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La présente invention a pour-objet un systeme de
sécurité pour appareil de levage a commande hydrauligque.

Cet appareil est par exemple constitué par une grue
hydraulique telle que représentée a la figure 1 du dessin
schématique annexé&, comprenant une colonne de base 2 sur
laquelle est articulé un premier bras 3 & l'autre extrémité
duguel est articulé un bras télescopique 4. Il est important
de posséder en permanence des informations sur la position
du point d'application de la charge P en bout du bras
télescopique 4 relativement & deux plans horizontaux H1 et
H2 contenant, respectivement, l'axe dlarticulation 01 du
bras 3 sur la colonne de base 2 et ltaxe d'articulation 02
du bras télescopique 4 sur le bras 3.

Si il est nécessaire de connaitre le sens de déplace-
ment des tiges de vérins A et B permettant de faire varier,
respectivement, l'angle a que forment la colonne 2 et le
bras 3 et 1'angle B que forment le bras 3 et le bras 4, il
est également important de comnnaitre les effets consécutifs
4 ces déplacements.

En effet, si le point d'application de la charge est
situé au-dessus des deux plams H1l et H2 et que 1l'effort
maximum toléré soit atteint par sortie du télescope 4, la
rentrée des tiges des vérins A et B permettant un abais-
sement de la charge va correspondre a une augmentation de
1'effort, génératrice de pressions inacceptables dans ces
vérins. Il convient donc d'interdire ces mouvements de
rentrée des tiges. Au contraire, si 1l'on provoque la
sortie des tiges des vérins A et B & partir de cette
position, il se produit une diminution de la pression. I1
est donc souhaitable que ce mouvement soit possible car
il n'a aucune implication dangereuse.

Si le point d'application de la charge P en bout du
télescope 4 est situé en dessous des deux plans H1 et H2,
et que 1l'on atteigne une valeur limite par sortie du
télescope 4, la sortie des tiges A et B va correspondre &
une augmentation de la pression dans les vérins qui, si

elle atteint une valeur limite tolérable, doit &tre
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interdite. ) 7

Dans la mesure ou le point d'application de la charge
est situé entre les plans H1 et H2, comme dans 1'exemple
représenté 3 la figure 1 du dessin schématique annexé, la
sortie de la tige du vérin A doit pouvéir &tre possible
car correspondant 3 une diminution deri'effort, mais la
sortie de la tige du vérin B correspondant a une augmenta-
tion du couple, ne doit &tre possible que sirla'pressionr
dans les vérins A et B ne dépasse pas la valeur admise.

A cet effet, dans le dispositif selon 1lt'invention,
chague vérin pérmettant la variation anguléire'de deux bras
est équipé d'un dispositif de détection de pression compor-
tant deux seuils dont celui détectant la,pression la plus
élevée corre5pond 4 la pression limite admise, les moyens
de commande des vérins étant tels que :

- gquand une preésionrcorre5pondant au seuil inférieur
est atteinte par augmentation de l'angle que forment deux
bras de l1'appareil, la poursuite du'moﬁvement est interdite
de méme que la sortie du télescope 4 et que,

- guand une pression correspondant au seuil inférieur
est atteinte sans modification des angles que forment les
différents bras, mais par allongement dfune partie télesco-
pique que comprend 1'un derceux—ci, la sortie du télescope
est rendue impossible, de méme que les rentrées des tiges
des vérins, correspondant & une diminution des angles
respectifs que forment les différents'bras, la sortie des
tiges de ces vériné étant possible et l'augmentation des
angles que forment les différents bras &tant réalisée dams
la mesure ou -le second seuil n'est'pas atteint, tandis que
si ce second seuil:esf atteint, la sortie du télescope
demeure impossible etrla softie dés,figes de vérins d'arti-
culation des bras est rendue impossible, tandis que leur
rentrée est autorisée. '

Cet agencement ﬁermet5 grﬁce au second seuil de
pression détecté d'apprécier la position du point d'appli-
cation de la charge par l'interprétation des effets

consécutifs a4 la variation de position de ce point
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d'application de la charge par rapport aux deux plans
H1 et H2 dont celui H1 est fixe et dont celui H2 est
variable en hauteur.

Avantageusement , le dispositif de détection de
pression associé a chaque vérin permettant la variation
angulaire de deux bras est constitué par un manocontact
comportant deux seuils de détection de pression.

