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ABREGE

Ce dispositif pousseur (12) comprenant un support (22) et un organe pousseur (14)
porté par le support, I'organe pousseur (14) étant prévu pour pousser des aliments sur le
sol suivant une direction transversale (T) du fait du déplacement du dispositif pousseur
(14) suivant une direction longitudinale (L) perpendiculaire a la direction transversale (T),
caractérisé en ce que l'organe pousseur (14) est mobile par rapport au support (22) en
translation suivant la direction transversale (T).

Application a un véhicule automatique de distribution d'aliments dans une

installation d’élevage d’animaux.
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Dispositif pousseur pour pousser des aliments sur le sol et véhicule équipé d’un tel

dispositif pousseur

La présente invention concerne le domaine de I'élevage de bétail, et plus
particulierement de I'alimentation du bétail.

Une étable comprend généralement une aire de vie séparée d'un couloir
d’alimentation par une barriére d’alimentation permettant au bétail présent dans l'air de
vie de passer la téte pour s’alimenter dans le couloir d'alimentation. La barriere
d’alimentation est par exemple un cornadis.

Des aliments (fourrage, granules...) sont déposés le long de la barriére
d’'alimentation. La composition des aliments et leur quantité sont déterminés pour une
alimentation appropriée du bétail. En mangeant, les animaux repoussent les aliments a
I'écart de la barriere d’alimentation. Il est souhaitable de repousser les aliments vers la
barriere d’alimentation pour permettre aux animaux de s’alimenter selon la dose
appropriée.

EP 1779722 A1 divulgue des véhicules pour repousser les aliments sur le sol
vers une barriere d’alimentation. Un véhicule comprend une lame de raclage en forme de
V pointant vers I'avant pour repousser des aliments sur les c6tés du véhicule du fait du
déplacement de celui-ci. Un autre véhicule comprend une lame de raclage rectiligne
mobile en rotation autour d’un axe vertical pour repousser des aliments sur le cété du
véhicule par un mouvement de rotation alternatif de la lame de raclage combiné a un
déplacement incrémental du véhicule. Encore un autre véhicule comprend une lame de
raclage rectiligne s’étendant parallélement a la direction longitudinale du véhicule et
mobile en translation suivant une direction transversale du véhicule pour repousser les
aliments par un mouvement de translation alternatif combiné a un déplacement
incrémental du véhicule.

EP 2 007 191 A1 divulgue un véhicule autonome sans équipage pour pousser des
aliments sur le sol, comprenant un chariot pourvu d’'un élément circulaire rotatif entourant
le chariot et monté rotatif autour d’'un axe proche de la vertical, pour pousser les aliments
sur le sol contre une barriere d'alimentation.

Un des buts de l'invention est de proposer un dispositif pousseur pour pousser des
aliments sur le sol devant un véhicule, qui soit efficace et facile a mette en ceuvre.

A cet effet, I'invention propose un dispositif pousseur pour pousser des aliments
sur le sol, destiné a équiper un véhicule, le dispositif pousseur comprenant un support et
un organe pousseur porté par le support, I'organe pousseur étant prévu pour pousser des
aliments sur le sol suivant une direction transversale du fait du déplacement du dispositif

pousseur suivant une direction longitudinale perpendiculaire a la direction transversale,
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caractérisé en ce que I'organe pousseur est mobile par rapport au support en translation

suivant la direction transversale.

Selon d'autres modes de réalisation, le dispositif pousseur comprend une ou
plusieurs des caractéristiques suivantes, prise(s) isolément ou selon toutes les
combinaisons techniquement possibles :

- 'organe pousseur est mobile suivant la direction transversale entre une position
rétractée et au moins une position déployée, de préférence vers deux positions déployées
située de part et d’autre de la position rétractée ;

- le dispositif pousseur est configuré pour abaisser I'organe pousseur a proximité
du sol ou relever I'organe pousseur a I'écart du sol ;

- 'organe pousseur est mobile de telle maniére a rapprocher ou écarter I'organe
pousseur du sol lorsque le dispositif pousseur est monté sur un véhicule ;

- 'organe pousseur est mobile suivant une direction verticale perpendiculaire a la
direction longitudinal et a la direction transversale ;

- le support est mobile suivant une direction verticale perpendiculaire a la direction
longitudinale et a la direction transversale ;

- i comprend un dispositif de détection pour détecter un obstacle présent devant le
dispositif pousseur ;

