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"Dispositif d'attelage auxiliaire"

La présente invention concerne un dispositif d‘attelage auxiliaire destiné a permettre
un attelage de sécurité d’'une remorque au mors d‘attelage arriére d’'un véhicule de
traction pourvu de roues directrices, lesquelles étant requises en agriculture et dans
lindustrie du batiment, par exemple pour les moissonneuses-batteuses, les

ramasseuses-hacheuses, les tracteurs ou autres véhicules de ce type.

Le conducteur n‘a quun contrdle visuel direct limité sur la remorque, voire aucun
contréle. Dans le cas de véhicules de traction de dimensions standard, le conducteur
n‘a la possibilité de se rapprocher de maniére sire de la remorque devant étre attelée
que d'environ 5 a 7 m, méme en utilisant des rétroviseurs extérieurs. Dans ce cas,
une seconde personne est indispensable pour diriger le conducteur. En l'absence de
cette personne, le conducteur ne peut rapprocher le véhicule de traction de la
remorque que par des étapes successives, et doit pour cela sarréter plusieurs fois,
descendre chaque fois de la cabine du conducteur du véhicule de traction, évaluer la
direction et la distance séparant le véhicule de traction de la remorque, remonter a
nouveau dans la cabine, reculer d'une certaine distance, etc. Cette technique requiert

un temps considérable et suppose beaucoup d’expérience de la part du conducteur.

On sait que dans le cas de certaines remorques, il est possible de diriger le bras de
timon (barre d‘attelage) de la remorque manuellement ou au moyen d'un dispositif
auxiliaire commandé par un moteur sur le mors dattelage du véhicule de traction.
Cette opération suppose toutefois une précision de rapprochement du véhicule de
traction d’environ 1 a 2 métres, afin d‘atteindre une position située dans le rayon
d’action du bras de timon (barre d‘attelage). Une telle précision ne peut cependant pas
étre atteinte dans le cas par exemple d’'une moissonneuse-batteuse lors d'un attelage

réalisé par orientation au moyen des rétroviseurs.
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En outre, on sait également qu'il est possible de rapprocher la remorque et le bras de
timon du mors d‘attelage du véhicule de traction par le biais d’'un treuil. Toutefois,
dans le cas de nombreuses remorques utilisées en agriculture et présentant une roue
support de timon, ce systéme pose probléme étant donné que la roue support de

timon s’enfoncerait dans une terre humide ou molle.

On connait grice a la demande de brevet OS - 2358599 un dispositif dans le cas
duquel I'angle entre I'axe longitudinal du véhicule de traction et la ligne de jonction
reliant le mors d‘attelage du véhicule de traction a l'extrémité avant du bras de timon
de la remorque (barre d‘attelage) sert de moyen d'orientation pour le conducteur. Un
inconvénient de ce systéme réside en ce que au début de la manoeuvre dattelage, le
conducteur ne dispose d‘aucun repére quant a la direction qu‘il doit suivre et a la
longueur du déplacement. I doit dans un premier temps reculer si, lors du
changement de direction résultant de l'angle entre l'axe longitudinal du véhicule de
traction et la ligne de jonction reliant le mors dattelage a 'extrémité avant du bras
de timon (barre dattelage), la direction qu‘il prend est la bonne. Si la manoeuvre
d’attelage est interrompue, des difficultés d'orientation de départ apparaissent a

nouveau.

A partir de cet état de la technique, la présente invention a pour objectif de
développer un dispositif qui permet l'attelage arriére d'un véhicule de traction tout en
assurant un fonctionnement fiable et en fournissant une plus grande assistance au

conducteur.

Cet objectif est atteint conformément & la présente invention grice aux
caractéristiques de la revendication 1. Les sous-revendications s’y rattachant
contiennent des formes de réalisation avantageuses et des formations complémentaires

de l'invention.

