Republica Federativa do Brasil
Ministério da Industria, Comércio Exterior
e Servicos
Instituto Nacional da Propriedade Industrial

eveR 1020170185834 A2 [ [[|[HNIHAINNNIINL

(22) Data do Depésito: 30/08/2017

(43) Data da Publicacao: 02/05/2018

(54) Titulo: MAQUINA DE COLHEITA
AGRICOLA PARA MATERIAL DE COLHEITA

(51) Int. Cl.: AO1F 15/04; AO1D 46/08

(52) CPC: AO1F 15/046,A01D 46/084

(30) Prioridade Unionista: 12/10/2016 US
15/291518

(73) Titular(es): DEERE & COMPANY

(72) Inventor(es): TIMOTHY J. KRAUS

(74) Procurador(es): KASZNAR LEONARDOS
PROPRIEDADE INTELECTUAL

(57) Resumo: MAQUINA DE COLHEITA
AGRICOLA PARA MATERIAL DE COLHEITA.
Uma maquina de colheita agricola para material
de colheita pode incluir uma camara de pré-
compressao tendo uma fase de acumulacéo na
gual material de colheita se acumula até uma
condicdo de enchimento predeterminada e uma
fase de carregamento na qual material de
colheita se transfere da camara de pré-
compressdo para uma caAmara de compressao
guando a condicdo de enchimento
predeterminada for atingida. A maquina de
colheita agricola pode incluir um brago de
manivela conectado a uma fonte de alimentacao
rotacional. A maquina de colheita agricola pode
incluir um émbolo tendo uma posicao estendida
gue é localizada mais posteriormente em uma
camara de compressdo que uma posicao
retraida. O movimento do é&mbolo pode ser
desacoplado do movimento do brago de
manivela durante a fase de acumulacgéo e pode
ser movido para a posi¢do estendida em seguida
a fase de carregamento. A maquina de colheita
agricola pode também incluir uma ligagdo de
conexao conectada entre o émbolo e uma fonte
de alimentacao rotacional, com um dentre a
ligacdo de conexao e o braco de manivela tendo
um comprimento va(...)
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“MAQUINA DE COLHEITA AGRICOLA PARA MATERIAL DE
COLHEITA”
CAMPO DA INVENCAO

[001] A presente invencdo se refere a maquinas de colheita agricolas
tendo um €mbolo para comprimir material de colheita em um pacote de
colheita.

FUNDAMENTOS

[002] Enfardadeiras agricolas recolhem, comprimem, € conformam
material de colheita para formar um fardo. Existem diferentes tipos de
enfardadeiras que criam fardos retangulares ou quadrados ou fardos
cilindricos ou redondos. Os fardos podem ser atados com redes, correias, fios
ou cordéis. Uma enfardadeira que produz pequenos fardos retangulares €
frequentemente referida como uma enfardadeira quadrada. Outro tipo de
enfardadeira ¢ uma que produz grandes fardos retangulares, frequentemente
referida como grande enfardadeira quadrada.

[003] Grandes enfardadeiras quadradas foram usadas na colheita por
muitos anos. Uma vantagem sobre outros tipos de enfardadeiras € que elas
densificam a colheita em grandes fardos conformados retangulares, que
podem minimizar os custos de expedicdo e armazenamento. Grandes
enfardadeiras quadradas usualmente utilizam um sistema de compressao
incluindo uma caixa de engrenagem com um braco de manivela de
comprimento fixo e uma haste de conexao de comprimento fixo que € afixada
a um €mbolo. Durante cada rotagdo do braco de manivela, o €mbolo
comprime a colheita em uma camara de enfardamento por extrudar a colheita
através de um canal de escoamento retangular quando o €émbolo se move na
direcdo para a parte posterior da enfardadeira. Colheita é usualmente dosada
a partir de uma cimara de pré-compressiao para dentro da camara de
enfardadeira. Uma finalidade de se ter uma camara de pré-compressao € a de

coletar material suficiente de colheita para produzir um floco completo de
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feno antes de mover a colheita para frente do €mbolo para ser comprimido.
[004] Um dos problemas com uma haste de conexdo de
comprimento fixo € que o €mbolo comprime a colheita posicionada na
camara de fardo por cada revolucio do braco de manivela,
independentemente de se colheita adicional foi acrescentada a camara de
enfardamento. O €émbolo pode comprimir a mesma colheita multiplas vezes.
Os multiplos golpes do €émbolo sobre a mesma colheita podem despedacar
folhas e resultar em excessiva perda de folhas (perda de nutrientes) da
colheita.

SUMARIO
[005] Este sumério € provido para introduzir uma selecdo de
conceitos que sdo descritos mais detalhadamente abaixo na descricdao
detalhada e desenhos anexos. Este sumario ndo € destinado a identificar
caracteristicas importantes ou essenciais das reivindicacoes anexas, nem €
destinado a ser usado como um auxilio na determinacdo do escopo das
reivindicacOes anexas.
[006] A presente invencdo inclui um sistema que permite que o
eémbolo seja ativado quando material de colheita adicional é passado da
camara de pré-compressao para a camara de enfardamento.
[007] De acordo com um aspecto da presente invengdao, uma
maquina de colheita agricola para material de colheita pode incluir uma
camara de pré-compressdo tendo uma fase de acumulacdo na qual material de
colheita se acumula até uma condi¢do de enchimento predeterminada e uma
fase de carregamento na qual material de colheita se transfere da camara de
pré-compressdo para uma camara de compressdo quando a condi¢do de
enchimento predeterminada for atingida. A maquina de colheita agricola pode
incluir um braco de manivela conectado a uma fonte de alimentacdo
rotacional. A maquina de colheita agricola pode incluir um €mbolo tendo

uma posicao estendida que € localizada mais posteriormente em uma camara
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de compressdo que uma posicao retraida. O movimento do €émbolo pode ser
desacoplado do movimento do braco de manivela durante a fase de
acumulacgdo e pode ser movido para a posicdo estendida em seguida a fase de
carregamento. A maquina de colheita agricola pode também incluir uma
ligacdo de conexdo conectada entre o €émbolo e uma fonte de alimentacdo
rotacional, com um dentre a ligacdo de conexdo e o braco de manivela tendo
um comprimento variavel.

[008] Antes do inicio da fase de carregamento, um dentre a ligacdo
de conexdo e o brago de manivela pode ter uma pluralidade de comprimentos
diferentes para manter o €mbolo na posicdo retraida quando o bragco de
manivela gira.

[009] Em seguida a fase de carregamento, um dentre a ligacdao de
conexdao € o braco de manivela pode se alongar e encurtar para uma
pluralidade de comprimentos estendidos entre o primeiro e segundo
comprimentos para mover o €émbolo para a posi¢do estendida e retornar o
€mbolo para a posicao retraida quando o brago de manivela gira.

[0010] A maquina de colheita agricola pode incluir adicionalmente
um controlador configurado para manter o €mbolo na posicdo retraida
durante a fase de acumulacao e para mover o €mbolo para a posi¢ao estendida
em seguida a fase de carregamento.

[0011] A maquina de colheita agricola pode incluir adicionalmente
um controlador configurado para variar o comprimento de um ou mais da
ligacao de conexdo e do braco de manivela.

[0012] De acordo com um aspecto da presente invencdo, um método
para comprimir material de colheita em uma maquina de colheita agricola
pode incluir um ou mais dos seguintes processos ou etapas: desacoplar o
movimento de um €mbolo a partir do movimento de um braco de manivela
por variacao do comprimento de um de uma ligagdo de conexao e do brago de

manivela com base na deteccao da condicao de enchimento de uma camara de
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pré-compressdao sendo menor que uma condicdo de enchimento
predeterminada; adicionar material de colheita a camara de pré-compressao
até a condi¢do de enchimento predeterminada ter sido atingida; posicionar o
€émbolo em uma posi¢ao retraida; transferir o material de colheita da camara
de pré-compressao para uma camara de compressdo por deteccdo de que a
condi¢do de enchimento predeterminada for atingida; e estender e retrair o
€émbolo para dentro e para fora da camara de compressao para comprimir o
material de colheita depois que o material de colheita foi transferido da
camara de pré-compressao para a camara de compressao.

[0013] Antes do inicio da fase de carregamento, o émbolo pode ser
posicionado na posicao retraida.

[0014] Durante a fase de acumulacdo, um dentre a ligacdo de conexao
e o braco de manivela pode se alongar e encurtar para uma primeira
pluralidade de comprimentos de modo que o €émbolo permaneca na posi¢ao
retraida quando o braco de manivela gira até a condicdo de enchimento
predeterminada ter sido atingida.

[0015] Essas e outras caracteristicas se tornardo aparentes a partir da
seguinte descri¢ao detalhada e desenhos anexos, em que varias caracteristicas
sdo mostradas e descritas a titulo de ilustragdo. A presente invencgao € capaz
de outras e diferentes configuracoes e seus varios detalhes sdo capazes de
modificacdo em varios outros aspectos, todos sem fugir do escopo da
presente invencdo. Consequentemente, a descri¢cao detalhada e os desenhos
anexos devem ser considerados como de natureza ilustrativa e ndo restritivos
ou limitativos.

BREVE DESCRICAO DOS DESENHOS

[0016] A descricao detalhada dos desenhos se refere as figuras
anexas, nas quais:
a figura 1 € uma vista em perspectiva de uma maquina de

colheita agricola acoplada a um veiculo agricola;
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a figura 2 € uma vista em perspectiva dianteira de uma
maquina de colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 3 € uma vista lateral esquematica de uma maquina de
colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 4 € uma vista lateral de uma por¢cao de uma maquina
de colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 5 € uma vista em perspectiva de uma por¢ao de uma
maquina de colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 6 € uma vista lateral de uma por¢cao de uma maquina
de colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 6A € uma vista lateral de uma por¢ao de uma maquina
de colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 7 € uma vista lateral esquematica de uma maquina de
colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 8 € uma vista lateral esquematica de uma maquina de
colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 9 € uma vista lateral esquematica de uma maquina de
colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

as figuras 10A, 10B, 10C, e 10D sao vistas laterais
esquematicas de uma maquina de colheita agricola, de acordo com uma
modalidade;

as figuras 11A e 11B sdo vistas laterais esquematicas de uma
maquina de colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

as figuras 12A, 12B, e 12C sao vistas laterais esquematicas de
uma maquina de colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

as figuras 13A, 13B, 13C, e 13D sdo vistas laterais
esquematicas de uma maquina de colheita agricola, de acordo com uma
modalidade;

as figuras 14A, 14B, 14C, e 14D sao vistas laterais
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esquematicas de uma maquina de colheita agricola, de acordo com uma
modalidade;

as figuras 15A, 15B, 15C, e 15D sdo vistas laterais
esquematicas de uma maquina de colheita agricola, de acordo com uma
modalidade;

a figura 16 € um diagrama esquematico de uma maquina de
colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 17 € um diagrama esquematico de uma maquina de
colheita agricola, de acordo com uma modalidade;

a figura 18 é um fluxograma para um método para operar um
€émbolo intermitente em uma maquina de colheita agricola, de acordo com
uma modalidade;

a figura 19 € um fluxograma para um método para operar um
€émbolo intermitente em uma maquina de colheita agricola, de acordo com
uma modalidade; e

a figura 20 é um fluxograma para um método para operar um
€émbolo intermitente em uma maquina de colheita agricola, de acordo com
uma modalidade.

