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’ @ Véhicule tracteur utilisable dans I'agriculture et auguel est accouplé un instrument de travail.

FR 2 575 128 - A1

Sur un tracteur 10 auquel est attelée une charrue 12, le
ispositif électro-hydraulique de réglage du relevage 18 tra-
vaille lors de déplacements de iransport comme un systéme
actif d'amortissement des oscillations. Des changements d'ef-
fort produits sous I'effet d'oscillations longitudinales ({tangage)
sont mesurés par des capteurs 25, 27, 28 et, en fonction des
signaux fournis par les capteurs, l'instrument de travail 12 est
déplacé par rapport au tracteur 10 de manidre que les oscilla-
tions soient amorties. Ainsi, les efforts dynamiques produits
par les oscillaions sur les roues ne sont plus en mesure
d'annuler la charge statique sur l'essieu avant, de sorte que
I'adhérence avec la chaussée reste suffisante et que l'en-
semble reste bien dirigeable, méme lors d'un transport rapide
d'une charrue lourde.
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L'invention part d'un véhicule tracteur utilisable dans

U'agriculture, en particulier un tracteur ou un engin de travaux

publics, auquel un instrument de travail est accouplépar 'intermédiaire
d'un dispositifrd'atteLage et qui comprend un dispositif amortisseur
d'oscillations qui forme un systéme résonmant s'opposant aux fractions
dues au tangage des variations dans les charges dynamigues des roues,
dans lequel la masse de L'instrument de travail agit comme une masse
d'amortissement.

Par Lla demande de brevet allemand DE-0S 28 56 583,
on connait déja un tel tracteur avec un dispositif amortisseur
hydraQLique qui empéche, lors de déplacements de transport rapides,
d'un lieu de travail 3 un autre par exemple, que les oscillations
loﬁgitudinales (tangage), verticales et autour d'unaxe longitudinal
(roulis) provoquées par des-irrégularités-de la chaussée conduisent
a des efforts dynamiques sur lés roues qui diminuent La charge
statique sur L'essieu avant, ce qui peut perturber, par suite d'une
moindre adhérence sur la chauséée; la direction efficace du tracteur.
Ce dispositif pour L'amortissement des osqiltationé peut avoir
U'inconvénient d'&tre réalisé comme un systéme passif avec Lequel
Les valeurs d'amortissement sont limitées. Ce dispositif de fonction-
nement "passif" est en outre relativement encombrant et coditeux
puisqu'il demande des organes supplémentaires, tels qu'un accumula-
teur hydraulique, une soupape d'étranglement ou des soupapes
hydrauliqués commutables. .

Par le brevet des EUA 3 516 498, on connait en outre
un tracteur avec un dispositif d'attelage pour L'accouplement
d'un instrument de travail et qui présente un dispositif électro-
hydraulique de réglage du relevage. A c6té d'un capteur de
position, ce dispositif de réglage présente également un capteur
électrique monté dans un circuit de réglage d'effort. Ce tracteur
a Ll'inconvénient qu'il ne présente pas de dispositif pour amortir
des oscillations Llors de déplacements de transport, de sorte que
des instruments de travail Llourds accouplés au tracteur peuvent,
sous l'effet d'oscillations, engendrer des efforts dynamiques sur
les roues qui réduisent la charge statique sur L'essieu avant 3
tel point que la direction est rendue inefficace par défaut de
contact avec lLa chaussée. ’
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Par La demande de brevet allemand DE-0S 29 10 180,
on connait en plus un dispositif de réglage de L'effort de traction,
de type &ectro—hydrauliqug'sup un tracteur, ou la charge de
L'essieu avant est détectée au moyen d'un capteur. L'inconvénient
sur ce tracteur est qu'il y a seulement une régulation de L'effort
de traction en fonction de la charge sur l'essieu avant. Un
dispositif pour amortir les oscillations lors de déplacements de
transport, en particulier avec des instruments de travail Llourds
attelés, afin d'accroitre la sécurité de direction, n'est pas
prévu dans ce cas.

L'invention vise notamment & éviter les inconvénients
indiqués ci-dessus de L'art antérieur. 7

Selon L'invention, un véhicule tracteur comme défini
au début est caractérisé en ce que le dispositif amortisseur
d'oscillations est constitué par un dispositif électro-hydraulique
de réglage du relevage qui présente au moins un capteur monté dans
un circuit de réglage d'effort et que ce dispositif de réglage
présente des moyens de commande qui commandent un releveur hydrau-
ligue'en fonction des signaux du capteur détectant les oscillations
longitudinales (tangage), de maniére & amortir ces oscillations.