Le dispositif dattelage auxiliaire conforme a la présente invention présente un
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transducteur des déplacements destiné a déterminer la position relative du mors
dattelage et du bras de timon de la remorque. Le transducteur de position permet de
déterminer un angle directeur (&) comme moyen d'orientation. En combinaison avec
ce transducteur de position est disposé un détecteur d’angle de direction destiné a
déterminer I'angle de direction (B) du braquage de la roue. L'angle directeur (o) et
I'angle de direction (B) du braquage de la roue servent d’indication au conducteur.
Le conducteur du véhicule de traction doit lors de la manoeuvre d‘attelage se diriger
de telle maniére que l'angle de direction (B) du braquage de la roue correspond a
l'angle directeur (&) respectif. Une mauvaise orientation est ainsi évitée des le début
de la manoeuvre d‘attelage. L'utilisation de ce dispositif d‘attelage auxiliaire permet
un attelage siir et extrémement fiable en fournissant une plus grande assistance au
conducteur. En outre, le dispositif d'attelage auxiliaire conforme a la présente
invention permet une manoeuvre d‘attelage entierement automatique dans la mesure
ot langle directeur (&) et l'angle de direction (B) du braquage de la roue sont
amenés vers un dispositif de commande électronique et comparés par celui-ci, le
dispositif de commande dirigeant la direction hydraulique du véhicule de traction de

telle sorte que l'angle de direction (B) corresponde a l'angle directeur (o).

De maniére avantageuse, la distance entre le véhicule de traction et la remorque peut
encore également étre déterminée pendant la manoeuvre d‘attelage, la vitesse de

déplacement pouvant étre adaptée en fonction de la distance.

En plus de la distance, un éventuel déplacement vertical peut également encore €tre
enregistré entre le mors dattelage et l'extrémité avant du bras de timon, et étre
communiqué au conducteur. Ce déplacement vertical peut étre compensé au moyen

d’un moteur de positionnement vertical disposé sur la roue support de timon.

Selon une premiére forme de réalisation de l'invention, un cordon de repérage est
monté entre l'arriere du véhicule de traction et le mors de timon de la remorque afin

de déterminer I'angle directeur (@), la distance et le déplacement vertical.
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Selon une derniére forme de réalisation de I'invention, la détermination de la position
du mors dattelage par rapport a la remorque est réalisée sans contact au moyen d'un

émetteur/récepteur d'ultrasons et de lumiére.

Les dessins représentent des exemples de réalisation de linvention et montrent de

maniére plus détaillée :

figs. let2: une vue de sommet d'un véhicule de traction et d’une

remorque devant y étre attelée;

fig. 3 : une vue latérale d'un mors dattelage et d’'un bras de
timon comprenant une roue support devant y étre

attelée;

fig. 3a : une vue latérale correspondant a la fig. 3 mais
représentant un déplacement vertical entre le bras de

timon et le mors d‘attelage;

fig. 4 : une vue de sommet schématique d'une remorque devant
étre attelée a un véhicule de traction, dans deux

positions de rapprochement;

figs. 5, Sa et 5b : des écrans a diodes lumineuses servant comme
instruments d'indication pour l'angle directeur (o) et

I'angle de direction (B);

figs. 6 et 7 : des appareils indicateurs servant comme instruments
d'indication pour l'angle directeur () et l'angle de

direction (f).
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La figure 1 représente une vue de sommet schématique d’'un véhicule de traction (1)
pourvu de roues arriéres directrices (11), comme dans le cas par exemple d'une
moissonneuse-batteuse, sur le mors d‘attelage arriere (10) duquel une remorque (2)
doit étre attelée par l'extrémité avant (20a) de son bras de timon (20). Dans le cas de
la remorque (2) représentée schématiquement a la figure 1, il s'agit d'un véhicule
portant une barre de coupe & un seul essieu et composé d'une roue support de timon
(21) sur laquelle la large barre de coupe d'une moissonneuse-batteuse est transportée
sur les voies routiéres. Le véhicule de traction (10) dispose d'un systéme de direction
hydraulique pourvu de cylindres de direction hydrauliques (16) et d'une vanne de
commande (15) électromécanique permettant de relier les cylindres de direction
hydrauliques (16) avec la pompe a huile hydraulique (P) respectivement avec le

réservoir a huile hydraulique (T).

Entre le mors d‘attelage (10) et I'extrémité avant (20a) du bras de timon (20) de la
remorque (2), un cordon de repérage (30), par exemple un fin cdble ou autre de ce
type, est maintenu sous tension. L'angle horizontal entre l'axe longitudinal (1a) du
véhicule de traction (1) et le cordon de repérage (30) tendu est déterminé par un
transducteur de position (3) comme angle directeur (). Le transducteur de position

(3) émet un signal de position (S1) électrique correspondant a l'angle directeur (a).