[0017] Os mesmos numeros de referéncia sdo usados para indicar os

mesmos elementos através de todas das varias figuras.

DESCRICAO DETALHADA

[0018] As modalidades mostradas nos desenhos acima e na seguinte
descricao detalhada ndao sao destinadas a ser exaustivas ou a limitar a
invencao a essas modalidades. Pelo contrario, existem varias variacOes e
modifica¢des que podem ser feitas sem fugir do escopo da presente invencao.
[0019] A figura 1 ilustra uma maquina de colheita agricola 100, como
uma enfardadeira, de acordo com uma modalidade. Embora uma grande
enfardadeira quadrada seja mostrada, esta invenc¢ao também se aplica a outras

enfardadeiras e maquinas de colheita. A maquina de colheita agricola 100
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pode ser acoplada a um veiculo agricola 101, como um trator, ou a maquina
de colheita agricola 100 pode ser autopropulsionada. A maquina de colheita
agricola 100 pode ser combinada ou integrada com uma colheitadeira de
algoddo, uma ceifadeira-debulhadora, ou outras maquinas de colheita. A
maquina de colheita agricola 100 e o veiculo agricola 101 podem, cada,
incluir um controlador 180, que sera discutido em mais detalhe abaixo. Para
facilidade de referéncia, a descricdo restante ira se referir a maquina de
colheita agricola 100 como uma enfardadeira. Como representado na figura 1,
a enfardadeira 100 pode se mover através de um campo e colher e processar
material de colheita para formar um pacote de colheita 118, como um fardo.
A enfardadeira 100 pode entdo ejetar o fardo 118 a partir da parte posterior
da enfardadeira 100.

[0020] Com referéncia as figuras 1 a 3 e 5, a enfardadeira 100 pode
incluir um chassi 102, dispositivos de engate no solo 104, como rodas, um
engate 106 para afixacdo a um trator ou outro veiculo, e um eixo de entrada
108, como um eixo de tomada de forca (PTO), que pode receber energia
rotacional a partir de um trator 101, de outros veiculos agricolas, ou de outras
fontes de alimentacdo. Como representado nas figuras, por exemplo, na
figura 3, a porcao ou direcao dianteira da enfardadeira 100 € geralmente para
a esquerda e a porcao ou dire¢ao posterior da enfardadeira 100 € geralmente
para a direita. A enfardadeira 100 pode incluir um mecanismo de captagdo
110 que recolhe material de colheita a partir da superficie do solo e alimenta-
o a enfardadeira 100. O mecanismo de captacdao 110 pode incluir varios
aparelhos de captacdo 111 incluindo, mas nao limitados a, dentes, garfos,
trados, transportadores, defletores, um cortador ou conjunto pré-cortador, ou
qualquer combinacdo dos precedentes. A enfardadeira 100 pode incluir um
alojamento 116, que geralmente blinda varios componentes internos da
enfardadeira 100. O eixo de entrada ou eixo PTO 108 pode se conectar a uma

entrada do trem de engrenagens ou transmissao 112 provendo energia
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rotacional para a enfardadeira 100 a partir do trator 101 ou outro veiculo
associado ou fonte de alimentacio associada. A transmissao 112 pode incluir
uma caixa de engrenagem que converte o movimento rotacional do eixo de
entrada 108 ao longo de um eixo geométrico geralmente longitudinal da
enfardadeira 100 para um movimento rotacional ao longo de um eixo
geométrico geralmente transversal da enfardadeira 100. Um volante de
inércia 114 pode se conectar ao eixo de entrada 108, a transmissao 112, ou
ambos. O volante de inércia 114 pode ser posicionado entre a transmissao
112 e o eixo de entrada 108, como mostrado.

[0021] A enfardadeira 100 pode ter um modo ou estado de partida no
qual o eixo de entrada 108 recebe energia rotacional e comeca a se mover ou
girar, 0 que causa com que a transmissao 112, volante de inércia 114, e outros
componentes também comecem a se mover ou girar. A enfardadeira 100
permanece no modo de partida até esses componentes acelerarem para uma
velocidade predeterminada ou operacional exigida para o funcionamento
normal da enfardadeira 100. Uma vez quando esses componentes atingiram a
velocidade operacional, entdo a enfardadeira 100 pode prosseguir do modo
de partida para um modo ou estado operacional. Um ou mais dos
componentes da enfardadeira 100 podem estar desacoplados do eixo de
entrada 108, ou da fonte de alimentacdo rotacional, durante o modo de
partida.

[0022] Com referéncias as figuras 2 a4 e 7 a 9, a enfardadeira 100
pode incluir uma cimara de pré-compressdao 120 que recebe material de
colheita a partir do mecanismo de captacdo 110 e acumula o material de
colheita até uma condi¢do de enchimento predeterminada. Um mecanismo de
carregamento 122, ou enchedor, move material de colheita para dentro da
camara de pré-compressdao 120. O mecanismo de carregamento 122 pode
incluir projecoes 124, como dentes ou garfos, que sdo inseridos ou estendidos

para dentro da camara de pré-compressdao 120, na, ou proximo a, entrada,
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para mover material de colheita para dentro e através da camara de pré-
compressdo 120. As projecdes 124 podem entdo ser removidas ou retraidas a
partir da camara de pré-compressao 120, na, ou proxima a, saida, e
reposicionada na, ou proximo a, entrada da camara de pré-compressao 120.
[0023] A camara de pré-compressao 120 pode incluir uma fase de
acumulacdo e uma fase de carregamento. Durante a fase de acumulacgdo, o
mecanismo de carregamento 122 move material de colheita provido pelo
mecanismo de captagdo 110 para dentro da camara de pré-compressdao 120
até a camara de pré-compressdao 120 atingir uma condi¢do de enchimento
predeterminada, como mostrado, por exemplo, na figura 7. As projecdes 124
podem se mover desde a, ou proximo a, entrada da camara de pré-compressao
120 para uma posicao intermediaria na camara de pré-compressao 120 em um
menor padrao de curso de acumulacdo 126. Desta maneira, o mecanismo de
carregamento 122 adiciona ou acumula material de colheita na camara de pré-
compressdao 120 até a condicdo de enchimento predeterminada ter sido
atingida. A fase de carregamento pode entdo ser iniciada. Durante a fase de
carregamento, o mecanismo de carregamento 122 move material de colheita a
partir da camara de pré-compressio 120 para dentro da camara de
compressdo 140, como mostrado, por exemplo, na figura 8. As projecoes 124
podem se mover desde a, ou proximo a, entrada da camara de pré-compressao
120 para a, ou proximo a, saida da camara de pré-compressao 120 em um
maior padrdo de curso de carregamento 128.

[0024] Um mecanismo de seguranca 130 pode determinar quando a
condi¢do de enchimento predeterminada da camara de pré-compressao 120
foi atingida. O mecanismo de seguranca 130 pode incluir dispositivos
mecanicos, sensores ou ambos. O mecanismo de seguranca 130 pode incluir
uma ou mais placas de seguranca 132 posicionadas de forma médvel pelo
menos parcialmente dentro da cimara de pré-compressdao 120. A placa de

seguranca 132 pode se mover em resposta um material de colheita enchendo
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a camara de pré-compressdao 120 até a condicdo de enchimento
predeterminada ser atingida. Um sensor 134 pode determinar a posi¢ao da
placa de seguranca 132. Alternativamente, ou adicionalmente, 0 mecanismo
de seguranca 130 pode incluir um ou mais sensores 136 posicionados em
qualquer local para detectar a condi¢cao de enchimento dentro da ciAmara de
pré-compressao 120. O sensor 136 poderia ser posicionado em uma ou mais
das paredes superior, inferior e laterais da camara de pré-compressdo 120. O
sensor 136 poderia ser posicionado no mecanismo de carregamento 122
incluindo, mas nao limitado a, na projecao 124. O sensor 136 pode detectar
ou sentir pelo menos um de carga, forca, deslocamento, rotacao, densidade, e
pressdo, correspondente a condi¢do de enchimento da camara de pré-
compressao 120.

[0025] Com referéncia as figuras 3, 5, e 7 a 9, a enfardadeira 100
pode incluir um braco de manivela 142 conectado a saida rotacional da
transmissao 112. A enfardadeira 100 pode incluir uma ligagdo de conexao
144 conectada entre o brago de manivela 142 e um émbolo 146. A ligacdo de
conexdao 144 pode incluir um ou mais elementos conectando o braco de
manivela 142 ao émbolo 146. O braco de manivela 142 gira com base em a
saida da transmissdo 112 e o é€mbolo 146 se move em um movimento
reciproco quando o braco de manivela 142 gira. Um sensor 143 pode detectar
ou sentir a velocidade rotacional, posi¢ao, ou ambas, do braco de manivela
142. O émbolo 146 se estende para dentro da camara de compressao 140
comprimindo o material de colheita, como mostrado, por exemplo, na figura
9, e entdo pelo menos parcialmente se retrai a partir da camara de compressao
140 para permitir que mais material de colheita entre na camara de
compressdao 140, como mostrado, por exemplo, na figura 8. Um sensor 147
pode detectar ou sentir uma ou mais da posi¢do, direcdo, e velocidade do
émbolo 146. A ligacdo de conexdo 144 pode ter condi¢des ou posi¢coes

