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@ Dispositif automatique d'ébranchage et/ou d'écorgage d'arbres sur pied.

Le dispositif d'ébranchage et/ou d'écorgage d'arbres

sur pied comporte un chassis (11) muni de deux bras
(12, 13) supportant chacun un chariot (19, 22) coulissant.
L'un des chariots (22) supporte une roue (32) et rautre
chariot (19), deux roues (30, 31). L'axe de rotation de ces
roues est incliné de fagon que le dispositif (10) puisse
monter le long du tronc de l'arbre selon un tracé hélicoi-
dal. Le dispositif comporte deux capteurs (51, 52) qui me-
surent la distance de F'outil de coupe (17) a l'arbre, ainsi
que son parallélisme par rapport a I'axe du tronc. Un élé-
ment de commande (55) modifie la vitesse de rotation des
roues (30, 31, 32) en fonction des mesures des capteurs,
de maniére & maintenir I'outil de coupe (17) dans sa posi-
tion de travail optimale, ce qui permet I'ébranchage et/ou
l'écorgage d'arbres sur pied de maniére autonome.
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Description

La présente invention concerne un dispositif
automatique d'ébranchage et/ou d'écorgage d'arbres
sur pied, comportant un chassis muni de deux bras
montés en V et formant un angle sensiblement égal
a 90°, sur lequel sont montés des moyens d'entrai-
nement et d'accrochage munis d'au moins une roue
entrainée par un motoréducteur, l'axe de cette roue
et un axe parallele a l'axe vertical du tronc et pas-
sant par le centre de la roue formant un angle aigu
(x), cet angle ayant pour cotés, les deux demi-axes
passant par le centre de la roue et s'étendant vers
le haut, le dispositif comportant en outre un organe
de coupe supportant un outil de coupe.

Le plus souvent, les arbres sont tout d'abord
abattus, puis ébranchés et éventuellement écorcés
sur place par des moyens manuels ou par de gros
équipements mobiles compontant des bras articulés
munis de pinces ou de griffes pour manipuler les
troncs. De plus, ces troncs doivent souvent étre
préalablement coupés en longueur pour pouvoir
étre traités de maniére automatique.

Lorsque f'arbre comporte beaucoup de branches
ou que ces branches ont une extension spatiale im-
portante, sa chute peut provoguer d'importants dé-
gats aux arbres voisins. De plus, dans une forét
dense, il peut rester accroché a la végétation qui
fentoure, ce qui nécessite des interventions diffici-
les et dangereuses pour les blicherons.

D'autre part, lorsque l'arbre est couché, la densi-
té de ses branches rend l'accés au tronc relative-
ment malaisé pour le bicheron chargé d'effectuer
I'ébranchage et celui-ci s'expose a des risques de
blessures lorsquil coupe de grosses branches qui
peuvent s'abattre sur lui. De plus, le trongonnage
des branches sur lesquelles repose le tronc entrai-
ne fréquemment le coincement de l'outil de coupe,
en particulier de la chaine s'il s'agit d'une trongon-
neuse a chaine, ce qui est a lorigine d'accidents
corporels et de dégats matériels fréquents.

L'arbre abattu étant ébranché, dans le cas de
gros troncs, l'opération d'écorgage nécessite |'utili-
sation d'une machine de manutention afin d'obtenir
un écorgage complet sur toute la surface du tronc.

Tous ces inconvénients rendent I'abattage d'un
arbre et la préparation du tronc en vue de son
transport en scierie a la fois destructeurs de l'envi-
ronnement, dangereux, malaisés et colteux.

il existe actuellement des dispositifs automati-
ques d'ébranchage et d'écorgage d'arbres sur pied.
L'un d'eux est notamment décrit dans la demande
de brevet francais FR-A 2 683 976. Ce dispositif
comporte un chassis formé de deux équerres paral-
ieles I'une a l'autre et rigidement liées entre elles.
Chaque branche de chaque équerre comporte qua-
tre roues libres inclinées. Un bras pivotant lié¢ au
chassis supporte un motoréducteur entrainant une
roue dentée. Le chassis supporte également un
moteur thermique entrainant un outil de coupe
monté sur un autre bras pivotant. Le dispositif est
placé de telle maniére que le tronc de l'arbre soit
en appui contre au moins une roue libre de chaque
branche de chaque équerre et contre la roue den-
tée entrainée par le motoréducteur. L'inclinaison
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des roues libres permet au dispositif de monter de
fagon hélicoidale le long de larbre pendant que
I'outil de coupe I'ébranche et I'écorce.

