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(54) VÉHICULE HYDROCUREUR COMPORTANT UN BRAS ARTICULÉ AMÉLIORÉ

(57) Le véhicule hydrocureur comporte une citerne
de stockage comprenant, selon un axe longitudinal, un
fond de cuve, une virole et un couvercle ouvrant, un flexi-
ble d’aspiration en connexion fluidique avec la citerne de
stockage, un flexible haute pression de projection, et un
bras articulé (10) de guidage du flexible d’aspiration, le
bras articulé étant monté mobile sur la citerne de stoc-
kage entre une position déployée d’utilisation et une po-
sition reployée de conduite où le bras articulé est rangé

le long d’une paroi de la citerne de stockage, le bras
articulé comprenant un bras de base (2) monté mobile à
rotation sur la citerne de stockage et un avant-bras (11)
monté mobile à rotation sur le bras de base, caractérisé
en ce que, en position reployée de conduite du bras ar-
ticulé, le bras articulé est agencé de sorte que
l’avant-bras s’étend en regard du et en appui sur le cou-
vercle basculant, dans un plan parallèle à un plan du
couvercle basculant
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Description

DOMAINE TECHNIQUE DE L’INVENTION

[0001] L’invention concerne un véhicule hydrocureur
sur lequel est monté un bras articulé permettant de guider
au moins un tuyau d’aspiration.

ETAT DE LA TECHNIQUE ANTERIEURE

[0002] Actuellement, les véhicules hydrocureurs, du
fait de leurs gabarits, sont amenés au voisinage d’un
point d’intervention, en général une bouche d’égout ou
équivalent. Ainsi, afin de pouvoir insérer au niveau du
point d’intervention la buse d’aspiration située au bout
d’un tuyau d’aspiration, les véhicules hydrocureurs com-
portent un bras articulé monté mobile sur la citerne de
stockage. Par exemple, le document EP1 050 634 illustre
un tel véhicule hydrocureur comportant un tel bras arti-
culé. Le bras articulé, une fois reployé en position de
conduite du véhicule hydrocureur, s’étend généralement
le long de la citerne de stockage, au-dessus de celle-ci.
Par conséquent, il occupe la quasi-totalité d’un volume
important situé au-dessus de la citerne de stockage.

EXPOSE DE L’INVENTION

[0003] Un but de l’invention est de fournir un véhicule
hydrocureur comportant un bras articulé agencé de sorte
à permettre une optimisation de l’espace occupé, en par-
ticulier en position de conduite du véhicule hydrocureur.
[0004] A cette fin, il est prévu, selon l’invention, un vé-
hicule hydrocureur comportant une citerne de stockage
comprenant, selon un axe longitudinal, un fond de cuve,
une virole et un couvercle ouvrant, un flexible d’aspiration
en connexion fluidique avec la citerne de stockage, un
flexible haute pression de projection, et un bras articulé
de guidage du flexible d’aspiration, le bras articulé étant
monté mobile sur la citerne de stockage entre une posi-
tion déployée d’utilisation et une position reployée de
conduite où le bras articulé est rangé le long d’une paroi
de la citerne de stockage, le bras articulé comprenant un
bras de base monté mobile à rotation sur la citerne de
stockage et un avant-bras monté mobile à rotation sur le
bras de base. En position reployée de conduite du bras
articulé, le bras articulé est agencé de sorte que l’avant-
bras s’étend en regard du et en appui sur le couvercle
basculant, dans un plan parallèle à un plan du couvercle
basculant.
[0005] Avantageusement, mais facultativement, le vé-
hicule hydrocureur selon l’invention présente au moins
l’une des caractéristiques techniques supplémentaires
suivantes :

- l’avant-bras comporte un bras intermédiaire, proxi-
mal, monté mobile à rotation sur le bras de base ;

- l’avant-bras comporte un bras télescopique, distal,
monté mobile à translation sur le bras intermédiaire ;

- le flexible haute pression de projection chemine le
long du bras articulé ;

