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Description

Titre de l'invention : Dispositif d’élagage automatisé et procédé
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d’élagage associe
Domaine de I’invention

L'invention concerne un dispositif d’élagage automatisé, c’est-a-dire un dispositif
permettant de couper de manicre automatisée les branches d’un arbre, plus précisément
les branches mortes ou vivantes disposées le long du tronc sous la cime de I’arbre.

Au sens de I’invention, un dispositif d’élagage « automatisé » correspond a un
dispositif d’élagage dans lequel la coupe des branches n’est pas réalisée de manicre
manuelle par un opérateur qui sélectionne chaque branche a couper et positionne un
outil de coupe contre la branche sélectionnée. Un opérateur est néanmoins nécessaire
pour positionner puis commander a distance le déplacement du dispositif d’élagage au-
tomatisé.

Pratiquement toutes les essences d’arbres résineux peuvent étre traitées avec
I’invention, notamment le douglas, I’épicéa, le sapin, le pin et le méleze, 1’eucalyptus,
le teck, et elle est également susceptible de convenir aux peupliers et aux feuillus
précieux.
état de la technique

L'élagage des arbres est couramment utilisé dans la sylviculture en vue de produire
des bois de qualité. En effet, lors de la croissance, les branches sont englobées dans le
bois et donnent des noeuds réduisant les qualités esthétiques et mécaniques du bois
produit. De plus, 1’élagage améliore la conformation des tiges en diminuant la dé-
croissance. Il a aussi un impact positif sur le sol et la biodiversité car 1’apport de
lumicre suite a 1’élagage facilite la décomposition progressive des branches élaguées et
restitue au sol des nutriments.

Apres la récolte, les caractéristiques mécaniques des bois obtenus dépendent di-
rectement du nombre et de la qualité€ de 1’élagage. En effet, les branches mortes d'un
arbre ne tombent jamais toutes seules et occasionnent, lors de la croissance de I’arbre,
la présence de nceuds qui dégradent les caractéristiques mécaniques du bois.

Pour obtenir un bois de grande qualité, il est classique d'effectuer un premier élagage
des arbres jusqu'a 3 m de hauteur lorsque les arbres ont entre 10 et 15 ans. Trois a cinq
ans apres ce premier €lagage, un second €lagage est réalisé€ jusqu'a 6 m de hauteur.
Pour finir, trois a cinq ans apres le second élagage, un troisieme ¢lagage est réalisé
jusqu'a 10 a 12 m de hauteur. Il est également courant de pratiquer un élagage de 0 a
6m puis de 6 a 12m. En variante, un élagage direct de 0 a 12 m est envisageable pour

certains peuplements forestiers.
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La qualité de 1'élagage dépend de la précision de la coupe effectuée. Si la branche est
coupée trop pres du trone, une partie du tronc peut Etre entamée, posant des problemes
de cicatrisation pour l'arbre. Au contraire, si la branche est coupée a une distance trop
importante du tronc, les résidus de la branche peuvent former un chicot qui provoquera
la formation d'un nceud noir dans le bois. Ainsi, si la branche est coupée trop proche ou
trop loin du tronc, la qualité du bois obtenu est dégradée. Pour obtenir un bois avec une
qualité optimum, il convient de couper chaque branche apres le bourrelet soutenant le
départ de la branche du tronc.

Pour ce faire, les professionnels de 1'élagage utilisent classiquement un outil de coupe
monté sur une perche d'élagage. L'outil de coupe peut correspondre a un coupe-
branche, une scie, un sécateur €lectrique ou une tronconneuse. Pour procéder a
I’élagage, le professionnel positionne, depuis le sol, I'outil de coupe au ras du bourrelet
de la branche a €laguer. Cependant, cette technique manuelle est particulierement
longue pour élaguer les différentes branches d’un arbre et elle ne permet pas d'atteindre
avec précision les branches hautes, c'est-a-dire les branches s’étendant a plus de 5 m du
sol. Il est possible de combiner ces outils d'élagage avec une €chelle ou un écureuil
mais cela entraine un cofit de traitement et des risques beaucoup plus importants pour
les professionnels.

