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(57) Abrégée/Abstract:
La présente invention se rapporte a une machine agricole pour regrouper des andains ou pour andainer des produits se trouvant
au sol, comportant notamment un bati principal portant un dispositif de ramassage et d'andainage central et deux dispositifs de
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(57) Abrege(suite)/Abstract(continued):

ramassage et d'andainage lateraux gui sont reliés a des bras porteurs qui s'etendent lateralement au travail. Elle est remarquable
en ce que chaque bras porteur lateral (26, 27) est articulé par rapport au bati (1) sur un axe sensiblement vertical (28, 29) autour
duguel Il est repliable d'un angle d'environ 90° pour le transport et que chaque dispositif de ramassage et d'andainage lateral (8, 9)
est articule sur son bras porteur (26, 27) au moyen d'un axe (32, 33) sensiblement horizontal autour duquel Il est repliable vers le
haut d'un angle d'environ 90°, en vue d'obtenir une largeur de la machine reduite pour le transport.




wO 2005/041638 A1 I D0 ! A0 YA 00 0 0

CA 02542347 2006-04-11

(12) DEMANDE INTERNATIONALE PUBLIEE EN VERTU DU TRAITE DE COOPERATION
EN MATIERE DE BREVETS (PCT)

(19) Organisation Mondiale de la Propriété
Intellectuelle
Bureau international

(43) Date de la publication internationale

12 mai 2005 (12.05.2005)

(51) Classification internationale des brevets’ :

AQ1D 78/10, AO1B 73/06

(21) Numéro de la demande internationale :
PCT/FR2004/050520

(22) Date de dépot international :
21 octobre 2004 (21.10.2004)

(25) Langue de dépot : francais

(26) Langue de publication : francais

(30) Données relatives a la priorité :

03/12665 29 octobre 2003 (29.10.2003) FR

(71) Déposant (pour tous les Etats désignés sauf US) : KUHN
S.A. [FR/FR]; 4 Impasse des Fabriques, F-67706 Saverne
Cedex (FR).

(10) Numéro de publication internationale

WO 2005/041638 A1l

(72) Inventeur; et
(75) Inventeur/Déposant (pour US seulement) : GEISER,
Jens [DE/DE]; Bruchbreite 45, 38173 Dettum (DE).

(74) Mandataire : ANDRES, Jean-Claude; 4, Impasse des
Fabriques, F-67706 Saverne (FR).

(81) Etats désignés (sauf indication contraire, pour tout titre de
protection nationale disponible) : AE, AG, AL, AM, AT,
AU, AZ, BA, BB, BG, BR, BW, BY, BZ, CA, CH, CN, CO,
CR, CU, CZ, DE, DK, DM, DZ, EC, ELE, EG, ES, 1, GB,
GD, GE, GH, GM, HR, HU, ID, IL, IN, IS, JP, KE, KG,
KP, KR, KZ, LC, LK, LR, LS, LT, LU, LV, MA, MD, MG,
MK, MN, MW, MX, MZ, NA, NI, NO, NZ, OM, PG, PH,
PL, PT, RO, RU, SC, SD, SE, SG, SK, SL, SY, TJ, TM, TN,
TR, TT, TZ, UA, UG, US, UZ, VC, VN, YU, ZA, ZM, ZW.

[Suite sur la page suivante]

(54) Title: AGRICULTURAL MACHINE FOR SWATHING PRODUCTS LYING ON THE GROUND

(54) Titre : MACHINE AGRICOLE POUR L’ANDAINAGE DE PRODUITS SE TROUVANT AU SOL

(57) Abstract: The invention concerns an agricultural ma-
chine for assembling swathes or for swathing products lying
on the ground, comprising in particular a main frame bear-
ing a central collecting and swathing device and two lateral
collecting and swathing devices which are linked to carrier
arms extending laterally in use. The invention is character-
ized in that each lateral carrier arm (26, 27) is articulated
relative to the frame (1) on a substantially vertical pin (28,
29) about which it is foldable by an angle of about 90° for
transport and in that each lateral collecting and swathing de-
vice (8, 9) is articulated on its carrier arm (26, 27) by means
of a substantially horizontal pin (32, 33) about which it is
foldable upwards by an angle of about 90°, in order to ob-
tain a reduced machine width for transport.

