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Dispositif de détection de corps étrangers pour une
moissonneuse.

L'invention concerne un dispositif de détection de
corps étrangers dans un flux de produit de récolte, qui est
transportée par un tambour de transport et un tambour de
précompactage qui laissent entre eux une ouverture
de transport de largeur adaptée au débit de produit de
récolte, comportant un détecteur de métal couvrant
1l'ouverture de transport, constitué d'au moins un aimant
permanent qui s'étend transversalement par rapport a la
direction de transport et est disposé avec un pdle a
proximité de l'ouverture de transport et dirigé vers celle-
ci, et autour duquel est disposé un bobinage de détection
dont le signal de détection de métal est amené & un
contacteur a valeur de seuil dont le signal de sortie
attaque un moyen de débranchement qui arréte le tambour de
transport lorsque le signal de détection de métal dépasse
une valeur de seuil prédéterminée.

Un tel dispositif de détection de corps étrangers est
décrit dans DD 247 117 A3, dans lequel un détecteur de
métal est disposé dans un tambour de transport qui coopére
avec un tambour de précompactage, et donc le signal de
détection est en permanence mesuré et comparé a une valeur
de seuil prédéterminée avec, en cas de dépassement de
celle-ci, 1l'émission d'un signal de débranchement au
dispositif de transport. En outre, une accélération du
tambour de précompactage, perpendiculairement a la
direction de transport de la récolte, est en permanence
mesurée et envoyée en paralléle avec le signal de
détection, a un comparateur de valeur de seuil. Ce
dispositif de détection de corps étranger convient pour des
moissonneuses qui transportent un flux de produit de
récolte sensiblement constant 3 vitesse une sensiblement
identique. Comme une discontinuité déterminée du flux de
produit de récolte, provogquée par un corps étranger,
provogue une accélération du tambour de compactage

correspondant a la vitesse de la matiére, la sensibilité de
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la réponse a faible vitesse de la matiére est relativement
faible. En outre, les signaux parasites que détecte le
détecteur de métal suite a des vibrations et a des
inhomogénéités magnétiques dans le tambour de précompactage
sont d'autant plus grands que la section transversale du
flux de matiére, c'est-a-dire la distance du tambour de
précompactage au détecteur de métal, est plus petite, et
que le transport de matiére, c'est-a-dire la vitesse de
rotation des tambours, s'effectue plus rapidement, de sorte
qu'il faut régler chaque fois la valeur de seuil fixe
prédéterminée au-deld de la hauteur de l'amplitude des
parasites dans lesdites circonstances, et dans les autres
cas on n'obtient qu'une sensibilité de réponse relativement
faible. Comme le détecteur de métal n'est orienté vers
1'ouverture de transport que par un pdle, le champ suivant
la direction du transport pénétre dans 1l'ouverture, sur une
grande largeur et avec un gradient correspondant
relativement petit, et également dans la zone du tambour de
précompactage. Pour ces raisons, d'une part la grandeur du
signal qui est crée par un corps étranger magnétisable est
proportionnellement faible, et des parasites sont en
permanence créés par les nervures du tambour de
précompactage couvertes par le champs magnétique et par des
inhomogénéités du tambour de précompactage, de sorte que la
difficulté de séparer les signaux de corps étrangers est
doublée.

L'objet de l'invention est, partant du dispositif de
détection de corps étrangers décrit au début, de
l'améliorer de maniére a augmenter sa capacité de
discrimination.

La solution de cet objet consiste en ce que 1l'aimant
permanent est disposé au milieu de 1'évidement d'une
culasse en U en matériau ferromagnétique, les extrémités
libres des ailes de la culasse formant des pdles
secondaires qui, par rapport a la direction de transport,
se tefminent en amont et en aval du pdle médian.

Des développements avantageux sont repris dans les
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revendications subsidiaires.

En outre, le signal de position de 1l'indicateur de
position est avantageusement utilisé pour contrdler 1la
sensibilité de réponse en fonction du signal du détecteur
du métal de telle sorte que, lorsque 1l'ouverture de
transport de matiere entre le tambour de transport et le
tambour de précompactage est étroite, de méme que
lorsqu'intervient un événement ayant wune influence
perturbatrice importante sur le détecteur de métal, le
seuil de réponse soit abaissé et inversement.

