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@ Machine automatique de iovage d'un céble.
@ Cette machine automatique (5) de lovage d'un céble en
couches successives dans au moins une cuve verticale (1}
comprend une potence (6) articulée permettant le passage
d‘une cuve & une autre cuve, un bras rotatif {7) dont I’axe de
rotation est situé a l’'extrémité de la potence et dans |’axe de la
cuve au cours de |'opération de remplissage, un paraliélo-
gramme (30) articulé & 'extrémité du bras rotatif, une barre
articulée (19) a I'extrémité du parallélogramme, un suiveur de
cable (40) situé a I'extrémité de la barre articulée (19) et se dé-
plagant verticalement par l'intermédiaire du parallélogramme,
horizontalement par I'intermédiaire de la barre articulée (19},
un tracteur de cable {15) solidaire du paraliélogramme et per-
m mettant de réguler la vitesse d’entrainement du cable, en fonc-
tion du sens d’enroulement de chague couche, de {'extérieur
q vers l'intérieur de chaque cuve, et inversement.
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Machine automatique de lovage d'un cdble

La présente invention a pour objet une machine automatique de
lovage d'un cdble en couches successives dans au moins une cuve verti-
cale.

Au cours de la fabrication de cé@bles, notamment de cdbles élec~-
triques, il y a nécessité de stocker les longueurs fabriquées avant de
passer a une autre opération.

Ce stockage permet également de pallier 3 la différence de vitesse
de fabrication de chaque ligne réalisant une opération, et permet
d'autre part de réparer un cdble en cas d'incident particulier survenant
sur une ligne & un stade donné de la fabrication.

Tous les processus de fabrication sont automatisés sauf l'opéra-
tion de lovage, qui consiste donc & stocker le clble de l'extérieur vers
1'intérieur, puis de l'intérieur vers l'extérieur et ainsi de suite pour
former des couches successives jusqu'au remplissage de la cuve. Pour
créer des spires jointives, le loveur doit pousser sur le céble quand
celui-ci s'enroule de l'extérieur vers l'intérieur et tirer quand celui-
ci s'enroule de l'intérieur vers l'extérieur.

Actuellement, le lovage est entiérement réalisé manuellement. Ce
travail est fastidieux et ne présente aucun intérét pour 1l'opérateur
qu'il est nécessaire de remplacer fréquemment. Il est donc de plus er
plus difficile de trouver du personnel acceptant ces conditions de tra-
vail. ~ _

Il a déja été proposé des machines de lovage semi-automatiques qui
permettent, soit de réduire le nombre d'opérateurs ou loveurs pour
manoeuvrer un cdble, soit d'alléger leur travail pour un cdble lourd.
mais ces machines exigent toujours une présence humaine permanente au
fond de la cuve.

La présente invention a pour but de supprimer toutes interventions
humaines pendant le remplissage de la cuve qui dure environ 3 jours. Le
travail des loveurs consistera donc simplement & assister la machine au
cours de la formation des premiéres spires, et trois jours apreés, :
arréter la machine a la fin du remplissage de la cuve. Un loveur seul

peut done assurer la surveillance de plusieurs machines.
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La machine automatique de lovage d'un cdble selon l'invention est
caractérisée en ce qu'elle comprend une potence articulée permettant le
passage d'une cuve 3 une autre cuve, un bras rotatif dont l'axe de
rotation est situé i l'extrémité de la potence et dans l'axe de la cuve
au cours de l'opération de remplissage, un parallélogramme articulé a
l'extrémité du bras rotatif, une barre articulée & l'extrémité du paral-
1élogramme, un suiveur de cidble situé 3 1l'extrémité de la barre articulée
et se déplagant verticalement par l'intermédiaire du parallélogramme,
horizontalement par l'intermédiaire de la barre articulée, un tracteur
de cAble solidaire du parallélogramme et permettant de réguler 1la
vitesse d'entralnement du cdble en fonction du sens d'enroulement de
chaque couche, de 1l'extérieur vers 1l'intérieur de. chaque cuve et
inversement, et en ce qu'elle comprend des capteurs de position et des
dynamos tachymétriques dont les données sont introduites dans un
calculateur qui commande et synchronise tous les organes de puissance
tels que des moteurs et des vérins.