(57) Abrégé : La présente invention se rapporte a une ma-
chine agricole pour regrouper des andains ou pour andainer
des produits se trouvant au sol, comportant notamment un
bati principal portant un dispositif de ramassage et d'andai-
nage central et deux dispositifs de ramassage et d'andainage
latéraux qui sont reliés a des bras porteurs qui s'étendent la-
téralement au travail. Elle est remarquable en ce que chaque
bras porteur latéral (26, 27) est articulé par rapport au bati
(1) sur un axe sensiblement vertical (28, 29) autour duquel
il est repliable d'un angle d'environ 90° pour le transport et
que chaque dispositif de ramassage et d'andainage latéral (8,
9) est articulé sur son bras porteur (26, 27) au moyen d'un
axe (32, 33) sensiblement horizontal autour duquel il est re-
pliable vers le haut d'un angle d'environ 90°, en vue d'obtenir
une largeur de la machine réduite pour le transport.
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MACHINE AGRICOLE POUR L'ANDAINAGE DE PRODUITS SE
TROUVANT AU SOL

La présente invention se rapporte a une machine agricole pour regrouper des
andains ou pour andainer des produits tels que de l'herbe, du foin ou de la paille,
qui se trouvent sur le sol. Cette machine comporte notamment un batt principal
portant un dispositif de ramassage et d'andainage central qui est relie audit bati
principal et deux dispositifs de ramassage et d'andainage latéraux qui sont relies a
des bras porteurs qui s'étendent latéralement par rapport au bati principal, lesquels
dispositifs latéraux et dispositif central sont sensiblement alignes et s'étendent
sensiblement perpendiculairement a la direction d'avancement de la machine
durant le travail.

Sur une machine de ce genre les dispositifs de ramassage et d'andainage
latéraux peuvent étre repliés vers le haut pour le transport, au moyen de leurs bras
porteurs, autour d'axes sensiblement horizontaux. Cet agencement permet de
réduire la largeur de la machine afin de favoriser les déplacements sur les chemins
et les routes. Cependant, dans cette position, la hauteur de la machine est
considérablement augmentée. Cela géne la visibilité vers l'arricre et nuit a la
stabilité de la machine en raison de I'éloignement du sol de son centre de gravite.
Elle risque alors de se renverser en passant sur d'importantes denivellations ou
dans un virage.

La présente invention a pour but de remédier aux inconvénients precites. Elle
doit notamment proposer une machine telle que décrite dans l'introduction et qui
peut étre transposée d'une maniére simple dans une position de transport dans
laquelle elle conserve une bonne stabilite.

A cet effet, une importante caractéristique de I'invention consiste en ce que
chaque bras porteur latéral d'un dispositif de ramassage et d'andainage lateral est
articulé par rapport au bati principal sur un axe sensiblement vertical autour
duquel il est repliable d'un angle d'environ 90° en position de transport dans
laquelle lesdits dispositifs de ramassage et d'andainage latéraux se situent de part
et d'autre du dispositif de ramassage et d'andainage central et que chaque dispositif

de ramassage et d'andainage latéral est articulé sur son bras porteur au moyen d'un

FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26)
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axe sensiblement horizontal et dirigé sensiblement perpendiculairement a la
direction d'avancement en position de travail, autour duquel axe il est repliable
vers le haut d'un angle d'environ 90° pour le transport.
Cet agencement permet de replier les dispositifs de ramassage et d'andainage
5 latéraux dans une position ou ils sont dirigés dans la direction d'avancement et ot
leur largeur est réduite. Dans cette position la machine est compacte. Sa faible
largeur permet de la déplacer sur les routes et son centre de gravité qui reste
relativement bas lui procure une bonne stabilité.
Selon une autre caractéristique de l'invention, le bati comporte des
10 mécanmismes d'immobilisation des dispositifs de ramassage et d'andainage latéraux
dans la position de transport. Chacun de ces mécanismes d'immobilisation se
compose avantageusement d'un bras qui est solidaire du bati et sur lequel est
articulé¢ un crochet actionné par un systéme de leviers. Ce systéme forme une
articulation du type genouillere qui est commandée au moyen d'un vérin
15 hydraulique.
D'autres caractéristiques et avantages de l'invention ressortiront de la
description qui va suivre et qui se référe aux dessins annexés qui représentent, a
titre d'exemple non limitatif, urg forme de réalisation de la machine selon
I''mvention.
20 Dans ces dessins :
-la figure 1 représente une vue de dessus, avec des coupes partielles,
d'une machine selon 1'iImvention en position de travail,
-la figure 2 représente une vue de co6té, a plus grande échelle, d'un
dispositif de ramassage et d'andainage lateral en position de travail,
25 -la figure 3 représente une vue analogue a celle de la figure 2 avec le
dispositif de ramassage et d'andamnage lateéral releve,
- la figure 4 représente une vue de dessus de la machine selon 1'invention
en position de transport,
- 1a figure 5 représente une vue de c6t€¢ de la machine selon lI'invention en

30 position de transport ou de dépose,
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- 1a figure 6 représente une vue de détail d'un mécanisme d'immobilisation
en position débloquée,

- la figure 7 représente une vue de détail du mécanisme d'immobilisation
en position bloquée.

Telle qu'elle est représentée sur la figure 1, la machine seclon I'imvention
comporte un bati principal (1). Celui-ci est constitué par une poutre centrale (2)
qui posséde a son extrémité avant une t€te d'accouplement (3) pour I'accrocher a
un tracteur permettant d'animer et de déplacer la machine dans la direction
d'avancement (A). La poutre (2) posséde & son extrémité arricre une traverse (4) a
laquelle sont reliées deux roues de déplacement (5 et 6) qui reposent sur le sol.
Ladite traverse (4) porte un dispositif de ramassage et d'andainage central (7) et
deux dispositifs de ramassage et d'andainage latéraux (8 et 9). Ceux-c1 sont
sensiblement alignés et s'étendent sensiblement perpendiculairement a la direction
d'avancement (A) durant le travail.

Dans I'exemple représenté, les dispositifs de ramassage et d'andainage (7, 8
et 9) comprennent des bandes transporteuses (10, 11 et 12) pour l'andainage.

Celles-ci sont guidées sur des rouleaux (13) qui sont portés par des cadres

_supports (14) munis de roues (15 et 16). Ces rouleaux (13) peuvent étre entraines

en rotation au moyen de moteurs hydrauliques (17) afin de déplacer les bandes
transporteuses (10, 11 et 12) vers la droite ou vers la gauche.

Les dispositifs de ramassage et d'andammage (7, 8 et 9) comprennent
également des pick-up (18, 19 et 20) pour ramasser les produits au sol. Ceux-ci se
situent & 1'avant des bandes transporteuses (10, 11, 12) et sont fixés aux cadres
supports (14). Chaque pick-up (18, 19, 20) posseéde des dents de ritelage (21) qui
sont entrainées en rotation autour d'un axe horizontal (22) de maniere a ramasser
le fourrage au sol et le déplacer sur la bande transporteuse (10, 11 ou 12)
correspondante. Cet entrainement peut &tre assuré au moyen dun moteur
hydraulique non représente.

Ledit entrainement des bandes transporteuses (10, 11 et 12) et des pick-up
(18, 19, 20) peut également &tre assuré par des moyens mécaniques relics a un

arbre de prise de force du tracteur.
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Le dispositif de ramassage et d'andainage central (7) est relié au béti
principal (1) au moyen d'un mécanisme de relevage (23). Celui-ci se compose de
vérins hydrauliques (24) et de leviers (25). Ces derniers sont articulés sur ledit
dispositif (7) et sur le béati principal (1) et sont agencés en forme de
parallélogrammes. Les vérins hydrauliques (24) sont reliés au bati (1) et agissent
sur les leviers (25) de maniére & déplacer par leur intermédiaire le dispositif de
ramassage et d'andainage central (7) vers le haut et vers le bas.