Un véhicule tracteur ainsi réalisé a l'avantage,
coﬁparativement a L'art antérieur, qu'il travaille avec un
systéme actif pour amortir les oscillations et que, de ce fait,
il permet d'obtenir un. meilleur amortissement. Le véhicule tracteur
peut ainsi avoir une plus grande sécurité de direction a vitesse
de transport élevée. Un tel dispositif est en outre relativement
économique puisqu'il est possible d'utiliser des organes présénts
de toufes maniéres, tels que des capteurs et des commandes
électriques et hydrauliques, pour une fonction supplémentaire.
Le colt d'un systéme actif peut ainsi &tre maintenu plus bas que
celui des systémes passifs classiques. '

On obtient deé exécutions particuliérement simples et
des dispositifs travaillant de maniére slre lorsque les oscillations
sont détectées et les signaux sont fournis par un capteur d'effort

de traction et/ou un capteur de pression, prévu en particulier sur
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Lle releveur, et/ou un capteur de chargerqui est prévu sur lL'essieu
avant s'il s'agit d'un véhicule tracteur auguel L'instrument de
travail est attelé 3 L'arriére. On obtient un mode de fonctionnement
optimal surtout lorsque, selon une autre caractéristique de
L'invention, un circuit de réglage et de position est combiné en
cascade avec le circuit -de réglage comportant le ou les capteurs
sensibles a des efforts, ou gu'une influence de position est ajoutée
en mélange a ce dernier circuit de réglage. 7 '_ .
D'autres caractéristiques et avantages de L%invention
ressortiront plus ctairement:de La description qui va sujvre d'un
exemple de réalisation non limitatif,,afnsi'que de la figure unique
du dessin annexé, qui est une vue de cdté schématique d'un tracteur
auquel est attelée une charrue et qui est équipé d'un dispositif

électro—hydraulique de réglaée du relevage convenant a L'amortis-

" sement des oscillations.

. La figure 1 représeﬁte, en tant que véhicule tfacteur
utilisable dans L'agriculture, un traﬁteur 10, a l'afriérg dugueél
est reliée, par L'intermédiaire d'un dispositif d'attelage 11,
une charrue 12 qui constitue dans cet exemple L'instrﬂmeht de
travail. ' ' o

Le dispositif d'attelage 11 est réalisé de facon
connue comme un attelage & trois points avec une barre supérieure 13
et des barres inférieures 14. Les barresrinférieures 14 peuvent '
€tre manoeuvrées de fagon classfque par un releveur hydrautidue 17,
par L'intermédiaire d'une barre de relevage 15 et d'un bras de
relevage coudé 16, de sorte qu'elles font partie d'un dispositif
électro~hydraulique de réglage du relevage 18. Le releyeur 17
est monté dans un circuit hydraulique 19 comprenant une pompe 21
et une soupape de réglage électro-hydraulique 22. h ’

La soupape de réglage 22 est pilotée,bar unrappareil de
commande électrique 23 qui travaille comme un régulateur et peut
également 8tre équipé d'un microprocesseur. Les valeurs de consigne
désirées sont introduites dans l‘appareit de commande 23 par une
entrée 24 qui est représentée de fagon simplifiée ; par cette entrée

peut également &tre introduite La nature de la régulétion désirée,
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telle qu'une régulation de L'effort de traction ou de la position

‘ou une régulation mixte. L'appareil de commande 23 est cqnhecté en

outre a plusieurs capteurs pour l'application de valeurs effectives.
Un capteur d'effort'de traction 25 fournit 4 L¥appareil de ‘commande
23 des signaux proportionnels & la grandeur des efforts dans les
barres inférieures 14, tandis QU'un capteur de position 26 fournit

3 L'appareil de commande 23 des signaux qui dépendent de la'position

de l'attelage 11 par rapport au chdssis du tracteur 10. L'appareil

‘de commande. 23 recdit en outre des valeurs effectives d'un capteur

de pression 27 dont les signaux sont fonction de la pression hydrau-
lique dans le releveur 17. Enfin, L'appareil de commande 23 est-

a

connecté a un capteur de charge 28 dont Les signaux sont proportion-
nets a La charge instantanée de L'essieu avant 29 du tracteur 10..