- le bras articulé comporte des moyens d’entraine-
ment du flexible haute pression de projection ;

- les moyens d’entrainement du flexible haute pres-
sion de projection comporte une roue d’entraine-
ment motorisée ;

- les moyens d’entrainement du flexible haute pres-
sion de projection sont situés au niveau d’une extré-
mité libre de l’avant-bras ;

- le bras articulé comporte des moyens de nettoyage
du flexible haute pression de projection ;

- le bras articulé comprend des moyens d’entraine-
ment du flexible d’aspiration ;

- les moyens d’entrainement du flexible d’aspiration
comporte un galet d’entrainement motorisé ;

- les moyens d’entrainement du flexible d’aspiration
sont situés sur une extrémité proximale de l’avant-
bras ;

- le véhicule comporte des moyens de pilotage d’au
moins un reploiement autonome du bras articulé
vers la position reployée de conduite ;

- les moyens de pilotage comprennent une centrale
inertielle fixée sur le bras articulé ; et,

- la centrale inertielle est fixée sur une extrémité libre
de l’avant-bras.

BREVE DESCRIPTION DES FIGURES

[0006] D’autres caractéristiques et avantages de l’in-
vention ressortiront à la lecture de la description qui suit
d’un mode de réalisation de l’invention. Aux dessins
annexés :

- la figure 1 est une vue tridimensionnelle d’un véhi-
cule hydrocureur selon l’invention ;

- la figure 2 est une vue tridimensionnelle d’un bras
de base d’un bras articulé du véhicule hydrocureur
de la figure 1 ;

- les figures 3 à 5 sont des vues tridimensionnelles
sous différents angles d’un bras intermédiaire du
bras articulé du véhicule hydrocureur de la figure 1 ;

- les figures 6 et 7 sont des vues tridimensionnelles
sous différents angles d’un bras télescopique du
bras articulé du véhicule hydrocureur de la figure 1 ;

- la figure 8 est une vue de dessus du bras télescopi-
que des figures 6 et 7 ; et,

- la figure 9 est une vue tridimensionnelle du bras ar-
ticulé seul du véhicule hydrocureur de la figure 1.

[0007] Pour plus de clarté, les éléments identiques ou
similaires sont repérés par des signes de référence iden-
tiques sur l’ensemble des figures.

