FR 2 864 880 - A1

REPUBLIQUE FRANCAISE

INSTITUT NATIONAL
DE LA PROPRIETE INDUSTRIELLE

PARIS

@ N° de publication :

(a n'utiliser que pour les
commandes de reproduction)

@ N° d’enregistrement national :

2 864 880

04 00314

@ IntCI”: A01D33/10, B 65 G 65/32, B 65 D 19/02

®

DEMANDE DE BREVET D’INVENTION

A1

@ Date de dép6t : 14.01.04.

Priorité :

Date de mise a la disposition du public de la
demande : 15.07.05 Bulletin 05/28.

Liste des documents cités dans le rapport de
recherche préliminaire : Se reporter a la fin du
présent fascicule

Références a d’autres documents nationaux
apparentés :

@ Demandeur(s) : ATELIERS CLAIREFONTAINE
Société anonyme — FR.

@ Inventeur(s) : QUERU JEAN FRANCOIS.

@ Titulaire(s) :

Mandataire(s) : CABINET HARLE ET PHELIP.

MACHINE DE RECOLTE DE PRODUITS GENRE POIREAUX NOTAMMENT.

Cette machine de récolte de poireaux ou produits si-
milaires comprend, montés sur un chassis motorisé ou muni
de moyens d’attelage a un véhicule tracteur:

- une unité de recolte,

- un convoyeur (5) a tapis sans fin (11) de reprise des
produits récoltés (10), lequel convoyeur (5) regoit les pro-
duits récoltés du coté de son extrémité amont (12) et trans-
porte lesdits produits vers son extrémité aval (13), et

- un conteneur (7) de stockage desdits produits (10),
ouvert en partie superieure, aménagé du cbté de I'extrémité
aval (13) dudit convoyeur (5), lequel conteneur (7) comporte
un fond carré ou rectangulaire de réception des produits
(2242), associé a des parois latérales de cloisonnement (23,

Conformément a l'invention, le convoyeur (5) de récep-
tion des produits (10) est associé a des moyens de manoeu-
vre aptes & lui conférer un mouvement de va et vient (16)
sur son axe longitudinal, de sorte que son extrémité aval
(13) balaie une surface définie S, le conteneur de stockage
(7) étant positionné de telle sorte que son fond (22) soit dis-
posé au moins sous l'intégralité de ladite surface S, de ma-
niere a ce que les produits récoltés (10) puissent tomber par
simple gravité dans ledit conteneur (7), tout en étant répartis
sensiblement par rangées sur au moins une partie du fond

de ce dernier.
De préférence, 'une des parois (23) du conteneur (7) est
prévue extensible.
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La preésente invention concerne le domaine général de la récolte de produits
maraichers. Elle concerne plus particuliérement une machine pour la récolte
automatique ou semi-automatique de poireaux.

On connait déja des machines de récolte de poireaux portées ou tractées par
un véhicule motorisé, constituées d'une unité de récolte assurant I'arrachage des
légumes en pleine terre et leur remontée automatique jusqu’a un convoyeur a tapis
sans fin. Un opérateur posté au niveau de la partie aval de ce convoyeur de reprise est
charge de récupérer des poignées ou des brassées de poireaux, et de transférer ces
produits manuellement dans un conteneur de stockage adapté, aménagé a proximité.
Le conteneur de stockage des poireaux est généralement constitué d'un fond
rectangulaire monté sur pieds, muni de deux parois d’extrémités et d’une paroi latérale
longitudinale. Ce conteneur est porté par le chassis de la machine ; une fois chargé, il
est dépose au sol, un nouveau conteneur vide étant installé a sa place.

Les operations de chargement des poireaux dans le conteneur 3 partir du
convoyeur a tapis sans fin sont relativement pénibles. D'autre part, la présence de
Fopérateur manutentionnaire augmente le colt général de la récolte.

Certaines machines entierement automatisées ont été développées,
fonctionnant sur le principe de courroies serrantes venant déposer les poireaux
récoltés directement dans le conteneur de stockage.

Mais les machines correspondantes ont une structure complexe et leur colit est
relativement élevé ; de plus, le produit présente des risques d’altération.

La présente invention propose une nouvelle machine pour la récolte des
poireaux, de structure simple et d’'un colit de revient intéressant, pouvant fonctionner
sans opérateur manutentionnaire ou, dans le cas ol la présence d'un tel opérateur est
préférable, limitant sensiblement la pénibilité de son travail.

