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L’invention concerne une arracheuse de bette-
raves, cette machine comprenant un arracheur
constitué par deux soes qui s’engageni dans le
sol et qui est porté par un cadre-support guidé
dans la machine de facon i étre mobile dans le
sens latéral sur une distance limitée afin d’tre
amené automatiquement contre les betteraves,
de préférence dans des positions restant paral-
léles entre elles.

Un tel agencement de I’arracheur dans un
cadre-support mobile dans le sens latéral, sur
une distance limitée par rapport 4 la machine,
est usuel dans de nombreuses arracheuses de
betteraves modernes. L’arracheur est commandé
en I’espéce par la betterave i soulever elle-
méme qui est encore dans le sol du fait que
lorsqu’un seul des éléments arracheurs arrive en
prenant appui latéralement contre la betterave,
le cadre-support s’écarte latéralement de
maniére que ’arracheur vienne par rapport  la
betterave dans la position correcte qu’il doit
occuper pour que l’arrachage se fasse correcte-
ment. Pour que la betterave soit arrachée sans
étre endommagée, il faut, en effet, qu’en I'espéce
les deux socs saisissent la betterave simultané-
ment sur les deux edtés.

Un autre avantage d’une machine équipée
d’un tel arracheur se centrant automatiquement
sur la betterave consiste en ce qu’il n’y a plus
besoin d'un second conducteur pour le réglage
de précision, I’arrachage des betteraves est donc
réalisable sous la forme d’un travail véritable-
ment assuré par un seul homme.

Dans les conditions normales, ces machines
fonctionnent d’ailleurs d’une facon parfaitement
satisfaisante mais, dans certaines conditions dif-
ficiles de travail résultant, tant des intempéries
que des conditions particuliéres du terrain, il
se produit souvent des pertes trés élevées par
détérioration des betteraves.

Dans ce cas, en effet, la force latérale pou-
vant étre transmise & I’arracheur par la betterave
quand cette derniére rencontre I'un des éléments
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de l'arracheur, n’est plus suffisante pour dépla-
cer latéralement I’arracheur avec le cadre-sup-
port sur la distance nécessaire, de sorte que, sou-
vent, les betteraves se brisent et restent en partie
plantées dans le sol ou bien sont considérable-
ment endommagées par la pression unilatérale.

Il s’ajoute a cela que dans les types de cons-
traction connus et surtout par mauvais temps,
c’est-a-dire lorsque la terre est collante, des
débris de feuilles et de la terre s’amassent faci-
lement devant les outils, d’ou il résulte, d’une
part, que la force nécessaire pour déplacer laté-
ralement le cadre-support augmente encore
davantage, et, d’autre part, qu'il arrive facile-
ment en pareil cas qu’il se produise un bour-
rage 4 Pintérieur de I'arracheur quand la masse
de débris de feuilles et de terre qui s’est accu-
mulée devant I'outil est poussée dans P’arracheur
et se bloque entre les outils.

L’invention a pour but de supprimer les
inconvénients précités qui se produisent dans
les machines traditionnelles, c’est-d-dire d’exé-
cuter et d’agencer un arracheur, disposé dans un
cadre-support mobile latéralement de manidre
qu’en particulier, méme dans des conditions
d’utilisation difficiles, les outils viennent en
contact correctement avec les betteraves et que
ces derniéres soient arrachées de facon parfaite-
ment correcte tout em évitant également une
accumulation de débris de feuilles et de terre
devant les outils.

Conformément 3 I'invention, on obtient ce
résultat par le fait que les outils peuvent, d’une
maniére en elle-méme connue par le brevet néer-
landais n° 92.030 du 14 janvier 1954, recevoir
des mouvements d’oscillation,

La facon la plus simple de provoquer les mou-
vements d’oscillation des outils consiste a réa-
liser des mouvements d’oscillation qui, ainsi que
cela est également connu par le brevet néerlan-
dais n° 92.030 pour un arracheur dont le cen-
trage sur les betteraves n’est pas commandé auto-
matiquement, sont réalisés dans des plans qui
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sont paralléles a la direction d’avancement de la
machine, passent & c6té de la rangée de bette-
raves et sont perpendiculaires au sol.

II est possible, en principe, de réaliser des
mouvements d’oscillation dans des plans qui sont
i peu prés paralléles au sens d’avancement et
qui forment un angle avec la verticale mais, du
"point de vue de la techmique des organes de
transmission, cela est toutefois plus difficile.