Pour obtenir un élagage plus rapide et sécurisé, plusieurs sociétés ont tenté de dé-
velopper des dispositifs d'élagage automatisé€s. Par exemple, le produit « Clouston tree
pruner » est décrit sur le brevet américain numéro US 5,983,966.

Ce dispositif d'élagage automatisé comporte un chassis sur lequel est fixé un moteur
et une réserve de gaz pour le serrage de la machine sur ’arbre. Le moteur est relié a
deux pignons qui engrainent simultanément quatre roues montées sur le chassis. Ces
roues permettent d’assurer la traction du dispositif d’élagage le long du tronc d’un
arbre. En outre, le moteur engraine €galement une fraise rotative permettant de
sectionner les branches de 1'arbre lors de la montée du dispositif d'élagage automatisé.
Pour permettre le maintien de ce dispositif d'élagage automatisé sur le tronc de l'arbre,
une seconde partie amovible du dispositif d'élagage est destinée a encercler le tronc et
a venir se fixer de part et d’autre du chéssis. Cette partie amovible comporte deux
roues libres destinées a former un contre-appui pour les quatre roues motorisées du
chassis.

Ainsi, lorsqu'un opérateur veut procéder a 'élagage d'un arbre, il doit positionner les
quatre roues motorisées du chéssis contre un tronc d’arbre et fixer la partie amovible
pour enserrer le tronc de l'arbre. Lorsque le dispositif d’arrimage est enserré autour du
tronc d’arbre, I’opérateur peut télécommander le déplacement du dispositif d'é¢lagage et
I’actionnement de la fraise.

Cependant, ce dispositif est particulierement instable lors de 1a montée. Cette in-
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stabilité entraine des difficultés de coupe pour la fraise et ne garantit pas une qualité de
coupe constante sur toute la hauteur de 1’arbre. Plus particulierement, la fraise est
souvent insuffisante pour couper un grand nombre de branches situées a une méme
hauteur d’un arbre, par exemple pour certaines essences de bois dans lesquelles les
branches sont formées en couronnes. Il s’ensuit que le dispositif doit monter sur des
branches dont la coupe est irréguliére. En outre, la manceuvre d’installation et
d’extraction du dispositif sur le tronc d’un arbre est particulierement délicate et
dangereuse a réaliser. Elle requiert une ou deux personnes ou un autre dispositif pour
maintenir le chéssis lors de la fixation de la partie amovible. Durant cette opération,

rien ne vient protéger I’opérateur de la fraise en cas chute par exemple.
La fraise pose également des problemes de maintenance lorsqu’il est nécessaire de

remplacer la fraise car il n’est pas possible de monter la fraise dans un mandrin. En
effet, pour obtenir une qualité de coupe suffisante, la fraise présente classiquement un
diametre supérieur a 20mm et le mandrin adapté pour soutenir une fraise de ce
diametre présente un diametre supérieur a SOmm qui pese environ 1 kg. Or, le poids et
le diametre du mandrin impact le poids du dispositif ainsi que la distance de coupe.

Ainsi, comme les autres solutions existantes, ce dispositif d'élagage automatisé est
lourd, peu maniable et présente un risque important de coincement lors de la montée le
long du tronc de l'arbre. Compte tenu des dispositifs existants, la majeure partie des
professionnels préfere utiliser des outils manuels.

Le probleme technique de l'invention est donc de fournir un dispositif d'élagage au-
tomatisé plus efficace, plus sécuritaire, plus simple a mettre en ceuvre et avec une
qualité de coupe constante sur toute la hauteur de 1’arbre.

Exposé de l'invention

Afin de résoudre ce probleme technique, I’invention propose un dispositif d'élagage
automatis€ et ergonomique comportant au moins un ensemble d’au moins trois roues
destinées a €tre régulicrement réparties sur une circonférence d’un tronc afin de
maintenir le dispositif d'élagage avec au moins trois points de contact.

Pour adapter ce serrage aux variations de circonférence du tronc, deux roues de
serrage de chaque ensemble sont montées mobiles sur des bras. Ces roues de serrage
sont déplacées simultanément de sorte a maintenir une répartition réguliere des roues
du dispositif et adapter les efforts de serrage nécessaires pour maintenir le dispositif
autour du tronc.