En plus du transducteur de position (3), un détecteur d’angle de direction (12) est
disposé sur le véhicule de traction (1) afin de déterminer I'angle de direction (P)
respectif du braquage de la roue. Le détecteur d'angle de direction (12) produit un

signal de départ électrique (S2), lequel étant nul pour une manoeuvre en ligne droite.

Le signal de position (S1) correspondant a I'angle directeur () et le signal de départ
(S2) du détecteur d'angle de direction (12) correspondant a l'angle de direction (B)
du braquage de la roue sont indiqués sur un indicateur (5) dans la cabine du
conducteur. Lors de la manoeuvre dattelage, le conducteur doit uniquement se diriger

de telle sorte que l'angle de direction (B) corresponde a l'angle directeur (a)
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respectif. Etant donné que, déja avant le début de la manoeuvre dattelage, la
direction et la profondeur d’enfoncement des roues arriéres (11), sont indiquées au
conducteur, il peut directement procéder a une rectification de la direction au début
de la manoeuvre d‘attelage. Les indicateurs (5) sont de préférence composés d'un
écran de diodes lumineuses (5a, 5a*). A la place des écrans de diodes lumineuses
(5a, 5a*) sont également prévus des appareils indicateurs (5b) destinés a indiquer

l'angle directeur () et 'angle de direction ().

L'utilisation d'un dispositif de commande électronique (14), qui regoit le signal de
position (S1) correspondant a l'angle directeur (&) et le signal de départ (S2) du
détecteur d'angle de direction correspondant a I'angle de direction () du braquage
de la roue, permet également une manoeuvre d‘attelage automatique. Dans le
dispositif de commande électronique (14) composé de préférence d'un
microprocesseur, l'angle directeur (&) est comparé a l'angle de direction (B) du
braquage de la roue. En fonction de la valeur résultant de la comparaison, un signal
de commande (S3) est émis par le dispositif de commande et entraine I'actionnement
de la vanne de commande (15) du systéme de direction hydraulique de telle sorte que

l'angle de direction (B) corresponde chaque fois a 'angle directeur (o).

Le transducteur de position (3) représenté a la figure 3, présente un potentiométre
rotatif (32) disposé sur le mors d‘attelage (10) et présentant un bras de levier (34)
pouvant pivoter autour d'un axe vertical (33). Le cordon de repérage (30) est dans
ce cas introduit au travers d'un oeillet de guidage (34a) se trouvant sur l'extrémité
avant du bras de levier (34), de telle sorte que une rectification de I'angle dans la
direction horizontale du cordon de repérage (30) entraine un déplacement
correspondant du bras de levier (34) et provoque par conséquent de cette maniére
I'émission d'un signal de départ (S2) de I'angle de direction correspondant a l'angle

directeur (o).

Le cordon de repérage (30) présente sur une de ses extrémités un crochet ou un
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oeillet (non représenté) grace auquel il peut étre fixé de maniére détachable sur le
bras de timon (20) de la remorque (2). A la place d'un crochet ou d'un oeillet, un
cordon de repérage (30) peut également présenter sur une de ses extrémités un aimant
adhérent (non représenté) destiné a étre fixé de maniére détachable sur le bras de
timon métallique (20). Le cordon de repérage (30) est maintenu sous tension par une
bobine réceptrice (31) soumise a la force d’'un ressort. La bobine réceptrice (31) se
trouve sous le potentiométre rotatif (32), le cordon de repérage (30) étant amené sur
la bobine réceptrice (31) du potentiométre rotatif (32) au travers de I'oeillet (34a) du
bras de levier (34).

Le détecteur d’angle de direction (12) représenté a la figure 1 est composé d'un
potentiométre disposé entre l'essieu directeur (13) et une des roues arriéres directrices
(11). Selon une autre forme de réalisation de l'invention, le détecteur d’angle de
direction (12) est composé d'un potentiométre (non représenté) pouvant étre ajusté
par une barre d’accouplement. Selon une autre forme de réalisation de l'invention, le
détecteur d'angle de direction (12) est composé d'un capteur d‘angle (non représenté)
relié mécaniquement au mécanisme de direction. Afin de déterminer l'angle de
direction () du braquage de la roue, des détecteurs de pression (non représentés)
sont disposés sur les cylindres de direction hydraulique (16) et constituent une forme

de réalisation alternative de l'invention.

