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Machine agricole, notamment une andaineuse de végétaux.

@ La présente invention concerne une machine agricole,
ndtamment une andaineuse de végétaux couchés sur le
sol, comportant une structure porteuse, au moins un bras
télescopique qui est articulé sur la structure porteuse et au
moins un organe de travail tel qu'une roue rateleuse, qui
est articulé sur une partie coulissante dudit bras.

Selon l'invention, chaque bras télescopique (9) comporte
un dispositif & ressort (41) entre sa premiére partie (14) et
sa partie coulissante (15), ainsi que deux butées (50 et 51)
dont 'une est prévue sur la premiere partie (14) et 'autre
sur la partie coulissante (15) de chaque bras télescopique
(9), la position de 'une au moins de ces butées étant régla-
ble.
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Description
La présente invention concerne une machine agricole,

notamment une andaineuse de végétaux couchés sur le sol,
comportant notamment une structure porteuse, au moins un
bras télescopique qui est déplagable d’une position de
travail dans une position de transport et inversement,
lequel bras est réalisé en au moins deux parties, une
premiére qui est articulée sur la structure porteuse et une
seconde qui peut coulisser par rapport a la premiére et, au
moins un organe de travail tel qu’une roue rédteleuse qui
est articulée sur la partie coulissante du bras
télescopique.

Le bras télescopique permet de modifier la position
de la roue rateleuse par rapport a la structure porteuse.
Ainsi, sur une andaineuse avec deux bras télescopiques
portant chacun une roue radteleuse, il est possible de
modifier la distance entre ces roues réateleuses. De cette
maniére, l’utilisateur peut modifier la largeur de travail
de l’andaineuse en fonction des végétaux & andainer.

Sur une andaineuse connue de ce genre, la longueur
des bras télescopiques est réglable au moyen de vérins
hydrauliques. Cet agencement est tributaire du circuit
hydraulique du tracteur. Il ne peut étre actionné qu’au
moyen d’un tracteur qui est équipé en conséquence. De plus,
le prix des différents composants hydrauliques qui sont
nécessaires sur la machine est relativement élevé.

Un autre inconvénient de 1l’agencement hydraulique
consiste en ce que le raccourcissement des bras
télescopiques, pour réduire la hauteur de la machine dans
la position de transport, nécessite une commande expresse
de la part de l’utilisateur. Cette opération peut cependant
étre omise. Dans ce cas, la machine est instable et elle
peut se renverser, par exemple dans un virage. Les roues
ridteleuses peuvent aussi rester accrochées lorsque la
machine passe sous un porche ou un pont, et subir
d’importants dégéts.

La présente invention a pour but de proposer une
machine sur laquelle les différentes largeurs de travail
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peuvent étre obtenues facilement et qui revient
automatiquement dans la position la plus basse pour le
transport.

A cet effet, une importante caractéristique de
l1’invention consiste en ce que chaque bras télescopique
comporte un dispositif a ressort qui est situé entre sa
premiére partie et sa partie coulissante, lequel dispositif
se comprime sous l’effet du poids de la roue réiteleuse et
de la partie coulissante correspondante lorsqu’elles sont
déplacées en position de transport et, pousse ladite partie
coulissante et la roue riteleuse de maniére a les éloigner
de la structure porteuse lorsqu’elles sont déplacées en
position de travail, ainsi que deux butées dont 1l‘une est
prévue sur la premiére partie et 1l’autre sur la partie
coulissante de chaque bras télescopique, la position de
1’/une au moins de ces butées étant réglable en vue
d’arréter ladite partie coulissante dans différentes
positions de travail.

Ce dispositif & ressort permet au bras télescopique
correspondant de se raccourcir automatiquement lorsqu’il
est déplacé en position de transport. Par ailleurs, il
provoque automatiquement l1‘allongement dudit bras lorsqu’il
est déplacé en position de travail. Différentes largeurs de
travail peuvent étre obtenues au moyen de la butée
réglable.

