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L'invention est relative aux charrues multi-socs, ré-
versibles ou non, & largeur variable, c'est-d-dire dans les-
quelles l'espacement transversal entre les lignes de travail de
deux corps de labour adjacents est réglable, de maniére & obtenir
de fagon correspondante, un pas de sillons variable.

Ces charrues comportent, de maniére connue, une poutre,
qui est inclinée sur la direction d'avance du tracteur et qui
porte plusieurs corps de labour réguliérement espacés et maintenu
paralléles les uns aux autres par un dispositif du type & paral-
.1lélogramme déformable . : 7

Le réglage du pas des sillons est obtenu, d'une part, e
modifiant la position angulaire commune des corps de labour par
rapport & la poutre et, d'autre part, en modifiant la position
angulaire de la poutre par rapport au tracteur pour que les corps
de labour soient alignés sur la direction d'avance quant a leur
ligne de travail.

La poutre est supportée, & 1l'arriére, par une roue
d'appui sur le sol et, & l'évant’ par les bras d'attelage arridre
du tracteur, appartenant au systéme dit " trois points", par
l'intermédiaire d'un chéssis ou téte d'attelage. Dans le cas
d'une charrue réversible, la poutre peut pivoter de 180° par'rap—
port & la téte d'attelage, autour d'un axe longitudinal .

Le double probléme, rencontré dans ces charrues a socs
multiples, consiste en ce que, d'une part, aprés ou pendant le
réglage de 1l'écartement des lignes d'action des corps de labour,
ces lignes doivent, en cours de travail, &tre paralléles & la
direction d'avance, et en ce que, d'autre part, la ligne d'action

Ay

du corps de labour avant doit 8tre déplacée, transversalement &
la direction d'avance, de maniére & se trouver & une distance du
sillon tracé lors du passage précédent égale au nouvel écarte-
ment réglé par les sillons.

Diverses solutions ont déja été proposées pour résou-
dre ce probléme, mais elles ne donnent pas entiére satisfaction
en raison de la complexité des moyens utilisés. ,

L'invention a pour but de perfectionner ce genre de
charrues pour rendre les corps de labour aptes a se mettre d'eux-
mémes, c'est-a-dire sans l'aide de moyens de commande extérieure
en position de travail correcte, quand, par une commande positi-
ve , ils ont été réglés angulairement par rapport a leur poutre
commnune de support pour présenter l‘écartement voulu quant a

leur ligne d'action. -
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A cet effet, la charrue & socs multiples selon 1'in-
vention, portant, de maniére connue, plusieurs corps de labour
montés et régulidrement espacés sur une poutre commune de sup-
port, des supprts de corps de labour solidaires chacun d'un
éorps et articulés sur la poutre autour d'axes verticaux, un or-
gane de couplage relié de maniére articulée aux supports de
corps pour définir, avec la poutre, un dispositif & pdrallélo-
gramme déformable, et un chéssis ou téte d'attelage monté aux
extrémités arriére de bras d'attelage supportés par le bati du
tracteur et susceptibes chacun d'un léger mouvement de bascule-
ment aubour d'un axe vertical, est caractérisée par le fait:
gqu'il est prévu des moyens de commande positive, agissant entre
la poutre et l'un des supports de corps ou 1l'organe de couplage,
pourrégler la position angulaire des corps par rapport & la pou-
tre et donc l'écartement des lignes d'action des corps, et un or-
gane de liaison du genre bielle entre l'un des supports de corps -
et la téte d'attelage, ledit orgene de liaison étant articuléd
sur ce support de corps et sur la té&te d'attelage; que la poutre
est articulée sur 1la téte d'attelage autour d'un axe vertical; et
que la disposition géométrique relative des articulations de la
poutre sur la téte d'attelage et sur les supports de corps et
de 1'organe de liaison du genre biclle sur la téte et sur ledit
support de corps est telle gue, en réponse au réglage commandé
de la position angulaire des corps de lsbour par rapport 3 la
poutre, l'ensemble comstitué par la téte d'attelage, la poutre,
1'organe de liaison, les corps de labour, les supports de corps
et 1l'organe de couplage se déplaee9 par basculement des bras
d'attelage et sous l'effet des forces de résistance exercées
sur les corps de labour par le sol travaillé, pour que la 1i-
gne d'action du corps de labour avant s'aligne sur la direction
d'avance et se déplace, transversalement & cette direction et
dans un sens appreprié, d'une distance égale a la variation
d'écartement des lignes d'action résultant du réglage.

