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(57) Abrégé/Abstract:

L'invention concerne un procédé de réglage et/ou de calibrage d'une machine agricole mobile et motorisée, dénommé ci-aprés
robot agricole (1), pourvue d'au moins un outil (2) et apte a travailler une parcelle (3) de maniére autonome. Le procédé est
caractérisé en ce qu'il consiste, notamment en début de phase de travail d'une nouvelle parcelle, et suite a requéte d'un opérateur
(5) ou validation d'une requéte par un opérateur (5), a faire fonctionner temporairement ledit robot (1) dans un mode semi-
autonome durant lequel au moins un paramétre de fonctionnement dudit robot (1) et/ou dudit au moins un outil (2) est géré et
ajusté par cet opérateur (5) ou par le robot (1), ou par l'outil (2), ou par une combinaison des trois, en vue de son réglage ou
calibrage pour la phase de travail autonome consécutive, ce aprés validation par l'opérateur (5).
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Abrégé:

L'invention concerne un procédé de réglage et/ou de calibrage d'une machine agricole mobile et
motorisée, dénommé ci-apres robot agricole (1), pourvue d'au moins un outil (2) et apte a travailler
une parcelle (3) de maniére autonome. Le procédé est caractérisé en ce qu'il consiste, notamment en
début de phase de travail d'une nouvelle parcelle, et suite a requéte d'un opérateur (5) ou validation
d'une requéte par un opérateur (5), a faire fonctionner temporairement ledit robot (1) dans un mode
semi-autonome durant lequel au moins un parametre de fonctionnement dudit robot (1) et/ou dudit
au moins un outil (2) est géré et ajusté par cet opérateur (5) ou par le robot (1), ou par I'outil (2), ou
par une combinaison des trois, en vue de son réglage ou calibrage pour la phase de travail autonome
consécutive, ce apres validation par I'opérateur (5).
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Description

Titre de l'invention : Procédé de réglage et/ou de calibrage
d’une machine agricole

[0001] La présente invention concerne le domaine du machinisme agricole et plus
particulierement du travail du sol ou des végétaux d'une parcelle agricole par un
engin agricole a fonctionnement autonome, c'est-a-dire pouvant travailler ladite
parcelle sans 'assistance d’'un opérateur. Un tel engin est couramment dénommeé
robot agricole et correspond a une machine ou un attelage agricole mobile et
motorisée pourvu d'au moins un outil (intégré, porté, semi-porté ou trainé) et
comportant des moyens (de pilotage, de communication, de repérage, ...) le

rendant apte a travailler une parcelle de maniere autonome.

[0002] Dans ce contexte, l'invention a pour objet un procédé de réglage et/ou de

calibrage d'un tel robot agricole et un procédé de mise en ceuvre de ce robot.

[0003] Un tel robot agricole peut étre mis en ceuvre seul pour travailler une parcelle
ou faire partie d’'une flotte d’au moins deux robots affectés a ladite parcelle. Ce
robot peut fonctionner de maniére totalement indépendante (carte de préconisation,
GPS, ...) ou étre contrélé a distance par un systéeme central de commande a
distance d’'une flotte de robots par exemple. Les robots d’'une flotte peuvent ou non
communiquer entre eux et étre le cas échéant affecté au travail d’'une partie

prédéterminée de la parcelle.

0004] Typiguement, la réalisation d’'une tache ou d'une opération agricole sur une
y

parcelle par le biais d’'une machine agricole autonome comprend essentiellement

trois étapes principales, a l'instar d'un processus de travail agricole conventionnel,

c‘est a dire non-autonome, effectué en totalité sous le contréle d’'un opérateur.

[0005] La premiére étape, réalisée par un opérateur, consiste a amener le robot
agricole et son ou ses outil(s) au niveau de la parcelle a traiter, a réaliser les
éventuelles opérations de montage ou dassemblage pour que le robot soit
configuré pour pouvoir exécuter le travail a effectuer et a le positionner en début

de parcours.