- le dispositif de détection posséde une configuration basse pour détecter des
obstacles devant le dispositif pousseur a partir d'une premiére hauteur par rapport au sol
et une configuration haute pour détecter des obstacles devant le dispositif pousseur a
partir d'une deuxieme hauteur supérieure a la premiére hauteur ;

- le dispositif de détection est a détection par contact ou sans contact ;

- le dispositif de détection comprend un palpeur pour détecter un obstacle
touchant le palpeur, le palpeur s’étendant suivant la direction transversale, a distance du
organe pousseur suivant la direction longitudinale ;

- en vue suivant la direction longitudinale, I'organe pousseur en position rétractée
est situé dans l'alignement du palpeur, et I'organe pousseur en position déployée fait
saillie transversalement par rapport au palpeur ;

L'invention concerne également un véhicule comprenant un chariot et un dispositif
pousseur monté a une extrémité du chariot pour pousser des aliments sur le cété du
véhicule suivant une direction transversale du véhicule du fait du déplacement du véhicule
suivant une direction longitudinale du véhicule.

Selon d'autres modes de réalisation, le véhicule comprend une ou plusieurs des
caractéristiques suivantes, prise(s) isolément ou selon toutes les combinaisons

techniquement possibles :
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- I'organe pousseur est déplagable suivant la direction transversale entre une

position rétractée dans laquelle I'organe pousseur se situe entre les bords latéraux du
chariot et au moins une position déployée dans laquelle I'organe pousseur fait saillie
latéralement par rapport au chariot ;

- le véhicule est autonome et sans équipage et comprend un dispositif de guidage
automatique ;

- le chariot est pourvu de roues de roulage sur le sol, comprenant au moins une
roue motrice motorisée et au moins une roue directrice.

L'invention concerne encore une installation d’alimentation d’animaux d’'élevage
comprenant un véhicule tel que défini ci-dessus.

L'invention et ses avantages seront mieux compris a la lecture de la description
qui va suivre, donnée uniquement a titre d'exemple et faite en référence aux dessins
annexés, sur lesquels :

- les Figures 1 et 2 sont des vues schématiques en perspective de la partie avant
d’'un véhicule autonome sans équipage, muni d’'un dispositif pousseur pour pousser des
aliments sur le sol ;

- les Figures 3 et 4 sont des vues schématiques de face du véhicule se déplacant
le long d'une barriere d’'alimentation ;

- les Figures 5 et 6 sont des vues schématiques de dessus du véhicule se
déplacant le long de la barriére d’alimentation ; et

- les Figures 7 et 8 sont des vues de cbté et en perspective du véhicule équipé en
outre d’'un ensemble de distribution d’aliments.

Le véhicule 2 représenté sur les Figures 1 a 6 est un véhicule automatique. Il est
autonome et sans équipage. Il est congcu pour se déplacer automatiquement suivant une
programmation déterminée, en se repérant dans son environnement, éventuellement a
laide d’'un guide ou de balises.

Le véhicule 2 est configuré pour se déplacer dans un couloir d’alimentation d'une
étable, le long d'une barriére d’alimentation 3 séparant le couloir d’alimentation d'une aire
de vie pour du bétail, en repoussant des aliments au sol contre la barriére d'alimentation
3. La barriere permet au bétail de passer la téte pour manger des aliments posés sur le
sol le long de la barriére d’alimentation.

Le véhicule 2 est prévu pour se déplacer suivant une direction longitudinal L
correspondant a la direction de déplacement rectiligne du véhicule en marche avant ou
arriere.

Dans la suite de la description, les termes « longitudinal », « transversal »,

« vertical », « avant », « arriere », « gauche », « droite », « haut » et « bas » s’entendent
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par référence a la direction longitudinal L et au sens de déplacement en marche avant

(vers le haut sur les Figures 5 et 6).

Le véhicule 2 comprend un chariot 4 pourvu de roues 6 de roulage au sol (Figure
3). Le chariot 4 comprend au moins une roue motrice motorisée pour commander le
déplacement du véhicule 2 vers I'avant ou vers l'arriere et au moins une roue directrice
pour commander la direction du véhicule 2.

Comme visible sur les Figures 5 et 6, le véhicule 2 comprend un dispositif de
guidage 8 automatique pour commander les déplacements du véhicule de maniere
automatique.