De préférence cette machine répond, en outre, 3 au moins l'une des
caractéristiques suivantes :

- la potence posséde deux positions fixes de travail correspondant
chacune 3 la position d'une cuve verticale, et deux positions de
dégagement paralléles i un mur.

- le bras rotatif supporte, un bras de contrdle de la boucle du cdble qui
posséde des guides, et & son extrémité, un vérin de levage permettant
d'escamoter le parallélogramme une fois celui-ci replié au maximum.

- le parallélogramme est en appui sur le fond de la cuve ou sur une
couche de c3ble déja posée par l'intermédiaire d'une roue, et le suiveur
est en appui par l'intermédiaire d'un galet presseur.

- le suiveur posséde deux jeux de guides-cdble permettant de plaquer le
céble en spires jointives, en fonction du sens d'enroulement de chaque
couche.

I1 est décrit ci-aprés, & titre d'exemple et en référence aux
figures du dessin annexé, une machine de lovage selen l'invention.

La figure 1 représente un schéma de principe montrant la formation

des différentes couches dans une cuve.

La figure 2 représente un poste de lovage, vu de dessus, compre-
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nant une machine de lovage selon l'invention et deux cuves que l'on peut
charger alternativement.

La figure 3 montre la machine de lovage, suivant la fléche III de
la figure 2, 2 1'intérieur d'une cuve dont la paroi externe est arrachée,
et ceci dans trois positions différentes, en traits pleins une position
fond de cuve, en traits interrompus une position milieu de cuve et une
position hauteur maximale pour le parallélogramme.

La figure U4 représente la machine de lovage, suivant la fléche IV
de la figure 2, 4 l'intérieur d'une cuve dont la paroi externe est
arrachée, et ceci dans deux positions différentes, en traits pleins une
position fond de cuve et en traits interrompus une position escamotée

permettant le changement de cuve.

.

La figure 5 représente une partie de la figure 2, plus grande
échelle.

La figure 6 représente le suiveur de la figure 3, 3 plus grande
échelle.

La figure 7 représente le suiveur de la figure 3 vu de dessus, en
appui sur la face intérieure de la paroi externe de la cuve.

La figure 8 représente le méme suiveur en coupe suivant VIII de la
figure 6.

La figure 9 représente le tracteur de la figure 3, en coupe
suivant IX de la figure 10, avec sa motorisation, et le dispositif
d'entrainement de sa dynamo tachymétrique. ‘

La figure 10 représente le méme tracteur en vue de dessus sans sa
motorisation et sans sa dynamo tachymétrique.

La figure 11 représente le méme tracteur en coupe suivant XI de la
figure 10.

La figure 12 représente le méme tracteur en vue compléte,
suivant la fléche XII de la figure 11.

La figure 13 représente les différentes positions des guides céble
de la machine selon la figure 3, au cours du lovage.

La figure 14 représente schématiquement les différents organes de
commande, de puissance et de contrdle de cette machine de lovage.

Dans la figure 1, on voit une cuve 1, munie d'une paroi externe 1A,

d'une paroi interne 1B et posée sur un .socle 3 présentant des
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centreurs 4 qui permettent le positionnement de la cuve. A la fin de la
chaine de fabrication, le c&ble 2 est mi par des chenilles de
traction (non représentées) asservies i cette ligne de fabrication. Par
1l'intermédiaire d'une goulotte 8 se trouvant & l'aplomb de la cuve 1, le
cdble 2 est déroulé dans celle-ci et aprés avoir déerit une courbe lui
permettant de se poser horizontalement dans la cuve, il est enroulé en
couches successives jusqu'au niveau maximum permis par la cuve.

Dans la figure 2, on voit le cé@ble 2 et la machine de lovage 5
comprenant une potence 6 articulée autour d'un support 6' lui-méme fixé
4 un mur 3', un bras rotatif 7, un parallélogramme 30 (mieux visible en
figure 3), un tracteur 15 débrayable et un suiveur 40. Les cuves 1 et 1!
sont centrées par l'intermédiaire des centreurs 1. .