estendidas e retraidas. A ligacdo de conexdo 144 pode se estender ou alongar
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e retrair ou encurtar, como mostrado, por exemplo, nas figuras 10A-D. A
ligacdo de conexdao 144 pode também ter uma pluralidade de posi¢cOes
intermedidrias entre uma posi¢cdo completamente estendida e uma posicao
completamente retraida. A ligagdo de conexdo 144 pode ser um atuador ou
cilindro hidraulico ou pneumatico, um atuador linear, ou outros tipos de
atuadores. A ligacao de conexdo 144 pode ser um cilindro de dupla agao.
[0026] Alternativamente ou adicionalmente, o braco de manivela 142
pode se estender ou alongar e retrair ou encurtar, como mostrado, por
exemplo, nas figuras 13A-D. O braco de manivela 142 pode ter condi¢des ou
posicoes estendidas e retraidas. O braco de manivela 142 pode também ter
uma pluralidade de posicoes intermediarias entre uma posi¢cado completamente
estendida e uma posi¢cado completamente retraida. O bragco de manivela 142
pode ser um atuador ou cilindro hidraulico ou pneumaético, um atuador linear,
ou outros tipos de atuadores. O braco de manivela 142 pode ser cilindro de
dupla acdo. Em uma ou mais modalidades, tanto a ligacdo de conexdo 144
quanto o braco de manivela 142 podem ter condi¢des ou posicdes estendidas
e retraidas. A enfardadeira 100 pode incluir um freio de €émbolo 148 para
manter o émbolo 146 em uma posi¢ao predeterminada. Quando engatado, o
freio de émbolo 148 pode manter o €mbolo 146 em uma posicao
substancialmente estacionaria, na qual o €mbolo 146 se move ligeiramente ou
¢ completamente estacionario. O freio de émbolo 148 pode prevenir ou
reduzir o movimento do €mbolo 146 em uma condi¢ao ou posi¢ao retraida. O
freilo de émbolo 148 pode operar mecanicamente, hidraulicamente,
pneumaticamente, eletricamente, ou qualquer combinagao dos precedentes.
[0027] Com referéncia as figuras 2 e 3, 6, e 6A, a enfardadeira 100
pode incluir um sistema de atamento ou de amarracdo 150, que ata o material
de colheita comprimido na cdmara de compressao 140 para formar um pacote
de colheita, como um feixe ou fardo. O sistema de atamento 150 pode incluir

um ou mais conjuntos de atamento ou de formag¢ao de nds 152 e uma ou mais
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agulhas de material de atamento 154, que pode fornecer material de atamento
para os conjuntos de atamento 152. O sistema de atamento 150 envolve e
prende um material de atamento em torno do material de colheita comprimido
durante uma operagdo de atar. Um sensor 151 pode detectar ou sentir quando
o sistema de atamento 150 € ativado e a operacdo de atar comecou. A
enfardadeira 100 pode incluir um dispositivo de medi¢do 156, como uma
roda de estrela, que mede o comprimento do material de colheita comprimido
dentro da camara de compressao 140. O dispositivo de medi¢cdo 156 pode
ativar o sistema de atamento 150 quando o material de colheita comprimido
dentro da camara de compressao 140 atingir um desejado tamanho, massa ou
comprimento. O dispositivo de medicdo 156 pode ativar o conjunto de
atamento 152 por intermédio de um conjunto de deslocamento mecanico 158.
A uma ou mais agulhas de material de atamento 154 podem, cada, se mover
de uma posi¢ao abaixada, geralmente embaixo ou por baixo da enfardadeira
100, mostrada, por exemplo, na figura 6, para uma posicdo elevada, como
mostrada, por exemplo, na figura 6A, passando através de uma fenda no
fundo da camara de compressao 140, uma fenda se estendendo verticalmente
149 no émbolo 146, e uma fenda na parte superior da camara de compressao
140. A uma ou mais agulhas 154 podem fornecer material de atamento, como
corddo ou cordel, ao conjunto de atamento 152, que prende o material de
atamento em torno do material de colheita comprimido dentro da cimara de
compressao 140. Um sensor 157 pode detectar ou sentir quando o dispositivo
de medi¢do 156 ativa o conjunto de deslocamento mecanico 158, ou quando
o conjunto de deslocamento mecanico 158 ativa o conjunto de atamento 152,
ou ambos. Alternativamente ou adicionalmente, um sensor 157 pode medir a
rotacdo do dispositivo de medi¢do 156 e entdo ativar o sistema de atamento
150 em uma predeterminada quantidade de rotagdo usando um conjunto de
deslocamento elétrico ou eletronico em lugar do conjunto de deslocamento

mecanico 158.
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[0028] As figuras 10A-D ilustram um €mbolo 146 em um modo ou
estado ativo ou de corrida, de acordo com uma modalidade. No modo ativo
ou de corrida, o émbolo 146 se estende e retrai em um movimento reciproco
ao longo de um eixo geométrico Z quando o braco de manivela 142 progride
em torno de uma revolu¢do completa. O €émbolo 146 pode completar um
curso completo quando se move da posi¢cdo completamente retraida para a
posicdo completamente estendida e entdo de volta novamente quando o brago
de manivela 142 completa uma revolu¢do. Como representado na modalidade
nas figuras 10A-D, o braco de manivela 142 tem um comprimento fixo e a
ligacao de conexdo 144 tem um comprimento variavel ou ajustavel. A ligacao
de conexdo 144 € pivotadamente acoplada a manivela 142 em, ou proximo a,
uma extremidade e ao émbolo 146 na, ou proximo a, outra extremidade.
[0029] A figura 10A ilustra o €mbolo 146 em uma posi¢do ou
condicdo completamente retraida com o braco de manivela 142 em uma
posicdo inicial ou para frente aproximadamente paralela a direcdo de
deslocamento do émbolo 146 em uma dire¢ao para longe do émbolo 146 e da
camara de compressao 140. Nesta posi¢do, a ligagao de conexao 144 pode ser
retraida ou para préximo de seu comprimento mais curto ou minimo.

[0030] A figura 10B ilustra o émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do intermediaria quando o €émbolo 146 se desloca na direcdo para a
camara de compressdao 140. O braco de manivela 142 é posicionado
aproximadamente perpendicular a direcdo de deslocamento do €émbolo 146. A
ligacao de conexdo 144 € estendida para um comprimento intermediario entre
completamente retraida e completamente estendida.

[0031] A figura 10C ilustra o émbolo 146 em uma posicdo ou
condicdo completamente estendida com o bragco de manivela 142 em uma
posicdo posterior aproximadamente paralela a direcdo de deslocamento do
€émbolo 146 em uma dire¢do para o €émbolo 146 e a camara de compressao

140. Nesta posicdo, a ligacdo de conexdo 144 pode ser estendida para ou
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proximo a seu comprimento mais longo ou maximo. A dimensdo X
representa a quantidade total de deslocamento da conexdo pivotante entre o
braco de manivela 142 e a ligacdo de conexdao 144 ao longo do eixo
geométrico Z, € a dimensao Y representa a correspondente quantidade total
de deslocamento do €mbolo 146 ao longo do eixo geométrico Z. Como
representado, a dimensdo Y € maior que a dimensao X devido a extensdo e
retracao da ligacao de conexao 144.

[0032] A figura 10D ilustra o €émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do intermedidria quando o €mbolo 146 se desloca para longe da
camara de compressdao 140. O braco de manivela 142 é posicionado
aproximadamente perpendicular a direcdo de deslocamento do €émbolo 146. A
ligacao de conexdo 144 € retraida para um comprimento intermediario entre
completamente retraida e completamente estendida.

[0033] As figuras 11A-B ilustram um émbolo 146 em um modo ou
estado de corrida, de acordo com uma modalidade. O émbolo 146 se estende
e retrai em um movimento reciproco ao longo de um eixo geométrico Z
quando o braco de manivela 142 progride em torno de uma revolucdo
completa. Como representado na modalidade nas figuras 11A-B, o brago de
manivela 142 tem um comprimento fixo e a ligacdo de conexdo 144 tem um
comprimento variavel ou ajustavel. A ligacdo de conexdo 144 inclui um
primeiro elemento 144a pivotadamente acoplado a manivela 142 e um
segundo elemento 144b pivotadamente acoplado ao primeiro elemento 144a e
ao €mbolo 146. A ligacdo de conexdao 144 inclui um atuador 145
pivotadamente acoplado ao primeiro e segundo elementos 144a, 144b.
Quando o atuador 145 € retraido, a ligacdo de conexdo 144 ¢ retraida, e
quando o atuador € estendido, a ligacao de conexao 144 ¢ estendida.

[0034] A figura 11A ilustra o €émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do completamente retraida com o braco de manivela 142 posicionado

aproximadamente paralelo a dire¢ao de deslocamento do €émbolo 146 em uma
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direcdo para longe do €mbolo 146. Nesta posi¢ao, a ligacdo de conexao 144
pode ser retraida ou para proximo de seu comprimento mais curto ou minimo
com o atuador 145 sendo retraido.

[0035] A figura 11B ilustra o émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do completamente estendida com o brago de manivela 142 posicionado
aproximadamente paralelo a dire¢ao de deslocamento do €émbolo 146 em uma
direcdo para o €mbolo 146. Nesta posi¢ao, a ligacdo de conexao 144 pode ser
estendida para ou proximo a seu comprimento mais longo ou maximo com o
atuador 145 sendo estendido. A dimensdo X representa a quantidade total de
deslocamento da conexao pivotante entre o braco de manivela 142 e a ligacao
de conexao 144 ao longo do eixo geométrico Z, e a dimensdo Y representa a
correspondente quantidade total de deslocamento do €émbolo 146 ao longo do
eixo geométrico Z. Como representado, a dimensdo Y € maior que a
dimensao X devido a extensdo e retracdo da ligacdo de conexado 144.

[0036] As figuras 12A-C ilustram um émbolo 146 em um modo ou
estado de corrida, de acordo com uma modalidade. O émbolo 146 se estende
e retrai em um movimento reciproco ao longo de um eixo geométrico Z
quando o braco de manivela 142 progride em torno de uma revolucdo
completa. Como representado na modalidade nas figuras 12A-C, o brago de
manivela 142 tem um comprimento fixo e a ligacdo de conexdo 144 tem um
comprimento variavel ou ajustavel. A ligacdo de conexdo 144 inclui um
primeiro elemento 144a pivotadamente acoplado a manivela 142 e um
segundo elemento 144b pivotadamente acoplado ao primeiro elemento 144a e
ao €mbolo 146. A ligacdo de conexdao 144 também inclui um terceiro
elemento 144c¢ pivotadamente acoplado a manivela 142 e um quarto elemento
144d pivotadamente acoplado ao terceiro elemento 144c¢ e ao émbolo 146. A
ligacdo de conexdao 144 inclui um atuador 145 pivotadamente acoplado ao
primeiro e segundo elementos 144a, 144b em, ou proximo a, uma

extremidade, e o terceiro e quarto elementos 144c, 144d em, ou proximo a, a

Peticdo 870170063809, de 30/08/2017, pag. 98/147



16 /37

outra extremidade.

[0037] A figura 12A ilustra o €émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do completamente retraida com o braco de manivela 142 posicionado
aproximadamente paralelo a dire¢ao de deslocamento do €émbolo 146 em uma
direcdo para longe do €mbolo 146. Nesta posi¢ao, a ligacdo de conexao 144
pode ser retraida ou para proximo de seu comprimento mais curto ou minimo
com o atuador 145 sendo estendido.

[0038] A figura 12B ilustra o émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do intermediaria quando o émbolo 146 se desloca na direcdo para a
camara de compressdao 140. O braco de manivela 142 é posicionado
aproximadamente perpendicular a direcdo de deslocamento do émbolo 146. A
ligacao de conexdo 144 € estendida para um comprimento intermediario entre
completamente retraida e completamente estendida com o atuador 145 sendo
pelo menos parcialmente estendido.