Le dispositif de guidage 8 comprend par exemple un capteur électromagnétique
coopérant avec un fil continu enterré dans le sol ou avec des bornes magnétiques
enterrées dans le sol a distance les unes des autres. En variante, le dispositif de guidage
comprend un capteur optique coopérant avec une ligne dessinée sur le sol, des marques
dessinées sur le sol ou des marques en hauteur réparties dans I'étable. En variante, le
dispositif comprend un détecteur laser et des bornes réfléchissantes réparties dans
I'étable. En variante, le dispositif de guidage comprend un dispositif de vision comprenant
au moins une caméra, de préférence deux caméra pour une vision stéréoscopique, et un
dispositif d’analyse d’image propre a reconnaitre I'environnement du véhicule apres
apprentissage.

Le dispositif de guidage 8 commande I'entrainement de la ou chaque roue motrice
et l'orientation de la ou chaque roue directrice pour commander les déplacements du
véhicule 2.

Comme llustrés sur les Figures 1 a 6, le véhicule 2 comprend un dispositif
pousseur 12 pour pousser des aliments sur le sol devant le véhicule 2.

Le dispositif pousseur 12 comprend un organe pousseur 14 — ou racle — configuré
pour étre déplacé le long du sol et pousser des aliments sur le sol latéralement sur le cété
du véhicule 2 suivant une direction transversale T, du fait du déplacement dispositif
pousseur 12 suivant la direction longitudinale L, la direction transversale T étant
perpendiculaire a la direction longitudinale L.

L'organe pousseur 14 est ici formé pour pousser les aliments latéralement des
deux cbtés de I'organe pousseur 14. L’'organe pousseur 14 forme une étrave de raclage. Il
est en forme de «V » pointant suivant la direction longitudinale, vers I'extérieur du
véhicule 2, ici vers I'avant.

L'organe pousseur 14 posséde deux segments latéraux 16 (Figures 6 et 4),
chacun orienté de maniere a repousser des aliments latéralement sur un c6té respectif du

véhicule 2. Chaque segment latéral est incliné par rapport a la direction longitudinale L et



10

15

20

25

30

35

CA 02885407 2015-03-18

WO 2014/044629 PCT/EP2013/069106

5
la direction transversale T en étant orienté vers l'avant et vers un c6té latéral respectif du

véhicule. Les deux segments latéraux 16 sont reliés par un segment intermédiaire 18
curviligne convexe s’étendant transversalement.

L'organe pousseur 14 est pourvu sur son bord inférieur d'une bande d’'usure 20
(Figures 1 a 4) par laquelle I'organe pousseur 14 vient frotter sur le sol. La bande d’'usure
20 est remplacée lorsqu’elle est usée.

L'organe pousseur 14 est mobile en translation suivant la direction transversale T,
entre une position rétractée (Figures 1 et 3), dans laquelle I'organe pousseur 14 s'inscrit
en vue suivant la direction longitudinale L dans la largeur du chariot 4, sans faire saillie
latéralement par rapport au chariot 4, et une position déployée (Figure 2 et 4), dans
laquelle I'organe pousseur 14 est déporté transversalement par rapport a la position
rétractée, 'organe pousseur 14 faisant saillie transversalement du chariot 4, sur un cété
latéral de celui-ci.

L'organe pousseur 14 est de préférence déplacable transversalement dans les
deux sens, vers une position déployée a droite, en saillie sur la droite du chariot 4 et vers
une position déployée a gauche, en saillie sur la gauche du chariot 4.

Le dispositif pousseur 12 possede une configuration inactive (Figure 1 et 3) dans
laquelle l'organe pousseur 14 est relevé a I'écart du sol et une configuration active
(Figures 2 et 4) dans laquelle I'organe pousseur 14 est abaissé pour pousser des aliments
sur le sol.

De préférence, en configuration inactive, I'organe pousseur 14 est en position
rétractée, comme illustré sur les Figures 1 et 3, de maniere a ne pas faire saillie
latéralement du chariot 4.

Le dispositif pousseur 12 comprend un support 22 portant 'organe pousseur 14.
L'organe pousseur 14 est monté sur le support 22 en étant mobile en translation suivant
la direction transversale T par rapport au support 22. Ceci permet le déplacement de
'organe pousseur 14 entre la position rétractée et la position déployée.