La machine de récolte conforme a l'invention est du type comprenant, montés
sur un chassis motorisé ou muni de moyens d’attelage a un véhicule tracteur :

- une unité de récolte,

- un convoyeur a tapis sans fin de reprise des produits récoltés, lequel convoyeur recoit
lesdits produits recoltés du cbté de son extrémité amont et transporte ces produits vers
son extrémité aval, et

- un conteneur de stockage des produits, ouvert en partie supérieure, aménagé du coté
de Pextrémité aval dudit convoyeur, lequel conteneur comporte un fond carré ou
rectangulaire de reception des produits, associé a des parois latérales de

cloisonnement.
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Conformément & r'invention, cette machine est caractérisée par le fait que le convoyeur
sans fin de réception des produits est associé & des moyens de manceuvre aptes a lui
conférer un mouvement de va-et-vient sur son axe longitudinal, de sorte que son
extrémité aval balaie une surface définie S, le conteneur de stockage des produits
étant positionné de telle sorte que son fond soit disposé au moins sous l'intégralité de
ladite surface S, de maniére a ce que les produits récoltés puissent tomber par simple
gravité dans ledit conteneur, tout en étant répartis sensiblement par rangée sur au
moins une partie du fond de ce dernier.

Le convoyeur a tapis sans fin de cette machine de récolte est avantageusement
associé a des capteurs de position adaptés pour détecter les deux positions extrémes
de son mouvement de balayage, en vue de commander I'inversion de son mouvement
de déplacement par les moyens de manoceuvre associés.

Selon une autre caractéristique préférentielle, la surface balayée S correspond
sensiblement a la surface du fond du conteneur, le fond de ce conteneur étant
positionne intégralement ou quasi intégralement sous ladite surface S.

Selon une forme de réalisation particuliére, le convoyeur & tapis sans fin est
muni de moyens de guidage en forme de galets circulant dans des glissiéres, et il est
associé a des moyens de manceuvre en forme de vérin(s).

Selon une autre caractéristique particuliérement intéressante, le tapis sans fin
du convoyeur de reprise des produits est géré en avancement de maniére a conserver
sensiblement la méme vitesse dans I'espace, que ledit convoyeur soit immobile ou qu'il
se déplace dans un sens ou dans Fautre, de maniére & assurer une dépose réguliére
ou sensiblement réguliére, sur ledit tapis, des produits provenant de I'unité de récolte.

Selon encore une autre particularité, la machine de récolte conforme &
linvention comporte un convoyeur adapté pour balayer une surface S sensiblement
depuis une premiére paroi d'extrémité du conteneur, au-dessus de laquelle il se
deplace, jusqu'a sensiblement une deuxiéme paroi d’extrémité disposée en regard, le
mouvement de déplacement dudit convoyeur depuis ladite premiére paroi d’extrémité
jusqu'a sensiblement ladite seconde paroi d’extrémité, correspondant au mouvement
« aller », s'effectuant avec le tapis sans fin de convoyeur arrété, pour éviter la dépose
des produits, et le mouvement de déplacement dudit convoyeur depuis sensiblement
ladite seconde paroi dextrémité jusqu'a ladite premiére paroi dextrémité,
correspondant au mouvement « retour » du convoyeur, s'effectuant avec le tapis sans
fin de convoyeur en mouvement, pour assurer la dépose des produits dans le

conteneur.
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Toujours selon une caractéristique avantageuse, le conteneur de stockage des

produits est muni d'une premiére paroi d'extrémité par-dessus laquelle le convoyeur
sans fin est destiné a se déplacer, d’'une seconde paroi d'extrémité, en regard, et d'au
moins une paroi longitudinale latérale venant relier lesdites parois d’extrémités. La
premiére paroi d’extrémité a une structure adaptée pour permettre son extension
depuis une position basse de sa bordure supérieure, sous le niveau de la bordure
supérieure des autres parois, jusqu'a une position haute de sa bordure supérieure,
correspondant sensiblement au niveau de la bordure supérieure des autres parois.
Le chassis support de la machine comporte des moyens d’accrochage amovible de la
bordure supérieure de la paroi d’extrémité extensible du conteneur, et ce conteneur est
monté sur des moyens supports mobiles verticalement, associés & des moyens de
manceuvre commandes par 'un au moins des capteurs de position du convoyeur.

Les moyens supports du conteneur assurent avantageusement sa descente
pas a pas, aprés chaque cycle de dépose des rangées de produits, le pas de descente
correspondant étant adapté a la dimension et a la quantité de produits déversés lors de
chaque cycle, le mouvement de descente en question s’accompagnant d’un
mouvement relatif de fermeture de la paroi d’extrémité extensible du conteneur dont la
bordure supérieure est accrochée sur le chassis support.

Linvention concerne également le conteneur de stockage adapté pour la
machine de récolte définie ci-dessus. Ce conteneur est constitué d'un fond, d’une
premiere paroi d'extrémité, d’'une seconde paroi d’extrémité en regard, et d'au moins
une paroi longitudinale latérale ; il se caractérise par le fait que la premiére paroi
d'extrémité a une structure extensible depuis une position basse dans laquelle sa
bordure supérieure est située sous le niveau de la bordure supérieure des autres
parois, jusqu’a une position haute dans laquelle sa bordure supérieure est située
sensiblement au niveau de la bordure supérieure des autres parois.

