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DESCRIPCION
Aparato para envolver balas y dispositivo de control asociado
La presente invencion se refiere a un aparato para envolver balas y al dispositivo de control asociado.

Tal como se conoce, esta muy extendido el almacenamiento de productos agricolas cortados previamente, tal como
la hierba, el trigo o el heno, en balas que tienen una forma definida, habitualmente cilindrica de modo que se puedan
utilizar mas facilmente con posterioridad, de acuerdo con los requisitos especificos.

De acuerdo con uno de los métodos de gestion mas extendidos en la actualidad (especialmente en los paises de
Europa central y del norte, y para la mayoria de los productos agricolas), la bala se envuelve completamente con
una pelicula de material polimérico, el cual forma por tanto una envoltura de modo que evite cualquier contacto entre
los productos agricolas y el aire externo.

Esto induce la acidificacion de la masa vegetal por parte de microorganismos anaerobios que normalmente estan
presentes en los campos, y esta fermentacion anaerobia permite obtener un producto (conocido como ensilado) que
es adecuado para alimentar animales de granja, tal como, por ejemplo, el ganado.

Por lo tanto, ya se utilizan diversos tipos de maquina para envolver con el fin de proporcionar una envoltura completa
de la bala; una de estas esta provista de una plataforma sobre la cual descansa la bala a envolver y que, con el
equipo adecuado, es capaz de impartir una rotacién a la bala en torno a dos ejes perpendiculares entre si.

Las plataformas del tipo indicado anteriormente se pueden remolcar con un tractor (u otra maquina agricola) o se
pueden instalar de manera estable en el patio de la granja, aunque, en cualquier caso, tras colocar la bala en dicha
plataforma, el operario (generalmente por medio de un control remoto) puede iniciar el ciclo de envoltura
simplemente activando dicha rotacion.

De esta manera, de hecho, mientras la bala rota en torno a dichos ejes (habitualmente por medio de un motor
hidraulico conectado a un sistema cinematico adaptado), es posible realizar la envoltura completa por medio de la
pelicula fabricada con material polimérico, la cual se puede desenrollar de un carrete que se dispone en el borde de
la plataforma y de la cual tira la propia bala.

Por lo tanto, dependiendo de los requisitos especificos, es posible envolver la bala con cualquier nimero de capas
(generalmente, durante la envoltura, cada lengua de pelicula se superpone al menos un 50% en la lengua colocada
anteriormente), en cualquier caso, hasta que se proporciona el aislamiento completo deseado del entorno externo de
la bala y de los productos agricolas que la componen.

No obstante, esta solucion constructiva no carece de inconvenientes.

En general, la bala no tiene una forma perfectamente cilindrica y la densidad en su interior tampoco es uniforme
debido a diversos factores que la maquina encargada de proporcionar el empaquetamiento es incapaz de
compensar, tal como, por ejemplo, la irregularidad de la hilera del cultivo, el estilo de conduccién del operario
encargado de recoger el producto agricola cortado, etcétera.

Ademas, es evidente que en este caso la operacion de envoltura tiene un grado de riesgo alto. Debido a la
distribucion irregular de las masas de la bala, la rotacion induce fuerzas sobre la bala con una direccion que es
diferente a la del eje vertical, lo que tiende por tanto a desestabilizar la bala hasta que cae de la plataforma, con el
consecuente dafio a la propia maquina para envolver y, de manera mucho mas grave, poniendo seriamente en
peligro la seguridad de la gente que pudiera estar en las cercanias del equipo (considérese que la bala puede pesar
tanto como una tonelada).

A veces, con el fin de obviar este inconveniente, el operario monitoriza la maquina durante la envoltura, con el fin de
reducir la velocidad de rotacion tras la aparicion del mas ligero indicio de peligro (ya que este debe actuar de manera
preventiva ya que es incapaz de evaluar la velocidad con precision), pero incluso esta solucién no es satisfactoria.

De hecho, debido en realidad a que la no uniformidad de las condiciones descritas anteriormente se produce con
frecuencia, la productividad de la maquina se ve fuertemente penalizada, ya que es necesario forzar con frecuencia
la reduccion de velocidad descrita anteriormente (aln peor, ya al mas ligero indicio de peligro).

Asimismo, la necesidad de dedicar un operario a la monitorizacién, evita que dicho operario esté ocupado con otras
actividades (por ejemplo, la preparacion de la siguiente bala a envolver), lo que reduce por tanto de nuevo el nivel de
productividad a valores que con frecuencia son inaceptables.

