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Véhicule automoteur avec systeme de compensation.

@ Véhicule automoteur (1) pour le transport de végétaux
comprenant un chassis rigide (2), sur lequel est articulé un
portique (5) comprenant:

- au moins deux montants (51), paralléles entre eux,
comprenant chacun une extrémité inférieure (E51i) et une
extremité supérieure (E51s), ladite extrémité inférieure
(E51i) étant articulée au chassis (2),

- un systéme de réception des végétaux (6), comportant
un cadre support (61), mobile par rapport au chassis (2), au-
quel est articulé chacun des montants (51) au niveau de
leurs extrémités supérieures (E51s), de telle sorte que le
chassis (2), les deux montants (51) et le cadre de support
(61) forment un parallélogramme deformable,

dans lequel un moyen dactionnement (7) est prévu,
configuré pour entrainer la rotation simultanée et paralléle
des montants (51) par rapport au chassis (2), en fonction de
linclinaison (i) de l'axe longitudinal (AL) du chéssis (2) par
rapport a I'’horizontale (H).Abrégé : Fig. 2




Description

Titre de l'invention : Véhicule automoteur avec systeme de com-
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pensation

Domaine technique

La présente invention est relative a un véhicule automoteur avec systeme de com-
pensation.

Le domaine de I’invention est celui des véhicules automoteurs employés dans le
domaine de 1’agriculture, notamment pour assurer le transport de végétaux, tels que des
fruits ou des 1égumes, apres leur récolte, et en particulier des bananes, lesdits végétaux
étant prévus pour étre maintenus suspendus selon une direction sensiblement verticale

durant leur transport.

Technique antérieure

De facon bien connue, les véhicules automoteurs employé pour le transport de
végétaux apres leur récolte comportent un chéssis avec une pluralité de roues entrainés
par I’'intermédiaire d’un moteur et des moyens de réception des végétaux disposés
également sur le chassis du véhicule.

Les terrains agricoles pouvant étre plus ou moins inclinés et accidentés, les véhicules
agricoles subissent un roulis assez prononcé, ce qui peut nuire au transport des
végétaux en ce qu’il y a un risque que le véhicule se renverse ou les végétaux récoltés
soient €ject€s des moyens de réception.

Il est ainsi connu de prévoir un systeme de compensation du roulis, configuré de
sorte a assurer le maintien d’une inclinaison maitrisée pour le chéassis du véhicule et/ou
pour les moyens de réception des végétaux, ainsi qu’une position maitrisée du centre
de gravité du véhicule, autour d’un axe longitudinal du véhicule.

On connait ainsi du document KR 20170082853 A un véhicule comprenant une
plateforme et un mécanisme d’ajustement de 1’inclinaison de la plateforme autour d’un
axe longitudinal du véhicule, configuré pour ajuster de fagcon automatique I’inclinaison
de la plateforme en fonction de I’inclinaison du sol, afin de maintenir la plateforme
sensiblement horizontale.

Ce véhicule comporte un cadre d’ajustement, monté pivotant autour dudit axe lon-
gitudinal, par rapport aux essieux du véhicule, ainsi que deux vérins reliés d’une part a
un essieu et d’autre part audit cadre d’ajustement, actionnant le cadre d’ajustement de
sorte a entrainer sa rotation autour dudit axe.

Ainsi, le mécanisme d’ajustement du véhicule décrit dans le document KR
20170082853 A permet de compenser le roulis du véhicule afin d’améliorer la stabilité

du véhicule en maintenant la plateforme sensiblement horizontale et en maintenant le
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centre de gravité du chargement entre les roues du véhicule, selon un axe transversal
du véhicule.
Néanmoins, selon le sens de déplacement du véhicule par rapport a la pente du

terrain, il peut €tre important de prévoir également un systeme de compensation du
tangage, lequel peut également étre important et présenter les mémes risques pour le
transport des végétaux, afin de maintenir le centre de gravité du chargement du
véhicule entre les roues avant et les roues arriere du véhicule, selon un axe longitudinal
du véhicule. Le véhicule selon le document KR 20170082853 A ne permet pas de
prévenir un risque de basculement lorsque le tangage devient trop important.

On connait par exemple du document JP 2009173133 A un véhicule comprenant
deux paires de roue, montées chacune aux extrémités d’un bras pivotant par rapport au
chassis du véhicule, autour d’un axe selon une direction longitudinale du véhicule, et
une table de support, montée pivotante par rapport au chéssis autour d’un axe
s’étendant selon une direction transversale du véhicule, par I’intermédiaire de deux
bras de support paralleles.

L’inclinaison selon ces différents axes de la table de support peut ainsi étre modifiée,
par I’intermédiaire d’actionneurs, comprenant des moteurs électriques et des systemes
de transmission, afin de piloter I’inclinaison de ladite table de support par rapport au
sol.

Un tel véhicule n’est manifestement pas adapté pour le transport de végétaux apres
leur récolte, notamment en raison de la configuration de la table de support.

De plus, le systeme de compensation du tangage ne permet pas de maintenir
suspendus selon une direction souhaitée les végétaux transportés, ce qui peut nuire a la
stabilit€ du véhicule, et notamment lorsqu’il se déplace sur un terrain pentu.
Probleme technique

Afin de pallier aux inconvénients de ces dispositifs et des autres dispositifs de I’état
de la technique, I’objectif de la présente invention est donc de proposer un véhicule au-
tomoteur pour le transport de végétaux apres leur récolte permettant d’améliorer la
stabilit€ du chargement lors du parcours d’un terrain pentu et/ou accidenté.

Un autre objectif de la présente invention est de proposer un tel véhicule de
conception simple et de faible cofit de revient.

Exposé de l'invention

L’invention concerne un véhicule automoteur pour le transport de végétaux apres
leur récolte comprenant un chassis rigide, sur lequel sont articulés :

- une pluralité de roues permettant le déplacement dudit véhicule automoteur, avec au
moins deux roues situées de part et d’autre du chassis selon un axe transversal du

chassis, a I’avant du chassis, et au moins deux roues situées de part et d’autre du
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chissis selon un axe transversal du chéssis, a I’arriére du chéssis,

- un moteur configuré pour entrainer lesdites roues,

- un portique comprenant :

- au moins deux montants, paralleles entre eux, comprenant chacun une extrémité in-
férieure et une extrémité supérieure, ladite extrémité inférieure étant articulée au
chissis selon un axe transversal du chéssis,

- un systeme de réception des végétaux, configuré de sorte a assurer le maintien des
végétaux, ledit systeme de réception comportant un cadre de support, mobile par
rapport au chassis, auquel est articulé chacun des portants au niveau de leurs extrémités
supérieures selon un axe transversal du véhicule, de telle sorte que le chassis, les deux
montants et le cadre support forment un parallélogramme déformable.

Selon I’invention, au moins un moyen d’actionnement est prévu, configuré pour
entrainer la rotation simultanée et parallele des montants par rapport au chassis, un
systeme de commande étant prévu, configuré pour piloter le au moins un moyen
d’actionnement en fonction de I’inclinaison de 1’axe longitudinal du chéssis par rapport
a ’horizontale autour de 1’axe transversal du chassis.