Selon une forme de réalisation préférée, la paroi d’extrémité extensible du
conteneur est constituée d'au moins deux volets télescopiques, I'un fixe et lautre
mobile. De préférence encore, cette paroi d'extrémité extensible est constituée d’au
moins trois volets télescopiques, le volet inférieur étant fixe et les autres volets étant
mobiles, chaque volet mobile étant muni de moyens permettant le déploiement du volet
mobile immeédiatement sous-jacent, une fois lui-méme complétement déployé.

De préférence, la bordure supérieure de la paroi d'extrémité extensible est
munie de moyens qui permettent son accrochage sur un systéme de crochetage

adapté, aménagé sur le chassis de la machine de récolte.
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Selon une autre particularité, la paroi d'extrémité extensible du conteneur est
munie de moyens qui permettent son verrouillage en position déployée.

Toujours selon une autre caractéristique, le conteneur comporte une paroi
longitudinale latérale comportant un panneau fixe inférieur sur la bordure supérieure
horizontale duquel est articulé un panneau mobile supérieur muni de moyens qui
permettent son verrouillage en position de cloisonnement.

Mais linvention sera encore illustrée, sans étre aucunement limitée, par la
description suivante d'un mode de réalisation particulier, donné uniquement a titre
d’exemple et représenté sur les dessins annexés dans lesquels :

- la figure 1 est une représentation schématique d’'une machine de récolte conforme a
Finvention, vue par-dessus et associée a un véhicule tracteur, le convoyeur & tapis
sans fin étant illustré dans 'une de ses positions extrémes ;

- la figure 2 est une vue partielle, similaire a la figure 1, dans laquelle le convoyeur &
tapis sans fin est illustré dans son autre position extréme ;

- la figure 3 est une vue schématique d'extrémité qui illustre le guidage du convoyeur a
tapis sans fin et la structure particuliére du conteneur de stockage des produits, le
convoyeur étant illustré ici dans 'une de ses positions extrémes et la paroi extensible
du conteneur de stockage étant en position basse ;

- la figure 4 est une vue similaire a la figure 3, avec le convoyeur & tapis sans fin
toujours dans la méme position extréme, mais le conteneur de stockage des produits
ayant été abaissé, sa paroi extensible étant alors en position relevée ;

- la figure 5 est une vue similaire a la figure 3 montrant le convoyeur de stockage dans
son autre position extréme ;

- la figure 6 est une vue schématique de coté montrant I'extrémité aval du convoyeur
de reprise des produits, associé a un dispositif permettant le contrdle de la chute des
produits dans le conteneur de stockage ;

- la figure 7 est une vue en perspective d'une forme de réalisation possible d’un
conteneur de stockage conforme a linvention.

Les figures 1 & 5 illustrent une machine de récolte de poireaux 1 conforme a
l'invention, associée a un véhicule tracteur 2 tel qu'un tracteur agricole. La machine de
récolte 1 comporte a cet effet un chassis sur roues équipé d'un systéme d'attelage
adapté (non représenté).

Cette machine de récolte est principalement constituée, montés sur le chassis
repéré schématiquement 3, - d’'une unité de récolte 4 qui s’étend sur le coté du
véhicule tracteur 2, - d’'un convoyeur a tapis sans fin 5 disposé a Farriére du véhicule
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tracteur 2, transversalement & la direction de déplacement 6 de ce véhicule, et - d'un
conteneur 7 permettant le stockage des produits 10 aprés récolte.

L'unité de récolte 4 consiste en un cueilleur classique, par exemple du type a
bandes serrantes qui assurent I'arrachage des produits 10 en pleine terre et leur
transfert jusqu’au convoyeur de reprise 5.

Le convoyeur 5 est du type & tapis sans fin 11 (bande transporteuse, tapis a
barreaux ou autres ...) s'enroulant sur deux tambours d'extrémité dont 'un est
motorisé. L'extrémité amont 12 de ce convoyeur 5 est située sous I'extrémité aval de
Funité de récolte 4 pour assurer la reprise des produits récoltés 10, et son extrémité
aval 13 est située du c6té du conteneur de stockage 7.

La motorisation de I'un des tambours du convoyeur 5 est adaptée pour faire avancer le
brin supérieur du tapis 11 selon la fléche d'orientation 15 de maniére a assurer le
transfert des produits récoltés 10 depuis 'unité de récolte 4 jusqu’au conteneur 7.