[0006] La deuxieme étape consiste a effectuer le réglage et/ou le calibrage du robot

et de son/ses outil(s). En effet, les paramétres de fonctionnement de ces derniers
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doivent étre réglés pour étre le plus en adéquation possible avec les conditions de
travail réelles du jour et des caractéristiques de la parcelle a travailler (humidité,
température, vent, type et état du sol, densité et qualité des plantes a traiter, nature
et intensité des opérations agricoles a effectuer, ...). Ces paramétres ne peuvent
pas étre réglés en avance et doivent donc I'étre sur site par des essais et des tests
en conditions réelles. Généralement, et en fonction de la complexité des réglages
et calibrages et du nombre de paramétres concernés, plusieurs cycles d’essai sont
nécessaires, dont chacun consiste a faire réaliser par le robot en mode autonome

une courte distance de travail avec un jeu de réglage.

[0007] A l'issue de ce cycle ou de chacun de ces cycles consécutifs, 'opérateur valide
ou non ces réglages en fonction de la qualité du travail effectué (inspection
visuelle). L’'inspection visuelle de la qualité du travail effectué peut étre réalisée par
Fopérateur en observant directement la parcelle ou indirectement via au moins une
caméra présente sur le robot et/ou sur au moins un outil. Les images captées par
cette caméra peuvent ensuite étre analysées par I'opérateur sur un dispositif de
contréle portable. Cela débouche soit sur un nouveau cycle d’'essais avec de
nouveaux réglages en cas de qualité du travail insuffisante, soit sur la poursuite ou
le redémarrage du travail de la parcelle si la qualité du travail est jugee
satisfaisante. Durant cette troisieme étape, effectuée en totalité en mode
autonome, le robot réalise le travail agricole avec les derniers réglages validés et
en suivant le parcours préétablis, ce de maniéere indépendante, ou le guidage

depuis un systéme de contrdle a distance.

[0008] Dans ce contexte, la présente invention a pour but de proposer une solution
permettant de régler et/ou de calibrer au moins un paramétre de fonctionnement
d’au moins un robot agricole en accord avec les conditions réelles sur site, plus
efficiente que les solutions actuelles et évitant l'utilisation du mode de travail
autonome pour la phase de réglage et/ou de calibrage, et surtout son interruption,

le cas échéant répétée, comme dans I'état de la technique précité.

[0009] A cet effet, I'invention a pour objet, un procédé de réglage et/ou de calibrage
d’'une machine ou d’'un attelage agricole mobile et motorisé(e), dénommé ci-aprés
rabot agricole, pourvu d’au moins un outil et apte a travailler une parcelle de
maniére autonome, procédé caractérisé en ce qu’il consiste, en début de phase

de travail d’'une nouvelle parcelle, lors de la reprise d’'une phase de travail

CA 03214891 2023-10-6



WO 2022/223630 PCT/EP2022/060436

interrompue sur une parcelle donnée deéja partiellement travaillée, en cas de
modification substantielle des caractéristiques de la parcelle en cours de travail
autonome et/cu en cas de dégradation notable de la qualité du travail réalisé par
le robot agricole en cours de travail autonome, et suite a requéte d’'un opérateur
ou validation dune requéte par un opérateur (5), a faire fonctionner
temporairement ledit robot dans un mode semi-autonome durant lequel au moins
un paramétre de fonctionnement dudit robot et/ou dudit au moins un outil est géré
et ajusté par cet opérateur ou par le robot, ou par 'outil, ou par une combinaison
des trois, en vue de son réglage ou calibrage pour la phase de travail autonome

consécutive, ce apres validation par 'opérateur.

[0010] L’invention concerne également un procédé de mise en ceuvre d'un robot
agricole pour le travail d'une parcelle, intégrant le procédé de réglage et/ou de

calibrage précité.

