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@ Bras-support articulé pour glissiére d‘appareil de foration.

@ Ce bras-support (1) permet de maintenir la glissiére (2)
parali¢ie 3 elle-méme. Un pivot de base (4}, tournant autour
d'un axe vertical (02), est commandé par un premier vérin
(7). Un bras {10, 15), articulé au pivot de base (4) autour d'un
axe horizontal (W), est commandé par un second vérin (12).
Un bloc-support (18) est monté tournant 3 'extrémité du
bras, sa rotation étant commandée par un moteur (20). Sur
ce bloc est articulé un berceau (23) supportant la glissiére (2)
et commandé par un troisiéme vérin (25). Le moteur (20) et fe
troisigme vérin (25) sont asservig gux parameétres de position
résultant des mouvements commandés par les deux pre-
miers vérins {7) et (12), par I'intgrmédiaire de calcuiateurs, de
maniére 3 maintenir automatiquement la glissiére {2) paral-
lele 3 elie-méme. L'invention s'applique aux appareils de
foration pour l'avancement des gaieries de mines et Ig
creusement de tunnels.
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La présente invention se rapporte & un bras destiné a
supporter une glissiére d'un appareil de foration ; elle
concerne le domaine des appareils de foration utilisés pour
l'avancement des galeries de mineé, pour le creusement des
tunnels et, plus généralement, pour tous travaux souterrains.

Dans le domaine qui vient d'@tre indiqué, l'abattage
des volées se réalisé de plus en plus par l'exécution de
trous paralléles, ce qui permet d'allonger la longueur des
tirs, donc la productivité des chantiers, par opposition
aux abattages traditionnels dits en "V" ou prismatiques,
pour lesquels seul l'effet de coin est recherché. Dans ce
dernier. cas, l'obliquité des trous forés par rapport a
l'axe de la galerie, paramétre fondamental pour la réussite
du tir, est limitée par la longueur des glissiéres en
fonction de la largeur de la galerie.

Depuis de nombreuses années, des bras-supports pour
glissiéres ont été déjd réalisés de maniére a conserver le
parallélisme le plus parfait possible de la glissiére. Le
principe de conservation du parallélisme réside, dans ces
bras, soit en l'utilisation d'un dispositif mécanique de
"parallélogramme déformable', soit en l'utilisation d'un
dispositif purement hydraulique comporfant des transferts
d'huile d'un vérin dans un autre. Ces dispositifs
actuellement employés ont les inconvénients suivants :

- Dans le cas des systémes mécaniques & parallélogram-
me, la direction de la glissiére, donc des trous fores,
reste fixe. Les appareils de foration souffrent alors
d'une absence de versatilité pour l'exécution de travaux
divers, autres que le simple avancement de galeries. Or
les travaux miniers exigent & la fois la précision pour les
avancements rectilignes et une grande souplesse d'emploi
des appareils.

- Dans le cas des systémes purement hydrauliques,
1'inconvénient essentiel est le défaut de précision dans 1le
parallélisme, alors gque la conservation d'un parallélisme
rigoureux est une condition absolument nécessaire pour le

tir de volées longues.
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La présente invention vise & remédier & l'ensemble de
ces inconvénients, en fournissant un bras-support pour
glissiére qui soit & la fois orientable en toutes
directions, pour pouvoir se préter a divers travaux miniers,
et propre 3 maintenir un parallélisme parfait de la
glissiére.

A cet effet, l'invention a pour objet un bras-support,
du genre de ceux munis d'un dispositif permettant de
maintenir la glissiére paralléle 3 elle-méme, ce bras-
support comprenant essentiellement un pivot de base monté
tournant autour d'un axe sensiblement vertical, un premier
moyen moteur apte & commander la rotation du pivot de base
antour de 1l'axe précité, un bras articulé au pivot de base
antour d'un axe perpendiculaire 3 l'axe précité, un second
moyen moteur apte a commander le pivotement du bras autour
de son axe d'articulation au pivot de base, un bloc-support
intermédiaire situé & l'extrémité libre du bras et monté
tournant autour de l'axe longitudinal dudit bras, un
troisiéme moyen moteur apte i commander la rotation dudit
bloc-support, un berceau supportant la glissiére et articu-
1é sur le bloc-support précité autour d'un axe orthogonal‘é
l'axe longitudinal du bras, un quatriéme moyen moteur apte
a commander le mouvement du berceau autour de son axe
d'arficulation,'des moyens de commande manuelle pour
l1t'actionnement des deux premiers moyens moteurs, deux
capteurs de déplacement aptes & repérer, de fagon permanente,
les deux paramétres de position qui résultent des mouve-
ments commandés par les deux premiers moyens moteurs, et un
asservissement qui, par lfintermédiaire de calculateurs
déterminant en continu les deux autres paramétres de
position définissant l'orientation de la glissiére, de
maniére 3 ce que celle-ci reste paralléle a elle-méme,
commande automatiquement les deux derniers moyens moteurs.