Avec un tel systéme, sous la seule commande positive
de 1l'écartement des lignes d'actiom des corps de labour, par
basculement de ceux-ci sur la poutre, on obtient donc & la fois
une correction de devers, ¢'est-d-dire un alignement des lignes
d'action sur la direction d'avence, et le déplacement transver-
sal approprié de la ligne d'action du corps de labour avant.

L'invention comporte également les caractéristiques

préférentielles suivantes .
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Les moyens de commande positive sont constitués par
un vérin & double effet, commandé depuis le poste de conduite
4y tracteur.

Ce vérin agit sur le support du corps de labour avant

L'organe de liaison est constitué par une bielle re-
liant la t8te d'attelage au'support du corps de labour avant.

La position de 1'axe d'articulation de la poutre sur
la tétel'attelage est réglable.

La longueur et/ou la position de 1'axe d'articulation
de l'organe de liaison sur la t8te d'attelage sont réglables.

Dans le cas ol l'organe de liaison est relid au suppo
du corps avant, le quadrilatére constitué par les articulations
de la téte d'attelage sur 1'organe de liaison et sur la poutre
et les articulations du support du corps de labour avant sur
1l'organe de laison et sur la poutre forment, pour la valeur
moyenne de 1'écartement des lignes d'action des corps de labour.
un trapeze rectangle dont la grande base est définie par les-
dites articulations de la téte d'attelage dont la petite base
est définie par lesdites articulations du support avant et dont
le petit céte’ perpendiculaire aux bases, est défini par les ar-
ticulations de 1l'organe de liaison.

Pour un systéme réversible, la téte d'attelage est en
deux parties, articulées autour d'un axe longitudinal, l'une cot
plée aux bmas d'attelage et 1l'autre portant le reste du systéme
(poutre, organe de liaison, moyens de commande,etc..).

On comprendra bien l'invention & 1'aide de la/descrip-
tion qui va suivre et en référence aux dessins annexés qui font
partie de la description et dans lesquels:

Fig 1 est une vue schématique en plan de la charrue
selon 1'invention pour deux valeurs réglées de 1'écartement des
lignes d'action des corps de labours;

Fig 2 est une vue analogue, plus détaillée, pour une
position; ’

Fig 3 est une vue analogue, & plus grande éehelle, il-
lustrant le fonctionnement de la charrue selon 1'invention; et

Fig 4 et 5 sont des graphiques permettant de détermine
la géométrie du systéme selon 1'invention.

Sur les fig 1 et 2, on a représenté un tracteur 1 par
d8es roues arriére 2 et son bati 3.

Ce tracteur tire wune charrue 4 3 socs multiples, qui
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comporte principalement plusieurs corps de labour 5, une poutre
© de support des corps de labour et une t&te 7 d'attelage de la
poutre 6 aux bras habituels 8 du dispositif d'attelage trois
points prévu 3 l'arriére des tracteurs.

Ces bras sont sensiblement herizontaux, convergent
vers l'avant et sont articulés chacun autour d'un axe vertical
9 du bati 3 pour pouvoir basculer dans un plan horizontal et de
maniére limitée de part et d'autre d'une position moyenne.

 De maniére connue, les corps de labour 5 sont mainte-
nus paralléles entre eux et peuvent basculer de fagon commandée,
par rapport a la poutre 6, autour d'articulations verticales 10
réguliérement espacées le long de la poutre.