Chaque dispositif de ramassage et d'andainage latéral (8, 9) est relié & un
bras porteur (26, 27) qui s'étend latéralement par rapport au bati principal (1).
Comme cela ressort notamment des figures 1 et 5 chaque bras porteur latéral (26,
27) est articulé par rapport au bati (1) sur un axe sensiblement vertical (28, 29). 1l
est repliable autour de cet axe (28, 29) d'un angle d'environ 90° vers l'avant pour
le transport, au moyen d'un vérin hydraulique (30, 31) qui se situe entre le bati (1)
et le bras porteur (26, 27) correspondant.

Chaque dispositif de ramassage et d'andainage latéral (8, 9) est articulé sur
son bras porteur (26, 27) au moyen d'un axe (32, 33) sensiblement horizontal et

sensiblement perpendiculaire & la direction d'avancement (A) en position de

travail. Chaque axe (32, 33) se situe au-dessus du bras porteur (26, 27) -+

correspondant. Chacun est guidé dans des pattes (34) qui sont fixées a la face
supérieure dudit bras porteur (26, 27). Enfin, chaque dispositif de ramassage ct
d'andainage latéral (8, 9) comporte 4 son c6té arriére des pattes coudées (35) qui
sont articulées sur ces axes (32 et 33).

Chaque dispositif de ramassage et d'andainage latéral (8, 9) est déplagable
autour de son axe d'articulation (32, 33) avec le bras porteur (26, 27) au moyen
d'un vérin hydraulique (36) qui se situe sous ledit dispositif (8, 9). Ledit vérin
hydraulique (36) est reli¢ au cadre (14) et au bras porteur (26, 27) correspondants
(voir figures 2 et 3).

L'axe d'articulation sensiblement vertical (28, 29) de chaque bras porteur (26,
27) se situe a l'arriere du dispositif de ramassage et d'andainage latéral (8, 9)
correspondant et au voisinage de son exirémité la plus proche du dispositif de
ramassage et d'andamage central (7). Chacun desdits axes d'articulation (28, 29)
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est loge dans les parois supérieure et inférieure d'une poutre latérale (37, 38) du
bati principal (1) (voir figures 1 et 5). Les vérins hydrauliques (30, 31) prévus
pour le repliage des bras porteurs (26, 27) autour des axes d'articulation (28, 29)
sont avantageusement logés dans lesdites poutres latérales (37, 38). Ils sont
articulés a l'une de leurs extrémités sur une des parois de cette poutre (37, 38) et 3
leur autre extrémité sur le bras porteur (26, 27) correspondant. Chaque poutre
latérale (37, 38) comporte un axe de pivotement sensiblement horizontal (39, 40)
et dirige dans la direction d'avancement (A). Cet axe permet a chaque dispositif de
ramassage et d'andainage latéral (39, 40) et au bras porteur (26, 27) correspondant
de se déplacer en hauteur par exemple pour suivre les dénivellations du sol. Un
vérm hydraulique (41, 42) peut étre associé a chaque poutre latérale (37, 38) en
vue de pouvoir soulever le dispositif de ramassage et d'andainage (8, 9)
correspondant dans le cas ot il y aurait un obstacle plus important & passer.

A Tarriére des bandes transporteuses (10, 11 et 12) sont disposés des
déflecteurs (43, 44 et 45) pour le guidage des produits. Ces déflecteurs (43, 44 et
45) sont articulés sur les cadres (14) et sont déplagables d'une position

sensiblement perpendiculaire aux bandes transporteuses (10, 11 et 12) au travail

.+«lans une position sensiblement paralléle auxdites bandes transporteuses au .

transport.

