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1. 2464016

‘L'invention concerne un dispositif de
correction pour direction automatique sur des machines agricoles
automotrices servant & la récolte de plantations en rangées,
notamment de mais, ou & la circulation au bord de 1l'exploitation,
avec différentes natures de sol,

On connait un dispositif monté sur des
directions automatiques, comme décrit dans 18 demande de brevet
déposée en DDR n® WP 97 341, dans lequel un organe palpeur détecte
la rangée de plantation avec des capteurs de mesure et en effectue
la transmission sous forme de signai électrique & une unité de régla-
ge électronique. Cette unité de réglage commande les roues par 1'inte
médiaire d'un organe de réglage hydraulique et la direction correcte
de la machine agricole est ainsi assurée.

Ce dispositif présente l'inconvénient
qu'il est nécessaire d'avoir des natures de sol favorables
pour obtenir un commande correcte constante. Dans le cas de
natures de sols humides, gras, marécageux ou sablonneux, la

précision de la conduite se trouve influencée dans un sens

négatif et peut, dans des cas extrémes, aller jusqu'a entrainer

une défaillance du dispositif de réglage., La raison en est un
mouvement de roulis permanent de la machine servant a4 la récolte
qui peut correspondre & la détection d'une variation de position
du capteur, quand bien méme les rangées de la plantation seraient
rectilignes. D'autre part, dans le cas le plus défavorable, la
correction de direction ne suffit pas pour permettre d'obtenir la
modification de position de la machine correspondant & la valeur
du signalldu capteur. Cela va jusqu'a rendre inutilisable gout
1'ensemble de la conduite automatique.

Ltinvention a pour but de créer un
dispositif correctif qui, pour compenser 1t'écart de glissement
des roues directrices, permette ainsi de provogquer un change-
ment de direction par commutation en fonction des natures de
sol, de telle sorte que la conduite automatique continue &
rester en parfait état de fonctionnement.

Le dispositif de correction pour conduite
automatique doit garantir une poursuite de marche optimale pour
toutes les conditions de sol, ce dispositif étant de maniement
simple et utilisable de fagon universelle,

L'invention concerne a cet effet un dispo-

sitif de correction caractérisé en ce que, dans la partie
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électrique d'une machine agricole automotrice, il est prévu,

entre un capteur de valeur de mesure, un régulateur et un transmet-

teur de signal en retour, un commutateur dtévaluation qui compor-
te au moins une résistance pour chaque cas, ainsi qutun inter-
rupteur, pour plusieurs positions de couplage.

I1 est prévu a cet égard un régulateur

électronique se composant d'un additionneur, d'un é1ément

N

fonctionnel & trois paliers et d'un disjoncteur de puissance,

régulateur relié & une soupape hydraulique. Le commutateur
dtévaluation regoit la tension de signal envoyée par le capteur
de valeur mesurée et la transmet en fonction de la résistance
adaptée 4 l'additionneur. Une seconde ligne de capteur &
additionneur vient du transmetteur de signal en retour. Le
régulateur électronique regoit donc d'une part le signal du
capteur de valeur mesurée sur ltallure du bord de l'exploita-
tion et dlautre part le signal en retour du transmetteur
concernant la position des roues dirigées qui se présente
chaque fois. '

' La somme correspondant & ces deux signaux
est formée dans ltadditionneur et transmise, par ltintermédiaire
d'un élément fonctionnel & trois paliers branché a4 la suite,

4 un disjoncteur de puissance, Celui-ci amplifie les signaux
de tension discontinus fournis par 1l!'élément & trois paliers
en courants de commutation correspondants, qui ont pour effet
d'actionner une soupape hydraulique électromagnétique., Sous
i'action de cette soupape hydraulique les roues sont déplacées
de position dans le sens correspondant et ainsi le mouvement de
direction que subit la machine est corrigé jusqu'a ce que le
signal totalisé des deux capteurs-transmetteurs soit égal &
zéro. ' '
Afin de permettre la poursuite de la
marche avec guidage automatique de 1la machine servant & la

récolte méme sur des sols humides et gras, le conducteur met en

‘position sur le dispositif de commutation dt'évaluation une

résistance plus faible. On fait agir ainsi une tension de signal
plus élevée du capteur de valeur mesurée que dans le cas de
natures de sol normales. Cette tension plus élevée nécessite,
en vue de la compensation, un plus fort éignal du transmetteur
de signal en retour et a ce signai 4 son tour correspond obli-

gatoirement un plus grand angle de braquage. Ltécartement par
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rapport 4 la ligne de parcours normale se trouve aldrs compensé
et ainsi le comportement qui s'ensuit de la machine agricole
notablement amélioré, Ce dispositif de correction offre llavan=-
tage que pour des natures de sols qui varieht, ce sont toujdurs
les mémes valeurs correspondantes qui sont réglées afin
dtobtenir un guidage optimal de la machine servant & la récolte,

L'1nvent10n sera mieux comprise a ltaide
de la desor1pt10n ci-aprés et des dessins annexés représentant
un exemple de réalisation de lt'invention, dessins dans lesquels :

- la figure 1 est une vue d'ensemble
schématique de la conduite automatige,

- la figure 2 est un schéma de montage
fonctionnel de la conduite automatique.

, Sur une machine agricqle automotrice 1
est monté, sur un appareil de coupe 2, un organe palpeur 3.
muni d'un capteur de valeur mesurée 4 placé sur un avant-bras 5
de cet appareil de coupe 2, Le capteur 4 est relié, par une
ligne de transmission de signaux 6 comportant un élément de
couplage 8, a un commutateur d!'évaluation 7., Ce commutateur est
équipé d'une résistance 9; 10ipour chaque cas, dont chacune
peut &tre branchée ou débranchée par ltintermédiaire dtun
interrupteur 11.

A partir de cet interrupteur 11 sont prévus
en circuit a la suite du commutateur d'évaluation 7, un régula=-
teur 12 ainsi que, pbu% chaque cas, un organe magnétiqué 13, 13!
d'une soupape hydraulique 14, et également un transmetteur de
signal en retour 15, La partie hydraulique de la soupape 14
est relide & un cylindre de direction 16 monté sur un essieu 17
Le régulateur 12 est équipé d'un additionneur analogique 18,
d'un élément fonctionnel A trois paliers 19 et d'un'disjoncteur
de puissance 20, Les vannes magnétiques 13, 13! sont soumises

directement a l'action de ce disjoncteur de puissance 20 et le

. Processus de changement de direction est déclenché par la

soupape hydraulique 14,
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REVENDICATION

Dispositif de correction pour direction
automatique équipant des machines agricoles automotrices, monté
avec ltaide d'un régulateur électroniqﬁe'(12) servant a recevoir
et amplifier le signal d'un capteur de,valeurrmesufée zh) 1ié
4 un organe palpeur mécanique, dispositif caractérisé par un
commutateur dﬁévéluation'(7) monté entre le régulateur (12)
et le capteur de valeur mesurée (4) ou un transmetteur de
signal en retour (15), commutateur qui se compose d'une résis-
tance pour chaque cas (9, 10), et d'un interrupteur (11),

permeftant de réaliser au mpins deux positions de couplage.
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