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(57) Abrégé/Abstract:
[Procédé permettant une détection fiable du bord supérieur du front d'attaque d'un tas de produit(s) pour l'alimentation animale, a
partir d'un véhicule de prélévement et un tel véhicule permettant la mise en uvre dudit procédé

La présente invention a pour objet un procédé permettant une détection fiable du bord supérieur (F10) du front d'attaque (F1) d'un
tas de produit(s) (F) pour l'alimentation animale, a partir d'un véhicule (1) de prélévement.

Il consiste a positionner le véhicule (1) devant le front d'attaque (F10), puis a commander de maniére continue le déplacement
(F10) vers le haut du bras de prélévement (1b) de sorte a balayer verticalement le plan du front d'attaque (F10) avec les axes de
mesure (M1, M2) d'au moins deux capteurs de mesure (2), puis, dés qu'au moins une information d'absence de cible (F1, P) est
acquise, a commander l'arrét du déplacement dudit bras, éventuellement a commander une détection de présence d'un obstacle
(P) sur le tas de produit(s) (F), puis @ commander 'actionnement de I'outil de prélévement (10b). Elle a également pour objet un tel
véhicule (1) permettant a la mise en uvre dudit procédé.
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Abrégé

PProcédé permettant une détection fiable du bord supérieur du front d’attaque
d'un tas de produit(s) pour l'alimentation animale, a partir d’'un véhicule de

prélevement et un tel véhicule permettant la mise en ceuvre dudit procédé

La présente invention a pour objet un procédé permettant une détection fiable du
bord supérieur (F10) du front d’attaque (F1) d’'un tas de produit(s) (F) pour
I'alimentation animale, a partir d’'un véhicule (1) de prélévement.

Il consiste a positionner le véhicule (1) devant le front d’attaque (F10), puis a
commander de maniére continue le déplacement (F10) vers le haut du bras de
prélévement (1b) de sorte a balayer verticalement le plan du front d’attaque (F10)
avec les axes de mesure (M1, M2) d’au moins deux capteurs de mesure (2), puis,
dés qu’au moins une information d’absence de cible (F1, P) est acquise, a
commander 'arrét du déplacement dudit bras, éventuellement a commander une
détection de présence d’un obstacle (P) sur le tas de produit(s) (F), puis a
commander l'actionnement de I'outil de prélévement (10b). Elle a également pour
objet un tel véhicule (1) permettant a la mise en ceuvre dudit procédé.

Figure a publier avec 'abrégé : Fig. 2
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Description

Titre de l'invention : Procédé permettant une détection
fiable du bord supérieur du front d’attaque d’un tas de
produit(s) pour I’alimentation animale, a partir d’un
véhicule de prélévement et un tel véhicule permettant la
mise en ceuvre dudit procédé

[0001][La présente invention concerne le domaine du machinisme agricole, et plus
particulierement les machines/véhicules de prélévement pour le chargement
et/ou la distribution de produit(s) destinés a I'alimentation animal et a pour objet
un procédé permettant une détection fiable du bord supérieur du front d’attaque
d’'un tas de produit(s) pour l'alimentation animale, a partir d’'un véhicule de
prélevement. Elle a également pour objet un tel véhicule permettant la mise en
ceuvre dudit procédé.

[0002] Un véhicule de prélévement, également connu sous le nom de désileuse, est
un engin agricole mobile servant a prélever ou a charger au moins un produit, tel
que du fourrage, stocké ou emmagasiné sous la forme d’un tas de produit(s),
généralement entreposé dans un silo, en vue de sa distribution aux animaux pour
leur alimentation. Généralement, ce type de véhicule permet également de

distribuer le(s) produit(s) prélevé(s) aux animaux.

[0003]La face verticale du tas de produit(s) dans laquelle est effectuée le
prélevement est communément appelée front d’attaque et est délimitée a sa
partie supérieure par un bord supérieur qui constitue un point de départ du

préléevement.

[0004] Un tel véhicule de prélévement comprend un chassis supportant une cuve
apte a recevoir le produit prélevé et un bras de prélévement permettant le
prélévement et le chargement du produit dans la cuve. Généralement, la cuve est
équipée d'un dispositif mélangeur permettant de mélanger le(s) produit(s)
prélevé(s) avant sa(leur) distribution et comprend en outre des moyens de

distribution permettant de distribuer le(s) produit(s) contenu(s) dans ladite cuve.

[0005]Le bras de chargement comprend un outil de prélévement permettant de

prélever le produit dans le tas de produit(s) et un dispositif de transfert assurant

Date Recgue/Date Received 2021-08-12



le transport du produit prélevé par ledit outil de prélévement jusque dans la cuve.
L’outil de prélévement consiste généralement en une fraise rotative qui s’étend
horizontalement et perpendiculairement a I'axe longitudinal du véhicule agricole
et au bras de chargement. Le dispositif de transfert consiste généralement en un
convoyeur a tapis ou a bande apte a recevoir le produit prélevé et expulsé par la
fraise rotative et a le transporter, par son déplacement, le long du bras de

chargement jusque dans la cuve.

[0006] Le bras de chargement est mobile verticalement depuis une position basse
jusqu’a une position haute et réciproquement de sorte a pouvoir positionner 'outil
de prélévement a des hauteurs différentes sur toute la hauteur du front d’attaque
de sorte a pouvoir réaliser le prélévement au niveau de son bord supérieur. 1l est
généralement monté a cet effet sur le chassis et/ou sur la cuve en pivotement
et/ou en translation en étant actionné au moyen d’'un ou plusieurs actionneurs

tels gu’au moins un vérin hydraulique.

[0007] Un tel véhicule de prélévement est automoteur ou porté/tracté par un véhicule
tracteur. Dans le cas ou il est automoteur, celui-ci fonctionne de maniére
autonome, c’'est-a-dire de maniére robotisé ou automatique sans intervention
humaine, ou de maniére non autonome, c’est-a-dire en étant équipé d’un poste
de conduite commandé par une personne et monté sur le chassis automoteur. Le
chéssis du véhicule de prélévement automoteur est monté sur des roues pour

permettre son déplacement sur le sol.

[0008] Toutefois, un probléme rencontré lors du fonctionnement des véhicules de
prélevement, notamment dans le cas ol ces véhicules sont autonomes, est la
présence d’'un obstacle, tel qu’une personne ou un animal, sur le tas de
produit(s) susceptible d’étre en contact avec l'outil de prélévement lorsque celui-
ci est en position haute pour attaquer le bord supérieur du front d’attaque du tas
de produit(s). En effet, par exemple, les tas de produit(s), tel que les tas de
fourrage réalisés par ensilage, sont tassés pour chasser le maximum d’air de
sorte @ maintenir une bonne conservation du fourrage en évitant la détérioration
de ses valeurs alimentaires et sont recouverts d’une ou plusieurs baches,
généralement en plastique, pour maintenir le fourrage tassé et le protéger. Des
éléments de lestage tels que des pneus, boudins ou tapis sont en outre posés

sur la ou les baches afin dempécher son/leur soulévement par le vent qui
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laisserait passer I'air avec pour effet la détérioration le fourrage. Au fur et a
mesure de la consommation de fourrage, c’'est-a-dire du
prélevement/chargement par le véhicule de prélévement, il est alors nécessaire
de reculer la ou les bache(s) aprés avoir en enlever les éléments de lestage
correspondants. Cette derniére opération est réalisée manuellement par
intervention d’'une ou plusieurs personnes présente(s) sur le tas de fourrage et

se déplagant sur celui-ci.