Suivant la réalisation des organes de com-
mande oscillants qui assurent les mouvements
d’oscillation, on peut imprimer aux outils les
trajectoires de mouvement les plus diverses par
rapport au cadre-support mobile latéralement.
A ces trajectoires se superpose alors, en ouire,
le mouvement de progression de la machine.

Par P’adoption de trajectoires particuliére-
ment appropriées pour les mouvements d’oscil-
Jation des outils, on obtient en plus, outre une
mobilité latérale plus facile d’un tel arracheur
et une moindre tendance au bourrage, un tra-
vail d’arrachage considérablement amélioré. En
effet, alors qu’avee les arracheurs usuels, com-
portant des outils montés, fixés sur le cadre-

" support, on souléve les betteraves uniquement
au moyen de la montée par glissement sur les
outils, montée qui s’effectue par suite du mou-
vement de progression de la machine, en entrai-
nant souvent avee les betteraves de grandes
quantités de terre, en adoptant des trajectoires
appropriées pour les mouvements d’oscillation
des outils, il est, en outre, possible d’assurer par
ces derniers sur la betterave une composante
supplémentaire de levage.

Il se produit déja un effet favorisant le sou-
lévement lorsque la trajectoire des mouvements
d’oscillation des outils est orientée i peu prés
parallélement 3 la direction de progression de la
machine parce que les outils, qui se rapprochent
I'un de D’autre vers 'arriére, soulévent la bette-

" rave par suite du mouvement qui combine le
mouvement de progression de la machine et la
partie du mouvement d’oscillation qui est diri-
gée vers I’avant, et parce que les outils viennent
buter alternativement par la droite et par la
gauche, opération au cours de laquelle il se pro-
duit en méme temps sur la betterave un couple
de rotation autour de son axe longitudinal, cou-
ple orienté aliernativement vers la gauche et
vers la droite, ee qui favorise I’ameublement de
Ia betterave dans le sol.

On obtient un effet analogue lorsque la tra-
jectoire des mouvements d’oscillation des outils
est orientée a peu prés perpendiculairement a

la surface du sol. Dans ce eas, la force verti-

cale qui agit sur la betterave dans le sens du

souldvement. devient pariiculidrement élevée.

Par la combinaison de la composante de mouve-
ment paralléle au sol, c’est-3-dire orientée dans
le sens de la marche, et de la composante ver-
_ticale de mouvement, on peut améliorer encore

9 _

davantage D’effet souhaité, auquel cas la trajec-
toire des mouvements d’oscillation des outils
forme avec.la surface du sol un angle de pré-
férence aigu ayant son sommet orienté en sens
contraire de celui de la marche.

On peut également combiner des trajectoires
de mouvements d’oscillation qui sont paralléles
et perpendiculaires 3 la surface du sol de
maniére que la trajectoire résultant du mouve-
ment d’oseillation de chaque outil individuel
décrive une courbe fermée sur elle-méme, ecir-
conscrivant une surface, par exemple un cercle
ou une ellipse, comme cela est connu par le
brevet néerlandais n° 92.030, donc de telle
maniére que chaque outil décrive par rapport
a la machine wune trajectoire fermée sur
elle-méme.

Si, dans ce cas, on choisit le sens du mouve-
ment déerivant cette trajectoire fermée sur elle-
méme, de maniére que le mouvement d’escilla-
tion soit orienté sensiblement vers I’avant, c’est-
a-dire dans le sens de la marche, dans la partie
de la trajectoire qui est voisine du sol, c’est-a-
dire la partie située le plus bas, chaque outil
passe, dans cette partie de la trajectoire, en des-
sous de la betterave et on accroit par ce moyen,
de facon considérable, effet de levage. On peut
obtenir un effet particuliérement bon lorsque la
trajectoire du mouvement d’oscillation de cha-
que ‘ouiil individuel correspond sensiblement &
une ellipse dont le grand axe fait, avee la surface
du sol, un angle de préférence aigu dont le som-
met est orienté en sens contraire de la marche
car, dans ce cas, la betterave est prise par en-
dessous au moins d’un ¢b6té et soulevée sur un
trajet relativement long, comme dans une opé-
ration de béchage, cependant que les deux outils
oscillent avec un décalage de phase réciproque
de 180°, commeé cela est également connu par le

-brevet néerlandais n® 92.030.