Le dispositif pousseur 12 comprend un actionneur de déploiement pour
commander le déplacement de I'organe pousseur 14 suivant la direction transversal T
entre la position rétractée et la position déployée. L'actionneur de déploiement est
disposé entre I'organe pousseur 14 et le support 22.

Le support 22 est monté sur le chariot 4 en étant mobile en translation suivant la
direction verticale Z par rapport au chariot 4 pour abaisser I'organe pousseur 14 en
configuration active du dispositif pousseur 12 ou relever l'organe pousseur 14 en
configuration inactive du dispositif pousseur 12.
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Le dispositif pousseur 12 comprend un actionneur de relevage (non représenté)

pour commander le déplacement vertical du support 22 entre la configuration inactive et la
configuration active. L’actionneur de relevage est disposé entre le support 22 et le chariot
4. L'actionneur de relevage est par exemple un actionneur pneumatique, hydraulique ou
électrique.

Le dispositif pousseur 12 comprend un dispositif de détection 28 frontal pour
détecter des obstacles se présentant devant le véhicule 2, en particulier devant le
dispositif pousseur 12. Le dispositif de détection 28 est configuré pour commander
automatiquement l'arrét du véhicule 2 a la détection d’'un obstacle sur la trajectoire du
véhicule 2.

Le dispositif de détection 28 comprend ici un palpeur 30 s’étendant en porte-a-
faux a lavant de l'organe pousseur 14. Le palpeur 30 s’étend transversalement,
sensiblement sur toute la largeur du véhicule 2. Le palpeur 30 est porté par au moins un
bras, ici deux bras 32. Chaque bras 32 s'étend suivant la direction longitudinale L.
Chaque bras 32 est télescopique pour permetire au palpeur 30 de reculer lorsqu'il percute
un obstacle.

Le dispositif de détection 28 détecte tout contact du palpeur 30 avec un obstacle
et commande immédiatement 'arrét du véhicule 2.

En vue de face du dispositif pousseur 12, et en position abaissée et rétractée du
organe pousseur 14 (Figure 3), I'organe pousseur 14 ne fait pas saillie latéralement par
rapport au palpeur 30.

En vue de face du dispositif pousseur 12 et en position abaissée et déployée du
organe pousseur 14 (Figure 4), 'organe pousseur 14 fait saillie latéralement par rapport
au palpeur 30.

Le dispositif de détection 28 est ici un dispositif de détection par contact. En
variante, le dispositif de détection est un dispositif de détection a distance, sans contact.
Un tel dispositif de détection est par exemple un dispositif optique a caméra et analyse
d’image, un dispositif a scrutateur laser, un dispositif a scrutateur a ultrasons ou tout autre
type de dispositif de détection d’obstacle sans contact.

Le dispositif de détection 28 possede une configuration basse (Figure 1 et 3) dans
laquelle le dispositif de détection 28 détecte des obstacles a partir d’'une premiére hauteur
H1, et une configuration haute (Figure 2 et 4) dans laquelle le dispositif de détection 28
détecte des obstacles a partir d'une deuxiéme hauteur H2 supérieure a la premiere
hauteur H1.

La configuration basse permet une détection avec un niveau de sécurité plus

élevé, en permettant la détection d’'obstacle a partir de la premiére hauteur H1, et la
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configuration haute permet une détection avec un niveau de sécurité moins élevé, en

permettant la détection d’obstacle uniquement a partir de la deuxieme hauteur H2.

La deuxieme hauteur H2 est choisie pour étre supérieure a la hauteur d’aliments
sur le sol repoussés par du bétail a I'écart de la barriére d'alimentation, et ainsi éviter un
arrét inutile du véhicule 2 lorsque celui-ci repousse des aliments sur le sol.

Le dispositif de détection 28 est placé dans la configuration basse lorsque le
dispositif pousseur 12 est en configuration inactive, pour assurer un niveau de sécurité
élevé, et le dispositif de détection 28 est placé dans la configuration haute lorsque le
dispositif pousseur 12 est en configuration active.

Dans le cas présent, le palpeur 30 est mobile verticalement entre une position
basse (Figure 3) correspondant a la configuration basse et une position haute (Figure 4)
correspondant a la configuration haute. La premiére hauteur H1 correspond a la hauteur
du bord inférieur du palpeur 30 en position basse et la deuxieme hauteur H2 correspond a
la hauteur du bord inférieur du palpeur 30 en position haute.