Comme on peut le voir sur les figures 3 & 5, le convoyeur 5 est monté mobile
sur le chassis 3 de la machine pour permettre de Iui conférer un mouvement de va-et-
vient décrit plus en détail ci-aprés. Le mouvement de va-et-vient correspondant, illustré
par la double fleche d'orientation 16 sur les figures 1 & 3, s'effectue sur l'axe
longitudinal du convoyeur 5, ici transversalement a la direction d’avancement 6 du
véhicule tracteur 2.

Pour cela, le bati du convoyeur 5 est équipé de galets 18 qui se déplacent dans
des rails de guidage 19, et ce bati est associé a des moyens de manceuvre 20, ici en
forme de vérin hydraulique (plusieurs vérins 20 peuvent étre combinés, selon la course
de déplacement désirée).

Le conteneur de stockage 7 disposé du cété de lextrémité aval 13 du
convoyeur 5 est ouvert en partie supérieure ; il est constitué d’un fond 22 carré ou
rectangulaire, d’une premiére paroi d'extrémité 23, d’une seconde paroi d'extrémité 24,
en regard, et d’une seule paroi latérale longitudinale 25 visible sur les figures 1 et 2.
Cette structure génerale de conteneur, avec une paroi latérale 25 unique, est classique
dans le domaine de la récolte des poireaux ; il s'agit d’'une particularité liée aux
installations utilisées pour le traitement ultérieur des produits (déstockage, lavage ...).

Le conteneur 7 présente ici la particularité d'avoir une premiére paroi
d'extrémité 23 extensible depuis une position basse de sa bordure supérieure (figures
3 et 5), sous le niveau de la bordure supérieure des deux autres parois 24, 25, jusqu’a
une position haute de sa bordure supérieure (figure 4) qui correspond sensiblement au
niveau des deux autres parois 24, 25.

La structure de cette paroi extensible 23 sera détaillée plus loin.
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Le chassis 3 de la machine de récolte comporte des moyens 26 de support du
conteneur 7 qui sont mobiles verticalement, associés a des moyens de manceuvre
adaptes, schématisés en 27 sur les figures 3 a 5. Les moyens supports 26 peuvent par
exemple consister en une structure de type fourche d'élévateur, les moyens de
manceuvre 27 consistant en un ou plusieurs vérins hydrauliques.

La bordure supérieure de la paroi extensible 23 du conteneur 7 comporte des
moyens 30 (par exemple en forme de simple patte), qui permettent sa solidarisation
avec un systéme de crochetage 31 adapté, aménagé sur le chassis 3 de la machine.
Comme on va l'expliquer en détail ci-aprés, ces moyens d'accrochage 30-31 vont
permettre le déploiement automatique de la paroi extensible 23 au fur et & mesure du
déplacement vers le bas du conteneur 7.

Le mouvement de va-et-vient 16 du convoyeur 5 est adapté pour que son
extrémité aval 13 balaie une surface S (figure 3) correspondant sensiblement a
lintégralité de la surface du fond 22 du conteneur 7, de maniére a assurer la dépose
des produits récoltés directement dans ce conteneur 7, et ceci de la maniére la plus
réguliére possible, rangée par rangée.

Les moyens supports 26 sont adaptés en conséquence pour positionner correctement
le conteneur 7 sous la surface balayée S.

Pour assurer le mouvement de va-et-vient du convoyeur 5, la machine de
récolte comporte des capteurs de position 33 et 34 aptes a détecter ses deux positions
extrémes. Ces capteurs 33 et 34 coopérent avec un ou plusieurs organe(s) 35
solidaire(s) du bati du convoyeur, pour assurer leur fonction; ils envoient leurs
informations a un automate programmable (non représenté) apte notamment 2 piloter
le fonctionnement du vérin 20 pour commander linversion des mouvements de
déplacement du convoyeur, et a piloter les moyens de manceuvre 27 du support de
conteneur 26.

Le fonctionnement de la machine de récolte conforme a [linvention va
maintenant étre détaillé en relation avec les figures 3 a 5.

Dans un premier temps, le support 26 du conteneur 7 est placé en position
haute, la paroi extensible 23 du conteneur étant rétractée au maximum, et sa bordure
supérieure étant solidarisée avec le chassis 3 de la machine par l'intermédiaire des
moyens d’'accrochage 30-31 décrits précédemment. Le convoyeur 5 se situe dans une
position extréme basse par rapport au fond 22 du conteneur de sorte qu'il va pouvoir
déposer convenablement les produits provenant de Punité de récolte 4 dans le

conteneur 7, par son mouvement de va-et-vient et en association avec I'avance du brin
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supérieur du tapis 11 (les produits vont chuter dans le conteneur 7 d'une hauteur
minimale).

Lors de son mouvement de va-et-vient dont les positions extrémes sont
illustrees sur les figures 3 et 5, 'extrémité aval du convoyeur 5 balaie la surface S
correspondant sensiblement & la surface du fond du conteneur 7, depuis la paroi
d'extrémité extensible 23 au-dessus de laquelle il se déplace (figure 3) jusqua
sensiblement la paroi d’extrémité 24 située en regard (figure 5). Les positions extrémes
correspondantes sont ajustées pour assurer un remplissage optimum du conteneur.