Si on a fixé sur les outlis des barreaux de
grille orientés vers ’arriére qui servent a guider
les betteraves vers un dispositif monté i la suite,
servant au nettoyage et au transport, ces bar-
reaux de grille exéeutent également le mouve-
ment d’oscillation. Lorsque les oufils ont une
trajectoire telle ‘que celle qui vient d’&tre
déerite, les barreaux de grille agissent en méme
temps comme un transporteur oscillant, et les
betteraves sont mieux évacuées vers larriére,
avec une élimination simultanée de la terre qui

.y adhére, meilleure qu’avec les barreaux de

grille qui, d’une maniére usuelle, sont immobiles
et ‘avec lesquels les betteraves ne sont poussées
vers I'arriére que par celles qu’on arrache ulté-
rieurement ou par un organe de transport sup-

‘plémentaire agissant depuis le haut sur les bet-

teraves. ,

Pour la production des mouvements d’oscilla-
tion, on utilise un mécanisme de transmission a
manivelle fixé dans le cadre-support, tels qu’il
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est également utilisé suivant wune réalisation
selon le brevet néerlandais n° 92.030. Toutefois,
dans la transmission oscillante suivant I'inven-
tion, ce mécanisme 3 manivelle est situé, grice
a un agencement correspondant des organes de
la transmission, & une hauteur telle au-dessus du
sol que, par différence avec I’exemple représenté
dans I’exécution connue, il ne vient plus au
contact du sol ou est moins suseeptible de s’enga-
ger dans la terre.

On obtient une forme de construction parti-
culiérement ramassée et convenant bien pour le
montage dans le cadre-support mobile latérale-
ment lorsque les deux transmissions & manivelle
produisant les mouvements
outils sont disposées sur les extrémités de I'arbre
récepteur d’un engrenage d’équerre a engre-
nages coniques, pouvant étre entrainé depuis le
tracteur par l'intermédiaire d’un arbre 3 ecar-
dans.

Le cadre-support est fixé dans la machine au
moyen d’un systéme combiné de guidages 2a
bielles et coulisseaux ou galets. Dans ces condi-
tions, afin de ne pas réduire la mobilité laté-
rale recherchée, il est avantageux de disposer
Parbre & cardans, assurant ’entrainement de
I’engrenage d’équerre, de maniére que, lors d’un
déplacement latéral du cadre-support, il ne se
produise sensiblement aucune modification de la
Jongueur de ’arbre a cardans, car dans le cas
d’une modification de la longueur d’un arbre a
cardans dans lequel agit un couple, il faut sur-
monter de grands efforts de frottement. Afin
d’éviter cet inconvénient, il faut par conséquent
que, vu en projection horizontale, I’arbre a car-
dans soit disposé dans le méme sens, a partir du
cadre-support et en direction de la machine, que
les bielles guidant le cadre-support et qu’il soit,
dans la position moyenne du cadre-support,
paralléles 3 ces bielles si la longueur projetée
de D’arbre 3 cardans ne concorde pas avee la
longueur de la projection des bielles.

La solution la plus avantageuse consiste tou-
tefois en ce que la projection, vue en plan, de
la longueur de I’arbre & cardans comprise entre
le cardan fixé au cadre-support et le cardan fixé
a la machine soit égale a la projection de la
longueur des bielles guidant le cadre-support,
mais il faut également que ’arbre a cardans et
les bielles soient disposés dans le méme sens
allant du cadre-support vers la machine.

Dans ce cas, il ne se produit, en effet, dans le
cas d’un déplacement latéral du cadre-support,
aucune modification de longueur et en consé-
quence aucune réduction de la mobilité.

A ce propos, il y a lieu de faire ressortir
expressément que ce n’est qu’en projection hori-
zontale qu’il faut que les bielles et I’arbre a
cardans aient la méme longueur, et qu’il n’est
pas nécessaire qu’ils aient également la méme
longueur quand on les regarde en élévation.

d’oscillation des :
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Pour la solution du probléme qui fait I’objet
de la présente invention, & savoir l'exéeution de
I’arracheur de manidre qu’il vienne au contact
des ‘betteraves de fagon parfaitement correcte,
que les betteraves soient arrachées correctement
et qu’on évite en méme temps une accumula-
tion de débris de feuilles ou de terre devant
les outils, il est particuliérement avantageux que
I’arracheur se ecompose, d’une maniére connue,
de deux socs (soes dits hollandais) dont les
arétes qui entaillent le sol forment un angle dont
le sommet est dirigé en sens inverse de la mar-
che et que, en sens inverse de la marche, elles
descendent, par rapport au plan perpendiculaire
au sol et a la direction de la marche, de maniére
qu’au voisinage du sommet de I’angle qu’elles
forment, elles s’engagent dans le sol plus profon-
dément que dans leurs parties situées plus en
avant.