Les moyens ainsi mis en oeuvre sont extrémement
simples. Ils fonctionnent sans composant hydraulique. Au
transport, chaque bras télescopique revient automatiquement
dans sa position la plus courte. La hauteur de la machine
est ainsi réduite sans intervention expresse de la part de
l’utilisateur, ce qui exclut toute omission.

Le dispositif & ressort peut par exemple étre
constitué par un ressort de compression métallique ou bien
un ressort & gaz. La force du ressort utilisé est de
préférence comprise entre 50% et 95% du poids de la roue
riteleuse et de la partie coulissante du bras porteur.

D’autres caractéristiques et avantages de 1’invention
ressortiront des revendications et de la description
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ci-aprés de quelques exemples de réalisation non limitatifs

de 1l’invention, avec référence aux dessins annexés dans

lesquels :

- la figure 1 représente une vue de dessus d’une machine
selon 1l’invention en position de travail,

- la figure 2 représente, a plus grande échelle et avec une
coupe partielle, une vue de détail d’un premier exemple
de réalisation d’un bras porteur d’un organe de travail,
dans la position de travail,

- la figure 3 représente le bras porteur d’un organe de
travail selon l’exemple de la figure 2, dans la position
de transport,

- la figure 4 représente une vue similaire a celle de la
figure 2, d’un second exemple de réalisation du bras
porteur d’un organe de travail,

- la figure 5 représente le bras porteur selon l’exemple
de la figure 4, dans la position de transport.

Comme cela ressort notamment de la figure 1, la
machine selon 1l’invention comporte une structure porteuse
(1) . Celle-ci est notamment constituée par une poutre (2)
qui est dirigée dans la direction d’avancement (A). Cette
poutre (2) posséde & son extrémité avant un dispositif
d’accouplement (3) pour l’accrocher & un tracteur
d’entrainement qui n’est pas représenté. A son extrémiteé
arriére, elle posséde deux supports (4 et 5) divergents,
ayant chacun une roue porteuse (6 et 7) qui repose sur le
sol. Sur chaque cété de cette poutre (2) est articulé un
bras télescopique (8 et 9) portant chacun une roue
ridteleuse (10 et 11). Chaque bras télescopique (8, 9)
pourrait étre muni de deux roues riteleuses. Dans ce cas,
la machine en comporterait quatre au total et aurait une
largeur de travail plus importante. Chacun desdits bras (8
et 9) est réalisé en deux parties (12, 13 et 14, 15) en
forme de tubes. Chaque premiére partie (12, 14) est
articulée sur la structure porteuse (1) au moyen d’un axe
(16, 17) qui est sensiblement horizontal et dirigé dans la
direction d’avancement (A). Chaque deuxiéme partie (13, 15)
peut coulisser dans la premiére partie (12, 14) en vue de
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pouvoir allonger ou raccourcir les bras (8 et 9). Ces
parties coulissantes (13 et 15) comportent des arréts (18
et 19) au moyen desquels elles s’appuient contre les
premiéres parties (12 et 14) lorsqu’elles sont totalement
rétractées.

Les deux roues riteleuses (10, 11) sont sensiblement
identiques. Chacune comporte un carter (20, 21) qui est
articulé a l’extrémité de la partie coulissante (13, 15) de
chaque bras télescopique (8, 9) au moyen d’un axe (22, 23)
qui est également sensiblement horizontal et dirigé dans la
direction d’avancement (A). De part et d’autre de chaque
axe (22, 23) sont prévues des butées pour limiter, dans une
certaine fourchette, les pivotements des roues rateleuses
(10, 11). Dans chacun de ces carters (20, 21) est fixé un
axe support (24, 25) qui est sensiblement vertical lorsque
la machine est dans la position de travail. Chaque axe
support (24, 25) porte & son extrémité la plus éloignée du
carter (20, 21) une traverse (26) avec deux roulettes (27
et 28) qui sont dirigées dans la direction d’avancement
(A). Entre cette traverse (26) et ledit carter (20, 21) de
chaque roue réiteleuse (10, 11) est prévu un boitier (29,
30) avec des bras (31) équipés d’outils de travail (32)
tels que des dents. Ce boitier (29, 30) est monté sur l’axe
support (24, 25) de maniére a pouvoir tourner autour. Les
bras porte-outils (31) sont guidés dans des paliers (33)
solidaires du boitier (29, 30), de sorte qu’ils puissent
pivoter autour de leurs axes géométriques longitudinaux
respectifs. A 1’intérieur de ce boiter (29, 30) est prévue,
d’une maniére connue, une came de commande qui est fixée
sur l’axe support (24, 25). Chaque bras porte-outils (31)
comporte & son extrémité située dans le boitier (29, 30) un
levier avec un galet qui est guidé dans ladite came. Des
roues riteleuses avec des outils de travail non commandés
pourraient également équiper la machine selon 1’invention.