El documento US 5 042 225 A da a conocer un aparato para envolver balas que tiene una combinacion de
caracteristicas tal como se exponen en la seccion de caracterizacion previa de la reivindicacion 1 adjunta.
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El objetivo de la presente invencion es resolver los problemas descritos anteriormente, proporcionar un aparato para
envolver que permita la envoltura 6ptima y segura de una bala de hierba, heno, trigo, forraje y de productos
agricolas similares.

Dentro del alcance de este objetivo, un objeto de la invencién es proporcionar un dispositivo que permita controlar de
una manera Optima y segura el proceso de envoltura de una bala de hierba, heno, trigo, forraje y de productos
agricolas similares.

Otro objeto de la invencion es proporcionar un aparato para envolver que permita una envoltura mas segura de la
bala sin requerir una monitorizaciéon constante por parte de un operario.

Otro objeto de la invencion es proporcionar un aparato para envolver que garantice una fiabilidad de funcionamiento
alta y unos niveles de productividad altos.

Otro objeto de la invencion es proporcionar un aparato para envolver que se pueda obtener facilmente comenzando
a partir de elementos y materiales comunes disponibles comercialmente.

Otro objeto de la invencién es proporcionar un aparato para envolver que tenga unos costes modestos y sea seguro
de utilizar.

De acuerdo con la invenciéon, se proporciona un aparato para envolver balas tal como se define en las
reivindicaciones adjuntas.

A partir de la descripcion de dos realizaciones preferidas, aunque no exclusivas, del aparato para envolver (y del
dispositivo de control) de acuerdo con la invencioén, se haran mas evidentes las caracteristicas y ventajas adicionales
de la invencioén ilustradas, a modo de ejemplo sin caracter limitante, en los dibujos anexos, donde:

la figura 1 es una vista en perspectiva del aparato para envolver, de acuerdo con la invencion, en la primera
realizacion, con una bala mostrada con lineas discontinuas;

la figura 2 es una vista en perspectiva del aparato para envolver, de acuerdo con la invencion, en la
segunda realizacion, con algunos componentes internos mostrados con lineas discontinuas;

la figura 3 es una vista en perspectiva a una escala muy ampliada de los componentes internos mostrados
con lineas discontinuas en la figura 2.

Haciendo referencia en particular a las figuras citadas, el numero de referencia 1 designa en general un aparato para
envolver balas, que comprende una plataforma de soporte 2 para una bala A que esta compuesta de productos
agricolas cortados previamente, tal como hierba, trigo, maiz, heno, forraje y similares.

Asimismo, el aparato 1 comprende unos medios 3 para mover la bala A, cuando se dispone sobre la plataforma 2,
de acuerdo con al menos dos ejes de rotacion perpendiculares entre si B, C (uno de los cuales es perpendicular al
terreno).

Mas concretamente, tal como se puede deducir a partir de la figura 1 anexa, la bala A puede tener una forma
aproximadamente cilindrica (si bien, tal como se mostrara, con posibles no uniformidades y/o irregularidades) y
puede descansar, de maneras conocidas, sobre la plataforma 2 en su superficie lateral.

Ademas, con el fin de lograr la envoltura de la bala A segun se desee, al menos un cargador 4 para alimentar un
elemento de recubrimiento D, que se puede enrollar de manera automatica alrededor de la bala A durante su
rotacion (simultéanea) en torno a los ejes de rotacion B, C, esta orientado hacia la plataforma 2 y esta cerca de esta.

Cabe destacar ahora que, en la aplicacion preferida, el aparato 1 esta disefiado para envolver la bala A con el
elemento de recubrimiento D (de lo cual se proporcionara un posible ejemplo en la continuacion de la presente
descripcion), hasta que forme una envoltura que sea capaz de aislar completamente del entorno exterior los
productos agricolas de los que esta compuesta la bala A, lo que evita el intercambio de aire.

Tal como se conoce, este resultado de hecho permite inducir, en virtud de los microorganismos que estan presentes
normalmente en los campos, la fermentacion anaerobia de los productos agricolas, hasta que se obtiene el
denominado ensilado, por medio del cual es posible alimentar animales de granja, tal como, por ejemplo, el ganado.

No obstante, aunque el procedimiento descrito anteriormente se corresponde con la aplicacién preferida del aparato
1 de acuerdo con la invencion, es util especificar que no se excluye la utilizacién de este ultimo en sectores
diferentes y/o para fines diferentes, en funcién de los requisitos especificos, sin abandonar por consiguiente el
alcance de proteccion reivindicado en la presente. De manera similar, el aparato 1 también se puede utilizar para
balas A que tengan formas diferentes.