A cet effet, selon un premier aspect, I’invention concerne un dispositif d’élagage au-
tomatis€ d’un tronc comportant : un chassis sur lequel est monté au moins une roue de
traction destinée a venir au contact dudit tronc ; et au moins un outil de coupe

s’étendant au-dessus de ladite au moins une roue de traction de sorte a couper les
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branches dudit tronc disposées au-dessus dudit chassis.

L’invention se caractérise en ce que ledit chissis comporte au moins deux bras sur
lesquels sont montés au moins une roue de serrage de sorte a former, avec ladite au
moins une roue de traction, au moins un ensemble de trois roues régulierement
réparties sur une circonférence dudit tronc permettant d’enserrer ledit dispositif
d’élagage autour dudit tronc ; lesdites roues de serrage étant reliées a des moyens de
déplacement motorisé configurés pour déplacer simultanément lesdites roues de
serrage de sorte & maintenir une répartition réguliere des roues dudit ensemble autour
dudit tronc quelle que soit la circonférence dudit tronc.

L’invention permet ainsi d’obtenir un dispositif d’élagage plus simple a manceuvrer
et plus léger. Les roues de traction peuvent €tre déplacées par des navettes mobiles en
translation le long de chaque bras ou par un ensemble de bielles.

De préférence, ledit chassis comporte deux roues de traction superposées et quatre
bras : deux bras disposés au niveau d’une roue supérieure de traction et deux bras
disposés au niveau d’une roue inférieure de traction, chaque bras supportant au moins
une roue de serrage de sorte a former deux ensembles de trois roues régulicrement
réparties sur une circonférence dudit tronc.

Ce mode de réalisation permet d’améliorer encore la stabilité du dispositif d’élagage.
Les deux roues de traction peuvent étre commandées par le méme moteur ou par deux
moteurs indépendants. De préférence, les déplacements autour du tronc suivent une
trajectoire hélicoidale. Pour ce faire, lesdites roues sont orientées avec un angle
compris entre 5 et 40° par rapport a une longueur dudit chassis.

Selon un mode de réalisation, au moins un bras est monté sur un axe dudit chissis de
sorte que ledit chassis soit mobile entre trois positions : une position ouverte dans
laquelle lesdits bras forment un angle compris entre 70 et 100 degrés, une position
fermée dans laquelle lesdits bras forment un angle compris entre 50 et 70 degrés, et
une position de transport dans laquelle lesdits bras forment un angle compris entre 10
et 40 degrés.

Ainsi, pour accrocher le dispositif d’élagage sur un tronc, un opérateur peut déplacer
le dispositif d’élagage dans la position ouverte afin que les roues de serrage ne
bloquent pas le positionnement du dispositif d’élagage.

Les roues de traction sont ensuite disposées contre le tronc et le chassis est déplacé
dans la position fermée. Pour finir, I’opérateur peut commander le déplacement des
roues de serrage jusqu’a ce que les deux ensembles de trois roues enserrent le tronc.

A I'inverse, lorsque I’élagage est terminé, I’opérateur peut retirer le dispositif
d’élagage en éloignant les roues de serrage des roues de traction et en déplacgant le
chéssis dans la position ouverte pour aller €laguer un autre arbre. Lorsque tous les

élagages sont terminés, I’opérateur peut ranger le dispositif d’élagage en le déplagant
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dans la position de transport pour limiter son encombrement. Dans cette position, les
roues de serrage peuvent €tre configurées ou déplacées pour qu’elles ne butent pas les
unes sur les autres.

Pour s’assurer du maintien du dispositif d’élagage, lesdits bras peuvent comporter
des capteurs d’efforts. En mesurant I’effort de contre-réaction appliqué sur les roues de
serrage des bras, il est possible de déterminer si le dispositif d’élagage est solidement
maintenu sur le tronc d’arbre ou non, et de couper la commande de déplacement des
roues de serrage lorsqu’une valeur seuil d’effort de contre-réaction est atteinte. Par
exemple, les bras peuvent étre déplacés par des poignées commandées disposées de
chaque c6t€ du chassis.