L'articulation de la potence permet de placer alternativement 1la
machine & lover au-dessus de chaque cuve.

La potence est centrée par l'intermédiaire d'une goupille qui
s'engage dans unorifice 64 pour positionner la potence au-dessus de la
cuve 1, et dans un orifice 64' pour positionner la potence au-dessus de
la cuve 1' quand la cuve 1 est pleine. Il suffira alors de remplacer la
cuve 1 par une cuve vide pour utiliser en permanence la machine de
lovage.

D'autre part, des capteurs de position 101, 102, 103, 104, 105,
106 permettent de connaitre la position angulaire de la potence aprés une
rotation dans le sens horaire ocu dans le sens anti-horaire.

Les capteurs 101 et 106 correspondent chacun 2 une position
extréme de dégagement de la potence. Ces deux positions paralldles au
mur 3' sont montrées en traits interrompus. De plus, pour dégager le bras
rotatif 7 quand la potence vient en position paralléle au mur 3', un
capteur de position 110 indique que le bras 7 est bien paralléle au mur
et sous la potence cdoté cuve 1', et un capteur de position 111 indique
que le bras 7 est bien paralléle au mur et dans le prolongement de la
potence cdté cuve 1, pour dégager le bras 10 de contrdle de la boucle du
edble.

Les capteurs 103 et 104 sont des capteurs de fin d'accélération de
1la potence avant qu'elle n'atteigne respectivement les orifices 54' et 64,

Le capteur 102 correspond a l'orifice 64' et le capteur 105 cor-
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respond 4 l'orifice 64. A

Dans 1la figure 3, la machine de 1lovage 5 comporte le bras
rotatif 7 (mieux visible en figure U), tournant autour d'un axe vertical
situé en bout de la potence 6. A ce bras rotatif est fixé un
parallélogramme 30 comportant un bras supérieur 31 vertical, deux bras
intermédiaires 32, 33 et un bras inférieur 34 vertical. Les deux bras,
supérieur et inférieur, restent toujours verticaux. Ce dispositif de
parallélogramme permet de couvrir toute la hauteur de la cuve et il est
actionné par un vérin 100. Le bras 34 supporte le tracteur 15 par
l'intermédiaire d'une petite potence 12 munie & son extrémité d'un
treuil 16 tirant un cible de suspension 14, d'un cédble de suspension 13
et d'une barre rigide 17. Ce tracteur posséde un moteur 80, un limiteur
de couple 83, une dynamo tachymétrique 82 et un vérin de serrage 81, et
il tire ou pousse le cédble en modulant la vitesse de rotation du
moteur 80, en fonection du sens de lovage. Comme dans le cas du lovage
manuel, le tracteur pousse le cible en sens inverse du sens de rotation
du bras quand le cdble 2 s'enroule de l'extérieur vers l'intérieur, puis
tire le cdble dans le sens de la rotation du bras quand le cable

s'enroule de l'intérieur vers l'extérieur, dans le but d'avoir des

'spires parfaitement jointives.

Le bras 34 est en appui au fond de la cuve au moyen d'une roue 18
fabriquée dans une matidre élastomére dure.

Trois eapteurs de position 112, 113, 114 permettent de connaitre
la position verticale du bras 34.

Un capteur de position 115 capte les changements de couche du
parallélogramme.

Un suiveur 40 relié au bras 34 par une barre articulée 19,
positionne le cdble en spires jointives et régulidres. Un bras 10 de
contrdle de la boucle du cidble, fixé au bras rotatif 7 et en appui sur la
paroi interne 1B de la cuve, guide le cdble depuis la sortie de la
goulotte 8 jusqu'au bord de la cuve. Une boite de commande manuelle 25,
mise 34 la disposition du loveur, posséde des interrupteurs 26 permettant
l'assistance manuelle & la machine, nécessaire au début du lovage.

Dans la figure 4, on voit 1la potence 6, articulée sur 1le
support 6'. La rotation de la potence est assurée par un moteur 60 et une

transmission a engrenages 61. Une génératrice tachymétrique 66 est asso-
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ciée au moteur 60. La position angulaire précise de la potence par rap-
port & la cuve 1 est assurée par une goupille 63 introduite dans l'ori-
fice 64 du support 6' au moyen d'un vérin 65. Le capteur 105 indique que
la potence est bien dans cette position.