Selon une autre forme d'ex&cution de 1l'invention,
le dispositif de détection de pression associé a chaque
véerin permettant la variation angulaire de deux bras est
constitué par deux manocontacts montés en série, dont
chacun comporte un seuil de détection de pression
détermine.

Les effets du dispositif de détection peuvent se
produire soitl par actionnement sur chaque distributeur
dans un sens inverse a celui ayant provogqué l'atteinte
d'une pression dangereuse, soit par actionnement d'une
électrovanne montée sur le circuit de sécurité du
systéme hydraulique.

De toute fagon, l'invention sera bien comprise a
1l'aide de la description qui suit en référence au dessin
schématique annexé représentant, a titre d'exemples non
limitatifs, plusieurs formes d'exécution de ce systéme
de sécurité :

Figure 1 est.une vue d'une grue destinée a &tre

montée sur un véhicule ;

Figures 2 a 4 sont trois vues en coupe longitudinale,
d'un premier dispositif associé au distributeur de
commande de chaque verin au cours de trois phases de

fonctionnement?
Figures 5 et 6 sont deux vues en coupe longitudinale
d'un autre dispositif associé au distributeur de commande

de chaque vérin, dans deux positions extreémes ;

Figure 7 est une vue du circuit électrigque de
commande de ce systéme de sécurité, avec action sur une
électrovanne du circuit de sécurité ;

Figure 8 représente les différentes possibilités
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d'actionnement d'un distributeur éssocié 4 une grue
conforme a la figure 1. 7 '

Dans la position représentée & la figure 1,
1'extrémité du bras télescopiqué L de la grue porte une
charge P. Cette position obtenue par augmentation des
angles a et'B que formenﬁrrespectivement la colonne 2
et le bras 3, et le bras 3 et le bras télescopique &,
n'engendre pas 4'état crifique.

Dans la mesure Qﬁ 1ton provogue la sortie du
télescope pour l'amener dans la position représentée en
traits mixtes au dessin, le premier séuil de pression est
atteint dans 1'un des vérins A ou B;VCétte atteinte du
premier seuil condamne la renirée des tiges des vérims
A et B, de mme que la sortie du télescope'é.rll Y a
impossibilité de descente de la charge. S'il en était
autrement, lors de la prise d'une charge en hauteur et
dépassant au cours de la descente la capacité de 1l'ap-
pareil, il n'y aurait pas de position de sécurité.'

Si 1'on poursuit a partir de ia pbsition représentée
en traits mixtes la montée de—la'chargé'par_le vérin A,

les efforts diminuent et l'utilisation de 1'appareil est

.possible.

Si 1'on poursuit la montée par sortie de la tige
du vérin B, l'augmentation de pression n'aﬁra plus
d'effet sur le systéme de sécurité imitial déclenché
par l'atteinte du premier seuil. Entre alors en Jjeu
ltutilisation du deuxiéme seuil qui appréciera la valeur
de la croissance de la pression qui va augmenter puisque
le point d'applicatioh de la chage est en-dessous du
plan H2. Si ce déplacement de la charge par augmentation
de l'angle B engendre une contrainte atteignant le
second seuil, au niveéu,d'un détecteur 10 ou 12, celui-ci
va annuler les effets consécutifs a4 la mise en survéil—
lance déclenchée par le premier seuil, empécher la
pbursuite de la montée et n'autoriser Que la descente,
la sortie du télescope 4 demeurant bien entendu impos-

sible.
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Comme montré aux figures 2 a 4, a chacun des distri-
buteurs est associé un dispositif comprenant un cylindre
13 séparé en deux chambres 14 et 15 par une cloison cen-
trale 16. A 1'intérieur du cylindre 13 est montée, dépla-
Gable axialement, une tige 17 solidaire en mouvement de
l'extrémité 18 du tiroir du distributeur de commande
concerné.

Le déplacement de la tige 17 doit pouvoir &tre fait
dans les deux sens a partir de la position neutre (9) du
tiroir du distributeur vers les positions d'utilisation
(1) et (2). Du cdté opposé au distributeur, la tige 17
porte une butée constituée par un circlips 23, alors que
du cdté du distributeur elle comporte une butée constituée
par un épaulement 24.