[0009] Le document EP3023004 a pour objet un véhicule de prélévement et plus
particulierement un tel véhicule fonctionnant de maniére autonome et
comprenant des capteurs et/ou scanners d’acquisition de données et un
ordinateur permettant d’analyser lesdites données pour en déduire la présence
d’une personne entre l'outil de prélévement et le front d’attaque et dans ce cas
de commander une alarme et/ou de désactiver les systémes tels que l'outil de
prélevement. Plus particulierement, I'ordinateur détermine un nuage de points
tridimensionnels qui représente I'environnement et qui se compose de points
individuels dont chaque position est définie par une coordonnée de point. Le
nuage représente les points individuels des objets statiques, dynamiques et
variables détectés par le scanner et/ou le capteur qui ont été déterminés a un

moment précis.

[0010] Toutefois, ce type de véhicule autonome décrit dans le document EP3023004,
d’une part, n’est pas prévu spécifiguement pour détecter un obstacle présent sur
le tas de produit(s) et, d’autre part, utilise des moyens de calculs informatique
puissants et nécessitent des opérations informatiques complexes a partir de
programmes ou logiciels spécifiques. En outre, ces programmes ou logiciels ne
donnent pas toujours la méme information, c’est-a-dire une information fiable sur
la hauteur du tas de produit(s) et rendent complexe I'analyse des données, ce qui

augmente également le co(t du systéme.

[0011] La présente invention a pour but de pallier ces inconvénients en proposant un
procédé permettant une détection fiable du bord supérieur du front d’attaque d’un
tas de produit(s) pour [lalimentation animale, a partir d'un véhicule de
prélevement et un tel véhicule de prélévement permettant la mise en ceuvre dudit

procédé, ledit procédé et ledit véhicule de prélévement permettant d’obtenir une
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information fiable sur la hauteur du bord supérieur du front d’attaque avec une

analyse simple des données et un co(t de revient faible.

[0012] A cet effet, le procédé, selon la présente invention, permettant une détection
fiable du bord supérieur du front d’attaque d’'un tas de produit(s) pour
lalimentation animale, a partir d’'un véhicule de prélévement comprenant un
chassis supportant, a l'avant dudit véhicule, un bras de prélévement mobile
verticalement et muni d’'un outil de prélévement, se caractérise essentiellement
en ce qu’il consiste, a partir du véhicule comprenant en outre au moins deux
capteurs de mesure orientés chacun vers 'avant du véhicule suivant un axe de
mesure passant a cb6té de l'outil de prélévement et a partir d’'une unité de
traitement électronique :

[0013] - dans une premiére étape : a positionner le véhicule devant le front d’attaque

de sorte que I'outil de prélévement soit en regard du front d’attaque,

[0014]— dans une deuxiéme étape: a commander de maniére continue le
déplacement vers le haut du bras de prélévement tout en balayant verticalement
le plan du front d’attaque avec les axes de mesure de maniére coordonnée avec
le déplacement du bras de prélévement pour détecter le bord supérieur au
moment ol I'outil de prélévement atteint ou atteint sensiblement la hauteur de ce
demier et tout en réalisant a chaque instant, selon une fréquence prédéterminée,
a l'aide de chaque capteur de mesure, une mesure ponctuelle fournissant une
information tout ou rien, a savoir une information de présence ou d'absence de
cible sur l'axe de mesure correspondant, linformation d’absence de cible
correspondant a ladite détection du bord supérieur,

[0015] - dans une troisiéme étape : dés qu’au moins une information d’absence de

cible est acquise, a commander 'arrét du déplacement du bras de prélévement,

[0016]- dans une derniére étape: a commander l'actionnement de [l'outil de
prélevement en vue du prélévement.

[0017] Le véhicule de prélévement, selon la présente invention, pour le prélévement
du ou des produit(s) dans un tas de produit(s) pour I'alimentation animale, ledit
tas de produit(s) présentant un front d’attaque comportant un bord supérieur, ledit
véhicule de prélévement permettant la mise en ceuvre du procédé selon la

présente invention et comprenant un chéssis supportant, a 'avant dudit véhicule,
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un bras de prélévement mobile verticalement et muni d’'un outil de prélévement,
se caractérise essentiellement en ce qu’il comprend en outre une chaine
d’acquisition comprenant au moins deux capteurs de mesure orientés chacun
vers l'avant du véhicule suivant un axe de mesure passant a cété de l'outil de
prélevement et montés de sorte a permettre aux axes de mesure de suivre le
déplacement du bras de prélevement de maniére coordonnée et une unité
traitement électronique configurée pour traiter les informations provenant des
capteurs de mesure de sorte a pouvoir, a partir du positionnement du véhicule
devant le front d’attaque de sorte que l'outil de prélévement soit en regard du

front d’attaque :

[0018]- commander de maniére continue le déplacement vers le haut du bras de
prélevement tout en balayant verticalement le plan du front d’attaque avec les
axes de mesure de maniére coordonnée avec le déplacement dudit bras de
préléevement pour détecter le bord supérieur au moment ou I'outil de prélévement
atteint ou atteint sensiblement la hauteur de ce dernier et tout en réalisant a
chaque instant, selon une fréquence prédéterminée, a l'aide de chaque capteur
de mesure, une mesure ponctuelle fournissant une information tout ou rien, a
savoir une information de présence ou d’absence de cible sur 'axe de mesure
correspondant, ladite information d’absence de cible correspondant a ladite

détection du bord supérieur,

[0019]- dés qu’au moins une information d’absence de cible est acquise, pour

commander 'arrét du déplacement du bras de prélévement,

[0020] - puis pour commander l'actionnement de l'outil de prélévement en vue du

préléevement.

[0021] L'invention sera mieux comprise, grace a la description ci-aprés, qui se
rapporte a un mode de réalisation préféré, donné a titre d'exemple non limitatif, et

expliqué avec référence aux dessins schématiques annexés, dans lesquels :

[0022][Fig. 1] représente une vue en perspective d’'un véhicule de prélévement
selon la présente invention, dans une forme de réalisation autonome et
positionné, selon la premiére étape du procédé, devant le front d’attaque d’un tas
de produit(s) a prélever, avec le bras de prélévement dans une position basse et

Poutil de prélévement a l'arrét, dans un mode de réalisation préférentielle avec
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les capteurs de mesure solidaires du bras de prélévement en étant montés sur

ce demier,

[0023] [Fig. 2] montre le véhicule de prélévement autonome représenté sur la figure
1 avec le bras de prélévement déplacé dans une position haute correspondant a
’acquisition d’au moins une information d’absence de détection, c'est-a-dire par

au moins I'un des capteurs de mesure,

[0024] [Fig. 3] montre une vue de dessus du véhicule de prélévement représenté sur

la figure 1,

[0025] [Fig. 4] montre une de face de la partie avant du véhicule de prélévement
comprenant le bras de prélévement et représenté sur la figure 1 avec plusieurs

positions possibles des capteurs de mesure,
[0026] [Fig. 5] représente un schéma fonctionnel de la chaine d’acquisition.