De acuerdo con la invencion, el aparato 1 comprende al menos un sensor para la deteccién opcional indirecta de las
fuerzas aplicadas sobre al menos un soporte respectivo de la bala A durante su rotacion.
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El o los sensores estan controlados mediante un conjunto para el control de los medios de movimiento 3, de modo
que se pueda ajustar la velocidad de rotaciéon de la bala A en torno a los ejes de rotacion B, C en funcién de los
valores de fuerza detectados por dicho sensor (o por dichos sensores). Por lo tanto, esto permite poder actuar con
rapidez, incluso tras la aparicion de unas tensiones minimas andmalas, debido, por ejemplo, a una distribucion
irregular de masas, reduciendo la velocidad y evitando movimientos no deseados de la bala A (y/o su caida desde la
plataforma 2) y lograr de inmediato en la practica el objetivo previsto.

Se especifica ahora que el numero de sensores utilizado (asi como también su colocacion) puede ser cualquiera sin
abandonar el alcance de proteccion reivindicado en la presente, y se puede elegir, por ejemplo, no solo en funcién
de la forma del aparato 1 y del nimero y tipo de soportes suministrados para la plataforma 2, sino también de modo
que garantice un mayor o menor grado de precision y exactitud en la mediciéon de las fuerzas (y, por lo tanto, un
ajuste mas o menos rapido y eficaz).

En particular, en una primera realizacion (mostrada en la figura 1 a modo de ejemplo sin caracter limitante de la
aplicacion de la invencion), la plataforma 2 esta soportada, con la rotacion permitida, en torno a un primer eje vertical
de rotacion B, por una estructura de soporte rigida 5 que se puede situar de manera estable sobre el terreno.

Por lo tanto, de acuerdo con esta realizacién, el aparato 1 se puede instalar de una manera sustancialmente
permanente, por ejemplo, en un patio de una granja, y puede envolver las balas A, que se transportan cerca de este
de diversas maneras.

En una segunda realizacion, la cual se propone en la figura 2 y no agota las diferentes maneras de llevar a cabo la
invencion, la plataforma 2 esta soportada, de modo que pueda rotar en torno al primer eje vertical de rotacién B, por
una estructura de soporte rigida 5, en la cual al menos dos elementos de apoyo en el terreno estan constituidos por
los neumaticos 5a respectivos, de modo que se pueda remolcar la plataforma 2 por medio de un vehiculo, tal como
un tractor o similar.

Esta opcién permite mover el aparato 1 por medio de un tractor (al cual se puede acoplar la estructura de soporte 5,
por ejemplo, por medio de una barra de remolque 6), para colocarlo directamente en el terreno donde se han
dispuesto y/o se distribuyen las balas A, para a continuacion realizar la envoltura de maneras que son similares a
aquellas previstas para la realizacién anterior.

Mas en particular, de acuerdo con una primera posibilidad constructiva, cada sensor (independientemente de si el
aparato 1 tiene solo uno o tiene mas) esta constituido sustancialmente por una célula de carga, que esta acoplada a
la estructura de soporte 5, con el fin de controlar/medir las fuerzas aplicadas sobre los soportes respectivos de la
plataforma 2 (y/o de la estructura de soporte 5) durante la rotacion de la bala A.

Por tanto, la célula se puede utilizar para detectar una sefal eléctrica que varia en funcién de la carga sobre un
componente respectivo del soporte, donde dicha carga se correlaciona directamente, por tanto, con las fuerzas a las
que estan sometidas el componente y el soporte durante el movimiento de la bala A en torno a los ejes de rotacion
B, C. Por lo tanto, de manera indirecta, cada célula de carga es capaz de detectar estas fuerzas y de transmitir la
informacion relacionada con su evolucion al conjunto de control de los medios de movimiento 3 para los fines ya
descritos.

En una segunda posibilidad constructiva, cada sensor (independientemente de si el aparato 1 tiene solo uno o tiene
mas) esta constituido sustancialmente por un detector de la presion del aire contenido en un neumatico 5a
respectivo, con el fin de controlar/medir las fuerzas aplicadas sobre el o los neumaticos 5a mencionados durante la
rotacion de la bala A.

Por lo tanto, por ejemplo, el aparato 1 puede comprender un Unico detector de presién asociado con uno de los dos
neumaticos 5a, o puede comprender dos detectores de presion, cada uno asociado con un neumatico 5a respectivo
(y ademas no se excluye la posibilidad de proporcionar sensores adicionales, incluso de un tipo diferente, asociados
con otros soportes de la plataforma 2).

Es util especificar que las posibilidades constructivas descritas en los parrafos anteriores se han introducido
simplemente a modo de ejemplo sin caracter limitante: de hecho, el alcance de proteccion reivindicado en la
presente incluye los aparatos 1 en los que los sensores de deteccion son de cualquier tipo (y/o los aparatos 1
equipados con dos o mas tipos de sensores diferentes para el ajuste de la velocidad de rotaciéon de la misma bala
A), siempre que estos sean adecuados para detectar la evolucién de las fuerzas (y por lo tanto las fuerzas
andmalas) aplicadas sobre los soportes respectivos de la plataforma 2 (tanto de manera directa o mediante la
medicion de valores asociados con estas fuerzas).