DESCRIPTION DETAILLEE D’UN MODE DE REALI-
SATION

[0008] En référence à la figure 1, un véhicule hydro-

1 2 



EP 3 816 358 A1

3

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

cureur 1 selon l’invention est, ici, un véhicule de type
poids lourd comprenant un châssis porteur 6 sur lequel
est montée une citerne de stockage 5. La citerne de stoc-
kage 5 comporte un bras articulé 10 monté mobile sur
ladite citerne de stockage 5 et positionné à l’arrière du
véhicule hydrocureur 1 selon l’invention. D’autre part, le
véhicule hydrocureur 1 selon l’invention comprend une
tôle de déversement 7 positionnée en dessous et en ar-
rière de la citerne de stockage 5. La tôle de déversement
7 s’étend de ce fait en saillie en arrière de ladite citerne
de stockage 5.
[0009] En référence à la figure 9, nous allons décrire
le bras articulé 10 du véhicule hydrocureur 1 selon l’in-
vention. Le bras articulé 10 comporte un bras de base 2
ainsi qu’un avant-bras 11 monté mobile à rotation selon
un axe pivot sur le bras de base 2. Le bras de base 2
comporte un corps de bras de base 20 allongé, qui pré-
sente une extrémité proximale 22, au niveau de laquelle
le bras de base 2 est monté mobile à rotation sur une
virole de la citerne de stockage 5, selon un axe perpen-
diculaire à un axe longitudinal de la citerne de stockage
5. D’autre part, le corps de bras de base 20 comporte
une extrémité distale 21 au niveau de laquelle l’avant-
bras 11 est monté mobile à rotation. De son côté, l’avant-
bras 11 comporte un bras intermédiaire 3 et un bras té-
lescopique 4. Le bras intermédiaire 3 comprend un corps
de bras intermédiaire 30 allongé et creux, une extrémité
proximale 31 qui est montée mobile à rotation sur l’ex-
trémité distale 21 du corps de bras de base 20 du bras
de base 2, ainsi qu’une extrémité distale 34 ouverte. Le
bras télescopique 4 comporte, quant à lui, un corps de
bras télescopique 40 qui est monté coulissant dans le
corps de bras intermédiaire 30 à travers l’extrémité dis-
tale 34 ouverte de ce dernier. D’autre part, le bras téles-
copique 4 comprend une extrémité libre 42.
[0010] En outre, le véhicule hydrocureur 1 selon l’in-
vention comporte un tuyau flexible d’aspiration ainsi
qu’un tuyau flexible haute pression, les deux tuyaux
n’étant pas représentés sur les figures. Les tuyaux d’as-
piration et flexible haute pression cheminent le long du
bras articulé 10 depuis l’extrémité proximale 22 du bras
de base 2 jusqu’à l’extrémité libre 42 du bras télescopi-
que 4. Ainsi, les tuyaux flexibles d’aspiration et haute
pression cheminent de manière parallèle l’un par rapport
à l’autre ainsi que par rapport au bras articulé 10.
[0011] En référence maintenant à la figure 2, nous al-
lons décrire un peu plus en détails le bras de base 2 du
bras articulé 10 du véhicule hydrocureur 1 selon l’inven-
tion. Comme indiqué précédemment, le bras de base 2
comporte un corps de bras de base 20 allongé. Au niveau
de l’extrémité proximale 22, le bras de base 2 prend un
enrouleur 23 permettant d’enrouler ou de dévider le tuyau
flexible d’aspiration selon les circonstances d’utilisation
du véhicule hydrocureur 1 selon l’invention. En variante
de réalisation, ici illustré, le bras de base 2 comporte un
guide/enrouleur 24 du tuyau flexible haute pression qui
est lui aussi positionné au niveau de l’extrémité proximale
22. D’autre part, l’enrouleur 23 comporte une sortie tan-