[0027]Les figures annexées montrent un véhicule 1 de prélévement, selon la
présente invention, pour le prélévement ou le chargement du ou des produit(s) F
dans un tas de produit(s) F pour l'alimentation animale, ledit tas de produit(s) F
présentant un front d’attaque F1 comportant un bord supérieur F10, ledit véhicule
1 comprenant un chassis 1a supportant, a 'avant du véhicule 1, un bras de
prélevement 1b mobile verticalement et muni d’un outil de prélevement 10b. Un
tel véhicule 1 est, par exemple, décrit et illustré dans le document de brevet
FR3082699 déposé par la présente demanderesse.

[0028] Conformément a la présente invention, un tel véhicule 1 permet la mise en
ceuvre du procédé selon la présente invention et comprend en outre a cet effet
une chaine d’acquisition 2, 3, 4 comprenant au moins deux capteurs de mesure 2
orientés chacun vers I'avant du véhicule 1 suivant un axe de mesure M1, M2
passant a c6té de l'outil de prélévement 10b et montés dans ledit véhicule 1 de
sorte a permettre aux axes de mesures M1, M2 de suivre le déplacement du bras

de prélévement 1b de maniére coordonnée et une unité traitement électronique 4.

[0029] Toujours conformément a la présente invention, l'unité de traitement
électronique 4 est configurée pour traiter les informations provenant des capteurs

de mesure 2 de sorte a pouvoir, a partir du positionnement du véhicule 1 devant
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le front d’attaque F1 de sorte que l'outil de prélévement 10b soit en regard du

front d’attaque F1 :

[0030]- commander de maniére continue le déplacement vers le haut du bras de
prélevement 1b tout en balayant verticalement le plan du front d’attaque F10
avec les axes de mesure M1, M2 de maniére coordonnée avec le déplacement
dudit bras de prélévement 1b pour détecter le bord supérieur F10 au moment ou
'outil de prélévement 10b atteint ou atteint sensiblement la hauteur de ce dernier
et tout en réalisant a chaque instant, selon une fréquence prédéterminée, a l'aide
de chaque capteur de mesure 2, une mesure ponctuelle fournissant une
information tout ou rien, a savoir une information de présence ou d'absence de
cible F1, P sur l'axe de mesure M1, M2 correspondant, ladite information

d’absence de cible F1, P correspondant a ladite détection du bord supérieur F10,

[0031] - dés qu’au moins une information d’absence de cible F1, P est acquise, pour
commander 'arrét du déplacement du bras de prélévement 1b,

[0032] - puis pour commander I'actionnement de I'outil de préléevement 10b en vue

du prélévement.

[0033]0On entend par axe de mesure M1, M2 passant a c6té de l'outil de
prélevement 10b, un axe de mesure M1, M2 passant au-dessus, au-dessous ou
a c6té d’un cété latéral de I'outil de prélévement 10b, de préférence, pour chaque

cas, en passant a proximité de I'outil de prélévement 10D.

[0034]On comprend que ladite cible F1, P est, selon la hauteur du bras de
prélevement 1b, soit le front d’attaque F1, soit un obstacle P situé dans la
continuité verticale du front d‘attaque F1 sur son bord supérieur F10 et que
linformation d’absence de cible F1, P correspondant a la détection du bord
supérieur F10 signifie la détection d’'une absence de cible F1, P sur 'axe de
mesure M1, M2 concerné au moment ou I'outil de prélévement 10b a atteint ou a

atteint sensiblement la hauteur du bord supérieur F10.

[0035] Dans une forme de réalisation préférentielle, comme on peut le voir sur les
figures 1 a 3, du montage des capteurs de mesure 2 dans le véhicule 1 pour
permettre aux axes de mesure M1, M2 de suivre le déplacement du bras de
prélevement 1b de maniére coordonnée, les capteurs de mesure 2 peuvent étre

solidaires du bras de prélévement 1b, c’est-a-dire étre montés fixement ou de
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maniére mobile sur ce dernier, les axes de mesure M1, M2 suivant alors
naturellement le déplacement du bras de prélévement 1b. Dans une autre forme
de réalisation, non représentée sur les figures annexées, les capteurs de mesure
2 peuvent étre montés en dehors du bras de prélévement 1b, par exemple sur le
chassis 1a ou sur la cuve C, et étre chacun rendu mobile, par exemple au moyen
d’'une téte support rotative ou monté en translation verticale, de sorte a pouvoir
commander le déplacement des axes de mesures M1, M2 de maniére
coordonnée avec le déplacement du bras de prélévement 1b depuis un point du

véhicule 1 situé en dehors dudit bras de prélévement 1D.

[0036] Dans la présente invention on entend par obstacle P, par exemple, une
personne ou un animal, et notamment une telle personne, ou animal, présente,

ou se déplagant, sur le sommet du tas de produit(s) F.

[0037] De préférence, la chaine d’acquisition 2, 3, 4 peut comprendre en outre un
capteur de position permettant de déterminer continuellement la hauteur de bras
de prélévement 1b lors de son déplacement vertical et l'unité de traitement
électronique 4 peut alors étre configurée pour mémoriser la hauteur du bras de
prélevement 1b a linstant ol est acquise au moins une information de détection
d’absence de cible F1, P. Dans le cas ol le bras de prélévement 1b est monté en
pivotement comme on le verra par la suite la mémorisation de la hauteur du bras
de prélévement peut consister a mémoriser par exemple une hauteur ou un
angle de pivotement de ce dernier. Ainsi, lors d'un autre passage pour le
prélevement, le véhicule 1 ne sera pas obligé de réitérer les étapes de détection
du bord supérieur, mais commandera le déplacement du bras de prélévement 1b
directement a la hauteur mémorisée. D’'une maniére avantageuse, lorsque le
véhicule 1 devra se décaler latéralement pour poursuivre le chargement de
produit, les étapes de détection du bord supérieur F10 ne seront pas réitérées si
I'opération de repositionnement du véhicule 1 et de déplacement vertical du bras
de prélévement 1b ont lieu dans un intervalle de temps court, par exemple
inférieur @ une ou deux minutes. Cet intervalle de temps peut étre réglable et

peut étre enregistré dans I'unité de traitement électronique 4.

[0038] Pour améliorer la sécurité de I'opération de prélévement, c’est-a-dire le risque
d’accident lors de I'actionnement de I'outil de prélévement 10b au niveau du bord

supérieur F10 du tas de produit(s) F, la présente invention peut prévoir que la
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chaine d’acquisition 2, 3, 4 comprenne en outre au moins un capteur de
détection de présence 3 pour pouvoir détecter la présence d’'un obstacle P, tel
qu’une personne ou un animal, sur le tas de produit(s) F. L'unité de traitement
électronique 4 peut alors étre configurée pour, aprés avoir commandé l'arrét du
déplacement du bras de préléevement 1b, commander, a I'aide du ou de chaque
capteur de présence 3, la détection d'une présence d’'obstacle P sur le tas de
produit(s) F et si, aucun obstacle P n’est détecté, pour commander
I’'actionnement de 'outil de prélévement 10b.

[0039] Dans un mode de réalisation particulier, une mesure ponctuelle peut étre une
mesure de distance entre un point de la cible F1, P et le capteur de mesure 2
correspondant. Chaque capteur de mesure 2 peut étre un capteur de mesure 2
de distance. En outre, la chaine d’acquisition 2, 3, 4 peut étre configurée pour
que chaque information tout ou rien soit déterminée en calculant la différence
entre la distance mesurée a un instant donné avec la distance mesurée a
Pinstant précédent, puis en comparant le résultat de ladite différence avec une
valeur de variation de distance de référence, puis en fournissant, si le résultat est
inférieur a ladite valeur de variation de distance de référence, une information de
présence de cible F1, P et, si le résultat est supérieur ou égal a ladite valeur de

variation de distance de référence, une information d’absence de cible F1, P.

