura (1).

6. Macchina per staccare e raccogliere frutti da alberi, secondo le
rivendicazioni da 1 a 3, caratterizzata dal fatto che il braccio telesco—

pico (10) & costituito da un tratto solidale con 1l'incastellatura e da un
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tratto estensibile (12) portante la morsa, tra i quali & situato un am-
mortizzatore (18a) di-tensione graduabile.

7. Macchina per staccare e raccogliere frutti da alberi, secondo le
rivendicazioni 1 e 2, caratterizzata dal fatfo che il meccanismo vibratore
& del tipo costituito da un piatto girevole (28) al quale & articolata in
posizione eccentrica una biella articolata al tratto estensibile del brac-
cio telescopico, caratterizzata dal fatto che il piatto girevole presenta
una serie di punti di articolazione (29) situati a differenti distanze ri-
spetto all'asse, in cui pud essere montata indistintamente una estremita
della biella (32, 33) al fine di variare la lunghezza del suo movimento
alternativo in funzione del punto di articolazione in cui viene montata.

8. Macchina per staccare e raccogliere frutti da alberi secondo le
rivendicazioni 1, 2 e 7, caratterizzata dal fatto che la biella & solidale
con una ghiera girevole (31) montato attorno ad un asse (30) di articola-
zione nel piatto, la biella essendo inoltre collegata al tratto estensibi-
le (12) del braccio telescopico tramite una coppia di braceci di trasmis-
sione articolata (35, 36).

9. Macchina per staccare e raccogliere frutti da alberi, secondo le
rivendicazioni 1 e 2, caratterizzata dal fatto che essa comprende una cas-
setta (21) di raccolta dei frutti articolata all'incastellatura tramite un
telaio (22, 22a), tale cassetta potendo essere sollevata e inclinata sino
a disporla all'altezza desiderata per procedere allo scarico del frutti in
un contenitore.

10. Macchina per staccare e raccogliere frutti da alberi, secondo le

rivendicazioni 1, 2 e 9, caratterizzata dal fatto che il telalo (22a) a
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cui & articolata la cassetta (21) di raccolta dei frutti agisce in una
forma simile a quellé di un parallelogramma articclato ed & azionata tra-
mite un cilindro fluidodinamico (50) con una estremitd poggiante in una
traversa inferiore (51) coassiale rispetto all'asse delle due ruote (2)
della macchina e con l'estremitd opposta nella parte superiore del telaio.

11. Macchina per staccare e raccogliere frutti dagli alberi, secondo
le rivendicazioni 1, 2, 9 e 10, caratterizzata dal fatto che la traversa
(51) coassiale rispetto all'asse delle ruote & montata oscillante, sup-
portata da leve (53) vincolate all'incastellatura della macchina, mentre
il c¢ilindro (SQ) poggiante su detta traversa & articolato ad un punto su-

periore dell'incastellatura, in un modo tale da mantenere le ruote costan-

temente poggianti sul terreno quando detta incastellatura & leggermente

sollevata tramite i bracci della trattrice.

Il Mandatario:
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