gentielle 25 du tuyau flexible d’aspiration qui est sensi-
blement orientée parallèle au corps de bras de base 20
allongé.
[0012] Le corps de bras de base 20 allongé est monté
mobile a rotation sur la citerne de stockage 5 au niveau
de l’extrémité proximale 22, l’axe de rotation étant sen-
siblement perpendiculaire à l’axe allongé de la citerne
de stockage 5. D’autre part, au niveau de l’extrémité dis-
tale 21, le corps du bras de base 20 allongé du bras de
base 2 comporte un axe pivot sur lequel, comme nous
l’avons vu précédemment, est monté mobile à rotation
l’avant-bras 11. L’axe pivot est orienté dans un plan pa-
rallèle à un plan de l’enrouleur 23 du tuyau flexible d’as-
piration et perpendiculaire au corps de bras de base 20
allongé. Au surplus, le bras de base 2 comporte les pre-
miers axes de fixation 26 d’un ensemble de vérins 27,
qui sont visibles sur la figure 9. Les vérins 27 sont alors
montés libres à rotation selon l’axe de fixation 26 au ni-
veau d’une ’extrémité arrière de leur cylindre respectif.
[0013] Maintenant, en référence aux figures 3 à 5, nous
allons décrire plus en détails le bras intermédiaire 3 du
bras articulé 10 du véhicule hydrocureur 1 selon l’inven-
tion. Le bras intermédiaire 3 comporte donc le corps de
bras intermédiaire 30 qui est allongé et creux. Au niveau
d’une extrémité proximale 31, le bras intermédiaire 3
comprend des moyens de montage libre à rotation sur
l’axe pivot de l’extrémité distale 21 du corps de bras de
base 20 du bras de base 2. D’autre part, toujours au
niveau de cette extrémité proximale 31, le bras intermé-
diaire 3 comporte des deuxièmes axes de fixation 38 des
vérins 27 précédemment cités afin de permettre le mon-
tage d’une extrémité libre de leur piston respectif de ma-
nière libre à rotation. Enfin, toujours au niveau de l’ex-
trémité libre 31, le bras intermédiaire 3 comporte des
moyens formant guide 33 du tuyau flexible haute pres-
sion.
[0014] D’autre part, le bras intermédiaire 3 comporte
un châssis 35 monté et s’étendant latéralement d’un côté
latéral du corps de bras intermédiaire 30. Le châssis 35
comprend une première série de galets de guidage
361,362,363 du tuyau flexible d’aspiration ainsi qu’un
moyen d’entrainement dudit tuyau flexible d’aspiration.
Ce moyen d’entrainement dudit tuyau flexible d’aspira-
tion comporte un galet d’entrainement 360 qui est moto-
risé et entrainé par un moteur 364. Le moteur 364 peut
être par exemple un moteur de type hydraulique. Les
galets d’entrainement 360 et de guidage 361 sont posi-
tionnés au niveau de l’extrémité proximale 31, parallèles
l’un à l’autre et s’étendant à distance l’un de l’autre dans
un plan qui est perpendiculaire à un axe longitudinal du
corps de bras intermédiaire 30. D’autre part, un système
tensionneur est positionné entre les deux galets d’entrai-
nement 360 et de guidage 361 de sorte à permettre un
rapprochement des deux galets l’un par rapport à l’autre
de sorte à assurer un appui du tuyau flexible d’aspiration
sur le galet d’entrainement 360 afin d’assurer un bon
entrainement de ce dernier lors de la mise en œuvre du
moyen d’entrainement du tuyau flexible d’aspiration. Les