Les quatre mouvements de rotation que comporte ce
bras-support permettent de placer la glissiére en toute
orientation, tandis que l'asservissement permet de maintenir

de fagon trés exacte la glissiére paralléle 3 elle-méme,
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de sorte que tous les 1ésultats recherchés sont effective-
ment obtenus.

La conduite du bras-support selon l'invention est
particuliérement simple, car l'opérateur ne'doit agir que
sur les deux premiers moyens moteurs, qui sont liés a des
moyens de commande manuelle tels gque distributeurs s'il
s'agit de vérins, ce qui définit la valeurs des deux
premiers paramétres ; l'asservissement détermine automati-
quement les deux autres paramétres et commande en fonction
de ces paramétres les deux derniers moyens moteurs, tels
que moteur et vérin hydrauliques, de maniére & maintenir la
glissiére paralléle & une direction fixe. Les paramétres
utilisés sont notamment des valeurs d'angles définissant
les divers mouvements de rotation, ou des fonctions trigo-
nométriques de ces valeurs angulaires. Il peut &tre procédé
de différentes maniéres pour déterminer les deux derniers
paramétrés, a partir des deux premiers. -

La description qui suit est faite en référence au
dessin schématique annexé, représentant plusieurs formes
d'exécution de cet appareil et dans leguel :

Figure 1 est une vue d'ensemble, en perspective,
montrant une premidére forme de réalisation d‘'un bras-
support conforme a l'invention ;

Figure 2 est une vue d'ensemble, en perspective,
montrant une seconde forme de réalisation d'un bras-support
conforme a l'invention ;

Figure 3 est un schéma donnant la définition des
angles qui interviennent, en tant que paramétres, pour
repérer les mouvements de ce bras-support ;

Figure 4 est un diagramme représentant l'asservisse-
ment électro-hydraulique permettant d'obtenir le parallé-
lisme de la glissiére, dans un mode de réalisatiomn
particulier ;

Figure 5 est un diagramme du méme genre que le
précédent, représentant une variante de l'asservissement
é€lectro~hydraulique permettant d'obtenir le parallélisme de

la glissiére.
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La figure 1 montre un bras-support conforme a 1l'inven-

tion, désigné dans son ensemble par la référence 1, qui
soutient une glissiére 2 pour une perforatrice 3. Le bras-
support _1_ est monté au-dessus du chassis d'un engin
porteur, ce chissis n'étant pas représenté si ce n'est par
les axes sensiblement horizontaux 0X et _0_2, perpendiculaires
entre eux, qui définissent son plan. L'axe OX est supposeé
représentef une direction paralléle a l'axe de la galerie
que l'on se propose de forer & l'aide de l'appareil. lLa
glissiére de foration 2 doit &tre positionnée parallélement
a ltlaxe Q_}E, et maintenue suivant cette orientation.

Le bras-support 1 comprend une premiére partie _‘i dite
pivot de base, dont 1l'extrémité inférieure est articulée,
par l'intermédiaire dfun palier a rotule 5, sur le chissis
de lfengin porteur. Ce pivot de base _l_i_ posséde un axe 0z
sensiblement vertical, le palier a rotule 2 se situant'au
point O. La rotation du pivot de base _lg_ aﬁtour de son axe
0Z, symbolisée par la fléche 6, est ici commandée par un
premier vérin 7, monté entre un point fixe 8 et une chape
9 faisant saillie sur le c8té du pivot de base 4.

A la partie supérieure du pivot de base 4 est articuld,
autour d'un axe W perpendiculaire & l'axe 0Z, donc
sensiblement horizontal, le bras proprement dit 10. Le
pivotement de ce bras 10 autour de l'axe W, symbolisé par
la fléche 11, est ici commandé par un second vérin 12,
qui relie une chape 13 faisant saillie a 1tavant du pivot
de base 4 & une autre chape 14 formée sous le bras 10.