Dans le carter (20, 21) de chaque roue rateleuse (10,
11) sont prévus des moyens mécaniques pour entrainer le
boitier (29, 30) en rotation autour de 1l’axe support (24,
25). Ces moyens sont constitués par une couronne dentée
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qui est solidaire de la partie supérieure du boitier (29,
30) et un pignon d’entrainement qui engréne avec ladite
couronne. Ce pignon est 1lié & un arbre (34, 35) qui s’étend
hors du carter (20, 21) en direction de la poutre (2). Sur
cet arbre (34, 35) est monté un arbre de transmission (36,
37) avec un joint de cardan prés de chacune de ses
extrémités. Cet arbre de transmission (36, 37) est relié a
un carter de distribution (38) qui est fixé sous la poutre
(2) et qui est relié, par d’autres arbres de transmission,
a l’arbre de prise de force du tracteur.

Le bras télescopique (8, 9) de chaque roue rateleuse
(10, 11) est équipé d’un vérin hydraulique (39, 40) qui
permet de le relever dans une position sensiblement
verticale pour le transport et de 1l’abaisser dans une
position sensiblement horizontale pour le travail. Chaque
vérin (39, 40) est articulé avec une de ses extrémités sur
la structure (1) et avec son autre extrémité sur la
premiére partie (12, 14) du bras (8, 9) correspondant.

Chaque bras télescopique (8, 9) comporte un
dispositif a ressort (41) situé entre sa premiére partie
(12, 14) et sa partie coulissante (13, 15). Ce dispositif a
ressort (41) est logé dans le volume intérieur de ces
parties (12 & 15). Dans l’exemple de réalisation qui est
représenté sur les figures 2 et 3, le dispositif & ressort
(41) est constitué par un ressort a gaz (42). Le corps (43)
de ce ressort (42) est relié a la partie coulissante (13,
15) du bras télescopique (8, 9) au moyen d’un axe (44). Sa
tige (45) est reliée & la premiére partie (12, 14) dudit
bras télescopique, au moyen d’un axe (46).

Selon l’exemple de réalisation qui est représenté sur
les figures 4 et 5, le dispositif a ressort (41) est
constitué par un ressort de pression métallique (47). Ce
ressort est partiellement guidé par la partie coulissante
(13, 15) du bras télescopique (8, 9). Il s’appuie, d’un
cété, contre une plaque (48) qui est solidaire de ladite
partie coulissante (13, 15) et, de 1l’autre cété, contre une
plaque (49) solidaire de la premiére partie (12, 14) du
bras télescopique (8, 9).
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La partie du ressort (47) qui se situe en-dehors de la
partie coulissante (13, 15) peut étre guidée par une tige
intérieure, fixée sur cette plaque (49).

La force du dispositif a ressort (41), c’est-a-dire
aussi bien du ressort a gaz (42) que du ressort de pression
(47), est inférieure au poids de la roue rateleuse (10, 11)
et de la partie coulissante (13, 15) correspondante du bras
télescopique (8, 9). Ladite force est avantageusement
comprise entre 50% et 95% dudit poids. Ainsi, le dispositif
a4 ressort (41) se comprime automatiquement sous 1l’effet du
poids de ladite roue rateleuse (10, 11) et de la partie
coulissante (13, 15) lorsque celles-ci sont déplacées en
position de transport. Inversement, il pousse
automatiquement la partie coulissante (13, 15) et la roue
rdteleuse (10, 11) correspondante, de maniére a les
éloigner de la structure porteuse (1), lorsqu’elles sont
déplacées en position de travail.