[0011] L'invention sera mieux comprise, grace a la description ci-apres, qui se rapporte
a un mode de réalisation préféré, donné a titre d'exemple non limitatif, et expliqgué

avec reéférence aux dessins schématiques annexés, dans lesquels :

[0012] [Fig. 1] représente, en vue schématique de dessus, une parcelle sur laquelle
un robot agricole travaille une partie de parcelle initiale en mode semi-automatique
en relation avec un opérateur et durant une phase de réglage et/ou de calibrage
d’au moins un parametre de fonctionnement, en accord avec le procede selon

linvention ;

[0013] [Fig. 2] représente la parcelle de la figure 1, a un instant postérieur et travaillée
par le robot agricole fonctionnant en mode autonome, avec les paramétres tels que
réglés et calibrés a I'issue de la phase représentée sur la figure 1, un second robot
similaire a celui de la figure 1 et partageant les mémes réglages et calibrages de
parametres travaillant de maniére autonome une autre partie de la méme parcelle

(coté droit) de la figure 2 ;
[0014] [Fig. 3A] et

[0015] [Fig. 3B] représentent une parcelle divisée en deux zones présentant des
caractéristiques différentes ou travaillées a des moments différents, la premiere
petite zone ayant été travaillée avec des premiers réglages et calibrages des

parameétres de fonctionnement, et la seconde grande zone étant travaillé de
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maniere autonome par le robot agricole (figure 3B), aprés une nouvelle phase de
fonctionnement en mode semi-autonome correspondant & une nouvelle phase de

réglage et de calibrage (figure 3A), et,

[00186] [Fig. 4] est un ordinogramme illustrant un mode de réalisation du procéde selon

I'invention.

[0017] Sur les figures 1 a 3, le parcours encore a effectuer par le robot en mode de
travail autonome est représenté en tracé pointillé simple et le parcours d€ja
effectué en mode de travail autonome est représenté en tracé continu (trait plein)
simple. Sur ces mémes figures, le parcours encore a effectuer par le robot en mode
de travail semi-autonome (mode réglage et/ou calibrage) est représenté en tracé
pointillé double et le parcours déja effectué en mode de travail semi-autonome est

représenté en tracé continu (traits pleins) double.

[0018] Les figures 1 a 4 illustrent schématiquement ou symboliquement un procédé
de réglage et/ou de calibrage d’'une machine ou d'un attelage agricole mobile et
motorisé(e), dénommé ci-aprés robot agricole (1), pourvu d’au moins un cutil (2)

et apte a travailler une parcelle (3) de maniére autonome.

[0019] Conformément a I'invention, ce procédé est caractérisé en ce qu’il consiste, en
début de phase de travail dune nouvelle parcelle, lors de la reprise d'une phase
de travail interrompue sur une parcelle donnée déja partiellement travaillée, en cas
de modification substantielle des caractéristiques de la parcelle en cours de travail
autonome et/cu en cas de degradation notable de la qualité du travail réalisé par
le robot agricole (1) en cours de travail autonome, et suite a requéte d’'un opérateur
(5) ou validation d'une requéte par un opérateur (5), a faire fonctionner
temporairement ledit robot (1) dans un mode semi-autonome durant lequel au
moins un paramétre de fonctionnement dudit robot (1) et/ou dudit au moins un outil
(2) est géré et ajusté par cet opérateur (5), par le robot (1), par l'outil (2) ou par les
trois combinés, en vue de son réglage ou calibrage pour la phase de travail

autonome consécutive, ce aprés validation par I'opérateur (5).

[0020] Ainsi, l'invention fournit un mode de fonctionnement spécifique du robot
agricole (1) durant lequel soit 'opérateur (5), soit le robot (1) lui-méme, soit I'outil
(2) lui-méme, soit une combinaison des trois, peut régler et/ou calibrer sur site, en

conditions actuelles, en direct, en temps réel et avec un contréle de visu par
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'opérateur, au moins un parameétre de fonctionnement (bien entendu apte a étre
régler ou calibrer), sans avoir a démarrer le mode de fonctionnement autonome (et

donc sans avoir a l'interrompre).

