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lescription 

La  présente  invention  concerne  une  installation 
lutomatisée  pour  briqueter  la  paroi  intérieure  d'une 
inceinte  ,  comprenant  une  plate-forme  de  travail 
léplaçable  verticalement  à  l'intérieur  de  l'enceinte 
it  capable  de  tourner  autour  de  l'axe  vertical  de  cel- 
3-ci  et  un  robot  pour  la  manipulation  et  la  pose  des 
>riques  sur  le  briquetage  de  la  paroi,  ledit  robot 
itant  monté  sur  un  support  pivotant  autour  d'un  pre- 
nier  axe  vertical. 

Plusieurs  installations  de  ce  genre  ont  déjà  été 
imposées  ,  comme  par  exemple  dans  les  demandes 
ie  brevet  luxembourgeois  no.  86  114  et  no.  86  189 
)our  la  réfection  de  convertisseurs.  Dans  toutes 
;es  installations  se  pose  généralement  le  problème 
ie  l'encombrement  de  la  plate-forme  de  travail.  Sur 
:elle-ci  doivent,  en  effet,  se  trouver  des  zones  de 
stockage  d'au  moins  deux  palettes  de  briques,  des 
noyens  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  dispo- 
sitifs  doivent,  en  outre,  laisser  la  place  nécessaire 
à  l'installation  d'un  robot  de  manipulation  et  de  pose 
ies  briques  et  ,  surtout,  l'espace  que  nécessite  ce- 
ui-ci  pour  effectuer  les  mouvements  nécessaires. 
Etant  donné  que  cet  encombrement  ne  change  pas 
avec  la  taille  des  convertisseurs  ,  le  problème  de 
l'encombrement  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  conver- 
tisseurs  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  in- 
convénients  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  at- 
teint  au  moyen  d'une  installation  du  genre  décrit 
dans  le  préambule  qui  est  caractérisée  en  ce  que  le- 
dit  support  est  monté  sur  l'extrémité  libre  d'une  ral- 
longe  dont  l'autre  extrémité  est  montée  de  manière 
pivotante  sur  la  plate-form  tournante  par  l'intermé- 
diaire  d'un  pivot  à  axe  de  pivotement  vertical. 

Un  pivotement  de  ce  support  autour  d'un  second 
axe  vertical  permet  ainsi  d'augmenter  ou  de  diminuer 
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  ré- 
fection  de  convertisseurs  de  petite  taille  et  de  pou- 
voir  utiliser,  la  même  installation  avec  le  petit  robot, 
pour  l'usage  dans  des  convertisseurs  plus  grands. 

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  lesquel: 

la  figure  i  montre  une  vue  scnemaxique  panieue, 
en  perspective,  d'une  installation  conformément  à  la 
présente  invention; 

les  figures  2  et  3  montrent  schématiquement  l'utili- 
5  sation  du  robot  dans  une  enceinte  à  diamètre  réduit 

avec  possibilité  de  briqueter  des  sections  de 
rayons  différents  et 

la  figure  4  montre  schématiquement  l'utilisation  du 
même  robot  dans  une  enceinte  de  taille  plus  grande 

0  que  celle  des  figures  2  et  3. 

La  figure  1  montre  une  plate-forme  circulaire  10 
suspendue  ou  portée  par  des  moyens  connus  en  soi 
et  non  représentés  de  manière  à  pouvoir  tourner 

5  autour  de  son  axe  vertical  et  être  déplacé  verticale- 
ment  le  long  de  celui-ci  à  l'intérieur  d'une  enceinte  à 
briqueter  tel  qu'un  convertisseur  métallurgique. 

La  référence  12  représente  l'espace  imaginaire 
réservé  à  des  zones  de  stockage  de  palettes  de  bri- 

io  ques,  des  moyens  de  montée  et  de  descente  des  pa- 
lettes  ,  une  cabine  de  surveillance  pour  un  opéra- 
teur  ,  un  automate  de  dépalettisation  des  briques 
ainsi  que  l'ouverture  14  dans  la  plate-forme  10  pour 
le  passage  des  palettes. 