Il est possible de limiter la consommation énergétique nécessaire pour maintenir le
dispositif dans la position fermée en utilisant au moins une bielle de liaison entre les
bras, ladite bielle présentant un point stable dans ladite position fermée. Cette bielle est
préférentiellement assujettie a un contacteur de position permettant d'atteindre un angle
de serrage sensiblement équivalent a 60 degrés entre les deux bras avant de déplacer
les roues le long des bras.

En outre, pour limiter le risque d’ouverture intempestive des bras en phase de travail,
il est possible d’utiliser des moyens de liaison entre les extrémités des bras. Par
exemple, il est possible de fixer une chaine, une sangle ou un levier de verrouillage aux
extrémités des bras, apres le déplacement en position fermée du chéssis. Selon un
mode de réalisation, ledit chéssis comporte un levier de verrouillage monté, de manicre
amovible, au moins deux bras de sorte a sécuriser ledit chassis dans ladite position
fermée en entourant ledit tronc.

Pour améliorer la sécurité de 1’opérateur, ledit chassis comporte préférentiellement
un carter de sécurité mobile entre deux positions : une position de coupe dans laquelle
ledit carter de sécurité ne recouvre pas ledit au moins un outil de coupe et une position
de transport dans laquelle ledit carter de sécurité recouvre ledit au moins un outil de
coupe ; ledit carter de sécurité étant déplacé en position de transport lorsque ledit
chéssis est en position ouverte ou en position de transport.

Afin d'obtenir un élagage précis des branches, ledit au moins un outil de coupe est
monté sur une platine dont les déplacements sont coordonnés avec les déplacements
desdites roues de serrage de sorte a maintenir une distance sensiblement constante
entre ledit tronc et ledit au moins un outil de coupe quelle que soit la circonférence
dudit tronc. Ainsi, les déplacements de cette platine peuvent ajuster la distance de
coupe entre I’outil de coupe et le tronc pour couper chaque branche apres le bourrelet
soutenant le départ de la branche du tronc.

De préférence, ledit au moins un outil de coupe correspond a une fraise engrainée par

un moteur. Cet outil de coupe permet d’obtenir une coupe nette sur les branches sans
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arrachement des fibres du bois et facilitant la cicatrisation en limitant les problemes de
présence de nceuds noirs non adhérents.

La motorisation du dispositif d’élagage peut étre thermique ou électrique et un ou
plusieurs moteurs peuvent étre utilisés pour déplacer les roues de traction, les roues de
serrage et la fraise en fonction de besoin. En fonctionnement normal, les déplacements
de la fraise et des roues de traction sont effectués en méme temps et un seul moteur
peut étre utilis€. Pour ce faire, des dispositifs de transmission et d’embrayage sont né-
cessaires.

En variante, il peut étre recherché des déplacements avec une plus forte puissance,
par exemple pour extraire le dispositif d’élagage d’une situation de blocage dans les
branches, et la fraise peut €tre désactivée dans ce contexte. En outre, la fraise et les
roues peuvent avoir des motorisations indépendantes. De la méme maniéere, les deux
roues de traction peuvent également avoir des moteurs indépendants afin de modifier
I’ orientation du dispositif d’élagage pour pallier a une situation de blocage.

La fraise présente préférentiellement un diametre supérieur a 20mm. Etant donné
qu’il est complexe de monter une telle fraise dans un mandrin en raison de la distance
disponible avec le tronc, un mode de réalisation propose de monter la fraise avec tout
le bloc d’entrainement de la fraise de maniere amovible sur le dispositif d’élagage afin
qu’une opération de maintenance sur la fraise soit facilitée par 1’extraction du bloc
d’entrainement contenant la fraise.

L’ensemble des moteurs peuvent étre t€lécommandés. En variante, certains moteurs
peuvent étre commandés directement par des capteurs montés sur le chéssis et d’autres
moteurs peuvent étre télécommandés.

Par exemple, selon un mode de réalisation, ledit chassis comporte une jupe de
contact instrumentée par un capteur de déplacement commandant ledit moteur de sorte
a obtenir un fonctionnement de ladite fraise lorsque des branches appuies sur ladite
jupe de contact. Ce mode de réalisation permet de commander automatiquement la
fraise lorsqu’une branche est détectée au-dessus du dispositif d’élagage.