Avee un arracheur équipé d’outils de ce genre,
il est plus facile de réaliser le rapprochement
automatique par rapport aux betteraves, parce
que les soes ne s’engagent qu’a une profondeur
relativement faible dans le sol, par différence
avec les outils connus, par exemple, par le bre-
vet néerlandais n° 92.030, réalisés sous forme de
dents qui s’engagent dans le sol par leurs extré-
mités avant, terminées en pointe et inclinées vers
le bas. D’une part, ces dents piqueraient la bette-
rave et l'endommageraient en venant a son
contact dans la partie de leur trajectoire dirigée
vers I’avant, si I'une des betteraves se trouvait
par hasard trés a I’écart de la rangée, et, d’autre
part, lors d’un mouvement latéral de l’arra-
cheur, il faut déplacer, a travers le sol, la dent
qui se trouve dans la partie basse de la trajec-
toire, alors qu’elle est orientée presque transver-
salement, ce qui demande une grande force de
déplacement.

D’autre part, les outils composés de soes du
type hollandais offrent I’avantage qu’on peut les
fixer, 3 leurs extrémités avant, par des étangons
verticaux, de sorte qu’il ne peut pas s’accrocher
de feuilles tombées aux extrémités qui font sail-
lie vers I’avant et que ces feuilles tombées ne
peuvent ainsi provoquer aucun bourrage comme
cela se produit dans le cas des outils réalisés sous
forme de dents.

L’invention sera décrite plus en détail ci-aprés
sous forme de divers exemples de réalisation
avee référence aux dessins ci-annexés dans les-
quels :

Figure 1 est une vue en plan d’un cadre-
support monté dans la machine de facon i étre
mobile dans le sens latéral, aveec un arracheur
dont les outils recoivent des mouvements d’oseil-
lation ;

Figure 2 est une vue en élévation latérale
du dispesitif selon la figure 1 ;

Figure 3 est une vue en élévation latérale
de l’agencement d’une transmission de com-
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mande du mouvement d’escillation avee trajec-
toire 4 peu prés verticale du mouvement d’oscil-
lation de chaque outil ;

Figure 4 représente le méme agencement
en vue par l'avant ;

Figure 5 est une vue en plan correspon-
dante en coupe par I-I de la figure 3 ;

Figure 6 représente, ainsi que figure 7,
des agencements d’une transmission de com-
mande du mouvement d’oscillation avee lesquels
la trajectoire du mouvement d’oscillation de
chaque outil est & peu prés dans le sens de la
marche ;

Figure 8 représente une variante de I'agen-
cement donnant une trajectoire du mouvement

d’oscillation de chaque outil qm fait un angle

avec la surface du sol ;

Figure 9 et-figure 10 représentent en élévation
latérale -des agencements de transmission de
commande du mouvement d’oscillation avee les-
quels la trajectoire du mouvement d’oscillation
de chaque outil individuel est 2 peu prés une
ellipse dont le grand axe fait un angle avec
la surface du sol.

Dans tous les exemples d’ exécution, les outils
1 et 2 de I'arracheur sont fixés & des étancons
correspondants 3 et 4 montés mobiles sur le
cadre-support 5 et qui sont guidés dans le plan
d’oscillation des outils 1 et 2.

Comme le montre la figure 1, le cadre-sup-
port 5 est guidé dans le biti 11 de la machine au
moyen d'un systéme de guidage combiné a galets
et bielles qui se compese des galets-supports 6,
7 et 8 et des bielles paralléles 9 et 10. Les deux
manivelles 12 et 13 des transmissions & mani-
velle qui servent & donner aux outils 1 et 2
leurs mouvements d’oscillation sont disposées
aux deux exirémités de I'arbre de commande
"d’un engrenage d’équerre 14. L'entrainement de
T’engrenage d’équerre 14 est assuré a partir de
la machine par l'intermédiaire d*un arbre a car-
dans 15 monté i rotation dans le ehassis 11 de
Ia machine, 3 T'une de ses extrémités, par un
palier 33, cet arbre & cardans étant, quand on
le regarde en plan, paralléle aux bielles 9 et 10
et disposé dans le méme sens que celles-ci par
rapport au chissis 11, cependant que sa longueur
comprise entre les articulations est de préfé-
rence égale a la longueur des bielles 9 et 10.