Avant de poursuivre la description, on se référera a
la fig 1 en supposant que, pour chacune des deux positions de la
charrues représentées, 1'ensemble constitué par la téte 4'atte-
lage 7, la poutre 6 et les corps 5 est indéformable, mais peut
se déplacer unitairement et librement dans un plan horizontal
gréce au basculement des bras 8 autour des articulations vertica-
les 9.

Chaque corps 5 présente une ligne d'action ou de tra-
vail 11 qui symbolise le sillon tracé. Pour chacune des deux po-
sitions, les lignes d'action sont supposées alignées sur la direc-
tion d'avance V. )

Si, d'une maniére décrite ultérieurement, on modifie
la position angulaire des corps 5 par rapport & la poutre 6,
par leur rotation unitaire autour des articulations respectives
10, 1'écartement ou largeur transversal A des corps, c'est-jy_
dire le pas des sillons & tracer,augmente ou diminue, suivant
le cas, de dA pour prendre la valeur A'. Par rapport au dernier
des sillons 12 déja tracés, il faut donec que la nouvelle ligne
d'action 11' du corps avant, alignée sur la direction V, soit
décalée de dA par rapport & ce qui aurait été la ligne d'action
précédente 11 de ce méme corps sans réglage, pour que le nouveau
pas de sillons soit égal & A'. Les lignes d'action 11' des au~-
tres corps doivent, quant d elles, se déplacer respectivement de
2 dA, 3 dA, etc.. par rapport aux lignes précédentes 11 théoriques
associées, ce qui est obtenu dés lors que la premiére ligne d4'ac-
tion 11 est décalée de dA.

On constate donc que, pour les deux positions montrées
a la £ig 1, les corps ont une ligne d'action alignée sur la di-
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rection d'avance V et que les lignes d'action des corps sont
décalées de distance appropriées.

Gréce a la charrue selon l'invention, les corps 5,une
fois que leur angle avec la poutre 6 a été réglé positivement, se
mettent d'eux-mémes dans une position respectant cette double
position, sous l'effet des forces de résistance exercées par le
sol sur les corps et par basculement libre des bras 8 supportant
l'ensemble ci-dessus.

Pour la description du reste de la charrue selon l'in-
vention, on se référera plus particuliérement aux fig 2 et 3.

Les corps 5 sont solidaires chacun d'un support de
corps 13 qui est articulé en 10 sur la poutre et en 14 sur un or-
gane de couplage 15 constitué par une grande barre ou bielle pa~
ralléle & la poutre 6. Les articulations 14 sont également régu~
liérement espacées et forment avec les articulations 10 des pa-
rallélogrammes déformables, de sorte que les corps 5 restent pa-
ralléles entre eux.

La té&te d'attelage 7 présente un prolongement arriére
longitudinal 16, preés de l'extrémité libre duquel est articulée
en 17 la poutre 6.

Un organe de liaison 18 du type bielle relie le support
13 du corps 5 avant au prolongement 16, en étant articulé sur
ceux-ci respectivement en 19 et 20. Les quatre articulations 10,
17, 20, 19 ( fig 3) forment un quadrilatére, normalement défor-
mable, qui est rendu rigide par des wmoyens de verrouillage cons-
tituant en méme temps des moyens de réglage de l1l'écartement des
lignes d'action 11 des corps 5.

Ces moyens de réglage et de verrouillage sont constj-
tués par un vérin 3 double effet 21 dont le cylindre 22 est arti-
culé en 23 sur la poutre 6 et dont la tige 24 est articulée en
25 sur le support 13 avant’ a distance de l'articulation corres-
pondante 10.

En variante, le vérin 21 pourrait agir entre la poutre
6 et la barre 15 ou un autre support 13, ou encore entre la barre
15 et 1l'un des supports 13.

- Le vérin 21 est commandé depuis le poste de conduite
du tracteur. Son degré d'extension est représentatif de 1l'angle
fait par les lignes d'action 11 des corps 5 avec la poutwe 6.
Cette extension est contrdlée depuis le poste de conduite par
tout moyen ¢connu approprié, de maniére que 1'opérateur puisse
afficher et obtenir l'inelinaison voulue des corps par rapport
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4 la poutre.

