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APPAREIL DE TRAVAIL DE LA TERRE SUIVANT UN RANG COMPRENANT DES OBSTACLES A EVITER.

@ Appareil de travail de la terre (1) suivant un rang com-
prenant des obstacles (44) a éviter, espacés dans la lon-
gueur de ce rang, cet appareil comportant un support (2)
tracté par un moyen de traction, recevant un outil de travail
de la terre (12) qui peut s’escamoter au passage d’un obs-
tacle (34) puis revenir en position de travail, caractérisé en
ce que loutil de travail (12) comporte plusieurs lames (14,
18) réguliérement réparties suivant un pas constant pour
former une étoile qui peut pivoter autour de son axe (10), et
un moyen de détection (20) de la présence des obstacles
(34) dans le rang, qui est normalement ramené dans une
position de repos pour bloquer une rotation de I'outil de tra-
vail (12), et qui en position activée par la présence de I'obs-
tacle, libére cette lame de coupe en permettant la rotation
de l'outil suivant un pas.
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La présente invention concerne un appareil de travail de la terre suivant
un rang comprenant des obstacles comme des pieds de plants, ou des
piquets, en particulier pour le travail des vignes.

Dans le cas de cultures de terrains comprenant des pieds de plants
espacés formant des rangées paralléles, en particulier pour les vignes, il est
possible de passer un outil de travail de maniére continue entre les rangées
pour effectuer par exemple des labours avec un soc de charrue, ou une tonte
de I'herbe dans le cas de vignes enherbées.

Par contre suivant I'axe des rangées de pieds, la culture de la terre se
trouvant entre ces pieds doit se faire avec précaution, pour entretenir cette
terre tout en respectant les plants espacés régulierement.

Si on veut travailler avec un outil mécanique pour éviter I'utilisation de
produits chimiques qui posent des problémes de pollution des plants, des
sols et de la nappe phréatique, il est nécessaire de prévoir un outil travaillant
la terre entre les pieds, qui ne risque pas de couper ou d’arracher les plants,
ni méme de les blesser.

Pour effectuer ce travail, il est connu d’utiliser des outils amovibles
montés sur des ressorts, qui s’escamotent en comprimant les ressorts quand
ils rencontrent la résistance d’'un obstacle comme un plant de vigne ou un
piquet.

Un probléme qui se pose dans ce cas, est que les ressorts devant étre
assez résistants pour entre les pieds maintenir en position de travail I'outil qui
peut étre un couteau, cette résistance risque alors d’étre trop forte pour ne
pas marquer ou détériorer ces pieds quand le couteau arrive dessus, en
particulier dans le cas de jeunes plants.

Il est connu aussi d’utiliser des outils mécaniques comprenant des
systémes automatiques a commande hydraulique pour éviter les plants.
Seulement ces outils nécessitent un tracteur suffisamment moderne et
equipé, disposant notamment d’'une source d’énergie hydraulique. De plus

ces équipements possédent un codt élevé.
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La présente invention a notamment pour but d’éviter ces inconvénients
de la technique antérieure, en proposant un systéme de travail de la terre
simple et efficace qui ne risque pas d’abimer les plants.

Elle propose a cet effet un appareil de travail de la terre suivant un rang
comprenant des obstacles a éviter, espacés dans la longueur de ce rang, cet
appareil comportant un support tracté par un moyen de traction, recevant un
outil de travail de la terre qui peut s’escamoter au passage d’un obstacle puis
revenir en position de travail, caractérisé en ce que I'outil de travail comporte
plusieurs lames réguliérement réparties suivant un pas constant pour former
une étoile qui peut pivoter autour de son axe, et un moyen de détection de la
présence des obstacles dans le rang, qui est normalement ramené dans une
position de repos pour bloquer une rotation de l'outil de travail, et qui en
position activée par la présence de I'obstacle, libére cette lame en permettant
la rotation de I'outil suivant un pas.

Un avantage de 'appareil de travail de la terre selon l'invention, est que
d'une part I'outil de travail peut étre fermement maintenu en position par le
moyen de détection en position désactiveée, pour travailler efficacement la
terre, et que d’autre part le moyen de détection peut étre activé par une
légére pression qui ne risque pas d’endommager I'obstacle, pour
complétement libérer l'outil de travail qui ne risque pas non plus
d’endommager |'obstacle.

L’appareil de travail de la terre selon I'invention peut en outre comporter
une ou plusieurs des caractéristiques suivantes, qui peuvent étre combinées
entre elles.

Avantageusement, le moyen de detection comporte un levier de
détection, qui lors d’'une détection d’'un obstacle pivote autour d’'un axe
sensiblement vertical.