Le dispositif de détection 28 est par exemple monté sur le support 22. Le dispositif
de détection 28 est monté mobile verticalement sur le support 22 avec une amplitude
suffisante permettant de relever le palpeur 30 en position haute en compensant le
mouvement de descente du support 22 pour abaisser I'organe pousseur 14 a proximité ou
au contact du sol.

Le dispositif de détection 28 comprend un actionneur de réglage (non représenté)
pour abaisser le palpeur 30 ou relever le palpeur 30. L'actionneur de réglage est disposé
entre le support 22 et les bras 32. L’actionneur de réglage est par exemple un actionneur
pneumatique, hydraulique ou électrique.

Le dispositif pousseur 12 intégrant le dispositif de détection 28 forme un module
pousseur propre a étre monté sur un véhicule existant.

En fonctionnement, lorsque le véhicule 2 se déplace, par défaut, le dispositif de
détection 28 est disposé dans la configuration basse et I'organe pousseur 14 est relevé.

Pour repousser des aliments sur le sol vers une barriere d'alimentation, le
dispositif de détection 28 est disposé dans la configuration haute et I'organe pousseur est
abaissé.

Le dispositif de guidage 8 commande le véhicule 2 pour déplacer le véhicule 2 le
long de la barriere d’alimentation 3, de préférence a une distance de passage
prédéterminée constante de la barriére d’alimentation.

Du fait du déplacement du véhicule, 'organe pousseur 14 pousse des aliments se

trouvant sur la trajectoire du véhicule 2 vers la barriere d’'alimentation 3.
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Comme llustré sur la Figure 5, le véhicule 2 effectue par exemple un premier

passage a la distance de passage D prédéterminée par rapport a la barriere
d’alimentation, I'organe pousseur 14 étant abaissé et en position rétractée.

Comme illustré sur la Figure 6, le véhicule 2 effectue ensuite un deuxiéme
passage, toujours a la méme distance de passage D, mais l'organe pousseur 14 est
abaissé en position déployée. L'organe pousseur 14 est déporté latéralement par rapport
au chariot 4, vers la barriére d’alimentation 3.

Le chariot 4 reste ainsi a la distance de passage D de la barriére d’alimentation 3,
tout en permettant de rapprocher les aliments de la barriere d’alimentation 3 a une
distance appropriée pour leur consommation par le bétail.

De préférence, le dispositif de guidage 8 est configuré de telle maniére que le
véhicule 2 se déplace a une premiere vitesse lorsque le dispositif de détection 28 est
dans la configuration basse, et a une deuxieme vitesse lorsque le dispositif de détection
28 est dans la configuration haute, la deuxiéme vitesse étant inférieure a la premiéere
vitesse.

Ceci permet de limiter les conséquences d’'un choc éventuel avec un obstacle bas
qui ne serait pas détecté du fait que le dispositif de détection 28 est dans la configuration
haute.

Comme illustré sur les Figures 7 et 8, dans un mode de réalisation, le véhicule 2
est muni d’'un dispositif pousseur 12 avant et d'un dispositif pousseur 12 arriére, par
exemple si le véhicule est configuré pour opérer en marche avant et en marche arriere, ce
qui permet par exemple d’effectuer des aller-retour sans faire demi-tour.

Comme illustré sur les Figures 7 et 8, dans un mode de réalisation, le véhicule 2
est avantageusement pourvu d'un ensemble de distribution 34 pour distribuer des
aliments le long de la barriere d’alimentation 3. Le véhicule 2 forme ainsi un véhicule
automatique de distribution d’aliments.

L'ensemble de distribution 34 comprend un conteneur 36, un déméleur 38 pour
déméler des aliments recu dans le conteneur 36, un convoyeur 40 pour pousser des
aliments regu dans le conteneur 36 vers le déméleur 38, et un distributeur 42 pour
distribuer les aliments sur le c6té du véhicule 2.

Le convoyeur 36 est par exemple un convoyeur a chaine ou a bande.

Le déméleur 38 comprend au moins un rotor 44, ici deux rotors 44 paralléles. Les
rotors 42 sont orientés horizontalement et rotatifs autour de leurs axes respectifs. La
rotation des rotors 42 permet de déméler des aliments poussés par le convoyeur 36 vers
le déméleur 38. Les aliments proviennent par exemple d'un ensilage est sont initialement

compactés lorsqu’il sont versés dans le conteneur 36.
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Le distributeur 42 est un distributeur & bande débouchant latéralement sur le c6té

du véhicule 2 pour déposer les aliments le long d’'une barriere d'alimentation 3 le long de
laquelle se déplace le véhicule 2, par exemple entre le véhicule 2 et la barriere
d’alimentation 3.