Ce dispositit présente différents inconvénients. Il
ne comporte notamment pas de moyens de contro-
le de sa position verticale, ce qui lui permet de se
mettre en biais. L'outil de coupe peut alors se pla-
cer dans une position inadéquate, et le dispositif
peut rester coincé. Il n'y a alors plus de moyens de
le faire descendre de l'arbre.

La présente invention se propose de paliier ces
inconvénients en fournissant un dispositif destiné a
couper les branches et a enlever ['écorce d'arbres
monocaules avant l'abattage, ce dispositif étant
congu pour étre placé a la base du tronc de l'arbre
sur pied et pour se déplacer de maniére autonome
selon un tracé hélicoidal le long de ce tronc vers
son extrémité supérieure.

Ce but est atteint par un dispositif tel que défini
en préambule, caractérisé en ce que les moyens
dentrainement et daccrochage comportent au
moins trois roues entrainées par au moins trois mo-
toréducteurs indépendants, et des moyens pour
mesurer la position de cet outit de coupe par rap-
port a l'arbre et des moyens pour adapter cefte po-
sition de maniére a maintenir I'outil dans une posi-
tion de travail optimale.

Chaque bras supporte avantageusement un cha-
riot coulissant longitudinalement le long du bras
correspondant, ces chariots portant lesdits moyens
d'entrainement et d'accrochage.

Selon une premiére forme de réalisation avanta-
geuse, deux des roues desdits moyens d'entraine-
ment et daccrochage sont portées par lun des
chariots et sont disposées selon un axe sensible-
ment paralléle a l'axe du tronc lorsque le dispositif
est en position de travail, la troisieme roue étant
montée sur l'autre chariot de maniére que les cen-
tres des trois roues disposées en triangle définis-
sent un plan contenant sensiblement l'axe du tronc.

Selon une deuxiéme forme de réalisation avanta-
geuse, deux des roues desdits moyens d'entraine-
ment et d'accrochage sont portées chacune par un
desdits chariots de maniére & s'appuyer contre l'ar-
bre sur un méme diamétre du tronc, la troisieme
roue étant placée dans un plan perpendiculaire au
plan contenant laxe du tronc et les centres des
deux autres roues, en contrebas par rapport aux
deux autres roues.

Les roues des moyens d'entrainement et d'accro-
chage peuvent comporter un bandage adhésif.

Selon une forme de réalisation particulierement
avantageuse, l'outil de coupe est constitué par une
scie a déplacement alternatif ou un cylindre a cou-
teaux.

Les moyens pour mesurer la position de l'outil de
coupe par rapport & l'arbre comportent de préféren-
ce deux capteurs de distance montés sur des élé-
ments fixes par rapport au chassis, congus pour
évaluer la distance de ces éléments par rapport a
l'arbre, en deux points écartés 'un de l'autre et dis-
posés selon une droite sensiblement paralléle a
'axe du tronc.

Les moyens pour adapter la position de l'outil de
coupe, comportent de prétérence un élément de
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commande de la vitesse de rotation d'au moins
deux desdites roues.

Selon le mode de réalisation préféré, ledit élé-
ment de commande asservit les motoréducteurs en
fonction des résultats des mesures des capteurs.

Le dispositif comporte de fagon avantageuse un
mécanisme de serrage agencé pour ramener les
chariots en direction du sommet de l'angle formé
par les deux bras du chassis.

Selon un premier mode de réalisation, le méca-
nisme de serrage comporte deux courroies crantées
agencées pour entrainer chacune un chariot, et un
pignon d'entrainement monté sur l'arbre d'entraine-
ment d'un moteur électrique du mécanisme de ser-
rage.

Selon un deuxieme mode de réalisation, le mé-
canisme de serrage comporte deux ressorts agen-
cés de maniére a ce qu'ils tendent a déplacer les
chariots en direction du sommet de I'angle formé
par les deux bras du chassis.

Selon un mode de réalisation préfére, les axes de
rotation des roues sont mobiles et ces roues sont
associées & au moins deux moteurs de réglage de
leur axe, agencés pour régler ledit angle aigu x.