Dans Llappareil de commande 23 - travaillant en tant
que reguLateur - sont intégrés des moyens de commande 31 qui
servent a L'amortissement des oscillations et auxnquels est coordonnee
une seconde entrée 32.

Le fonctionnement du tracteur 10 sera décrit ci-aprés,;
sa coopération avec le disposﬁtif électro-hydraulique de réglage
du relevage 18 lors du La50uragé étant supposée connue. Suivant Les
capteurs 25, 26, 27 et 28 présents, on peut faire travailler le '
tracteur- 10 avec une régUlation de L'effortrde traction, avec une
régulation de position, de pression, de la charge surrt'essieu avant
ou encore avec une régulation mixte comprénént déux ou trois influ-
ences. Les introductions adéquates sont effectuées a cet effet par
la premiére entrée 24. '

Pour un déplacement de transport, la charrue 12 attelée
au tracteur 10 est relevée de la position de travail rep}ésentée
4 une position de transport ; cette opération peut &tre déclenchée
par une introduction adéquate sur la seconde entrée 32. Lorsque le
tracteur 10 avec la charrue ﬂZ relevée passent §ur des frrégutarités
de la chaussée, des oscillations longitudinales, verticales.ou .
autour d'un axe longitudinal peuvent étre ehgendrées sur la charrue
seule ou sur La'chafrue et le tracteur. Pendant ces oscillations,
la charrue 12, en raison de sa masse, produit des efforts qui sont

transmis par les barres 13 et 14 au tracteur 10. Les changements
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d'efforts ou accélérations ainsi produits peuvent &tre mesurés

par au moins L'un des capteurs 25, 27, 28 montés dans lLe circuit
de réglage d'effort et &tre transmis & l'appareil de commande 23
respectivement aux moyens de commande 31. Les moyens de commande 31
traitent ces signaux de telle maniére que, par l'intermédiaire

du dispositif de réglage du relevage 18 et du releveur 17, la
charrue 12 est déplacée de sa position de transport, par rapport

au tracteur 10, dans le sens de l'amortissement des oscillations

© produites. Les efforts dyhamiques produits par Les oscillations

sur les roues peuvent ainsi &tre réduits si fortement que ta charge
statique sur l'essieu avanf,n'est pas supprimée, de sorte qu'il
existe toujours une adhérence suffisante avec la chaussée pour
permettre la direction convenable du tracteur 10. Deé paramétres
utiles pour l'amortissement des oscillations, tels qu'un facteur
d'amortissement ou la plage dans laquelle Le dispositif amortisseur
doit agir, peuvent &tre introduits par la seconde entrée 32.

Sur cette entrée peut &tre ajustée également ta fraction
de réglage de position nécessaire pour un fonctionnement optimal
du dispositif d'amortissement. Ceci peut consister soit a combiner
un circuit de réglage de position en cascade avec Le circuit de
réglage d'effort, soit & ajouter une influence de position en mélange
a ce dernier circuit de réglage, comme cela est en lui-méme connu
sur les dispositifs électro~hydrauliques de réglage de relevage
utilisés jusqu'a présent.

Pour mesurer Le changement d'effort produit par des 7
oscillations longitudinales (tangage) et des oscillations verticales
du tracteur 10, les capteurs pour l'effort de traction (25), la
pression (27) et la charge de U'essieu avant (28), montés dans le
circuit de réglage d'effort, peuvent &tre utilisés individuellement
ou en combinaison. Pour tenir compte des oscillations autour d'un
axe longitudinal (roulis), il est avantageux de coordonner un
capteur de charge 28 a chaque roue avant et de coordonner un
capteur d'effort de traction 25 & chacune dés deux barres inférigurés

14. Le dispositif électro-hydraulique de réglage du relevage 18

permet ainsi de réaliser un systéme actif pour amortir les oscil-

lations, qui bermet, par son principe méme, d'obtenir de meilleures
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valeurs d'amortissement gu'un systéme péssif. Avec la solution selon
L'invention, le tracteur 10, par L'intermédiaiﬁe du dispositif de
réglage du re[évage 18, constitue avec la charrue 12 un systéme
résonnant dans lequel la masse de la charrue est utilisée comme
masse d'amortissement. Ainsi, méme s'il s'agit d'une charrue 12

ou d'un autre instrument de travail de poids élevé et méme sirle
tracteur 10 portant un tel instrument roule vite lors d'un transport,
il reste dirigeable de maniére slre.

