A Synthese :

I_'effeuillag;e est une opération A Station EXpérimentale
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l'adoption d'une position de travail en Mal'all\Chage (SEHBS] ® Auray
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‘ Modalité Robot :
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inférieurs
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Station Expérimentale en Maraichage (seHBs) « Auray
OPERATION CULTURALE : EFFEUILLAGE

A Modalité Robot :

}2

Hmones CHAMBRE
D’AGRICULTURE

MORBIHAN A Modalité Témoin :

A Description :
Lopérateur adopte une posture un genou a terre et se déplace latéralement en
s'arrétant devant chaque plant. Chaque plant est espacé de 50 cm. Lopérateur
enléve les feuilles du plant les plus basses soit en les cassant a la main soit en
utilisant un couteau. Les déchets de végétaux sont posés dans lallée et sont
évacués par la suite.

A Description :
Lopérateur est assis sur le siege tracté par le robot a une vitesse déterminée
préalablement lors de la programmation du robot en mode Parcours en début
d’opération. Lopération d'effeuillage reste identique a lopération Témoin mis a
part pour le déplacement de l'opérateur.

A Observations : A Observations :
Cette opération est pénible pour les différents segments de lorganisme. Le La posture procurée par le siege du robot permet d'éviter d'avoir le genou au
dos est tres sollicité, ainsi que les membres supérieurs. Un genou est en sol mais impose de les maintenir pliés a plus de 90°, ce qui rend la position
permanence posé au sol. Les membres inférieurs sont donc également tres un peu plus confortable pour les membres inférieurs. Néanmoins la pénibilité
sollicités. reste identique a celle de l'opération Témoin pour les autres parties du corps,
en particulier pour le dos.
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