Le dispositif comporte avantageusement un mo-
teur thermique et un générateur fournissant l'ali-
mentation électrique aux motoréducteurs, aux cap-
teurs, aux moteurs de réglage de l'axe des roues,
au moteur électrique du mécanisme de serrage ain-
si qua I'élément de commande contenu dans un
boitier.

Selon un premier mode de réalisation, le disposi-
tif comporte une commande a distance.

Selon un deuxieme mode de réalisation, le dispo-
sitif comporte des moyens de commande automati-
que programmables.

La présente invention et ses avantages apparai-
tront mieux dans la description d'un exemple de
réalisation en référence aux dessins annexés dans
lesquels:

la fig. 1 est une vue en perspective d'une pre-
miére forme de réalisation du dispositif selon la pré-
sente invention;

la fig. 2 est une vue de dessus du dispositif de la
fig. 1;

la fig. 3 est une vue partielle en perspective du
dispositif de la fig. 1;

la fig. 4 est une vue partiellement en coupe du
dispositif de la fig. 1;

la fig. 5a est une vue représentant une forme de
réalisation de l'outil de coupe du dispositif de la
fig. 1;

la fig. 1b est une vue représentant une autre for-
me de réalisation de l'outil de coupe du dispositif
de la fig. 1;

la fig. 6 est une vue en perspective illustrant une
variante du dispositif de la fig. 1; et

la fig. 7 est une vue partielle d'une deuxidme for-
me de réalisation du dispositif selon la présente in-
vention.

En référence aux fig. 1 & 6, le dispositif d'ébran-
chage et/ou d'écorgage 10 représenté se compose
essentieliement d'un chassis 11 constitué de deux
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bras 12 et 13 montés en V et formant un angle
sensiblement égal & 90° sur lequel est monté un or-
gane de coupe 14, de moyens d'entrainement et
d'accrochage 15 pour maintenir le chassis 11 en
position sur le tronc et pour assurer son déplace-
ment le long de ce tronc, de moyens 16 pour me-
surer la position d'un outil de coupe 17 de I'organe
de coupe 14, et de moyens 18 pour adapter cette
position de maniére a maintenir cet outil de coupe
17 dans une position de travail optimale.

Le bras 12 supporte un chariot 19 muni de deux
paires de roulettes 20a, 20b chaque paire coulis-
sant respectivement dans une glissiére 21a, dispo-
sée sur chaque flanc latéral dudit bras. De maniere
analogue, le bras 13 supporte un chariot 22 muni
de deux paires de roulettes 23a, 23b, chaque paire
coulissant respectivement dans une glissiére 24a
disposée sur chaque flanc latéral dudit bras.

Les moyens d'entrainement et d'accrochage 15
comportent trois roues dentées 30, 31, 32 entrai-
nées chacune par un motoréducteur indépendant
respectivement 33, 34, 35. Le motoréducteur 33 est
maintenu par deux bras de fixation 36, 37 de ma-
niére & pouvoir pivoter autour d'un axe 38 sensible-
ment horizontal et passant par un diametre du
tronc.

Le motoréducteur 34 est maintenu de maniére si-
milaire par deux bras de fixation 39, 40 et pivote
autour d'un axe 41 paralléle a I'axe 38.

Les deux motoréducteurs 33, 34 sont reliés par
une tige 42 en un point excentré par rapport aux
axes 38 et 41. Cette tige est reliée par une tringle
43 a un moteur de réglage 44. La longueur de la
tige 42 est déterminée pour que l'angle formé par
l'axe de rotation de la roue 30 et I'axe du tronc soit
le méme que celui formé par l'axe de rotation de la
roue 31 et 'axe du tronc. Cet angle peut étre modi-
fié en actionnant le moteur 44.

La troisitme roue dentée 32 des moyens d'en-
trainement et d'accrochage est montée sur le cha-
riot 22. Le motoréducteur 35 qui entraine cette roue
est supporté par deux bras de fixation 45, 46 mon-
tés sur un élément coulissant 47 relié¢ au chariot 22
par lintermédiaire d'un organe de suspension 48.
Le motoréducteur 35 peut pivoter autour d'un axe
49 sensiblement horizontal et passant par un dia-
métre du tronc. Le réglage de I'angle entre l'axe de
rotation de la roue et l'axe du tronc est assuré par
un moteur de réglage 50.