Le béiti principal (1) comporte des mécanismes d'immobilisation (46 et 47)
des dispositifs de ramassage et d'andainage latéraux (8 et 9) en position de
transport. Comme cela ressort de la figure 4, ces mécanismes (46 et 47) s'étendent
de part et d'autre de la poutre centrale (2) et relient les dispositifs de ramassage et
d'andamage latéraux (8 et 9) a cette poutre centrale (2) au transport et a la dépose.
Chacun de ces mécanismes (46 et 47) se compose d'un bras (48) qui est solidaire
de la poutre centrale (2) du bati (1) et sur lequel est articulé un crochet (49) au
moyen d'un axe (50) (voir figures 6 et 7). Ce crochet (49) s'accroche sur un arceau
(51) prévu sur le dispositif de ramassage et d'andainage latéral (8, 9)
correspondant en vue de 1''mmobilisation de celui-ci. A cet effet, le crochet (49)
peut &tre deéplacé autour de l'axe (50) par un systéme de leviers (52, 53)

commandé au moyen d'un vérin hydraulique (54). Le systéme de leviers (52, 53)
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forme wune articulation du type genouillére autobloquée en position
d'mmobilisation des dispositifs de ramassage et d'andainage latéraux (8 et 9). Il
comprend un premier levier (52) qui est coudé et un second levier droit (53) qui
sont articulés entre eux au moyen dun axe (55). Ledit levier droit (53) est
également articulé sur le crochet (49) au moyen d'un axe (56). Le levier coudé
(52) est articulé sur le bras (48) correspondant au moyen d'un axe (57) et sur la
tige du vérin hydraulique (54) au moyen d'un axe (58). Le corps dudit vérin
hydraulique (54) est pour sa part articulé sur le bras (48) correspondant au moyen
d'un axe (59).

On vott sur la figure 7 que la disposition des axes d'articulation (55, 56 et 57)
des leviers (52 et 53) est telle que lorsque le dispositif d'immobilisation est en
posttion de blocage, 1'axe d'articulation (55) entre les deux leviérs (52 et 53) se
situe en dessous d'un plan (P) passant par les deux autres axes d'articulation (56 et
57) desdits leviers (52 et 53). Dans cette position le crochet (49) est maintenu dans
la position de blocage par les leviers (52 et 53), indépendamment de 1'action du
verin hydraulique (54). Dans la position débloquée (figure 6) 1'axe d'articulation
(55) entre les deux leviers (52 et 53) se situe au-dessus du plan (P). Cette position
est obtenue en tirant sur le levier coudé (52) au moyen du vérin hydraulique (54) -~
en vue de le faire pivoter sur son axe d'articulation (57). L'axe d'articulation (55)
et le second levier (53) se déplacent alors vers le haut et entrainent le crochet (49)
quils font tourner autour de son axe d'articulation (50) de sorte que son extrémité
se dégage vers le bas. Le retour en position de blocage s'effectue en exergant une
pression sur le premier levier (52) avec le vérin hydraulique (54) afin que les
leviers (52 et 53) se déplacent d'une maniére inverse a celle décrite ci-dessus.

Les vérins hydrauliques (24, 30, 31, 36, 41, 42 et 54) de la machine sont
avantageusement reliés a la centrale hydraulique du tracteur au moyen de tuyaux
et peuvent €tre commandg¢s a partir de celui-ci.

Durant le travail, la machine est accrochée a un tracteur qui 1'anime et la
déplace dans la direction d'avancement (A). Le dispositif de ramassage et
d'andainage central (7) est abaissé au moyen du mécanisme de relevage (23) de

sorte que ses roues (15 et 16) se déplacent sur le sol. Les bras porteurs (26 et 27)
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et les dispositifs de ramassage et d'andainage latéraux (8 et 9) s'étendent de part et
d'autre de la poutre centrale (2). Les roues (15 et 16) desdits dispositifs (8 et 9) se
déplacent également sur le sol. Les trois dispositifs de ramassage et d'andainage
(7, 8 et 9) sont alors sensiblement alignés et s'étendent sensiblement
perpendiculairement a la direction d'avancement (A). Leurs pick-up (18, 19 et 20)
sont entrain€s de sorte que les dents de ratelage (21) ramassent le fourrage au sol
et le déposent sur les bandes transporteuses (10, 11 et 12). Celles-ci sont
entrainées de sorte qu'elles déplacent ce fourrage latéralement, le transmettent de
I'une a l'autre sans qu'il revienne au sol et le déposent sur un des cotés de la
machine sous la forme d'un andain de gros volume. Le sens de déplacement des
bandes transporteuses (10, 11 et 12) peut étre choisi en fonction du c6té sur lequel
le fourrage doit étre déposé.