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deux autres galets de guidage 362,363 sont positionnés
sensiblement au niveau de l’extrémité distale 34, l’un pa-
rallèle à l’autre et à distance l’un de l’autre dans un plan
perpendiculaire à l’axe longitudinal du corps de bras in-
termédiaire 30.
[0015] De plus, le bras intermédiaire 3 comporte une
chaine passe câbles/flexibles 32 qui, d’une part, est fixée
et qui, d’autre part, s’étend latéralement d’un coté opposé
du corps de bras intermédiaire 30 par rapport au châssis
35. Cette chaine passe câbles/flexibles 32 comporte, en
particulier, un chaînon d’extrémité libre 321. Cette chaine
passe câbles/flexibles 32 permet de faire cheminer un
ensemble de câbles et de flexibles de commande des
différents équipements du bras articulé 10 et, en parti-
culier, du bras télescopique 4 qui sera décrit ci-après, et,
ce, quelle que soit la configuration que puisse prendre
le bras articulé 10.
[0016] Au niveau de l’extrémité distale 34 qui est
ouverte, le bras intermédiaire 3 comporte un vérin 37
comportant un cylindre monté latéralement parallèle-
ment au corps de bras intermédiaire 30 de sorte qu’une
extrémité libre 370 d’un piston du vérin 37 s’étend en
saillie longitudinalement de l’extrémité distale 34. Com-
me indiqué précédemment, l’extrémité distale 34 est
ouverte de sorte à permettre de recevoir à translation le
corps de bras télescopique 40 du bras télescopique 4
que nous allons décrire ci-après.
[0017] Maintenant, en référence aux figures 6 à 8, nous
allons décrire plus en détails le bras télescopique 4 du
bras articulé 10 du véhicule hydrocureur 1 selon l’inven-
tion. Le bras télescopique 4 comprend le corps de bras
télescopique 40 qui est allongé. Le corps de bras téles-
copique 40 présente une section qui est complémentaire
d’une section du corps de bras intermédiaire 30 précé-
demment décrit, afin de permettre un montage à trans-
lation du corps de bras télescopique 40 au sein du corps
de bras intermédiaire 30 à travers l’extrémité distale 34
ouverte. Additionnement, à cette fin, le corps de bras
télescopique 40 comprend une extrémité de guidage 41
qui est donc reçue à translation dans le corps de bras
intermédiaire 30 à travers l’extrémité distale 34 ouverte.
[0018] Au niveau de l’extrémité libre 42, le bras téles-
copique 4 comprend un élément de fixation 48 recevant
le chaînon d’extrémité libre 321 de la chaîne passe câ-
bles/flexibles 32. Ainsi, lors d’un mouvement du bras té-
lescopique 4 par rapport au bras intermédiaire 3, la chaî-
ne passe câbles/flexibles 32 se déforme de sorte que le
chainon d’extrémité libre 321 suive le mouvement du
bras télescopique 4. D’autre part, toujours au niveau de
l’extrémité libre 42, le bras télescopique 4 comporte un
troisième axe de fixation 47 de l’extrémité libre 370 du
piston du vérin 37. L’extrémité libre 370 du piston de vérin
37 est alors montée libre à rotation selon cet axe sur le
corps de bras télescopique 40 du bras télescopique 4.
[0019] Toujours au niveau de l’extrémité libre 42 le
bras télescopique 4 comporte un cadre support 45 fixé
latéralement au corps de bras télescopique 40. Ce cadre
support 45 est une structure qui comprend une deuxième