Les capteurs 107 et 108 donnent la position de la tige du vérin 65.
Le capteur 107 indique que la goupille est dégagée, le capteur 108 indi-
que que la goupille est engagée.

A l'extrémité de la potence, le bras rotatif 7 est entralné en
rotation par un moteur 70 et une transmission 71. Une génératrice tachy-
métrique 73 est associée au moteur 70.

Une autre génératrice tachymétrique 74 permet de connaltre 1la
vitesse de défilement du cdble 34 la sortie de la goulotte 8. Un capteur
de position angulaire 109 permet de connaltre la position angulaire du
bras 7 par rapport i la potence 6.

A l'extrémité du bras 7 est fixé le parallélogramme 30, qui, en
position allongée, permet au suiveur d'atteindre le fond de la cuve, et
en position repliée, dégage la cuve sous l'action du vérin 100. Un
contre-poids 35 est pendu a l'extrémité du parallélogramme.

Pour dégager plus complétement la cuve, le parallélogramme est
basculé par un vérin 72, comme visible en traits interrompus. La roue 18
est fixée sur le bras support inférieur 34 du parallélogramme, le sui-
veur 40 est articulé sur la barre 19, et le tracteur 15 entraine le cible
2 guidé, depuis la sortie de la goulotte 8 jusqu'au bord de la cuve 1,
par le bras 10 de contfale de la boucle du cdble.

Dans la figure 5, on voit la potence 6 supportant le bras rota-
tif 7, le bras 10 de contrdle de la boucle du cdble, muni de guides 11,
le parallélogramme 30 et la barre articulée 19 sur laquelle est montée
le suiveur 40. Cette barre est mise en rotation sous l'action du vérin
21.

On voit également les deux capteurs de position 110 et 111 qui
permettent de connaltre la position du bras T par rapport 4 la potence
pour que le bras soit dégagé quand celle-ci se place en
position "garage", paralléle au mur. Le capteur 111 indique que le bras
est dégagé dans le prolongement de la potence quand celle-ci vient en
position "garage" dans le sens anti-horaire, comme représenté en traits

interrompus.
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Le cdble 2 est entrainé par des chenilles (non représentée;),
situdes en bout de la chaine de fabrication et asservies i celle-ci. Il
suit la potence 6, la goulotte 8, le bras 10 de contrdle de la boucle du
cdble dans des guides 11, passe ensuite dans un tracteur 15 et vient
enfin dans le suiveur 40 pour s'enrouler en spires Jjointives dans la
cuve 1.

Dans la figure 6, le suiveur 40 est articulé par le fourreau 19'
de la barre articulée 19 autour d'un axe 20. La plaque support 41 est
fixée sur l'axe 20 et comporte un galet presseur 50 qui prend appui sur
le cible 2, deux vérins 4T, 48 qui actionnent respectivement les guides-
cdble 54, 51, deux vérins 46, U9 qui actionnent respectivement les
guides-céble 53, 52, et quatre galets d'appui 42, 43, 44, 45, qui vien-
nent au contact de la cuve 1. Le guide-cidble 53 est guidé en translation
par deux tiges 55, 56, le guide cible 54 est guidé en translation par
deux tiges 56, 57, le guide-c@ble 51 est guidé en translation par deux
tiges 55', 56'et le guide-cdble 52 est guidé en translation par deux
tiges 56', 57' ; toutes ces tiges étant fixées sur la plaque support 41.
Le capteur de position 116 permet de savoir quand le suiveur atteint un
bord de cuve. Ce capteur est informé par le galet Uuli.

Dans la figure 7, on voit plus particuliérement le guidage en
translation du guide-cdble 53 par les deux tiges 55, 56.

Dans la figure 8 le suiveur est également en appui sur la paroi
externe 1A de la cuve et, on voit plus particuliérement la forme du
guide-cdble 53, tournant sur un roulement 53°'.