25  Dans  l'exemple  représenté,  l'automate  de  dépalet- 
tisation  déplace  les  briques  16  des  palettes  vers 
une  zone  de  stockage  intermédiaire  facilement  ac- 
cessible  par  un  robot  18  de  manipulation  des  briques 
16.  Ce  robot  18  installé  sur  la  plate-forme  10  transfè- 

30  re  les  briques  16  de  la  zone  de  stockage  intermédiai- 
re  sur  leur  emplacement  prévu  le  long  de  la  paroi  du 
convertisseur. 

Le  robot  18  est  monté  sur  un  support  20  suscepti- 
ble  de  tourner  autour  d'un  axe  vertical  sous  l'action 

35  d'un  moteur  28.  Le  robot  18  est  essentiellement 
constitué  d'un  premier  bras  22  articulé  sur  le  sup- 
port  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  premier  bras  22.  Une 

40  tête  de  manipulation  des  briques  26  est  reliée  à  l'ex- 
trémité  du  second  bras  24  au  moyen  d'une  seconde 
charnière  à  axe  de  pivotement  horizontal.  La  tête  de 
manipulation  26  peut  comporter  une  pince  ou  une 
ventouse  pour  saisir,  transporter  et  déposer  les 

45  briques  16. 
Conformément  à  la  présente  invention,  le  support 

20  portant  le  robot  18  n'est  pas  monté  directement 
sur  la  plate-forme  10,  mais  à  l'extrémité  d'une  rallon- 
ge  30  dont  l'autre  extrémité  est  montée  sur  un  pivot 

50  de  manière  à  pouvoir  tourner  ,  sous  l'action  d'un  mo- 
teur  32  autour  d'un  axe  vertical  parallèle  à  l'axe  ver- 
tical  du  support  20. 

Sur  la  figure  2  on  voit  les  positions  angulaires  mu- 
tuelles  du  robot  18  et  de  la  rallonge  30  sur  la  plate- 

55  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  disposi- 
tion  ,  la  rallonge  30  occupe  une  position  angulaire 
déterminée  par  rapport  à  un  axe  diamétral  de  la  pla- 

60  te-forme  10  alors  que  le  robot  18  peut  pivoter  autour 
de  son  support  20  pour  desservir  un  secteur  déter- 
miné  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  con- 

65  vertisseur  36  mais  à  un  endroit  de  section  réduite  , 
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jar  exemple  dans  la  région  supérieure  du  convertis- 
seur.  Dans  cette  disposition  ,  ia  rallonge  30  occupe 
jne  position  complètement  rétractée  ,  c'est-à-dire 
jarallèle  à  un  axe  diamétral  de  la  plate-forme  10. 

La  figure  4  montre  l'utilisation  de  la  même  installa- 
ion  pour  le  briquetage  d'un  convertisseur  42  à  sec- 
ion  élevée.  Pour  la  pose  d'une  ceinture  périphéri- 
que  40  de  briques  ,  on  notera  que  la  rallonge  30  oc- 
cupe  une  position  complètement  dégagée  après  un 
aivotement  de  90°  par  rapport  à  la  position  retrac- 
ée  de  la  figure  3.  On  notera  également  que  ,  quelle 
que  soit  la  taille  du  convertisseur,  l'espace  néces- 
saire  à  l'emplacement  du  robot  est  réduit  au  minimum 
sur  la  plate-forme  10  et  tous  les  mouvements  peu- 
/ent  être  effectués  sans  gêner  le  reste  de  l'équipe- 
Tient  sur  la  plate-forme  10  et  sans  que  le  robot  ne 
soit  gêné  par  ceux-ci  pour  effectuer  ses  mouve- 
nents. 