Des modifications & La forme de réalisation représentée
sont bien entendu possibles sans softir du cadre de L'invention.
C'est ainsi que le systéme actif d'amortissement des oscillations
est applicable aussi 3 d'autres véhicules tracteurs possédant déjé
un dispositif électro~hydraulique de réglage de relevage avec des
capteurs dans le circuit de'réglage d'effort et ol se posent des
problémes semblables, par exemple sur des moissonnebses-batteqses,

des engins de travaux publics et ainsi de suite. Au lieu d'étre

attelé a L'arriére, L'instrument de travail peut également &tre
attelé sur L'avant ou le cdté du véhicule. L'instrument de travail

peut également atre accouplé ou monté fixe au véhicule tracteur.
Une autre modification pdssible consisterait a déplécer le capteub
de pression 27 du releveur 17 & un vérin de barre supérieure
éventuellement présent. Il serait également concevable d'employer
un capteur d'accélération ou un capteur & pendule & la place des
capteurs représentés sensibles aux efforts dans le tracteur 10 pour

détecter les oscillations longitudinales et verticales de celui-ci.
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REVENDICATIONS
1. Véhicule tracteur ut1lisable dans 1! agr1culture,

en part1cuL1er tracteur ou engin de travaux publics, auquel un
instrument de travail est accouplé par L'intermédiaire d'un
dispositif d'attelage et qui comprend un dispositif amortisseur
d'oscillations qui forme un systéme résonnant's'opposénf aux -
fractions dues au tangége des Qariatibns dans les 6harges‘
dynamiques des roues, dans:lequel la masse de L'instrument de

travail agit comme une masse d'amortissement, caractérisé en ce

'que Le dispositif amortisseur d'osc¢illations (18, 31) est constitué

par un dispositif éLectro-hyraul}que de relevage du relevage (18)
qui présente au moins un capteur 25, 27,,28) monté dans un cfrbuit
de réglage d'effort et gque ce dispositif de réglage (18) présente
des moyens de commande (31) qui commandent un releveur hydrautwque
(17) en fonction des signaux du. capteur (25, 27 28) détectant

les oscillations longltud1nales (tangage) de manwere a amortir ces
osc1LLat1ons. .

2. Véhicule tracteur selon la revendication 1, caractérisé
en ce que les signaux sont fournis _par un capteur d'effort de
traction (25). ’ ) ) ) )

3. Véhicule tracteur selqﬁ la revendication 1 ou 2,
caractérisé en ce que les s{gnaux sont fournis par un’ capteur de
pression (27), installé en péfticutier sur le releveur (17).

4. Véhicule tracteur selon l'une quelconque des revendi-
cations 1 @ 3, caractérisé en ce gue les signaux*sont fournis par
un capteur de bharge (28) sur l'essieu avant au cas ol l'instrument
de travail (12) est attelé 3 L'arriére du véhicule_tractéur.

' 5. Véhicule tracteur selon L'une quelconque des revendi-
cations 1 a 4, caréctériéé en ce qu'un circuit de réglage de
position (26) est combiné en cascade avec Le circuit de réglage
comportant Le ou les capteurs (25, 27, 28) sensibles 3 des efforts,
ou qu'une influence de position est ajoutée en mélange & ce dernier
circuit de réglage.

6. Véhicule tracteur selon t‘une quelcenque des revendi-

cations 1 & 5, caractérisé en ce qu'il est formé par un tracteur (10D
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auquel est atteLée une charrue (12), par L'iﬁtermédiaﬁre d'un
attelage & trois points (11) et en particulier & L'arriére du
tracteur. ) ' ' )

7. Véhicule tracteur éelpn L'une queLcohque des revendi-
cations 1 & 6, caractérisé en ce que les moyens de commande (31)
sont réalisés de maniére qu'ils agissent sur le dispositif de '
réglage du relevage (18) dans une position relevée, en vue du
déplacement de transport, du dispositif d'attelage (11).

8. Véhicule tracteur selon la revendication 7, caracté-
risé en ce gue Lestmoyehs de commaﬁde (31> présentent une entrée
(32) pour L'introduction de paramétres caractérisant t'amortiésement

des oscillations.
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