Une autre partie dite avant-bras 15 est montée coulis-
sante 4 1l'intérieur du bras 10, l'ensemble formé par 1le
bras 10 et l'avant-bras 15 constituant une structure
télescopique. La longueur de cet ensemble est modifiable au
moyen d'un vérin de télescopage 16. L'avant~bras 15 porte,
a son extrémité libre, un arbre 17 suivant son axe
longitudinal et servant au montage dfun bloc-support
intermédiaire tournant 18. La rotation du bloc-support 18
autour de son axe, symbolisée par la fléche 19, est ici

commandée par un moteur 20, par exemple logé dans un

2
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boitier 21 solidaire de l'avant-bras 15 et accouplé au
bloc-support 18 par l'intermédiaire d'engrenages 22, comme
le montre la figure 1. Om prévoit avantageusement, pour
ce bloc-support 18, un mécanisme de rotation continue avec

joint tournant pour le passage des circuits, sans point

mort. »

Sur le bloc-support intermédiaire 18 est articulé un
berceau 23, l'axe d'articulation de ce berceau 23 étant
orthogonal_é l'ake longitudinal de l'ensemble télescopigue
formé par le bras 10 et 1l'avant-bras 15. Le pivotement du
berceau 23 autour de son axe d!articulation, mouvement
symbolisé par la fléche 24, est ici commandé par un vérin
25 qui relie le bloc- support 2§ a une chape Eé_prévue
sous le berceau 23.

La glissiére 2 est enfin liée au berceau 23 par
lt'intermédiaire d'un vérin 27 dit vérin d'ancrage,
permettant de commander l'avance ou le recul de la glissiére
2. D'une maniére connue en soi, et ne faisant pas l'ocbjet
de la présente invention, la glissiére 2 porte un dernier
vérin 28 qui, par 1l'intermédiaire d'une chaine mouflée 29,
commande le déplacement de la perforatrice 3 le long de
ladite glissiere, pour faire avancer ou reculer le fleuret
de mine 30 par rapport au front de foration, lequel est
situé dans un plan paralléle au plan Y0Z.

Dans la forme de réalisation décrite jusqu'ici, en
référence 3 la figure 1, le mouvement de télescopage donné
par le vérin ié "précéde" le mouvement de rotation du bloc-
support &g, suivant la fléche 19. L'ordre de ces deux
mouvements peut &tre inversé, comme le montre la figure 2
qui représente une seconde forme de réalisation dans
laquelle le mouvement de rotation, correspondant a celui
qui vient d'@tre cité, '"préceéde'" le mouvement de
télescopage.

Dans cette forme de réalisation, la disposition du
pivot de base'é et du bras proprement dit 10, de méme que
la disposition des vérins 7 et 12 poﬁr la commande des

pivotements suivani les Tléches respectives 6 et 11, n'est
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pas modifiée. L'avant-bras 15t est monté dans le prolonge-
ment du bras 10, et de maniére & pouvoir décrire, comme
symbolisé par la fléche 19', un mouvement de rotation
autour de ltaxe longitudinal du bras 10. Ce mouvement est
ici commandé par un moteur 20', par exemple logé dans un
boitier 21' solidaire du bras 10 et accouplé i l'avant-bras
15! par 1l'intermédiaire d'engrenages 22'.

Ltavant-bras 15' est formé par deux éléments 15a et
32§:éui sont montés coulissants l'un dans l'autre, de
maniére a4 réaliser une structure télescopigue, la longueur
de cet ensemble &tant modifiable au moyen d'un vérin de
télescopage 16'. Sur le bloc-support 18', gqui est ici
solidaire de L'extrémité libre de 1'élément 15b, est
articulé comme précédemment le berceau 23, qui supporte la
glissiére 2. Plus précisément, l'axe d'articulation du

berceau 32 est orthogonal a 1l'axe longitudinal de l'ensemble

télescopique formé par les éléments 15a et 15b, et son
mouvement de pivotement,rsymbolisé par la fléche g&,est
encore commandé par un vérin 25.

Dans l'une ou l'autre des deux formes de réalisation
décrites ci-dessus, le positionnement de la glissiére‘z
parallélement 3 la direction OX, en un point donné d'un
plan paralléle au plan YOZ représentant le front de
foration, nécessite une action sur les quatre mouvements

de rotation repérés par les fléches respectives 6, 11, 19

. (ou 19') et 24. Ces mouvements sont mieux définis par

‘quatre angles, qui apparaissent sur la figure 3 ou la

structure générale du bras-sﬁpport_l, avec le pivot de
base 4, le bras proprement dit 10, le bloc-support 18

(ou 18') et la glissiére 2, est indiquée trés schématique-
ment :

- La rotation du pivot de base %4 autour de 1‘axe
sensiblement vertical 0Z est définie par un premier angle
al. Cet angle gl peut &tre lui-mdme-défini comme &tant
l'angle formé entre l'axe OX et la projection, sur le plan
X0Y, du bras 10.