Le véhicule de traction (1) représenté a la figure 2 présente au moins un
émetteurfrécepteur d'ultrasons (4, 4a) disposé a une certaine distance du mors
d‘attelage (10) respectivement a gauche et a droite de celui-ci et destiné a déterminer
sans aucun contact 'angle directeur (). Les émetteurs/récepteurs d’ultrasons (4, 4a)
envoient des rayons de repérage (OS) dans la direction de la remorque (2) et
regoivent des rayons réfléchis provenant de la remorque (2). Sur la remorque (2) peut
étre disposé un réflecteur (non représenté) destiné a la réflexion des rayons de
repérage (OS). A la place d'un émetteur/récepteur de rayons peuvent également étre

utilisés des émetteurs/récepteurs de lumiére ou des émetteurs/récepteurs radars.



10

15

20

25

30

8 09500159

De maniére avantageuse, le transducteur de position (3) permet de fagon
complémentaire a 1'angle directeur («) de déterminer la distance séparant le mors
d‘attelage (10) de l'extrémité avant (20a) du bras de levier (20) et de produire un
signal de distance (S3). Cette distance peut par exemple étre déterminée par la
longueur enroulée du cordon de repérage, le nombre de tours de cordon réalisés
autour de la bobine réceptrice étant calculé par un systéme électronique. De cette
maniére, lors d'un dépassement d'une distance prédéterminée, un organe de
signalisation (6) optique ou acoustique prévu dans la cabine du conducteur peut étre
actionné, de telle sorte que le conducteur soit conscient de ce dépassement et puisse
réduire la vitesse de manoeuvre. Le signal de distance (S3) est de préférence indiqué
et transmis de préférence au dispositif de commande, lequel produit alors
conformément au signal de distance respectif un signal de commande de vitesse (S4)
de ce type destiné & commander un moteur et/ou une transmission, de telle sorte que
la vitesse du véhicule de traction (1) pendant la manoeuvre d‘attelage soit chaque fois

adaptée a la distance.

La plupart du temps, une différence en hauteur existe entre le mors d‘attelage (10)
et l'extrémité avant (20a) du bras de timon (20). Cette différence se produit
particuliérement lorsque la remorque est placée sur une terre humide ou molle et que
la roue support de timon (21) s'enfonce dans le sol (voir fig. 3a). Le transducteur de
position permet de déterminer une différence de ce type. A cet effet, un
potentiometre rotatif est prévu sur le véhicule de traction (1) ou sur le bras de timon
de la remorque (20) et présente un bras de levier (non représenté) pivotant autour
d'un axe horizontal, ledit bras de levier étant déplacé lors d'un mouvement vertical
(Y) du cordon de repérage. Le soulévement déterminé est indiqué dans la cabine du
conducteur. Le conducteur a la possibilité d’actionner un moteur (21a) destiné a
régler en hauteur la position de la roue de support de timon (21) via un commutateur
de rectification, de telle sorte que la différence de hauteur est compensée. En outre,
il est prévu que un signal (y) correspondant a la différence de hauteur soit transmis

au dispositif de commande électronique (14), lequel commande de maniére
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automatique le moteur (21a) destiné a la roue support de timon (21) dans le but de
compenser la différence de hauteur. De maniére avantageuse, la conduite
d'alimentation et de pilotage du moteur destiné au réglage de la position (21a) peut
atre simultanément utilisée comme cordon de repérage (30) et est, de méme que les
autres conduites d’alimentation électriques (éclairage, clignotants), introduit dans un

cable d'alimentation commun.

Sur le mors d‘attelage (10) est disposé un commutateur d'attelage (non représenté),
lequel est actionné lors de J'attelage de I'extrémité avant du bras de timon (20a) au

mors dattelage (10), la position du commutateur étant signalée au conducteur.

