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1. Thème de l’essai 

L’objectif du programme est de mettre au point des techniques alternatives d'entretien du rang de 

plantation. 

 

2. But de l’essai 

En 2012, l’action a eu un double objectif :  

 Expérimenter des combinaisons d'outils de travail du sol qui allient efficacité et moindre 

coûts. 

 Etudier la faisabilité d’effectuer un travail du sol de deux rangs lors du même passage. 

 

3. Facteurs et modalités étudiés 

Entretien du rang de plantation effectué au cours de la saison avec différentes combinaisons 

d’outils, comparé à un travail du sol réalisé avec un seul outil. 

 

Faisabilité technique d’effectuer un travail du sol de deux rangs lors du même passage. 

 

4. Matériel et Méthodes 

 Matériel d’entretien du sol :  

Les essais d’entretien du sol ont été effectués avec le système «SOLTRONIC et Decalex ‘air » de 

la société Souslikoff. Différentes combinaisons d’outils ont été montées sur ce matériel (cf. 

description ci-après). 

 

Ce travail a été comparé avec un désherbage effectué avec le système « Tournesol » de la société 

Pellenc et le système « Herbanet » de la société Soreau en complément (pratique du producteur).  

 

 Matériel Végétal :  

Les essais ont été réalisés sur un verger de pomme de variété Opal, conduit en Agriculture 

Biologique.  

 

 Site d’implantation : 

Les essais ont été réalisés chez un producteur durant la période de début mars à fin octobre. 

 

 Dispositif expérimental : 
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Les essais ont été conduits sur quatre rangs de pommiers Opal, deux rangs en troisième feuille et 

deux rangs en quatrième feuille. 

Deux rangs témoins en troisième feuille et deux rangs témoins en quatrième feuille ont été 

travaillés selon la méthode du producteur (Tournesol + Herbanet). 

 

 Observations et mesures : 

- Nombre de passages, vitesse de travail, vigueur des arbres 

- Comparaison du travail réalisé.  

 

 Cas du système de travail du sol de deux rangs lors du même passage :  

La démarche pour cet aspect de l’essai a consisté à faire dans une première phase une recherche 

de solutions techniques pouvant permettre de répondre à la problématique. Puis de tester la ou les 

solution(s) retenue(s). Les essais ont été réalisés sur de la vigne proche du constructeur partenaire 

pour valider les principes puis sur le même verger que pour les essais d’entretien du sol. 

 

5. Résultats détaillés : entretien du rang 

Les essais de 2011 avaient permis de valider différentes combinaisons d’outils qui ont été 

utilisées cette année. 

 

5.1. Description des combinaisons d’outils testés 

Les différentes combinaisons ont été montées sur un porte-outil de la société Souslikoff. Pour la 

partie qui travaille sur le rang, le matériel est équipé d’un système d’effacement pneumatique 

(Decalex’air) et d’un système automatisé de gestion de profondeur (Soltronic). 

 

Configuration 1 : lame Binalex + décavaillonneuse + cure cep + bineuse. 
La lame Binalex est fixe alors que la décavaillonneuse est mobile pour esquiver l’arbre et 
travailler le rang. 

 
 
 

Image 1 : Configuration 1 

  

Lame Binalex Décavaillonneuse Cure cep 
Bineuse 
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Configuration 2 : lame Binalex + décavaillonneuse + cure cep + deux disques émietteurs. 
La lame Binalex est fixe alors que la décavaillonneuse est mobile pour esquiver l’arbre et 
travailler le rang. 

 
 
 

Image 2 : Configuration 2 

Configuration 3 : lame Binalex + décavaillonneuse sans versoir+ cure cep + disque 
longitudinal + deux disques émietteurs. 
La lame Binalex est fixe alors que la décavaillonneuse est mobile pour esquiver l’arbre et 
travailler le rang. 
Le versoir de la décavaillonneuse a été retiré pour retirer moins de terre sur le rang 

 
 
 

Image 3 : Configuration 3 

Configuration 4 : Binalex à lame inversée + cure cep + deux disques émietteurs + trois disques 

émietteurs. 
La Binalex est mobile pour esquiver l’arbre et travailler le rang. 

 
 

Image 4 : Configuration 4 

  

Lame Binalex Décavaillonneuse 
Cure cep Deux disques 

Décavaillonneuse 

sans versoir Cure cep 

Deux disques 

Disque latéral 

Binalex à lame inversée Cure cep 
Deux disques Trois disques 

Lame Binalex 
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Configuration 5 : lame Binalex + décavaillonneuse + cure cep+ deux disques émietteurs + 

trois disques émietteurs. 
La lame Binalex est fixe alors que la décavaillonneuse est mobile pour esquiver l’arbre et 
travailler le rang. 

 
 
 

Image 5 : Configuration 5 

Configuration 6 : lame Binalex + Binalex + cure cep+ deux disques émietteurs + trois disques 

émietteurs. 
La lame Binalex est fixe alors que la Binalex à lame inversée est mobile pour esquiver 
l’arbre et travailler le rang. 