A la tige 17 sont associées deux collerettes,
respectivement 32 du c6té du distributeur de commande
et 33 du cdté du cylindre 13. Chacune de ces collerettes
est montée coulissante sur la tige 17, et est en appui
sur une butée que présente celle-ci, du cdté du tiroir
du distributeur pour la collerette. 32, et du cdté du
cylindre 13 pour la collerette 33. Chacune des deux
collerettes 32 et 33 n'est donc entrainée par la tige 17

que dans un seul sens et en direction de l'autre colle-

"rette. Entre les collerettes 32 et 33 est monté un ressort

hélicoidal 34 assurant le retour et le maintien de 1la
tige en.position neutre du tiroir du distributeur.

A 1'extrémité de la tige 17 opposée a celle reliéde
au tiroir du distributeur, est fixé un linguet 35 sus-
ceptible, en fonction du sens dans lequel la tige est
déplacée, d'actionner un contact 36 ou 37.

A 1'intérieur de la chambre 14 du cylindre 13 est
montée, de manieére fixe,.la bobine 45 d'un électro-
aimant, & laquelle est associé un noyau tubulaire 46
apte a coulisser librement sur la tige 17. Le montage
est effectué de telle sorte que, lorsque la bobine 45
n'est pas alimentée, le tiroir du distributeur puisse

@tre manoeuvré librement de la position (0) a la position
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(2), comme montré & la figure 2. Au cours de ce mouvement,
la butée constituée,ﬁarile cifclip5723 vient en appui sur
le noyau 46. Si la pression dans le vérin & surveiller
atteint une valeur dangereuse, la bobine L5 est alimentée
et déplace le moyau tubulaire 46 et par suite la tige 17
et le tiroir du distributeur vers la droite, ramenant le
tiroir du distributeur en position (0) éomme,montré a

la figure 3. La fin de déplacement du noyau 46 est
obtenue par appui que prend ume partie 47 de celui-ci

en forme de collerette sur la bobine, cette collerette 47
étant située entre la cloison centrale'16 et la bobine 45.

Dans la chambre 15 du cylindre 13 est montée une
bobine 48 a4 laquelle est associé un noyau tubulaire &9
comportant une colleretté 50 situéerentre la bobine 48
et la cloison centrale 16, 1le déplacément du noyau se
faisant de droite & gauche et agiséént sﬁr la tige 17
par appui qu'il prend sur l'épaulement 24 pour ramener
le tiroir du distributeur 18 en.pbsition’(O), lorsque
la pression dans le vérin surveilld afﬁeintrune valeur
dangereuse lors de'l'actionnemeﬁtrdu distributeur dans
la position {1).

Comme il ressort de ce qui précéde, 1'invention
apporte une grande amélioration a la tecﬁnique existante
en fournissant un dispositif de sécurité,de conception
simple permettant une utilisation directe d'une infor-
mation électrique, sans transfert sur;uh'ciréuit,hydrau—
ligque. ”,' = N 7

Selon une variante des moyens de répyel'du distri-~
buteur de commande de chaque vérin, répréséntée a la
figure 5, le cylindre 13 comprend une chambre unique 1k
a proximité des deux extrémités de_la@ueilé,sont ménagées
des ouvertures 27 et,287d}amenéerdeflﬁide hydraulique.
Cette chambre contient un piston 20 4 double effet monté
flottant et susceptible de coulissement avec étanchéité
tant relativement au cylindre que réiativement a la tige
17 associde au tiroir 18 du distributeur. Sur la tige 17

sont calés des circlips 23 et 24 pouvant coopérer avec
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la face en regard du piston 20 pour ramener le tiroir du
distributeur, respectivement, de la position (2) a la
position (0) et de la position (1) & la position (0).

Cet agencement simplifie la fabrication du dispo-
sitif de sécurité en diminuant le nombre de piéces en
mouvement ainsi que son encombrement.

Selon une autre possibilité représentée a la figure 6,
le systéme de maintien élastique en position neutre du
tiroir du distributeur est situé de l'autre cdté du dis-
positif de sécurité par rapport au tiroir du distributeur.

Cet agencement est intéressant car diminuant encore
le nombre de piéces et permettant la réalisation du dis-
positif de sécurité en méme temps que celle du corps du
distributeur. Du fait que les alésages sont parfaitement
coaxiaux dans le corps du distributeur et dans le dispo-
sitif de sécurité, il est possible d'éviter une articula-
tion a cardan entre le tiroir du distributeur et la tige
17.