Lors de la manoeuvre d‘attelage automatique, la position du commutateur d‘attelage
est communiquée au dispositif de commande électronique (14), lequel dirige le
moteur etfou la transmission, le cas échéant un frein de stationnement de telle sorte

que le véhicule de traction (1) s'arréte.
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REVENDICATIONS

1. Un dispositif d'attelage auxiliaire destiné & permettre un attelage de sécurité d’une
remorque (2) au mors d‘attelage arriére (10) d'un véhicule de traction (1) pourvu de
roues directrices (11), ledit dispositif présentant un transducteur de position (3)
destiné & émettre des signaux (S1) relatifs a la position du mors d‘attelage (10) par
rapport au bras de timon (20) de la remorque (2),

caractérisé en ce que sur le véhicule de traction (1) est disposé un détecteur d‘angle
de direction (12) destiné a déterminer l'angle de direction (B) respectif du braquage
de la roue et dont les signaux de départ (S2) sont chaque fois comparés avec les
signaux de position (S1) afin de permettre une rectification automatique de la

direction lors de la manoeuvre d‘attelage.

2. Un dispositif d'attelage auxiliaire selon la revendication 1, caractérisé en ce que
le détecteur d'angle de direction (12) est composé d’un potentiometre, lequel peut étre
ajusté par une barre d'accouplement disposée sur l'essieu directeur (13) et évalue

comme nul I'angle de direction (B) pour une manoeuvre en ligne droite.

3. Un dispositif dattelage auxiliaire selon la revendication 1, caractérisé en ce que
le détecteur d'angle de direction (12) est composé d'un capteur d'angle relié

mécaniquement au mécanisme de direction.

4. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon la revendication 1, caractérisé en ce que
le détecteur d'angle de direction (12) est composé d'un potentiometre disposé entre

l'essieu directeur (13) et une des roues arriéres directrices (11).

5. Un dispositif dattelage auxiliaire selon Fune ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le transducteur de position détermine comme angle
directeur l'angle horizontal (o) entre I'axe longitudinal (1a) du véhicule de traction

(1) et le cordon de repérage (30) tendu entre le mors d'attelage (10) et l'extrémité
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avant (20a) du bras de timon (20) de la remorque (2).

6. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon I'une ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que, afin de déterminer I'angle directeur (), un cordon
de repérage (30) est disposé de maniere détachable entre l'arriére du véhicule de
traction et 'extrémité avant (20a) du bras de timon de la remorque (20), ledit cordon
de repérage étant maintenu sous tension par une bobine réceptrice (31) soumise a la

force d'un ressort.

7. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou lautre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le transducteur de position (3) présente un
potentiometre rotatif (32) disposé en-dessous ou au-dessus du mors d‘attelage (10) et
présentant un bras de levier (34) pouvant pivoter autour d'un axe vertical (33), le
cordon de repérage (30) étant introduit au travers d'un oeillet de guidage (34a) se
trouvant sur l'extrémité avant du bras de levier (34), de telle sorte que une
rectification de I'angle du cordon de repérage (30) dans la direction horizontale
entraine un déplacement correspondant du bras de levier (34) et provoque par
conséquent de cette maniére l'émission d'un signal de départ (S2) de l'angle de

direction correspondant a l'angle directeur ().

8. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou lautre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le transducteur de position destiné a déterminer
I'angle directeur (&) présente a une certaine distance du mors d‘attelage (10)
respectivement a gauche et a droite de celui-ci au moins un émetteur/récepteur
d'ultrasons (4, 4a), lesquels envoient des rayons de repérage (OS) dans la direction

de la remorque (2) et recoivent des rayons réfléchis provenant de la remorque (2).

9. Un dispositif d'attelage auxiliaire selon I'une ou lautre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que sur la remorque (2) est disposé un réflecteur

destiné a la réflexion des rayons de repérage (OS).

09500159
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10. Un dispositif d'attelage selon l'une ou l'autre des revendications précédentes,
caractérisé en ce que les signaux de position électrique (S1) du transducteur de
position (3) et les signaux de départ (S2) du détecteur d‘angle de direction (12) sont

indiqués dans le champ de vision du conducteur sur un indicateur (5).

11. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que l'indicateur (5) est composé d‘un écran a diodes

lumineuses (5a, Sa*).

12. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou lautre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que l'indicateur (5) est composé d‘un appareil indicateur

(5b, 5b*).

13. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que l'angle directeur (&) déterminé par le transducteur
de position (3) et l'angle de direction (B) déterminé par le détecteur d’angle de
direction (12) sont transmis & un dispositif de commande électronique (14) ou ils sont
comparés l'un a l'autre, le dispositif de commande électronique (14) émettant en
fonction de l'angle directeur () et de l'angle de direction () un signal (S4) destiné
a actionner une vanne de commande (15) d‘un cylindre de direction hydraulique (16),
de telle sorte que l'angle de direction (B) du braquage de roue corresponde chaque

fois a l'angle directeur (o).

14. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que grice au transducteur de position (3) en plus de
l'angle directeur (a) est déterminée la distance séparant le mors d‘attelage (10) de
l'extrémité avant (20a) du bras de timon (20) et en ce qu'un signal d'indication de la

distance (S3) est émis.

15. Un dispositif d'attelage auxiliaire selon l'une ou l'autre des revendications
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précédentes, caractérisé en ce que la distance séparant le mors d‘attelage (10) de
lextrémité avant du bras de timon (20a) est déterminée par la longueur déroulée
respectivement enroulée du cordon de repérage, le nombre de tours de cordon réalisés

autour de la bobine réceptrice étant calculé par un systeme électronique.

16. Un dispositif d‘attelage selon l'une ou l'autre des revendications précédentes,
caractérisé en ce que lors d'un dépassement d'une distance prédéterminée entre le
mors d‘attelage (10) et l'extrémité avant du bras de timon (20a), un organe de
signalisation (6) optique ou acoustique prévu dans la cabine du conducteur est

actionné.

17. Un dispositif d‘attelage selon I'une ou l'autre des revendications précédentes,
caractérisé en ce que la distance calculée entre le mors d’attelage (10) et l'extrémité

avant du bras de timon (20a) est indiquée dans la cabine du conducteur.

18. Un dispositif dattelage selon l'une ou l'autre des revendications précédentes,
caractérisé en ce que le signal de distance (S3) est transmis au dispositif de
commande (14), lequel régle, conformément au signal de distance (83), la vitesse du
véhicule de traction (1) pendant la manoeuvre d‘attelage au moyen d’'un moteur ou

d’une transmission.

19. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le transducteur de position (3) détermine une
différence en hauteur entre le mors d‘attelage (10) et l'extrémité avant du bras de

timon (20a).

20. Un dispositif dattelage auxiliaire selon I'une ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que, afin de déterminer une différence en hauteur, un
potentiomeétre rotatif est prévu sur le véhicule de traction (1) ou sur le bras de timon

(20) de la remorque (2), ledit potentiomeétre rotatif présentant un bras de levier
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pivotant autour d'un axe horizontal et étant déplacé lors d'un mouvement vertical (y)

du cordon de repérage (30).

21. Un dispositif dattelage auxiliaire selon l'une ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que un cable peut étre utilisé comme cordon de
repérage (30) et est traversé par les conduites d’alimentation électriques destinées a
I'éclairage, aux clignotants et le cas échéant au moteur de réglage de position (21a)

d’une roue support de timon (21).

22. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que une différence en hauteur décelée entre le mors
d‘attelage (10) et l'extrémité avant (20a) du bras de timon (20) est indiquée dans la
cabine du conducteur et en ce que un commutateur de rectification est prévu dans la
cabine du conducteur pour permettre l'actionnement d'un moteur (21a) destiné 2
régler en hauteur la position de la roue support de timon (21), le conducteur pouvant
ainsi compenser la différence en hauteur par lactionnement du commutateur de

rectification.

23. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou lautre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que un signal (y) correspondant a la différence de
hauteur est transmis au dispositif de commande électronique (14), lequel commande
de maniére automatique le moteur (21a) destiné a la roue support de timon (21) dans

le but de compenser la différence de hauteur.

24. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou l'autre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que sur le mors dattelage (10) est prévu un
commutateur d‘attelage, lequel est actionné lors de l'attelage de l'extrémité avant
(20a) du bras de timon dans le mors d‘attelage (10), la position de commutation du

commutateur d’enclenchement étant signalée au conducteur.

09500159
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25. Un dispositif d‘attelage auxiliaire selon l'une ou lautre des revendications
précédentes, caractérisé en ce que, lors de I'actionnement du commutateur d‘attelage,
le dispositif de commande électronique (14) dirige le moteur et/ou la transmission et
le cas échéant un frein de stationnement de telle sorte que le véhicule de traction (1)

s'arréte.
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