Selon un second aspect, 1'invention concerne un procédé d’élagage au moyen d’un
dispositif d’élagage selon le premier aspect de I’invention, ledit procédé comportant les
étapes suivantes :

- déplacement dudit dispositif d’élagage, dans une position ouverte, de sorte a mettre
au contact ladite au moins une roue de traction contre un tronc ;

- fermeture desdits bras depuis ladite position ouverte jusqu’a atteindre une position
fermée ;

- activation desdits moyens de déplacement motorisé desdites roues de serrage
jusqu’a ce que lesdites roues de serrage et ladite au moins une roue de traction main-

tiennent ledit dispositif d’élagage autour dudit tronc ;



[0039]

[0040]

[0041]
[0042]
[0043]
[0044
[0045

[0046
(0047

—t e e

[0048]

[0049]

- fermeture d’un levier de verrouillage dudit chéssis ;

- activation de ladite au moins une roue de traction de sorte a déplacer ledit dispositif
d’élagage sur une trajectoire hélicoidale autour dudit tronc ; et

- lorsqu’une jupe de contact dudit dispositif d’élagage détecte la présence d’une

branche, embrayage dudit au moins un outil de coupe.
Ce procédé peut également &tre contrdlé pour activer 1’outil de coupe lorsque le

dispositif d’élagage dépasse une hauteur minimum afin de protéger I’opérateur ou en
identifiant la position angulaire de départ du dispositif d’élagage afin de ramener le
dispositif d’élagage dans la méme position angulaire a la fin de 1’élagage.

breve description des figures

L’invention sera mieux comprise a la lecture de la description qui va suivre, donnée
uniquement a titre d’exemple, et réalisée en relation avec les dessins annexés, dans
lesquels des références identiques désignent des éléments identiques ou analogues, et
dans lesquels :

[fig.1] la [fig.1] est une vue de dessous d’un dispositif d’élagage selon un mode de
réalisation de I’invention monté sur un tronc de faible circonférence ;

[fig.2] la [fig.2] est une vue de dessous du dispositif de la [fig.1] monté sur un tronc
de forte circonférence ;

[fig.3] la [fig.3] est une vue de dessous du dispositif de la [fig.1] dans une étape
d’arrimage du dispositif d’élagage ;

[fig.4] la [fig.4] est une vue de c6té d’un bras du dispositif de la [fig.1] ;

[fig.5] la [fig.5] est une vue de dessus partielle du dispositif de la [fig.1] ;

[fig.6] la [fig.6] est une vue en perspective partielle du dispositif de la [fig.1] ; et

[fig.7] la [fig.7] est une vue de face partielle du dispositif de la [fig.1].
description détaillée de I’invention

Les figures 1 a 7 illustrent un dispositif d’élagage automatisé 10 d’un tronc 11 selon
un mode de réalisation de 1’invention. Par exemple, le tronc 11 peut correspondre a un
arbre résineux, tel qu’un douglas, un épicéa, un sapin, un pin ou un méleze. Le tronc
11 peut également étre celui d’un peuplier ou d’un feuillu précieux.

Pour maintenir efficacement le dispositif d'élagage 10 autour du tronc 11 lors de la
traction de celui-ci, l'invention propose d'utiliser au moins trois roues 13-14, 20-23 ré-
gulierement réparties autour du tronc 11. Ainsi, tel qu'illustré sur les figures 1 et 2, le
dispositif 10 présent un chéssis 12 comportant deux roues de traction 13-14 su-
perposées. Ces roues de traction 13-14 sont montées sur des profilés formant la partie
centrale du chassis 12, par exemple au moyens d’un palonnier. Deux bras 16-17
s'étendent de cette partie centrale avec un angle compris entre 50 et 70 degrés lorsque

le chéssis 12 est monté autour d'un tronc 11 dans une position fermée.
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Le bras de gauche 16 est monté sur un axe 26 alors que le bras de droite 17 est monté
de maniere fixe au moyen d'une piece de fixation 27. De préférence, tel qu'illustré sur
la [fig.4], chaque bras présente deux profilés 40-42 et deux traverses 43-44 fixées entre
les profilés 41-42 pour obtenir une structure parallélépipédique. Les profilés 41-42
comportent une glissiere permettant la translation d'une navette 18-19. Chaque navette
18-19 porte deux roues 20-23 destinées a enserrer le chassis 12 autour du tronc 11. En
outre, des moyens de translation 24-25 permettent de déplacer chaque navette 19-20 de
chaque bras 16-17.