Dans un mode de réalisation, le signal du détecteur de
métal est filtré avant le contacteur a valeur de seuil par
un filtre de fréquences, qui laisse passer une plage utile
de fréquences du signal, et les fréquences de filtrage du
filtre de fréquences sont commandées en fonction du signal
de vitesse.

La vitesse d'avancement de la récolte est déduite de
maniére connue directement 3 partir du tambour de transport
ou du tambour de précompactage, par une sonde de vitesse de
rotation. Le signal de vitesse ainsi obtenu est si
nécessaire redressé et filtré, et ensuite utilisé pour
contrdler la sensibilité de réponse en fonction des signaux
du détecteur de métal, et éventuellement pour contrdler en
plus un signal d'accélération provenant d'un signal de
position d'un indicateur de position du tambour de
précompactage. Il est ainsi possible de définir une valeur
de seuil, chaque fois adaptée a la vitesse de matiére, au-
dessus de laquelle un signal de débranchement est émis, et
chaque fois légérement au-dessus du niveau des signaux
parasites, ce qui fournit une grande sensibilité de réponse
dans toute la plage de travail.

En outre, les signaux du détecteur de métal et le
signal d'accélération de 1l'indicateur de position sont
évalués de maniére séparée, et les signaux de débranchement
apparaissant éventuellement sont amenés ensemble & une
fonction OU, tandis qu'une adaptation spécifique aux deux

niveaux de signaux parasites chaque fois présents, du
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détecteur de métal et du signal d'accélération, est
réalisée et gu'une sensibilité de réponse élevée est ainsi
apportée dans toute la plage de travail pour 1les deux
signaux.

La sensibilité de réponse aux signaux utiles du
détecteur de métal et/ou de l'indicateur de position est
renforcée par un filtrage passe-bande, par lequel les
fréquences de filtrage sont modifiées par la vitesse de
transport mesurée, et de préférence de maniére
proportionnelle a cette derniére, de maniére a réaliser un
filtrage du signal utile qui soit chaque fois adapté au
spectre effectif des signaux parasites et du signal utile,
et 4 fournir un meilleur écart constant par rapport aux
parasites lorsqu'ensuite la discrimination des valeurs de
seuil de 1l'amplitude s'effectue comme prévu.

Comme les fréquences parasites apparaissant de maniére
particuliérement forte dans les signaux de détection
viennent des nervures du tambour de transport et du tambour
de précompactage, dans un mode de réalisation préféré le
filtre du signal de détection présente deux sections de
suppression des fréquences parasites, dont les plages
d'absorption de fréquence sont chacune contrdlées en
fréquence par un indicateur de rotation associé a chacun
des deux tambours.

Un autre mode de réalisation consiste a obtenir
automatiquement la valeur du seuil d'amplitude a partir du
niveau de parasite dans les signaux de détection, en
formant cette valeur de seuil chaque fois
proportionnellement &, ou a un écart prédéterminé du niveau
de parasite redressé et lissé.

Un développement avantageux consiste a fermer la
culasse en forme de U qui entourne chaque fois du coté
frontal 1l'agencement a aimant, en protégeant le champ
magnétique, la paroi ferromagnétique frontale de la culasse
étant de préférence plus écartée de 1l'aimant permanent que
les ailes de la culasse. Cette protection frontale du champ

magnétique a 1l'encontre des piéces magnétisables de la
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machine réduit 1l'influence parasite de cres derniéres.

Un autre développement avantageux du dispositif
consiste a agencer a intervalle l'un 3 la suite de l'autre
plusieurs aimants permanents de polarité alternée,
transversalement 3 la direction du transport de la matiére
coupée, et 3 les entourer individuellement de bobinages de
détection, qui sont branchés ensemble a polarité alternée
de préférence en série. Il s'est avéré opportun de choisir
1l'écartement mutuel des aimants permanents sensiblement en
fonction de 1l'importance de 1leur dimension dans 1la
direction du transport. L'écartement des ailes de 1la
culasse par rapport aux aimants permanents correspond de
maniére opportune sensiblement a4 la moitié de cette
dimension. L'agencement d'aimants de polarité alternée dans
une distribution appropriée en longueur compense les
perturbations provoquées dans la zone du champ par les
piéces de machine en rotation, et pour un choix approprié
du dimensionnement du découpage des aimants, il permet une
distribution pratiquement réguliére de la sensibilité de
détection sur toute la largeur de transport de la matiére
découpée.