Quand le vérin 21 est actionné, le gquadrilatére 10,17,
20, 19 se déforme, alors que, lorsqu'il n'est pas actiomné, il
constitue une butée qui verrouille ce quadrilatére et emp&che
donc tout mouvement relatif entre la poutre 6, la ¥éte 7, les
supports 13 de corps et les bielles 15 et 18.

Si, & partir de la position de travail, montrée en
traits pleins sur la fig 1, pour laguelle les lignes d'action 11
sont alignées sur la direction V, on actionne le vérin 21 dans.
le sens de 1'augmentation de 1l'écartement A des lignes d'action
11 des corps 5, lesforces de résistance exercées par le sol sur
les corps maintiemnent ceux-ci dans une position pour laguelle
les nouvelles lignes d'action 11' restent naturellemént alignées
sur la direction V, c'est-a-dire que les corps 5 restent parallé-
les & ceux-mdmes:* C¢ faisant, la poutre 6 et la téte 7 se dépla-
cent par rappert au tracteur, par le libre basculement des bras
8, de sorte que les nouvelles lignes d'action 11' sont décalées
transversalement des premiéres lignes d'action 11 de distances
définies par la géométrie de l1l'ensemble. .

La variation dA de 1l'écartement des lignes d'action
des corps est une fonction trigonométrigue simple de 1'angle ini-
tial a des lignes d'action avec la poutre ét de la variation da
de cet angle, et elle est proportionnelle & 1'espacement L des
charrues sur la poutre.

Dans la pratique, 1'espacement L est compris entre 700
mn et 100Cmm, l'angle a est compris entre 25° et 30° et la va-
riation da est faible et au plus de 5° de part et d'autre de la
valeur a .

On a représenté sur la fig 4 une famille de courbes
donnant, pour plusieurs valeurs de L, la valeur de di, en or~
domnées en mm, en fonction de da , en sbscisses en degrés, quand
a est compris entre 25° et 30° . Cette détermination est faite
aveé une approximabtion d'environ 2% qui est trés suffisante dans
le domaine technique considéré.

Pour d'autres valeurs de L, a et .da qui sortent des va-
leurs actuellement utilisées, l'homme de 1'art pourra appligquer .,
avec 1'approximation désirée, la relation exacte qui est :

dA = L{_?in (a+da) - Sin a] :

Si, par la pensée, on suppose la poutre © fixe pendant

1a commande du vérin 21 et qu'on supprime les bras 8, la varia-
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tion da de 1l'angle a provoque les mouvements suivants par défor
mation du quadrilatére : rotation de da de chaque corps 5 autou:
de son articulation 10, rotation de da " de la t8te d'attelage
autour de 1l'articulation 17 et rotation relative da' de la téte
d'attelage 7 par rappbrt aux corps; quand, ea fin de réglage,
les corps reviennent d'eux-mémes en position alignée sur la di-
rection V, la t&te 7 bascule donc de 1'angle da' par rotation
des bras 8 autour des axes 9. Pendant ce basculement, la téte 7
subit également un déplacement qui g une composante, transversa-
lement & la direction V, dont la valeur e est une fonction simpl
du quadrilatére formé par les deux bras 8 .

On a montré sur la fig 5 une courbe D représentative
de la valeur de ¢ en fonction de da', pour des valeurs faibles ¢
da'. Les valeurs de ¢ sont exprimées en mm en ordonnées et les ve
leurs de da' sont exprimées en degrés en abscisses.

Les deux droites Dy D, représentent les valeurs de =
en fonction de da' pour les types extrémes de bras d'attelage 8
actuellement existants, la droit D étant la droite des valeurs
moyennes entre les valeurs de e sur les droites Djet D, .

La géométrie du quadrilatére 10, 17,20, 19 (fig 3) est
telle que 1'angle da', dont tourne la t8te 7 en réponse au ré-
glage et au maintien des corps en position alignée sur la direc-~
tion V, entrafne pour la t&te 7 un déplacement transversal dont
la valeur ¢ est égale & la variation dA d'écartement des lignes
d'action des corps.