Avantageusement, le moyen de détection comporte un dispositif
élastique de rappel de ce levier de détection dans une position de repos

aprés un pivotement.
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Avantageusement, le levier de détection bloque la rotation de I'outil de
travail par un moyen de blocage comportant une cinématique irréversible,
empéchant un pivotement de ce levier de détection a partir d’'une pression
sur cet outil de travail.

En particulier, I'axe du levier de détection peut comporter une came
venant en position de repos bloquer un premier doigt de blocage fixé sur un
axe comportant un deuxiéme doigt de blocage, qui dans cette position de
repos bloque la rotation de I'outil de travail.

Avantageusement, I'appareil comprend des moyens permettant le recul,
par exemple si I'appareil est bloqué ou pour manceuvrer.

Selon un mode de réalisation, 'outil de travail comporte trois lames de
coupe.

Avantageusement, le moyen de détection peut bloquer directement une
des lames de I'outil de travail.

Dans un mode particulier, I'appareil est composé de trois couteaux
disposés en étoile et travaillant la terre chacun a leur tour, retenus entre
chaque souche par I'arrét, le détecteur pivotant sur son axe dés qu’il touche
une souche ou un tuteur et libérant le couteau retenu par I'arrét qui vient se
placer en position de travail, et le détecteur, tiré par un ressort, revenant en
place dés I'obstacle passé pour attendre le prochain, 'ensemble étant monté
sur un axe et maintenu en position de travail par un ressort.

Dans un autre mode particulier, I'appareil comprend une butée
permettant au levier de détection d’entrainer I'axe lorsqu’il recule sous 'effet
d’'un appui sur un obstacle, et de pivoter vers I'avant sans entrainer I'axe
lorsque I'appareil recule.

L’appareil de I'invention est prévu pour étre fixé derriére une charrue et
dans I'axe de cette charrue.

L’'invention sera mieux comprise et d’autres caractéristiques et
avantages apparaitront plus clairement a la lecture de la description ci-apres
donnée a titre d’exemple, en référence aux dessins annexes dans lesquels :

- la figure 1 est une vue de cbté de I'appareil de travail complet ;
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- la figure 2 est une vue de dessus de cet appareil de travail ;

- la figure 3 est une vue de détail de la liaison de I'appareil de travail,
avec le moyen de traction ;

- la figure 4 est une vue de détail partielle du moyen de détection ;

- la figure 5 est une vue en perspective montrant le fonctionnement du
moyen de détection ;

- la figure 6 est une vue de détail de la fixation du levier de détection ; et

- la figure 7 présente I'appareil de travail lors d’'une marche arriére.

Les figures 1 et 2 présentent un appareil de travail 1 comprenant un
bras 2 constituant un support incliné vers le bas, qui est relié par une
articulation 6 située a son extrémité supérieure, a l'arriere d’'un moyen de
traction 4 pouvant comporter un engin motorisé comme un tracteur. Le bras
2 du support se trouve dans un plan vertical parallele a I'axe du rang a
cultiver.

Le moyen de traction avance en direction de l'avant, présenté par la
fleche « AV » sur les figures 2 et 7.

La partie inférieure du bras 2 du support comporte un cylindre 8
légeérement incliné vers le rang a cultiver, comprenant un pergage qui recoit
une vis 10 formant un axe de rotation d’un outil de coupe 12. L’outil de coupe
12 comporte trois lames de coupe 14, 18 formant les rayons régulierement
espaces d’'une étoile comportant une forme conique, comprenant au centre
un moyeu 16 centré sur I'axe de rotation formé par la vis 10.

Sur les figures 1 et 2, I'outil de coupe 12 est présenté dans la position
normale de travail, entre deux obstacles 34 qui se trouvent dans un rang a
cultiver. L’inclinaison de I'axe de rotation de I'outil de coupe 12, est prévue de
maniére a ce que la lame de coupe la plus basse 18 en position de travail,
soit disposée horizontalement prés du sol, tournée vers le rang a cultiver et
sensiblement perpendiculairement a ce rang. Les deux autres lames en
attente 14 sont disposées de maniere inclinée par rapport au sol,

sensiblement dans le plan vertical du support 2.
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Un moyen de détection 40 comportant un levier pivotant 42 autour d’'un
axe 44, est fixé au milieu du bras 2. Le levier 42 du moyen de détection 40
est dans la position de repos présentée figure 2, tourné vers le rang a cultiver
et sensiblement perpendiculaire a ce rang.

Sur la figure 2B sont également représentés des graisseurs (P) ainsi
que les lames A,B,C (14,18).

La figure 3 présente une barre verticale 4 du moyen de traction,
comprenant deux plans horizontaux 22 comportant chacun un pergage aligné
I'un et 'autre suivant un méme axe vertical. Une vis de guidage 26 traverse
ces pergages, et guide le bras 2 du support qui peut pivoter autour de I'axe
vertical de cette vis.