Le maintien d'une méme distance de passage D au premier passage et au
deuxiéme passage permet au distributeur 42 de déposer les aliments de maniere
appropriée le long de la barriére d’alimentation 3 lors des deux passages.

Le maintien d'une méme distance de passage D au premier passage et au
deuxiéme passage permet de maintenir une distance suffisante par rapport au bétail pour
éviter de blesser les animaux.

Le déplacement transversal de I'organe pousseur 14 permet de régler sa position
transversale pour repousser les aliments de maniere appropriée tout en conservant la
distance de passage D pour le véhicule 2.

Lors du premier passage et/ou du deuxieme passage, le véhicule 2 distribue des
aliments. Les aliments sont déposés le long de la barriere d’alimentation par le
distributeur.

Le véhicule 2 se déplace de préférence de maniere autonome pour collecter des
aliments dans des stations de chargement d’aliment automatisées, puis pour distribuer les
aliments le long des barrieres d’'alimentation. WO 2010/094902 divulgue une installation
automatisée pour l'alimentation d’animaux comprenant un tel véhicule autonome sans
équipage et des stations pour préparer des aliments a distribuer par le véhicule.

Comme visible sur les Figures 7 et 8, dans un mode de réalisation, le véhicule 2
comprend un dispositif de détection 50 latéral, comprenant par exemple des palpeurs 52
latéraux s’étendant le long du bord inférieur d’'un carénage latéral 54 du véhicule, pour
détecter des obstacles venant toucher le véhicule sur le c6té. En position déployée,
'organe pousseur 14 s'étend latéralement au-dela des palpeurs latéraux 52.

Lors du passage du véhicule 2 le long de la barriere d’alimentation 3, I'organe
pousseur 14 déporté latéralement protege les palpeurs 52 qui ne sont pas activés par les
aliments poussés.

Le véhicule 2 est indépendamment muni de deux dispositifs pousseur 12, d'un
dispositif de détection latéral 50 ou d'un ensemble de distribution pour distribuer des
aliments.

L'invention n’est pas limitée au mode de réalisation illustré.

Dans une variante, le véhicule est mobile le long d’'une voie ferrée prévue au sol.
Dans une autre variante, le véhicule est suspendu a un rail le long duquel il se déplace.

Dans ces deux variantes, le véhicule est de préférence autonome et sans équipage. Le



10

15

20

CA 02885407 2015-03-18

WO 2014/044629 PCT/EP2013/069106

10
véhicule se déplace de maniere automatisée le long de la voie ferrée ou du rail pour

repousser les aliments sur le sol et le cas échéant pour collecter des aliments dans des
stations de chargement d’aliment automatisées.

En variante, le dispositif de raclage pour repousser des aliments est monté sur un
véhicule avec équipage, le véhicule possédant un poste de pilotage pour un opérateur. Le
véhicule comprend un dispositif de commande de direction a command manuelle ou est
guidé le long d'une voie ferrée prévue au sol ou suspendu a un rail. Lorsque le véhicule
n'est pas autonome, le dispositif de détection est optionnel.

L'association d’'un organe pousseur et d'un dispositif de détection d’'obstacle est
intéressante indépendamment du type d’organe pousseur.

Ainsi, de maniére générale, l'invention concerne un dispositif pousseur pour
pousser des aliments sur le sol, destiné a équiper un véhicule, le dispositif pousseur
comprenant un support et un organe pousseur porté par le support, 'organe pousseur
étant prévu pour pousser des aliments sur le sol et un dispositif de détection pour détecter
un obstacle présent devant le dispositif pousseur.