Les moyens 16 pour mesurer la position de l'outil
de coupe 17 par rapport a l'arbre comportent deux
capteurs de distance 51, 52 montés sur des élé-
ments fixes par rapport au chassis. lls sont placés
en deux points écartés 'un de l'autre et alignés se-
lon une droite sensiblement paralléle a l'axe du
tronc. Chaque capteur mesure la distance qui le sé-
pare du tronc et transmet cette donnée aux moyens
18 pour adapter la position de I'outil de coupe.

Ces moyens 18 comportent un élément de com-
mande 55 de la vitesse de rotation des roues 30,
31, 32 et un mécanisme de serrage 54.

L'élément de commande 55 comporte une unité
électronique alimentée grace a un générateur 56
entrainé par le moteur thermique 25. Cette unité
est congue pour commander les motoréducteurs 33,
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34, 35. Elle permet aussi de commander les mo-
teurs de réglage 44, 50 de l'angle des roues 30,
31, 32. Cette unité électronique est logée dans un
boitier 60 monté sur le chariot 19.

Le mécanisme de serrage 54 est composé d'un
moteur électrique 61 solidaire d'un pignon d'entrai-
nement 62, de deux courroies crantées 63, 64 et
de deux pignons 65, 66 montés chacun sur un des
bras du chassis 11. Le moteur électrique 61 du mé-
canisme de serrage est placé a proximité du som-
met du chassis de maniére que le pignon d'entrai-
nement soit rotatif autour d'un axe sensiblement
vertical. Les deux courroies crantées 63, 64 sont
montées sur ledit pignon d'entrainement 62 et sont
tendues grace aux deux pignons 65, 66. Le chariot
19 est solidaire de la courroie crantée 63 par linter-
médiaire de deux tiges 67, 68 fixées sur l'intérieur
de ladite courroie, alors que le chariot 22 est soli-
daire de la courroie crantée 64 par lintermédiaire
d'une tige 69 fixée sur l'extérieur de ladite courroie.
Les points de fixation des chariots aux courroies
sont tels que les roues dentées 30, 31 se trouvent
a tout moment & une méme distance du sommet
du chassis que la roue dentée 32. Comme repré-
senté a la fig. 6, le moteur électrique 61 peut étre
remplacé par des ressorts 63’ et 64’ ayant un point
fixe commun placé au sommet du chassis et un
point solidaire de chacun des chariots.

L'organe de coupe 14 est monté sur le chassis
11. Il comporte essentiellement ['outil de coupe 17,
un moteur thermique 25 assurant l'entrainement de
I'outil de coupe, et un réservoir de carburant 26 as-
surant l'alimentation en énergie du moteur thermi-
que. L'outil de coupe peut étre un cylindre a cou-
teaux 27 tel que représenté aux fig. 1, 2 et 4, une
scie 28 a déplacement alternatif telle qu'illustrée a
la fig. 5a ou encore une chaine 29 de type chaine
de trongonneuse telle quiillustrée a la fig. 5b.

Dans la variante illustrée a la fig. 7, la roue 31 et
le motoréducteur 34 ont été déplacés de maniére a
atre sensiblement alignés avec l'outil de coupe 17
et le sommet du chassis 11. Cette variante permet
de compenser le couple produit par le poids du dis-
positit. Elle présente toutefois l'inconvénient de né-
cessiter un moteur de réglage 80 supplémentaire
pour permettre l'orientation de ['axe de rotation de
la roue dentée 31. De plus, la masse du dispositif
étant sensiblement constante, la force qui appuie
cette roue contre le tronc de l'arbre ne peut pas
étre réglée.

Ces deux variantes fonctionnent toutefois de ma-
niére similaire.

Le dispositif d'ébranchage et/ou d'écorgage 10
est placé sur le tronc de l'arbre a ébrancher et/ou a
écorcer. Les chariots 19 et 22 sont placés dans
une position telle que les roues 30 et 32 soient sur
un méme diametre du tronc. L'angle formé entre
l'axe de rotation de chaque roue dentée 30, 31 et
32 et un axe vertical est réglé de maniéere a ce qu'il
soit identique pour toutes les roues. La vitesse de
rotation de ces trois roues est préréglée de fagon a
atre sensiblement identique pour chaque roue. Le
moteur thermique 25 est mis en fonction, ce qui a
pour effet d'entrainer l'outil de coupe 17 et le géné-
rateur 56. Ce dernier alimente les motoréducteurs
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33, 34 et 35 qui entrainent les roues dentées 30,
31 et 32. Ainsi, le dispositif 10 monte le long du
tronc de l'arbre selon un tracé hélicoidal.