[0040] L'axe de mesure M1, M2 de chaque capteur de mesure 2 est défini par 'axe
du rayonnement, c'est-a-dire par un rayonnement électromagnétique ou

acoustique, émis par le capteur de mesure 2.

[0041] Dans une forme de réalisation préférentielle de chaque capteur de mesure 2
de distance, celui-ci peut étre, par exemple, un appareil du type télémétre laser.
Un tel appareil permet de projeter sur la cible F1, P se trouvant dans 'axe de
mesure M1, M2 un rayon laser qui est renvoyé vers 'appareil et le temps mis par
le rayon pour revenir est mesuré, ce qui permet de calculer la distance entre
lappareil et la cible F1, P, par exemple a laide de l'unité de traitement
électronique 4 ou d’un circuit électronique intégré dans l'appareil et relié a ladite
unité de traitement électronique 4.

[0042] Pour ce qui concerne la réalisation a chaque instant, selon une fréquence

prédéterminée, a l'aide de chaque capteur de mesure 2, des mesures
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ponctuelles, ladite fréquence prédéterminée dépend de la technologie du capteur

de mesure 2 choisi.

[0043]Le ou chaque capteur de détection de présence 3 peut consister en un
appareil du type, par exemple, Radar, capteur a ultrason, caméra ou capteur
LIDAR. Le ou chaque capteur de détection de présence 3 est configuré et
positionné pour que le champ de détection M3 couvre une zone située au-dessus
du tas de produit(s) F lorsque l'outil de prélévement 10b atteint ou va atteindre le
niveau du bord supérieur F10 du bord d’attaque F1. Le capteur de détection de
présence 3 peut étre monté fixement sur le bras de prélévement 1b ou de
maniére mobile de sorte a pouvoir orienter ou balayer le champ de détection M3
dudit capteur de détection de présence 3 dans la zone de détection au-dessus du
tas de produit(s) pour couvrir cette demiére. La zone de détection autour du tas
de produit(s) et notamment sur le tas de produit(s) est ainsi élargie grace au
capteur de détection de présence 3. Le risque d’accident au niveau du tas de
produit(s) plus particulierement au niveau du bord supérieur F10 lors de

’actionnement de I'outil de prélévement 10b sera trés limité voire inexistant.

[0044]Si on se référe a la figure 2 on peut voir que l'unité de traitement 4 a
commandé la détection de présence a l'aide du capteur de détection de présence
3 et que deux personnes P, I'une située sur le bord supérieur F10 et I'autre située
en retrait dudit bord supérieur F10, sont situées dans le champ de détection M3
du capteur de détection de présence 3. On peut voir également que la personne
P située sur le bord supérieur F10, c’est-a-dire dans le plan du front d’attaque F1
et dans la continuité verticale du front d’attaque F1, est située sur 'un des axes
de mesure M1 de l'un des capteurs de mesure 2 mais pas sur l'autre axe de
mesure M2 de l'autre capteur de mesure 2, ceci du fait de I'écartement prédéfini
entre les deux capteurs de mesure 2 pour éviter qu’un obstacle P, ainsi situé, se
trouve simultanément sur les deux axes de mesure M1, M2. Pour ce qui
concerne cette derniére personne P, le fait qu’elle soit située sur 'un des axes de
mesure M1 et non sur l'autre axe de mesure M2 en méme temps permet de
discriminer cette personne P par rapport au front d’attaque F1 lors de la détection
du bord supérieur F10 puisque 'un au moins des deux capteurs de mesure 2

permet I'acquisition d’'une information d’absence de cible F1, P.
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[0045] Si on se référe aux figures 1 a 4, on peut voir que les capteurs de mesure 2
sont configurés et positionnés sur le véhicule 1 pour que leur axe de mesure M1
et M2 respectif soit orienté vers le tas de produit(s) F ou vers 'avant compte tenu
de la direction d’avance A du véhicule 1. Le bras de prélévement 1b est disposé
a 'avant du véhicule 1. Les axes de mesure M1 et M2 sont dirigés vers le front
d’attaque F1 ou le plan du front d’attaque F1 lorsque le bras de prélévement 1b

est dans sa position basse comme dans sa position haute.

[0046] Les deux capteurs de mesure 2 peuvent étre disposés sur le bras de
prélevement 1b de maniére symétrique par rapport a un plan vertical médian
passant par 'axe X1 du bras de prélévement 1b. Cette caractéristique permet ou
a comme avantage d’obtenir simultanément, ou avec un décalage temporel faible,
la détection du bord supérieur F10 du front d’attaque F1. Cette caractéristique,
par le fait qu’il n’y a pas de décalage de position des capteurs de mesure 2 sur le
bras de prélévement 1b, permet également une gestion simplifiée, évitant ainsi
par exemple a gérer une compensation de ce décalage. Ces avantages

permettent d’obtenir des mesures plus fiables et plus sdres.

[0047] Selon une alternative non représentée, la chaine d’acquisition est configurée
pour comprendre trois capteurs de mesure 2. Le troisieme capteur de mesure 2
peut alors étre positionné entre les deux capteurs de mesure 2 disposés de
maniére symétrique. Ce troisieme capteur de mesure 2 pourra étre placé, par
exemple, sur 'axe X1 du bras de prélévement 1b et étre décalé en dessous ou
au-dessus de I'axe passant par les capteurs de mesure 2. Ce troisiéme capteur

de mesure 2 supplémentaire permet d’augmenter Ila fiabilité.

[0048] D'une maniére alternative, les deux capteurs de mesure 2 peuvent étre
disposés sur 'outil de préléevement 10b, de préférence sur les flancs de 'outil de
préléevement 10b tel que représenté en traits interrompus sur la figure 4. En étant
positionné sur la partie supérieure des flancs, les capteurs de mesure 2 sont plus
éloignés I'un de l'autre et le risque de confusion d’'un obstacle P avec le bord
supérieur F10 est limité. Cette position plus proche du front d’attaque F1 et donc
plus exposée au produit a charger/prélever, implique que les capteurs de mesure
2 sont, de préférence, montés ou protégés par un boitier renforcé dont au moins
une face est transparente pour laisser passer les axes de mesure M1, M2. La

présente invention peut prévoir de monter les capteurs de mesure 2 sur le bras
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de prélévement 1b de maniére mobile en translation pour pouvoir régler leur
écartement et les écarter suffisamment 'un de l'autre pour réduire le risque de
confusion évoqué précédemment lorsqu'un obstacle se trouve sur le bord

supérieur F10.

[0049] On peut voir également sur les figures 1 et 2 que les axes de mesure M1, M2
des capteurs de mesure 2 peuvent étre orientés en passant au-dessus de I'outil
de prélévement 10b. Les axes de mesure M1, M2, comme on peut le voir encore
sur ces figures, peuvent étre inclinés par rapport a I'axe X1 du bras de

préléevement 1b.