I1 est également possible de soulever le dispositif de ramassage d'andainage
central (7) au moyen du mécanisme de relevage (23) et de ne travailler qu'avec les
dispositifs latéraux (8 et 9). Leurs bandes transporteuses (11 et 12) peuvent alors
¢ire entrainces en sens mnverse de sorte qu'elles déplacent le fourrage vers le milieu
de la machine pour former un andain central. .

Pour le transport le dispositif de ramassage et d'andainage céntral (7) est -
soulevé avec le mécanisme de relevage (23) en vue de 1'éloigner du sol. Ensuite
les dispositifs de ramassage et d'andainage latéraux (8 et 9) sont pivotés au moyen
des vérins hydrauliques (36) autour de leurs axes d'articulation (32 et 33) jusque
dans une position sensiblement verticale. Ils se situent alors sensiblement au-
dessus des bras porteurs (26 et 27). Ces derniers sont ensuite repliés vers 1'avant,
par I'Intermédiaire des vérins hydrauliques (30 et 31), jusque dans une position ot
1ls sont dirigés dans la direction d'avancement (A). Les dispositifs de ramassage et
d'andainage latéraux (8 et 9) sont alors sensiblement paralléles a la poutre centrale
(2) du chéssis (1) et se situent de part et d'autre du dispositif de ramassage et
d'andainage central (7). La largeur de la machine est ainsi considérablement
réduite et sa garde au sol est suffisante pour les déplacements sur les chemins et

les routes (figures 4 ¢t 5).
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Dans cette position de transport les dispositifs de ramassage et d'andainage
latéraux (8 et 9) sont bloqués par rapport au bati (1) au moyen des mécanismes
d'mmmobilisation (46 et 47). Avant que ces dispositifs latéraux (8 et 9) ne
parviennent dans la position de transport, les crochets (49) sont maintenus vers le
bas en position débloquée par les leviers (52 et 53) et les vérins hydrauliques (54)
qui sont en position fermée (voir figure 6). Dés que lesdits dispositifs latéraux (8
ct 9) armrivent au voisinage des bras (48), les vérins hydrauliques (54) sont
actionnés pour qu'ils s'allongent. De ce fait, ils poussent les leviers (52 et 53) vers
le bas de sorte que ceux-ci déplacent les crochets (49) vers le haut pour qu'ils
accrochent les étriers (51) prévus sur les dispositifs latéraux (8 et 9) (voir figure
7). Grace a la disposition des leviers (52 et 53) dans cette position, ceux-ci
maintiennent les crochets (49) dans la position de blocage méme si la pression
hydraulique venait & diminuer dans les vérins (54) par suite d'une fuite par
exemple.

Pour le retour dans la position de travail, les vérins hydrauliques (54) sont
commandes pour qu'ils dégagent les crochets (49) vers le bas. Ensuite, les bras
porteurs (26 et 27) peuvent €ire pivotés vers l'extérieur et vers l'arriére par les
vérins hydrauliques {30 et 31) et les dispositifs de ramassage et d'andainage (8 et.; -
9) peuvent étre abaissés jusqu'au sol au moyen des vérins hydrauliques (36). Les
actions de ces différents vérins hydrauliques (24, 30, 31, 36 et 54) peuvent étre
imitices automatiquement & l'aide de distributeurs commandés a partir de
détecteurs des positions des bras porteurs (26 et 27) et des dispositifs de
ramassage et d'andainage (7, 8 et 9).