Un ressort de maintien hélicoidal 24 entourant la vis de guidage 26
entre les plans 22, prend appui sur la barre verticale 4 pour maintenir
fermement le bras 2 du support dans son plan vertical parallelement au rang
a cultiver. Une vis de réglage 30 vient presser sur une extrémité du ressort
de maintien 24, pour régler la précharge de ce ressort et la force de son
maintien. Le ressort de maintien 24 assure une sécurité en cas de mauvaise
manceuvre et de trop forte charge sur I'outil de coupe 12, en permettant au
bras 2 du support de s’escamoter en pivotant autour de I'axe de la vis de
guidage 26.

Les figures 4 et 5 présentent le moyen de détection 20 comprenant le
levier 42 qui peut pivoter autour de son axe vertical 44 relié au bras 2 du
support, pour s’escamoter vers I'arriere quand il vient buter sur un obstacle
34. Un ressort de rappel 56 maintenant un effort de traction permanent, vient
rappeler le levier 42 dans sa position de repos apres le pivotement provoqué
par un obstacle.

L’axe vertical 44 comporte a sa base une came 46 qui vient en position
de repos bloquer un premier doigt 48, comprenant un roulement a billes,
maintenu par une vis 50 sur un axe horizontal 58, pivotant dans deux paliers
52 fixés au bras 2 du support. Une extrémité de I'axe horizontal 58 comporte

un deuxiéme doigt de blocage 54 qui dans cette position de repos, bloque la
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rotation d’'une des lames en attente 14, et empéche I'outil de coupe 12 de
tourner autour de son axe de rotation 10.

On notera que le levier de détection 42 et le premier doigt 48 sont
préevus de maniere a ce qu'un effort appliqué par ce doigt sur le levier,
provenant d’une pression sur l'outil de coupe 12 pendant I'avance, ne peut
pas faire tourner ce levier et libérer l'outil. On dispose ainsi d'une
cinématique irréversible qui sécurise le fonctionnement, la libération de I'outil
de coupe 12 ne pouvant venir que du mouvement du levier de détection 42.

Apres le passage de 'obstacle 34, le levier de détection 42 revient en
position et bloque la lame de coupe 14 suivante, I'outil de coupe 12 ayant
tourné d’un pas soit 120° pour permettre a la lame en position de travail 18
de s’escamoter devant I'obstacle.

La figure 6 présente en détail le montage du levier de détection 42 sur
son axe vertical 44. Sur la figure 6A, la liaison entre le bras F (42) et I'axe H
(44) est rigide. Sur les figures 6B et 6C, cette liaison est flexible.

L'appareil de la figure 6A est muni de 3 couteaux A.B.C. (14,18) montes
en étoile sur un axe D (10) incliné a 120° et retenu dans leur rotation par un
arrét E (54) qui ne libére le couteau que lorsque le détecteur F (42) arrive
contre un pied de vigne ou un piquet. Ce détecteur pivote sur son axe H (44)
entrainant la came G (46) qui retenait l'arrét E (54) par l'intermédiaire d’'un
roulement a billes. Aussitét passé 'obstacle, le détecteur revient en place tiré
par le ressort | (56) jusqu’au prochain et ainsi de suite. Cet ensemble est
foxé sur un chassis J (2) qui lui-méme pivote sur un axe K (26) maintenu en
place par un ressort L (24) mais qui le laissera reculer si un couteau
rencontre un obstacle pendant sa rotation. 3 visses M.N.O. permettent
d’ajuster le réglage. 4 graisseurs P assurent la lubrification.

Ainsi, sur la figure 6B, I'appareil comprend une butée, composée d’une
eéquerre (60) et d’'un ressort (66), permettant au levier (42) d’entrainer I'axe
(44) lorsqu’il recule sous I'effet d’un appui sur un obstacle, et de pivoter vers
I'avant sans entrainer I'axe (44) lorsque I'appareil recule. Plus précisément,

I’axe vertical 44 comporte une équerre 60 comprenant un plan horizontal,
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bordé d'un cbté par un plan vertical 62 aligné suivant I'axe du levier de
détection 42. Un ressort hélicoidal 66 centré sur I'axe vertical 44 rappel en
permanence le levier de détection 42 dans une position de repos ou il se
trouve plaqué sur la face intérieure du plan vertical 62, qui forme une butée
permettant a ce levier quand il recule sous I'effet d’'un appui sur un obstacle,
d’entrainer I'axe 44. A I'inverse, quand le levier de détection 42 veut avancer,
il s’éloigne du plan vertical 62 et pivote liborement sans entrainer I'axe 44.
Une vue éclatée de ce mécanisme est présentee en figure 6C sur laquelle
N°3 représente le ressort 66 et N°2 I'équerre 60.