[0050] On comprend que, lorsque les axes de mesure M1, M2 sont orientés au-
dessus ou en dessous de l'outil de prélévement 10Db, il se produit un décalage de
hauteur entre la cible F1, P pointée par lesdits axes de mesure M1, M2 et I'outil
de préléevement 10b de sorte que les axes de mesure M1, M2 interceptent le bord
supérieur F10 du front d’attaque F1 du tas de produit(s) F avant ou aprés que
I'outil de prélévement 10b ne soit a la méme hauteur que ledit bord supérieur F10.
Ainsi, la présente invention peut prévoir que 'unité de traitement électronique 4
soit configurée pour commander en outre un déplacement supplémentaire du
bras de prélévement 1b vers le haut ou vers le bas pour ajuster la hauteur de
'outil de prélévement 10b suite audit décalage en 'amenant a la hauteur du bord
supérieur F10. Cette commande d’ajustement peut étre réalisée lors de
acquisition d’au moins une information d’absence de cible F1, P de sorte a
commander l'arrét du déplacement du bras de prélevement 1b dés que

I’ajustement est effectué.

[0051] D’autre part, on comprendra que la hauteur du bord supérieur F10 du tas de
produit(s) F a partir duquel est effectué le prélévement peut varier entre deux
passages de prélévement du véhicule 1. En effet, le véhicule 1 peut, lors d’'un
premier ou précédent passage de prélévement, ne pas avoir prélevé, lors de
’abaissement de I'outil de prélévement 1b depuis le bord supérieur F10 vers le
sol, toute la hauteur du front d’attaque F1, en laissant alors un bord supérieur
F10 intermédiaire situé a une hauteur intermédiaire entre celle du bord supérieur
F10 initial et le sol. Grace a un tel véhicule 1 selon la présente invention, I'outil de
prélevement 10b, lors d’'un deuxiéme ou ultérieur passage de prélévement

destiné a prélever la hauteur restante de produit(s) depuis ledit bord supérieur
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F10 intermédiaire, peut alors étre déplacé et guidé, par lintermédiaire du
déplacement du bras de prélévement 1b, a la hauteur dudit bord supérieur F10

intermédiaire puisque ce dernier pourra a nouveau étre détecté par le véhicule 1.

[0052] De préférence, comme on peut le voir sur les figures annexées, les deux
capteurs de mesure 2 sont orientés et espacés I'un de lautre, de préférence
d’'une distance comprise, par exemple, entre 400 mm et 2500 mm,
préférentiellement de 'ordre de 500mm, de sorte qu’une cible P formée par un
obstacle, tel qu’'une personne ou un animal, situé sur le bord supérieur F10 et sur
'axe de mesure M1, M2 de I'un des capteurs de mesure 2, ne puisse pas étre
située en méme temps sur I'axe de mesure M1, M2 de l'autre ou des autres
capteur(s) de mesure 2, c'est-a-dire détectée simultanément par l'autre ou les
autres capteur(s) de mesure 2. Cette caractéristique, comme vu précédemment,
permet d’éviter de confondre un obstacle P situé sur le bord supérieur F10, c’est-
a-dire dans la continuité verticale du front d’attaque F1, avec le front d’attaque F1.
Cette caractéristique permet ainsi plus particulierement d’éviter que cet obstacle
P ne soit détecté par tous les capteurs de mesure 2. En effet, dans ce cas
aucune information d’absence de cible F1, P ne pourrait alors étre acquise avant
que les axes de mesure M1, M2 ne passent au-dessus dudit obstacle P de sorte
que le bras de prélévement 1b serait arrété a une hauteur trop élevée
positionnant I'outil de prélévement 10b nettement au-dessus du bord supérieur
F10, entrainant une perte de temps et donc d’énergie du fait dun mauvais
positionnement de 'outil de prélévement 10b. En outre dans ce cas, la hauteur
du bras de prélévement 1b pourrait entrainer un probléme de détection des
obstacles P par le ou chaque capteur de détection de présence 3 qui ne serait

pas orienté dans la bonne direction, lesdits obstacles P n’étant alors pas détectés.

[0053] Le bras de préléevement 1b peut comprendre au moins deux faces latérales
opposés. En outre, I'un des capteurs de mesure 2 peut étre positionné sur 'une
desdites faces latérales et I'autre capteur de mesure 2 peut étre positionné sur
lautre face latérale. Cette caractéristique permet ou a comme avantage de
permettre une protection des capteurs de mesure 2 en empéchant, par exemple,
qu’un objet tombant sur le bras de prélévement 1b heurte 'un des capteurs de
mesure 2, évitant ainsi 'endommagement des capteurs de mesure 2 par la chute

ou la projection d’objets sur le bras de prélévement 1b. De plus la mesure de la
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hauteur ou la détection du bord supérieur 10b est d’autant plus fiable qu'elle

couvre toute la largeur du bras de prélévement 1b.

[0054] De maniére connue, comme on peut le voir sur les figures 1 a 4, le véhicule 1
peut comprendre une cuve C supportée par le chassis 1a et le bras de
prélevement 1b peut comprendre un dispositif de transfert 11b permettant de
déplacer le produit F prélevé par I'outil de préléevement 10b jusque dans la cuve
C. Le dispositif de transfert 11b peut étre délimité latéralement le long de 'axe X1
du bras de prélévement 1b par deux faces latérales 110b, 111b opposées. L'un
des capteurs de mesure 2 peut alors étre positionné sur 'une des faces latérales
110b et l'autre capteur de mesure 2 peut étre positionné sur l'autre face latérale
111b. Cette caractéristique permet ou a comme avantage d’obtenir une mesure
fiable, slire. Le cas échéant lesdites faces latérales 110b, 111b pouvant former

au moins en partie les faces latérales du bras de prélévement 1b.

[0055] La cuve C peut comprendre, de maniére connue, un dispositif mélangeur C1
comprenant au moins une vis mélangeuse. Elle peut également étre en outre
équipé, comme on peut le voir sur les figures 1 et 2, de maniére connue, d’un
systéme de distribution D permettant la distribution du ou des produits F
contenu(s) dans la cuve C. La cuve C peut comprendre, par exemple, deux

dispositifs mélangeur C1 comme on peut le voir sur la figure 3.

[0056] Le chéssis 1a peut étre monté sur des roues 10a afin de pemettre son
déplacement sur le sol. Les roues 10a peuvent également étre d’autres

dispositifs qui permettent au véhicule de reposer sur le sol et de s’y mouvoir.

[0057] Le bras de chargement 1b peut comprendre une face supérieure reliant les
faces latérales sur lesquelles sont positionnés les capteurs de mesure 2 et en ce
que les capteurs de mesure 2 sont positionnés a proximité de ladite face
supérieure. Cette caractéristique permet ou a comme avantage d’anticiper ou de
mieux anticiper la détection du bord supérieur F10 lors de |la montée du bras de

prélevement 1b et donc de gagner du temps.

[0058] Dans une forme préférentielle et connue du déplacement et du montage du
bras de prélévement 1b sur le chassis 1a, ledit bras de préléevement 10b est
monté en pivotement sur la cuve C (voir notamment les figures 1 a 4) et/ou sur le

chéssis 1a. Le bras de prélévement 10b comprend a cet effet une extrémité
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proximale 12b articulée sur la cuve C et/ou sur le chassis 1a, une extrémité
distale 13b sur laquelle est monté l'outil de prélévement 10b et au moins un
actionneur 14b pour actionner ledit pivotement. Dans cette forme de réalisation,
notamment, la présente invention peut prévoir que les capteurs de mesure 2
soient disposés, comme on peut le voir sur les figures 1 a 4, de sorte a étre plus
proche de lextrémité distale 13b que de l'extrémité proximale du bras de
prélevement 1b, de préférence a proximité de I'extrémité distale 13b. Les
capteurs de mesure 2 sont disposés de maniére a pourvoir détecter le front
d’attaque F1 du tas de produit(s) F et notamment de balayer verticalement le

front d’attaque F1 avec les axes de mesure M1, M2 respectifs.

