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©  Installation  automatisée  pour  briqueter  la  paroi  intérieure  d'une  enceinte. 

©  L'installation  comporte  une  plate-forme  de  travail 
(10)  déplaçable  verticalement  à  l'intérieur  de  l'en- 
ceinte  et  capable  de  tourner  autour  de  l'axe  vertical 
de  celle-ci  et  un  robot  (18)  pour  la  manipulation  et  la 
pose  des  briques  sur  le  briquetage  de  la  paroi  et  qui 
est  monté  sur  un  support  (20)  pivotant  autour  d'un 
premier  axe  vertical. 

Pour  augmenter  le  rayon  d'action  du  robot  (18) 
le  support  (20)  est  monté  sur  une  rallonge  (30) 
pouvant  pivoter  autour  d'un  second  axe  vertical. 

^   L'installation  est  plus  particulièrement  conçue 
jy^pour  la  réfection  du  revêtement  réfractaire  d'un  con- 
Qjvertisseur  métallurgique. 
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"Installation  automatisée  pour  briqueter  la  paroi  intérieure  d'une  enceinte  " 

La  présente  invention  concerne  une  installation 
automatisée  pour  briqueter  la  paroi  intérieure  d'une 
enceinte  ,  comprenant  une  plate-forme  de  travail 
déplaçable  verticalement  à  l'intérieur  de  l'enceinte 
et  capable  de  tourner  autour  de  l'axe  vertical  de 
celle-ci  et  un  robot  pour  la  manipulation  et  la  pose 
des  briques  sur  le  briquetage  de  la  paroi,  ledit 
robot  étant  monté  sur  un  support  pivotant  autour 
d'un  premier  axe  vertical. 

Plusieurs  installations  de  ce  genre  ont  déjà  été 
proposées  ,  comme  par  exemple  dans  les  de- 
mandes  de  brevet  luxembourgeois  no.  86  114  et 
no.  86  189  pour  la  réfection  de  convertisseurs. 
Dans  toutes  ces  installations  se  pose  généralement 
le  problème  de  l'encombrement  de  la  plate-forme 
de  travail.  Sur  celle-ci  doivent,  en  effet,  se  trouver 
des  zones  de  stockage  d'au  moins  deux  palettes 
de  briques,  des  moyens  de  montée  et  de  descente 
des  palettes  ,  tel  qu'un  système  à  treuils  et  à 
câbles  ,  une  cabine  de  surveillance  pour  un 
opérateur  et  généralement  un  automate  de 
dépalettisation  des  briques.  Ces  dispositifs  doivent, 
en  outre,  laisser  la  place  nécessaire  à  l'installation 
d'un  robot  de  manipulation  et  de  pose  des  briques 
et  ,  surtout,  l'espace  que  nécessite  celui-ci  pour 
effectuer  les  mouvements  nécessaires.  Etant  donné 
que  cet  encombrement  ne  change  pas  avec  la 
taille  des  convertisseurs  ,  le  problème  de  l'encom- 
brement  de  la  plate-forme  est  d'autant  plus  grave 
que  la  taille  du  convertisseur  est  plus  petite,  c'est- 
à-dire  que  la  place  disponible  pour  le  robot  di- 
minue  avec  la  taille  du  convertisseur. 

Pour  la  réfection  des  petits  convertisseurs  il 
faut  donc  prévoir  un  robot  de  taille  réduite.  Toute- 
fois,  ceci  entraîne  l'inconvénient  de  rendre  la 
même  installation  inutilisable  pour  la  réfection  de 
convertisseurs  de  taille  plus  grande  ,  car  le  rayon 
d'action  du  robot  est  insuffisant. 

Le  but  de  la  présente  invention  est  de  prévoir 
une  nouvelle  installation  qui  ne  souffre  pas  des 
inconvénients  exposés  ci-dessus  ,  qui  est  pourvue 
d'un  robot  qui  s'accomode  avec  la  place  disponible 
et  qui  peut  être  utilisée  ,  sans  modifications  ,  pour 
la  réfection  de  convertisseurs  de  taille  différente. 