Dans la figure 9, le tracteur 15 posséde une boucle d'acero-
chage 13' qui supporte le cdble de suspension 13 accroché par son autre
extrémité a4 la potence 12 du parallélogramme, et le cable de suspen-
sion 14 venant du treuil 16 fixé 3 l'extrémité de la potence 12 (voir
figure 3).

Ce tracteur posséde également un moteur 80 relié A un limiteur de
couple 83 lui-méme muni d'un tambour 97 et d'un amortisseur 98. Ce limi-
teur de couple, organe de sécurité en cas de glissement du cible, est
relié par un axe 95 A un galet d'entrainement 85. Ce galet est relié par
une courroie 87 a un autre galet d'entrainement 86, les deux galets

étant recouverts d'une couche de matidre élastomérique. Ce galet 86
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tourne sur un axe et entraine a l'autre extrémité de l'axe un tambour 99
recouvert d'un capot 84 et entrailnant par l'intermédiaire d'une cour-
roie 99' la génératrice tachymétrique 82 non représentée. Les deux axes
95 et 96 sont montés sur roulements & billes, solidaires de cages 95',
96" elles-mémes fixées sur une plaque support 91.

Dans la figure 10, représentant le dispositif de verrouillage du
cible 2, la barre 17, provenant du bras inférieur du parallélo-
gramme (voir figure 3), est fixée par une rotule 17' sur la plaque sup-
port 91. Le vérin 81 actionne par l'intermédiaire d'une chappe 89, une
biellette 88 autour d'un axe 90. Cette biellette 88 est articulée sur un
support 74 qui posséde deux galets 85' et 86', libres en rotation et
munis de bandes en caoutchouce. Ce support T4 est muni d'une plaque fron-
tale 94, rigidifiée par une nervure 94' et portant des supports galets
latéraux 120, 120'. Les galets latéraux 93, 93' sont mieux visibles sur
les figures 11 et 12. On voit également, en trait mixte, la position de
la courroie 99°'.

Dans la figure 11 , montrant le dispositif de verrocuillage en
coupe, on voit le vérin 81, la chappe 89 articulée sur la biellette 88,
elle-méme articulée autour d'un axe 90 fixé sur la plaque support 91 par
une vis 91'. La biellette 88 est bloquée en translation sur l'axe 90,
par un écrou 90'. A l'extrémité de cette biellette, un axe 79 laisse
libre en rotation un autre axe 78 qui est fixé sur le support T4 par une
vis 77. Ce support posséde deux galets 85' et 86' libres en rotation, et
montés respectivement sur les axes 75 et T6.

On voit également des galets latéraux de guidage 92, 92', 93, 93’
qui maintiennent la cdble en place. On voit également la courroie 39°',
protégée par la capot 84, et entrainant la dynamo tachymétrique 82.

Cette dynamo est fixée sur une plaque support 82'.

La figure 12 montre bien les deux rouleaux 93 et 93' qui
permettent l'introduction dans le tracteur, de cadbles de diamétres
différents. On voit également 1le support T4, muni de sa plaque
frontale 94 et d'une nervure 94', puis le support de galet 120.

Cette figure montre également la plaque support 91, la cour=-
roie 87, le limiteur de couple 83, le moteur 80, la boucle d'accro-

chage 13!, la plaque support 82' de la dynamo tachymétrique 82.
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La figure ‘13 représente les différentes phases de lovage permet-

tant de former la 1ére couche allant de l'extérieur & l'intérieur de la

cuve puis la deuxidme allant de l'intérieur i l'extérieur et ainsi de

suite.

Phase A :

Phase

Phase

Phase

Phase

Phase
Phase

-

.

L'opérateur a enroulé la 1ére spire & l'intérieur de la
cuve 1, contre la paroi externe 1A ; le suiveur 40 est
positionné sur la premiére boucle 2A du cdble 2, puis
assure la formation de la boucle 2B par commande directe
de l'opérateur sur la machine de lovage. Aprés un certain
nombre de spires permettant certains réglages, la machine
fonctionne en automatique et assure seule la formation des
spires suivantes. Les guides-cible extérieurs 51, 54
plaquent la spire 2B contre la spire 2A.

La 1ére couche est ﬁerminée, le suiveur 40 est alors en
butée contre la paroi interne 1B de la cuve 1.