[0039] A figura 12C ilustra o émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do completamente estendida com o brago de manivela 142 posicionado
aproximadamente paralelo a dire¢ao de deslocamento do €émbolo 146 em uma
direcdo para o €émbolo 146. Nesta posi¢ao, a ligacdo de conexao 144 pode ser
estendida para ou proximo a seu comprimento mais longo ou maximo com o
atuador 145 sendo retraido. A dimensdo X representa a quantidade total de
deslocamento da conexao pivotante entre o braco de manivela 142 e a ligacao
de conexdo 144 ao longo do eixo geométrico Z, e a dimensao Y representa a
correspondente quantidade total de deslocamento do émbolo 146 ao longo do
eixo geométrico Z. Como representado, a dimensdo Y € maior que a
dimensao X devido a extensdo e retracdo da ligacdo de conexdo 144.

[0040] As figuras 13A-D ilustram um émbolo 146 em um modo ou
estado de corrida, de acordo com uma modalidade. O émbolo 146 se estende
e retrai em um movimento reciproco ao longo de um eixo geométrico Z

quando o braco de manivela 142 progride em torno de uma revolucdo
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completa. Como representado na modalidade nas figuras 13A-D, o brago de
manivela 142 tem um comprimento varidvel ou ajustavel e a ligacdo de
conexdao 144 tem um comprimento fixo. A ligacdo de conexdo 144 ¢€
pivotadamente acoplada a manivela 142 em, ou proximo a, uma extremidade
e ao émbolo 146 na, ou proximo a, outra extremidade.

[0041] A figura 13A ilustra o €émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do completamente retraida com o braco de manivela 142 posicionado
aproximadamente paralelo a dire¢ao de deslocamento do €émbolo 146 em uma
direcdo para longe do émbolo 146. Nesta posi¢ao, o braco de manivela 142
pode ser retraido ou para proximo de seu comprimento mais curto ou minimo.
[0042] A figura 13B ilustra o émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do intermediaria quando o émbolo 146 se desloca na direcdo para a
camara de compressdao 140. O braco de manivela 142 é posicionado
aproximadamente perpendicular a direcdo de deslocamento do émbolo 146. O
braco de manivela 142 € estendido para um comprimento intermediario entre
completamente retraido e completamente estendido.

[0043] A figura 13C ilustra o émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do completamente estendida com o brago de manivela 142 posicionado
aproximadamente paralelo a dire¢ao de deslocamento do €émbolo 146 em uma
direcdo para o €mbolo 146. Nesta posi¢cao, o braco de manivela 142 pode ser
estendido para ou prO6ximo a seu comprimento mais longo ou maximo. A
dimensao X representa a quantidade total de deslocamento da conexdo
pivotante entre o braco de manivela 142 e a ligagdo de conexdo 144 ao longo
do eixo geométrico Z, e a dimensdao Y representa a correspondente
quantidade total de deslocamento do émbolo 146 ao longo do eixo
geométrico Z. Como representado, a dimensdo X € substancialmente a mesma
que a dimensdo Y devido ao braco de manivela 142 se estendendo e
retraindo, em lugar da ligacdo de conexado 144.

[0044] A figura 13D ilustra o €émbolo 146 em uma posi¢do ou
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condi¢do intermedidria quando o €mbolo 146 se desloca para longe da
camara de compressdao 140. O braco de manivela 142 é posicionado
aproximadamente perpendicular a direcdo de deslocamento do émbolo 146. O
braco de manivela 142 € retraido para um comprimento intermediario entre
completamente retraido e completamente estendido.

[0045] As figuras 10A a 13D representaram a ligacdo de conexao 144
como variando ou se ajustando em comprimento no modo de corrida.
Alternativamente, o braco de manivela 142 poderia ter um comprimento
variavel ou ajustavel ou tanto o bragco de manivela 142 quanto a ligacdo de
conexao 144 poderiam ter comprimentos variaveis ou ajustaveis.

[0046] As figuras 14A-D ilustram um émbolo 146 em um modo ou
estado inativo ou desacoplado, de acordo com uma modalidade. O €mbolo
146 pode ser desacoplado a partir do braco de manivela 142 quando a
primeira e segunda valvulas 164, 166 estdo em suas respectivas posi¢oes de
descarga e a bomba 160 esti no modo neutro. No modo desacoplado, o
émbolo 146 pode ser possibilitado ou permitido que se mova ou flutue
independentemente do braco de manivela. De forma inversa, o émbolo 146
pode ser acoplado ao braco de manivela 142 quando a primeira e segunda
valvulas 164, 166 estdo em suas respectivas posi¢oes de operacao e a bomba
160 estd no modo de operacdo provendo alternativamente fluido para o
primeiro e segundo orificios 176, 178 da ligacdo de conexdo 144 por
intermédio da primeira e segunda valvulas 164, 166. No modo inativo, o
€émbolo 146 pode ser posicionado em qualquer lugar ao longo de um eixo
geométrico Z entre, e incluindo, as posi¢cdes completamente retraida e
completamente estendida, independentemente do movimento e da posi¢cdo do
braco de manivela 142. O émbolo 146 pode permanecer em sua posi¢cdo ao
longo de um eixo geométrico Z quando o braco de manivela 142 progride em
torno de uma revolucdo completa. O €mbolo 146 pode permanecer

substancialmente estacionario em sua posi¢cdo ao longo do eixo geométrico Z.
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Alternativamente, o émbolo 146 pode ser permitido que se mova através de
um curso parcial, em lugar de um curso completo, ou através de um curso
completo, mas a uma velocidade mais lenta que quando o €émbolo 146 esta no
modo ativo. Isto pode ser realizado por ter uma ligacdo de conexao extensivel
144, como mostrada, por exemplo, nas figuras 10A a 12C, um braco de
manivela extensivel 142, como mostrado, por exemplo, nas figuras 13A-D,
ou ambos. Como representado nas figuras 14A-D, o braco de manivela 142
tem um comprimento fixo e a ligacdo de conexao 144 tem um comprimento
variavel ou ajustavel. O €mbolo 146 pode estar no modo inativo ou
desacoplado quando a enfardadeira 100 esta no modo de partida.

[0047] A figura 14A ilustra o €émbolo 146 em uma posicdo retraida
com o braco de manivela 142 na posi¢do dianteira aproximadamente paralela
a direcao de deslocamento do €émbolo 146 em uma direcdo para longe do
émbolo 146. A ligacdo de conexdo 144 estd em um comprimento
intermediario entre completamente retraida e completamente estendida.
[0048] A figura 14B ilustra o émbolo 146 permanecendo na posi¢ao
retraida com o braco de manivela 142 posicionado aproximadamente
perpendicular a direcdo de deslocamento do émbolo 146. A ligacdo de
conexao 144 esta se retraindo ou encurtando para manter o émbolo 146 na
posicdo retraida. A ligacdo de conexdao 144 estd em um comprimento
intermediario entre completamente retraida e completamente estendida.
[0049] A figura 14C ilustra o émbolo 146 permanecendo na posi¢ao
retraida com o brago de manivela 142 na posi¢do posterior aproximadamente
paralelo a direcao de deslocamento do émbolo 146 em uma direcdo para o
€émbolo 146. A ligacdo de conexdo 144 esta ainda se retraindo ou encurtando
para manter o émbolo 146 na posicdo retraida. Nesta posi¢ao, a ligacdo de
conexdao 144 pode estar em seu comprimento mais curto ou minimo. A
dimensao X representa a quantidade total de deslocamento da conexado

pivotante entre o braco de manivela 142 e a ligagdo de conexdo 144 ao longo
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do eixo geométrico Z enquanto o €émbolo 146 permanece substancialmente
estacionario ao longo do eixo geométrico Z.

[0050] A figura 14D ilustra o émbolo 146 permanecendo na posi¢ao
retraida com o braco de manivela 142 sendo posicionado aproximadamente
perpendicular a direcdo de deslocamento do €mbolo 146. A ligacdo de
conexao 144 esta se estendendo ou alongando para manter o €mbolo 146 na
posicdo retraida. A ligacdo de conexdao 144 estd em um comprimento
intermediario entre completamente retraida e completamente estendida.
[0051] As figuras 15A-D ilustram um émbolo 146 em um modo ou
estado ativo ou de corrida, de acordo com uma modalidade. A velocidade do
eémbolo 146 pode variar devido ao comprimento seletivamente ajustavel da
ligacdo de conexdao 144 ou o braco de manivela 142. O émbolo 146 pode
aumentar ou diminuir a velocidade em qualquer posi¢ao ao longo do eixo
geométrico Z. O modo de corrida pode incluir uma fase de evento, na qual o
€émbolo 146 altera as velocidades ou permanece em predeterminada posicao
por uma quantidade de tempo prolongada ou alongada devida a alteracdo em
comprimento da ligacdo de conexdo 144 ou o braco de manivela 142 quando
o braco de manivela 142 continua girando. O braco de manivela 142 pode
girar através de uma revolucdo parcial ou completa, fazendo com que o ponto
de conexdo entre o braco de manivela 142 e a ligacdo de conexdo 144 se
mova por uma distancia especificada ao longo do eixo geométrico Z. A
alteracdo em comprimento da ligacdo de conexao 144 ou o braco de manivela
142 pode fazer com que o émbolo 146 se mova a velocidade aumentada e
maior distancia ao longo do eixo geométrico Z, ou a uma velocidade
diminuida e menor distancia ao longo do eixo geométrico Z. A fase de evento
pode ocorrer com base na posi¢ao do braco de manivela 142, da ligacdo de
conexao 144, ou émbolo 146, ou ela pode ocorrer com base em um evento,
por exemplo, o come¢o da operacdo de atar. A fase de evento pode ocorrer

durante cada revolucao do braco de manivela 142, em um nimero
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especificado ou predeterminado de revolucdes do braco de manivela 142, ou
outras operacoes da enfardadeira 100.

[0052] Como representado nas figuras 15A-D, o &mbolo 146 pode se
mover a uma primeira velocidade a partir da posi¢cao mostrada na figura 15A
para a posicao mostrada na figura 15B. O émbolo 146 pode entdo continuar a
se mover na primeira velocidade a partir da posi¢cao mostrada na figura 15B e
entdo comecar a diminuir a velocidade quando o €émbolo 146 se aproxima a
posi¢do mostrada na figura 15C. O émbolo 146 pode se estender ainda mais
para dentro da camara de compressao 140 quando o braco de manivela 142 se
move a partir da posi¢cdo mostrada na figura 15C na dire¢do para a posicao
mostrada na figura 15D. Isto permite uma compressao mais longa, mais lenta,
do material de colheita na cAmara de compressdo 140. O €mbolo 146 pode
entdo se mover a uma segunda velocidade mais rapida a partir da posi¢do na
figura 15D para a posi¢ao na figura 15A para retornar para a posi¢ao retraida
e se reajustar para o proximo ciclo de compressao.

