A4 g aled Einn] S p0 (1
Tilall  ghlial




LJLS z ueé Ly = ‘Lé’éggeotl

dst )05 -doodiige.



Lol olloall (,,»J



5@‘ "g‘”u" 1




CsAJ<R))






G UELRG 9 Jseed




bl splpipdidrdigadt 5



P R

O3St IEUS sl -6






i) Olhesd) dodid Aot Sl



SJ@J\




edu-“d“aé‘é‘“

o)

5 9y g




Jz o)



sdgel bdl



& s s



P R

Jedl as); S i 3 ohEY) el



Figure 08 : Plateformes et tours pour la
recolte




Figure 09: Prototype d’Al-Sohaibani et al




Figure 10 : Pollinisateur AlNahreen
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Figure 11: élagueur d’'Ismail et al
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Figure 12 : Robot grimpeur




Figure 13: Schéma représentatif
d’'une machine éleveur




Figure 14 : Arracheuse
manuelle de palmes




Figure 15 : échelle automobile
(Garbati P,, 2008)




Figure 16: Machine grimpeur
(Keramat et al, 2008).




Figure 17: Robot pulverisateur
Shapiro et al (2009)
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Pollinisation semi mécanique, INRAA de Touggourt
(Boubekri, 2008)
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