[0059] L'outil de prélévement 10b peut comprendre un capot de protection 100b qui
peut étre monté pivotant sur le bras de prélévement 1b en étant articulé sur ce
demier de sorte a protéger I'outil de prélévement 10b lorsqu’il n’est pas utilisé.
L’actionnement ou I'ouverture du capot de protection peut étre réalisé au moyen
d’un actionneur 15b (figures 1 a 4). Selon une autre alternative, comme on peut
le voir sur la figure 4, les capteurs de mesure 2 peuvent étre fixés sur le capot de
protection 100b, de préférence sur la face supérieure dudit capot de protection
100b (selon leur représentation en traits hachurés). Le capot de protection 100b
peut occuper deux positions, a savoir une position fermée et une position ouverte.
La position fermée a pour fonction de protéger I'outil de prélévement 10b et la
position escamotée a pour fonction de permettre a I'outil de prélévement 10b de
réaliser le prélévement/chargement du produit. Le capot de protection 100b est
ainsi escamoté quand l'outil de prélévement 10b est actionné et que le
prélevement a lieu. Les capteurs de mesure 2 peuvent étre fixés, de préférence,
sur la partie arriére du capot de protection 100b de maniére a étre un peu plus
éloigné de la zone de prélévement pour éviter de recevoir des projections de

produit(s) ou autres projections.

[0060] Les actionneurs 14b, 15b peuvent étre des actionneurs, bien connus dans ce

domaine, du type vérins et plus spécifiguement des vérins double effet.

[0061] Un tel véhicule 1 peut étre, de maniére connue, automoteur ou porté/tracté
par un véhicule tracteur (non représenté). Dans le cas ou il est automoteur, celui-
ci peut fonctionner de maniére autonome, c’est-a-dire de maniére robotisé ou

automatique sans intervention humaine (figures annexées), ou de maniére non
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autonome, c’est-a-dire avec un poste de conduite gqu’il peut comprendre en outre,

commandé par une personne présente dans ledit poste de conduite.

[0062] Comme on peut le voir sur la figure 5, 'unité de traitement électronique 4 peut
comprendre au moins un microprocesseur, microcontréleur ou calculateur NO, N1,
N2, N3 pour traiter les données regues des capteurs de mesure 2, le cas échéant
du ou des capteur(s) de détection de présence 3, le cas échéant du capteur de
position et pour commander en fonction des résultats du traitement le ou les
actionneurs 14b, le cas échant le ou les actionneurs 15b et/ou, le cas échéant le
déplacement du véhicule 1, ceci en fonction des instructions données par un ou
plusieurs programmes que peut comprendre ladite unité de traitement
électronique 4. L'unité de traitement électronique 4 comprend une ou plusieurs
mémoires permettant la mémorisation, par exemple, du ou des programmes, des
données, des résultats et de la hauteur du bras de prélévement 1b a laquelle au
moins une information d’absence de cible F1, P est acquise, ainsi que de toutes
les données et informations nécessaires au fonctionnement de la chaine

d’acquisition 2, 3.

[0063] La présente invention a également pour objet un procédé permettant une
détection fiable du bord supérieur F10 du front d’attaque F1 d’un tas de produit(s)
F pour lalimentation animale, a partir d’'un véhicule 1. Un tel véhicule 1,
permettant la mise en ceuvre du procédé, peut étre un véhicule 1 selon la
présente invention et comprenant, comme décrit précédemment, un chassis 1a
supportant a l'avant dudit véhicule 1 et un bras de prélévement 1b mobile

verticalement et muni d’un outil de prélévement 10b.

[0064] Conformément a la présente invention, le procédé selon la présente invention
consiste, a partir d’'un tel véhicule 1 selon la présente invention comprenant en
outre, comme décrit précédemment, au moins deux capteurs de mesure 2
orientés chacun vers I'avant du véhicule 1 suivant un axe de mesure M1, M2
passant a c6té de l'outil de prélévement 10b et a partir d’'une unité de traitement

électronique 4 :

[0065]— dans une premiére étape : a positionner le véhicule 1 devant le front
d’attaque F10 de sorte que l'outil de prélévement 10b soit en regard du front

d’attaque F1,
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[0066]- dans une deuxiéme étape : a commander de maniére continue le
déplacement vers le haut du bras de prélévement 1b tout en balayant
verticalement le plan du front d’attaque F1 avec les axes de mesure M1, M2 de
maniére coordonnée avec le déplacement du bras de préléevement 1b pour
détecter le bord supérieur F10 au moment ol 'outil de prélévement 10b atteint
ou atteint sensiblement la hauteur de ce dernier et tout en réalisant a chaque
instant, selon une fréquence prédéterminée, a laide de chaque capteur de
mesure 2, une mesure ponctuelle fournissant une information tout ou rien, a
savoir la présence ou I'absence d’une cible F1, P sur I'axe de mesure M1, M2
correspondant, ladite information d’absence de cible F1, P correspondant a ladite
détection du bord supérieur F10. On comprend, comme déja indiqué plus haut,
que ladite cible F1, P est, selon la hauteur du bras de prélévement 1b, soit le
front d’attaque F1, soit un obstacle P situé dans la continuité verticale du front
d‘attaque F1 sur son bord supérieur F10 et que l'information d’absence de cible
F1, P correspondant a la détection du bord supérieur F10 signifie la détection
d’'une absence de cible F1, P sur 'axe de mesure M1, M2 concerné au moment
ou l'outil de préléevement 10b a atteint ou a atteint sensiblement la hauteur du

bord supérieur F10,

[0067] - dans une troisiéme étape : dés qu’au moins une information d’absence de
cible F1, P est acquise, a commander l'arrét du déplacement du bras de

préléevement 1b,

[0068]- dans une derniére étape: a commander l'actionnement de [l'outil de

préléevement 10b en vue du prélévement.

[0069] Dans le but d’apporter une sécurité supplémentaire avant 'actionnement de
Poutil de préléevement 10b, une quatrieme étape peut étre effectuée aprés la
troisiéme étape et avant la derniére étape. La quatrieme étape consiste, a l'aide
d’au moins un capteur de présence 3, a commander une détection de présence
d’un obstacle P, tel gu’une personne ou un animal, sur le tas de produit(s) F et si
aucun obstacle n’est détecté sur le tas de produit(s) F, a réaliser la cinquiéme
étape c’est-a-dire a commander I'actionnement de I'outil de prélévement 10b en

vue du prélévement.
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[0070] Dans un mode de réalisation préférentiel, le procédé peut consister en outre,
a laide d’'un capteur de position permettant de déterminer continuellement la
hauteur de bras de prélévement 1b lors de son déplacement vertical, a
mémoriser dans une mémoire de l'unité de traitement électronique 4 configurée a
cet effet, la hauteur du bras de préléevement 1b a linstant ol est acquise au
moins une information de détection d’absence de cible F1, P. Le capteur de
position peut étre disposé fonctionnellement dans I'actionneur 14b. De maniére
alternative, le capteur de position peut étre est disposé au niveau du pivot
d’articulation du bras de prélévement 1b et du chassis 1a du véhicule et peut étre,

par exemple, un capteur d’angle.