Le suiveur 40 se souléve de l'épaisseur du cdble et forme
en tournant la 1ére spire 2C de la 2éme couche. Les
guides-cible extérieurs 51, 54 sont escamotés. Le galet
presseur 50 prend appui sur la 1lére spire 2C de 1la
deuxiéme couche.

Les guides-cidble intérieurs 53, 52 sont en position de
travail et poussent la 2éme spire 2D de la 2&me couche
contre la 1ére spire 2C.

La 2&me couche est terminée, le suiveur 40 est en butée
contre la face intérieure de la paroi externe 1A de 1la
cuve.

Les guides-cdble intérieurs 53, 52 sont escamotés.

Les guides-cdble extérieurs 54, 51 sont de nouveau en

action pour plaquer les spires les unes contre les autres.

Il en va ainsi de suite, Jjusqu'au remplissage total de la cuve qui

dure dans une réalisation pratique environ 87 heures.

La figure 14 représente un synoptique des différents éléments de

puissance, de commande et de contrdle de la machine.

Le moteur 60 assure la motorisation de la potence 6, et une géné-

ratrice tachymétrique 66 lui est associée pour permettre une montée

o
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progressive en vitesse. Six capteurs de position placés sur le support 6!
permettent de connaitre les déplacements de la potence 6.

Le capteur 101 détermine 1la position "garage" dans 1le sens
horaire.

Le capteur 102 détermine la position "lovage" dans le sens
horaire.

Le capteur 103 détermine la position "fin accélération” dans le
sens horaire.

Le capteur 104 détermine la position "fin accélération"” dans le
sens anti-horaire.

Le capteur 105 détermine la position "lovage" dans le sens anti-
horaire. )

Le capteur 106 détermine la position "garage" dans le sens anti-
horaire.

Le vérin 65 assure le verrouillage en rotation de la potence.

Le capteur 107 détermine la position haute du vérin de verrouil-
lage. Le capteur 108 détermine la position basse, c'est-a-dire la posi-
tion de verrouillage.

Le moteur 70 assure la motorisation du bras rotatif 7, et la géné-
ratrice tachymétrique 73 sert en marche manuelle et pendant la transi-
tion marche manuelle-marche automatique pour une montée progressive en
vitesse.

La génératice tachymétrique 74 permet de connaitre la vitesse de
défilement du cdble & la sortie de la goulotte 8, et informe le
moteur T70.

Le capteur 109 est un capteur de position angulaire du bras
rotatif 7, qui permet, par dérivation, de connaitre la vitesse de rota-
tion du bras.

Le capteur 110 est un capteur de position relative du bras par
rapport 4 la potence pour le passage de la position lovage 2 la position
garage dans le sens horaire.

Le capteur 111 est un capteur de position relative du bras par
rapport i la potence, pour le passage de la position lovage i la pesition
garage dans le sens anti-horaire.

Le vérin 100 assure la montée ou la descente du parallédlo-

gramme 30. Trois capteurs de position 112, 113, 114 placés sur 1la

+
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parallélogramme, au niveau du raccordement du bras intermédiaire 32 ét
du bras inférieur 34, donnent la position verticale du suiveur dans la
cuve. Le moteur 80 assure la motorisation des galets du tracteur 15. Le
limiteur de couple 83 lui est associé. Le vérin 81 assure le verrouillage
du edble par l'intermédiaire des galets du tracteur 15. La génératrice
tachymétrique 82 donne la vitesse de défilement du cdble dans le trac-
teur.

Le vérin rotatif 21 assure le déplacement du suiveur 40 de la
paroi externe & la paroi interne de la cuve.

Les vérins 46 et 49 assurent le déplacement des guides-cdble pour
1l'enroulement de-l'intérieur vers l'extérieur.

Les vérins 47 et 48 assurent le déplacement des guides-cdble pour
l'enroulement de l'extérieur vers l'intérieur.

Le capteur 115 est un capteur de détection de changement de
couche, et il déclenche l'inversion des guides-cible par l'intermédiaire
des vérins 46, 49 et uT, 48,

Le capteur 116 est un capteur de détection déeclenché par le
galet 44 venant en butée, qui indique la fin d'une couche et commande
ainsi le vérin 21 pour inverser le sens de rotation de la barre articulée
19.