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

Dans  la  description  ci-dessus  le  mouvement  de  la 
rallonge  a  été  considéré  comme  moyen  de  position- 
nement  du  robot.  Il  est  toutefois  également  possible 
ie  concevoir  la  rallonge  de  telle  manière  que  son  pi- 
cotement  soit  intégré  aux  possibilités  de  mouve- 
ments  du  robot. 

stens  um  einen  Winkel  von  90°  geschwenkt  weraen 
kann. 

Claims 
5 

1  .  Automated  apparatus  for  lining  the  inner  wall  of 
a  vessel  with  bricks,  comprising  a  work  platform  (10) 
movable  vertically  within  the  vessel  and  capable  of 
rotating  about  the  vertical  axis  of  the  latter,  and  a 

10  robot  (18)  for  manipulating  and  laying  bricks  on  the 
brick  lining  of  the  wall,  the  said  robot  (18)  being 
mounted  on  a  support  (20)  pivoting  about  a  first  ver- 
tical  axis,  characterized  in  that  the  said  support  (20) 
is  mounted  on  the  free  end  of  an  extension  pièce 

15  (30),  the  other  end  of  which  is  mounted  on  the  rotat- 
ing  work  platform  so  as  to  be  rotatable  by  means  of 
a  pivot  with  vertical  pivot  axis. 

2.  Apparatus  according  to  daim  1,  characterized 
in  that  the  said  extension  pièce  (30)  can  pivot  at 

20  least  through  an  angle  of  90°. 

25 

Revendications 

1  .  Installation  automatisée  pour  briqueter  la  paroi  30 
intérieure  d'une  enceinte,  comprenant  une  plate- 
Forme  de  travail  (10)  déplaçable  verticalement  à  l'in- 
térieur  de  l'enceinte  et  capable  de  tourner  autour  de 
l'axe  vertical  de  celle-ci  et  un  robot  (18)  pour  la  mani- 
pulation  et  la  pose  des  briques  sur  le  briquetage  de  35 
la  paroi,  ledit  robot  (18)  étant  monté  sur  un  support 
(20)  pivotant  autour  d'un  premier  axe  vertical,  ca- 
ractérisée  en  ce  que  ledit  support  (20)  est  monté 
sur  l'extrémité  libre  d'une  rallonge  (30)  dont  l'autre 
extrémité  est  montée  de  manière  pivotante  sur  la  pla-  40 
te-forme  tournante  par  l'intermédiaire  d'un  pivot  à 
axe  de  pivotement  vertical. 

2.  Installation  selon  la  revendication  1,  caractéri- 
sée  en  ce  que  ladite  rallonge  (30)  peut  pivoter  au 
moins  d'un  angle  de  90°.  45 

Patentansprûche 

1.  Automatisierte  Anlage  zum  Ausmauern  der  In- 
nenwand  einer  Umhùllung,  aus  einer  Arbeitsplatt-  50 
form  (10),  die  innerhalb  der  Umhùllung  vertikal  ver- 
schoben  werden  kann  und  um  die  vertikale  Achse 
dieser  Umhùllung  gedreht  werden  kann,  und  aus  ei- 
nem  Roboter  (18)  zum  Handhaben  und  Verlegen  der 
Ziegelsteine  auf  dem  Mauerwerk  der  Wand,  wobei  55 
der  besagte  Roboter  (18)  auf  einer  Halterung  (20) 
angebracht  ist,  die  um  eine  erste  vertikale  Achse 
schwenkbar  ist,  dadurch  gekennzeichnet,  daS  die 
besagte  Halterung  (20)  auf  dem  freien  Ende  einer 
Verlângerung  (30)  angebracht  ist,  deren  anderes  60 
Ende  ûber  einen  Drehzapfen  mit  vertikaler  Achse 
auf  der  drehbaren  Plattform  schwenkbar  befestigt 
ist. 

2.  Anlage  gemàS  Anspruch  1,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  daB  die  besagte  Verlângerung  (30)  minde-  65 
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