Au fur et & mesure des mouvements de va-et-vient et de remplissage du
conteneur, les moyens de commande 27 abaissent le support 26, de maniére a
assurer une hauteur de chute minimale et sensiblement constante des produits.
L’abaissement correspondant est réalisé de préférence aprés chaque cycle de dépose
des rangées de produits ; le pas de descente utilisé est adapté a la dimension et a la
quantité de produits déversés lors de chaque cycle.

Le fait de faire chuter les produits dans le conteneur 7 d’une hauteur minimale
est rendu possible par la présence de la paroi extensible 23. On comprend bien que
cette paroi 23 se développe progressivement du fait de I'abaissement du support 26 et
de l'accrochage de sa bordure supérieure sur le chéssis fixe de la machine.

Les produits 10 sont déposés transversalement sur le convoyeur 5 par l'unité
de récolte 4 et ils tombent dans cette position transversale dans le conteneur 7. On
obtient ainsi de maniére automatique un rangement correct des produits dans le
conteneur, et ceci avec des perturbations minimales limitant les risques d’altération.

Lorsque le conteneur 7 est totalement chargé, la paroi extensible 23 est
verrouillée en position haute (des moyens de verrouillage adaptés sont prévus a cet
effet) ; ce conteneur chargé est déposé au sol sur le cété de la machine, et il est
remplacé par un conteneur vide en vue d'un nouveau chargement.

On peut envisager de stopper manuellement I'ensemble des éléments de la
machine de récolte lorsqu’'on constate que le conteneur de stockage est plein. Cet
arrét peut aussi s’effectuer automatiquement, au moyen de capteurs appropriés
aménagés par exemple au niveau du support de conteneur 26.

D'autre part, le verrouillage de la paroi extensible 23 en position haute peut
s’effectuer automatiquement lors de la désactivation des moyens de crochetage 31.

De préeférence, la dépose des produits 10 dans le conteneur 7 s’effectue
uniquement lorsque le convoyeur 5 se retire du conteneur 7, c’est-a-dire lors de son
déplacement depuis la paroi d’extrémité 24 vers la paroi d’extrémité 23.
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Ce déplacement, encore appelé « mouvement de retour » correspond au mouvement
vers la droite du convoyeur illustré sur les figures 3 a 5.

Lors de ce mouvement « retour » du convoyeur, le tapis sans fin 11 est entrainé par
son tambour motorisé pour assurer la chute des produits dans le conteneur 7.

Le mouvement inverse du convoyeur (dit mouvement « aller »), depuis la paroi
extensible 23 jusqu'a la paroi 24 en regard, s'effectue avec le tapis sans fin 11 arrété.

On notera qu'il sera possible de stopper un petit moment (quelques dixiémes de
secondes par exemple) le convoyeur 5 en regard de la paroi d’extrémité 24, aprés
remise en mouvement du tapis sans fin 11, pour obtenir un remplissage optimum du
conteneur 7.

La gestion correspondante des mouvements est assurée par l'automate
programmable de la machine, en fonction notamment des informations provenant des
capteurs 33 et 34.

En outre, pour assurer une dépose réguliére, sur le tapis 11, des produits 10
provenant de ['unité de récolte 4, I'automate programmable gére les mouvements
d’avance dudit tapis 11 de maniére a lui faire conserver sensiblement la méme vitesse
dans l'espace, que le convoyeur soit immobile, ou qu'il se déplace dans un sens ou
dans l'autre.

Ainsi, par exemple :

- lors du mouvement « aller » du convoyeur 5, le tapis 11 est arrété sur ses tambours
d'extrémités ; la vitesse de translation du bati du convoyeur est par exemple de 30
cm/s (donc la vitesse de déplacement des produits posés sur le tapis 11 est aussi de
30 cm/s),

- lors de l'arrét du convoyeur 5 en regard de la paroi d'extrémité 24, le tapis 11 est
entrainé par son tambour motorisé pour que la vitesse de son brin supérieur soit de 30
cm/s, et

- lors du mouvement « retour » du convoyeur, par exemple a une vitesse de 15 cm/s,
la vitesse de défilement du tapis 11 sur ses tambours est réglée a 45 cm/s (de fagon a
conserver une vitesse relative des produits vers le conteneur 7 de 30 cm/s).

Tel quillustre sur la figure 6, Pextrémité aval 13 du convoyeur 5 peut étre
equipée d'un dispositif 36 permettant d'optimiser la dépose des produits 10 dans le
conteneur 7, en retardant au maximum leur chute et en contrélant au mieux cette
chute.

