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

@ L'installation comporte une plate-forme de travail (20)
déplagable verticalement et capable de tourner autour de son
axe vertical, un dispositif pour monter et descendre des pal-
ettes de briques (42), un automate de dépalettisation (78), un
robot de manutention (62), ainsi qu’un poste de surveillance
(24).

Le robot (62) est constitué essentiellement d’un grappin
automatique (70) de manutention des briques, fixé &
" 'extrémité d’un bras principal (64) qui est porté par un chas-
sis (22) monté sur la plate-forme (20) et qui est déplagable
= radialement par rapport 3 la plate-forme (20). Pour réduire
< 'encombrement, le déplacement circulaire du bras {64) et du
grappin (70) par rapport  I'axe vertical est engendré par une

!"'&: rotation de la plate-forme {20) autour de cet axe vertical.
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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 d4'une en-
ceinte, comprenant une plate-forme de travail déplagable
verticalement a3 l'intérieur de l'enceinte et capable
de fourner autour de l'axe vertical de celle-ci, un dis-
positif pour monter et descendre des palettes de briques
et les déposer & un endroit prédéterminé sur la plate-
forme, un automate de dépalettisation pour transférer les
briques des palettes vefs un plateau de stockage inter-
médiaire, un robot de manutention pour prendre les
briques sur le plateau de stockage et les mettre en place,
ainsi qu'un poste de surveillance.

Des installations de ce genre sont proposées
dans les demandes de brevet luxembourgeois Nos 86 114 et
86 189, notamment pour la réfection de convertisseurs
métallurgiques. Dans ces installations, le robot constitue
un encombrement relativement important par l'espace qu'il
nécessite pour son emplacement et pour effectuer ses
mouvements pivotants. En outre, le personnel de.surVeillance
devant, en cas de besoin, se déplacer sur la plate-forme,
le mouvement de balayage du robot constitue un danger per-
manent pour le personnel, d'autant plus, qu'il n'est pas
possible de prévoir un garde-fou pour permettre justement
au robot d'effectuer les mouvements nécessaires.

Le but de la présente invention est de prévoir
une installation perfectionnée, qui est moins encombrée
que les installations connues et qui offre plus de sécurité
au personnel de surveillance. .

Pour atteindre cet objectif, l'installation du
genre décrit dans le préambule est caractérisée en ce
que le robot est constitué essentiellement d'un grappin
automatique de manutention des briques, fixé& a 1l'extrémité
d'un bras principal qui est porté par un chéssis monté
sur la plate-forme et gui est déplagable radialement par
rapport 3 la plate-forme et en ce que le déplacement

circulaire du bras et du grappin par rapport & l'axe
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vertical est engendré par une rotation de la plate-forme
sutour de cet axe vertical.
La rotation de la plate-forme est, de préférence
engendree par un moteur &lectrique pas—-a&-pas.

5 Le progrés réalisé par cette installation est

gue le bras principal du robot n teffectue plus de mouvement

de balayage par rapport 3 la plate-forme, ce gui, non
seulement réduit 1'encombrement, mais augmente considéra-
blement la sécurité du personnel. '
10 Le plateau de stockage est monté en-dessous du
obot de manidre & &tre déplagable le

cal et de pouvoir tourner autour de

bras pr1nc1pal du r
long d'un axe verti
celui-ci.
'~ L'automate de dépalettisation est constitué

15d'un bras prOtant, -dont 1'une des extré&mités est pourvue

itif de prehen51on des briques et dont 1'autre
sur un support

d'un dispos
extrémité, est monté& de fagon pivotante,

coulissant entre deux rails du chassis, parallé&lement au

bras pr1nc1pal du robot.
20 " Chacune des palettes est déposée sur un plateau

qul est déplagable dans le sens vertical.
' D'autres partlcularltes et caractéristigques

reeeertiront de la description d'un mode de réalisation

dessous, & titre d'illustration,

ans lesquels:

préfére, presente ci-

25en reference aux dessins annexes, d
La figure 1 montre une vue générale en perspective

de l installation proposée par 1'inventiony;
les flgures 2 3 10 montrent schématiquement

les mouvements effectues par 1'automate de dépalettisation

30dans des positions extrémes par rapport & chaque palette.
L'installation montrée sur la figure 1 comporte

une plate—forme 20 susceptlble d'étre déplacée verticale~-

ment et de tourner autour de cet axe vertical sous l'action

-3-pas non représenté. Sur cette plate-

un chassis 22 porté par plusieurs pieds

d'un moteur pas
35forme 20 se trouve

dressés sur la plate—-forme.
abriter le personnel de surveillance, et, au-
forme 20, un treuil