Pour maintenir l'outil de coupe dans une position
de travail optimale, il faut maintenir les roues 30 et
32 sur un méme diamétre du tronc. Il faut en outre
que le dispositif reste paralléle a I'axe du tronc.

Pour maintenir les roues sur un méme diametre
du tronc, le capteur 51 mesure la distance qui le
sépare dudit tronc. Si cette distance est plus gran-
de qu'une certaine valeur constante liée a la géo-
métrie du dispositif, la vitesse de rotation de la roue
30 doit &tre diminuée, la vitesse de rotation de la
roue 32 étant constante.

Inversement, si la distance mesurée par le cap-
teur 51 est plus petite que ladite valeur constante,
la vitesse de rotation de la roue 30 doit étre aug-
mentée.

Pour maintenir le dispositif paraliéle a l'axe du
tronc, on mesure la distance qui sépare chacun des
capteurs 51 et 52 du tronc. Ces deux distances
sont maintenues égales en agissant sur la vitesse
de rotation de la roue 31.

Lorsque le diamétre du tronc diminue, les cha-
riots 19 et 22 doivent se déplacer de fagon a ce
que les roues dentées 30, 32 restent sur un méme
diamétre du tronc. Cette fonction est assurée par le
mécanisme de serrage 54. En alimentant le moteur
électrique du mécanisme de serrage, on génere
une tension mécanique sur les courroies crantées
63 et 64. Ainsi, les chariots se déplacent simultané-
ment de maniére & maintenir le dispositif en place.
La force de tension sur les courroies crantées est
en relation avec le courant d'alimentation du moteur
glectrique du mécanisme de serrage. De cette ma-
niere, la force de serrage des roues dentées contre
le tronc de larbre peut étre réglée en modifiant le
courant d'alimentation du moteur électriqgue du mé-
canisme de serrage.

Lorsque le diamétre de l'arbre devient inférieur a
une valeur prédéterminée, ce qui se déduit directe-
ment de la position des chariots 19 et 22, I'appareil
retourne vers le bas du tronc. Pour ce faire, deux
solutions sont réalisables:

- la premiére consiste a inverser le sens de rota-
tion des roues dentées 30, 31 et 32 tout en conser-
vant constant, l'angle entre l'axe de rotation et un
axe vertical.

— la seconde consiste & modifier cet angle de fagon
que le dispositif descende sans modifier le sens de
rotation desdites roues.

La vitesse de la descente peut étre augmentée
puisque l'arbre n'offre plus aucun obstacle a l'outil
de coupe 17.

La présente invention n'est pas limitée aux
exemples de réalisation décrits ci-dessus, mais
s'étend a toute modification ou variante évidente
pour I'homme de l'art. L'outil de coupe peut par
exemple étre un outil destiné uniquement a I'ébran-
chage, uniquement a lécorgage, ou encore aux
deux opérations simultanément.

L'alimentation électrique peut par exemple étre
assurée par des batteries et la suspension de la
roue 32 peut étre assurée par un systéeme de pi-
vots en paraliélogrammes.
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L'angle entre I'axe de rotation des roues 30, 31,
32 et un axe vertical peut étre maintenu constant
lors de la montée du dispositif. Il peut aussi étre
varié en fonction du diameétre de I'arbre.

Revendications

1. Dispositif automatique d'ébranchage et/ou
d'écorgage d'arbres sur pied, comportant un chassis
muni de deux bras montés en V et formant un an-
gle sensiblement égal a 90°, sur lequel sont montés
des moyens d'entrainement et d'accrochage munis
d'au moins une roue entrainée par un motoréduc-
teur, l'axe de cette roue et un axe paralléle a 'axe
vertical du tronc et passant par le centre de la roue
formant un angle aigu (x), cet angle ayant pour c-
tés, les deux demi-axes passant par le centre de la
roue et s'étendant vers le haut, le dispositif compor-
tant en outre un organe de coupe (14) supportant
un outil de coupe (17), caractérisé en ce que les
moyens d'entrainement et d'accrochage comportent
au moins trois roues entrainées par au moins trois
motoréducteurs indépendants, et des moyens (16)
pour mesurer la position de cet outil de coupe par
rapport a l'arbre et des moyens (18) pour adapter
cette position de maniére a maintenir l'outil (17)
dans une position de travail optimale.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que chaque bras (12, 13) supporte un chariot
(19, 22) coulissant longitudinalement le long du
bras correspondant, ces chariots portant chacun au
moins une des roues des moyens d'entrainement et
d'accrochage (15).