Chaque bras télescopique (8, 9) comporte deux butées
(50 et 51) dont l’une est prévue sur sa premiére partie
(12, 14) et l’autre sur sa partie coulissante (13, 15). Ces
butées (50 et 51) limitent le déplacement vers l’extérieur
de la partie coulissante (13, 15). La position de la butée
(51) est réglable, ce qui permet d’arréter ladite partie
coulissante dans différentes positions de travail.

La butée (50) est constituée par un oeillet qui est
solidaire de la premiére partie (12, 14) du bras
télescopique (8, 9). L’autre butée (51) est constituée par
une broche qui est associée & la partie coulissante (13,
15). Cette derniére comporte une tige (52) qui est
paralléle & son axe géométrique longitudinal. Cette tige
coulisse dans l’oeillet qui constitue la butée (50) et
comporte plusieurs orifices (53) pour la broche constituant
la butée (51). Ces orifices (53) sont prévus a des
intervalles réguliers, sur la partie de la tige (52) qui
est dirigée vers la poutre (2).

Durant le travail, la machine selon 1’invention est
attelée a un tracteur qui la déplace dans le sens de la
fléche (A) (voir figure 1). Les deux bras télescopiques
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(8 et 9) sont alors abaissés, de sorte que les roulettes
(27 et 28) des deux roues rateleuses (10 et 11) reposent
sur le sol. Les boitiers (29 et 30) de ces roues réateleuses
sont entrainés en rotation dans le sens des fléches (G et
H) a partir du tracteur. Durant cette rotation, les bras
porte-outils (31) de chaque roue rateleuse (10, 11) sont
commandés par la came qui est logée dans le boitier (29,
30), de telle sorte que leurs outils (32) ratellent les
végétaux sur la partie avant de leur trajectoire et les
déposent sous la forme d’un andain sur la bande de terrain
qui est située entre les deux roues rateleuses (10 et 11).

La largeur de travail de cette machine peut étre
augmentée ou diminuée en modifiant la longueur des bras
télescopiques (8 et 9) et par conséquent la distance entre
les roues riteleuses (10 et 11). Ceci permet d’augmenter la
largeur, par exemple, lorsque les végétaux ne sont pas
denses. Par contre, lorsqu’ils sont trés denses, la largeur
de travail peut étre réduite afin d’éviter que le volume de
l’andain ne soit trop important.

Sur cette machine, l’utilisateur détermine la
longueur des bras télescopiques (8 et 9) au moyen des
butées (50 et 51). Pour cela, il lui suffit de déplacer les
butées (51) d’un orifice (53) a 1l’autre. Sur chaque bras
télescopique (8 ou 9), lforifice (53) qui est le plus
proche de la poutre (2) permet d’obtenir la plus
importante longueur. Inversement, l’orifice (53) le plus
éloigné de ladite poutre (2) permet d’obtenir la plus
faible longueur du bras télescopique (8, 9). Les orifices
(53) situés entre les deux orifices extrémes permettent
d’obtenir des largeurs intermédiaires. Le positionnement
des butées réglables (51) s’effectue lorsque les bras
télescopiques (8 et 9) sont relevés (figures 3 et 5).
Ensuite, il suffit d’abaisser les bras télescopiques (8 et
9) dans la position de travail. Dés qu’ils approchent de la
position horizontale, les dispositifs a ressort (41)
poussent les parties coulissantes (13 et 15) avec les roues
ridteleuses (10 et 11) vers l’extérieur jusqu’a ce que les
butées réglables (51) rencontrent les butées fixes (50).
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La machine est alors dans la position de travail souhaitée
(figures 2 et 4).