Ademas, se pueden asignar los sensores a la deteccion de fuerzas aplicadas de manera directa sobre los soportes
de la plataforma 2 o, como en la solucion de la figura 2, a los soportes (los neumaticos 5a) que se interponen entre
la estructura de soporte 5 y el terreno (y, por lo tanto, de manera indirecta sobre los soportes de la plataforma 2).
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En una realizacion de considerable interés practico, propuesta en las figuras anexas a modo de ejemplo sin caracter
limitante de la aplicaciéon de la invencion, la plataforma 2 comprende un primer bastidor 6 perimetral rectangular (o
cuadrado) que soporta, con la rotacion permitida, dos rodillos 7 cilindricos y paralelos opuestos entre si.

Los rodillos 7 se disponen de manera sustancialmente horizontal y pueden rotar en torno a su propio eje longitudinal;
se enrollan multiples bandas 8 paralelas entre si alrededor de dichos rodillos 7 formando un bucle y soportan la bala
A (que descansa sobre dichas bandas 8 en su superficie lateral, tal como se puede observar claramente en la figura

1),

Las bandas 8 se mueven mediante los rodillos 7 (habitualmente por friccion) de modo que se pueda mover la bala A
en torno al segundo eje de rotacion C, que es sustancialmente horizontal y paralelo a los ejes longitudinales de los
rodillos 7.

De manera conveniente, los medios de movimiento 3 comprenden un motor hidraulico 3a, que esta asociado
funcionalmente, en virtud de los medios de transmision 9 respectivos, con al menos uno de los rodillos 7 y un cuerpo
central de soporte. Dicho cuerpo se acopla, de modo que pueda rotar en torno al primer eje vertical de rotacion A, a
la estructura 5 y ademas puede soportar de manera rigida el primer bastidor 6 de la plataforma 2.

Por medio de un unico motor hidraulico 3a, que limita, por tanto, significativamente la complejidad estructural y el
numero de componentes implicados, es posible obtener el movimiento combinado de la bala A en torno a los dos
ejes de rotacion B, C.

Mas en particular, en la solucién propuesta en las figuras anexas, simplemente a modo de ejemplo, los medios de
transmisién 9 comprenden un primer pifion 9a, que esta acoplado al arbol de salida 3b del motor hidraulico 3a y
engrana con una primera rueda dentada 10, la cual esta integrada en el primer bastidor 6 de la plataforma 2 y
constituye el cuerpo central de soporte, de modo que en primer lugar transfiera a la plataforma 2 el movimiento
rotatorio en torno al primer eje vertical de rotacion B. Ademas, los medios de transmision 9 comprenden un arbol
intermedio 9b, que gira mediante la primera rueda dentada 10 por medio de un engranaje conico 9c y esta asociado,
por medio de una correa 9d enrollada alrededor de las segundas ruedas dentadas 9e, con al menos un rodillo 7, con
el fin de accionar su movimiento y el de las bandas 8 y, por lo tanto, de la bala A en torno al segundo eje horizontal
de rotacion C.

De manera favorable, el motor 3a, el cuerpo de soporte, los medios de transmision 9 y la plataforma 2 estan
soportados por un segundo bastidor 11, el cual rota parcialmente en torno a un eje horizontal basculante E, con el fin
de permitir la inclinacion parcial de la plataforma 2 y, por tanto, facilitar la descarga sobre el terreno de la bala A tras
la finalizacion de su envoltura.

Por lo tanto, en esta realizacién, se disponen uno o mas sensores de deteccion (por ejemplo, células de carga) en
los pivotes de articulacion respectivos, que rotan en torno al eje basculante E y se insertan de manera rigida en las
ranuras 11a respectivas dispuestas en el segundo bastidor 11. Al colocar los sensores proximos a la plataforma 2, la
medicion de las fuerzas realizada por dichos sensores es de hecho mas precisa y exacta y, por lo tanto, el ajuste de
la velocidad de rotacion de la bala A es mas eficaz.

De manera conveniente, el conjunto de control comprende un controlador electrénico y un circuito hidraulico, que se
controla mediante el controlador y esta conectado al motor hidraulico 3a con el fin de ajustar la velocidad de rotacién
de la bala A. Al adquirir desde el sensor (o sensores) la informacion relacionada con la evolucion de las fuerzas (y
por lo tanto de cualesquiera fuerzas anémalas) a las cuales estan sometidos los soportes de la plataforma 2, el
controlador puede ajustar, por tanto, la velocidad de rotacion de la bala A (en torno a los ejes de rotacion B, C) de
una manera practica actuando sobre el caudal de aceite dentro de dicho circuito hidraulico.