[0053] Alternativamente ou adicionalmente, o €mbolo 146 pode
permanecer em uma posicdo predeterminada quando o braco de manivela 142
continua a girar. A posicdo predeterminada pode ser qualquer posi¢ao entre, e
incluindo, completamente retraida e completamente estendida. Como
mostrado, por exemplo, na figura 15D, o &mbolo 146 pode permanecer na
posicdo estendida, ou completamente estendida, por uma quantidade de
tempo prolongada ou alongada quando o braco de manivela 142 continua
girando. Como representado na modalidade nas figuras 15A-D, o braco de
manivela 142 tem um comprimento fixo e a ligacdo de conexdo 144 tem um
comprimento variavel ou ajustdvel. A ligacdo de conexdao 144 ¢
pivotadamente acoplada a manivela 142 em, ou proximo a, uma extremidade
e ao €émbolo 146 na, ou proximo a, outra extremidade. O €émbolo 146 pode
incluir uma ou mais fendas se estendendo verticalmente 149, dimensionadas

para permitir que a uma ou mais agulhas de material de atamento 154 passem
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através, e fornecer, material de atamento ao conjunto de atamento 152.

[0054] A figura 15A ilustra o €émbolo 146 em uma posi¢do ou
condicdo completamente retraida com o braco de manivela 142 em uma
posicdo inicial ou retraida aproximadamente paralela a direcdo de
deslocamento do €émbolo 146 em uma direcdo para longe do émbolo 146 e a
camara de compressao 140. Nesta posicdo, a ligacdo de conexdo 144 esta em
um comprimento intermedidrio entre completamente retraida e
completamente estendida. As agulhas de fornecimento de atamento 154 estao
na posicao abaixada.

[0055] A figura 15B ilustra o émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do intermediaria quando o €mbolo 146 se desloca na direcdo para a
camara de compressdao 140. O braco de manivela 142 é posicionado
aproximadamente perpendicular a direcdo de deslocamento do €émbolo 146. A
ligacao de conexdo 144 pode estar no mesmo ou comprimento intermediario
similar como representado na figura 15A, ou a ligacdo de conexdo 144 pode
ser ainda mais estendida para outro comprimento intermedidrio entre
completamente retraida e completamente estendida. As agulhas de
fornecimento de atamento 154 permanecem na posicdo abaixada.

[0056] A figura 15C ilustra o émbolo 146 em uma posi¢do ou
condi¢do completamente estendida com o bragco de manivela 142 em uma
posicdo estendida aproximadamente paralela a direcdo de deslocamento do
€émbolo 146 em uma dire¢do para o €émbolo 146 e a camara de compressao
140. Nesta posicao, a ligacdo de conexdo 144 estd em um comprimento
intermediario e pode ainda ser estendida ainda mais para, ou proximo, de seu
comprimento mais longo ou maximo. Nesta posi¢cdo, o émbolo 146 esta
comprimindo o material de colheita em, ou pr6ximo a, sua compressao
maxima. Em algumas modalidades, o émbolo 146 poderia se estender ainda
mais para dentro da cimara de compressdo 140 para obter a compressdao

maxima depois de o braco de manivela 142 comecar a girar para longe da
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camara de compressdao 140. Isto permite uma compressdo mais lenta do
material de colheita sobre um periodo de tempo mais longo. Como
representado nesta modalidade, uma fase de evento foi ativada ou disparada.
A fase de evento poderia comecar na ativagao do conjunto de atamento 152, e
o comec¢o da operacdo de atar, ou na posi¢ao do braco de manivela 142 ou
émbolo 146. Nesta modalidade, o conjunto de atamento 152 foi ativado e a
operacdo de atar comecou. As agulhas de material de atamento 154 se
moveram para sua posi¢ao elevada fornecendo material de atamento para o
conjunto de atamento 152, que pode comecar prendendo o material de
atamento em torno do material de colheita comprimido.

[0057] A figura 15D ilustra o émbolo 146 permanecendo na posi¢cao
ou condi¢do completamente estendida com base em a ativacdo de a fase de
evento. Como representado, o braco de manivela 142 € posicionado
aproximadamente perpendicular a direcdo de deslocamento do émbolo 146. A
ligacdo de conexdo 144 € estendida para, ou proximo a, seu comprimento
mais longo ou maximo. A ativagao do conjunto de atamento 152 pode fazer
com que o €émbolo 146 diminua a velocidade ou pare e permaneca em, ou
proximo a, posicao completamente estendida. Nesta posi¢cdo, o €émbolo 146
mantém o material de colheita em, ou pro6ximo a, sua compressao maxima,
enquanto o conjunto de atamento 152 prende o material de atamento em torno
do material de colheita comprimido. Porque o €mbolo 148 permanece na, ou
proximo a, posi¢ao completamente estendida por um periodo de tempo mais
longo, o conjunto de atamento 152 tem tempo adicional para prender o
material de atamento em torno do material de colheita comprimido. Em
adicdo, o conjunto de atamento 152 pode prender o material de colheita
comprimido para formar um pacote de colheita ou fardo quando o material de
colheita comprimido estid na, ou préximo a, compressao maxima. Isto pode
resultar em os pacotes de colheita ou fardos terem uma densidade mais alta.

Nesta modalidade, o émbolo 146 permanece na posicdo ou condi¢do

Peticao 870170063809, de 30/08/2017, pag. 106/147



24 /37

completamente estendida por cerca de um quarto ou quarta parte de uma
revolucao do braco de manivela 142. Em outras modalidades, o émbolo 146
pode permanecer na posicdo completamente estendida para qualquer
revolucgdo parcial ou completa ou multiplas revolucdes do braco de manivela
142. Uma vez quando a fase de evento estd completa, por exemplo, a
operacdo de atar completa ou a posicdo do braco de manivela 142 se altera, o
€émbolo 146 pode retornar a partir da posi¢ao estendida, como mostrado na
figura 15D, para a posicao retraida, como mostrado na figura 15A, na quarta
parte da revolucdo restante do braco de manivela 142, ou qualquer outra
revolugdo parcial ou completa para sincronizar a posi¢ao retraida do €émbolo
146 com a posi¢ao inicial ou para frente do braco de manivela 142. Isto pode
ser realizado por retracdo, ou encurtamento, da ligacdo de conexdo 144,
enquanto o braco de manivela 142 esta retornando para a posi¢ao de partida
representada na figura 15A.

[0058] As posi¢coes do émbolo 146 e braco de manivela 142 podem
ser consideradas sincronizadas quando a posicdo de um braco de manivela
rotativo 142 corresponde a posicdo do €mbolo estacionario 146, como se
estivesse acoplado. Por exemplo, a posicdo do braco de manivela 142 ¢é
sincronizada com a posi¢ao do émbolo 146 se o émbolo 146 esta estendido e
o braco de manivela 142 estd em sua posicdo posterior, como mostrado, por
exemplo, na figura 10C, ou se o €émbolo 146 estiver retraido e o braco de
manivela 142 estiver em sua posicdo dianteira, como mostrado, por exemplo,
na figura 10A. Como outro exemplo, a posicdo do braco de manivela 142
pode ser sincronizada com a posi¢cdo do émbolo 146 se o €émbolo 146 esta
aproximadamente na metade entre suas posi¢Oes estendida e retraida e o
braco de manivela 142 estd aproximadamente na metade entre suas posi¢oes
dianteira e posterior, como mostrado, por exemplo, na figura 10B ou 10C.
[0059] Em adicao as modalidades representadas nas figuras 14A-D e

15A-D, o émbolo 146 pode também ser mantido em uma pluralidade de

Peticao 870170063809, de 30/08/2017, pag. 107/147



25/37

diferentes posicOes entre as posicoes estendida e retraida durante uma
revolugdo parcial, revolucdao completa, ou multiplas revolugdes do braco de
manivela 142. A enfardadeira 100 pode ter um evento que ativa ou dispara o
€émbolo 146 para diminuir a velocidade e permanecer em uma da pluralidade
de posicoes durante o evento, ou aumentar a velocidade para chegar a uma da
pluralidade de posicoes durante o evento. O €émbolo 146 pode ser mantido em
uma da pluralidade de posi¢cdes por um ou mais da ligacdo de conexao 144 e
do braco de manivela 142 tendo os comprimentos varidveis ou ajustaveis.
Algumas modalidades podem incluir qualquer das ligacdes de conexado
extensiveis 144, representadas nas figuras 10A a 12C, usadas com um braco
de manivela extensivel 142 representado, por exemplo, nas figuras 13A-D.
Outras combinacoes de ligacdes de conexdo 144 e bracos de manivela 142
sdo também contempladas e estdo dentro do escopo desta invencao.

[0060] A figura 16 ilustra um diagrama esquematico de uma
enfardadeira 100, de acordo com uma modalidade. A enfardadeira 100 pode
incluir um ou mais dos seguintes sensores. Um sensor de eixo de entrada 109
pode ser posicionado no, ou proximo ao, eixo de entrada 108 e pode ser
qualquer tipo de sensor que detecta ou sente a velocidade ou rotacdo do eixo
de entrada 108. Um sensor de deslocamento 134 pode ser posicionado no, ou
proximo ao, mecanismo de seguranga 130 e pode ser qualquer tipo de sensor
que detecta 0 movimento ou rotacdo do mecanismo de seguranca 130. Um
sensor de camara de pré-compressao 136 pode ser posicionado sobre, dentro,
ou proximo a, camara de pré-compressao 120 e pode ser qualquer tipo de
sensor que detecta a condi¢ao de enchimento da camara de pré-compressao
120. Um sensor de braco de manivela 143 pode ser posicionado no, ou
proximo ao, braco de manivela 142 e pode ser qualquer tipo de sensor que
detecta 0 movimento ou rota¢do do braco de manivela 142. Um sensor de
€émbolo 147 pode ser posicionado no, ou proximo ao, €mbolo 146 e pode ser

qualquer tipo de sensor que detecta a posicdo ou o movimento do €mbolo
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146. Um sensor de atamento 151 pode ser posicionado no, ou proximo ao,
sistema de atamento 150 e pode ser qualquer tipo de sensor que detecta
quando o sistema de atamento 150 € ativado. Um sensor de medicao 157
pode ser posicionado no, ou proximo ao, sistema de atamento 150 e pode ser
qualquer tipo de sensor que detecta quando o material de colheita dentro da
camara de compressao 140 atingiu uma quantidade predeterminada.