[0021] Lorsque le ou les parametre(s) de fonctionnement a régler/calibrer est (sont)
gére(s) et ajusté(s) par 'opérateur, les autres parametres de fonctionnement (non
modifiés durant cette phase) sont gérés par le robot comme dans le mode de
fonctionnement autonome. Dans l'autre variante de mise en ceuvre du procédé,
c’est-a-dire lorsque le robot gére et ajuste le(s) parameétre(s) de fonctionnement
concerné(s), les autres paramétres de fonctionnement (non modifiés durant cette
phase) sont avantageusement également gérés par le robot. Toutefois, dans les
deux variantes, le réglage/calibrage doit étre validé par 'opérateur avant de passer
en mode de travail autonome.

[0022] Préférentiellement, la partie de parcelle (3') travaillee durant la phase de
fonctionnement en mode semi-autonome n'est pas retravaillée durant ladite phase
de travail autonome consécutive. Ainsi, en réalisant déja le travail attendu sur la
partie de parcelle (3’) parcourue durant cette phase de fonctionnement semi-
autonome spécifique, il en résulte une diminution d’autant de la surface a travailler

ultérieurement en mode de travail autonome, d’ou un gain en productivité.

[0023] Avantageusement, ledit au moins un parameétre de fonctionnement du robot
agricole (1) et/ou dudit au moins un outil (2), qui est gere et ajuste par 'operateur
(5) ou par le robot (1), ou par 'outil (2), ou par une combinaison des trois, durant
la phase de fonctionnement semi-autonome, est choisi dans le groupe formé par
la puissance développée, la vitesse de déplacement, la direction de déplacement,
la configuration du parcours de travail sur la parcelle (3), la configuration du robot
(1) et le positionnement et/ou l'orientation et/ou la configuration et/ou les

parameétres de fonctionnement dudit au moins un outil (2).

[0024] Les autres paramétres de fonctionnement sont contrélés par le robot comme

dans le mode autonome.

[0025] En fonction du type de robot et/ou de la nature de I'outil concernég, le procédé
peut consister a régler et/ou a calibrer au moins deux paramétres de
fonctionnement différents durant le mode de fonctionnement semi-autonome, soit

en autorisant leur gestion et ajustement simultanés, soit en autorisant leur gestion
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et ajustement de maniére individuelle et séparée durant au moins deux phases
consécutives. Ainsi, a titre d’exemple, 'opérateur pourra régler simultanément ou

successivement la configuration de I'outil (2) et la vitesse d’avance du robot (1).

[0026] Dans les cas les plus simples et de maniére générale, la phase de
fonctionnement en mode semi-autonome ne comporte qu'un seul cycle
opérationnel. Durant cette phase, le robot (1) peut parcourir une fraction de rang,
la totalité d’'un rang ou plus gqu’un rang du parcours (4) défini a 'avance pour la

parcelle (3) considéré.

[0027] En variante toutefois et pour les situations plus complexes, la phase de
fonctionnement en mode semi-autonome peut comprendre au moins deux cycles
consécutifs, en ce que durant le deuxiéme cycle et/ou 'un au moins des éventuels
cycles suivants, le(s) méme(s) paramétre(s) de fonctionnement est(sont) calibré(s)
et/ou réglé(s), chaque cycle étant suivi d’'une phase de validation du travail effectué

par le robot agricole (1).

[0028] Additionnellement ou selon une autre variante, il peut étre prévu la phase de
fonctionnement en mode semi-autonome comprenne au moins deux cycles
consécutifs, en ce que durant le deuxiéme cycle et/ou I'un au moins des éventuels
cycles suivants, au moins un second parametre de fonctionnement, différent de
celui concerné par le premier cycle, est calibré et/ou réglé, chaque cycle étant suivi

d'une phase de validation du travail effectué par le robot agricole (1).