Mas en particular, el aparato 1 comprende al menos dos sensores y el controlador electronico esta provisto de un
modulo para el analisis y comparacion de los valores de fuerzas detectados por los sensores, con el fin de poder
procesar y calcular la evolucion en el tiempo de los valores detectados por cada sensor, asi como también las
variaciones en el tiempo de las fuerzas aplicadas sobre cada soporte y también las diferencias entre los valores
detectados por uno de los sensores con respecto a los valores detectados por otro de dichos sensores en cada
instante.

Por tanto, el controlador puede ajustar la velocidad de rotacién de la bala A en funcion de los desplazamientos y
variaciones de las fuerzas que exceden unos parametros preestablecidos y por lo tanto pueden indicar la aparicién
de fuerzas andémalas provocadas por una distribucion de la masa no uniforme en la bala A (o por una forma irregular
de esta) y de tal modo que provoquen (si no se compensan) movimientos no deseados de esta Ultima hasta que cae
desde la plataforma 2.

En cualquier caso, se deberia especificar, que se ofrece la posibilidad de proporcionar un modulo de analisis y
comparacion al controlador, incluso si el aparato 1 tiene un Unico sensor: de hecho, en este caso, el médulo puede
procesar y calcular el comportamiento en el tiempo del valor de fuerza detectado por el Unico sensor y las
variaciones en el tiempo correspondientes, con el fin de ajustar en cualquier caso la velocidad de rotacion de la bala
A en funcion de las desviaciones y variaciones que exceden los parametros preestablecidos.
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En las soluciones constructivas propuestas en las figuras anexas, a modo de ejemplo sin caracter limitante de la
aplicacion de la invencion, el cargador 4 de suministro comprende una abrazadera de montaje 12 que esta
soportada por la estructura 5 préxima a la plataforma 2 y tiene forma de C. Dicha abrazadera de montaje 12 tiene
dos protrusiones finales 13, que estan alineadas verticalmente (y son opuestas entre si): por tanto, las dos
protrusiones 13 forman, en lados opuestos, un empotramiento estable para el nicleo de un carrete de pelicula
fabricada con material polimérico, la cual puede constituir, por tanto, el elemento de recubrimiento D. Por tanto, la
pelicula se puede desenrollar de manera automatica y progresiva desde el carrete durante la rotacion de la bala A
en torno a los dos ejes de rotacion B, C para la envoltura completa de esta ultima.

Cabe destacar, que la eleccién de recurrir a un elemento de recubrimiento D constituido por una pelicula de material
polimérico se corresponde con la aplicacién preferida de la invencidén, pero la utilizacion de elementos de
recubrimiento D de un tipo diferente (por ejemplo, una red u otros) y/o fabricarla con un material diferente no esta
excluido sin abandonar por ello el alcance de proteccion reivindicado en la presente.

La presente descripcion también se refiere a un dispositivo de control de aparatos para envolver balas, que
comprende, tal como se describe, una plataforma de soporte 2 para una bala A compuesta de productos agricolas
cortados previamente, tales como hierba, trigo, maiz, heno, forraje y similares. Asimismo, el aparato 1 comprende
unos medios 3 para mover la bala A, cuando esta se dispone sobre la plataforma 2, a lo largo de al menos dos ejes
de rotacién B, C perpendiculares entre si, y al menos un cargador 4 para suministrar un elemento de recubrimiento
D, que se puede envolver de manera automatica alrededor de la bala A, durante su rotacién en torno a los ejes de
rotacion B, C, con el fin de envolverla, esta orientado hacia la plataforma 2 y esta cerca de esta.

Por lo tanto, de acuerdo con la invencién, el dispositivo de control comprende al menos un sensor para la deteccion
indirecta de manera opcional de las fuerzas aplicadas sobre al menos un soporte respectivo de la bala A durante su
rotacion. Por tanto, el o los sensores mencionados estan controlados por un conjunto para controlar los medios de
movimiento 3, con el fin de ajustar la velocidad de rotacion de la bala A en torno a los ejes B, C en funcién de los
valores de fuerza detectados por dicho sensor (o por dichos sensores).

El funcionamiento del aparato para envolver (y del dispositivo de control) de acuerdo con la invencidon es como
sigue.

Tal como se muestra, es posible disponer sobre la plataforma 2 una bala A (que descansa de diversas maneras
sobre las bandas 8 en su superficie lateral) con el fin de envolverla con un elemento de recubrimiento D, por
ejemplo, del tipo de una pelicula fabricada con un material polimérico.