Ce dispositif 36 consiste en une courroie de retenue 37 guidée par deux galets 38 et
39 montés sur un support 40 solidaire du bati du convoyeur (les moyens de
solidarisation correspondants n'ont pas été représentés sur la figure 6).
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Le dispositif de retenue 36 est positionné de maniére a ce que la courroie 37 ait
la possibilité d’assurer le plaquage des produits 10 le plus longtemps possible sur la
partie courbe de l'extrémité du convoyeur 5. Selon le mode de réalisation illustré
schématiquement sur la figure 6, on comprend que les produits sont maintenus pincés
entre la courroie 37 et le tapis 11 sensiblement jusqu’a I'axe du tambour de guidage
d'extrémité du convoyeur. Le pincement en question permet de libérer les produits 10 a
un niveau plus bas que le plan du brin supérieur du tapis 11, et la libération
correspondante s’effectue dans le vide, ce qui optimise la dépose et le rangement
desdits produits dans le conteneur de stockage.

La courroie de retenue 37 tourne autour des galets 38 et 39 par le frottement

des produits 10 ; elle est avantageusement réalisée en matériau souple compressible
pour éviter d’'abimer les produits. Elle peut avoir une largeur d'une dizaine de
centimetres et elle est avantageusement centrée sur I'axe du convoyeur 5.
Le support 40 du dispositif de retenue 36 peut étre solidarisé avec le bati du convoyeur
par des moyens lui assurant une certaine possibilité de mouvement, pour optimiser le
pincement des produits 10 et pour absorber au mieux leurs éventuelles différences
dimensionnelles.

Une forme de réalisation particuliere du conteneur de stockage 7 est
représentée sur la figure 7.

On retrouve - le fond 22 de forme générale rectangulaire, - une premiére paroi
d’extrémité 23, - une seconde paroi d’extrémité 24 située de l'autre coté du fond 22 en
regard de la paroi 23, et - une paroi latérale longitudinale 25 reliant les deux parois
d’extrémités 23 et 24 sur I'un des cotés du fond 22. L'autre coté du conteneur est
dépourvu de paroi latérale. Le fond 22 est monté sur des pieds 41.

Les trois parois latérales 23, 24 et 25 sont maintenues par des montants verticaux 42.
La paroi d’extrémité 24 est fixe et est ici sous forme grillagée.

La paroi latérale 25 est constituée d’un panneau fixe inférieur 43, sur la bordure
supérieure duquel est articulé un panneau mobile supérieur 44. En partie haute, le
panneau mobile 44 comporte des moyens 45 qui permettent son verrouillage en
position de cloisonnement. Ces moyens 45 peuvent se présenter sous la forme de
clavettes latérales coopérant avec des orifices appropriés aménagés dans les
montants 42.

La présence de ce panneau mobile 44 peut trouver un intérét dans le cadre de
la mise en ceuvre de certaines installations de traitement des produits, ultérieurement a

la récolte.
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La paroi d'extrémité 23 est de type extensible, et plus particuliérement
télescopique. Elle est constituée de trois volets: Fun inférieur fixe 46, l'autre
intermédiaire mobile 47 et le troisiéme supérieur 48, également mobile.

Les trois volets 46, 47 et 48 ont la possibilité de se superposer de maniére a ce que la
bordure supérieure 49 de la paroi 23 soit située a un niveau inférieur par rapport a la
bordure supérieure des deux autres parois 24 et 25. lis ont également la possibilité de
se déployer pour arriver a la configuration illustrée sur la figure 7, dans laquelle cette
bordure supérieure 49 se situe au méme niveau que la bordure supérieure des deux
parois 24 et 25.

Les deux volets mobiles 47 et 48 coulissent dans des glissiéres aménagées le long
des montants 42. Une fois complétement déployé, le volet supérieur 48 entraine le
volet intermédiaire 47, par exemple par un systéme de butées adaptées au niveau de
leurs extrémités en regard.

Au niveau de sa bordure supérieure 49, le volet supérieur 48 comporte un retour
extérieur a I'équerre 30. La partie centrale de ce retour 30 est adaptée, comme
expliqué précédemment, pour coopérer avec la structure d’accrochage 31 de la
machine de récolte ; les extrémités latérales de ce retour 30 sont repliées au-dela de
90° de fagon a permettre leur accrochage au niveau de la partie supérieure des
glissiéres, ceci de maniére naturelle du fait de la poussée des produits stockés, pour
assurer le verrouillage de la paroi 23 en position déployée. Ce verrouillage peut
s’effectuer automatiquement, par les simples caractéristiques d'élasticité du volet

supérieur 48,
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- REVENDICATIONS -

1.- Machine de récolte de produits genre poireaux notamment, laquelle machine
comprend, montés sur un chéssis (3) motorisé ou muni de moyens d’attelage a un
véhicule tracteur (2) :