[0061] Com referéncia a figura 17, a enfardadeira 100 pode incluir
um sistema hidriulico, pneumatico, ou elétrico para energizar e atuar a
ligacio de conexdao 144. A seguinte descricdo € dirigida para uma
implementa¢do de um sistema hidraulico de exemplo, que é também aplicavel
a um sistema pneumatico ou elétrico, arranjado similarmente. A enfardadeira
100 pode incluir uma bomba hidraulica 160, ou outra fonte de alimentacao,
fluidamente conectada a um reservatorio hidraulico 162, ou outro
armazenamento, € uma ou mais valvulas hidraulicas 164, 166, ou outros
dispositivos de controle de fluxo. A bomba hidraulica 160 pode ser uma
bomba de deslocamento varidvel bidirecional. O controlador 180 pode
controlar a direcdo e a quantidade de fluxo da bomba 160. A bomba 160 pode
ter um modo de operacdo, que prové fluido para o sistema hidraulico, ou um
modo neutro. O controlador 180 pode controlar se a bomba 160 estd na
operacdo ou no modo neutro. As valvulas 164, 166 podem ser valvulas de
controle direcionais de duas posi¢cOes, de trés vias. As valvulas 164, 166
podem incluir, cada, um transdutor ou solenoide 165, 167 para atuar a
valvula. O controlador 180 pode controlar a posicdao das valvulas 164, 166
diretamente ou através dos solenoides 165, 167. A entrada 170 da bomba
hidraulica 160 pode ser fluidamente conectada ao reservatorio hidraulico 162.
[0062] Uma primeira saida 172 da bomba 160 pode ser fluidamente
conectada a uma primeira valvula hidraulica 164 e a segunda saida 174 pode
ser fluidamente conectada a uma segunda valvula hidraulica 166. A primeira

valvula 164 pode ser fluidamente conectada ao reservatorio 162 e um
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primeiro orificio 176 da ligacao de conexdo 144. A segunda valvula 166 pode
ser fluidamente conectada ao reservatorio 162 e um segundo orificio 178 da
ligacao de conexdo 144. Quando a primeira valvula 164 estd em uma primeira
posicdo, ou posi¢ao de operacdo, a bomba 160 € fluidamente conectada ao
primeiro orificio 176 da ligacdo de conexao 144. Quando a primeira valvula
164 estd em uma segunda posicao, ou posi¢ao de descarga, o primeiro orificio
176 da ligacao de conexdo 144 € fluidamente conectado ao reservatorio 162.
Quando a segunda valvula 166 estd em uma primeira posi¢ao, ou posi¢ao de
operacdo, a bomba 160 € fluidamente conectada ao segundo orificio 178 da
ligacao de conexdo 144. Quando a segunda valvula 166 esta em uma segunda
posicdo, ou posicdo de descarga, o segundo orificio 178 da ligacdo de
conexao 144 é fluidamente conectado ao reservatdrio 162. Nesta modalidade,
o braco de manivela 142 e o émbolo 146 sdo acoplados quando a primeira e
segunda valvulas 164, 166 estdo em suas respectivas posi¢des de operacao e
a bomba 160 estd no modo de operacdo provendo alternativamente fluido
para o primeiro e segundo orificios 176, 178 da ligacdo de conexdo 144 por
intermédio da primeira e segunda valvulas 164, 166. Em adi¢do, o brago de
manivela 142 e o @mbolo 146 sdo desacoplados quando a primeira e segunda
valvulas 164, 166 estdao em suas respectivas posi¢oes de descarga e a bomba
160 esta no modo neutro.

[0063] Para retrair a ligacdo de conexdo 144, e o €émbolo conectado
146, a bomba 160 prové fluido para o primeiro orificio 176 por intermédio da
primeira valvula 164, em sua posi¢cao de operacdo, e a segunda valvula 166
pode estar ou na posicdo de operacdo ou na posicdo de descarga. O
controlador 180 pode determinar se deve retrair a ligagao de conexdo 144 e a
velocidade da retragdo por controle da quantidade de fluido provido para o
primeiro orificio 176 através da primeira valvula 164. Para estender a ligacao
de conexdo 144, e o émbolo conectado 146, a bomba 160 prové fluido para o

segundo orificio 178 por intermédio de uma segunda valvula 166, em sua
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posicdo de operagdo, e a primeira valvula 164 pode estar ou na posi¢ao de
operacdo ou na posi¢do de descarga. O controlador 180 pode determinar se
deve estender a ligacdo de conexdo 144 e a velocidade da extensao por
controle da quantidade de fluido provido para o segundo orificio 178 através
da segunda valvula 166. Consequentemente, para variar a velocidade da
retracdo ou extensdo do €mbolo 146, a bomba 160 varia a quantidade de
fluido provido para o primeiro ou segundo orificios 176, 178 da ligacdo de
conexdao 144 por intermédio da primeira e segunda valvulas 164, 166,
respectivamente.

[0064] Com referéncia continuada a figura 17, a enfardadeira 100
pode incluir uma unidade de controle eletronica 180, ou controlador, tendo
uma ou mais unidades de controle eletrOnicas baseadas em
microprocessadores ou controladores, que realizam calculos e comparacoes e
executar instru¢des. O controlador 180 pode incluir um processador, um
nucleo, memoria volatil e ndo volatil, entradas digitais e analdgicas, e saidas
digitais e analogicas. O controlador 180 pode se conectar a, € se comunicar
com, varios dispositivos de entrada e saida, incluindo, mas nédo limitados a,
comutadores, relés, solenoides, atuadores, diodos de emissao de luz (LED’s),
visores de cristal liquido (LCD’s) e outros tipos de visores, dispositivos de
radiofrequéncia (RFD’s), sensores, e outros controladores. O controlador 180
pode receber comunicagdo ou sinais, por intermédio de comunicacgdo elétrica
ou qualquer comunicac¢do eletromagnética apropriada, a partir de um ou mais
dispositivos, pode determinar uma resposta ou agdo apropriada, € enviar
comunicagao ou sinais para um ou mais dispositivos. O controlador 180 pode
ser um controlador 16gico programavel, também conhecido como um PLC ou
controlador programavel.

[0065] O controlador 180 pode se conectar a um sistema de controle
eletronico da enfardadeira 100 através de um barramento de dados, como um

barramento CAN, ou o controlador 180 pode ser uma parte do sistema de
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controle eletronico da enfardadeira 100. O controlador 180 pode estar em
comunicagdo com um ou mais dispositivos incluindo, mas nao limitados a: o
eixo de entrada sensor 109 para receber informacgdo acerca do eixo de entrada
108; o sensor de deslocamento 134 para receber informacao acerca da placa
de seguranca 132; o sensor de camara de pré-compressao 136 para receber
informacdo acerca da camara de pré-compressdao 120; o sensor de braco de
manivela 143 para receber informacgao acerca do braco de manivela 142; o
sensor de €mbolo 147 para receber informagdo acerca do €émbolo 146; o
sensor de atamento 151 para receber informacido acerca do sistema de
atamento 150 e/ou operacdo de atamento; o sensor de medicdo 157 para
receber informacgdo acerca do dispositivo de medicdao 156; a bomba 150 e/ou
o controlador de bomba 161 para prover comandos ou instru¢des e/ou receber
informacao acerca da direcdo e fluxo; valvulas 164, 166 e/ou solenoides 165,
167 para prover comandos ou instru¢des e/ou receber informacao acerca da
posicdo e atuacao; € um visor 190 para receber comandos ou instrugdes e
para prover realimentacdo. O controlador 180 pode receber comunicagdo a
partir de, e prover comunicativos, controles, ou instrugdes, para qualquer
desses dispositivos.

[0066] A figura 18 ilustra um método para operar um é€mbolo
intermitente 146 para uma enfardadeira 100, que pode ser implementado em
uma ou mais das modalidades descritas aqui e representadas nas varias
figuras. Na etapa 200, o método comeca.

[0067] Na etapa 202, a enfardadeira 100 estd no modo de operagao e
o mecanismo de captacao 110 recolhe material de colheita a partir do campo
e alimenta-o a camara de pré-compressao 120.

[0068] Na etapa 204, o mecanismo de carregamento 122 estd na fase
de acumulagdo e material de colheita se acumula dentro da camara de pré-
compressdao 120 até uma condi¢do de enchimento predeterminada, como

mostrado, por exemplo, na figura 7. O controlador 180 pode determinar
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quando o mecanismo de carregamento 122 estid na fase de acumulacdo por
comunicacao com o sensor 134, o sensor 136, ou ambos. O controlador 180
pode determinar se a camara de pré-compressao 120 atingiu a condi¢do de
enchimento predeterminada com base na saida a partir do sensor 134, do
sensor 136, ou de ambos.

[0069] Na etapa 206, o €mbolo 146 estd no modo inativo ou
desacoplado, mantido na posi¢ao retraida, durante a fase de acumulacdo,
como mostrado, por exemplo, nas figuras 7 e 14A-D. Alternativamente, o
€émbolo 146 poderia permanecer na posicdo estendida ou em qualquer outra
posicdo predeterminada entre retraida e estendida. O controlador 180 pode
determinar manter o émbolo no modo inativo com base em se a camara de
pré-compressdao 120 atingiu a condicdo de enchimento predeterminada, que
pode ser detectada pelo sensor 134 ou 136. No modo inativo, o €mbolo 146
pode ser mantido na posi¢ao retraida pelo freio de €mbolo 148 sendo
aplicado ou engatado, as valvulas 164, 166 estando na posicao de descarga, e
a bomba 160 estando no modo neutro. No modo inativo, os comprimentos de
um do braco de manivela 142 e da ligacdo de conexdo 144 podem variar ou
os comprimentos tanto do braco de manivela 142 quanto da ligacdo de
conexdao 144 podem variar. O controlador 180 pode determinar se deve
aplicar o freio de €émbolo 148, a posi¢cdo das valvulas 164, 166, e o estado
operacional da bomba 160. O controlador 180 pode entdo aplicar o freio de
eémbolo 148, alterar a posicdo das valvulas 164, 166, e alterar o estado
operacional da bomba 160.

[0070] Na etapa 208, uma vez quando a condicdo de enchimento
predeterminada da camara de pré-compressdo 120 € atingida, e o émbolo 146
estd na posicdo retraida, a fase de carregamento ativa € o mecanismo de
carregamento 122 move o material de colheita a partir da cAmara de pré-
compressdao 120 para dentro da camara de compressao 140, como mostrado,

por exemplo, na figura 8. O controlador 180 pode determinar se deve ativar a
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fase de carregamento com base em se a camara de pré-compressao 120
atingiu a condi¢do de enchimento predeterminada, que pode ser detectada
pelo sensor 134, o sensor 136, ou ambos. Se o €mbolo 146 estiver em
qualquer outra posi¢ao além da posicdo retraida na etapa 206, entdao o €mbolo
146 pode ser movido para a posi¢cdo retraida antes que o mecanismo de
carregamento 122 mova o material de colheita a partir da cAmara de pré-
compressdo 120 para dentro da camara de compressao 140.