Ces moyens de translation 24-25 peuvent correspondre a une vis sans fin coopérant
avec un €crou monté sur la navette 19-20. Les deux vis sans fin sont entrainées par un
ou plusieurs moteurs de sorte que les déplacements des deux navettes 18-19 soient syn-
chronisés afin d'obtenir une répartition constante des roues autour du tronc 11 quelle
que soit la circonférence du tronc 11.

Par exemple, lorsque le tronc 11 présent un faible diametre, tel qu'illustré sur la
[fig.1], les roues inférieures 21 et 23 sont déplacées proches de la roue de traction in-
férieure 14 alors que, dans le cas de la [fig.2], lorsque le diametre du tronc 11 est
important, les roues inférieures 21 et 23 sont déplacées a une plus grande distance de la
roue inférieure de traction 14.

Tel qu'illustré sur la [fig.4], les roues 20-23 de chaque bras 16-17 sont pas alignées
dans la longueur L des bras 16-17 mais sont orientées avec un angle o compris entre 5
et 40 degrés par rapport a la longueur L. Cette orientation des roues de serrage 20-23
est équivalente pour les roues de traction 13-14 par rapport a la partie centrale du
chéssis 12 et permettent d'obtenir un déplacement hélicoidal du dispositif 10 autour du
tronc 11.

Le déplacement des roues de serrage 20-23 contre le tronc 11 est réalisé jusqu'a
obtenir un effort de serrage prédéterminé. Cet effort de serrage peut tre mesuré par un
capteur d'efforts, c'est-a-dire un capteur de déformation ou de déplacement.

Par ailleurs, le serrage du chéssis 12 est également facilité par un levier de ver-
rouillage 29 install€ aux extrémités des bras 16-17 lorsque le dispositif 10 est monté
contre le tronc 11. Pour ce faire, le profilé inférieur 42 est reli€ par un axe 28 et par un
axe 31 a un levier de verrouillage 29 qui est destiné€ a coopérer avec un crochet 30
ménagé a I'extrémité du profilé inférieur 42 du bras 17. En variante, deux leviers de
verrouillage peuvent étre utilisés au niveau des profilés inférieurs ou supérieurs ou le
levier de verrouillage 29 peut €tre monté uniquement au niveau des profilés supérieurs
41 des deux bras 16-17.

Les axes 26, 28, 31 permettent d'écarter le levier de verrouillage 29 et le bras de
gauche 16 du dispositif 10 pour extraire celui-ci d'un tronc d'arbre 11. Le dispositif 10

est alors dans une position ouverte et il peut se replier sur lui-méme pour faciliter le
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transport. De la méme maniere, pour arrimer le dispositif 10 autour d'un tronc d'arbre
11, un opérateur doit placer les roues de traction 13-14 contre le tronc d'arbre et
commander le déplacement simultané des roues de serrage 20-23 jusqu'a ce que celles-
ci permettent le maintien du dispositif 10 contre le tronc 11. Avant ou apres le dé-
placement des roues de serrage 20-23, 'opérateur peut fermer le levier de verrouillage
29.

Lorsque le dispositif 10 est correctement arrimé, un ou plusieurs moteurs 33 peuvent
entrainer le déplacement du dispositif 10 autour du tronc 11 suivant une trajectoire hé-
licoidale. Au cours de ces déplacements, un outil de coupe 15 est destiné a couper les
branches du tronc 11.

De préférence, 1'outil de coupe 15 correspond a une fraise mais, d'autres outils de
coupe peuvent Etre utilisés sans changer invention, par exemple une chaine de
tronconneuse. Tel qu'illustré sur la figure 5, cette fraise 15 est montée sur une platine
36 mobile par rapport a la partie centrale du chassis 12 de sorte a maintenir une
distance constante entre la fraise 15 et le tronc 11 quel que soit la circonférence du
tronc 11. Ainsi, les déplacements en translation des navettes 18-19 entrainent préféren-
tiellement le déplacement de la platine 36 portant la fraise 15.