[0029] Avantageusement, il peut étre prévu qu’un retour d’information sur les résultats
du/des parameétre(s) de fonctionnement utilisé(s) durant un cycle de travaill en
mode semi-autonome soit utilisé dans la détermination du/des paramétre(s) de
fonctionnement du/des cycle(s) suivant(s). Ce retour d'information peut étre obtenu
via au moins un capteur présent sur le robot (1) et/ou sur I'outil (2). Les résultats
d'un cycle peuvent ainsi étre pris en compte par 'opérateur afin d’affiner le choix

du/des parametre(s) de fonctionnement du/des cycle(s) suivant(s).

[0030] En fonction du type de travail a réaliser, il est possible ou non de repasser sur
la méme zone de la parcelle.

[0031]En accord avec une premiere variante de réalisation, par exemple
envisageable avec une opération de travail du sol, il peut étre prévu que durant

chacun des différents cycles consécutifs de la phase de fonctionnement en mode
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semi-autonome, le robot agricole (1) se déplace sur la méme partie de parcelle (3’)
et selon le méme parcours (4) que lors du premier cycle, ledit robot (1) se

repositionnant de maniére autonome ou non (en début de parcours).

[0032] En accord avec une seconde variante de réalisation, par exemple adaptée pour
une opération du type semis, il peut étre prévu que durant chacun des différents
cycles consecutifs de la phase de fonctionnement en mode semi-autonome, le
robot agricole (1) se déplace sur des parties de parcelle (3') différentes
consécutives, ledit robot (1) se positionnant de maniére autonome ou non (en

début de parcours de la partie suivante).

[0033] En vue de tirer profit de 'expérience acquise durant la phase de fonctionnement
en mode semi-autonome au-dela de la fin du travail sur la parcelle considérée, par
exemple pour 'année d'apres, ou pour partager les fruits de cette expérience lors
d’'une opération agricole ultérieure, le procéde peut consister a sauvegarder le
profil de réglage et/ou de calibrage du robot agricole (1) considéré a l'issue de sa
phase de fonctionnement en mode semi-autonome, le cas échéant aprés une
courte phase de validation en mode de travail autonome, en vue de sa réutilisation
ultérieure dans des circonstances similaires et/ou de sa transmission a au moins
un autre robot agricole (1’) similaire faisant partie de la méme flotte que le robot

agricole (1) considére, et éventuellement prévu pour travailler la méme parcelle (3).

[0034] Afin de ne pas solliciter de maniere superflue l'intervention de l'operateur, il
peut étre envisagé, en particulier avant le démarrage de la phase de
réglage/calibrage, de déterminer la longueur du parcours (4) a réaliser par le robot
agricole (1) durant la phase de fonctionnement en mode semi-autonome,
notamment en fonction du type d’outil(s) (2), des caractéristiques de la parcelle (3)

et/ou de la nature de I'opération agricole a effectuer.

[0035] Bien entendu, au moins certains des réglages ou calibrages peuvent, en
fonction du parameétre considéré, se faire par intervention manuelle. Toutefois,
compte tenu du degré croissant de motorisation et d’automatisation des machines
du type robot agricole (1), plusieurs, voire la plupart des parametres réglables
pourraient étre gérés et ajustés par 'opérateur a distance. Dans ces conditions, il
peut étre fourni un moyen d’interface portable apte a communiquer avec le robot

agricole (1) et autorisant le réglage et/ou le calibrage d’au moins un paramétre
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durant la phase de fonctionnement en mode semi-autonome, ledit moyen
d’interface pouvant indiquer a 'opérateur les opérations a effectuer, les paramétres
a régler et/ou a calibrer et 'occurrence d’'une nouvelle phase de fonctionnement
en mode semi-autonome. Un tel moyen (non représenté, mais porté par 'opérateur
sur les figures 1 et 3A par exemple) peut avantageusement se présenter sous la
forme d’'une tablette (7) ou d'un smartphone et permet aussi, par le biais de
séquences préprogrammées et d'une liste de vérification de s’assurer qu'un

protocole prédéfini est respecté, tout en fournissant une meilleure ergonomie.