série de galets de guidage 460,461,462,463 du tuyau
flexible d’aspiration afin de lui faire subir un changement
de direction de cheminement de l’ordre de 90° environ.
Les galets de guidage 460 et 461 sont situés l’un parallèle
à l’autre à distance l’un de l’autre dans un plan perpen-
diculaire à un axe longitudinal du corps de bras télesco-
pique 40, tandis que les galets de guidage 462,463 sont
positionnés l’un parallèle à l’autre à distance l’un de
l’autre dans un plan perpendiculaire au plan contenant
les galets de guidage 460 et 461 tout en étant parallèle
à l’axe longitudinal du corps de bras télescopique 40.
[0020] D’autre part, toujours au niveau de l’extrémité
libre 42, le bras télescopique 4 comporte des moyens
d’entrainement du tuyau flexible haute pression. Les
moyens d’entrainement du tuyau flexible haute pression
comprennent, ici, une roue d’entrainement 43 du tuyau
flexible haute pression mise en œuvre à l’aide d’un mo-
teur 430 qui est ici un moteur de type hydraulique, par
exemple. Des moyens tensionneur 431 du tuyau flexible
haute pression sont aménagés de sorte à réaliser un bon
appui du tuyau flexible haute pression sur la roue d’en-
trainement 43 afin d’en assurer un bon entrainement lors
de la mise en œuvre des moyens d’entrainement du
tuyau flexible haute pression. D’autre part, des moyens
formant brosse de nettoyage 432 du tuyau flexible haute
pression sont prévus en aval de la roue d’entrainement
43. Ces moyens formant brosse de nettoyage 432 inter-
viennent lors de l’enroulement du tuyau flexible haute
pression de sorte à en assurer un nettoyage avant que
le tuyau flexible haute pression réintègre son lieu de stoc-
kage au sein du véhicule hydrocureur 1 selon l’invention.
En variante de réalisation, la roue d’entrainement 43 est
remplacé par un enrouleur du tuyau flexible haute pres-
sion.
[0021] Nous allons maintenant décrire un fonctionne-
ment du bras articulé 10 du véhicule hydrocureur 1 selon
l’invention qui vient d’être décrit précédemment en dé-
tails. En particulier, le véhicule hydrocureur 1 selon l’in-
vention comporte des moyens de pilotage non illustrés
d’au moins un reploiement automne du bras articulé 10
depuis une position déployée d’utilisation vers une posi-
tion reployée faisant partie de la position de conduite du
véhicule hydrocureur 1 selon l’invention. D’autre part, les
moyens de pilotage peuvent piloter de manière autono-
me au moins une partie du déploiement du bras articulé
10 depuis sa position reployée de la position de conduite
du véhicule hydrocureur 1 selon l’invention vers une po-
sition déployée d’utilisation.
[0022] Lors d’un reploiement du bras articulé 10 depuis
la position déployée d’utilisation vers sa position re-
ployée, les moyens de pilotage déclenchent une étape
d’enroulement des tuyaux flexibles d’aspiration et haute
pression, en activant les moteurs 364 et 430, jusqu’à ce
qu’une extrémité, comportant des buses, desdits tuyaux
arrive au niveau de l’extrémité libre 42 du bras articulé
10. Dès lors, les moyens de pilotage, déclenchent une
étape de télescopage du bras télescopique 4 dans le
bras intermédiaire 30 en provoquant un mouvement de
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translation du corps de bras télescopique 40 dans le
corps de bras intermédiaire 30, en activant le vérin 37.
Le télescopage est accompagné d’un enroulement sup-
plémentaire des tuyaux flexibles d’aspiration et / ou haute
pression, enroulement asservi alors au mouvement de
télescopage, en activant de manière synchronisée les
moteurs 364 et 430. Ensuite, les moyens de pilotage ef-
fectuent une rotation du bras de base 2 par rapport à la
citerne de stockage 5 de sorte à ce que le corps de bras
de base 20 soit parallèle à l’axe longitudinal de la citerne
de stockage 5, l’avant-bras 11 dépassant vers l’arrière
en saillie de l’extrémité arrière de la citerne de stockage
5. Ensuite, les moyens de pilotage effectuent un mouve-
ment de pivotement de l’avant-bras 11 par activation des
vérins 27, de sorte à ce que l’avant-bras 11 vienne en
regard et en appui sur l’extrémité arrière de la citerne de
stockage 5, parallèlement à cette extrémité arrière. Le
bras articulé 10 est alors en position reployée de la po-
sition de conduite du véhicule hydrocureur 1 selon l’in-
vention, cette position étant par exemple illustrée à la
figure 9. Ensuite, un verrouillage éventuel de l’avant-bras
11 sur l’extrémité arrière de la citerne de stockage 5 peut
être effectué.
[0023] Concernant le déploiement, les moyens de pi-
lotage, dans la partie autonome de ce déploiement, ef-
fectue le déverrouillage éventuel de l’avant-bras 11 de
l’extrémité arrière de la citerne de stockage 5. Puis les
moyens de pilotage effectuent un mouvement de pivo-
tement de l’avant-bras 11 par activation des vérins 27 de
sorte à relever l’avant-bras 11, ce dernier quittant alors
sa position en regard et en appui sur l’extrémité arrière
de la citerne de stockage 5, parallèlement à celle-ci, vers
une position horizontale dans le prolongement du corps
de bras de base 22 du bras de base 2. Ensuite, un opé-
rateur, de manière manuelle et à l’aide des moyens de
pilotage, positionne l’extrémité libre 42 du bras articulé
10 au droit du point d’insertion choisi, en faisant faire un
pivotement du bras de base 2 par rapport à la citerne de
stockage 5 et un télescopage du bras télescopique 4 par
rapport au bras intermédiaire 3, le pivotement et le téles-
copage pouvant être concomitants.
[0024] Dans une variante de réalisation, les moyens
de pilotage comprennent au moins une centrale inertielle
fixée sur le bras articulé 10. L’utilisation d’une telle cen-
trale inertielle permet de connaitre et de gérer avec pré-
cision le positionnement du bras articulée 10 lors d’un
reploiement et/ou d’un déploiement de ce dernier. Par
exemple, la centrale inertielle est fixée au niveau de l’ex-
trémité libre 42 du bras télescopique 4 de l’avant-bras
11 du bras articulé 10.
[0025] Une telle structure et agencement du bras arti-
culé 10 au sein du véhicule hydrocureur 1 selon l’inven-
tion permet une optimisation de l’espace occupé par le
bras articulé 10 en position reployée de la position de
conduite du véhicule hydrocureur 1 selon l’invention.
L’avant-bras 11 est alors dans un volume situé au droit
de la tôle de déversement 7 du véhicule hydrocureur 1
selon l’invention. De son coté, l’enrouleur 23 du tuyau