Con el fin de permitir la envoltura completa de la bala A por medio de la pelicula, lo que es necesario, por ejemplo,
para garantizar el aislamiento completo de los productos agricolas que componen dicha bala A del aire y en general
del entorno externo, se hace rotar a continuacion la bala A de manera simultdnea, mediante los medios de
movimiento 3, en torno al primer eje vertical de rotacién B y en torno al segundo eje horizontal de rotacion C.

De hecho, durante la rotacion, dicha bala A tira de una lengua final de la pelicula, con la cual se integra, lo que
provoca por tanto que la pelicula se desenrolle del carrete y se envuelva de manera progresiva.

Después de realizar diversas vueltas que se pueden preestablecer a voluntad (y que se corresponden en realidad
con la envoltura completa de la bala A, de manera opcional, si es necesario, con multiples capas superpuestas de
pelicula o de otro elemento de recubrimiento D), se detiene la rotacion y la bala A se puede desalojar por tanto de la
plataforma 2 (por ejemplo, tal como se muestra, rotando parcialmente el segundo bastidor 11 en torno al eje
basculante E para inclinar la plataforma 2 con respecto al terreno y hacer que la bala A se deslice hacia el terreno
lateralmente a dicha plataforma 2 por gravedad).

Durante la envoltura, en virtud de la presencia del sensor o de los sensores y del conjunto de control que los
controla, la velocidad de rotacion de la bala A en torno a los ejes de rotacion B, C se puede controlar de manera
constante y mantener al valor maximo posible (es decir, en tanto que lo permita la forma especifica de la bala A).

De hecho, si la bala A tiene en realidad una forma (perfectamente) cilindrica y una distribuciéon de masa
sustancialmente uniforme de los productos agricolas, el conjunto de control puede hacer que los medios de
movimiento 3 hagan rotar la bala A a su maxima velocidad, que se escoge en realidad por disefio, suponiendo que
se verifican estas condiciones de la bala A.

Cuando en lugar de esto, tal como ocurre con frecuencia, la bala A tiene irregularidades de forma y/o una
distribucion de masa no uniforme de los productos agricolas que la componen (generalmente debido a problemas
relacionados con su proceso de conformado), el controlador, en virtud de los sensores, es capaz de detectar esta
situacion con rapidez. La eleccion de disponer uno o mas sensores en los soportes respectivos de la plataforma 2 de
hecho permite detectar de manera inmediata la aparicion de fuerzas anémalas (dirigidas a lo largo de direcciones
que son diferentes de la vertical) que se deben en realidad a una forma imperfecta y no uniforme de la bala A.

En este caso, el controlador puede reducir de manera inmediata la velocidad de rotacion en torno a los ejes de
rotacion B, C, lo que evita el riesgo de movimientos no deseados de la bala A (y previene el peligro de que pudiera
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ser lanzada lejos de la plataforma 2, con el obvio dafio y peligro para la integridad de la propiedad y principalmente
de las personas).

Con el aparato 1 de acuerdo con la invencion es posible mantener la maxima velocidad posible (de rotacién de la
bala A y por lo tanto de finalizacion de cada ciclo de envoltura), ya que el conjunto de control es capaz de reducir de
manera automatica la velocidad de rotacién Unicamente cuando se producen los primeros indicios de una anomalia
(de fuerzas/tensiones no deseadas, una consecuencia de balas A irregulares).

Este resultado se logra sin recurrir a un operario, al que se designa para monitorizar de manera constante el proceso
de envoltura, lo que permite por tanto asignar dicho operario a otras tareas utiles.

Asimismo, cabe destacar, que la respuesta del conjunto de control frente a la aparicion de fuerzas anémalas es
ciertamente mas rapida y mas precisa que la de cualquier operario que se pudiera designar para monitorizar
manualmente la envoltura. De hecho, el operario no puede evaluar con exactitud la velocidad a la cual la bala A
puede rotar con seguridad y no percibe de manera inmediata la aparicion de fuerzas anémalas vy, por lo tanto,
Unicamente puede reducir la velocidad de forma significativa cuando la bala A comienza a moverse de manera
peligrosa.

Al contrario, en virtud de la monitorizacion constante de la evolucién de las fuerzas realizada por los sensores, el
controlador puede actuar con rapidez y disminuir de manera progresiva la velocidad unicamente la magnitud
necesaria para alcanzar el valor 6ptimo, que es diferente en cada caso y es una funcion de los problemas
especificos provocados por la forma de cada bala A.

Por tanto, el aparato 1 (y el dispositivo de control) puede proporcionar una envoltura controlada de la bala A en el
tiempo mas corto posible mientras trabaja con la maxima seguridad.