Des modes de réalisation avantageux du dispositif sont
représentés aux figures 1 a 7.

La figure 1 représente en section transversale un
dispositif de transport avec les émetteurs de signaux;

La figure 2 représente un premier mode de réalisation
d'un agencement de détection a aimant, agrandi et en coupe;

La figure 3 représente un second mode de réalisation
d'un agencement de détection a aimant, en coupe;

La figure 4 représente un schéma bloc du dispositif;

La figure 5 représente une variante d'un détail du
schéma bloc;

La figure 6 représente en élévation une partie de
1'agencement a aimant; et

La figqure 7 représente une partie frontale de
1l'agencement a aimant.

En figure 1 est représenté en coupe transversale un
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dispositif de transport pour produit de récolte (20), par
exemple de la paille qui est amenée par un tambour de
transport entrainé (21) et un tambour de précompactage (22)
et d'autres tambours, a un mécanisme de hachage (23) duquel
est extrait 1le produit haché (20A). Le tambour de
précompactage (22) est poussé par un ressort (F) qui est
placé sensiblement perpendiculairement a la direction de
transport, en direction du tambour de transport (21), et il
est monté coulissant ou pivotant dans le sens de la force
du ressort. Le dispositif de détection de corps étrangers
sert d'une part a protéger le mécanisme de hachage, en
particulier les lames et la contre-lame, et a maintenir des
piéces métalliques éloignées de 1l'aliment haché obtenu.
Pour cette raison, le dispositif de débranchement d'un
accouplement et de mise en service d'un frein du tambour de
transport est congu avec une vitesse de réaction sur le
systéme d'entrainement telle que des corps étrangers
indésirables, qui ont été découverts lors du passage sur
les tambours (21, 22), ne parviennent pas au mécanisme de
hachage (23) et puissent étre éliminés de la matiere
transporté aprés un court fonctionnement en sens inverse du
tambour de transport (21). Comme, dans une moissonneuse
moderne, les vitesses de transport atteignent de 1 a 4 m/s,
on ne dispose que d'une fraction de seconde pour effectuer
un débranchement sir du dispositif de transport.

Comme détecteur de métal (1), il est prévu dans le
tambour de transport (21) un agencement d'aimant permanent
et de bobinages électriques d'induction, dont la
caractéristique commune de détection spatiale correspond
sensiblement & la distribution de champ a deux lobes
représentée, qui est représentée par des lignes de champ de
méme sensibilité. La caractéristique du champ de détection,
qui est déterminée par les deux poles secondaires de
1'aimant qui sont disposés en amont et en aval du pole
médian, traverse 1l'ouverture de transport entre les
tambours (21, 22), dont la largeur (W) peut varier dans une

large plage entre par exemple 20 et 150 mm. Cela entraine
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que, pour une grande largeur d'ouverture, en particulier
dans la zone éloignée de l'ouverture, il existe une plus
faible sensibilité de détection. Il est clair que les
nervures des deux tambours métalliques de transport, méme
si elles sont configurées en forme hélichoidale, créent
certaines déformations du champ magnétique qui induisent
dans la bobine de détection chaque fois des signaux a
fréquence parasite fonction de la vitesse de rotation et du
nombre des nervures. Les effets inductifs de sections de
nervures entrant et sortant simultanément se compensent ici
en grande partie; ainsi, la forme en double lobe du champ
magnétique a un effet de réduction des perturbations. De
plus, tant les modifications de largeur de 1l'ouverture lors
des déplacements des tambours provoqués par des variations
d'arrivée de matiére, que les différences locales du
matériau des tambours, fournissent des signaux parasites
sporadiques et moins fréquents que les autres signaux.

Un indicateur magnétique de vitesse de rotation (3),
dont la fréquence et l'amplitude du signal correspondent a
la vitesse de rotation, est disposé sur le tambour de
transport (21). Un détecteur magnétique de vitesse de
rotation (30) peut également étre disposé sur le tambour de
précompactage (22), ce qui présente des avantages
lorsqu'apparait un glissement différentiel relativement
élevé entre le tambour de transport et le tambour de
précompactage.

Un indicateur de position (4), qui est de préférence
un potentiométre, est disposée sur le tambour de
précompactage (22). A partir de la position angulaire de ce
potentiométre de rotation, il est ainsi possible d'obtenir
en permanence une mesure de la largeur (W) de 1l'ouverture
de transport, qui sert au contrdle de la sensibilité de
réponse.