-~ Le pivotement du bras 10 autour de 1l'axc ¥ est
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défini par un deuxiéme angle @2. Cet angle g2 peut &tre
lui-méme défini comme étant l'angle formé par 1'axe

longitudinal du bras 10, par rapport a un plan paralléle au

" plan XOY.

- La rotation du bloc-support 18 (ou 18') autour de
l'axe longitudinal du bras 10 est définie par un troisiéme
angle a3. Cet angle a3 peut 8tre lui-méme défini comme
étant l'angle de rotation du bloc-support 18 (ou 18'), a
partir d'un axe Z' pris comme origine, -axe qui est contenu
dans le plan vertical passant par le bras 10 et qui est
perpendiculaire.audit bras.

- Enfin, la rotation du berceau 23, donc de la
glissiére 2, autour de l'axe d'articulation au bloc~-support
18 (ou 18'), est définie par un quatriéme angle ak. Cet
angle_gé est simplement l'angle entre la direction du bras
10 et la direction de la gliésiérerg_ou du berceau 23.

Toute position de la glissiére 2 correspond a des
valeurs déterminées des quatre angles al, a2, a3 et‘gé,
lesquelles ne sont pas modifiées par le mouvement de
télescopage qui n'est ici pas pris en considération. Si
l'on impose & la glissiére 2 de rester paralléle a 1l'axe 0X,
les quatre valeurs d'angles en question sont liées entre

elles par les relations suivantes :

cos ak = cos al . cos a2 (1)
tg ail

tg a3 = —— {(11)
sin- a2

sin o3 = Sin al (II1)
sin ak

faisant intervenir les fonctions trigonométriques de base
des angles gi, ggﬁ 22 et g&. Si les valeurs des deux angles
al et g2 sont connues, il est possible d'en déduire celles
des deux autres angles g3 et Eﬁ? en utilisant par exemple
les relations (I) et (IX). Ce procédé est mis en oeuvre par
l'asservissement électro-hydraulique représenté, sous forme
de diagramme, par la figure 4.

Deu~x distributeurs hydrauliques 31 et 32 A& commande
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manuelle sont prévus, respectivement pour contrjler
1'alimentation du vérin 7 et celle du vérin 12, donc la
rotation du pivot de base 4 et l'inclinaison du bras 10,
suivant les fléches é’et 11. Les angles el et o2 sont ainsi
donnés directement par la commande imposée par l'opérateur.
Les valeurs des angles al et a2 sont repérées, a tout
instant, par des capteurs respectifs 33 et 3%4. Le premier
capteur 33, placé par exemple au sommet du pivot de base _/i
{(voir figures 1 et 2), posséde une liaison mécanigque,
symbolisée en 35 sur la figure 4, avec l'organe déplacé par
le vérin_z. I1 fournit une grandeur électrique, telle qu!
une tension V1, directement liée 4 la valeur de l'angle gl.
Le second capteur ééﬁ placé par exemple sur l'articulation
du bras 10 au pivot de base 4 (voir figures 1 et 2), posséde
une liaison mécanique, symbolisée en 36 sur la figure &,
avec l'organe déplacé par le vérin 12. Il fourmnit une
grandeur électrique, telle qu'une tension V2, directement
liée a la valeur de l'angle g2. Les deux capteurs 33 et 34
sont des capteurs de déplacement du type botentiométre, a
réluctance variable ou autre ; avantageusement, il s'agit
de capteurs connus du genre délivrant des grandeurs de
sortie directement proportionnelles aux fonctions trigono-
métriques des valeurs de déplacement angulaires mesurées.
Le systéme comprend deux calculateurs électroniqnes
37 et Qﬁ, qui regoivent 1'un et l'autre, a leurs entrées,
la grandeur V1 et la grandeur V2 représentant, respective-
ment, l'angle al et 1'angle 2. Le premier calculateur 37
délivre, 4 sa sortie, une grandeur électrique Ve3, telle
qu'une tension, qui représente la valeur de l'angle a3 se
déduisant de 21 et @2 & partir de la relation (II) indiquée
ci-dessus. Parallélement, le second calculateur 38 délivre,
ad sa sortie, une grandeur électrique Vek4, telle qu'une
tension, qui représente la valeur de l'angler a4 se déduisant
de gl et a2 A partir de la relation (I) indiquée ci-dessus.
Les deux calculateurs 37 et 38 déterminent ainsi en
continn les valeurs a3 et Eﬁ qui sont a respecter, en

foncti.n Jde celles a1 et 22, pour obtenir que la glissidre

5
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2 soit déplacée en restant paralléle a elle-méme.