Le schéma électrique représenté a la figure 7
comprend deux lignes d'alimentation, respectivement A1,

A2 et une ligne de retour A3. Ce circuit électrique
alimente notamment une électrovanne EVS, ainsi qu'un
détecteur de pression a deux seuils portant les réfé-

rences respectives 51 et 52.

Les différents mouvements du distributeur sché-
matisés a la figure 8 portent la référence A pour la
sortie de tige du vérin V1, B pour la rentrée de tige
de ce méme vérin, C et D respectivement pour la sortie '
et la rentrée de tige du verin V2, et E et F respective-
ment pour la sortie et la rentrée de 1'élément télesco-
pique.

Au distributeur sont associés des micro-contacts
permettant de détecter le ou les mouvements en cours, deux
micro-contacts étant prévus pour chaque mouvement des
vérins V1 et V2 assurant le pivotement des bras. Ces
micro-contacts sont référencés al, a2, ...d1l, d2. Un

micro-contact est prévu pour detecter chacun des mouve-
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ments E et F, ces micro-contacts étahtrréfé;éncés respec-
tivement e et f. | 7
. Les micro-contacts a1, b1, c1, di, sont rggroupés
dans un méme ensemble pour former un relais d'alimenta-
tion Rc abcd de 1'électrovanne EVS. ,

Comme montré au dessin, les micro-contacts ail et di
d'une part, et bl et c1 d'autre paft, sont méntés en
paralléle de telle sorte que, lors de l'eiécutidn d'un
mouvement croisé au niveau des vérin57V1,et V2, l1'électro-
vanne EVS n'est pas alimentéé.z' 7

En position sousrtension,fét sansratteiﬁté du
premier seuil de pression, EVS est alimentée'par la ligne
RD T2 et RD2T1, qui est fermée ainsi que pafile relais Rc
abcd qui est fermé dans la mesure ou ilrn‘y.é pas de mou-
vement croisé A D, B C. ' ' o :

Lors de la mise en sécurité par l'atteinte du
premier seuil, ‘le manométre 10 ou 12 ouvre le contact 51
et désalimente le relais RD qui, aprés tempérisation, va
fermer RDT1, férmer RD1, ouvrir RD2, et ouvrir RDT2 apreés
temporisation, la temﬁorisation de RDT2 éfént égale a
celle de RDT1. | o

L'électrovanne EVS n'est plﬁsralimentée’et le sys-
téme est sous sécurité. 7 |

Dans la mesure ol l'opérateur’réalisé:un mouvement
désaggravant, le contact 51 se ferme et réalimente le
relais RD, qui va ouvrir les contacts RD1 et RDT1 et
désalimenter le relais,RDZ, Le contact RD2 se ferme im-
médiatement, RD2T2 est maintenu fermé pendant sa tempo~
risation et les relais mémoires RAZRACM, RAZRABDM et
RAZREM sont alimentés. 7 ' 7

Le contact RDT2 se ferme immédiatement. Le relais
RD2 étant désalimenté, le contact RD2T1 va se fermer aprés
temporisation et alimenter EVS. Le systéme ést a nouveau
amorgé. , o . .

Les trois relais RAZRACM, RAZRBDM, RAZREM dont il a
été question, sont les relais d'effacement de la mémoire

des relais RACM, RBDM et REM. Les mémoires de ces trois
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relais sont destinéesd enregistrer et 4 maintenir en infor-
mation permanente le mouvement qui a engendré la mise en
défaut du systéme par l'atteinte du premier seuil. L'effa-
cement de la mémoire ne sera obtenu que lorsque RD sera
a nouveau sous tension, c'est-a-dire quand le contact 51
sera fermé, la pression étant repassée en-dessous d'une
valeur critique.

Les relais d'effacement des mémoires RAZOIBDM et
RAZREM pourront @tre de méme alimenteés par le contact
RSI1, lors de l'utilisation du deuxiéme seuil de pression
dont le fonctionnement est explicité ci-aprés.

Lors de l'exécution d'un mouvement, A ou C ou A et C,
c'est-a-dire de levage, il peut se produire plusieurs pos-
sibilités :

- La charge est admissible donc RD est alimenté.