Selon des caractéristiques optionnelles de 1’invention, prises seules ou en com-
binaison :

- le au moins un moyen d’actionnement comporte un vérin avec deux extrémités lon-
gitudinales, une premiere extrémité longitudinale étant articulé pivotante selon un axe
transversal du chassis sur le chassis et la deuxieme extrémité longitudinale étant
articulée pivotante selon un axe transversal du chéssis sur un des montants du portique,

- ledit systeme de réception des végétaux comporte des moyens de suspension des
végétaux articulés au cadre support, configurés pour maintenir lesdits végétaux selon
une direction sensiblement parall¢le aux montants,

- les moyens de suspension des végétaux comportent au moins un arbre articulé
pivotant sur le cadre support selon un axe transversal du chassis, et s’étendant selon
ledit axe transversal du chéssis, et une pince de préhension des végétaux fixée au
niveau d’une extrémité longitudinale de I’arbre, de préférence deux pinces étant fixées
au niveau de chacune des deux extrémités longitudinales de I’arbre,

- les moyens de suspension des végétaux comprennent au moins deux arbres articulés
pivotants par rapport au cadre support, disposés paralleles, avec un systeme de coor-
dination de la rotation des arbres par rapport au cadre support,

- le systeme de coordination de la rotation des arbres comporte une bielle de synchro-
nisation s’étendant selon un axe longitudinal du chassis, a proximité du cadre support,
et une pluralité de biellettes comprenant chacune deux extrémités longitudinales,
chacune fixée rigidement, au niveau de leur premicre extrémité longitudinale a chacun

des arbres, et articulée pivotante selon un axe transversal du chéssis sur la bielle de



synchronisation, au niveau de leur deuxicme extrémité longitudinale,

- le véhicule automoteur comprend en outre une bielle d’entrainement avec une
premicre extrémité articulée pivotante selon un axe transversal du chéssis a 1’'un des
montants du portique, et une deuxieme extrémité articulée pivotante selon un axe
transversal du chéssis a un arbre, configurée de sorte a entrainer la rotation de 1’arbre
par rapport au cadre support simultanément a I’entrainement en rotation des montants
par rapport au chéssis et de sorte a maintenir 1’orientation de chacune desdites pinces
de préhension telle que les végétaux soient maintenus suspendus selon une direction
sensiblement parallele aux montants,

- les montants sont télescopiques, de sorte a étre de longueur réglable,

- les moyens de suspension des végétaux comprennent un cadre de suspension des
végétaux, mobile par rapport au chassis et reli¢ au cadre support de sorte a demeurer
sensiblement parallele audit cadre support, au moins un crochet de suspension,
configuré pour recevoir en suspension au moins un végétal, étant relié audit cadre de
suspension,

- le cadre de suspension comporte un rail creux a I’intérieur duquel est disposée un
chaine, mobile en translation par rapport audit rail, le au moins un crochet de
suspension étant relié a ladite chaine, au moins un moyen d’entrainement étant prévu
de sorte a entrainer le déplacement de la chaine a I'intérieur du rail creux,

- ledit cadre de suspension est de forme sensiblement rectangulaire avec deux bords
longitudinaux et deux bords transversaux, et dans lequel ledit au moins un moyen
d’entrainement comporte un moteur avec un pignon fixé sur son arbre d’entrainement,
ledit pignon étant configuré pour engrener avec ladite chaine, le moyen d’entrainement
étant positionné au niveau d’un coin du cadre de suspension,

- au moins un fer de renfort, configuré de sorte a venir enserrer ledit rail creux du cadre
de suspension est fixé sur ledit rail creux,

- au moins une tige d’articulation, comprenant deux extrémité longitudinales, est fixée
au niveau de chacune de ses extrémités longitudinales sur chacun des bords longi-
tudinaux du cadre de suspension, en s’étendant selon une direction sensiblement
parallele a I’arbre, une tige, comprenant deux extrémités longitudinales, étant fixé ri-
gidement au niveau de sa premicre extrémité longitudinale a I’arbre, et articulé
pivotante, selon un axe transversal du chéssis, a la tige d’articulation, au niveau de sa
deuxieme extrémité longitudinale,

- la deuxieme extrémité longitudinale de la tige est fixée sur le fer de renfort,

- ledit moteur est un moteur thermique, ledit moteur étant articulé pivotant selon un
axe transversal du chéssis par rapport au chéssis, une bielle, comprenant deux ex-
trémités longitudinales avec une premiere extrémité longitudinale articulée pivotante

selon un axe transversal du chissis du véhicule audit moteur et une deuxiéme extrémité
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longitudinale articulée pivotante selon un axe transversal du chéssis a un des montants
du portique entrainant une rotation simultanée et identique autour de I’axe transversal
du chassis du moteur par rapport au chassis a celle du portique par rapport au chassis,
autour de I’axe transversal du chéssis, de sorte que le moteur demeure orienté sen-
siblement a I’horizontal,

- ledit portique est articulé pivotant autour du chéssis selon un axe longitudinal du
chassis, au moins un moyen d’actionnement, reli¢ audit systtme de commande, en-
trainant la rotation du portique autour dudit axe longitudinal du chéssis, en fonction de
I’inclinaison de 1’ axe transversal du chéssis par rapport a I’horizontale autour de 1’axe
longitudinal du chassis,

- ledit au moins un moyen d’actionnement comporte un vérin avec deux extrémités
longitudinales, une premiere extrémité longitudinale étant articulé pivotante selon un
axe longitudinal du chéssis sur le chassis et la deuxieme extrémité longitudinale étant
articulée pivotante selon un axe longitudinal du chéssis sur un des montants du
portique,

- ledit véhicule automoteur comporte quatre paires de roues, chaque paire de roues
étant montée sur un méme support de roues, articulé sur un essieu fixé rigidement au
chassis, chaque essieu recevant une paire de roues au niveau de chacune de ses ex-
trémités longitudinales, chacun des supports de roues étant articulé pivotant selon un
axe sensiblement vertical du chassis a ’essieu, les supports de roues d’un méme essieu
étant entrainés en rotation autour de 1’axe vertical du chéssis de sorte a avoir un

mouvement de rotation identique et simultané par rapport audit essieu
L’invention concerne également une utilisation d’un véhicule automoteur selon

I’invention pour la récolte de bananes.
Breve description des dessins

D’autres caractéristiques, détails et avantages de I’invention apparaitront a la lecture
de la description détaillée ci-apres, et a I’analyse des dessins annexés, sur lesquels :
Fig. 1

[fig.1] représente une vue de c6té du véhicule automoteur selon un mode de réa-
lisation conforme a 1’invention,
Fig. 2

[fig.2] représente une vue en perspective du véhicule automoteur de la figure 1,
Fig. 3

[fig.3] représente une vue de dessous du véhicule automoteur de la figure 1,
Fig. 4

[fig.4] représente une vue de dessus du véhicule automoteur de la figure 1,

Fig. 5
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[fig.5] représente une vue de face du véhicule automoteur de la figure 1,
Fig. 6

[fig.6] représente une vue en coupe selon la ligne VI-VI de la figure 4,
Fig. 7

[fig.7] représente une vue de détail agrandie de la figure 5.
Description des modes de réalisation

Dans I’ensemble de la demande, les axes longitudinaux AL, transversaux AT et
verticaux AV, correspondent aux axes du chassis 2 dans la position normale
d’utilisation du véhicule automoteur 1, avec ses roues 3 posées sur le sol, et comme re-
présenté par exemple sur I’exemple de réalisation de la figure 2. L’axe longitudinal AL
correspond a I’axe selon lequel se déplace le véhicule automoteur 1 lorsque ses roues
sont droites, I’axe transversal AT a la direction d’extension d’un essieu et I’axe vertical
AV ala direction perpendiculaire a I’axe transversal et a ’axe longitudinal AL.