TUn premier'opérateurlgg, recevant 4 l'une de ses
entrées la grandeur Ve3 qui représente l'angle g3 désiré,
coﬁmande un distributeur éghqui contrdle de fagon automati-
que l'alimentation du moteur 20 (ou 20'), ici supposé
hydraulique, donc la position angunlaire du bloc-support‘ig
(ou de l'avant-bras 15' avec le bloc~support 18'). Un
troisidme capteur 41, possédant une liaison mécanigue
symbolisée en 42 avec la partie déplacée par le moteur 20
{ou 20'), fournit une grandeur électrique, telle gu'une
tension Vs3, directement 1li€e & la valeur réelle de l'angle
a3 a chaque instant. Le capteur_ﬁl est monté, selon le cas,
sur l'arbre 17 portant le bloc-support 18 (voir figure 1)
ou a la jonction du bras 10 et de l'avant-bras 15' (voir
Tigure 2). La grandeur Vs3 est réinjectée 3 une entrée de
l'opérateur 39, qui commande le distributeur 40 par un
signal W3 en fonction de ltécart entre la valeur de consigne,
constituée par la grandeur Ve3, et la grandeur Vs3.

D*'une maniére analogue, un second opérateur 22, rece-
vant & 1l'une de ses entrées la grandeur Vel qui représente
l'angle gk désiré, commande un distributeur hydraulique k44
gqui contrdle de fagon automatique l'alimentation du vérin
25, donc le pivotement du berceau 23. Un quatriéme capteur
45, placé sur l'axe d'articulation du berceau 23 au bloc-
support 18 (ou 18'), posséde une liaison mécanique symbo-
lisée en 46 avec la partie déplacée par le vérin 25. I1
fournit une grandeur électrique, telle gu'une tension XE&,
directement liée a la Qaleur réelle de l'angle al 3 chaque
instant. La grandeur Vs est réinjectée & une entrée de
l'opérateur 43, qui commande le distributeur 44 par um
signal.ﬂé en fonction de l'écart entre la valeur de

consigne, constituée par la grandeur Ve4, et la grandeur
Vsh.

—-

Les circuits hydrauliques 47, 48, 49 et 50, qui
alimentent respectivement les vérins 7 et 12, le moteur 20
(ou 20') c¢t le vérin 25, sont réalises de maniére classique

et rone’sent s avec les aymhnalas habituels.
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Si 1'on considére le fonctionnement dfensemble de
l'asservissement électro-hydraulique selon la figure &, en
relation avec la structure du bras-support 1, on note que

les rotations commandées par le moteur 20 (ou 20') et le

vérin 25 s'établissent automatiquement, en fonction des

rotations commandées par les vérins 7 et 12 sur lesquels
l'opérateur a une action directe, de maniére & maintenir la
glissiére 2 paralléle a4 elle-méme. On remarque aussi que

le moteur 20 (ou 20') et le vérin 25 sont ici contrdlés

"en paralléle™, sans idinteraction du mouvement de l'un sur
celui de 1l'autre.

I1 n'en est plus de méme dans la variante de l'asser-
vissement électro-hydraulique gui est représentée, toujours
sous forme de diagramme, par la figure 5.

La partie comprenant les distributeurs 31 et 32 3
commande manuelle et les capteurs 33 et 34, qui délivrént
les grandeurs V1 et V2 représentatives des angles gl et a2,
n'est pas modifiée. Comme précédemment aussi, deux calcula-
teurs 37' et 38 sont prévus, pour déterminer les valeurs
théoriques des autres angles a3 et ak.

Ici, le calculateur 38 regoit encore, & ses entrées,
la grandeur V1 et la grandeur V2 qui représentent, respec-
tivement, l'angle al et l'angle g2. Ce calculateur délivre,
A sa sortie, une grandeur électrigue lf_?_é, telle qu'une
tension, qui représente la valeur de l'angle gk se déduisant
de al et a2 3 partir de la relation (I) indiguée plusrhaut.
Le calculateur 38 détermine ainsi en continu la valeur ak
gqui est a respecter, en fonc‘éion de celles'_c_zi et a2, pour
obtenir que la glissiére 2 soit déplacée en restant
paralléle & elle-mé@me. Comme dans le cas de la figure 4, le
vérin 25 est asservi au calculateur 38 grice & un circuit
bouclé sur lui-mdme et comprenant un opérateur 43, un
distributeur commandé automatiquement 44, et un capteur 45
qui fournit une grandeur Vsk directement liée 4 la valeur
réelle de l'angle a4 3 tout instant. 7