Gr8ce aux quatre articulations 10, 17,20,19 du quadri-
latére, on obtient donc que la ligne d'action du corps avant 5
se déplace transversalement, au cours du réglage, d'une quantité
égale & la variation d'écartement des lignes d'action des corps.

Suivant le mode de réalisation préférg de 1'invention,
le quadrilatere 10,17,20,19 est, pour la position moyenne de ré-
glage ( da = O), un trapéze rectangle dont la grande base est dé
finie par les articulations 17,%9, dont la petite base est défi-
nie par les articulations 10, 19/dontle petit c8té, perpendicu=
laire aux bases, est défini par les articulations 19,20.

Si ]3,I et Qgsont les longueurs de ces bases,les varia-
tions angulaires da et da" sont dans le rapport By et B, avec
une approximation suffisante compte tenu des faibles variations
d'angle.

L'angle da' dont tourne la téte 7 bar rapport aux corp:
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est égal & la différence entre les variations da et da", les re-
lations linéaires des fig 4 et 5 établissant done le rapport B V4
B, caractéristique du trapéze. .

Suivant un exemple pratique de reallcatlon, on a adop-
té la géométrie suivante : = 900 mm, B, = 300 mm, B5 = 200mm
comue montré sur les fig 4 et 5, une variation dA de 50 mm se
traduit par un angle da de 3,6° et un angle da' de 1,2°,

De maniére connue, la poutre 6 est équipée & 1'arridre
d'au aoins une roue 26 d'appui sur le sol et le prolongement
arriére 16 de la t8te d'attelage 7 peut pivoter de 180°, autour
d'un axe longitudinal, sur la partie avant dans le cas d'une
charrue réversible.

Comme montré schématiquement sur la fig 3, au moins
il'une des quatre articulations 10, 17,20, 19 du quadrilatére
duformable ci-dessus est réglable en position pour pouvoir
ajuster la valeur g exactement & la valeur 4A, ce qui permet d'a-
dapter la charrue selon l'invention i diverses géométries de
bras 8 et a diverses valéurs de l'espacement L et de 1'angle ini-
tial a des'corps 5 sur la poﬁtre 6. Dans l'exemple @&e réalisation
adopté, les articulations 10,17 sont constituédes par des broches
portées par la poutre 6 et pouvant &tre réglées en posiﬁion cha-
cune dans une fente 29,30 alignée sur l'articulation 19,20 res-
pectivement. Le blocage en position se fait par tout moyen appro-
prié. Avec un tel agencement, on peut régler le rapport B1/B2 en
conservant au quadrilatére 10,17,20, 19 sa caractéristique de tra-
péze rectangle pour la position moyenne de réglage de 1'écarte-
anent des corps de travail.