Ce chissis porte une cabine

24 pouvant
dessus d'une ouverture 26 dans la plate-

e e it e 15w Aot
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28. Ce treuil 28 est pourvu de deux tambours 30,32 d'enrou-
lement de cables 34 et 36 pour le levage et la descente
d'une palette 42 & travers l'ouverture 26 de la plate-
forme 20. La palette 42 est, de préférence, montée et
descendue 3 l'aide d'une cage 40 .comme proposée dans la
demande de brevet luxembourgeois No 86 189.

Sur la figure 1 on a représenté deux palettes

2

44,46, en position de dépalettisation. Les palettes,

-

lorsqu'elles sont soulevées & travers l'ouverture 26
4 1'aide du treuil 28 sont prises en charge par l'un des
deux chariots 48 ou 50 capables d'effectuer des mouvements
de va-et-vient sur une paire de rails 52,54 disposées de
part et d'autre de l'ouverture 26.
De part et d'autre de l'ouverture centrale 26

sont également prévus deux plateéux:56,58}rﬁ4par le déplace-
ment des chariots 48 et 50 entre la position de réception
des palettés au-dessus de l'ouverture 26 et leur position
de dépalettisation comme représentée sur la figure 1,
se trouvent engagés entre les palettes 44 et 46 et leurs
chariots porteurs 48,50. Ces plateaux 56 et 58 sont déplaca-
bles verticalement sous l'action de vérins hydrauliques
dont seul le vérin 60 associé au plateau 58 est représenté,
afin de pouvoir soulever et descendre chacune des palettes 44,46
et réduire ainsi 1'amplitude de lamobilité verticale d'une pince 88.

L'installation comporte, en outre, un robot 62
constitué essentiellement d'un grappin automatique 70
monté 3 l'extrémité d'un bras principal 64. Ce bras
64 est constitué de deux tiges 66,68 coulissant radialement
dans deux poutres de support 72,74 faisant partie du
chassis 22. Le déplacement radial du bras 64 est effectué
sous l'action d'un moteur non représenté et dont les
mouvements sont coordonnés & la commande du robot 62.
Le grappin 70 dont les degrés de liberté essentiels sont
représentés par des fléches est, de préférence, du genre
de celui décrit dans la demande de brevet luxembourgeois
No 86 188. Toutefois, il est &galement possible de prévoir
le grappin 70 sous forme de ventouse, avec la différence

qu'une ventouse ne peut saisir qu'une seule brique, alors
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gue le grappin comportant des pinces comme‘représenté sur
la figure 1 est en mesure de saisir plusieurs briques
superposées. ' ' ' ,
En-dessous du bras principal 64 du robot 62

se trouve un plateau de stockage 74 des briques. Ce plateau
74 est monté sur la tige d'un vérin 76 qui permet le
déplacement vertical du plateau 74. En outre, le plateau
74 est de préférence susceptible de tourner, de fagon
contrdlée, autour de son axe vertlcal, ce qui est symbolisé
par une flache. '

 L'installation COmpofte également un automate
de dépalettisation représenté globalement par 78. Cet
automate de dépalettisation 78 est constitué d'un support
80 pouvant coulisser radialement dans le sens du bras
64 du robot 62 dans des rainures de guidage 82,84 aménagées
2ans les poutres 72 et 74. Un bras pivotant 86 est monté
par 1'une de ces extrdmités sur ce support 80 de fagon a
pouvoir pivotér'éous 1'action de moyens non'représentés,
autour d'un axe vertical par rapport & ce support 80.
L'extrémité opposée de ce bras pivotant 86 porte une pince
88 pouvant egélément pivoter'autour'd'un axe vertical
par rapport au bras 86. Celui-ci est en outre déplagable
verticalement par rapport au support 80, afin de pouvoir
soulever les briques ds palettes 44,46 au moyen de la
pince 88. . ' N