L’avant et I’arricre correspondent a I’avant et a I’arriere du véhicule automoteur 1
dans son sens normal de déplacement.

De méme I’horizontale H correspond au plan horizontal de la surface terrestre et la
verticale V correspond au plan vertical de la surface terrestre, et comme représenté par
exemple sur I’exemple de réalisation de la figure 1.

L’invention concerne un véhicule automoteur 1 pour le transport de végétaux apres
leur récolte comprenant un chassis rigide 2, sur lequel sont articulés :

- une pluralité de roues 3 permettant le déplacement dudit véhicule automoteur 1,
avec au moins deux roues 3 situées de part et d’autre du chéssis 2 selon un axe
transversal AT du chéssis, a I’avant du chéssis 2, et au moins deux roues 3 situées de
part et d’autre du chéssis 2 selon un axe transversal AT du chéssis 2, a I’arricre du
chassis 2,

- un moteur configuré 4 pour entrainer lesdites roues 3,

- un portique 5 comprenant :

- au moins deux montants 51, paralleles entre eux, comprenant chacun une extrémité
inférieure ES1i et une extrémité supérieure ES1s, ladite extrémité inférieure E51i étant
articulée au chéissis 2 selon un axe AT transversal du chéssis 2,

- un systeme de réception 6 des végétaux, configuré de sorte a assurer le maintien des
végétaux, ledit systeme de réception 6 comportant un cadre de support 61, mobile par
rapport au chassis 2, auquel est articulé chacun des portants 51 au niveau de leurs ex-
trémités supérieures ES1s selon un axe transversal AT du chassis 2, de telle sorte que
le chassis 2, les deux montants 51 et le cadre support 61 forment un parallélogramme
déformable,

dans lequel au moins un moyen d’actionnement 7 est prévu, configuré pour entrainer
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la rotation simultanée et parallele des montants 51 par rapport au chassis 2, un systéme
de commande étant prévu, configuré pour piloter le au moins un moyen
d’actionnement 7 en fonction de I’inclinaison i du chéssis 2 par rapport a 1’horizontale
H autour de I’axe transversal du chéssis 2.

.Ainsi, comme visible plus particulierement sur I’exemple de réalisation de la figure
1, le systeme de commande peut étre configuré de telle sorte que le centre de gravité G
de I’ensemble comprenant le systéme de réception 6 des végétaux et les végétaux regus
sur ledit systeme de réception 6 des végétaux demeure constamment dans une position
stable selon I’axe longitudinal AL du chassis 2, entre les roues 3 situées a I’avant du
chéssis 2 et les roues 3 situ€es a I’arriere du chéssis 2.

Le portique 5 et le moyen d’actionnement 7 permettent alors de compenser le
tangage du véhicule automoteur 1 lors de son parcours, et notamment lors de son
parcours sur une pente inclinée par rapport a I’horizontale H.

De ce fait, le véhicule automoteur 1 selon I’invention présente une grande stabilité, et
notamment pour les végétaux qu’il recoit, méme en cas de parcours d’une pente avec
une inclinaison 1 importante par rapport a ’horizontale H. Contrairement aux dis-
positifs de I’état de la technique, et notamment celui décrit dans le document KR
20170082853 A, il ne risque pas de perdre son chargement, voire de se renverser,
lorsque ledit véhicule automoteur 1 gravit une pente, inclinée par rapport a
I’horizontale H.

Comme visible plus particulierement sur les exemples de réalisation des figures 1 et
2, le chassis 2 peut comporter deux portions de réception 21, situées chacune au niveau
des extrémités longitudinales E2 du chéssis 2, configurées de sorte a recevoir en arti-
culation I’extrémité inférieure ES1i des montants 51 du portique 5.

Le systeme de commande peut par exemple étre également configuré de sorte que les
montants 51 soient maintenus selon une direction sensiblement verticale V, afin de
limiter les contraintes en flexion selon I’axe transversal AT du chéssis 2 exercé par les
montants 51 sur le chéssis 2.

Ladite inclinaison i de 1’axe longitudinal AL du chéssis 2 par rapport a 1’horizontale
H peut étre déterminée par un capteur, relié audit systéme de commande. Un tel
capteur peut par exemple étre un capteur gyroscopique.

Afin de limiter la taille du moyen d’actionnement 7, celui-ci peut étre prévu pour
actionner ledit montant 51 a proximité de son extrémité inférieure ES1i.

Un unique moyen d’actionnement 7 actionnant un seul des montants 51 peut étre
prévu. Alternativement, et afin d’améliorer le contrdle de 1’orientation des montants 51
par rapport au chassis 2, il peut €tre prévu deux moyens d’actionnement 7, notamment
identiques, actionnant chacun un des montants 51. L’emploi de deux moyens

d’actionnement 7 permet avantageusement d’obtenir un positionnement plus fiable de
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chacun des montants 51 du portique 5, notamment en ce que le poids du portique 5 et
du systeme de réception 6 peut nécessiter 1’action combinée de deux moyens
d’actionnement 7. Cela permet également de limiter la dimension des moyens
d’actionnement 7 et donc leur encombrement.

Selon un mode de réalisation, le au moins un moyen d’actionnement 7 comporte un
vérin avec deux extrémités longitudinales E7, E7°, une premiere extrémité longi-
tudinale E7 étant articulé pivotante selon un axe transversal AT du chéssis 2 sur le
chassis 2 et la deuxieme extrémité longitudinale E7’ étant articulée pivotante selon un
axe transversal AT du chassis sur un des montants 51 du portique 5.

Le vérin 7 peut par exemple étre un vérin électrique relié directement au systeme de
commande, ou encore un vérin pneumatique alimenté par I’ intermédiaire d’un dis-
tributeur reli€ audit syst¢éme de commande.

Alternativement, et sans sortir du cadre de la présente invention le moyen
d’actionnement 7 peut par exemple €tre un moteur électrique, éventuellement couplé a
un motoréducteur, configuré pour entrainer en rotation un montant 51, notamment au
niveau de son extrémité inférieure ES1i.

Selon un mode de réalisation, ledit systeme de réception 6 des végétaux comporte
des moyens de suspension 8 des végétaux articulés au cadre support 61, configurés
pour maintenir lesdits végétaux selon une direction sensiblement parall¢le aux
montants 51.

Ainsi, le centre de gravité des végétaux regus sur le systeéme de réception 6 des
végétaux demeure dans une position relativement stable, selon 1’axe longitudinal AL
du chéssis 2, par rapport au chassis 2 et aux roues 3 du véhicule automoteur 1 selon
I’invention, et notamment quand le véhicule automoteur 1 se déplace sur une pente
d’inclinaison i par rapport a I’horizontale H, ce qui limite le risques que les végétaux,
lorsque regus sur ledit systeme de réception 6 des végétaux, entrainent une perte de
stabilit€ du véhicule automoteur 1, qui risquerait de le renverser.