Selon  la  présente  invention  ,  cet  objectif  est 
atteint  au  moyen  d'une  installation  du  genre  décrit 
dans  le  préambule  qui  est  caractérisée  en  ce  que 
ledit  support  est  monté  sur  une  rallonge  pouvant 
pivoter  autour  d'un  second  axe  vertical. 

Un  pivotement  de  ce  support  autour  du  second 
axe  vertical  permet  ainsi  d'augmenter  ou  de  di- 
minuer  le  rayon  d'action  du  robot.  Ceci  permet 
l'utilisation  d'un  robot  de  taille  réduite,  ce  qui 
présente  le  double  avantage  de  pouvoir  utiliser 

l'installation  pour  la  réfection  de  convertisseurs  de 
petite  taille  et  de  pouvoir  utiliser,  la  même  instal- 
lation  avec  le  petit  robot,  pour  l'usage  dans  des 
convertisseurs  plus  grands. 

5  D'autres  particularités  et  caractéristiques  res- 
sortiront  de  la  description  d'un  mode  de  réalisation 
préféré  ,  présenté  ci-dessous  ,  à  titre  d'illustration, 
en  référence  aux  dessins  dans  lesquels  : 

la  figure  1  montre  une  vue  schématique  par- 
70  tielle,  en  perspective,  d'une  installation 

conformément  à  la  présente  invention  ; 
les  figures  2  et  3  montrent  schématiquement 

l'utilisation  du  robot  dans  une  enceinte  à  diamètre 
réduit  avec  possibilité  de  briqueter  des  sections  de 

75  rayons  différents  et 
la  figure  4  montre  schématiquement  l'utili- 

sation  du  même  robot  dans  une  enceinte  de  taille 
plus  grande  que  celle  des  figures  2  et  3. 

La  figure  1  montre  une  plate-forme  circulaire 
20  10  suspendue  ou  portée  par  des  moyens  connus 

en  soi  et  non  représentés  de  manière  à  pouvoir 
tourner  autour  de  son  axe  vertical  et  être  déplacé 
verticalement  le  long  de  celui-ci  à  l'intérieur  d'une 
enceinte  à  briqueter  tel  qu'un  convertisseur 

25  métallurgique.  * 
La  référence  12  représente  l'espace  imaginaire 

réservé  à  des  zones  de  stockage  de  palettes  de 
briques,  des  moyens  de  montée  et  de  descente 
des  palettes  ,  une  cabine  de  surveillance  pour  un 

30  opérateur  ,  un  automate  de  dépalettisation  des 
briques  ainsi  que  l'ouverture  14  dans  la  plate-forme 
10  pour  le  passage  des  palettes. 

Dans  l'exemple  représenté,  l'automate  de 
dépalettisation  déplace  les  briques  16  des  palettes 

35  vers  une  zone  de  stockage  intermédiaire  facilement 
accessible  par  un  robot  18  de  manipulation  des 
briques  16.  Ce  robot  18  installé  sur  la  plate-forme 
10  transfère  les  briques  16  de  la  zone  de  stockage 
intermédiaire  sur  leur  emplacement  prévu  le  long 

40  de  la  paroi  du  convertisseur. 
Le  robot  18  est  monté  sur  un  support  20  sus- 

ceptible  de  tourner  autour  d'un  axe  vertical  sous 
l'action  d'un  moteur  28.  Le  robot  18  est  essentiel- 
lement  constitué  d'un  premier  bras  22  articulé  sur 

45  le  support  20  au  moyen  d'un  axe  de  pivotement 
horizontal  et  d'un  second  bras  24  relié  par  une 
charnière  à  axe  de  pivotement  horizontal  au  pre- 
mier  bras  22.  Une  tête  de  manipulation  des  briques 
26  est  reliée  à  l'extrémité  du  second  bras  24  au 

so  moyen  d'une  seconde  charnière  à  axe  de  pivote- 
ment  horizontal.  La  tête  de  manipulation  26  peut 
comporter  une  pince  ou  une  ventouse  pour  saisir, 
transporter  et  déposer  les  briques  1  6. 
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Conformément  a  la  présente  invention,  le  sup- 
port  20  portant  le  robot  18  n'est  pas  monté  directe- 
ment  sur  la  plate-forme"  10,  mais  à  l'extrémité 
d'une  rallonge  30  dont  l'autre  extrémité  est  montée 
sur  un  pivot  de  manière  à  pouvoir  tourner  ,  sous 
l'action  d'un  moteur  32  autour  d'un  axe  vertical 
parallèle  à  l'axe  vertical  du  support  20. 