Cette fraise 15 est entrainée en rotation par un moteur 34 par l'intermédiaire d'un
embrayage 35. Le moteur 34 et I'embrayage 35 sont montés au niveau du bras de droite
17 du chassis 12. De préférence, 'embrayage 35 correspond un embrayage étagé
permettant d'obtenir une vitesse de rotation de la fraise 15 entre 5 et 7000 tr/m. Cet
embrayage 35 est préférentiellement un embrayage magnétique piloté en fonction de la
position d'une jupe de contact 40 disposée sur le chassis 12. Cette jupe de contact 40
permet de détecter la présence des branches pour commander 'embrayage afin que la
fraise 15 n’entre en rotation que lorsque des branches sont détectées par la jupe de
contact 40. Pour ce faire, cette jupe de contact 40 présente une forme semi-circulaire
avec une levre destinée a détecter les branches et a protéger la machine. En variante, la
fraise 15 peut &tre mise en rotation constante a partir du moment ot le dispositif 10 a
dépassé€ une hauteur prédéterminée, par exemple 3 m. En outre, la jupe de contact 40
peut intégrer un carter de sécurité venant recouvrir la fraise 15 lors du transport.

Pour gérer les commandes des moteurs 33-34, le dispositif comporte préféren-
tiellement une carte €lectronique permettant de commander les différents moteurs 33-
34 pour automatiser la traction et la découpe des branches du tronc 11. Cette carte €lec-
tronique peut comporter des moyens de communication sans fil afin que 1’opérateur
puisse commander ces moteurs 33-34 depuis une télécommande. En complément ou en
variante, la carte électronique peut automatiser certaines actions. Par exemple, la carte
électronique peut détecter la circonférence du tronc 11 au cours du temps en fonction

de la position des roues de serrage 20-23 et arréter la montée lorsqu’une valeur seuil
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inférieure de circonférence est mesurée. La carte électronique peut également intégrer
d’autres moyens de controle du dispositif 10, tels qu’une boussole, un accélérometre et
un gyroscope. Ainsi, la carte €lectronique peut étre configurée pour déplacer le
dispositif avec une orientation spécifique par rapport au tronc 11 a ’issue de 1’élagage.

Lors de I’élagage, la carte électronique peut stocker des informations relatives a
I’arbre sur lequel I’élagage est réalisé, telles que la position spécifique de 1’arbre
obtenue par une puce de géo positionnement, la hauteur élaguée, le nombre de
couronnes de I’arbre, la date a laquelle 1’élagage est réalisé... En transmettant ces in-
formations a une base de données centralisée, il est possible d’obtenir une gestion plus
efficace de I’élagage des arbres d’une parcelle ou d’un ensemble de parcelles.

En outre, l'invention permet également d’obtenir un dispositif 10 plus léger que les
dispositifs existants et permettant d'obtenir une coupe propre et nette au niveau des
bourrelets de chaque branche de sorte a obtenir une cicatrisation efficace a l'issue de