Les micro-contacts al et/ou c1 sont fermés, a2 et/ou c2,
sont ouverts. La ligne A2 n'étant pas sous tension, la
fermeture de al, c1 ne modifie en rien le systéme et EVS
est normalement alimentée. L'opération est possible. Si
l'on tente de faire en méme temps les mouvements B ou D,

le relais Rc abced s'ouvre, les contacts a2, b2 s'ouvrent

et désalimentent EVS. Tous les mouvements sont impossibles,
bien que la valeur de la pression soit en-dessous du
premier seuil. '

- La charge est inadmissible au départ du mouvement
ou le devient en cours d'opération. Au moment de l'appa-
rition du défaut, aprés temporisation, la ligne A2 est
alimentée, les micro-contacts al et/ou c1 sont fermés.
REM3 et RE3 sont fermés, et RBDM2 est fermé puisque le
défaut n'est pas apparu par un mouvement B D, donc non
mémorisé en RBDM. Le relais RACM met en mémoire l'appa-
rition du défaut sur A ou C, le relais RAC est alimenté.
Par la mise en défaut, RDT2 s'ouvre, EVS est désalimentée
et la poursuite de l'opération n'est plus possible. Si
1'on reproduit le mouvement AC, il n'y a pas de reéali-
mentation de EVS, RACM3 se trouvant ouvert.

I1 faut alors envisager les hypothéses d'exécution
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des mouvements E, F ou B;D; - 7

-~ Si 1'on tente d'exécuter E, le micfoécqntact RE3
va s'ouvrir puisque le relais RE est alimenié'efrreste
sans effet sur l'alimentation de EVS. Le contact &tant
fermé sur l'alimentation de e, le relais RE &tant aiimenté,
les contacts RBDM et RBD sont fgfmés5 RACMQ'ést,ouﬁert,
puisque RACM a en mémoire le défaut constaté sur AC, et
REM n'est pas alimenté. Les contacfs RE1 et RE2, norma-
lement fermés, sont alors oﬁverts. EVS ne peuti eétre
réalimentée et 1le systéme'reéte'soué‘sécurité.,'

- Si 1l'on tente d'exécuter F;rle contéct f est
fermé. La ligne A2 est sous tension, les contacfs RBD1 et
RAC1 sont normalement fermés puisqukaucun mouvement n'est
fait sur B, D ni sur A, C. Seul RACM garde en mémoire
1l'apparition du défaut sur AC. EVS est réalimentée pendant
le temps que dure l'opération et jusqu'é,cerqu'elle soit
interrompue ou que le contact 51 ée'réfermé. I1 est pos-
sible d'effectuer conjointement a F ies-mouvements B, D,
tandis que 1l'exécution conjointe de A, C, ouvre le contact
RAC1 et interdit 1le moﬁvegent.VCétteValtérnétive est
obligatoife du fait qﬁe 1'on ne sait pas Hydrauliquement
quel sera le mouvement prioritaire et que A, C est
aggravant. | 7 7 '  7 7

- Si 1'on tente d'exécuterrB,;Dﬁ les contacts b1,
d1l vont se fermer. Le contact RACM2 est ouvert puisque
RACM a en mémoire l'apparition du défautisur A, C. RBDM
et RBD ne peuvent &tre alimentés. Le contaci,RACMi'eSt
fermé de meme que le contact RE1. L'électrovanhé EVS va
étre réalimentée et les mouvements B, D seront rendus
possible. La combinaison avec'E est impossiblércar, dans
ce cas, le contact REl serait ouvert.

- 5i 1'on tente d'exécuter des mouvements croisés,
BD pourrait réalimenter EVS, mais le
relais de croisement Rc abcd s'ouvre et laisse le sys-
tdme sous sécurité.

- Lors de 1l'exécution d'unrmouve¢ent, B, D ou BD

les deux hypothéses précédentes sont 3 envisager et 1le
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systeéme réagit dans chaque cas de la méme fagon, mais
avec les relais de pilotage RBD et RBDM.

- La mise en défaut par 1l'exécution du mouvement F
est a exclure, car ce mouvement est toujours désaggravant
s'il est exécutée seul.

- Lors de l'explication du mouvement A, C, il a été
indigqué que l'exécution simultanée de mouvements désaggra-
vants B, D avec F reste possible, mais que la combinaison
de F avec le mouvement ayant créé le défaut devient
impossible.

- Mise en défaut par 1l'exécution du mouvement E. Le
systéme est congu de telle sorte que les effets du mouve-
ment E soient assimilés & ceux du mouvement B, D. Il
serait également possible d'adopter la possibilité inverse
et de les assimiler & A, C. Du fait de l'hypothése posée,
la mise en défaut lors de l'exécution d'un mouvement E va
rendre impossible la réalimentation par mouvement B, D.