Quant au calculateur 37', il regoit 3 ses entrées,

d'uie parila grandeur V1. gqui représente l'angle al cot,
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d'autre part, la grandeur.zig,'qui représente l'angle.gé.
Ainsi, cette grandeur Vsk est non seulement réinjectée dans
1'opérateur 43, mais aussi amenée au calculateur 37'. Ce
dernier .peut alors délivrer, A sa sortie, une grandeur
électrique Ve3, telle qu'une temsion, gqui représente la
valeur de l'angle a3 se déduisant de gl et a4 a partir de
la relation (III) indiquée plus haut. Le calculateur 37'
détermine ainsi en continu la valeur o3 qui est & respecter,
en fonction de celles al et a2 mais en passant par l'inter-
médiaire de‘gé, pour obtenir que la glissieére 2 soit
déplacée en restant paralléle & elle-méme. Comme dans le
cas de la figure L, le moteur 20 (ou.ggl)-est asservi au
calculateur 37' grice 3 un circuit bouclé sur lui-méme et
comprenant un opérateur 39, un distributeur commandé auto-

matiquement ég, et un capteur.éi qui fournit une grandeur

Vs3 directement lié a la valeur réelle de l'angle a3 i tout

instant.

On comprend que le résultat d'ensemble, obtenu avec
l'asservissement électro-hydraulique selon la figure 5, est
le méme que celui obtenu avec l'asservissement selon la

figure %4, ce résultat se résumant en un parallélisme de la
glissiére 2. o 7

La modification de longueur du bras, obtenue par
i1taction du vérin de télescopage 16 (ou 16') n'influe pas
sur ce parallélisme de la glissicére gJ puisque ladite
glissiére se translate simplement, parallélement & elle-
méme, au cours du mouvement d'extension du bras.

L'invention permet aussi d'enfisager une amélioration
vis-d-vis des bras-supports antérieurs, concernant le calage
initial de la glissiére 2 (ou des différentes glissiéres)
de l'appareil de foration, pour la mise en position
paralléle 3 l'axe de la galerie. Il est ici rappelé que 1le
moyen habituel consiste 3 régler la glissiére (ou les
glissiéres) d'un appareil de foration en réglant la
position de l'ensemble de l'appareil par un jeu complexe de

vérins, meltant en oeuvre des forces considérables,

‘. - . . - L
cquivalant an poi-ds de 1'appareil, lequel ezt litterale-
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12
ment "décollé" du sol et déplacé jusqu'a ce que son axe
coincide avec celui de la-galefie, matérialisé par exemple
par un rayon laser. La conception du bras ici décrit permet,
en effet, de régler chaque bras-support d'un appareil de
manidre 3 placer initialement la glissidre 2 paralléle i
l'axe de la galerie, en munissant l'axe de pivotement 0Z
sensiblement vertical, d'un réglage angulaire lui permettant
de prendre toute position a 1'intérieur d'un céne 51 d'axe
vertical, centré au point O (voir figures 1 & 3). Mécani-
quement, ce réglage est assuré par l'intermédiaire de
deux vérins hydrauliques auxiliaires 52 et 53, d'axes
orthogonaux, montés entre des points fixes 54 et 55 et 1le
sommet du pivot de base 4, ces deux vérins &tant commandés
séparément, grice 3 une commande indépendante, pour
réaliser le positionnement voulu. Bien entendu, le palier
a rotule 5 est prévu entre autres pour permettre ce
réglage.

Une autre possibilité de réglage du calage initial de
la glissiére par rapport i l'axe de la galerie, peut
consister i régler l'axe de la glissiére en utilisant les
différents mouvements du bras-support_l, sans faire
intervenir les asservissements, pour l'amener dans une
direction paralléle 3 l'axe de la galerie, concrétisé par
exemple par un rayon laser. Une fois cette position atteinte,
un réglage manuel des grandeurs V1 et V2 doit &tre exécut?,
pour leur donner des valeurs conformes aux relations (I),
(ITX) et (IIX) indiquées précédemment. Ce procédé s'étend
aussi au cas de plusieurs glissiérés.

A partir du moment ou le calage initial de la glissiére
2 est réalisé, le maintien durparallélisme, suivant la
direction choisie, s'opére comme décrit plus haut.