Les signaux des indicateurs (1, 3, 30, 4) sont amenés
a l'entrée d'un dispositif de commande (ST), dont la sortie
commande la mise en et hors service de 1l'accouplement du

tambour de transport (21).
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La figure 2 représente le détecteur de métal (1) en
détail, en coupe verticale dans un mode de réalisation
préféré. L'aimant (M) est inséré dans une culasse (J) en
forme de U, avec un pble libre et l'autre pdle disposé
centralement, les extrémités libres de la culasse étant
configurées en forme de corne polaire et formant des pdles
secondaires (PZ, PA) de l'agencement a aimant, orientés du
coté amont et du cdté aval du parcours de transport. La
culasse (J) est fabriquée en acier doux coulé, et est
dimensionnée en section transversale de fagon suffisante
pour que pratiquement la totalité du champ y soit dirigée
vers les cornes polaires et qu'une protection visavis de
1l'extérieur soit assurée.

Les deux pdles secondaires (PZ, PA) sont de préférence
quelque peu en retrait par rapport au pdle médian (PM) gque
forme l'extrémité de l'aimant, et leurs surfaces frontales
descendent latéralement, de telle sorte que les trois
surfaces polaires de tous les poles (PZ, PM, PA) soient
situées sensiblement a méme distance en-dessous de la
surface intérieure du tambour de transport (21), sur un
cercle intérieur. On obtient ainsi deux lobes de champ
magnétique qui sont orientés sous une inclinaison d'environ
10 & 20° dans la direction d'amenée ou de sortie du
parcours de transport.

L'écartement mutuel des pdles (PZ, PM, PA) est choisi
de maniére adaptée a la largeur du parcours de transport
(B).

Autour de 1l'aimant (M) est formé le bobinage de
détection (S1) qui, lorsqu'un objet ferromagnétique est
déplacé dans le parcours de transport (B), émet un signal
de détection changeant deux fois de direction, en fonction
de la modification du champ magnétique.

La figure 3 représente un autre mode de réalisation du
détecteur de métal (1*), qui présente deux bobinages de
détection (SZ, SA), dont chacun est bobinée autour d'une
aile de la culasse, et donc d'une aile de pdle secondaire.
Cela offre la possibilité tout d'abord d'obtenir la méme
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caractéristique de détection qu'avec 1'agencement de la
figure 2, grace au fait que les signaux des deux bobinages
(S2, SA) sont évalués dans le méme sens, c'est-a-dire
additivement. La caractéristique de sensibilité correspond
alors environ aux deux distributions de champ magnétique en
forme de lobe (NF) dans la zone proche des pdles, qui sont
représentées en trait interrompu.

Ensuite, on obtient la possibilité supplémentaire
d'évaluer de maniére différentielle les signaux des
bobinages de détection (S2, SA). La caractéristique de
réception (FF) correspond alors non a la configuration de
la distribution du champ magnétique & proximité des pdles,
mais & la paire de lignes de champ entourant la culasse
(J). Cette distribution de sensibilité présente ainsi une
profondeur de pénétration considérablement plus importante
dans le parcours de transport (B). Ce mode de raccordement
offre donc son utilité particuliére lorsque la piste de
transport (B) est réglée large. De cette maniére, avec les
deux types de raccordement, on peut obtenir des résultats
optimaux de détection tant lorsque l'ouverture de transport
est réglée étroite que lorsqu'elle est réglée large.

La figure 4 donne un schéma bloc du dispositif de
commande (ST), avec des touches d'introduction (8, 9)
raccordées, des indicateurs (2, 3, 30, 4), des éléments de
réglage et d'affichage (6, 7, 11, 5, 14). Les groupes
fonctionnels représentés dans le dispositif de commande
(ST) peuvent étre des circuits physiques ou étre formés par
des parties du programme du processeur de commande (STP),
tandis que les signaux analogiques des indicateurs (1, 4)
préamplifiés et filtrés suivant les circonstances, sont
repris par le processeur (STP) par l'intermédiaire d4'un
multiplexeur et d'un convertisseur analogiquenumérique, et
sont transformés conformément aux autres fonctions.