De préférence, le dispositif pousseur est configuré pour abaisser l'organe
pousseur a proximité du sol ou relever 'organe pousseur a I'écart du sol, et le dispositif
de détection possede une configuration basse pour détecter des obstacles devant le
dispositif pousseur a partir d’'une premiére hauteur par rapport au sol lorsque l'organe
pousseur est relevé et une configuration haute pour détecter des obstacles devant le
dispositif pousseur a partir d'une deuxiéme hauteur supérieure a la premiere hauteur

lorsque 'organe pousseur est relevé.
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REVENDICATIONS :

1. Véhicule comprenant un chariot (4) et un dispositif pousseur (12) monté a
une extrémité du chariot pour pousser des aliments sur le sol sur le cété du véhicule, le
dispositif pousseur (12) comprenant un support (22) et un organe pousseur (14) porté par
le support (22), 'organe pousseur (14) étant prévu pour pousser des aliments sur le sol
sur le c6té du véhicule suivant une direction transversale (T) du véhicule du fait du
déplacement du véhicule suivant une direction longitudinale (L) perpendiculaire a la
direction transversale (T), caractérisé en ce que l'organe pousseur (14) est mobile par
rapport au support (22) en translation suivant la direction transversale (T) entre une
position rétractée dans laquelle I'organe pousseur se situe entre les bords latéraux du
chariot (4) et au moins une position déployée dans laquelle 'organe pousseur (14) fait

saillie latéralement par rapport au chariot (4).

2. Véhicule selon la revendication 1, dans lequel le dispositif pousseur (12)
comprend un actionneur de déploiement pour commander le déplacement de l'organe
pousseur (14) suivant la direction transversal (T) entre la position rétractée et la position

déployée.

3. Véhicule selon l'une quelconque des revendications 1 a 2, dans lequel
I'organe pousseur (14) est mobile suivant la direction transversale (T) entre une position

rétractée et deux positions déployées situées de part et d’autre de la position rétractée.

4, Véhicule selon l'une quelconque des revendications 1 a 3, dans lequel
l'organe pousseur (14) est mobile de telle maniére a rapprocher ou écarter I'organe
pousseur (14) du sol lorsque le dispositif pousseur est monté sur le véhicule.

5. Véhicule selon l'une quelconque des revendications 1 a 4, dans lequel
'organe pousseur (14) est mobile suivant une direction verticale (Z) perpendiculaire a la
direction longitudinale (L) et a la direction transversale (T).

6. Véhicule selon 'une quelconque des revendications 1 a 5, dans lequel le
support (22) est mobile suivant une direction verticale (Z) perpendiculaire a la direction

longitudinale (L) et a la direction transversale (T).

7. Véhicule selon I'une quelconque des revendications 1 4 6, comprenant un
dispositif de détection (28) pour détecter un obstacle présent devant le dispositif pousseur
(12).

Date Regue/Date Received 2021-03-25
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8. Véhicule selon la revendication 7, dans lequel le dispositif de détection (28)
posséde une configuration basse pour détecter des obstacles devant le dispositif pousseur
(12) a partir d’'une premiére hauteur (H1) par rapport au sol et une configuration haute
pour détecter des obstacles devant le dispositif pousseur (12) a partir d’'une deuxiéme
hauteur (H2) supérieure a la premiére hauteur (H1).

9. Véhicule selon la revendication 7 ou 8, dans lequel le dispositif de détection

est a détection par contact ou sans contact.

10. Véhicule selon l'une quelconque des revendications 7 a 9, dans lequel le
dispositif de détection (28) comprend un palpeur (30) pour détecter un obstacle touchant
le palpeur (30), le palpeur (30) s’étendant suivant la direction transversale (T), a distance

de l'organe pousseur (14) suivant la direction longitudinale (L).

11. Véhicule selon la revendication 10, dans lequel, en vue suivant la direction
longitudinale (L), 'organe pousseur (14) en position rétractée est situé dans l'alignement
du palpeur (30), et 'organe pousseur en position déployée fait saillie transversalement par
rapport au palpeur (30).

12.  Véhicule selon 'une quelconque des revendications 1 a 11, autonome et

sans équipage.

13.  Véhicule selon I'une quelconques des revendications 1 a 12, comprenant

un dispositif de guidage automatique.

14.  Véhicule selon I'une quelconque des revendications 1 a 12, dans lequel le
chariot (4) est pourvu de roues de roulage sur le sol, comprenant au moins une roue
motrice motorisée et au moins une roue directrice.

15.  Véhicule selon I'une quelconque des revendications 1 a 12, mobile le long

d’'une voie ferrée prévue au sol ou suspendu a un rail le long duquel il se déplace.

16. Installation d’alimentation d’animaux d’élevage comprenant un véhicule

selon I'une quelconque des revendications 1 a 13.

Date Regue/Date Received 2021-03-25
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