Cette disposition de I’invention est particulicrement avantageuse dans le cas ou le
véhicule automoteur 1 selon I’invention est employé pour la récolte de végétaux prévus
pour €tre transportés suspendus sur ledit systeme de réception 6 des végétaux, par
exemple pour la récolte de banane, dans laquelle on récolte celles-ci sous forme de
régimes, et dont le transport se fait de fagcon optimale en les suspendant par une
extrémité du régime afin d’empécher leur détérioration.

Selon un mode de réalisation, les moyens de suspension des végétaux 8 comportent
au moins un arbre 81 articulé pivotant sur le cadre support 61 selon un axe transversal
AT du chissis 2, et s’étendant selon ledit axe transversal AT du chéssis 2, et une pince
82 de préhension des végétaux fixée au niveau d’une extrémité longitudinale ES1 de

I’arbre 81, de préférence deux pinces 82 étant fixées au niveau de chacune des deux
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extrémités longitudinales E81 de 1’arbre 81.

Ainsi, les végétaux peuvent €tre saisis par lesdites pinces 82 pour effectuer leur
suspension.

Comme visible plus particulierement sur les exemples de réalisation des figures 2, 5,
7 et 9, lesdites pinces 82 peuvent comprendre deux mors 83 reliés au niveau de
I’extrémité longitudinale E81 de I’arbre 81, chacune par un axe de pivotement A83,
des dentures engrenant ensemble étant prévues au niveau de chacun des mors 83, a
proximité des axes de pivotement A83, afin de coordonner la rotation des mors 83 par
rapport a I’arbre 81.

Lesdites pinces 82 peuvent €tre prévues pour €tre actionnées manuellement par un
opérateur pour assurer leur ouverture ou leur fermeture, par exemple par
I’intermédiaire d’une poignée 84. Alternativement, et sans sortir du cadre de la
présente invention, les pinces 82 peuvent €tre actionnées par 1’intermédiaire d’un ac-
tionneur, par exemple un moteur électrique ou un vérin, éventuellement relié a un
systeme de pilotage, configuré pour piloter I’ouverture et la fermeture desdites pinces
82.

Selon un mode de réalisation, les moyens de suspension des végétaux 8 comprennent
au moins deux arbres 81 articulés pivotants par rapport au cadre support 61, disposés
paralleles, avec un systeme de coordination 85 de la rotation des arbres 81 par rapport
au cadre support 61.

Ainsi, grace a cette disposition avantageuse de 1’invention, les arbres 81, et donc les
pinces 82 recues par chacun des arbres 81 demeurent orientées parallelement. Quelle
que soit I’inclinaison de la pente sur laquelle le véhicule se déplace, les pinces 82
conservent une méme inclinaison par rapport a la verticale V par rotation autour de
leurs arbres 81: Ceci présente pour avantage de ne pas tordre la partie (telle que la
hampe) du végétal, par exemple d’un régime de banane, saisie par la pince 82 lorsque
le chassis 2 du véhicule 1 est amené a se déplacer sur une pente d’inclinaison
changeante (i.e. le cadre support 61 changeant alors d’inclinaison).

Ceci permet encore de maintenir les différents végétaux suspendus a chacune des
pinces paralleles entre eux, évitant ainsi qu’ils ne se télescopent et améliorant
1I’équilibre du cadre support 61 par rapport au chassis 2, lorsque celui-ci regoit les
végétaux.

Selon un mode de réalisation, le systeme de coordination de la rotation des arbres 81
comporte une bielle de synchronisation 85 s’étendant selon un axe longitudinal AL du
chéssis 2, a proximité du cadre support 61, et une pluralité de biellettes 86 comprenant
chacune deux extrémités longitudinales E86, E86’, chacune fixée rigidement, au
niveau de leur premiere extrémité longitudinale E86 a un des arbres 81, et articulée

pivotante selon un axe transversal AT du chéssis 2 sur la bielle de synchronisation 85,
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au niveau de leur deuxieme extrémité longitudinale E86’.

Ainsi, griace a un tel systeéme de coordination de la rotation des arbres 81, de
conception simple, la rotation d’un des arbres 81 entraine directement la rotation de
I’ensemble des autres arbres 81, et sans nécessiter I’emploi d’actionneurs et d’un
systeme de pilotage, spécialement dédi€s.

Selon un mode de réalisation, le véhicule automoteur 1 comprend en outre une bielle
d’entrainement 87 avec une premicre extrémité E87 articulée pivotante selon un axe
transversal AT du chéssis 2 a I’un des montants 51 du portique 5, et une deuxiéme
extrémité E87’ articulée pivotante selon un axe transversal AT du chassis 2 a un arbre
81, configurée de sorte a entrainer la rotation de I’arbre 81 par rapport au cadre support
61 simultanément a I’entrainement en rotation des montants 51 par rapport au chassis 2
et de sorte a maintenir 1’orientation de chacune desdites pinces de préhension 82 telle
que les végétaux soient maintenus suspendus selon une direction sensiblement
parallele aux montants 51.

Ainsi, grace a I’emploi d’une telle bielle d’entrainement 87, on s’assure d’une
rotation simultanée et coordonnée de I’arbre 81 avec celle du montant 51 par rapport
au chéssis 2, et donc du maintien selon une direction sensiblement parallele aux
montants 51 des végétaux regus par les pinces de préhension 82 de I’arbre. La coor-
dination de la rotation de 1’arbre 81 avec celles des montants 51 par rapport au chassis
ne nécessite donc pas I’emploi d’actionneurs et d’un systeme de pilotage, spécialement
dédiés.

Comme visible sur I’exemple de réalisation de la figure 1, la bielle d’entrainement 87
peut étre articulée au montant 51, a proximité de I’extrémité supérieure ES1s du
montant 51.

Egalement, dans le cas ol une pluralité d’arbres 81 est prévue, afin de limiter son en-
combrement, ladite bielle d’entrainement 87 peut €tre articulée a un arbre
d’entrainement 81 situé a proximité€ du montant 51. Néanmoins, afin de bénéficier d’un
bras de levier suffisant pour entrainer ledit arbre 81 en rotation, il peut également €tre
judicieux de ne pas relier ladite bielle d’entrainement 87 a I’arbre 81 situé le plus
proche de I’extrémité supérieure ES1s du montant 51, auquel est également relié ladite
bielle d’entrainement 87.

Selon un mode de réalisation, les montants 51 sont télescopiques, de sorte a €tre de
longueur réglable.

Ainsi, selon la taille des végétaux a suspendre sur les moyens de suspension 8 du
cadre support 61, il peut €tre judicieux d’augmenter la distance séparant le cadre
support 61 du sol sur lequel le véhicule automoteur 1 se déplace.

Les montants 51 peuvent étre configurés de sorte que le réglage de leur longueur se

fasse manuellement par un opérateur. Alternativement, il peut €tre prévu un actionneur,
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relié & un moyen de pilotage, configurés pour assurer le réglage de la longueur des
montants 51.

Selon un mode de réalisation, les moyens de suspension 8 des végétaux comprennent
un cadre de suspension 88 des végétaux, mobile par rapport au chassis 2 et relié au
cadre support 61 de sorte a demeurer sensiblement parallele audit cadre support 61, au
moins un crochet de suspension 89, configuré pour recevoir en suspension au moins un
végétal, étant relié€ audit cadre de suspension 8§8.