- une unité de récolte (4),

- un convoyeur (5) a tapis sans fin (11) de reprise des produits (10) récoltés, lequel
convoyeur (5) recoit lesdits produits récoltés (10) du c6té de son extrémité amont (12)
et transporte lesdits produits (10) vers son extrémité aval (13), et

- un conteneur (7) de stockage desdits produits (10), ouvert en partie supérieure,
ameénageé du ctté de I'extrémité aval (13) dudit convoyeur (5), lequel conteneur (7)
Comporte un fond (22) carré ou rectangulaire de réception des produits (10), associé a
des parois laterales de cloisonnement (23, 24, 25), caractérisé en ce qu'elle comporte
un convoyeur sans fin (5) de réception des produits (10) associé & des moyens de
manceuvre (20) aptes a lui conférer un mouvement de va-et-vient sur son axe
longitudinal, de sorte que son extrémité aval (13) balaie une surface définie S, le
conteneur (7) de stockage des produits (10) étant positionné de telle sorte que son
fond (22) soit disposé au moins sous lintégralité de ladite surface S balayée par
Pextrémité aval dudit convoyeur (5), de maniére a ce que les produits récoltés (10)
puissent tomber par simple gravité dans ledit conteneur (7), tout en étant répartis
sensiblement par rangées sur au moins une partie du fond (22) de ce dernier.

2.- Machine de récolte selon la revendication 1, caractérisé en ce quelle
comporte un convoyeur (5) associé & des capteurs de position (33, 34) adaptés pour
détecter les deux positions extrémes de son mouvement de balayage, en vue de
commander linversion de son mouvement de déplacement par les moyens de
manceuvre associés (20).

3.- Machine de récolte selon I'une quelconque des revendications 1 ou 2,
caractérisée en ce que la surface balayée S correspond sensiblement a la surface du
fond (22) du conteneur (7), le fond (22) dudit conteneur (7) étant positionné
intégralement ou quasi intégralement sous ladite surface S.

4.- Machine de récolte selon I'une quelconque des revendications 1 & 3,
caractérisée en ce qu'elle comporte un convoyeur sans fin (5) muni de moyens de
guidage en forme de galets (18) circulant dans des glissiéres (19), et associé & des
moyens de manceuvre en forme de vérin(s) (20).

5.- Machine de récolte selon I'une quelconque des revendications 1 a 4,
caracterisée en ce qu'elle comporte un convoyeur (5) dont le tapis sans fin (11) est
géré en avancement de maniére & conserver sensiblement la méme vitesse dans
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l'espace, que ledit convoyeur (5) soit immobile ou qu'il se déplace dans un sens ou
dans l'autre, de maniére & assurer une dépose réguliére ou sensiblement réguliére, sur
ledit tapis (11), des produits (10) provenant de I'unité de récolte (4).

6.- Machine de récolte selon l'une quelconque des revendications 1 & 5,
caractérisée en ce qu’elle comporte un convoyeur (5) adapté pour balayer une surface
S sensiblement depuis une premiére paroi d'extrémité (23) du conteneur (7) au-dessus
de laquelle il se déplace, jusqu'a sensiblement une deuxiéme paroi d’extrémité (24)
disposée en regard, le mouvement de déplacement dudit convoyeur (5) depuis ladite
premiére paroi (23) jusqu'a sensiblement ladite seconde paroi (24), correspondant au
mouvement « aller », s'effectuant avec le tapis sans fin (11) arrété, pour éviter la
dépose des produits (10), et le mouvement de déplacement dudit convoyeur (5) depuis
sensiblement ladite seconde paroi (24) jusqu'a ladite premiére paroi (23),
correspondant au mouvement « retour » du convoyeur (5), s'effectuant avec le tapis
sans fin (11) en mouvement, pour assurer la dépose des produits (10) dans ledit
conteneur (7).

7.- Machine de récolte selon la revendication 2, caractérisée en ce quelle
comporte un conteneur (7) muni d'une premiére paroi d’extrémité (23) par-dessus
laquelle le convoyeur sans fin (5) est destiné a se déplacer, d'une seconde paroi
d'extremité (24) en regard, et d’au moins une paroi longitudinale latérale (25) venant
relier lesdites parois d’extremités (23, 24), ladite premiére paroi d’extrémité (23) ayant
une structure adaptee pour permettre son extension depuis une position basse de sa
bordure supérieure (49), sous le niveau de la bordure supérieure des autres parois (24,
25), jusqu'a une position haute de sa bordure supérieure (49), correspondant
sensiblement au niveau de la bordure supérieure des autres parois (24, 25), le chassis
support (3) de la machine comportant des moyens d'accrochage amovible (31) de la
bordure supérieure (49) de ladite paroi d’extrémité extensible (23), et ledit conteneur
(7) étant monté sur des moyens supports (26) mobiles verticalement, associés a des
moyens de manceuvre (27) commandés par 'un au moins des capteurs de position
(33, 34) du convoyeur (5).