3. Dispositif selon la revendication 2, caractérisé
en ce que deux des roues (30, 31) desdits moyens
d'entrainement et d'accrochage (15) sont portées
par l'un des chariots (19) et sont disposées selon
un axe sensiblement paralléle a I'axe du tronc lors-
que le dispositif est en position de travail, la troisie-
me roue (32) étant montée sur l'autre chariot (22)
de maniére que les centres des trois roues (30, 31,
32) disposées en triangle définissent un plan conte-
nant sensiblement l'axe du tronc.

4. Dispositif selon la revendication 2, caractérisé
en ce que deux des roues (30, 32) desdits moyens
d'entrainement et d'accrochage (15) sont portées
chacune par un desdits chariots de maniére a s'ap-
puyer contre l'arbre sur un méme diamétre du
tronc, la troisieme roue (31) étant placée dans un
plan perpendiculaire au plan contenant 11 axe du
tronc et les centres des deux autres roues (30, 32),
en contrebas par rapport aux deux autres roues.

5. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que les roues des moyens d’entrainement et
d'accrochage (15) comportent un bandage adhésif.

6. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que l'outil de coupe (17) est une scie (28) a
deplacement alternatif.

7. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que l'outil de coupe (17) est un cylindre a
couteaux (27).

8. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que lesdits moyens (16) pour mesurer la po-
sition de l'outil de coupe (17) par rapport a l'arbre
comportent deux capteurs de distance (51, 52)
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montés sur des éléments fixes par rapport au chas-
sis (11), congus pour évaluer la distance de ces
éléments par rapport a l'arbre, en deux points écar-
tés l'un de l'autre et disposés selon une droite sen-
siblement paralléle & I'axe du tronc.

9. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce gque lesdits moyens {18) pour adapter la posi-
tion de l'outil de coupe, comportent un élément de
commande (55) de la vitesse de rotation d'au moins
deux desdites roues (30, 31).

10. Dispositit selon les revendications 8 et 9, ca-
ractérisé en ce que ledit élément de commande
(55) asservit les motoréducteurs (33, 34) en fonc-
tion des résultats des mesures des capteurs (51,
52).

11. Dispositif selon la revendication 2, caractérisé
en ce qu'il comporte un mécanisme de serrage (54)
agencé pour ramener les chariots (19, 22) en direc-
tion du sommet de l'angle formé par les deux bras
(12, 13) du chassis (11).

12. Dispositif selon la revendication 11, caractéri-
sé en ce que le mécanisme de serrage (54) com-
porte deux courroies crantées (63, 64) agencées
pour entrainer chacune un chariot (19, 22), et un
pignon d'entrainement (62) monté sur l'arbre d'en-
trainement d'un moteur électrique (61) du mécanis-
me de serrage.

13. Dispositif selon la revendication 11, caractéri-
sé en ce que le mécanisme de serrage (54) com-
porte deux ressorts (63, 64’) agencés de maniére a
ce qu'ils tendent a déplacer les chariots (19, 22) en
direction du sommet de l'angle formé par les deux
bras (12, 13) du chassis (11).

14. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que les axes de rotation des roues (30, 31,
32) sont mobiles et en ce que ces roues sont asso-
ciées a au moins deux moteurs de réglage (44, 50)
de leur axe (38, 41, 49), agencés pour régler ledit
angle aigu (x).

15, Dispositif selon les revendications 1, 8, 12 et
14, caractérisé en ce qu'il comporte un moteur ther-
mique (25) et un générateur (56) foumnissant l'ali-
mentation électrique aux motoréducteurs (33, 34,
35), aux capteurs (51, 52), aux moteurs (44, 50) de
réglage de l'axe des roues, au moteur électrique
(61) du mécanisme de serrage ainsi a un élément
de commande (55) contenu dans un boitier (60).

16. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce qu'il comporte une commande a distance.

17. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce qu'il comporte des moyens de commande
automatique programmables.
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