Dans la vue en élévation latérale de figure 2,
il n’est pas nécessaire que I’arbre & cardans 15
soit, comme illustré, paralléle aux bielles 9 et
10, il n’est pas nécessaire mon plus que les
bielles 9 et 10 soient paralléles 3 la surface du
sol. Ce qui est, au contraire, essentiel, ¢’est I’éga-

lité de longueur en pro;ectlon horizontale des

bielles 9 et 10 et de ’arbre & cardans 15.

Avec les conditions ci-dessus énonecées, il ne
se produit pratiquement aucune modification de
la longueur de D’arbre a cardans 15 lors d’un
déplacement latéral du cadre-support 15 provo-
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qué automatiquement par l’arrivée de I’arra-
cheur au contact d’une betterave. Il n’est done
pas nécessaire, en soi, d’utiliser, comme cela est
autrement usuel, un arbre i eardans qui soit de
longueur variable ou réglable, par exemple, en
le réalisant sous forme de tubes télescopiques.

8i on ne réalisait pas les conditions indiquées
ci-dessus, en cas de déviation latérale du cadre-
support 5, les deux parties de I’arbre 4 cardans
se déplaceraient par translation avec frottement
mutuel, ce qui nuirait au déplacement facile
recherché du cadre-support 5 par rapport 3 la
machine.

11 faut, tout au moins, réaliser la condition
que, dans une vue en plan, I’arbre & cardans 15
soit, dans la position moyenne du cadre-support
5, paralléle aux bielles 9 et 10, parce qu’il ne
se produit alors pratiquement pas de déplace-
ments dans le cas d’un arbre & cardans en deux
piéces.

On décrira ci-aprés schématiquement quel-
ques transmissions pour la commande du mouve-
ment_d’oscillation, telles qu’on peut les utiliser
pour ’obtention detrajectoiresconvenables pour
les mouvements d’oscillation.

Dans le mode de réalisation représenté dans
les figures 3, 4 et 5, les mouvements d’oscillation
des outils 1 et 2 s effectuent a peu prés dans le
sens vertical (double fléche L). Les étangons 3
et 4 sont alors guidés dans le sens vertical par
des paires de bielles 16 et 17 fixées sur le eadre-
support 5. L’accouplement des étancons 3 et 4
avec les manivelles 12 et 13 s’effectue par I'inter-
médiaire de bielleties 18 et 19. La transmission
a renvoi d’angle 14 3 pignons coniques qui com-
porte aux extrémités de son arbre principal les
manivelles 12 et 13, est entrainée 3 partir de la
machine au moyen d’un arbre articulé 15.

L’arracheur est constitué, de préférence, par
deux socs qui sont dispoesés 'un par rapport &
Pauire, de telle maniére que leurs bords infé-
rieurs 20 pénétrent dans la surface 21 du sol
sous un angle o dont le sommet est orienié en

_sens inverse de la marche (fléche F). D’auire:

part, les bords inférieurs 20 des socs inelinés de
facon a s’écarter 'un de 1’autre vers le haut pré-
sentent en vue en plan, comme le montre la
figure 5, un angle § dont le sommet est égale-
ment orienté en sens inverse de la marche.

~ Un arracheur composé de soes disposés 'un
par rapport & P'autre de cette facon est égale-
ment connu sous le nom de soc hollandais.

A contrario des réalisations connues, les soes
ne sont toutefois pas fixés de facon rigide, par
leurs étancons 3 et 4, sur le cadresupport 5
mais, conformément i I’invention, ils exécutent,
comme cela a été décrit, des mouvemenis d’osecil-
lation par rapport au cadresupport. D’autre
part, les manivelles 12 et 13 des transmissions
a manivelle sont de préférence décalées P’une
par rapport a l'auire de 180°, de maniére que
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les mouvements d’oscillation des socs soient éga-
lement décalés dans la phase de 180° 1’'un par
rapport a l’autre. Un tel décalage de phase des
mouvements d’oscillation s’est révélé particulié-
rement favorable, en ce qui concerne l'effet et
la force nécessaire, par comparaison avec la
concordance de phase qui est elle-méme égale-
ment applicable. On choisit avantageusement la
fréquence des mouvements d’oscillation des
outils de fagon qu’elle ait une valeur suffisam-
ment élevée pour que, pour un avancement d’un
métre de la machine, ils exéeutent ecing oscilla-
tions complétes. La longueur d’onde des mouve-
ments d’oscillation, mesurée sur le trajet par-
couru, est alors d’environ 20 em.