Le contrdle du traitement du signal dans le dispositif
de commande (STP) s'effectue principalement en fonction
d'un signal de vitesse d'avancement (GS, TS). Celui-ci peut
en principe étre obtenu & partir d'une partie parasite du
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signal du détecteur de métal (MS), qui est produite par les
lamelles d'un des tambours. Dans le dispositif représénté,
i1 est cependant prévu un émetteur distinct (3) de vitesse
de rotation dont la fréquence et/ou 1'amplitude du signal
sont proportionnelles 3 la vitesse de rotation du tambour
de transport. Le signal de 1'émetteur de vitesse de
rotation (3) est converti en un signal de vitesse (GS) par
un convertisseur fréquencetension (F/U) ou par un
redresseur.

Le cas échéant des circuits correspondants sont
également raccordés 3 la suite du second émetteur de
vitesse de rotation (30), de sorte qu'en particulier des
signaux de vitesse (Gs1, TS1) sont créés qui servent a
contrdler une bande filtrante qui élimine les perturbations
provoquées par le tambour de précompactage.

L'indicateur de position (4) est raccordé au dispositif
de commande (ST) de tel sorte que son signal de position
(PS) correspond sensiblement a la largeur de 1'ouverture de
transport entre les tambours de transport. Ce signal de
position (PS) sert d'une part au contrdle du traitement du
signal de détection de métal (MS) du détecteur de métal
(2), et il est également avantageusement transformé luiméme
pour la reconnaissance de corps étranger, en particulier
nonmétallique, et a cet effet, un signal d'accélération
(BS) est formé a partir du signal de position (PS), par les
deux différencéateurs (D1, D2) raccordés 1'un a la suite de
1'autre.

Le signal d'accélération (BS) et le signal de détection
de métal (MS) de la bobine de détection (s1) sont chacun
traités de maniére similaire, en étant conduits chacun
successivement a travers un amplificateur (1V, 4V) asservi
associé et un filtre de fréquences (1F, 4F) asservi, et
sont ensuite envoyés a un circuit de valeur de seuil (1S,
4s) associé. Les signaux de sortie des circuits de valeur
de seuil (1S, 4S) sont amenés ensemble A travers une porte
OU (G1), et ainsi amenés a l'entrée du processeur du

commande (STP), suite a quoi celui-ci actionne 1'aimant de
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débranchement (11) qui arréte le transporteur. Pour la
commande de 1l'aimant de débranchement, on utilise de
préférence un circuit a excitation rapide connu.

Le contrdle de l'amplificateur de signaux (1V, 4V)
s'effectue de telle sorte que son amplification est
d'autant plus petite que la vitesse de transport est plus
grande, et donc que le signal de vitesse (GS) est plus
grand. Sur le plan de la technique de circuit, cela est
résolu en ce que le signal de vitesse est envoyé a un
amplificateur & rétroaction (RV) dont le signal de
rétroaction (RS) attaque un diviseur de tension asservi (R,
RT) qui est constitué d'une résistance (R) et d'un
transistor MOSFET (RT), de telle sorte que le signal
apparaissant sur le diviseur de tension correspond a une
tension de référence fixe (UR). Le signal de rétroaction
(RS) ainsi obtenu est envoyé a titre de signal de commande
aux amplificateurs de signaux (1V, 4V) ainsi que de méme a
chaque diviseur de tension (R1, RT1; R4, RT4) configuré de
maniére correspondante, dont le signal de sortie est alors
amplifié.

Le contrdle du filtre de fréquences (1F, 4F) s'effectue
suivant le type de filtre immédiatement avec le signal de
vitesse analogique (GS) et/ou avec le signal de rétroaction
(RS) créé a partir du précédent de la maniére décrite, de
sorte que les fréquences limites et la largeur de bande du
filtre sont proportionnelles a la grandeur du signal de
vitesse, en particulier lorsque ce filtre est constitué
d'éléments RC & résistances asservies.

En variante, on prévoit des filtres asservis a
capacité; ceuxci (indiqués en trait interrompu) doivent
étre contrdlés directement par les signaux d'horloge de
vitesse (TS, TS1) qui sont obtenus a partir des signaux des
sondes de vitesse de rotation (3, 30) chaque fois par un
redresseur et un amplificateur (SV). De cette maniére,
1'ensemble des paramétres de filtrage sont toujours
proportionnels aux signaux d'horloge et ainsi réglés en
fonction de la vitesse de transport de la récolte, qui est
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également proportionnelle a la hauteur des fréquences
parasites et & la pente des flancs d'un signal utile que
produit un corps étranger.