Este resultado se logra sin recurrir a ningun operario, aunque sin renunciar a una fiabilidad de funcionamiento alta y
unos niveles de productividad altos.

En la practica, se ha descubierto que el aparato para envolver (y el dispositivo de control) de acuerdo con la
invencion logran totalmente el objetivo previsto, ya que recurrir a, al menos, un sensor para detectar las fuerzas
aplicadas sobre al menos un soporte respectivo de la bala durante su rotacién, estando controlado dicho sensor
mediante un conjunto para controlar los medios de movimiento de dicha bala, permite ajustar la velocidad de
rotacion en funcién de los valores de tension que se detectan y, por lo tanto, proporcionar un aparato para envolver
que permita una envoltura éptima y segura de una bala de hierba, heno, trigo, forraje y de productos agricolas
similares.

Por tanto, la invencion es susceptible de numerosas modificaciones y variaciones, en la que todas ellas se
encuentran dentro del alcance de las reivindicaciones adjuntas. En los ejemplos de realizacion mostrados, las
caracteristicas individuales dadas en relacién con ejemplos especificos, en realidad se pueden intercambiar por
otras caracteristicas diferentes que haya en otros ejemplos de realizacion.

En la practica, los materiales utilizados, asi como también las dimensiones, pueden ser cualesquiera de acuerdo con
los requisitos y la técnica actual.

Cuando los aspectos técnicos mencionados en cualquier reivindicacion vayan seguidos por signos de referencia,
esos signos de referencia se han incluido con el tnico fin de mejorar la inteligibilidad de las reivindicaciones y en
consecuencia dichos signos de referencia no tienen caracter limitante sobre la interpretacion de cada elemento
identificado a modo de ejemplo por dichos signos de referencia.
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REIVINDICACIONES

1. Un aparato para envolver balas, que comprende una plataforma de soporte (2) para una bala (A), compuesta de
productos agricolas cortados previamente, tal como hierba, trigo, maiz, heno, forraje y similares, y unos medios de
movimiento (3) para mover la bala (A), cuando se coloca sobre dicha plataforma (2), de acuerdo con al menos dos
ejes de rotacion perpendiculares entre si (B, C), al menos un cargador (4) para suministrar un elemento de
recubrimiento (D) que se puede enrollar de manera automatica alrededor de la bala (A), durante su rotacion en torno
a dichos ejes de rotacion (B, C) para su envoltura, esta orientado hacia dicha plataforma (2) y esta cerca de esta,
caracterizado por que comprende al menos un sensor para la detecciéon indirecta de manera opcional de las
fuerzas aplicadas sobre al menos un soporte respetivo de la bala (A) durante su rotacion, donde el o los sensores
mencionados se controlan mediante un conjunto para el control de dichos medios de movimiento (3), con el fin de
ajustar la velocidad de rotacion de la bala (A) en torno a dichos ejes de rotacion (B, C), en funcion de los valores de
fuerza detectados por el o los sensores mencionados.

2. El aparato para envolver de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado por que dicha plataforma (2) esta
soportada, de modo que pueda rotar en torno a dicho primer eje de rotacion (B), que es vertical, por una estructura
de soporte rigida (5), que se puede situar de manera estable sobre el terreno.

3. El aparato para envolver de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado por que dicha plataforma (2) esta
soportada, con la rotacion permitida, en torno a dicho primer eje de rotacion (B), que es vertical, por una estructura
de soporte rigida (5), donde al menos dos elementos de apoyo en el terreno de dicha estructura de soporte rigida (5)
estan constituidos por los neumaticos (5a) respectivos, para mover dicha plataforma (2) por medio de un vehiculo tal
como un tractor o similar.

4. El aparato para envolver de acuerdo con la reivindicacién 2, caracterizado por que el o los sensores
mencionados estan constituidos sustancialmente por una célula de carga, que esta acoplada a dicha estructura de
soporte rigida (5), para monitorizar las fuerzas aplicadas sobre al menos un soporte respectivo de dicha plataforma
(2) durante la rotacion de la bala (A).

5. El aparato para envolver de acuerdo con la reivindicacion 3, caracterizado por que el o los sensores
mencionados estan constituidos sustancialmente por un detector de la presion del aire contenido en dicho neumatico
(5a) respectivo, con el fin de monitorizar las fuerzas aplicadas sobre al menos uno de dichos neumaticos (5a)
durante la rotacion de la bala (A).