[0071] Na etapa 210, o modo de corrida do €mbolo 146 € ativado. O
controlador 180 pode ativar o modo de corrida com base em se a fase de
carregamento esta completa, que pode ser determinado por realimentagcdo a
partir do sensor 134, do sensor 136, ou de ambos. O controlador 180 pode
desengatar o freio de émbolo 148, mover as valvulas 164, 166 para a posicao
de operacdo, e colocar a bomba 160 no modo de operacdao. O €émbolo 146
pode entdo comprimir o material de colheita na camara de compressao 140,
como mostrado, por exemplo, nas figuras 9 e 10A-D. No modo de corrida, o
émbolo 146 pode se estender e retrair em um movimento reciproco. Os
comprimentos de um do braco de manivela 142 e da ligacdo de conexdo 144
podem variar, os comprimentos tanto do braco de manivela 142 quanto da
ligacao de conexdo 144 podem variar, ou os comprimentos tanto do braco de
manivela 142 quanto da ligacdo de conexdo 144 podem ser fixados. Quando
as valvulas 164, 166 e a bomba 160 estdo no modo de operacido, o
controlador 180 pode operar a bomba 160 para prover alternadamente fluido
para os orificios 176, 178 para estender e retrair a ligacdo de conexao 144,
como mostrado, por exemplo, nas figuras 10A-D.

[0072] Na etapa 212, depois de o émbolo 146 completar um curso de
compressdo, o controlador pode operar o €mbolo 146 para retornar para o
modo inativo e permanecer na posi¢ao retraida, ou em qualquer outra posicao
predeterminada, até a proxima fase de carregamento ser ativada. A partir da

etapa 212, o método pode ou continuar por retornar de volta para a etapa 202
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ou continuar na etapa 214.

[0073] Na etapa 214, a ativacdo do €émbolo intermitente 146 ocorreu,
de acordo com uma modalidade. Em outras modalidades, uma ou mais dessas
etapas ou operacdes podem ser omitidas, repetidas, ou reordenadas e ainda
obter os resultados desejados.

[0074] A figura 19 ilustra um método para operar um émbolo
intermitente 146 para uma enfardadeira 100, que pode ser implementado em
uma ou mais das modalidades descritas aqui e representadas nas varias
figuras. Na etapa 300, o método comeca.

[0075] Na etapa 302, o estado ou modo operacional da enfardadeira
100 é determinado. Um controlador 180 pode realizar esta determinag¢ao por
comunicacao com o sensor 109, que pode detectar a velocidade do eixo de
entrada 108, ou sensor 143, que pode detectar a velocidade do braco de
manivela 142. Se a enfardadeira 100 ndo estiver em um modo de operacao,
entdo o método retorna para a etapa 300. Se a enfardadeira 100 estiver em um
modo de operagao, entdo o método continua com a etapa 304.

[0076] Na etapa 304, a condicdo de enchimento da camara de pré-
compressdao 120 € determinada. O controlador 180 pode determinar se a
camara de pré-compressdo 120 atingiu uma condi¢cdo de enchimento
especificada ou predeterminada. Se a camara de pré-compressdo 120 nao
atingiu a condi¢ao de enchimento predeterminada, entdo o método continua
com a etapa 306. Se a camara de pré-compressao 120 atingiu a condi¢do de
enchimento predeterminada, entdo o método continua com a etapa 314.
[0077] Na etapa 306, a posicao do €émbolo 146 é determinada. Por
exemplo, o controlador 180 pode determinar se o €mbolo 146 esta na posicao
retraida, estendida, ou em varias posi¢des intermedidrias. Se o émbolo 146
ndo estiver na posi¢ao retraida, entdo o método retorna para a etapa 302 ou a
etapa 304. Se o émbolo 146 estd na posicao retraida, entdao o método continua

com a etapa 308.

Peticao 870170063809, de 30/08/2017, pag. 115/147



33/37

[0078] Na etapa 308, o freio de €mbolo 148 é engatado. O
controlador 180 pode engatar o freio de €mbolo 148.

[0079] Na etapa 310, a bomba 160 € colocada em um modo neutro. O
controlador 180 pode comutar ou deslocar a bomba 160 para o modo neutro.
[0080] Na etapa 312, as valvulas 164, 166 sdo movidas para suas
respectivas posi¢oes de descarga. O controlador 180 pode comutar ou
deslocar as valvulas 164, 166. As etapas 308-312 mantém o €émbolo 146 na
posicdo retraida no modo inativo ou desacoplado, como mostrado, por
exemplo, nas figuras 7 e 14A-D. Alternativamente, o controlador 180 pode
manter o émbolo 146 na posi¢ao estendida, ou em qualquer posi¢cdo entre a
retraida e estendida, durante o0 modo inativo. A partir da etapa 312, o método
retorna para a etapa 302.

[0081] Na etapa 314, a posicdo do braco de manivela 142 €
determinada. O controlador 180 pode determinar se o bragco de manivela 142
esta na posi¢ao dianteira, posterior, ou em varias posi¢oes intermediarias. Se
o braco de manivela 142 néo estiver na posi¢ao dianteira, como mostrado, por
exemplo, na figura 10A, entdo o método repete a etapa 314. Se o braco de
manivela 142 estiver na posi¢ao dianteira, entdo o método continua com a
etapa 316.

[0082] Na etapa 316, o mecanismo de carregamento 122 € ativado. O
controlador 180 pode ativar o mecanismo de carregamento 122 para mover o
material de colheita a partir da cAmara de pré-compressao 120 para a cAmara
de compressao 140. Se o émbolo 146 estiver em qualquer outra posi¢dao além
da retraida, na etapa 314, entdo o controlador 180 pode ativar a bomba 160 e
as valvulas 164, 166 e liberar o freio de €mbolo 148 para mover o €émbolo
146 para a posicdo retraida antes de ativar o mecanismo de carregamento
122. Quando o émbolo 146 esti na posicdo retraida, o controlador 180 pode
desativar a bomba 160 e as valvulas 164, 166 e aplicar o freio de émbolo 148.

O controlador 180 pode entdo pausar ou aguardar até o mecanismo de
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carregamento 122 ter completado o movimento do material de colheita para
dentro da camara de compressao 140, antes de continuar com a etapa 318.
[0083] Na etapa 318, se o freio de émbolo € 148 estiver aplicado, o
controlador pode desengatar o freio de €mbolo 148.

[0084] Na etapa 320, se as valvulas 164, 166 ndo estiverem em suas
respectivas posi¢cdoes de operagdo, o controlador 180 pode comutar ou
deslocar as valvulas 164, 166 para suas respectivas posi¢oes de operagao.
[0085] Na etapa 322, se a bomba 160 estdi no modo neutro, o
controlador 180 pode comutar ou deslocar a bomba 160 para o modo de
operacdo, provendo fluido para o sistema hidraulico. As etapas 318-322
colocam o €émbolo 146 no modo de corrida de forma que o €mbolo 146 possa
estender e comprimir o material de colheita na camara de compressdao 140.
No modo de corrida, o émbolo 146 se estende e retrai em um movimento
reciproco até o €émbolo 146 ser retornado para o modo inativo. Quando as
valvulas 164, 166 e a bomba 160 estdo no modo de operacdo, a bomba 160
pode alternadamente prover fluido para os orificios 176, 178 para estender e
retrair a ligacdo de conexdo 144, como mostrado, por exemplo, nas figuras
10A-D e 17. O método entdo retorna para a etapa 302.

[0086] Depois da etapa 322, a ativagdao do émbolo intermitente 146
ocorreu, de acordo com uma modalidade. Em outras modalidades, uma ou
mais dessas etapas ou operacdoes podem ser omitidas, repetidas, ou
reordenadas e ainda obter os resultados desejados.

[0087] A figura 20 ilustra um método para operar um é€mbolo
intermitente 146 para uma enfardadeira 100, que pode ser implementado em
uma ou mais das modalidades descritas aqui e representadas nas varias
figuras. Na etapa 400, o método comeca.

[0088] Na etapa 402, o estado ou modo operacional da enfardadeira
100 € determinado. Um controlador 180 pode realizar esta determinacdo. Se a

enfardadeira 100 ndo estd em um modo de operagdo, entdo o método retorna
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para a etapa 400. Se a enfardadeira 100 € em um modo de operacdo, entdao o
método continua com a etapa 404.

[0089] Na etapa 404, a posicdo do émbolo 146 € determinada. Por
exemplo, o controlador 180 pode determinar se o €mbolo 146 esta na posicao
retraida, estendida, ou em varias posi¢des intermedidrias. Se o émbolo 146
ndo esti na posicao retraida, entdo o método retorna para a etapa 402. Se o
€émbolo 146 estd na posi¢ao retraida, entdo o método continua com a etapa
406.

[0090] Na etapa 406, a condicdo de enchimento da camara de pré-
compressdao 120 € determinada. O controlador 180 pode determinar se a
camara de pré-compressdo 120 atingiu uma condi¢cdo de enchimento
especificada ou predeterminada. Se a camara de pré-compressdo 120 nao
atingiu a condi¢ao de enchimento predeterminada, entdo o método continua
com a etapa 408. Se a camara de pré-compressao 120 atingiu a condi¢do de
enchimento predeterminada, entdo o método continua com a etapa 414.

[0091] Na etapa 408, o freio de émbolo 148 € engatado. O
controlador 180 pode engatar o freio de €mbolo 148.

[0092] Na etapa 410, a bomba 160 € colocada em um modo neutro. O
controlador 180 pode comutar ou deslocar a bomba 160 para o modo neutro.
[0093] Na etapa 412, as vélvulas 164, 166 sdo movidas para suas
respectivas posi¢oes de descarga. O controlador 180 pode comutar ou
deslocar as valvulas 164, 166. As etapas 408-412 mantém o €émbolo 146 na
posicdo retraida no modo inativo ou desacoplado, como mostrado, por
exemplo, nas figuras 7 e 14A-D. A partir da etapa 412, o método retorna para
a etapa 402.

[0094] Na etapa 414, a posicdio do braco de manivela 142 ¢€
determinada. O controlador 180 pode determinar se o bragco de manivela 142
esta na posi¢ao dianteira, posterior, ou em varias posi¢oes intermediarias. Se

o braco de manivela 142 néo estiver na posi¢ao dianteira, como mostrado, por
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exemplo, na figura 10A, entdo o método repete a etapa 414. Se o braco de
manivela 142 estiver na posi¢ao dianteira, entdo o método continua com a
etapa 416.

[0095] Na etapa 416, o mecanismo de carregamento 122 € ativado. O
controlador 180 pode ativar o mecanismo de carregamento 122 para mover o
material de colheita a partir da cAmara de pré-compressao 120 para a cAmara
de compressao 140.

[0096] Na etapa 418, o freio de émbolo 148 € desengatado. O
controlador pode desengatar o freio de €mbolo 148.

[0097] Na etapa 420, as valvulas 164, 166 s@ao movidas para suas
respectivas posi¢oes de operacdo. O controlador 180 pode comutar ou
deslocar as valvulas 164, 166.