I1 est rappelé que E est impossible quand un seuil dan-
gereux a été atteint soit par B, D, soit par A, C.
L'assimilation de B, D 2 E est nécessaire afin que,
lorsque l'on descend une charge dont le point dtapplica-
tion est situé au-dessus des plans H1l et H2 et que le
premier seuil de pression est atteint par exécution du
mouvement E la continuation de la descente par B, D soit
interdite. Evidemment, la montée par le mouvements A, C
reste autoriseée.

Plusieurs hypothéses sont a envisager :

- Le mouvement E est entrepris et son exécution n'a
pas pour effet de faire franchir le premier seuil de
pression. Le contact e va se fermer. Or, la ligne A2 n'est
pas alimentée et EVS reste alimentée, de telle sorte que
le mouvement stexécute normalement. Les mouvements EBD et
EAC restent possible, seul un croisement EBC ou EAD
désalimente EVS par ouverture du relais de croisement Rc
abcd.

~ La mise en défaut se produit lorsque le point

dtapplication de la charge P est situé au-dessus des plans
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H1 et H2. Le contact e se ferme, la ligne A2 est sous
tension aprés ouverture du contact 51. Le contact RE3
interdisant le croisement EAC, les relais RE et REM sont
alimentés, et RBDM, RBD et RACMA sont fermés puisqu'il n'y
a pas un défaut sur A C ou B D. Le relais RE ouvre les
contacts RE2 et RE1, le relais REM ouvre le contact REM2,
mettant en service le deuxiéme seuil de pression détecté,
et le contact RME]3 s'ouvre tandis que RME1 se ferﬁe. Aucun
mouvement n'est donc possible si le mouvement E n'est pas
intexrompu. Lorsque E est interrompu, le mouvement F est
possible, RBD1 et RAC1 étant fermés. Bien que RE1 soit

fermé, les mouvements B, D sont impossibles car RACM1 est

‘ouvert pour non défaut sur A, C.

Les mouvements A, C sont possibles puisque, RE3, a,
c, RME1 et RE2 sont fermés. La réalimentation de EVS
s'effectue et AC qui, cinématiquement est désaggravant ne
permet pas au contact 52 de s'ouvrir. 7

~ Si le point d'application de la charge P est en-
dessous des deux plans horizontaux H1 et H2, le fonctiomn-
nement du systéme est le méme avec mise en service du
second seuil de pression, interdiction des mouvements B, D,
et autorisation de A, C. Le mouvement A, C, s'effectue,
mais son exécution est aggravante et la valeur de pression
détectée va atteindre le second seuil. Le contact 52
s'ouvre, RS1 n'est plus alimenté et va fermer le contact
RSI1 qui va alimenter les relais d'effacement de mémoires
RAZRBDM et RAZREM et simultanément alimenter les relais
RAC et RACM des mouvements AC. Les mémoires RBDM et REM
étant effacées, RBDM1 et REM1 sont ouverts, un défaut en

mémoire sur RACM et RACM1 fermé. Les mouvements B, D

réalimentent bien EVS si on ne les croise pas avec E.

Ce dernier systéme de sécurité présente de nombreux
avantages dont les principaux sont les suivants :

- Avoir la certitude que le systéme de sécurité est
en ordre de marche.

-~ Assurer une sécurité totale du fait de 1'impos-

sibilité de tout mouvement de commande hydraulique, y
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compris la rotation de l'embase et le mouvement des bé-
quilles de stabilisation dans le cas d'une grue montée
sur un véhicule.

- Utiliser une électrovanne tant pour le systéme de
surveillance des circuits que comme appareil de mise en
sécurité de l'appareil.

- Permettre 1'installation d'un tel systéme sur de
nombreux types d'appareils sans modification ou adjonction
sur les éléments constructifs de base.

- Permettre la suppression des vérins de verrouil-
lage du tiroir, ainsi que de l'électrovanne les alimentant
et des différents gccessoires hydrauliques ou électriques.

- Permettre le montage de l'électrovanne en un point
guelconque de la conduite d'alimentation du distributeur,
ce qui permet l'adaptation sur n'importe quel type
d!appareil.