Comme visible plus particulierement sur les exemples de réalisation des figures 7 et
8, ledit crochet de suspension 89 peut étre disposé de sorte a pendre selon une direction
sensiblement verticale.

Le crochet 89 peut €tre prévu pour €tre disposé sensiblement au droit d’une pince de
préhension 82, selon la direction d’extension des montants 51, et notamment au cours
du transport des végétaux. Ainsi le crochet 89 et la pince de préhension 82 peuvent
coopérer de facon optimale pour la suspension des végétaux, afin de les maintenir
selon une direction sensiblement paralléle aux montants 51.

Avantageusement, une pluralité de crochets de suspension 89, et notamment autant
que de pinces de préhension 82 peut étre prévu, répartis régulierement le long du cadre
de suspension 88.

Selon un mode de réalisation, le cadre de suspension 88 comporte un rail creux R88 a
I’intérieur duquel est disposée un chaine C88, mobile en translation par rapport audit
rail R88, le au moins un crochet de suspension 89 étant relié a ladite chaine C88, au
moins un moyen d’entrainement E88 prévu de sorte a entrainer le déplacement de la
chaine C88 a I’intérieur du rail creux R88.

Ainsi, le crochet 89 peut €tre déplacé a I’intérieur du rail creux R88 le long du cadre
support 88, de sorte a entrainer le déplacement des végétaux suspendus audit crochet
89, afin de faciliter leur manutention pour un opérateur qui n’aura pas a se déplacer
autour du véhicule automoteur 1 afin d’accrocher ou de décrocher les végétaux du
crochet de suspension, notamment dans le cas ou les végétaux ont un poids important.
Ceci permet de faciliter le déchargement des végétaux fixés aux différents crochets §9.
Une fois les pinces 82 ouvertes, I’ensemble des végétaux suspendus aux crochets 89
peuvent étre déplacés, au niveau d’une méme zone de déchargement, par coulissement
des crochets 89 le long du rail creux R88; les crochets étant entrainés par la chaine
C88.

Avantageusement, comme visible sur les exemples de réalisation des figures 2 et 4,
ledit rail creux R88 peut s’entendre sensiblement sur tout le périmetre du cadre support
88, afin de déplacer ledit crochet 89 sur I’ensemble du périmetre du cadre support 88.

Comme visible plus particulierement sur I’exemple de réalisation de la figure 6, le

rail creux R88 peut €tre réalisé sous la forme d’un profilé de section transversale en
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forme de C, avec une ouverture O88 orientée vers les roues 3, au travers de laquelle
s’étend le crochet 89.

Afin d’améliorer le guidage de la chaine C88 et du crochet 89 par rapport au rail
creux R88, deux rails de guidage RG88, RGEY’, sous forme de profilés de section
transversale en forme de C, peuvent €tre prévus, disposés a I'intérieur du rail creux
R88, et disposés en vis-a-vis selon 1’axe transversal AT du chéssis 2, de sorte que
I’ouverture du C de la section transversale de chacun des rails de guidage RGSS,
RG88’ se fasse face, les maillons de la chaine, orientés selon un plan sensiblement ho-
rizontal (i.e. le plan comprenant les axes longitudinaux AL et transversaux AT du
chissis 2) s’étendant au travers desdites ouvertures du C de la section transversale de
chacun des rails de guidage RG88, RG88’.

Un moyen d’actionnement (non représenté), apte a étre actionné par un opérateur,
peut étre prévu de sorte de sorte a actionner ledit moyen d’entrainement E88 afin de
commander le déplacement du crochet 89 par rapport au cadre de suspension 88.

Selon un mode de réalisation, ledit cadre de suspension 88 est de forme sensiblement
rectangulaire avec deux bords longitudinaux L88 et deux bords transversaux T88, et
dans lequel ledit au moins un moyen d’entrainement E88 comporte un moteur avec un
pignon P88 fixé€ sur son arbre d’entrainement, ledit pignon P88 étant configuré pour
engrener avec ladite chaine, le moyen d’entrainement E88 étant positionné au niveau
d’un coin du cadre de suspension §8.

Comme visible sur I’exemple de réalisation des figures 2 et 4, il peut étre prévu une
pluralité de moyens d’entrainement E88, le couple moteur nécessaire a la mise en
mouvement de la chaine C88 dans le rail creux R88 pouvant €tre important,
notamment a cause du poids des végétaux suspendus a chacun des crochets 89. Cela
permet également que I’encombrement de chacun des moyens d’entrainement E88 soit
réduit, par rapport a I’emploi d’un moyen d’entrainement E88 unique.

Notamment, il peut étre prévu deux moyens d’entrainement E88, disposés au niveau
des coins du cadre de suspension 88, et notamment ceux situés sur une méme
diagonale du rectangle formé par les bords longitudinaux L.88 et transversaux T88 du
cadre de suspension 88.

Ledit pignon P88 peut étre prévu pour pivoter autour d’un axe sensiblement vertical
du chéssis 2.

Au niveau d’un autre coin du cadre de suspension, ne recevant de moyen
d’entrainement 88, il peut néanmoins €tre prévu un moyen de guidage, comme par
exemple une poulie articulée pivotante par rapport au cadre de suspension 88, afin
d’assurer le guidage de la chaine C88 par rapport au cadre de suspension 88, au niveau
dudit coin.

Selon un mode de réalisation, au moins un fer de renfort F88, configuré de sorte a



[0078]

[0079]

[0080]

[0081]

[0082]

[0083]

[0084]

[0085]

[0086]

13

venir enserrer ledit rail creux R88 du cadre de suspension 88 est fixé sur ledit rail creux
R8S.

Un tel fer de renfort F88 permet de rigidifier localement le rail creux R88 et
d’empécher que celui-ci ne se déforme sous 1’effet de contrainte, et notamment au
niveau de I’ouverture O88, ce qui nuirait au maintien du crochet 89 a I’intérieur du rail
creux R88.

Comme visible plus particulierement sur les exemples de réalisation des figures 1, 2
et 4, une pluralité de fers de renfort F88 peuvent €tre prévus afin de rigidifier le rail
creux R88 du cadre de suspension 88 sur tout son périmetre. Notamment, il peut étre
prévu autant de fers de renfort F88 que de crochets 89, afin de rigidifier le rail creux
R88 du cadre de suspension 88 au niveau de chacun des crochets §89.

Avantageusement, les fers de renfort 88 peuvent €tre positionnés sensiblement au
droit des pinces de préhension 82, selon la direction d’extension des montants 51.

Selon un mode de réalisation, au moins une tige d’articulation TA88, comprenant
deux extrémité longitudinales ETASS, est fixée au niveau de chacune de ses extrémités
longitudinales ETA88 sur chacun des bords longitudinaux L88 du cadre de suspension
88, en s’étendant selon une direction sensiblement parallele a 1’arbre 81, une tige TI8S,
comprenant deux extrémités longitudinales ETI88, ETI8S’, étant fix¢€ rigidement au
niveau de sa premiere extrémité longitudinale ETI88 a I’arbre 81, et articulé pivotante,
selon un axe transversal AT du chéssis 2, a la tige d’articulation TA8S, au niveau de sa
deuxieme extrémité longitudinale ETI8S’.

Ainsi, grice a cette disposition avantageuse de 1’invention, on s’assure que le cadre
de suspension 88 demeure sensiblement parallele au cadre support 61et que chaque
crochet 89 demeure dans une position stable par rapport aux pinces 82 de chacun des
arbres 81, selon la direction d’extension des montants 51, et sans avoir a modifier la
position des crochets 89 le long du rail creux R88 du cadre de suspension 88.