[0036] Le moyen d’interface permet a 'opérateur de suivre en continu le procédé de
réglage et/ou de calibrage et notamment de recevoir le retour d’information d’'un
cycle avant de déterminer le(s) paramétre(s) de fonctionnement du cycle suivant.
Dans ce cas-la, le moyen d’interface et le(s) capteur(s) présents sur le robot

agricole (1) et/ou sur 'outil (2) sont en communication directe ou indirecte.

[0037] Le retour d’'information peut comprendre un ou plusieurs types d’informations,
tels que par exemple : des valeurs numériques, des images, ou des vidéos. Ces
donnees peuvent représenter différentes informations comme une profondeur de
travail, un niveau d’'usure d’'un outil de travail, un état du sol avant et/ou aprés le
passage du robot (1), une représentation du sol, une caractéristique du sol, une
quantite de résidus, une qualité du travail réalisé€ par le robot (1) et/ou 'outil (2), un

respect d’'une valeur seuil ou d’'une consigne de travail,

[0038] Le moyen dinterface peut permettre dafficher des informations servant a
accompagner l'opérateur durant le procéde de réglage et/ou de calibrage. Ces
informations peuvent indiquer a I'opérateur les différentes actions a effecteur avant,
pendant, et/ou aprés les différentes phases de fonctionnement et cycles. Ces
informations permettent de s’assurer que l'opérateur respecte un protocole de
réglage et/ou de calibrage prédéfini mais aussi de faciliter 'utilisation du systéme

global.

[0039] Pour faire face a des événements non prévus ou encore s’adapter a des
conditions changeantes, l'invention peut prévoir d’effectuer, pour une parcelle
donnée (3) et un robot agricole (1) considéré, et aprés une phase de travail en
mode autonome, au moins une seconde phase de fonctionnement en mode semi-

autonome aboutissant & une modification du réglage et/ou du calibrage d’au moins
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un parameétre de fonctionnement, ce en fonction d'une carte de préconisation
associée a la parcelle (3), suite a une interruption involontaire de la phase de travail
en autonome ou encore suite au constat d’'une dégradation de la qualité du travail
réalisé par le rcbot (1). Parmi les imprévus possibles, on peut notamment citer :
une interruption du fait d'intempéries (modification des conditions sur site, mais
travail déja partiellement effectué), une interruption du fait d’'une panne ou d’une
opération de maintenance ou encore une grande hétérogénéité de la parcelle

travaillée (soucis de maintien d’'une qualité de travail homogéne).

[0040] Les profils de réglage résultants sont généralement associés a une

configuration [parcelle-robot-outil] donnée.

[0041] Lorsque le procédé est mis en ceuvre en relation avec un attelage agricole,
comprenant le robot avec éventuellement au moins un outil et au moins une
machine agricole supplémentaire attelé, le proceédé peut consister a effectuer
également, durant la phase de fonctionnement en mode semi-autonome du robot
agricole (1) destinée au réglage ou calibrage d’au moins un de ses paramétres de
fonctionnement et/ou de son outil (2), ou durant une phase de fonctionnement
postérieure, le réglage et/ou le calibrage d’au moins un paramétre de
fonctionnement d’'une machine attelée audit robot (1) et/ou d’au moins un outil

d'une telle machine.

[0042] L’invention concerne egalement un procédé de mise en ceuvre d’au moins un
robot agricole (1) pour le travail d’'une parcelle (3), ledit robot (1) consistant en une
machine ou un attelage agricole mobile et motorisée, pourvu d’au moins un outil
(2) et apte a travailler une parcelle (3) de maniére autonome, ledit procédé
comprenant au moins une phase de mise en place dudit robot agricole (1) en début
de parcours de travail sur une parcelle donnée (3), ce sous le contréle d'un
opérateur, au moins une phase de réglage et/ou de calibrage du robot (1), et le

cas échéant de son outil (2), et au moins une phase de travail autonome.