- Limiter la maintenance du systéme puisqu'une

électrovanme est un accessoire trés simple.
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REVENDICATIONS

1. - Systéhe de sécurité pour appareil de levage &
commande hydraulique, cqmportant plusieurs bras articulés
les uns sur les autres, dont celui extréme est équipé d'une
partie télescopique, caractérisé en ce que chaque vérin
(A, B) permettant la variation angulaire de deux bras (2,
3, 4) est équipé d'un dispositif‘(io, 12) de,détectionrde
pression comportant deux seuils dont celui détectant la
pression la plus élevée correspond a la pression limite
admise, les moyens de commande des vérins étant tels que :

- gquand une pression correspondant au seuil infé-
rieur est atteinte par augmentation de l'angle (a, B)
que forment deux bras de l'appareil, la poursuite du
mouvement est interdite de méme que la sortie du télescope
et que, 7 )

- quand une pression correspondant au seuil inférieur
est atteinte sans modification des angles que forment les
différents bras (2, 3, 4) mais par allongement d'une
partie télescopique que comprend 1l'un de,ceﬁx—ci,,la
sortie du télescope est rendue impossible,rde‘m%me,que les
rentrées de tiges des vérins (A, B) correspondant 4 une
diminution des angles respectifs'querforment'1es différents
bras, la sortie des tiges de ces vérins (A,B) étant pos-
sible et l'augmentation des angles (a, B) que forment les .
différents bras &tant réalisée dans la mesure ol le second
seuil n'est pas atteint, tandis que si ce second seuil est
atteint, la sortie du télescope demeurérimpossible et la
sortie des tiges de vérins (A, B) d'arfiéulation des bras
(2, 3, 4) est rendue impqssible , tandis que leur rentrée
est autorisée. ‘

2. - Systémé selon la revendication 1, caractérisé
en ce que le dispositif (10, 12) de détection de pression
associé & chaque vérin permettant la variation angulaire
de deux bras est constitué par un manocontact comportant
deux seuils de détecfion de pression;

3. - Systéme selon la revendication 1, caractérisé

en ce que le dispositif (10, 12) de détection de pression
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associé a chaque vérin permettant la variation angulaire
de deux bras est constitué par deux manocontacts montés en
série, dont chacun comporte un seuil de détection de pres-

sion déterminé.

4. -~ Systéme selon l'une quelconque des revendications

1 3 3, caractérisé en ce qu'il comporte un dispositif as-
socié au distributeur de commande de chaque vérin de ma-
noeuvre comportant un cylindre (13)'5 l1'intérieur duquel
sont montés, d'une part, une tige (17) déplagable axiale-
ment et solidaire en mouvement du tiroir du distributeur

considéré et, d'autre part, au moins un élément (46, 49)

.réalisé en un matériau magnétique, coulissant librement

sur la tige et formant le noyau d'une bobine électroma-
gnétique (45, 48) qui est montée de telle fagon que,
lorsque la pression dans un vérin a surveiller est infé-
rieure & une pression prédéterminée, la bobine (45, 48)
n'est pas alimentée en courant et le distributeur de
commande peut etre actionné normalement, entrainant en
déplacement la tige (17) a 1l'intérieur du cylindre jusqu'a
ce qu'elle vienne en appui par 1l'intermédiaire d'une butée
qu'elle présente contre l1'un des noyaux précités et que,
lorsqu'une pression supérieure 3 une pression prédéter-
minée reégne dans le veérin surveillé, la bobine contre le
noyau de laquelle la tige est en appui, est alimentée en
courant et assure le déplacement du noyau et, par suite,
de la tige (18) et du tiroir du distributeur, dans un sens
opposé a celui ayant commandé l'opération gémératrice de
cette augmentation de pression dans le vérin, jusqu'a

une valeur inacceptable.

5. - Systéme selon la revendication %4, caractérisé
en ce que la course de chaque noyau (46, 49) & 1'inté-
rieur du cylindre (13) est égale a la course du tiroir
du distributeur entre la position neutre et une position
d'utilisation.

6. - Systéme selon l'une guelconque des revendica-
tions 4 et 5, caractérisé en ce que le systéme comprend

un dispositif (35, 36, 37) de détection du sens de
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déplacement de la tige de chaque vérin actionné, le cy-
lindre (13) que comporte le dispositif associé a chaque
distributeur étant partagé en deux chambres dans chacune
desquelles sont montés une bobine (45, 48) et un noyau
(46, 49), les noyaux étant déplagables par leurs bobines
respectives dans des sens inverses, l'une ou l'autre des
deux bobines pouvant @tre alimentée suivant le sens de
déplacement de la tige du vérin considéré.