6. El aparato para envolver de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores 2 a 5, caracterizado por
que dicha plataforma (2) comprende un primer bastidor perimetral sustancialmente rectangular (6), que soporta, con
la rotacién permitida, dos rodillos cilindricos (7) paralelos y opuestos entre si, que se disponen de manera
sustancialmente horizontal y de modo que estos puedan rotar en torno a sus propios ejes longitudinales, donde se
envuelven multiples bandas (8) paralelas entre si para soportar la bala (A) que se envuelven en un bucle alrededor
de dichos rodillos (7), donde dichos rodillos (7) mueven dichas bandas (8) para el movimiento de la bala (A) en torno
a dicho segundo eje de rotacion (C), que es sustancialmente horizontal y paralelo a dichos ejes longitudinales de
dichos rodillos (7).

7. El aparato para envolver de acuerdo con la reivindicacién 6, caracterizado por que dichos medios de movimiento
(3) comprenden un motor hidraulico (3a), que esta asociado funcionalmente, en virtud de unos medios de
transmision respectivos (9), con al menos uno de dichos rodillos (7) y con un cuerpo central de soporte, que esta
acoplado, con la rotacion permitida, en torno a dicho primer gje vertical de rotacion (A), a dicha estructura de soporte
rigida (5) y soporta de manera rigida dicho primer bastidor (6) de dicha plataforma (2), para el movimiento
combinado de la bala (A) en torno a los dos ejes de rotacion (B, C) mencionados, en virtud de dicho motor hidraulico
(3a).

8. El aparato para envolver de acuerdo con la reivindicacién 7, caracterizado por que dichos medios de transmisién
(9) comprenden un primer pifidn (9a), que esta acoplado al arbol de salida (3b) de dicho motor hidraulico (3a) y
engrana con una primera rueda dentada (10), que esta integrada en dicho primer bastidor (6) de dicha plataforma (2)
y constituye dicho cuerpo central de soporte, donde dichos medios de transmision (9) comprenden un arbol
intermedio (9b), que se hace rotar mediante dicha primera rueda dentada (10) por medio de un engranaje coénico
(9¢) y que esta asociado, por medio de al menos una correa (9d), enrollada alrededor de las segundas ruedas
dentadas (9e), con el o los rodillos (7) mencionados.

9. El aparato para envolver de acuerdo con la reivindicacion 8, caracterizado por que dicho motor (3a), dicho
cuerpo de soporte, dichos medios de transmision (9) y dicha plataforma (2) estan soportados por un segundo
bastidor (11), el cual rota parcialmente en torno a un eje horizontal basculante (E), para la inclinaciéon parcial de
dicha plataforma (2) y la descarga de la bala (A) sobre el terreno tras la finalizacion de su envoltura.

10. El aparato para envolver de acuerdo con la reivindicacion 9, caracterizado por que el o los sensores de
deteccion mencionados se disponen en al menos uno de los pivotes de articulacién respectivos, que rotan en torno a
dicho eje basculante (E) y se insertan de manera rigida en las ranuras (11a) respectivas previstas en dicho segundo
bastidor (11).
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11. El aparato para envolver de acuerdo con la reivindicaciéon 10, caracterizado por que dicho conjunto de control
comprende un controlador electrénico y un circuito hidraulico, que esta controlado por dicho controlador y esta
conectado a dicho motor hidraulico (3a), de modo que ajuste la velocidad de rotacion de la bala (A) por medio del
ajuste, por parte de dicho controlador, del caudal de aceite dentro de dicho circuito hidraulico.

12. El aparato para envolver de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que
comprende al menos dos de dichos sensores, donde dicho controlador electrénico esta provisto de un médulo para
el andlisis y la comparacion de los valores de fuerza detectados por dichos sensores, con el fin de procesar y
calcular la evolucién en el tiempo de los valores detectados por cada uno de dichos sensores, las variaciones
correspondientes en el tiempo y las diferencias entre los valores detectados por uno de dichos sensores y los
valores detectados por otro de dichos sensores, con el fin de ajustar la velocidad de rotaciéon de la bala (A) en
funcion de los desplazamientos y variaciones que exceden unos parametros preestablecidos.

13. El aparato para envolver de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores 4 y 5, caracterizado por
que dicho cargador (4) de suministro comprende una abrazadera de montaje (12), que esta soportada por dicha
estructura de soporte rigida (5) cerca de dicha plataforma (2) y tiene forma de C, donde dicha abrazadera de
montaje (12) esta provista de dos protrusiones finales (13), que estan alineadas verticalmente y forman en lados
opuestos un empotramiento estable para el nlcleo de un carrete de pelicula fabricada con material polimérico, que
constituye el elemento de recubrimiento (D), y que se desenrolla de manera automatica y progresiva del carrete,
durante la rotacién de la bala (A) en torno a los dos ejes de rotacion (B, C) mencionados, para su envoltura
completa.
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