L'opération de lovage s'effectue de la maniére suivante :

La cuve vide 1 étant en place, un chef de poste placé i un pupitre
de commande extérieur, déclenche la rotation de la potence par le mo-
teur 60 ; les capteurs de position 104 i 105 suivent cette rotation et
dés que la potence est en place au-dessus de la cuve vide, le vérin 65
engage la goupille 63 dans l'orifice 64, la potence est donc en position
de travail.

Le loveur descend dans la cuve, déverrouille la goulotte et effec-
tue une premiére spire 3 la main contre la paroi externe 1A de la cuve.
Lorsque cette spire eét faite, le loveur demande au chef de poste de
baisser le parallélogramme en actionnant le moteur 100, de fagon 2
placer le suiveur 40 sur le fond de la cuve puis ensuite contre la spire
du cédble. Aprés avoir choisi un sens de rotation, le loveur seul effectue
maintenant les manoeuvres par l'intermédiaire d'une boite de commande

mise & sa portée, et toutes les opérations suivantes seront mises en

mémoire dans un calculateur annexe.
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Le loveur fait descendre, par l'action des vérins 47, 48, les
guides-cible 54, 51 et commande l'action pneumatique du vérin rotatif 21
qui, dans ce cas, a tendance & pousser les spires vers l'extérieur de la
cuve pour les rendre jointives.

I1 commande la rotation du bras rotatif 7 par l'intermédiaire du
moteur 70, et module la vitesse de rotation pour créér une deuxiéme spire
correcte.

Il positionne le cdble dans le tracteur, ferme celui-ci par 1l'in-
termédiaire du vérin 81 et régle approximativement la vitesse de
traction pour former une boucle correcte.

L'opération manuelle est terminée, le loveur appuie sur le bouton
de marche automatique, et sort de la cuve. .

La machine étant donc en pilotage- automatique, la vitesse de
défilement du cf@ble a la sortie de la goulotte est contrdlée par 1la
dynamo tachymétrique 74 qui informe le moteur 70, et la vitesse de
défilement du cible & la sortie du tracteur est contrdlée par la dynamo
tachymétrique 82 ; ces deux vitesses doivent bien sfir 8tre synchroni-
sées. La vitesse de rotation du bras est obtenue en dérivant par rapport
au temps l'information donnée par le capteur de position 109, et celle-
el doit correspondre avec exactitude & la vitesse linéaire synchronisée
du céble.

Ces paramétres de vitesse sont introduits dans le calculateur qui
est programmé pour des longueurs de boucles déterminées en fonction de 1la
rigidité du céble et pdur une hauteur de lovage donnée.

La hauteur de lovage déja réalisé est donnée par les capteurs 112,
113, 114, le calculateur modifie la longueur de la boucle en fonction de
la hauteur déjd atteinte, et ceci tous les 300 mm.

Le suiveur 40 est équipé d'un capteur magnétique 116 qui, dés gue
le suiveur a atteint la paroi interne 1B de la cuve, annule la force
exercée par le vérin rotatif 21, le suiveur monte alors d'une valeur
égale & l'épaisseur du cidble, et le capteur 115 commande l'inversion des
guides-céble.

Les guides-cdble 51, 54 sont escamotés sous 1l'action des
vérins 47, 48, les guides-cdble 52, 53 sont en position de travail sous
l'action des vérins 46, 49 et la force exercée par le vérin rotatif 21

sur le cdble va changer de sens par rapport & la 1&re spire.
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Aprés formation de la 2éme couche, le suiveur retrouvera sa posi-
tion initiale, contre la paroi externe de la cuve, et ces opérations se
succéderont pendant toute la durée du remplissage.

Les deux capteurs 115 et 116 modulent par l'intermédiaire du cal-

culateur la vitesse du tracteur solt pour pousser, soit pour tirer le

cdble.