Par ailleurs, lorsque les bras télescopiques (8 et 9)
sont relevés en position de transport au moyen des vérins
hydrauliques (39 et 40), leurs roues rételeuses (10 et 11)
compriment les dispositifs a ressort (41). Lesdites roues
rdteleuses reviennent alors automatiquement, avec les
parties coulissantes (13 et 15), dans la position la plus
basse possible. Dans cette position, les bras télescopiques
(8 et 9) sont entiérement rétractés (figures 3 et 5). La
hauteur de la machine est ainsi automatiquement réduite.

Dans cette position de transport, les bras
télescopiques (8 et 9) peuvent étre blogués au moyen d’un
dispositif de verrouillage évitant tout retour accidentel
en position de travail. Les bras porte-outils (31) peuvent
avoir des parties extérieures (54) démontables.
L’utilisateur a ainsi la possibilité de démonter celles qui
sont dirigées vers le haut, afin d’obtenir une réduction
supplémentaire de la hauteur de la machine.

I1 est bien évident que 1l’invention n’est pas limitée
aux modes de réalisation décrits ci-dessus et représentés
sur les dessins annexés. Des modifications restent
possibles, notamment en ce qui concerne la constitution ou
le nombre des divers éléments ou par substitution
d’équivalents techniques, sans pour autant sortir du
domaine de protection tel que défini dans les

revendications.
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Revendications
Machine agricole, notamment une andaineuse de végétaux
couchés sur le sol, comportant notamment une structure
porteuse, au moins un bras télescopique qui est
déplagable d’une position de travail dans une position
de transport et inversement, lequel bras est réalisé
en au moins deux parties, une premiére qui est
articulée sur la structure porteuse et une seconde qui
peut coulisser par rapport & la premiére et, au moins
un organe de travail tel qu’une roue rateleuse, qui
est articulé sur la partie coulissante du bras
télescopique, caractérisée par le fait que chaque bras
télescopique (8, 9) comporte un dispositif & ressort
(41) situé entre sa premiére partie (12, 14) et sa
partie coulissante (13, 15), lequel dispositif (41) se
comprime sous l’effet du poids de la roue réateleuse
(10, 11) et de la partie coulissante (13, 15)
correspondante, lorsque celles-ci sont déplacées en
position de transport et, pousse ladite partie
coulissante (13, 15) et la roue riteleuse (10, 11) de
maniére a les éloigner de la structure porteuse (1)
lorsqu’elles sont déplacées en position de travail,
ainsi que deux butées (50 et 51) dont 1‘’une est prévue
sur la premiére partie (12, 14) et l’autre sur la
partie coulissante (13, 15) de chaque bras
télescopique (8, 9), la position de 1l’une au moins de
ces butées étant réglable en vue d’/arréter ladite
partie coulissante (13, 15) dans différentes positions
de travail.
Machine selon la revendication 1, caractérisée par le
fait que le dispositif & ressort (41) est constitué
par un ressort de compression métallique (47) placé
entre la premiére partie (12, 14) et la partie
coulissante (13, 15) de chaque bras télescopique (8,
9).
Machine selon la revendication 1, caractérisée par le
fait que le dispositif & ressort (41) est constitué
par un ressort a gaz (42) placé entre la premiére
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partie (12, 14) et la partie coulissante (13, 15) de
chaque bras télescopique (8, 9).

Machine selon la revendication 1,2 ou 3, caractérisée
par le fait que la force de chaque dispositif a
ressort (41) est inférieure au poids de la roue
rateleuse (10, 11) correspondante et de la partie
coulissante (13, 15) des bras télescopiques (8, 9).
Machine selon la revendication 1, caractérisée par le
fait que la butée (50) est constituée par un oeillet
qui est solidaire de la premiére partie (12, 14) du
bras télescopique (8, 9).

Machine selon la revendication 1 ou 5, caractérisée
par le fait que la partie coulissante (13, 15) du bras
télescopique (8, 9) comporte une tige (52) qui est
paralléle & son axe longitudinal, laquelle tige (52)
coulisse dans l’ceillet constituant la butée (50) et
comporte plusieurs trous de positionnement (53) pour
une broche constituant la butée (51).
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