[0071] Dans le cas ou les capteurs de mesure 2 sont des capteurs de mesure 2 de
distance, tels que par exemple des appareils du type télémétre laser, et qu'une
mesure ponctuelle est une mesure de distance entre un point de la cible F1, P et
le capteur de mesure 2 de distance correspondant, le procédé peut consister,
pour déterminer chaque information tout ou rien, a calculer la différence entre la
distance mesurée a un instant donné avec la distance mesurée a linstant
précédent, puis a comparer le résultat de ladite différence avec une valeur de
variation de distance de référence, mémorisée dans l'unité de traitement
électronique 4, puis a fournir, si le résultat est inférieur a ladite valeur de variation
de distance de référence, une information de présence de cible F1, P eft, si le
résultat est supérieur ou égal a ladite valeur de variation de distance de

référence, une information d’absence de cible F1, P.

[0072] Dans le cas précédent, la valeur de variation de distance peut tenir compte du
profil du front d’attaque F1, notamment lorsque celui-ci est en pente ou présente
une partie inclinée ou incurvée comme on peut le voir sur les figures 1 et 2. Tel
que visible sur ces figures, les cotés d’'un tas de produit(s) sont généralement
maintenus par un mur ou une paroi formant un silo et le tas de produit(s) F
présente sur sa partie supérieure une forme arrondie pour permettre un
écoulement d’eau lorsqu’il pleut. Par exemple, la valeur de variation de distance
peut étre comprise, de préférence, entre 150 mm et 250 mm ou étre,

préférentiellement de I'ordre de 200 mm.
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[0073] On comprend que le plan du front d’attaque F1 selon l'invention comprend le
front d’attaque F1, en pente, en partie inclinée ou incurvée, ou non, et 'espace

prolongeant verticalement ledit front d’attaque F1 depuis son bord supérieur F10.

[0074] Dans le cas ou le véhicule 1 est autonome, le positionnement du véhicule 1
devant le front d’attaque F1 de sorte que l'outil de prélévement (10b) soit en
regard du front d’attaque F1 (selon la premiére étape) peut étre commandée par
'unité de traitement électronique 4 configurée a cet effet ou par une autre unité
de traitement électronique que peut comprendre le véhicule 1 autonome. Dans le
cas ol le véhicule 1 n'est pas autonome, cette premiére étape peut étre réalisée
par le conducteur. Dans ce dernier cas, le procédé et/ou un tel véhicule 1 selon
la présente invention peut présenter un intérét notamment lorsque le conducteur
ne voit pas I'obstacle P présent sur le bord supérieur F10 ou sur le tas de
produit(s), par exemple, a cause du contre-jour du soleil ou d’'un éclairage. Ce
procédé présente encore un intérét pour le conducteur du véhicule 1 lorsque le
tas de produit(s) F est particulierement haut et qu’un obstacle P sur le bord

supérieur F10 n’est pas visible depuis le poste de conduite du véhicule 1.

[0075] Avant d’effectuer les mesures ponctuelles, c’est-a-dire avant d’effectuer les
différentes étapes, la présente invention peut prévoir en outre une étape de
détection d’un obstacle P, tel qu’une personne, un animal ou d’'un objet, qui serait
situé devant le véhicule 1 et/ou devant le ou les capteurs de mesure 2. Cette
détection peut étre réalisée par le ou au moins I'un des capteur(s) de détection
de présence 3 ou par un autre capteur de détection de présence prévu
spécifiquement pour cette détection. Ce capteur de détection spécifique, non
représenté sur les figures annexées, peut par exemple étre disposé sous le
véhicule 1, par exemple en étant fixé sur le chassis 1a. Cette détection peut étre
commandée par l'unité de traitement électronique 4 configurée a cet effet et

reliée audit capteur de détection spécifique.

[0076] Ainsi, grace a un tel véhicule 1 ou au procédé selon la présente invention, il
est possible d’obtenir une solution de mesure fiable de la hauteur du bord
supérieur F10 du front d’attaque F1 d'un tas de produit(s) F, simple et
économique, tout en assurant la sécurité de la ou des personnes P, ou d’'un
animal ou des animaux, présente(s) sur le tas de produit(s) F avant

I’'actionnement de 'outil de prélévement 10b.
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[0077] Bien entendu, linvention n'est pas limitée au mode de réalisation décrit et
représenté aux dessins annexés. Des modifications restent possibles,
notamment du point de vue de la constitution des divers éléments ou par
substitution d'équivalents techniques, sans sortir pour autant du domaine de

protection de l'invention.
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Revendications

[Revendication 1] Procédé permettant une détection fiable du bord
supérieur (F10) du front d’attaque (F1) d'un tas de produit(s) (F) pour
lalimentation animale, a partir d’'un véhicule (1) de prélévement comprenant
un chassis (1a) supportant, a l'avant dudit véhicule (1), un bras de
préléevement (1b) mobile verticalement et muni d’'un outil de prélévement
(10b), caractérisé en ce qu’il consiste, a partir du véhicule (1) comprenant en
outre au moins deux capteurs de mesure (2) orientés chacun vers I'avant du
véhicule (1) suivant un axe de mesure (M1, M2) passant a c6té de I'outil de
prélévement (10b) et a partir d’'une unité de traitement électronique (4) :

- dans une premiére étape: a positionner le véhicule (1) devant le front
d’attaque (F1) de sorte que 'outil de prélévement (10b) soit en regard du front
d’attaque (F1),

- dans une deuxiéme étape : a commander de maniére continue le
déplacement vers le haut du bras de prélévement (1b) tout en balayant
verticalement le plan du front d’attaque (F1) avec les axes de mesure (M1,
M2) de maniére coordonnée avec le déplacement du bras de prélévement
(1b) pour détecter le bord supérieur (F10) au moment ou [loutil de
prélévement (10b) atteint ou atteint sensiblement la hauteur de ce dernier et
tout en réalisant a chaque instant, selon une fréquence prédéterminée, a
l'aide de chaque capteur de mesure (2), une mesure ponctuelle fournissant
une information tout ou rien, a savoir une information de présence ou
d’absence de cible (F1, P) sur 'axe de mesure (M1, M2) correspondant, ladite
information d’absence de cible correspondant a ladite détection du bord
supérieur (F10),

- dans une troisiéme étape : dés qu’au moins une information d’absence de
cible (F1, P) est acquise, a commander l'arrét du déplacement du bras de
prélévement (1b),

-dans une derniére étape: a commander l'actionnement de [outil de
prélévement (10b) en vue du prélévement.

[Revendication 2] Procédé, selon la revendication 1, caractérisé en ce qu’il
consiste en outre, a I'aide d’un capteur de position permettant de déterminer

continuellement la hauteur de bras de prélevement (1b) lors de son
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déplacement vertical, a mémoriser dans l'unité de traitement électronique (4)
configurée a cet effet, la hauteur du bras de prélévement (1b) a l'instant ou
est acquise au moins une information de détection d’absence de cible (F1, P).