Selon un mode de réalisation, la deuxieme extrémité longitudinale ETI88 de la tige
TI8S est fixée sur le fer de renfort F88.

Cette disposition avantageuse de 1’invention permet de simplifier la conception des
moyens de suspension 8 du véhicule automoteur 1 selon I’invention dans le cas ot le
crochet 89 est prévu pour se trouver au niveau du fer de renfort F88, lors du transport
des végétaux.

Comme visible plus particulierement sur I’exemple de réalisation de la figure 7, la
premiere extrémité longitudinale ETI88 peut €tre fixée sur la pince de préhension 82
recu par I’arbre 81, par exemple par soudage.

Selon un mode de réalisation, ledit moteur 4 est un moteur thermique, ledit moteur 4
étant articulé pivotant selon un axe transversal AT du chéssis 2 par rapport au chéassis

2, une bielle 41, comprenant deux extrémités longitudinales E41, E41” avec une
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premicre extrémité longitudinale E41 articulée pivotante selon un axe transversal AT
du chéssis 2 audit moteur 4 et une deuxi¢me extrémité longitudinale E41’ articulée
pivotante selon un axe transversal du chassis 2 a un des montants 51 du portique 5 en-
trainant une rotation simultanée et identique, autour de 1’axe transversal AT du chéssis
2, du moteur 4 par rapport au chassis 2 a celle du portique 5 par rapport au chassis 2,
autour de I’axe transversal AT du chéssis 2, de sorte que le moteur demeure orienté
selon I’axe transversal AT du chéssis 2 sensiblement a I’horizontal.

Ainsi, I’huile et/ou le carburant présent dans ledit moteur 4 demeure a un niveau
orienté de facon stable autour de I’axe transversal AT du chéssis 2 par rapport a
I’horizontale H, et et dans des limites d’inclinaison acceptables pour le moteur
thermique et de sorte que le systeéme de lubrification du moteur reste toujours
fonctionnel. La plupart des moteurs thermiques présentent en effet pour contrainte des
limites d’inclinaison afin de s’assurer que 1’huile en fond de carter puisse toujours étre
pompée pour assurer la lubrification correcte du moteur. Au-dela de cette limite
d’inclinaison, I’huile n’est plus aspirée et la lubrification ne s’opere plus.

Selon un mode de réalisation, ledit portique 5 est articulé pivotant autour du chassis 2
selon un axe longitudinal AL du chéssis 2, au moins un moyen d’actionnement 71,
relié audit systeme de commande, entrainant la rotation du portique 5 autour dudit axe
longitudinal AL du chassis 2, en fonction de I’inclinaison 1’ de I’axe transversal AT du
chéssis 2 par rapport a I’horizontale H autour de 1’axe longitudinal AL du chéssis 2.

Ainsi, comme visible plus particulicrement sur I’exemple de réalisation de la figure
5, le systeme de commande peut étre configuré de telle sorte que le centre de gravité G
de I’ensemble comprenant le systéme de réception 6 des végétaux et les végétaux regus
sur ledit systeme de réception 6 des végétaux demeure constamment dans une position
stable selon 1’axe transversal AT du chéssis 2, entre les roues 3 situées a I’avant du
chéssis 2 de part et d’autre du chassis 2.

Le portique 5 et le moyen d’actionnement 71 permettent alors de compenser le roulis
du véhicule automoteur 1 lors de son parcours, et notamment lors de son parcours sur
une pente inclinée par rapport a I’horizontale H.

De ce fait, le véhicule automoteur 1 selon I’invention présente une grande stabilité, et
notamment pour les végétaux qu’il recoit, méme en cas de parcours d’une pente avec
une inclinaison 1’ importante par rapport a I’horizontale H.

Ladite inclinaison i’ de 1’axe transversal AT du chassis 2 par rapport a ’horizontale
H peut étre déterminée par un capteur, relié audit systéme de commande. Un tel
capteur peut par exemple étre un capteur gyroscopique.

Comme visible plus particulierement sur I’exemple de réalisation de la figure 2, le
moyen d’actionnement 71 peut agir sur un montant 51 du portique 5 par

I’intermédiaire d’une portion de réception 21, recevant en articulation I’extrémité in-
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férieure ES1i des montants 51 du portique 5.

Le systeme de commande peut par exemple étre configuré de sorte que les montants
51 soient maintenus selon une direction sensiblement verticale V, afin de limiter les
contraintes en flexion selon 1’axe transversal AT du chassis 2 exercé par les montants
51 sur le chassis 2.

Afin de limiter la taille du moyen d’actionnement 71, celui-ci peut €tre prévu pour
actionner ledit montant 51 a proximité de son extrémité inférieure ES1i.

Un unique moyen d’actionnement 71 actionnant un seul des montants 51 peut €tre
prévu. Alternativement, et afin d’améliorer le contrdle de 1’orientation des montants 51
par rapport au chassis 2, il peut €tre prévu deux moyens d’actionnement 7, notamment
identiques, dispos€s de part et d’autre de 1’axe vertical AV du chassis 2, et fonc-
tionnant en opposition (i.e. I’'un poussant et 1’autre tirant et inversement) actionnant si-
multanément 1’un des montants 51. L’emploi de deux moyens d’actionnement 71
permet avantageusement d’obtenir un positionnement plus fiable de chacun des
montants 51 du portique 5, notamment en ce que le poids du portique 5 et du systéme
de réception 6 peut nécessiter 1’action combinée de deux moyens d’actionnement 71.
Cela permet également de limiter la dimension des moyens d’actionnement 71 et donc
leur encombrement.

De méme et afin d’améliorer encore la fiabilité du positionnement de chacun des
montants 51 du portique 5, il peut &tre prévu un, voire deux moyens d’actionnement 71
au niveau de chacun des montants 51 du portique 5.

Selon un mode de réalisation, ledit au moins un moyen d’actionnement 71 comporte
un vérin 71 avec deux extrémités longitudinales E71, E71’, une premicre extrémité
longitudinale E71 étant articulé pivotante selon un axe longitudinal AL du chassis 2
sur le chéssis 2 et la deuxieme extrémité longitudinale E71” étant articulée pivotante
selon un axe longitudinal AL du chéssis 2 sur un des montants 51 du portique 5.

Le vérin 71 peut par exemple étre un vérin €lectrique relié directement au systeme de
commande, ou encore un vérin pneumatique alimenté par I’ intermédiaire d’un dis-
tributeur reli€ audit syst¢éme de commande.

Alternativement, et sans sortir du cadre de la présente invention le moyen
d’actionnement 71 peut par exemple &tre un moteur électrique, éventuellement couplé
a un motoréducteur, configuré pour entrainer en rotation un montant 51, notamment au
niveau de son extrémité inférieure E5S1i, et notamment par 1’intermédiaire d’une
portion de réception 21, recevant en articulation I’extrémité inférieure ES1i des
montants 51 du portique 5..