Comme le diamétre des betteraves est en
moyenne d’environ 10 em, la betterave est saisie
alternativement sur les deux cdtés, chaque demi-
longueur d’onde au cours de laquelle chaque
outil individuel oscille vers ’avant ou vers le
haut, par les outils (socs) qui oscillent avee un
décalage de phase de 180° 1'un par rapport a
I'autre.

Si les mouvements d’oscillation doivent s’effec-
tuer sensiblement dans le seul sens F de la mar-
che, il faut fixer les étancons 3’ et 4’ des outils 1
et 2 sur le cadre-support 5, par exemple comme
représenté i la figure 6, par I'intermédiaire d’un
parallélogramme de bielles comprenant des
bielles verticales 22 et 23 ainsi que des bielles
d’accouplement 24 fixées chacune a l'un des
étangons 3 et 4,

Pendant les mouvements d’oscillation, la posi-
tion paralléle relative de chaque soc individuel
reste en l’espéce conservé, Dans le mode de réa-
lisation représenté dans la figure 7, les étancons
3 et 4 sont fixés de facon pivotante, a peu preés
en leur milieu, au point 25 du cadre-support 5.

Les manivelles 12 et 13 des transmissions a
manivelle qui attaquent les étancons 3 et 4 et
leur extrémité supérieure par I’intermédiaire
des bielles 18" et 19’, conférent aux outils 1 et
2 des mouvements pendulaires qui sont orientés
4 peu prés suivant la direction F de la marche,
auquel cas la position paralléle ne se maintient
pas.

Dans ’agencement représenté a la figure 8,
les points d’articulation des étancons 3 et 4 sur
le cadre-support 5 sont décalés vers l'arriére
d’une certaine quantité par rapport aux outils
1 et 2, de maniére que la trajectoire des mouve-
ments d’oscillation des outils fasse, avee la sur-
face 21 du sol, un angle vy, de préférence aigu,
dont le sommet est orienté en sens inverse de
la marche.

Dans les modes de réalisation représentés dans
les figures 9 et 10, les manivelles 12 et 13 sont
reliées aux étancons 3 et 4 non pas par linter-
médiaire de bielles, mais directement et plus
spécialement aux extrémités supérieures desdits
étancons. Les étangons 3 et 4 sont articulés sur
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le cadre-support 5 en un point 26 situé en-des-
sous au moyen de biellettes 27, de fagon a étre
mobiles en hauteur et 3 pouvoir piveter.

Avec un agencement de ce genre pour les
transmissions de commande des mouvements
d’oscillation, on peut réaliser, pour les mouve-
ments d’oscillation des outils 1 et 2, des trajec-
toires qui ecirconscrivent une surface, par exem-
ple, un cercle ou wune ellipse. C’est une
trajectoire en forme d’ellipse qui est particu-
liérement avantageuse, le grand axe de Dellipse
faisant, avec la surface du sol, un angle aigu &
dont le sommet est orienté en sens inverse du
sens de la marche. On peut réaliser une telle
trajectoire, par exemple, avec la transmission a
bielleties représentée dans la figure 9.

Le point d’articulation 26 des biellettes 27 sur
le cadre-support 5 est situé plus haut que leur
point d’articulation 29 sur les étangons 3 et 4.
Les biellettes 27 ne sont donc pas horizontales,
mais sont inclinées vers le bas dans le sens F
de la marche. La trajectoire elliptique, fermée
sur elleeméme, des outils se trouve en l'espéce
réalisée également lorsque les biellettes 27 sont
articulées a peu prés au milieu des étancons 3
et 4. Les barreaux de grille 30 fixés a l'arriére
des outils 1 et 2 exécutent alors des mouvements
a trajectoire fermée et agissent done comme des
transporteurs a secousses.

Le mode de fonctionnement du dispositif
représenté dans la figure 10 correspond a eelui
du dispositif représenté dans la figure 9. Au lieu
du systéme de guidage a biellettes, il a été prévu,
sur le cadre-support 5, des coulisses de guidage
31 avec trajectoire oblique dans lesquelles les
tiges 3 et 4 sont guidées au moyen de galets 32.