" pous les mouvements possibles des pié&ces dont
les degrés de liberté sont symbolisés par des flé&ches
sont effectués'automatiquemént par des moyens non représen-
tés pour ne pas surchdrger la figure et dont la commande
et 1l'opération se font automatiquement suivant un programme
de briquetage bien déterminé. C'est ainsi que les
brigues sont’tranSférées séparément, ou par palre super-.
posees,a l'aide de 1' automate de dépalettisation 78 de
chacune des palettes 44,46 sur le plateau 74 qui est
automatiquement monté ou descendu au niveau de réception
des briques par 1'automate 78 ou au niveau nécessaire
pour la prise des briques par le grappin 70. Ce grappin
70, par le mouvement radial du bras b4,déplace les briques




10

15

20

25

30

35

e 0248251
du plateau 74 & 1l'endroit de‘pOSe, cohme décritrdansr
la demande de brevet No 86 188.

Etant donné que le bras principal 64 du robot
62 n'effectue pas de mouvement pivotant par rapport &
l'axe vertical de l'enceinte, il est possible de prévoir
un garde-fou tout autour de la plétefforme 20 pour amélio-
rer la sécurité du personnel. L'automate de dépalettisation
78 ne constitue pas de danger non plus &tant donné que ces
mouvements évoluent 3 l'intérieur du chdssis 22 et sont
protégés par celui-ci. Par contre, il est nécessaire de
coordonner minitieusement les mouvements de cet automate
78 afin de pouvoir évoluer entre les cdbles 34 et 36 ser-
vant 3 la montée et & la descente des cageé 40, Ces mouve-
ments sont schématiquement représentés par les figures
2 & 10 pour chacune des palettes 44,46 et pour différentes
positions des briques sur celleSvci—:

Sur ces figures 2 & 10 le treuil 28 n'a &té repré-
senté que sur la figure 2 pour montrer son emplacement
exact et pour ne pas surcharger les autres figures. Etant
donné que les positions des cables 34 et 36 changent
suivant 1l'état d'enroulement sur les tambours 30 et 32
ils ont &té repré@sentés sur chacun des deux dessins par
deux points illustrant leurs positionsextrémes.Dans la
description ci-dessous, un "recul" de l'automate 78 est
défini par un &loignement du plateau 74, alors gu'un
"avancement" signifie un rapprochement de 1'automate
78 de ce plateau 74. Il est bien entendu que chacune des
figures représente schématiquement une vue du dessus
n'illustrant que les parties essentielles pour comprendre
le mouvement de 1'automate 78. Sur la figure 2, 1'automate
78 se trouve dans une position de saisie d'une brique se
trouvant 3 l1'une des extrémités de la palette 46.'Aprés
avoir saisi une brique, 1l'automate 78 doit reculer (voir
figure 3) et en méme temps sa pince 88 pivote dans le sens
trigonométrique, tandis gue son bras 86 pivote dans
le sens des aiguilles d'une montre jusqu'd alignement
total sur l'axe longitudinal du plateau 74 ce qui est
jllustré sur la figure 10. Une fois cet alignement réalisé,
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1'automate 78 peut- avancer pour aller déposer la ou les
brigques sur le plateau de stockage intermédiaire 74.

" Les figures 4 et 5 illustrent la dépalettisation
d'un brigue ou d'une paire de briques se trouvant sur
la méme palette 46, mais & l'extrémité opposée de la
brique dépalettisée sur les figures 2 et 3. Aprés avoir
saisi la brigue, l'automate 78 effectue d'abord un mouve-
ment de recul afin que la brique ne heurte pas le cable
34 ‘lors de sa rotation. A-partir d'une certaine position
de 1'automate 78 'le bras 86 et la pince 88 sont tournés
dans le sens des aiguilles d'une montre .(voir figure 5)

jusque dans une position d'alignement sur le plateau 74

‘et & partir de cette position l'automate 78 est avancé

en direction du plateau 74 pour déposer la brique sur
celui-ci (voir figure.10): Il est & noter gue la pince
88, comme illustré par les figures 3 et 5, doit tourner
alternativement en sens opposé &tant donné que les briques,
3 cause de leur conicit&; sont. orientées alternativement
dans un sens et dans l'autre sur les palettes.