Pour effectuer des travaux autres que ceux exigeant
le parallélisme de la glissiére 2, on peut prévoir que les
paramétres a3 et g4 soient variables indépendamment des
paramétres gl et g2, l'asservissement électro-hydraulique
étant mis "hors~circuit". Le moteur 20 (ou 20!') et le vérin

"5 sonit dans ce c¢os alimenies au moyen de deux distributeurs
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' supplémentaires respectivement 56 et 57, associés i des

organes hydrauliques annexes, tels que notamment des
sélecteurs de circuits 58 34 61, indiqués sur les figures 4
et 5. Les quatre mouvements de rotation, symbolisés par les
fléches 6, 11, 19 (ou 19') et 24, peuvent &tre alors
commandés de fagon séparée, le bras devenant dans ce cas
universel et se prétant a tous les travaux envisageables,
en plus des avancements rectilignes : boulonnage, attaques
de fecogpes, sondages, abattages, etc... Il est & noter

que les distributeurs 56 et 57, représentés comme é&tant &
action manuelle, pourraient &tre aussi pilotés électrique-
ment, hydrauliguement ou pneumatiquement. Apreés que le
bras-support a été utilisé de cette maniére, le retour au
parallélisme automatique peut s'effectuer soit par une
remise A& zéro des paramétres gl, 22, g3 et a4, obtenue par
le repérage de ces positions particuliéres sur les vérins

7 et 12 et sur les organes entrainés en rotation par 1le
moteur 20 (ou 20'), ainsi que par la mise en butée du vérin
25, soit par réinjection, dans les boucles d'asservissement,
des valeurs de consigne gl et g2, mises préalablement en
mémoire avant d'interrompre le travail en parallélisme
automatigue.

Les applications du bras-support de glissiére selon
l1tinvention sont treés diverses, dans le domaine des
appareils de foration. Ainsi ce brés-support peut &tre
monté sur un engin porteur qui se déplace sur rails, sur
pneus, sur chenilles ou sur patins, il peut supporter une
perforatrice uniquement rotative ou un marteau roto-percu-
tant, et il est actionnable non seulement par des vérins et
moteurs hydrauliques mais aussi, plus généralement, par

tous moyens moteurs.
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- REVENDICATIONS -

1. - Bras-support pour glissiere d'appareil de
foration, du genre de ceux munis dfun dispositif permettant
de maintenir la glissiére parallédle & elle-mdme, caractérisé
en ce qu'il comprend un pivot de base (4) monté tourmant
autour d'un axe (0Z) sensiblement vertical, un premier
moyen moteur (7) apte & commander la rotation du pivot de
base (&) autour de l'axe précité (0Z), un bras (10,15)
articulé au pivot de base (%) autour d'un axe (W) perpendi-
culaire 4 l'axe précité (0Z), un second moyen moteur (12)
apte a commander le pivotement du bras (10, 15) autour de
son axe d'articulation (W) au pivot de base (%), un bloc-
support intermédiaire (18) situé 3 1'extrémité libre du
bras (10, 15) et monité tournant autour de l'axe longitudi-
nal dudit bras, un troisiéme moyen moteur (20) apte 3
commander la rotation dudit bloc-support (18), un bercéau
(23) supportant la glissiére (2) et articulé sur le bloc-
support précité (18) autour d'un axe orthogonal & 1l'axe
longitudinal du bras (10, 15), un quatriéme moteur (25)
apte i commander le mouvement du bercean (23) autour de
son axe d'articulation, des mbyens de commande manuelle
(31 et 32) pour l'actionnement des deﬁx’premiers moyens
moteurs (7 et 12), deux capteurs de déplacement (33 et 34)
aptes 4 repérer, de fagon permanente, les deux paramdtres
de position {al et a2) qui résultent des mouvements
commandés par les deux premiers moyens moteurs (7 et 12),
et un asservissement (37 a 46) qui, par ltintermédiaire de
calculateurs (37 et 38) déterminant en continu les deux
autres paramétres de position (a3 et ai4) définissant
l'orientation de la glissieére (2) de manicére a ce que celle-
ci reste paralléle 34 elle-mé@me, commande automatiquement
les deux derniers moyens moteurs (20 et 25).

2. - Bras-support selon la revendication 1, caractéri-
sé en ce que le bras (10, 15) articulé au pivot de base (4)
est extensible, par un moyen de télescopage (16), sans
modifization de 1'orientation de la glissiére {(2).

3. - Bras--~aprart z-lon la revendiszntion 2, coractidri-
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sé en ce que le bras extensible se compose d'un tras o
proprement dit (10) et d'un avant-bras (15), montés

coulissants l1l'un dans l'autre de maniére a4 constituer une

. structure télescopique, le bloc-support précité (18) étant

monté tournant 3 l'extrémité libre de l'avant-bras (15).

4, - Bras-support selon la revendication 2, caractéri-
sé en ce que le bras extensible ge compose d'un bras
proprement dit (10) et d'un avant-bras (15') monté tournant
dans le prolongement du. bras proprement dit (10), lfavant-
bras (15') étant lui-mé@me formé par deux éléments (15a et
15b) montés coulissants l'un dans l'autre, de maniére a
réaliser une structure télescopique, le bloc-support précité
(18¢) étant soliddire de 1'extrémité libre de l'un des
éléments (15b) de l'avanti-bras.