Selon un mode de réalisation, ledit véhicule automoteur 1 comporte quatre paires 31
de roues 3, chaque paire de roues 3 étant montée sur un méme support de roues 32,

articulé sur un essieu 33 fixé rigidement au chassis 2, chaque essieu 33 recevant une
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paire 31 de roues 3 au niveau de chacune de ses extrémités longitudinales E33, chacun
des supports de roues 32 étant articulé pivotant selon un axe sensiblement vertical AV
du chéssis 2 a I’essieu 33, les supports de roues 32 d’un méme essieu 33 étant entrainés
en rotation autour de I’axe vertical AV du chassis 2 de sorte a avoir un mouvement de

rotation identique et simultané par rapport audit essieu 33.
Ainsi, grice a cette disposition avantageuse de 1’invention, la stabilité du véhicule

automoteur 1 selon I’invention est améliorée, par I’emploi de quatre paires 31 de roues
3.

Egalement, la stabilité en virage du véhicule automoteur 1 selon I’invention est
améliorée, en ce que chaque paire 31de roues 3 est articulée par rapport au chassis 2
selon un axe sensiblement vertical AV du chassis 2, chaque paire 31 de roues 3 par-
ticipant a la direction du véhicule automoteur 1.

La modification de I’orientation des supports de roues 32 par rapport aux essieux 33
peut Etre effectuée manuellement par un opérateur, ou de facon automatisée par
I’intermédiaire d’un moyen d’actionnement, comme par exemple un vérin ou un
moteur électrique, €ventuellement piloté par un moyen de commande.

L’invention concerne également I’ utilisation d’un véhicule automoteur 1 selon I’un
des modes de réalisation décrit préc€édemment pour la récolte de bananes.

En effet, les bananes se présentent sous la forme de régimes comprenant une pluralité
de bananes, avec une tige supérieure, et peuvent ainsi étre suspendus, au niveau de
ladite tige supérieure, sur les moyens de suspension 8 du véhicule automoteur 1 selon
I’invention.

Notamment, la tige de chaque régime de banane peut €tre suspendue a chacun des
crochets 89 et maintenue par chacune des pinces de préhension 82, et de sorte a
demeurer orientées selon une direction sensiblement verticale V.

Naturellement, le véhicule automoteur 1 selon I’invention pourrait également étre
employé pour la récolte d’autres végétaux.

Liste des signes de référence

1. Véhicule automoteur

H. Horizontale

V. Verticale

1, .i’. Inclinaison

2. Chassis

E2. Extrémité longitudinale

AL. Axe longitudinal

AV. Axe vertical

AT. Axe transversal
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21. Portion de support

3. Roue

31. Paire de roues

32. Support de roues

33. Essieu

E33. Extrémité

4. Moteur

41. Bielle

E41. Premicre extrémité longitudinale
E41’. Deuxieme extrémité longitudinale
5. Portique

51. Montant

ES51i. Extrémité inférieure

ES51s. Extrémité supérieure

6. Systeme de réception des végétaux
61. Cadre support

7,71. Moyen d’actionnement/vérin

8. Moyens de suspension des végétaux
81. Arbre

82. Pince de préhension

83. Mors

A83. Axe de pivotement

84. Poignée

85. Bielle de synchronisation

86. Biellette

E86. Premicre extrémité longitudinale
E86’. Deuxieme extrémité longitudinale
87. Bielle d’entrainement

E87. Premicre extrémité longitudinale
E87’. Deuxieme extrémité longitudinale
88. Cadre de suspension

L88. Bord longitudinal

T88. Bord transversal

R88. Rail creux

RG88, RG8S. Rail de guidage

088. Ouverture

C88. Chaine

E88. Moyen d’entrainement
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P88. Pignon

F88. Fer de renfort

TAS88. Tige d’articulation

ETASS. Extrémité longitudinale

TI8S. Tige

ETI8S8. Premiere extrémité longitudinale
ETI88’. Deuxieme extrémité longitudinale

89. Crochet de suspension
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Revendications

Véhicule automoteur (1) pour le transport de végétaux apres leur récolte
comprenant un chassis rigide (2), sur lequel sont articulés :

- une pluralité de roues (3) permettant le déplacement dudit véhicule au-
tomoteur (1), avec au moins deux roues (3) situées de part et d’autre du
chissis (2) selon un axe transversal (AT) du chéssis (2), a I’avant du
chéssis, et au moins deux roues (3) situées de part et d’autre du chéssis
(2) selon un axe transversal (AT) du chéssis (2), a I’arricre du chassis
2),

- un moteur (4) configuré pour entrainer lesdites roues (3),

- un portique (5) comprenant :

- au moins deux montants (51), paralleles entre eux, comprenant chacun
une extrémité inférieure (ES1i) et une extrémité supérieure (ES1s),
ladite extrémité inférieure (E511) étant articulée au chassis (2)selon un
axe transversal (AT) du chissis (2),

- un systeme de réception des végétaux (6), configuré de sorte a assurer
le maintien des végétaux, ledit systeme de réception (6) comportant un
cadre support (61), mobile par rapport au chassis (2), auquel est articulé
chacun des montants (51) au niveau de leurs extrémités supérieures
(ES15s) selon un axe transversal (AT) du chassis (2), de telle sorte que le
chassis (2), les deux montants (51) et le cadre de support (61) forment
un parallélogramme déformable,

dans lequel au moins un moyen d’actionnement (7) est prévu, configuré
pour entrainer la rotation simultanée et parallele des montants (51) par
rapport au chassis (2), un systeme de commande étant prévu, configuré
pour piloter le au moins un moyen d’actionnement (7) en fonction de
I’inclinaison (i) de 1’axe longitudinal (AL) du chéssis (2) par rapport a
I’horizontale (H) autour de 1’axe transversal (AT) du chassis (2).
.Véhicule automoteur (1) selon la revendication 1, dans lequel le au
moins un moyen d’actionnement (7) comporte un vérin (7) avec deux
extrémités longitudinales (E7, E7’), une premiere extrémité longi-
tudinale (E7) étant articulé pivotante selon un axe transversal (AT) du
chassis (2) sur le chassis (2) et la deuxieme extrémité longitudinale
(E7’) étant articulée pivotante selon un axe transversal (AT) du chassis
(2) sur un des montants (51) du portique (5).

Véhicule automoteur (1) selon la revendication 1 ou 2, dans lequel ledit

systeme de réception (6) des végétaux comporte des moyens de
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suspension (8) des végétaux articulés au cadre support (61), configurés
pour maintenir lesdits végétaux selon une direction sensiblement
parallele aux montants (51).

Véhicule automoteur (1) selon la revendication 3, dans lequel les
moyens de suspension (8) des végétaux comportent au moins un arbre
(81) articulé pivotant sur le cadre support (61) selon un axe transversal
(AT) du chéssis (2), et s’étendant selon ledit axe transversal (AT) du
chéssis (2), et une pince (82) de préhension des végétaux fixée au
niveau d’une extrémité longitudinale (E81) de I’arbre (81), de
préférence deux pinces (82) étant fixées au niveau de chacune des deux
extrémités longitudinales (E81) de I’arbre (81).

Véhicule automoteur (1) selon la revendication 4, dans lequel les
moyens de suspension (8) des végétaux comprennent au moins deux
arbres (81) articulés pivotants par rapport au cadre support (61),
disposés paralleles, avec un systeme de coordination de la rotation des
arbres (81) par rapport au cadre support (61).