flexible d’aspiration est alors monté au plus proche de
l’extrémité arrière de la citerne de stockage 5, n’occupant
ainsi qu’un volume minimal au-dessus de la citerne de
stockage 5.
[0026] Bien entendu, il est possible d’apporter à l’in-
vention de nombreuses modifications sans pour autant
sortir du cadre de celle-ci.

Revendications

1. Véhicule hydrocureur (1) comportant une citerne de
stockage (5) comprenant, selon un axe longitudinal,
un fond de cuve, une virole et un couvercle ouvrant,
un flexible d’aspiration en connexion fluidique avec
la citerne de stockage, un flexible haute pression de
projection, et un bras articulé (10) de guidage du
flexible d’aspiration, le bras articulé étant monté mo-
bile sur la citerne de stockage entre une position
déployée d’utilisation et une position reployée de
conduite où le bras articulé est rangé le long d’une
paroi de la citerne de stockage, le bras articulé com-
prenant un bras de base (2) monté mobile à rotation
sur la citerne de stockage et un avant-bras (11) mon-
té mobile à rotation sur le bras de base, caractérisé
en ce que, en position reployée de conduite du bras
articulé, le bras articulé est agencé de sorte que
l’avant-bras s’étend en regard du et en appui sur le
couvercle basculant, dans un plan parallèle à un plan
du couvercle basculant.

2. Véhicule hydrocureur selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que l’avant-bras comporte un bras
intermédiaire (3), proximal, monté mobile à rotation
sur le bras de base.

3. Véhicule hydrocureur selon la revendication 2, ca-
ractérisé en ce que l’avant-bras comporte un bras
télescopique(4), distal, monté mobile à translation
sur le bras intermédiaire.

4. Véhicule hydrocureur selon l’une des revendications
1 à 3, caractérisé en ce que le flexible haute pres-
sion de projection chemine le long du bras articulé.

5. Véhicule hydrocureur selon la revendication 4, ca-
ractérisé en ce que le bras articulé comporte des
moyens d’entrainement (43,430) du flexible haute
pression de projection.

6. Véhicule hydrocureur selon la revendication 5, ca-
ractérisé en ce que les moyens d’entrainement du
flexible haute pression de projection comporte une
roue d’entrainement (43) motorisée.

7. Véhicule hydrocureur selon la revendication 5 ou 6,
caractérisé en ce que les moyens d’entrainement
du flexible haute pression de projection sont situés
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au niveau d’une extrémité libre (42) de l’avant-bras.

8. Véhicule hydrocureur selon l’une des revendications
4 à 7, caractérisé en ce que le bras articulé com-
porte des moyens de nettoyage (432) du flexible
haute pression de projection.

9. Véhicule hydrocureur selon l’une des revendications
1 à 8, caractérisé en ce que le bras articulé com-
prend des moyens d’entrainement (360,364) du
flexible d’aspiration.

10. Véhicule hydrocureur selon la revendication 9, ca-
ractérisé en ce que les moyens d’entrainement du
flexible d’aspiration comporte un galet d’entraine-
ment (360) motorisé.

11. Véhicule hydrocureur selon la revendication 9 ou 10,
caractérisé en ce que les moyens d’entrainement
du flexible d’aspiration sont situés sur une extrémité
proximale de l’avant-bras.

12. Véhicule hydrocureur selon l’une des revendications
1 à 11, caractérisé en ce qu’il comporte des moyens
de pilotage d’au moins un reploiement autonome du
bras articulé vers la position reployée de conduite.

13. Véhicule hydrocureur selon la revendication 12, ca-
ractérisé en ce que les moyens de pilotage com-
prennent une centrale inertielle fixée sur le bras ar-
ticulé.

14. Véhicule hydrocureur selon la revendication 13, ca-
ractérisé en ce que la centrale inertielle est fixée
sur une extrémité libre de l’avant-bras.
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