En fonctionnement, si le levier de détection 42 veut avancer, par
exemple dans le cas ou le conducteur recule avec son tracteur, I'obstacle va
genéralement d’abord venir toucher la lame active 18 qui peut tourner en
sens inverse suivant un pas. L'obstacle applique ensuite une force F dirigée
vers I'avant sur le levier de détection. Grace a la butée, le levier peut pivoter
librement vers I'avant en comprimant le ressort hélicoidal 66, sans entrainer
I'axe 44, ce qui assure une protection de ce mecanisme. Le ressort hélicoidal
66 rappel ensuite le levier de détection 42 dans sa position de repos.

D'une maniére générale, suivant le type de culture, il est possible
avantageusement de fixer I'appareil de travail 1 derriere une charrue
comprenant un soc et dans l'alignement de cette charrue, pour obtenir
simultanément lors d’'un méme passage la réalisation d'un sillon paralléle a la
rangée des pieds des plants, et un travail de la terre dans I'axe de ces pieds.

Dans le cas de jeunes plants ou de plants trop petits pour déclencher le
levier de détection 42, il est possible de planter a c6té de chacun de ces
plants un piquet qui actionnera la détection et proteégera ces plants.
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REVENDICATIONS

1 — Appareil de travail de la terre (1) suivant un rang comprenant des
obstacles (44) a eviter, espaces dans la longueur de ce rang, cet appareil
comportant un support (2) tracté par un moyen de traction, recevant un outil
de travail de la terre (12) qui peut s’escamoter au passage d’'un obstacle (34)
puis revenir en position de travail, caractérisé en ce que I'outil de travail (12)
comporte plusieurs lames (14, 18) régulierement réparties suivant un pas
constant pour former une étoile qui peut pivoter autour de son axe (10), et un
moyen de détection (20) de la présence des obstacles (34) dans le rang, qui
est normalement ramené dans une position de repos pour bloquer une
rotation de I'outil de travail (12), et qui en position activée par la présence de
I'obstacle, libére cette lame de coupe en permettant la rotation de l'outil
suivant un pas.

2 — Appareil de travail de la terre selon la revendication 1, caractérisé
en ce que le moyen de détection (20) comporte un levier de détection (42),
qui lors d'une détection d'un obstacle (34) pivote autour d'un axe
sensiblement vertical (44).

3 — Appareil de travail de la terre selon la revendication 2, caractérisé
en ce que le moyen de détection (20) comporte un dispositif élastique de
rappel (56) de rappel du levier de détection (42) dans une position de repos
aprés un pivotement.

4 — Appareil de travail de la terre selon la revendication 2 ou 3,
caractérisé en ce que le levier de détection (42) bloque la rotation de I'outil
de travail (12) par un moyen de blocage (48, 54) comportant une
cinématique irréversible, empéchant un pivotement de ce levier de détection
a partir d’'une pression sur cet outil de travail.

5 — Appareil de travail de la terre selon la revendication 4, caractérisé
en ce que le I'axe (44) du levier de détection (42), comporte une came (46)

venant en position de repos bloquer un premier doigt de blocage (48) fixé sur
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un axe (58) comportant un deuxiéme doigt de blocage (54), qui dans cette
position de repos bloque la rotation de I'outil de travail (12).

6 — Appareil de travail de la terre selon l'une quelconque des
revendications preceédentes, caractérise en ce que l'outil de travail (12)
comporte trois lames de coupe (14, 18).

7 — Appareil de travail de la terre selon l'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que le moyen de détection
(20) bloque directement une des lames (18) de l'outil de travail (12).

8 - Appareil de travail de la terre selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu’il comprend une butée
permettant au levier (42) d’entrainer I'axe (44) lorsqu’il recule sous I'effet d’'un
appui sur un obstacle, et de pivoter vers I'avant sans entrainer I'axe (44)
lorsque I'appareil recule.

9. Appareil selon la revendication 8, caractérisé en ce que la butée
comprend une équerre (60) et un ressort (66).

10. Appareil selon la revendication 9 caractérisé en ce que I'axe vertical
44 comporte une équerre 60 comprenant un plan horizontal, bordé d’'un coté
par un plan vertical 62 aligné suivant I'axe du levier de détection 42, et un
ressort hélicoidal 66 centré sur I'axe vertical 44 qui rappelle en permanence
le levier de détection 42 dans une position de repos ou il se trouve plaqué
sur la face intérieure du plan vertical 62.

11 — Appareil de travail de la terre selon l'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu'il est prévu pour étre fixé

derriére une charrue et dans I'axe de cette charrue.
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