7. -~ Systéme selon 1l'une quelcongue des revendi- -
cations 4 & 6, caractérisé en ce que chaque noyau (46, L9)
comprend une partie tubulaire coulissant sur la tige (17)
associée au distributeur, 34 partir de laquelle s'étend une
partie {47, 50) en forme de collerette situde & son extré-
mité arrieére dans le sens de déplacement du noyau.

8. - Systéme selon l'une quelconque des revendica-
tions 1 & 3, caractérisé en ce qu'il comporte un dispositif
associé au distributeur de commande de chaque vérin de
manoeuvre comprenant un cylindre contenant une chambre
unique 3 l'intérieur de laguelle est monté flottant et
coulissant avec étanchéité tant sur la face interne de la
chambre que sur une tige solidaire du tiroir du distribu-
teur un piston, la chambre présentant, a proximité de'ses.
deux extrémités,. deux ouvertures raccordées a des tubu~
lures d'amenée de fluide hydraulique, et la tige-soli-
daire du tiroir du distributeur passant de part et dlautre
du piston des butées, celles-ci étant disposées de maniére
4 ménager, par rapport au piston, un jeu au moins égal
4 la course du tiroir du distributeur de commande entre
ses deux positions extrémes de travail.

‘9. - Systéme selon la revendication 8, caractérisé
en ce que le dispositif é&lastique (32, 33, 34) de rappel
du tiroir en position neutre en conditions normales de
fonctionnement est situé du coté 0pposérau dispositif
de sécurité par rapport au tiroir du distributeur consi-
dére. 7

10. - Systéme selon la revendication 1, caractérisé

en ce que les informations fournies par les dispositifs de
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détection de pression commandent une électrovanme (EVS)
montée sur le circuit de sécurité du systéme hydraulique.

11. - Systéme selon la revendication 10, caractérisé
en ce que le circuit électrique dont il est équipé com-
prend une premiére ligne (A1) d'alimentation électrique
qui, en conditions normales de fonctionnement, assure
1'alimentation du dispositif (51) de détection du premier
et du deuxiéme secuils de pression, et une seconde ligne

(A2) d'alimentation électrique assurant, aprés atteinte

du premier seuil, l'alimentation d'un bloc qui détecte
les mouvements effectués, qui donne les ordres d'inter-
diction de poursuite des mouvements aggravants, qui met
en mémoire le mouvement ayant créé le défaut et qui ré-
autorise l'amorgage du systéme hydraulique quand les
mouvements effectués sont désaggravants.

12. -~ Systéme selon la revendication 10, caractérisé
en ce que le bloc de sécurité est agencé de telle sorte
que, dans la mesure ou un mouvement désaggravant est
exercé de fagon temporaire, il conserve en mémoire le
mouvement ayant créé le défaut et que, dans la mesure
ou le mouvement désaggravant est exercé suffisamment
longtemps pour ramener la pression au-dessous du premier
seuil, il réalise l'effacement des mémoires, la coupure
de l'alimentation par la seconde ligne (A2), et la reprise
de 1'alimentation de 1l'électrovanmne (EVS) par la premiére
ligne (A1).

13. Systéme selon 1l'une quelconque des revendica-~
tions 11 et 12, caractérisé en ce que, lors de l'atteinte
du second seuil, il se produit une inversion des mémoires,
par effacement de l'information correspondant au mou-
vement ayant provoqué l'atteinte du premier seuil et
simultanément mise en mémoire du défaut ayant provoqué
lt'atteinte du second seuil, réautorisant ainsi les mou-
vements inverses a ceux ayant permis d'atteindre 1le
second seuil.

14. - Systéme selon l'une quelconque des revendi-

cations 10 a 13, caractérisé en ce que, sur la ligne
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d'alimentation électrique du dispositif de détection

du premier seuil de pression, est monté un relais (Rc
abcd) alimenté selon 1'état du systéme soit par la pre-
miére ligne (A1), soit par la seconde ligne (AZ2), et
comportant un contact (a1, b1, c1, d1) associé a chaqgue
commande du distributeur correspondant aux vérins d'ar-
ticulation, les contacts correspondant & des mouvements

croisés de deux vérins (Vi1, V2) &tant montés en paralléle.
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