Selon une autre caractéristique (fig 2), on prévoit des
moyens pour adapter transversalement, au départ,la position de la
ligne d'action du premier corps de labour & ia voie du tracteur
par déplacement transversal global de la poutre 6 et des organes
qu'elle porte, par rapport & la t8te 7. Pour cela, une vyis trans-
versale 27, qui se visse dans un écrou fixe porté par la poutre 6,
porte en bout, par i'intermédiaire d'une douille lisse, l'articu-
Iation 17, tandis qu'une vis transversale 28, qui se visse dans un
écrou fixe porté par la téte 7, porte en bout, par une douille
lisse, 1l'articulation 19.
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REVENDICATIONS
1. Charrue 3 socs multiples portant, de maniére connue, plusieurs
corps de labour- montés et réguliérement espacés sur une poutre
commune de support, des supports de corps solidaires chacun d'un
corps et articulés sur la poutre autour d4'axes verticaux, un or-—
gane de couplage relié de maniére articulée aux supports de corps
pour définir, avec la poutre, un dispositif & parallélogramme dé-
formable, et un chéssis ou téte d'attelage monté aux extrémités
arriére de bras d'attelage supportés par le bati du tracteur et
susceptibles chacun d'un léger mouvement de basculement autour
d'un axe vertical, caractérisée par le fait: qu'il est prévu des
moyens (21) de commande positive, agissant entre la poutre (6) et
l'un des supports (13) de corps (5) ou l'organe de couplage (15),
pour régler la position angulaire des corps (5) par rapport & la
poutre (6) et dont 1l'écartement (A) des lignes d'action( 11) des
corps, et un organe de liaison (18) du genre bielle entre 1'un
des supports (13) de corps et de la téte d'attelage (7), ledit
organe de liaison (18) étant articulé sur ce support de corps et
sur la téte d'attelage; que la poutre (6) est articulée sur la
téte d'attelage (7) autour d'un axe vertical (17); et que la dis-
position géométrique relative des articulations (17,10,20, 49) de
la poutre sur la téte d'attelage et sur les supports de corps et
de 1l'organe de Iaison du genre bielle sur la té€te et sur ledit sup-
port de corps est telle que, en réponse au réglage commandé de
la position angulaire des corps par rapport & la poutre, l'ensemble
constitué par la t8te d'attelage (7), la poutre (6), 1l'organe de
liaison (18), les corps (5), les supports de corps (13) et 1'orga-
ne de couplage (15) se déplace, par basculement des bras d'atbte-
lage (8) et sous l'effet des forces de résistance exercées sur les
corps par le sol travaillé, pour que la ligne d'action (11) du
corps de labour avant s'aligne sur la direction d'avance (V) et se
déplace , transversalement & cette direction, et dans un sens
approprié, d'une distance égale a la variation (dA) 4'écartement
des lignes d'action résultant du réglage.
2. Charrue selon la revendication 1, caractérisée par le fait que
les moyens de commande (21) sont constitués par un vérin unique a
double effet.
3. Charrue selon l'une des revendication 1 et 2, caractérisée par
le fait que 1l'organe de liaison (18) est une bielle articulée ala

40 téte d'attelage et au support (13) du corps avant (5).
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4., Charrue selon 1l'une des revendications 1 & 3, caractérisée
par le fait que la quadrilatere constitué par les articulations
(20,17) de la téte d'attelage sur 1'organe de liaison et sur
1a poutre et les articulations (19, 10) du support (13) du corps
avant sur 1'organe de liaison (18) et sur la poutre (6) forment,
pour la valeur moyenne de 1'écartement (4) des‘lignes d'action
(11) des corps, un trapéze rectangle dont la grande base (B1)
est définie par lesdites articulatiéns (20,17) de la t8te d'at-
telage, dont la petite base (Ba) est définie par lesdites arti-
culations (19, 10) du support avant {13) et dont le petit codté,
perpendiculaire aux bases, est défini par les articulations
(19,20) de 1'organe de liaisen (18).
5, Charrue selon la revenciation 4, caractérisée par le fait que
le rapport des bases Bq et 32 est égal au rapport des rotations
relatives da des corps (5) par rapport & la poutre (6) et da"
de la téte d'attelage (7) par rapport & la poutze (6).
6. Charrue selon 1'une des revendications 1 & 5, caractérisée
par le fait que la téte d'attelage comporte une partie avant arti-
culée sur les bras (8) et un prolongement arriére (16) qui porte
le mécanisme et qui est articulé sur la partie avant sur 180°
autour d'un axe longitudinal.
7.Charrue selon 1l'une des revendications 1 i 6, caractérisée par
le fait que la position de l'une au moins desdites articulations
(17, 10,20, 19) est réglable.
8. Charrue selon la revendication 7, caractérisé par le fait que
1'articulation réglable en position est constituée par une broche
propre i &tre déplacée et immobilisée dans une fente (29,30)
alignée sur une articulation adjacente du quadrilatére(10,17,
20, 19).
9. Charrue selon 1'une des revendieations 1 & 8, caractérisée
par le fait gqu'elle comporte des moyens pour déplacer transver-
salement, au départ, la poutre (6) et les organes qu'elle porte
par rapport a la téte (7).
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