I'élagage
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Revendications
Dispositif d’élagage automatisé€ (10) d’un tronc (11) comportant :
- un chassis (12) sur lequel est monté au moins une roue de traction
(13-14) destinée a venir au contact dudit tronc (11) ; et
- au moins un outil de coupe (15) s’étendant au-dessus de ladite au
moins une roue de traction (13-14) de sorte a couper les branches dudit
tronc (11) disposées au-dessus dudit chassis (12);
caractérisé en ce que ledit chassis (12) comporte au moins deux bras
(16-17) sur lesquels sont montés au moins une roue de serrage (20-23)
de sorte a former, avec ladite au moins une roue de traction (13-14), au
moins un ensemble de trois roues régulierement réparties sur une cir-
conférence dudit tronc (11) permettant d’enserrer ledit dispositif
d’élagage (10) autour dudit tronc (11) ; lesdites roues de serrage (20-23)
étant reliées a des moyens de déplacement motoris€ (24-25) configurés
pour déplacer simultanément lesdites roues de serrage (20-23) de sorte a
maintenir une répartition réguliere des roues (13-14, 20-23) dudit
ensemble autour dudit tronc (11) quelle que soit la circonférence dudit
tronc (11) ;
au moins un bras (16-17) étant monté sur un axe (26) dudit chassis (12)
de sorte que ledit chéssis (12) soit mobile entre trois positions : une
position ouverte dans laquelle lesdits bras (16-17) forment un angle
compris entre 70 et 100 degrés, une position fermée dans laquelle lesdits
bras (16-17) forment un angle compris entre 50 et 70 degrés, et une
position de transport dans laquelle lesdits bras (16-17) forment un angle
compris entre 10 et 40 degrés.
Dispositif d’élagage selon la revendication 1, dans lequel ledit chassis
(12) comporte deux roues de traction (13-14) superposées et quatre bras
(16-17) : deux bras disposés au niveau d’une roue supérieure de traction
(13) et deux bras disposés au niveau d’une roue inférieure de traction
(14), chaque bras (16-17) supportant au moins une roue de serrage
(20-23) de sorte a former deux ensembles de trois roues régulicrement
réparties sur une circonférence dudit tronc (11).
Dispositif d’élagage selon la revendication 1 ou 2, dans lequel lesdites
roues (13-14, 20-23) sont orientées avec un angle (o) compris entre 5 et
40° par rapport a une longueur (L) dudit chassis (12).
Dispositif d’élagage selon la revendication 1, dans lequel ledit chassis

(12) comporte un levier de verrouillage (29) monté, de maniere
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amovible, sur au moins deux bras (16-17) de sorte a sécuriser ledit
chassis (12) dans ladite position fermée en entourant ledit tronc (11).
Dispositif d’élagage selon la revendication 1 ou 4, dans lequel ledit
chéssis (12) comporte un carter de sécurité mobile entre deux positions :
une position de coupe dans laquelle ledit carter de sécurité ne recouvre
pas ledit au moins un outil de coupe (15) et une position de transport
dans laquelle ledit carter de sécurité recouvre ledit au moins un outil de
coupe (15) ; ledit carter de sécurité étant déplacé en position de transport
lorsque ledit chassis (12) est en position ouverte ou en position de
transport.

Dispositif d’élagage selon 1’une des revendications 1 a 5, dans lequel
ledit au moins un outil de coupe (15) est monté sur une platine (36) dont
les déplacements sont coordonnés avec les déplacements desdites roues
de serrage (20-23) de sorte a maintenir une distance sensiblement
constante entre ledit tronc (11) et ledit au moins un outil de coupe (15)
quelle que soit la circonférence dudit tronc (11).

Dispositif d’élagage selon 1’une des revendications 1 a 6, dans lequel
ledit au moins un outil de coupe (15) correspond a une fraise engrenée
par un moteur (34).

Dispositif d’élagage selon la revendication 7, dans lequel ledit chassis
(12) comporte une jupe de contact (40) instrumentée par un capteur de
déplacement commandant ledit moteur (34) de sorte a obtenir un fonc-
tionnement de ladite fraise (15) lorsque des branches appuies sur ladite
jupe de contact (40).

Procédé d’élagage au moyen d’un dispositif d’élagage (10) selon ’'une
des revendications 1 a 8, ledit procédé comportant les étapes suivantes :
- déplacement dudit dispositif d’élagage (10), dans une position ouverte,
de sorte a mettre au contact ladite au moins une roue de traction (13-14)
contre un tronc (11) ;

- fermeture desdits bras (16-17) depuis ladite position ouverte jusqu’a
atteindre une position fermée ;

- activation desdits moyens de déplacement motorisé€ (24-25) desdites
roues de serrage (20-23) jusqu’a ce que lesdites roues de serrage (20-23)
et ladite au moins une roue de traction (13-14) maintiennent ledit
dispositif d’élagage (10) autour dudit tronc (11) ;

- fermeture d’un levier de verrouillage dudit chassis (12) ;

- activation de ladite au moins une roue de traction (13-14) de sorte a

déplacer ledit dispositif d’élagage (10) sur une trajectoire hélicoidale
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autour dudit tronc (11) ; et

- lorsqu’une jupe de contact (40) dudit dispositif d’élagage (10) détecte
la présence d’une branche, embrayage dudit au moins un outil de coupe
(15).
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