 
 
 

Image 6 : Configuration 6 

Configuration 7 : lame Binalex + Buttalex + deux disques émietteurs + trois disques 

émietteurs. 
Tous les outils sont fixes, c’est le buttage de la Buttalex qui étouffe la végétation sur le 
rang pour l’hiver et prépare le dé-buttage du printemps. 

 
 
 

Image 7 : Configuration 7 

On peut noter que la configuration arrière change peu, les disques émietteurs sont la solution à 

conserver (la bineuse occasionnait des bourrages), il faut ensuite adapter les outils avant en 

fonction de la saison. 

  

Lame Binalex 
Décavaillonneuse 

Deux disques 
Trois disques 

Cure cep 

Lame Binalex 

Binalex 
Cure cep Deux disques Trois disques 

Lame Binalex Buttalex Deux disques 
Trois disques 
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5.2. Nombre et types de passages effectués 

 

SYSTEMES TESTES  

SOUSLIKOFF / INVENIO 

DATE CONFIGURATION Type de montage 

23 mars Configuration 1 

Configuration 2 

Montage arrière 

10 mai Configuration 3 Montage arrière 

25 mai Configuration 4 Montage arrière 

22 juin Configuration 5 Montage arrière 

24 juillet Configuration 6 Montage avant 

14 novembre Configuration 7 Montage avant 

 

5.3. Résultats 

 

Comparaison état de la parcelle entre les deux modalités 

Dans l’ensemble, les deux modalités sont assez proches en termes de qualité de désherbage sur 

l’ensemble de la campagne.  

 

ETAT AU 23 MARS 

 

    
 Méthode producteur Méthode testée Méthode testée 

 Après passage Avant passage Après passage 

 

ETAT AU 10 MAI 

 

    
 Méthode producteur Méthode testée Méthode testée 

 Après passage Avant passage Après passage 
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ETAT AU 25 MAI 

 

    
 Méthode producteur Méthode testée Méthode testée 

 Après passage Avant passage Après passage 

 

ETAT AU 22 JUIN 

 

    
 Méthode producteur Méthode testée Méthode testée 

 Après passage Avant passage Après passage 

 

ETAT AU 24 JUILLET 

 

    
 Méthode producteur Méthode testée Méthode testée 

 Après passage Avant passage Après passage 
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ETAT AU 14 NOVEMBRE 

 

    
 Méthode producteur Méthode testée Méthode testée 

 Après passage Avant passage Après passage 

 

Vitesses de passage 

La vitesse d’avancement lors des passages avec les outils montés à l’arrière du tracteur oscillait 

entre 2 et 3 km/h. 

La vitesse d’avancement lors des passages avec les outils montés à l’avant du tracteur oscillait 

entre 3 et 4 km/h. Cette différence s’explique par un meilleur confort de conduite : en n’ayant 

plus à tourner la tête derrière pour surveiller les outils, le chauffeur regarde toujours devant pour 

conduire et surveiller les outils. 

L’augmentation relative de vitesse est considérable : entre 33% et 50% ! 

 

Effet sur les arbres  

Plusieurs facteurs agronomiques ont été observés sur cet essai. 

 

 La Vigueur :  

Quelle que soit la méthode de travail du sol, aucune différence sur la vigueur des arbres n'a été 

mise en évidence cette année. La seule différence observée est l'accroissement des arbres 

plantés en 2010 qui a été plus important que pour les arbres de 2009. 

 

 

 

Modalités 
Année de 
plantation 

Vigueur 
2013 

Vigueur 
2012 

Vigueur 
2011 

Croissance 
2011-2013 

(en cm) (en cm) (en cm) (en cm) 

Souslikoff 
2009 12.30 8.94 7.87 4.43 

2010 11.87 8.66 6.69 5.18 

Pellenc 
2009 11.80 8.82 7.81 3.99 

2010 12.36 8.46 6.47 5.89 

Moyenne de la vigueur des arbres (en diamètre du tronc) 

 

 Le calibre des fruits : 

Compte tenu des conditions difficiles du printemps 2012 (gel sur la fleur + mauvaises 

conditions de pollinisation), la parcelle n'a pas eu de récolte. Il n'est donc pas possible 

d'étudier l'impact des deux stratégies de maitrise de l'enherbement sur la qualité de la récolte. 

 

6. Résultats détaillés : travail de deux rangs à la fois 

 

6.1. Description de la problématique 

 

Pour un bon désherbage du rang, il faut utiliser des outils escamotables qui doivent être placés 

précisément pour ne pas endommager les arbres. Lorsque le chauffeur ne travaille qu’un seul 

rang, il peut se concentrer sur celui-ci et ajuster le positionnement des outils grâce au volant du 
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tracteur. Ces ajustements sont permanents car les plantations ne sont pas toujours bien alignées et 

il y a aussi les poteaux des filets anti-grêle à éviter. 