Il est en outre prévu de renforcer, chaque fois en
fonction du signal de ©position (PS), le facteur
d'amplification de 1l'amplificateur (1V) du signal de
détection de métal (MS), pour compenser la réduction de
sensibilité du détecteur de métal (1) lorsque la largeur de
1'ouverture devient plus grande. De maniére simple, ce
signal de position (PS) est envoyé par 1l'intermédiaire d'un
diviseur de tension approprié, & un transistor MOSFET (MT)
d'un diviseur de tension a contreréaction (RG, MT) de
l'amplificateur de signaux (1V), suite 34 quoi le
contreréaction est réduite lorsque le signal de position
(PS) augmente.

Dans un autre mode de réalisation, il est prévu de ne
pas maintenir constante la valeur de seuil (SW) du
contacteur a valeur de seuil (S) du signal de détection de
métal (MS), mais de la former automatiquement a partir du
niveau des signaux parasites de ce signal (MS). A cet
effet, le signal amplifié dans l'amplificateur de signaux
(1V) et non filtré est redressé et écrété par un redresseur
écréteur (SG), et la tension de sortie ainsi obtenue du
redresseur de signaux, amplifiée d'un facteur pouvant étre
prédéterminé dans un amplificateur (V), est envoyée en tant
que valeur de seuil (SW) au contacteur a valeur de seuil
(18) du signal de détection de métal (MS). Le facteur
d'amplification est facilement déterminé par
1'intermédiaire d'une résistance réglable (EP).

Au cas ou il existe un niveau élevé de parasites dans
le signal d'accélération (BS), un circuit correspondant ou
le méme circuit de création automatique d'une valeur de
seuil peut également étre utilisé pour une détermination de
la valeur de seuil du second contacteur a valeur de seuil
(4s).

Lorsque le tambour de précompactage est relativement

large, un indicateur de position peut étre "disposé
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avantageusement de chacun des deux cotés, leur signaux
étant associés 1l'un a l'autre, de préférence de maniére
additive.

Les touches d'introduction (8, 9) servent a donner un
signal de signalisation d'une mise en marche du dispositif
de transport et a donner un signal de fonctionnement en
sens inverse, lorsqu'un obstacle a été découvert. A cet
effet, le processeur de commande commande les aimants de
commande (6, 7) de maniére appropriée. Il est en outre
prévu que, chaque fois qu'un corps étranger a été
découvert, le processeur de commande (STP) alimente en
courant un témoin de signalisation (14) jusqu'a ce que le
fonctionnement en sens inverse se produise, lui-méme
indiqué par le second témoin de signalisation (5).

La configuration avantageuse du détecteur de métal avec
une caractéristique en double lobe fournit, 1lors de
l'entrée d'une piéce métallique, chagque fois deux fois une
pointe de tension positive et une pointe de tension
négative. Pour cette raison, il est avantageusement prévu
de soumettre le signal de détection de métal amplifié et
filtré a un redressement en onde pleine dans un circuit
redresseur (1G), avant de 1l'envoyer au contacteur a valeur
de seuil (1S). Les circuits raccordés en aval de
l'amplificateur de signaux (W), a savoir le filtre (1F) le
redresseur en onde pleine (1G), le contacteur a valeur de
seuil (18) et le redresseur-écréteur (5G) avec
l'amplificateur (G) sont représentés sous la forme d'un
module d'évaluation (AB) encadré.

La figure 5 représente un schéma bloc détaillé d'un
traitement additif et d'un traitement soustractif des
signaux de détection (MSZ, MSA) des deux bobinages de
détection (Sz, SA) de la figure 3.

Les signaux de détection (MS2, MSA) sont chacun
amplifiés dans un amplificateur de signaux (1V, 2V)
asservi. Les signaux de sortie des amplificateurs de
signaux (1v, 2V) sont additionnés dans un circuit de
sommation (SW3, SW4) en un signal somme (SS) qui est envoyé
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au premier module d'évaluation (1AB) dont le premier signal
de détection (DA1) correspond en pratique & celui du module
d'évaluation de la figure 4.