Sur  la  figure  2  on  voit  les  positions  angulaires 
mutuelles  du  robot  18  et  de  la  rallonge  30  sur  la 
plate-forme  10  pour  poser  une  ceinture  de  briques 
34  le  long  de  la  paroi  intérieure  d'une  convertisseur 
36  de  section  relativement  réduite.  Dans  cette  dis- 
position  ,  la  rallonge  30  occupe  une  position  angu- 
laire  déterminée  par  rapport  à  un  axe  diamétral  de 
la  plate-forme  1  0  alors  que  le  robot  1  8  peut  pivoter 
autour  de  son  support  20  pour  desservir  un  secteur 
déterminé  de  la  ceinture  de  briques. 

La  figure  3  montre  la  disposition  du  robot  pour 
la  pose  d'une  ceinture  de  briques  38  dans  le 
même  convertisseur  36  mais  à  un  endroit  de  sec- 
tion  réduite  ,  par  exemple  dans  la  région 
supérieure  du  convertisseur.  Dans  cette  disposition 
,  la  rallonge  30  occupe  une  position  complètement 
rétractée  ,  c'est-à-dire  parallèle  à  un  ax,e  diamétral 
de  la  plate-forme  10. 

La  figure  4  montre  l'utilisation  de  la  même 
installation  pour  le  briquetage  d'un  convertisseur  42 
à  section  élevée.  Pour  la  pose  d'une  ceinture 
périphérique  40  de  briques  ,  on  notera  que  la 
rallonge  30  occupe  une  position  complètement 
dégagée  après  un  pivotement  de  90°  par  rapport  à 
la  position  rétractée  de  la  figure  3.  On  notera 
également  que  ,  quelle  que  soit  la  taille  du  conver- 
tisseur,  l'espace  nécessaire  à  l'emplacement  du 
robot  est  réduit  au  minimum  sur  la  plate-forme  10 
et  tous  les  mouvements  peuvent  être  effectués 
sans  gêner  le  reste  de  l'équipement  sur  la  plate- 
forme  10  et  sans  que  le  robot  ne  soit  gêné  par 
ceux-ci  pour  effectuer  ses  mouvements. 

Il  est  à  noter  qu'en  cas  de  besoin  la  rallonge 
peut  pivoter  au  delà  de  90°. 

Dans  la  description  ci-dessus  le  mouvement  de 
la  rallonge  a  été  considéré  comme  moyen  de  posi- 
tionnement  du  robot.  Il  est  toutefois  également 
possible  de  concevoir  la  rallonge  de  telle  manière 
que  son  pivotement  soit  intégré  aux  possibilités  de 
mouvements  du  robot. 

sur  un  support  (20)  pivotant  autour  d'un  premier 
axe  vertical,  caractérisée  en  ce  que  ledit  support  - 
(20)  est  monté  sur  une  rallonge  (30)  pouvant  pi- 
voter  autour  d'un  second  axe  vertical. 

5  2.  Installation  selon  la  revendication  1,  ca- 
ractérisée  en  ce  que  ladite  rallonge  (30)  peut  pi- 
voter  au  moins  d'un  angle  de  90°  . 

3.  Installation  selon  la  revendication  1,  ca- 
ractérisée  en  ce  que  le  pivotement  de  la  rallonge  - 

70  (30)  est  incorporé  aux  mouvements  du  robot  (18). 

Revendications  so 

1  .  Installation  automatisée  pour  briqueter  la  pa- 
'oi  intérieure  d'une  enceinte,  comprenant  une 
Dlate-forme  de  travail  (1  0)  déplaçable  verticalement 
à  l'intérieur  de  l'enceinte  et  capable  de  tourner  55 
autour  de  l'axe  vertical  de  celle-ci  et  un  robot  (18) 
Dour  la  manipulation  et  la  pose  des  briques  sur  le 
Driquetage  de  la  paroi,  ledit  robot  (18)  étant  monté 

3 
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