5. - Bras-support selon 1l'une quelconqﬁe des revendi-
cations 1 & 4, caractérisé en ce que les deux premiers
moyens moteurs, liés 3 des moyens de commande manuelle
(31 et 32), sont deux vérins hydrauliques (7 et 12),
tandis que les deux derniers moyens moteurs, commandés
automatiquement par l'asservissement (37 & 46), sont res-
pectivement un moteur hydraulique (20) et un vérin hydrauli-
que (25).

6. - Bras-support selon l'une quelcongue des revendi-
cations 1 &3 5, caractérisé en ce que l'asservissement
comprend deux calculateurs (37 et 38) qui regoivent 1'un et
1'autre, & leurs entrées, deux grandeurs (V1 et V2)
représentatives des deux paramétres de ppsition (21 et a2)
repérés respectivement par les deux capteurs de déplacement
précités (33 et 34), chaque calculateur délivrant, a sa
sortie, une grandeur (respectivement Vel et Ve'lk) représen—
tative de la valeur désirée de 1l'un des deux autres
paramétres de position (a3 et al), le troisidme moyen
moteur (20) &tant asservi d& l'une de ces grandeurs (Ve3),
tandis qﬁe le quatriéme moyen moteur (23) est asservi 3
ltautre de ces grandeurs (Vek4), par l'intermédiaire de deux
circuils en boucle comprenant~respectivement-nn troisiéme

. ER . - ., L S S S + . cn T oaen -
SR LR S AR ap’. - detoceher, 4 doadt dngséant, Ta vnien
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réelle du troisiéme paramétre de position (a3) et un
quatriéme capteur (45) apte 3 détecter, & tout instant, la
valeur réelle du quatridme paramétre de position (ak).

7. - Bras-support selon 1l'une quelcﬁnque des revendi-
cations 1 4 5, caractérisé en ce que l'asservissement
comprend deux calculateurs (37' et 38) délivrant, & leur
sortie, une grandeur (respectivement Ve3 et Ve4) représen-
tative de la valeur désirée de 1'un des deux autres moteur
paramétres de position (a3 et al), le troisidme moyen/étant

asservi 4 1'une de ces grandeurs (Ve3), tandis que le

- quatridme moyen moteur (25) est asservi & l'autre de ces

. grandenrs (Vel), par l'intermédiaire de deux circuits en

boucle comprenant respectivement un troisiéme capteur (41)
apte 5-détecter, 4 tout instant, la valeur réelle du
troisiéme paramétre de position (23} et un quatriéme capteur
(45) %pte 4 détecter, a tout instant, la valeur réelle du
quatriéme paramdtire de position (ak), 1'un des deux
calculateurs (38) recevant, & ses entrées, deux grandeurs
(V1 et V2) représentatives des deux paramétres de position

(a1l et a2) repérés par les deux premiers capteurs de

“déplacement (33 et 34), grandeurs i partir desquelles il

détergine la grandeur (Vel) reprégentative de la valeur
désirée du quatriéme parametre (g4), tandis que l'autre
calculateur  (37') regoit & ses entrées, d'une part, 1la
grandeur (V1) représentative de 1'un (al) des deux
premiers paramétres de position et,dfautre part, la
gfandeur (Vs4) fournie par le quatriéme capteur (41) et
représentative de la valeur réelle du quétriéme paramétre
(ek), grandeurs 3 partir desquelles il détermine la gran-
deur (Ve3) représentative du troisiéme paramétire (a3),
Bp vice-versa en ce sens que les rdles du troisiéme et du
quatriéme paramétres (a3 et a4) peuvent &tre ici inversés.
8. - Bras-support selon l'une quelconque des revendi-
cations 1 3 7, caractérisé en ce que l'asservissement (37
a 46) cst congu de maniére A pouvoir &tre mis "hors circuit®
les quatre moyens moteurs (7, 12, 20 et 25) pouvant &tre

alors actionnés d» Taven Lilépendante =3 uns 103 aufres,
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9. - Bras-support selon l'une quelcongue des revendi-
cations 1 & 8, caractérisé en ce que le pivot de base (%)
est articulé par l'intermédiaire d'un palier & rotule (5) sur
le chidssis d'un engin porteur, son axe de rotation (0Z)
étant initialement réglable au moyen de deux vérins

auxiliaires (52 et 53), d'axes orthogonaux, a commande

indépendante.
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