[Revendication 3] Procédé, selon la revendication 1 ou 2, caractérisé en ce
que les capteurs de mesure (2) sont des capteurs de mesure (2) de distance,
tels que par exemple des appareils du type télémeétre laser, et en ce qu'une
mesure ponctuelle est une mesure de distance entre un point de la cible (F1,
P) et le capteur de mesure (2) de distance correspondant et en ce qu’il
consiste, pour déterminer chaque information tout ou rien, a calculer la
différence entre la distance mesurée a un instant donné avec la distance
mesurée a l'instant précédent, puis a comparer le résultat de ladite différence
avec une valeur de variation de distance de référence, mémorisée dans
l'unité de traitement électronique (4), puis a fournir, si le résultat est inférieur a
ladite valeur de variation de distance de référence, une information de
présence de cible (F1, P) et, si le résultat est supérieur ou égal a ladite valeur
de variation de distance de référence, une information d’absence de cible (F1,
P).

[Revendication 4] Véhicule (1) de prélévement pour le prélévement du ou
des produit(s) (F) dans un tas de produit(s) (F) pour l'alimentation animale,
ledit tas de produit(s) (F) présentant un front d’attaque (F1) comportant un
bord supérieur (F10), ledit véhicule (1) permettant la mise en ceuvre du
procédé selon I'une quelconque des revendications 1 a 3 et comprenant un
chéssis (1a) supportant a 'avant du véhicule (1) un bras de prélévement (1b)
mobile verticalement et muni d’'un outil de prélévement (10b), caractérisé en
ce qu’il comprend en outre une chaine d’acquisition (2, 3, 4) comprenant au
moins deux capteurs de mesure (2) orientés chacun vers I'avant du véhicule
(1) suivant un axe de mesure (M1, M2) passant a c6té de l'outil de
prélévement (10b) et montés de sorte a permettre aux axes de mesures (M1,
M2) de suivre le déplacement du bras de prélevement (1b) de maniére
coordonnée et une unité traitement électronique (4) configurée pour traiter les
informations provenant des capteurs de mesure (2) de sorte a pouvoir, a
partir du positionnement du véhicule (1) devant le front d’attaque (F1) de sorte

que l'outil de prélévement (10b) soit en regard du front d’attaque (F1) :
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- commander de maniére continue le déplacement vers le haut du bras de
préléevement (1b) tout en balayant verticalement le plan du front d’attaque
(F10) avec les axes de mesure (M1, M2) de maniére coordonnée avec le
déplacement du bras de prélévement (1b) pour détecter le bord supérieur
(F10) au moment ou loutil de prélevement (10b) atteint ou atteint
sensiblement la hauteur de ce dernier et tout en réalisant a chaque instant,
selon une fréquence prédéterminée, a l'aide de chaque capteur de mesure (2),
une mesure ponctuelle fournissant une information tout ou rien, a savoir une
information de présence ou d’absence de cible (F1, P) sur 'axe de mesure
(M1, M2) correspondant, ladite information d’absence de cible correspondant
a ladite détection du bord supérieur (F10) ,

- dés gu’au moins une information d’absence de cible (F1, P) est acquise,
pour commander 'arrét du déplacement du bras de prélévement (1b), puis
pour commander l'actionnement de l'outil de prélévement (10b) en vue du
prélévement.

[Revendication 5] Véhicule (1) de prélévement, selon revendication 4,
caractérisé en ce que la chaine d’acquisition (2, 3, 4) comprend en outre un
capteur de position permettant de déterminer continuellement la hauteur de
bras de prélévement (1b) lors de son déplacement vertical et en ce que l'unité
de traitement électronique (4) est configurée pour mémoriser la hauteur du
bras de prélévement (1b) a I'instant ou est acquise au moins une information
de détection d’absence de cible (F1, P).

[Revendication 6] Véhicule (1) de prélévement, selon la revendication 4 ou
5, caractérisé en ce qu’'une mesure ponctuelle est une mesure de distance
entre un point de la cible (F1, P) et le capteur de mesure (2) correspondant et
en ce que chaque capteur de mesure (2) est un capteur de mesure (2) de
distance tel que, par exemple, un appareil du type télémétre laser.

[Revendication 7] Véhicule (1) de prélévement, selon la revendication 6,
caractérisé en ce que la chaine d’acquisition (2, 3, 4) est configurée pour que
chaque information tout ou rien soit déterminée en calculant la différence
entre la distance mesurée a un instant donné avec la distance mesurée a
linstant précédent, puis en comparant le résultat de ladite différence avec une

valeur de variation de distance de référence, puis en fournissant, si le résultat
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est inférieur a ladite valeur de variation de distance de référence, une
information de présence de cible (F1, P) et, si le résultat est supérieur ou égal
a ladite valeur de variation de distance de référence, une information
d’absence de cible (F1, P).

[Revendication 8] Véhicule (1) de prélévement, selon 'une quelconque des
revendications 4 a 7, caractérisé en ce que les deux capteurs de mesure (2)
sont disposés sur le bras de préléevement (1b) de maniére symétrique par
rapport @ un plan vertical médian passant par laxe (X1) du bras de
prélévement (1b).

[Revendication 9] Véhicule (1) de prélévement, selon 'une quelconque des
revendications 4 a 8, caractérisé en ce que les deux capteurs de mesure (2)
sont orientés et espacés I'un de l'autre de sorte qu’une cible (P) formée par
un obstacle situé sur le bord supérieur (F10) et sur 'axe de mesure (M1, M2)
de 'un des capteurs de mesure (2) ne puisse pas étre située en méme temps
sur 'axe de mesure (M1, M2) de l'autre ou des autres capteur(s) de mesure
(2).

[Revendication 10] Véhicule (1) de prélévement, selon 'une quelconque des
revendications 4 a 9, caractérisé en ce qu’il comprend une cuve (C)
supportée par le chéassis (1a) et le bras de prélévement (1b) comprend un
dispositif de transfert (11b) permettant de déplacer le produit prélevé par
Foutil de prélévement (10b) jusque dans la cuve (C), ledit dispositif de
transfert (11b) étant délimité latéralement le long de l'axe (X1) du bras de
prélévement (1b) par deux faces latérales (110b, 111b) opposées et en ce
que l'un des capteurs de mesure (2) est positionné sur 'une desdites faces
latérales (110b) et l'autre capteur de mesure (2) est positionné sur l'autre face
latérale (111b).

[Revendication 11] Véhicule (1) de prélévement, selon 'une quelconque des
revendications 4 a 10, caractérisé en ce que le bras de prélévement (1b) est
monté en pivotement sur le chassis (1a) et/ou la cuve (C) et comprend une
extrémité proximale (12b) articulée sur le chéassis (1a) et/ou la cuve (C), une
extrémité distale (13b) sur laquelle est monté l'outil de prélevement (10b) et

au moins un actionneur (12b) pour actionner ledit pivotement et en ce que les
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capteurs de mesure (2) sont disposés de sorte a étre plus proche de
l'extrémité distale (13b) que de I'extrémité proximale (12b).

[Revendication 12] Véhicule (1) de prélévement, selon 'une quelconque des
revendications 4 a 11, caractérisé en ce qu’il est autonome et en ce que le
positionnement du véhicule (1) devant le front d’attaque (F1) de sorte que
Foutil de prélévement (10b) soit en regard du front d’attaque (F1) est
commandé par l'unité de traitement électronique (4) configurée a cet effet ou
par une autre unité de traitement électronique que peut comprendre le

véhicule (1) autonome. |
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[Fig. 1]
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[Fig. 2]
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[Fig. 3]
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[Fig. 5]
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