Lorsque la cuve est pleine, le loveur doit prendre place au sommet

de celle-ci, et effectuer ou commander les opérations suivantes :

- arrét du bras

- annulation de l'action du vérin 21

- dégagement du tracteur

- repli du parallélogramme

- verrouillage du bras sur la potence aprés annulation de l'asservis-
sement

- coupe du cdble A

- commande de l'effacement de l'appareil par rotation de la potence.

Lorsque le fonctionnement automatique ne peut plus étre assuré par
suite d'une défaillance quelconque d'une fonction de l'appareil, le
lovage doit se poursuivre aveec le concours exclusif du loveur. Celui-ci
pénétre dans la cuve et, préalablement au lovage manuel, opére les
manoeuvres suivantes :

- neutralisation de la force antagoniste
- ouverture et dégagement du tracteur

- repli du parallélogramme

- arrét de la rotation du bras rotatif
- relevage du bras rotatif.

Sans sortir du cadre de l'invention, cette machine de lovage peut
bien sfir étre utilisée pour tous types de cdbles ayant des diamétres
différents, et elle peut &tre munie de capteurs d'effort permettant de
bien contrdler les efforts mécaniques appliqués au céble au cours de
l'opération de lovage.
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REVENDICATIONS )

1/ Machine automatique (5) de lovage d'un cible en couches successives
dans au moins une cuve verticale (1), caractérisée en ce qu'elle
comprend une potence (6) articulée permettant le passage d'une cuve &
une autre cuve, un bras rotatif (7) dont l'axe de rotation est situé a
l'extrémité de la potence et dans l'axe de la cuve au cours de l'opé-
ration de remplissage, un parallélogramme (30) articulé & l'extrémité du
bras rotatif, une barre articulée (19) & l'extrémité du parallélogramme,
un suiveur de cidble (840), situé & l'extrémité de la barre articulée (19)
et se déplagant verticalement par l'intermédiaire du
parallélogramme (30), horizontalement par 1l'intermédiaire de la barre
articulée (19), un tracteur de cdble (15), solidaire du parallélogramme
et permettant de réguler la vitesse d'entrainement du cible, en fonection
du sens d'enroulement de chgque couche, de l'extérieur vers l'intérieur
de chaque cuve, et inversement, et en ce qu'elle comprend des capteurs de
position (109, 112, 113, 114, 115, 116) et des dynamos tachymétriques
(74, 82) dont les données sont introduites dans un calculateur qui
commande et synchronise tous les organes de puissance tels que des
moteurs (70, 80) et des vérins (100, 21, 46, 47, u48, 49).

2/ Machine automatique de lovage selon la revendication 1, permettant le
remplissage de deux cuves verticales, caractérisée en ce que la
potence (6) posséde deux positions fixes de travail correspondant cha-
cune & la position d'une cuve verticale, et deux positions de dégagement
paralléles & un mur (3').

3/ Machine automatique de lovage selon la revendication 1, caractérisée
en ce que le bras rotatif (7) supporte un bras (10) de contrdle de 1la
boucle du cdble.

4/ Machine automatique de lovage selon la revendication 3, caractérisée
en ce que le bras (10) de contrdle de la boucle du cible posséde des
guides (11).

5/ Machine automatique de lovage selon la revendication 1, caractérisée
en ce que le bras rotatif (7) supporte 2 son extrémité un vérin de levage
(72) permettant d'escamoter le parallélogramme une fois celui-ci replié

au maximum.
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6/ Machine automatique de lovage selon la revendication 1, caractéri;ée
en ce que le parallélogramme (30) est en appui sur le fond de la cuve ou
sur une couche de cidble déji posée, par l'intermédiaire d'une roue (18).
7/ Machine automatique de lovage selon la revendication 1, caractérisée
en ce que le suiveur (40) est en appui sur le fond de la cuve ou sur une
couche de cible déja posée par l'intermédiaire d'un galet presseur (50).
8/ Machine automatique de lovage selon la revendication 1, caractérisée
en ce que le suiveur (U40) posséde deux jeux de guides-cdble (51, 54 ; 52,
53) permettant de plaquer le cdble en spires jointives, en fonction du
sens d'enroulement de chaque couche.

9/ Machine automatique de lovage selon la revendication 1, caractérisée
en ce que le tracteur (15) est débrayable.
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