Il est bien évident que l'invention n'est pas limitée au mode de réalisation
deécrit et représenté sur les dessins annexés. Des modifications restent possibles,
notamment en ce qui concerne la constitution des divers éléments ou par
substitution d'équivalents techniques, sans sortir pour autant du domaine de

protection.
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3.

tels que de Therbe, du foin ou de la paille, qui se trouvent sur le sol,
comportant notamment un bat1 principal (1) portant un dispositif de
ramassage et d'andainage central (7) qui est relié audit bati principal (1) au
moyen dun dispositif de relevage et deux dispositifs de ramassage et
d'andainage latéraux (8 et 9) qui sont reliés & des bras porteurs (26 et 27) qui
s'ctendent latéralement par rapport au bati (1), lesquels dispositifs latéraux (8
et 9) et dispositif central (7) sont sensiblement alignés et s'étendent
sensiblement perpendiculairement & la direction d'avancement (A) de la
machine durant le travail, caractérisée par le fait que chaque bras porteur
latéral (26, 27) d'un dispositif de ramassage et d'andainage latéral (8, 9) est
articulé par rapport audit bati (1) sur un axe sensiblement vertical (28, 29)
autour duquel il est repliable d'un angle d'environ 90° en position de
transport dans laquelle lesdits dispositifs de ramassage et d'andainage
latéraux (8,9) se situent de part et d'autre du dispositif de ramassage et
d'andainage central (7) et que chaque dispssitif de ramassage et d'andainage
latéral (8, 9) est articulé sur son bras porteur (26, 27) au moyen d'un axe (32,
33) sensiblement horizontal et dirigé sensiblement perpendiculairement 3 la
direction d'avancement (A) en position de travail, autour duquel axe
d'articulation (32, 33) il est repliable vers le haut d'un angle d'environ 90°
pour le transport.

Machine selon la revendication 1, caractérisée par le fait que 1'axe
d'articulation (32, 33) sensiblement horizontal de chaque dispositif de
ramassage et d'andainage latéral (8, 9) se situe au-dessus du bras porteur (26,

27) correspondant.

Machine selon la revendication 2, caractérisée par le fait que chaque

dispositif de ramassage et d'andainage latéral (8, 9) est déplacable autour de
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son axe -d'articulation sensiblement horizontal (32, 33) au moyen d'un vérin
hydraulique (36) disposé entre ledit dispositif (8, 9) et le bras porteur (27,
28) cbrrespondant.

Machine selon la revendication 3, caractérisée par le fait que le vérin
hydraulique (36) se situe sous le dispositif de ramassage et d'andainage
latéral (8, 9) correspondant.

Machmne selon la revendication 1, caractérisée par le fait que 1'axe
d'articulation sensiblement vertical (28, 29) de chaque bras porteur latéral
(26, 27) se situe a l'arriere du dispositif de ramassage et d'andainage latéral
(8, 9) correspondant et au voisinage de son extrémité la plus proche du

dispositif de ramassage et d'andainage central (7).

Machme selon la revendication 5, caractérisée par le fait que 1'axe
d'articulation sensiblement vertical (28, 29) de chaque bras porteur latéral
(26, 27) se situe sur une poutre latérale (37, 38) du bati (1), laquelle poutre
latérale (37; 38) est articulée sur un axe (39, 40) sensiblement horizontal. et

dirigé dans la direction d'avancement (A).

Machine selon 1'une quelconque des revendications 5 ou 6, caractérisée par
le fait que chaque bras porteur latéral (26, 27) est déplacable autour de son

axe d'articulation sensiblement vertical (28, 29) au moyen dun vérin
hydraulique (30, 31).

Machine selon 'une quelconque des revendications précédentes, caractérisée
par le fait que le bati (1) comporte des mécanismes d'immobilisation (46 et
47) des dispositifs de ramassage et d'andainage latéraux (8 et 9) en position

de transport.
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9. Machine selon la revendication 8, caractérisée par le fait que chaque
meécanisme d'immobilisation (46 et 47) se compose d'un bras (48) qui est
sohidaire du bati (1) et sur lequel est articulé un crochet (49) actionné par un

systeme de leviers (52 et 53) commandé au moyen d'un vérin hydraulique
5 (54).

10. Machine selon la revendication 9, caractérisée par le fait que le systéme de
leviers (52 et 53) forme une articulation du type genouillére autobloquée en
position d'immobilisation des dispositifs de ramassage et d'andainage

10 latéraux (8 et 9).
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