[0043] Ce procedé est caracterisé en ce que I'execution de la ou de chacune des
phase(s) de réglage et/ou de calibrage dudit robot (1) et/ou de l'outil (2) est realisée
en mode de travail semi-autonome et consiste a mettre en ceuvre le procédé décrit

ci-dessus.
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[0044] Selon une caractéristique de I'invention, il peut étre prévu d'exploiter, pour le
travail de la parcelle (3) et la réalisation du parcours du robot (1) sur cette derniére,
une carte de préconisation préétablie, cette carte comprenant également la
localisation d’au moins un éventuel segment de parcours correspondant a une
nouvelle phase de réglage et/ou de calibrage en mode semi-autonome dudit robot
(1), en cours de travail de la parcelle (3) et postérieurement a une phase initiale de

réglage et/ou de calibrage.

[0045] Une telle seconde phase reglage et/ou de calibrage, illustrée sur les figures 3A
et 3B, peut par exemple étre recommandé ou nécessaire dans le cas dune
interruption volontaire ou non, une modification des conditions sur site (pluie), ou

encore une évolution de la nature du sol ou des végétaux.

[0046] Bien entendu, l'invention n'est pas limitée au mode de réalisation décrit et
représenté aux dessins annexés. Des modifications restent possibles, notamment
du point de vue de la constitution des divers éléments ou par substitution
d'équivalents techniques, sans sortir pour autant du domaine de protection de

l'invention.
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Revendications

[Revendication 1] Procédé de réglage et/ou de calibrage d’'une machine ou
d’'un attelage agricole mobile et motorisé(e), dénommé ci-apres robot agricole
(1), pourvu d’au moins un outil (2) et apte a travailler une parcelle (3) de
maniére autonome,
caractérisé en ce qu’il consiste, en début de phase de travail d’'une nouvelle
parcelle, lors de la reprise d’'une phase de travail interrompue sur une parcelle
donnée déja partiellement travaillée, en cas de maodification substantielle des
caractéristiques de la parcelle en cours de travail autonome et/ou en cas de
dégradation notable de la qualité du travail réalisé€ par le robot agricole (1) en
cours de travail autonome, et suite a requéte d’'un opérateur (5) ou validation
d’'une requéte par un opérateur (5), a faire fonctionner temporairement ledit
robot (1) dans un mode semi-autonome durant lequel au moins un paramétre
de fonctionnement dudit robot (1) et/ou dudit au moins un outil (2) est géré et
ajusté par cet opérateur (5) ou par le robot (1), ou par l'outil (2), ou par une
combinaison des trois, en vue de son réglage ou calibrage pour la phase de
travail autonome consécutive, ce aprés validation par I'opérateur (5).

[Revendication 2] Procéde selon la revendication 1, caractérisé en ce que la
partie de parcelle (3’) travaillée durant la phase de fonctionnement en mode
semi-autonome n’'étant pas retravaillée durant ladite phase de travail autonome
conseécutive.

[Revendication 3] Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé en ce
que ledit au moins un paramétre de fonctionnement du robot agricole (1) et/ou
dudit au moins un outil (2), qui est géré et ajusté par 'opérateur (5) ou par le
robot(1), ou par I'outil (2), ou par une combinaison des trois, durant la phase de
fonctionnement semi-autonome, est choisi dans le groupe formé par la
puissance développée, la vitesse de déplacement, la direction de déplacement,
la configuration du parcours de travail sur la parcelle (3), la configuration du
robot (1) et le positionnement et/ou I'orientation et/ou la configuration et/ou les
paramétres de fonctionnement dudit au moins un outil (2).

[Revendication 4] Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 3,
caractérisé en ce qu’il consiste a régler et/ou a calibrer au moins deux

paramétres de fonctionnement différents durant le mode de fonctionnement
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semi-autonome, soit en autorisant leur gestion et ajustement simultanés, soit
en autorisant leur gestion et ajustement de maniére individuelle et séparée

durant au moins deux phases consécutives.

[Revendication 5] Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 4,

caractérisé en ce que la phase de fonctionnement en mode semi-autonome
comprend au moins deux cycles consécutifs, en ce que durant le deuxiéme
cycle et/ou 'un au moins des éventuels cycles suivants, le(s) méme(s)
parametre(s) de fonctionnement est(sont) calibré(s) et/ou réglé(s) et en ce que
chaque cycle est suivi d’'une phase de validation du travail effectué par le robot

agricole (1).