Les figures 6. & 9 illustrent la dépalettisation
de briques se trouvant,  pour les figures 6 et 7 i l'une
des extrémités :de la-palette 44 et pour les figures 8 et
9 a 1'extrémité opposée de la palette 44. On notera que,
parsuite de’laHPOSition:des~cables'34 et 36, les mouvements
de 1'autcmate 78 exigent moins de précautions pour la dé-
palettisationide,la palette 44-que pour celle de la palette
46. - S ‘

Finalement il suffit d'ajouter que tous les
mouvements effectuds par l'automate de dépalettisation 78, .
comme représenté sur les figures 2 & 10 sont programmés
en fonction des ~-positions et des orientations des brigques
sur chacune des palettes et sont exécutés de fagon tout-a-
fait automatique. - , ,

“Chague fois qu'une couche de briques est enlevée
sur une des palettes 44,46, celle-ci est soulevée automa-
tiquement par son plateau 56,58 d'une hauteur correspon-

dant & celle de la couche de briques dépalettisée. Au lieu

de soulever les palettes aprés chaque,couéhe_dépalettisée
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il est également possible de prévoir un support 80 de

1'automate 78 plus profond pour permettre la descente

du bras 86 chaque fois qu'une couche a &€té enlevée.
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Revendiceations

1.~ Installation éutomatisée'pour briqueter la paroi
intérieure d'une enceinte, comprenant une plate-—forme de
travail (20) déplacable verticalement & l'intérieur de
l'enceinte et capable de tourner autour de l'axe vertical
de celle-ci, un dispositif pour monter et descéndre des
palettes de briques (42) et les déposer & un endroit pré-
déterminé sur'la-plate-forme (20), un automate de dépaletti-
sation (78) pour transférer les briques des palettes vers
un plateau de stockage intermédiaire (74), un robot de
manutention (62) pour prendre les briques sur le plateau
de stockage (74) et les mettre en place, ainsi qu'un poste
de surveillance (24), caractérisé&e en ce que le robot (62)
ost constitud essentiellement d'un grappin automatique
:70) de manutention des briques, fixé & l'extrémité d'un
hr=s principal (64) qui est porfé par un chissis (22)
monté sur la plate-forme (20) et qui est déplagable radia-
lement par rapport & la plate-forme (20) et en ce que le
déplacement circulaire du bras (64) et du grappin (70) par
rapport & l'axe vertical est engendré par une rotation
de la plate-forme (20) autour de cet axe vertical.

2.- Installation selon la revendication 1, carac-
térisée en ce que la rotation de la plate-forme est en-
gendrée par un moteur électrique pas—a-pas.

3.- Installation selon la revendication 1, carac-
térisée en ce que le plateau de stockage (74) est monté
en-dessous du bras principal (64) du robot (70) de maniére
3 &tre déplacable le long d'un axe vertical.

4.- Installation selon la revendication 3, carac-
térisée en ce que le plateau de stockage (74) est suscep-
tible de tourner autour dudit axe vertical.

5.- Installation selon 1l'une des revendications
1 & 4, caractérisée en ce que 1'automate de dépalettisation
(78) est constitué d'un bras pivotant (86) dont l'une ‘des
extrénitds est pourvue d'un dispositif (88) de préhension
des brigques et dontl'autre extrémité est monté de fagon
pivotante, sur un support (80) coulissant entre deux rails

(82,84) du chassis (22), parallélement au bras principal



¢
t

-~ o

0248251
...9.-
(64) du robot (62).

6.- Installation selon la revendication 1, carac-
térisée en ce que les palettes de briques (44,46) sont dé-
placables sur la plate-forme au moyen de chariots (48,50)

5 évoluant sur deux rails (52,54) disposés de part et d'autre
"d'une ouverture centrale (26) dans la plate-forme (20).

7.- Installation selon l'une des revendications
5 ou 6, caractéris@e en ce que dans- leur position de
dépalettisation les palettes (44,46) sont déplagables ver-

10 ticalement sous l'action de plateaux mobiles (56,58).
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