Mais si le chauffeur travaille deux rangs à la fois, un coup de volant pour s’écarter du rang de 

droite envoie irrémédiablement les outils dans le rang de gauche. Le positionnement des outils 

doit donc se faire indépendamment de la position du tracteur. En utilisant des porte-outils à 

largeur variable par exemple. 

Mais un chauffeur ne peut pas surveiller à la fois le rang de gauche et le rang de droite pour régler 

la position des outils. Le positionnement doit donc se faire automatiquement. 

 

6.2. Conception d’un porte-outil à largeur variable 

 

Le choix a été fait de concevoir d’abord un porte-outil pour le côté droit. Ce n’est que lorsque tout 

le principe sera validé que la partie gauche sera réalisée par symétrie. 

Le constructeur partenaire a une solution « Soltronic » de gestion de la profondeur automatique 

des outils et il souhaite que ce porte-outil ait aussi une hauteur variable pour y adapter son 

système. 

Les solutions suivantes permettent de répondre aux différents besoins : 

 Le porte-outil s’adapte sur un châssis standard du constructeur partenaire et se replie 

grâce à un vérin hydraulique pour la position de transport. 

 Un châssis intermédiaire est réglable en largeur par un vérin hydraulique. 

 Un châssis porte-outil suit le terrain. 

 Le châssis porte-outil a une hauteur ajustable grâce à une roue de jauge entraînée par le 

vérin électrique du Soltronic. 

 

 
Image 8 : Porte outil à largeur variable en position transport 

 

6.3. Essais du porte-outil à largeur variable 

 

Le porte-outil a été testé le 19 juillet 2012 dans des vignes proches de l’atelier du constructeur 

partenaire. 

 

Vérin hydraulique 

de repliage 
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Image 9 : Machine repliée 

 

 
Image 10 : Machine travaillant 

Ces premiers essais ont donné satisfaction sur le fonctionnement du châssis à largeur variable. 

 

6.4. Automatisation 

 

Afin de positionner le porte-outil au plus près des arbres, un module programmable pilote la 

position du châssis intermédiaire en fonction de la position des arbres donnée par un capteur. 

 

6.5. Essais du porte-outil à largeur variable automatique 

 

Pour ne pas risquer d’abîmer les pieds, l’essai du 12 septembre dans des vignes proches de 

l’atelier du constructeur partenaire, a été réalisé sans outils de travail du sol. 

Comme prévu, le porte-outil corrige l’écartement en fonction de la position des arbres trouvée par 

le capteur. 

 

Le 8 octobre, le porte-outil est essayé avec une décavaillonneuse, toujours dans de la vigne. 

Globalement, le positionnement de la décavaillonneuse est satisfaisant. Cependant il est arrivé 

que le capteur détecte une touffe d’herbe située 20 cm derrière la rangée, le porte-outil a alors 

écarté la décavaillonneuse pour atteindre cette touffe sans avoir le temps de revenir pour éviter le 

pied suivant. Le pied a été arraché ! Ceci n’étant pas acceptable, il faut trouver une piste 

d’amélioration. 
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6.6. Acquisition des données du capteur 

 

Afin de mieux comprendre la forme du signal de sortie du capteur, ce dernier a été connecté à une 

centrale d’acquisition reliée à un ordinateur portable. En étudiant les courbes, il faudrait que grâce 

à un traitement du signal, on puisse distinguer les arbres afin d’ignorer les touffes d’herbes. 

Un bouton poussoir est câblé sur la centrale d’acquisition afin d’avoir une correspondance avec le 

passage des arbres devant le capteur (le déclenchement est manuel). Les mesures ont été réalisées 

le 14 novembre lors des essais de désherbage, le capteur n’était relié qu’à la centrale d’acquisition 

afin de ne pas risquer d’abîmer les pommiers. 

 
Image 11 : Centrale d’acquisition 

Normalement, le signal devrait être conservé pendant une seconde après la détection d’un arbre, 

puisque le capteur ne devrait rien capter. Hors on constate souvent que le signal retombe, c’est 

qu’il a capté des objets en arrière-plan 

 
Image 12 : Graphique issu de l’acquisition avec captage de l’arrière-plan 

Présence d’un 

arbre ou poteau 

Sortie du capteur 

Arbres acquis par 

le capteur 

Le signal retombe 

après l’arbre 
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Image 13 : Graphique issu de l’acquisition sans captage de l’arrière-plan 

Les graphiques sont compliqués à interpréter, avec des zones confuses. 

 

7. Conclusions de l’essai 

 

Les essais réalisés avec les différentes combinaisons d’outil ont donné de bons résultats en termes 

de gestion de l’enherbement. Les résultats sont mêmes meilleurs qu’en 2011 car cette première 

année fut une année de transition et d’adaptation à la nouvelle conduite avec de nouveaux outils. 

 

Pour l’essai du travail des deux rangs à la fois, des recherches sont encore à prévoir en 2013 pour 

améliorer l’automatisation. 

Arbres acquis par 

le capteur 

Le signal est 

conservé après 

l’arbre 