En outre, 1le signal de sortie inversé (I) de
l'amplificateur de signaux (2V) est repris dans un second
circuit de sommation (SW1, SW2) en méme temps que le signal
de sortie de 1l'autre amplificateur de signaux (1V) pour
fournir un signal différence (DS) qui est envoyé & un
second module d'évaluation (2AB). Le second signal de
détection (DA2) qu'émet ce second module d'évaluation (2AB)
est envoyé avec le premier signal de détection (DA2), en
étant éventuellement libéré en alternance par une porte ET,
dans la porte OU (G1*) en tant que signal de débranchement
au processeur de commande. Une commande de la libération de
1l'un ou de 1'autre signal de détection peut s'effectuer par
un signal qui est obtenu pour une largeur d'ouverture
prédéterminée, a partir du signal de détection de position.

La sortie du second module d'évaluation (2AB) est de
méme envoyée a la porte OU (G1*), dont la sortie signale la
présence d'un signal de détection significatif au
processeur de commande.

La figure 6 représente une partie d'un agencement
préféré de plusieurs aimants permanents (M1, M2) de
polarité alternée, l'un a la suite de 1l'autre dans la
direction transversale par rapport au parcours de transport
(B). Les bobinages de détection (S1, S2) sont placés autour
des aimants permanents individuels (M1, M2) et raccordés
électriquement, de préférence en série a polarité alternée,
de sorte que les signaux utiles s'additionnent et que les
signaux parasites se compensent au moins partiellement.
L'écartement (DA) de chacun des aimants permanents voisins
(M1, M2) 1l'un par rapport a 1l'autre correspond
opportunément a sensiblement la largeur (MB) de ces aimants
dans la direction de transport de la matiére coupée, dans
laguelle il faut rechercher des corps étrangers.

Sur le coté frontal de la culasse (J) en forme de U,
cette derniére est refermée par une paroi de culasse (JW)
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de protection. Celle-ci est de maniére opportune écartée
relativement fort de 1l'aimant permanent (M1) d'extrémité,
pour que le champ magnétique ne soit pas considérablement
affaibli du coété des extrémités de la zone de transport.
L'écartement de 1la paroi frontale (AS) correspond
sensiblement au double de 1la largeur (MB) de 1l'aimant
permanent (M1) dans la direction de transport de la matiére
coupée.

La figure 7 représente une coupe VII-VII dans la zone
d'extrémité de 1l'agencement a aimant, avec la paroi
frontale de culasse (JW). La paroi de culasse (JW) s'écarte
de plus en plus de l'aimant permanent (M1) en direction de
l'extrémité de son aile, car elle est inclinée d'environ

30° vers l'extérieur.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de détection de corps étrangers pouf un
flux de produits de récolte (20), qui est transporté par un
tambour de transport (21) et un tambour de précompactage
(22) qui présentent entre eux une ouverture de transport de
largeur (W) chaque fois adaptée au débit de produit de
récolte, comportant un détecteur de métal (1) couvrant
l'ouverture de transport, constitué d'au moins un aimant
permanent (M) qui s'étend transversalement par rapport 3 la
direction de transport et est disposé avec un pdle (PM) a
proximité de l'ouverture de transport et dirigé vers celle-
ci, et autour dugquel est disposé un bobinage de détection
(S1) dont le signal de détection de métal (MS) est amené a
un contacteur 3 valeur de seuil dont le signal de sortie
attague un moyen de débranchement qui arréte le tambour de
transport lorsque le signal de détection de métal dépasse
une valeur de seuil prédéterminée, caractérisé en ce gque
l'aimant permanent (PM) est disposé au milieu de
1'évidement d'une <culasse (J) en U en matériau
ferromagnétique, les extrémités libres des ailes de la
culasse formant des pdles secondaires (PZ, PA) qui, par
rapport a la direction de transport, se terminent en amont
et en aval du pdle médian.

2. Dispositif de détection de corps étrangers selon la
revendication 1, caractérisé en ce que la culasse (J) est
fabriquée en acier doux coulé, et est dimensionnée en
section transversale de fagon suffisante pour que
pratiquement la totalité du champ y soit dirigée vers les
cornes polaires.

3. Dispositif de détection de corps étrangers selon la
revendication 1 ou 2, caractérisé en ce gque les pdles
secondaires (PZ, PA) sont légérement en retrait par rapport
au pdle médian.

4. Dispositif de détection de corps étrangers selon
1'un des revendications précédentes, caractérisé en ce gque
les surfaces frontales des pdles secondaires (PZ, PA) du

coté amont et du cdté aval sont chacune inclinées vers
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l'extérieur.