8.- Machine de récolte selon la revendication 7, caractérisé en ce que les
moyens supports (26, 27) du conteneur (7) assurent sa descente pas & pas, aprés
chaque cycle de dépose des rangées de produits (10), le pas de descente
correspondant étant adapté a la dimension et a la quantité de produits déversés lors de
chaque cycle, le mouvement de descente en question s’accompagnant d’un
mouvement relatif de fermeture de la paroi d’extrémité extensible (23) dont la bordure

supérieure (49) est accrochée sur le chassis support (3).
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9.- Conteneur pour machine de récolte selon I'une quelconque des
revendications 1 & 8, lequel conteneur (7) est constitué d'un fond (22), d’'une premiére
paroi d’extremité (23), d’une seconde paroi d’extrémité (24) en regard, et d’au moins
une paroi longitudinale latérale (25), ladite premiére paroi d'extrémité (23) ayant une
structure extensible, depuis une position basse dans laquelle sa bordure supérieure
(49) est située sous le niveau de la bordure supérieure des autres parois (24, 25),
jusqu'a une position haute dans laquelle sa bordure supérieure (49) est située
sensiblement au niveau de la bordure supérieure des autres parois (24, 25).

10.- Conteneur selon la revendication 9, caractérisé en ce qu'il comporte une
paroi d'extrémité extensible (23) constituée d’au moins deux volets télescopiques, I'un
fixe (46) et I'autre mobile (48).

11.- Conteneur selon la revendication 10, caractérisé en ce qu'il comporte une
paroi d'extremité extensible (23) constituée d’au moins trois volets télescopiques (46,
47, 48), le volet inférieur (46) étant fixe et les autres volets (47, 48) étant mobiles,
lesdits volets mobiles étant munis de moyens permettant le déploiement du volet
mobile immeédiatement sous-jacent, une fois lui-méme complétement déployé.

12.- Conteneur selon 'une quelconque des revendications 9 4 11, caractérisé
en ce qu'il comporte une paroi d’extrémité extensible (23) dont la bordure supérieure
(49) est munie de moyens (30) qui permettent son accrochage sur un systéme de
crochetage (31) adapté, aménagé sur le chassis (3) d'une machine de récolte.

13.- Conteneur selon 'une quelconque des revendications 9 & 12, caractérisé
en ce qu’il comporte une paroi d’extrémité extensible (23) munie de moyens (30) qui
permettent son verrouillage en position déployée.

14.- Conteneur selon F'une quelconque des revendications 9 & 13, caractérisé
en ce qu’il comporte une paroi longitudinale latérale (25) comportant un panneau fixe
inférieur (43) sur la bordure supérieure duquel est articulé un panneau mobile
supérieur (44) muni de moyens qui permettent son verrouillage (45) en position de

cloisonnement.
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ABSENCE D'UNITE D'INVENTION
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La division de la recherche estime que la présente demande de brevet ne satisfait pas a I'exigence relative
al'unité d'invention et concerne plusieurs inventions ou pluralités d'inventions, a savoir :

1. revendications: 1-8
Machine de recolte
2. revendications: 9-14
Conteneur
La premiére invention a été recherchée.

La présente demande ne satisfait pas aux dispositions de 1'article
L.612-4 du CPI car elle concerne une pluralité d'inventions qui ne sont
pas 1iées entres elles en formant un seul concept inventif général.

L'objection de non-unité découle de la rédaction méme des
revendications.

La revendication 1 décrit une machine de récolte comprenant un convoyeur
sans fin associé a des moyens de manoeuvre aptes a lui conférer un
mouvement de va-et-vient sur son axe longitudinal . De cette maniére on
veut résoudre le probléme du remplissage inégal d'un conteneur de
récolte le Tong de sa dimension longitudinale.

La revendication 9 décrit un conteneur comprenant une paroi qui a une
structure extensible. Le probléme & resoudre par cette configuration
spéciale est probablement la réalisation d'un conteneur qui peut
s'adapter a des capacités variables. Ce genre de conteneur peut €tre
utilisé pour des applications trés différentes, mais pas nécessairement
et univoquement pour Te stockage de la récolte d'une machine telle que
décrite dans la revendication numéro 1. Le fait qu'on ait rédigé
"Conteneur pour machine de récolte..." signifie uniquement que ce
conteneur est apte & étre monté sur la machine de récolte, mais ne
limite pas la portée de la revendication.

Les deux groupes de revendications ne sont pas 1iés par un seul concept
inventif général et les inventions qui sont décrites peuvent €tre
utilisées indépendamment 1'une de 1'autre pour des intentions
complétement différentes et pas nécessairement complémentaires.
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