[0098] Na etapa 422, a bomba 160 € colocada no modo de operagao,
provendo fluido para o sistema hidraulico. O controlador 180 pode comutar
ou deslocar a bomba 160 para o modo de operacdo. As etapas 418-422
colocam o émbolo 146 no modo de corrida de forma que o émbolo 146 pode
estender e comprimir o material de colheita na camara de compressdao 140.
No modo de corrida, o émbolo 146 se estende e retrai em um movimento
reciproco até o €émbolo 146 ser retornado para o modo inativo. Quando as
valvulas 164, 166 e a bomba 160 estdo no modo de operacdo, a bomba 160
pode alternadamente prover fluido para os orificios 176, 178 para estender e
retrair a ligacdo de conexdo 144, como mostrado, por exemplo, nas figuras
10A-D. O método entdo retorna para a etapa 402.

[0099] Depois da etapa 422, a ativacdo do émbolo intermitente 146
ocorreu, de acordo com uma modalidade. Em outras modalidades, uma ou
mais dessas etapas ou operacdoes podem ser omitidas, repetidas, ou
reordenadas e ainda obter os resultados desejados.

[00100] Sem limitacdo de qualquer maneira do escopo, interpretacao,

ou aplicagdo das reivindicagOes que aparecem abaixo, um efeito técnico de

Peticao 870170063809, de 30/08/2017, pag. 119/147



37/37

uma ou mais das modalidades de exemplo descritas aqui é o engate seletivo
de um émbolo intermitente em um dispositivo de colheita agricola. Outro
efeito técnico de uma ou mais das modalidades de exemplo descritas aqui € a
compressdo seletiva de material de colheita na camara de compressdo. Outro
efeito técnico de uma ou mais das modalidades de exemplo descritas aqui € o
engate seletivo do €émbolo intermitente depois que o material de colheita foi
adicionado a cAmara de compressao a partir da caimara de pré-compressao.

[00101] A terminologia usada aqui € para a finalidade de descrever
modalidades ou implementacdes particulares € ndo € destinada a ser
limitativa da invenc¢do. Quando usadas aqui, as formas singulares ‘“um”,
“uma” e “0”, “a” sdo destinadas a incluir também as formas plurais, a menos
que o contexto indique claramente o contrario. Sera entendido que qualquer

13 " [T "

uso dos termos ‘“tem", “tém", “tendo", “incluem", ‘“inclui”, “incluindo",
“compreendem"”, ‘“compreende”, ‘“compreendendo”, ou similares, nesta
descricdo, identifica a presenca de caracteristicas, integradores, etapas,
operacdes, elementos, e/ou componentes, mencionados, mas nao exclui a
presenca ou adicdo de uma ou mais outras caracteristicas, integradores,
etapas, operagdes, elementos, componentes, e/ou grupos dos mesmos.

[00102] As referéncias “A” e “B” usadas com numeros de referéncia
sdo aqui meramente para esclarecimento quando se descreve multiplas
implementa¢des de um aparelho.

[00103] Uma ou mais das etapas ou operacdes em qualquer dos
métodos, processos, ou sistemas discutidos aqui podem ser omitidas,
repetidas, ou reordenadas e estdo dentro do escopo da presente invengao.
[00104] Embora o acima descreva modalidades de exemplo da
presente invengao, essas descricoes nao devem ser vistas em um sentido
restritivo ou limitativo. Pelo contrario, existem virias variacdes e
modificacdes que podem ser feitas sem fugir do escopo das reivindicagdes

ancxas.

Peticao 870170063809, de 30/08/2017, pag. 120/147



1/4

REIVINDICACOES

1. Maquina de colheita agricola para material de colheita,

caracterizada pelo fato de que compreende:

uma camara de pré-compressdo tendo uma fase de acumulacgdo
na qual material de colheita se acumula até uma condi¢do de enchimento
predeterminada e uma fase de carregamento na qual material de colheita se
transfere da cimara de pré-compressdo para uma camara de compressao
quando a condicdo de enchimento predeterminada for atingida;

um braco de manivela conectado a uma fonte de alimentacao
rotacional;

um €mbolo tendo uma posicdo estendida que € localizada mais
posteriormente em uma camara de compressao que uma posi¢ao retraida, o
movimento do €mbolo sendo desacoplado do movimento do braco de
manivela durante a fase de acumulacdo, e o €émbolo se movendo para a
posicao estendida em seguida a fase de carregamento; e

uma ligacdo de conexdo conectada entre o €émbolo e o brago
de manivela, um dentre a ligacdo de conexdo e o braco de manivela tendo um
comprimento variavel.

2. Maquina de colheita agricola de acordo com a reivindicacao

1, caracterizada pelo fato de que antes do inicio da fase de carregamento, o

€mbolo estd na posicao retraida.
3. Méaquina de colheita agricola de acordo com a reivindicagao

1, caracterizada pelo fato de que durante a fase de acumulagdo, um dentre a

ligacdo de conexdo e o braco de manivela se alonga e encurta para uma
primeira pluralidade de comprimentos de modo que o €mbolo permaneca na
posicao retraida quando o brago de manivela gira.

4. Maquina de colheita agricola de acordo com a reivindicagao

3, caracterizada pelo fato de que em seguida a fase de carregamento, um

dentre a ligacdo de conexdo e o braco de manivela se alonga e encurta para
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uma segunda pluralidade de comprimentos para mover o €mbolo para a
posicao estendida e retornar o €mbolo para a posicao retraida quando o brago
de manivela gira.

5. Maquina de colheita agricola de acordo com a reivindicacao

1, caracterizada pelo fato de que durante a fase de acumulagdo, um freio de

€mbolo € engatado para manter o €mbolo na posi¢ao retraida.
6. Maquina de colheita agricola de acordo com a reivindicacao

1, caracterizada pelo fato de que um dentre a ligacdo de conexao e o braco de

manivela € um cilindro de dupla acdo conectado a uma fonte de fluido por
primeira e segunda valvulas, e, durante a fase de acumulacdo, a fonte de
fluido € colocada em um modo neutro e a primeira e segunda valvulas sdo
posicionadas em um modo de descarga.

7. Maquina de colheita agricola de acordo com a reivindicacao

1, caracterizada pelo fato de que durante a fase de acumulagcdo, o €mbolo

permanece substancialmente estacionario na posic¢ado retraida.
8. Maquina de colheita agricola de acordo com a reivindicagao

1, caracterizada pelo fato de que a ligacdo de conexdao tem um comprimento

variavel.
9. Maquina de colheita agricola de acordo com a reivindicagdo

1, caracterizada pelo fato de que o braco de manivela tem um comprimento

variavel.
10. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicagcdo 1, caracterizada pelo fato de que tanto a ligacdo de conexdo

quanto o braco de manivela t€m comprimentos variaveis.
11. Maquina de colheita agricola para material de colheita,

caracterizada pelo fato de que compreende:

uma camara de pré-compressdo tendo uma fase de acumulacgdo
na qual material de colheita se acumula até uma condi¢do de enchimento

predeterminada e uma fase de carregamento na qual material de colheita se
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transfere da cimara de pré-compressdo para uma camara de compressao
quando a condicdo de enchimento predeterminada for atingida;

um €mbolo tendo uma posicdo estendida que € localizada mais
posteriormente em uma camara de compressao que uma posi¢ao retraida;

um braco de manivela conectado a uma fonte de alimentacao
rotacional;

uma ligacdo de conexdo conectada entre o €mbolo e o brago
de manivela, um dentre a ligacdo de conexdo e o braco de manivela tendo um
comprimento variavel; e

um controlador configurado para desacoplar o movimento do
émbolo a partir do movimento do braco de manivela durante a fase de
acumulacdo e para mover o €émbolo para a posi¢ao estendida em seguida a
fase de carregamento.

12. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicacdo 11, caracterizada pelo fato de que antes do inicio da fase de

carregamento, o controlador é configurado para posicionar o €émbolo na
posicao retraida.
13. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicagdo 11, caracterizada pelo fato de que durante a fase de

acumulacgdo, o controlador € configurado para alongar e encurtar um dentre a
ligacdo de conexdo e o braco de manivela para uma primeira pluralidade de
comprimentos de modo que o émbolo permaneca na posi¢ao retraida quando
o braco de manivela gira.

14. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicagdo 13, caracterizada pelo fato de que em seguida a fase de

carregamento, o controlador € configurado para alongar e encurtar um dentre
a ligacdo de conexdo e o braco de manivela para uma segunda pluralidade de
comprimentos para mover o €émbolo para a posi¢do estendida e retornar o

€mbolo para a posicao retraida quando o brago de manivela gira.
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15. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicagdo 11, caracterizada pelo fato de que durante a fase de

acumulacdo, o controlador € configurado para engatar um freio de €émbolo
para manter o émbolo na posi¢do retraida.
16. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicagdo 11, caracterizada pelo fato de que um dentre a ligacdo de

conexao e o braco de manivela € um cilindro de dupla acdo conectado a uma
fonte de fluido por primeira e segunda valvulas, e, durante a fase de
acumulacgdo, o controlador é configurado para comutar a fonte de fluido para
um modo neutro e posicionar a primeira e segunda valvulas em um modo de
descarga.

17. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicagdo 11, caracterizada pelo fato de que durante a fase de

acumulacdo, o controlador ¢é configurado para manter o €mbolo
substancialmente estacionario na posi¢ao retraida.
18. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicagdo 11, caracterizada pelo fato de que a ligacdo de conexao tem um

comprimento variavel.

19. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicagdo 11, caracterizada pelo fato de que o brago de manivela tem um
comprimento variavel.
20. Maquina de colheita agricola de acordo com a

reivindicagcdo 11, caracterizada pelo fato de que tanto a ligacdo de conexao

quanto o braco de manivela t€m comprimentos variaveis.
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RESUMO
“MAQUINA DE COLHEITA AGRICOLA PARA MATERIAL DE
COLHEITA”

Uma maquina de colheita agricola para material de colheita
pode incluir uma cimara de pré-compressiao tendo uma fase de acumulacgdo
na qual material de colheita se acumula até uma condi¢do de enchimento
predeterminada e uma fase de carregamento na qual material de colheita se
transfere da cimara de pré-compressdo para uma camara de compressao
quando a condi¢ao de enchimento predeterminada for atingida. A maquina de
colheita agricola pode incluir um brago de manivela conectado a uma fonte
de alimentacdo rotacional. A maquina de colheita agricola pode incluir um
€émbolo tendo uma posi¢cdo estendida que € localizada mais posteriormente
em uma camara de compressdao que uma posicao retraida. O movimento do
€émbolo pode ser desacoplado do movimento do braco de manivela durante a
fase de acumulacdo e pode ser movido para a posi¢ao estendida em seguida a
fase de carregamento. A maquina de colheita agricola pode também incluir
uma ligacdo de conexdo conectada entre o €&mbolo e uma fonte de
alimentacdo rotacional, com um dentre a ligacdo de conexdo e o braco de

manivela tendo um comprimento variavel.
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