S. Dispositif de détection de corps étrangers selon la
revendication 4, caractérisé en ce que 1l'ensemble des
surfaces polaires (PZ, PM, PA) sont configurées de maniére
a étre écartées sensiblement de la méme distance de la
surface intérieure du tambour de transport (21) et se
situent sensiblement sur un arc de cercle.

6. Dispositif de détection de corps étrangers selon
1'une des revendications précédentes, caractérisé en ce que
l'aimant permanent (M) est entouré par le bobinage de
détection (S1).

7. Dispositif de détection de corps étrangers selon les
revendications 1 4 5, caractérisé en ce que les deux ailes
de la culasse sont chacune entourées par un bobinage de
détection (S2, SA), et les signaux de détection (MSZ, MSA)
de ces bobinages sont évalués de maniére additive dans un
premier module d'évaluation (1AB), et par rapport & une
valeur de seuil associée dans un second de module
d'évalutation (2AB), et les signaux de détection (DA1, DA2)
apparaissant ainsi sont envoyés au moyen de débranchement
(11).

8. Dispositif de détection de corps étrangers selon la
revendication 7, caractérisé en ce que les signaux de
détection (MSZ, MSA) sont chacun amplifiés dans un
amplificateur de signaux (1v, 2v) dont 1le degré
d'amplification est contrdlé en fonction d'une vitesse de
transport et de la largeur (W) de l'ouverture de transport,
et ensuite un signal de somme (SS) des signaux
d'amplificateur est formé dans un premier circuit de
sommation (SW3, SW4) et est envoyé au premier module
d'évaluation (1AB), et un signal d'amplificateur (I)
inversé et un signal d'amplificateur non-inversé de 1'autre
amplificateur de signaux sont envoyés a un second circuit
de sommation (SW1, SW2), et le signal de différence (DS) a
la sortie du second circuit de sommation est envoyé au
second module d'évaluation (2AB).

9. Dispositif de détection de corps étrangers selon la
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revendication 7 ou 8, caractérisé en ce que les signaux de
détection (DA1, DA2) émis directement ou, en variante, en
fonction d'un dépassement par le haut ou par le bas d'une
largeur prédéterminée (W) de l'ouverture de transport, sont
envoyés au moyen de débranchement (11) par 1l'intermédiaire
d'un circuit a porte OU (G1%*).

10. Dispositif de détection de corps étrangers selon
1'une des revendications précédentes, caractérisé en ce que
la culasse en forme de U (J) présente de chagque coté
frontal, latéralement par rapport a la piste de transport
(B), une paroi de culasse (JW) de protection magnétique,
qui est écartée de 1l'aimant permanent voisin (M1) d'un
écart de paroi frontale (AS) qui est plus grand que l'écart
des pbles secondaires (PZ, PA) par rapport au pdle central
(PM) de l'aimant permanent.

11. Dispositif de détection de corps étrangers selon
la revendication 10, caractérisé en ce que l'écartement de
la paroi frontale (AS) correspond sensiblement a une double
largeur (MB) de l'aimant permanent (M1) dans la direction
du transport de la matiére coupée.

12. Dispositif de détection de corps étrangers selon
la revendication 10 ou 11, caractérisé en ce que la paroi
de culasse (JW) est configurée de maniére a diverger
latéralement en direction de son extrémité libre.

13. Dispositif de détection de corps étrangers selon
1'une des revendications précédentes, caractérisé en ce que
plusieurs des aimants permanents (M1, M2) de polarité
alternée sont disposés les uns a la suite des autres,
transversalement par rapport & la piste de transport (B),
et sont entourés par des bobinages de détection (S1, S§2)
qui sont raccordés ensemble chaque fois de maniére
antipolaire.

14. Dispositif de détection de corps étrangers selon
la revendication 13, caractérisé en ce que les bobinages de
détection (S1, S2) sont raccordés en série de maniére
antipolaire, de sorte que leurs signaux utiles

s'additionnent.



w

CHYYccc 53

19

15. Dispositif de détection de corps étrangers selon
l'une des revendications précédentes, caractérisé en ce que
l'écartement (DA) d'aimants permanents voisins (M1, M2)
correspond chagque fois sensiblement a la largeur (MB) des

aimants permanents (M1) dans la direction de la piste de

transport.
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