Véhicule automoteur (1) selon la revendication 5, dans lequel le systeme
de coordination de la rotation des arbres comporte une bielle de syn-
chronisation (85) s’étendant selon un axe longitudinal (AL) du chassis
(2), a proximité du cadre support (61), et une pluralité de biellettes (86)
comprenant chacune deux extrémités longitudinales (E86, E86),
chacune fixées rigidement, au niveau de leur premiere extrémité longi-
tudinale (E86) a chacun des arbres (81), et articulée pivotante selon un
axe transversal (AT) du chassis (2) sur la bielle de synchronisation (85),
au niveau de leur deuxieme extrémité longitudinale (E86).

Véhicule automoteur (1) selon 1’une des revendications 4 a 6,
comprenant en outre une bielle d’entrainement (87) avec une premiere
extrémité (E87) articulée pivotante selon un axe transversal (AT) du
chassis (2) a I’un des montants (51) du portique (5), et une deuxicme
extrémité (E87’) articulée pivotante selon un axe transversal (AT) du
chassis (2) a un arbre (81), configurée de sorte a entrainer la rotation de
I’arbre (81) par rapport au cadre support (61) simultanément a
I’entrainement en rotation des montants (51) par rapport au chassis (2)
et de sorte a maintenir I’orientation de chacune desdites pinces de
préhension (82) telle que les végétaux soient maintenus suspendus selon
une direction sensiblement parallele aux montants (51).

Véhicule automoteur (1) selon 1’une des revendications 1 a 7, dans

lequel les montants (51) sont télescopiques, de sorte a étre de longueur
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réglable.

Véhicule automoteur (1) selon I’une des revendications 3 a 7, prises
seules ou en combinaison avec la revendication 8, dans lequel les
moyens de suspension des végétaux (8) comprennent un cadre de
suspension (88) des végétaux, mobile par rapport au chassis (2) et relié
au cadre support (61) de sorte a demeurer sensiblement parallele audit
cadre support (61), au moins un crochet de suspension (89), configuré
pour recevoir en suspension au moins un végétal, étant reli€¢ audit cadre
de suspension (88).

Véhicule automoteur (1) selon la revendication 9 dans lequel le cadre de
suspension (88) comporte un rail creux (R88) a I'intérieur duquel est
disposée un chaine (C88), mobile en translation par rapport audit rail
(R88), le au moins un crochet de suspension (89) étant relié¢ a ladite
chaine (C88), au moins un moyen d’entrainement (E88) étant prévu de
sorte a entrainer le déplacement de la chaine (C88) a I’intérieur du rail
creux (R88).

Véhicule automoteur (1) selon la revendication 10, dans lequel ledit
cadre de suspension (88) est de forme sensiblement rectangulaire avec
deux bords longitudinaux (L88) et deux bords transversaux (T88), et
dans lequel ledit au moins un moyen d’entrainement (E88) comporte un
moteur avec un pignon (P88) fixé sur son arbre d’entrainement, ledit
pignon (P88) étant configuré pour engrener avec ladite chaine (C88), le
moyen d’entrainement (E88) étant positionné au niveau d’un coin du
cadre de suspension (88).

Véhicule automoteur (1) selon la revendication 10 ou 11, dans lequel au
moins un fer de renfort (F88), configuré de sorte a venir enserrer ledit
rail creux (R88) du cadre de suspension (88) est fixé sur ledit rail creux
(R88).

Véhicule automoteur (1) selon I’une des revendications 9 a 12, prise en
combinaison avec 1’une des revendications 4 a 7, dans lequel au moins
une tige d’articulation (TA88), comprenant deux extrémité longi-
tudinales (ETAS8S), est fixée au niveau de chacune de ses extrémités lon-
gitudinales (ETA88) sur chacun des bords longitudinaux (L88) du cadre
de suspension (88), en s’étendant selon une direction sensiblement
parallele a I’arbre (81), une tige (TI88), comprenant deux extrémités
longitudinales (ETI88, ETI8S’), étant fixée rigidement au niveau de sa
premiere extrémité longitudinale (ETI8S) a ’arbre (81), et articulée

pivotante, selon un axe transversal (AT) du chassis (2), a la tige
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d’articulation (TA88), au niveau de sa deuxiéme extrémité longitudinale
(ETI8S’).

Véhicule automoteur (1) selon la revendication 13, prise en combinaison
avec la revendication 11, dans lequel la deuxi¢me extrémité longi-
tudinale (ETI88) de la tige (TI88) est fixée sur le fer de renfort (F88).
Véhicule automoteur (1) selon 1’une des revendications 1 a 14 dans
lequel ledit moteur (4) est un moteur thermique, ledit moteur (4) étant
articulé pivotant selon un axe transversal (AT) du chéssis (2) par rapport
au chassis (2), une bielle (41), comprenant deux extrémités longi-
tudinales (E41, E41”) avec une premiere extrémité longitudinale (E41)
articulée pivotante selon un axe transversal (AT) du chassis (2) audit
moteur (4) et une deuxieme extrémité longitudinale (ET41”) articulée
pivotante selon un axe transversal (AT) du chassis (2) a un des montants
(51) du portique (5) entrainant une rotation simultanée et identique,
autour de I’axe transversal (AT) du chéssis (2), du moteur (4) par
rapport au chassis (2) a celle du portique (5) par rapport au chassis (2),
autour de I’axe transversal (AT) du chassis (2), de sorte que le moteur
(4) demeure orienté sensiblement a 1’horizontal.

Véhicule automoteur (1) selon 1’une des revendications 1 a 15, dans
lequel ledit portique (5) est articulé pivotant autour du chéssis (2) selon
un axe longitudinal (AL) du chéssis (2), au moins un moyen
d’actionnement (71), relié¢ audit systtme de commande, entrainant la
rotation du portique (5) autour dudit axe longitudinal (AL) du chéssis
(2), en fonction de I'inclinaison (i’) de I’axe transversal (AT) du chassis
(2) par rapport a I’horizontale (H) autour de 1’axe longitudinal (AL) du
chassis (2).

Véhicule automoteur (1) selon la revendication 16, dans lequel ledit au
moins un moyen d’actionnement (71) comporte un vérin (71) avec deux
extrémités longitudinales (E71, E71’), une premicre extrémité longi-
tudinale (E71) étant articulée pivotante selon un axe longitudinal (AL)
du chaéssis (2) sur le chassis (2) et la deuxieme extrémité longitudinale
(E717) étant articulée pivotante selon un axe longitudinal (AL) du
chassis (2) sur un des montants (51) du portique (5).

Véhicule automoteur (1) selon 1’une des revendications 1 a 17, dans
lequel ledit véhicule automoteur (1) comporte quatre paires (31) de
roues (3), chaque paire (31) de roues (3) étant montée sur un méme
support de roues (32), articulé sur un essieu (33) fixé rigidement au

chassis (2), chaque essieu (33) recevant une paire (31) de roues (3) au
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niveau de chacune de ses extrémités longitudinales (E33), chacun des
supports de roues (32) étant articulé pivotant selon un axe sensiblement
vertical (AV) du chéssis (2) a ’essieu (33), les supports de roues (32)
d’un mé€me essieu (33) étant entrainés en rotation autour de 1’axe
vertical (AV) du chéssis (2) de sorte a avoir un mouvement de rotation
identique et simultané par rapport audit essieu (33).

Utilisation d’un véhicule automoteur (1) selon 1’une des revendications

1 a 18 pour la récolte de bananes.
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