[Revendication 6] Procédeé selon 'une quelconque des revendications 1 a 4,

caractérisé en ce que la phase de fonctionnement en mode semi-autonome
comprend au moins deux cycles consécutifs, en ce que durant le deuxiéme
cycle et/ou 'un au moins des éventuels cycles suivants, au moins un second
paramétre de fonctionnement, différent de celui concerné par le premier cycle,
est calibré et/ou réglé et en ce que chaque cycle est suivi d'une phase de

validation du travail effectué par le robot agricole (1).

[Revendication 7] Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 4 6,

caractérisé en ce qu’il consiste & sauvegarder le profil de réglage et/ou de
calibrage du robot agricole (1) consideré a lissue de sa phase de
fonctionnement en mode semi-autonome, le cas échéant apres une courte
phase de validation en mode de travail autonome, en vue de sa réutilisation
ultérieure dans des circonstances similaires et/ou de sa transmission & au
moins un autre robot agricole (1’) similaire faisant partie de la méme flotte que
le robot agricole (1) considéré, et éventuellement prévu pour travailler la méme

parcelle (3).

[Revendication 8] Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 7,

CA 03214891 2023-10-6

caractérisé en ce qu’il consiste a déterminer la longueur du parcours (4) a
réaliser par le robot agricole (1) durant la phase de fonctionnement en mode
semi-autonome, notamment en fonction du type doutil(s) (2), des
caractéristiques de la parcelle (3) et/ou de la nature de I'opération agricole a

effectuer.



WO 2022/223630 PCT/EP2022/060436

13

[Revendication 9] Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 8,

caractérisé en ce qu’il consiste a fournir un moyen d’interface portable apte a
communiquer avec le robot agricole (1) et autorisant le réglage et/ou le
calibrage d’au moins un paramétre durant la phase de fonctionnement en mode
semi-autonome, ledit moyen dinterface pouvant indiquer a lopérateur les
opérations a effectuer, les paramétres a régler et/ou a calibrer et 'occurrence

d’'une nouvelle phase de fonctionnement en mode semi-autonome.

[Revendication 10] Procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 9,

caractérisé en ce qu'’il consiste a effectuer, pour une parcelle donnée (3) et un
robot agricole (1) considéré, et aprés une phase de travail en mode autonome,
au moins une seconde phase de fonctionnement en mode semi-autonome
aboutissant a une modification du réglage et/ou du calibrage d’'au moins un
paramétre de fonctionnement, ce en fonction d'une carte de préconisation
associée a la parcelle (3), suite a une interruption involontaire de la phase de
travail en autonome ou encore suite au constat d’'une dégradation de la qualité

du travail réalisé par le robot (1).

[Revendication 11] Procéde de mise en ceuvre d’au moins un robot agricole

CA 03214891 2023-10-6

(1) pour le travail d’'une parcelle (3), ledit robot (1) consistant en une machine
ou un attelage agricole mobile et motorisée, pourvu d’au moins un outil (2) et
apte a travailler une parcelle (3) de maniére autonome, ledit procédé
comprenant au moins une phase de mise en place dudit robot agricole (1) en
début de parcours de travail sur une parcelle donnée (3), ce sous le contréle
d’un opérateur, au maoins une phase de réglage et/ou de calibrage du robot (1),
et le cas échéant de son outil (2), et au moins une phase de travail autonome,
procédé caractérisé en ce que I'exécution de la ou de chacune des phase(s)
de réglage et/ou de calibrage dudit robot (1) et/ou de l'outil (2) est réalisée en
mode de travail semi-autonome et consiste a mettre en ceuvre le procédeé selon

'une quelconque des revendications 1 a 10.
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[Fig. 2]
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[Fig. 3A]
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[Fig. 3B]
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[Fig. 4]
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