On peut encore faire observer que, dans tous
les modes de réalisation décrits, les mouvements
des manivelles, des étancons et des outils ont été
représentés, pour plus de clarté, d'une maniére
relativement trés agrandie. Dans la pratique, il
suffit que les trajectoires, fermées sur elles-
mémes, effectivement parcourues aient un dia-
métre d’environ 10 mm seulement.

RESUME

La présente invention a pour objet :

1° Une arracheuse de betteraves comprenant
un arracheur constitué par deux outils s’enga-
geant dans le sol, cet arracheur étant porté par
un cadre-support qui est guidé dans la machine,
en vue d’amener l’arracheur automatiquement
en face des betteraves, de maniére a étre mobile
dans le sens latéral sur une distance limitée, en
occupant des positions restant de préférence
paralléles entre elles, caractérisée en ce que les
outils peuvent éire entrainés d’une maniére en
elle-méme connue dans des mouvements d’oscil-
lation.

2° Dans une arracheuse de betteraves selon 1°
ci-dessus les caractéristiques supplémentaires ci-
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aprés, considérées isolément ou dans toutes leurs
combinaisons techniquement possibles :

a. Les mouvements d’oscillation des  outils
s’effectuent, d’une maniére en elle-méme connue,
dans des plans qui sont paralléles i la direction
d’avancement de la machine et qui sont i peu
prés perpendiculaires 3 la surface du sol ;

b. La trajectoire des mouvements d’oscillation
des outils est 4 peu prés paralléle & la direction
d’avancement de la machine ; -

c. La trajectoire des mouvements d’oscillation
des outils est & peu prés perpendiculaire 3 la
surface du sol ; ) .

d. La irajectoire du mouvement d’oscillation
de chaque outil individuel est sensiblement une
ellipse dont le grand axe fait un angle de pré-
férence aigu avee la surface du sol, Ie sommet de
cet angle étant orienté en sens inverse de la
direction de progression ;

e. D’une maniére en elle-méme connue, cha-
que outil parcourt dans le sens de Ia progres-
sion et vers l'avant, la partie inférieure de sa
- trajectoire d’oscillation ; o

f. Les mouvements d’oscillation des deux outils
sont, d'une maniére en elle-méme connue, déca-
Iés dans leur phase de 180° 1’un par rapport a
Tautre ; - :

‘g. Une transmission 3 manivelles servant i la
production des mouvements d’oscillation des
outils est fixée dans le cadre-support ;

k. La transmission 4 manivelles servant & la
production des mouvements d’oscillation des
outils attaque l'exirémité supérieure des étan-
cons portant les outils, ces étancons étant montés
mobiles sur le cadresupport, au moyen d’orga-

—_6 —

nes d’appui tels que des organes oscillants ou
coulissants, -en des points situés en dessous des
points d’attaque des manivelles sur les étancons,
ces éfangons étant guidés dans le plan d’oscilla-
tion de chaque outil ; - ° '

i. Dans la position moyenne du cadre-support,
un arbre i cardans de longueur variable, servant
a assurer l’entrainement de la transmission 2
manivelles de la machine, est, quand on consi-
dére Iensemble en projection horizontale, paral-
léle & des bielles allant au cadre-support ;

j-L’arbre i cardans est de longueur 3 peu prés
égale ou de préférence de longueur égale i celle
des hielles guidant le cadre-support et est dis-
posé dans le méme sens que lesdites bielles 3
pariir du cadre-suppori et en direction de la
machine ; ) o

k. L’arracheur se compose, d’une maniére en
elleeméme connue, de deux socs qui sont dis-
posés l'un par rapport a l'autre de facon que
leurs -arétes qui entaillent le sol forment un
angle dont le sommet est dirigé en sens inverse
de la progression, lesdites arétes étant orientées,
dans Ie sens inverse de celui de la marche, obli-
quement vers le bas, par rapport & un plan per-
pendiculaire i la surface du sol et 4 la direction
de Ja marche, de maniére qu’au voisinage du
sommet de I’angle formé par lesdites arétes, ces
derniéres pénétrent dans le sol plus profondé-
ment que dans leurs autres parties situées plus
i Yavant.

- Firma : ALMABAL GusH
Par procuration :

_ A. LEMONNIER

Pour la vente des fascicules, s'adresser 3 IImPrimERE Nationatk, 27, rue de Ia Convention, Paris (15°).
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