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&) Appareillage pour I'application de traitements de surfaces des structures allongées.

@ Appareillage pour I'application de traitements de
surfaces & des structures allongées, notamment les
mats et poteaux utilisés dans les installations d'éclai-
rage public ou privées (L), les glissiéres de sécurité
et analogues, caractérisé en ce qu'il consiste en une
platine formée d'un couple de machoires (1,2) arti-
culées, dont I'écartement est réglable par un vérin,
(4,5) et portant d'une part des boggies (7) permet-
tant & ladite platine de se déplacer par roulement en
restant paralleélement 2 elle-méme, d'autre part des
moyens (B) pour provoquer son basculement par
rapport & son plan d'origine, des moyens étant pré-
vus pour adapter & cette platine des branchements
sur des sources d'alimentation en agents de traite-
ment, tels qu'air comprimé, sable, peinture, solvants
et analogues.
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APPAREILLAGE POUR L'APPLICATION DE TRAITEMENTS DE SURFACES DES STRUCTURES ALLON-

La présente invention concerne un appareillage
pour I'application de fraitements de surface & des
structures allongées. Par traitement de surface, on
entend ici aussi bien les traitements mécaniques
tels que le pongage par sablage que la peinture de
ces structures et les traitements ultérieurs d'entre-
tien, par exemple de nettoyage. Par structure allon-
gée, on entend ici tcus les éléments verticaux tels
que candélabres ou mats d'éclairage installés par
exemple le long d'autoroutes ou au-dessus de sta-
des ou de parkings, aussi bien que les éléments
horizontaux tels que les rails de sécurité ou les
murets placés le long des autoroutes. Dans tous
les cas, l'invention trouve son application la plus
avantageuse pour le traitement des éléments de
grande longueur (ou hauteur), pouvant dépasser 12
métres. Elle est applicable aux éléments rectili-
gnes, mais comporte des moyens d'adaptation 2
des portions courbes de ces éléments. Enfin, l'in-
vention s'applique 4 des éléments de section quel-
conque, que cette section soit constanie sur foute
la longueur, ou qu'elle varie d'une exirémité 2
I'autre, notamment dans le cas des lampadaires
autoroutiers.

Actuellement tous ces traitements de surface
se font de maniére artisanale et manuelle, avec les
inconvénients et risques que cela comporte.

L'opérateur est monté sur une échelle, ou, au
mieux, placé dans une nacelle élévatrice située au
bout d'un bras de manoeuvre lui-méme monté sur
véhicule et exécute son travail en dirigeant manuel-
lement son instrument, tout en c¢ommandant la
montée et la descente de la nacelle. On enregisire
chaque année de nombreuses chutes graves dans
ces circonstances.

Par ailleurs, le travail s'effectue lentement, sur-
tout compte-tenu de la fatigue rapide de I'opéra-
teur, ce qui est coliteux, compte-tenu du temps
d'immobilisation du matériel.

Ainsi, une équipe de trois hommes est néces-
saire pour traiter quctidiennement 10 & 12 poteaux
de 9 & 11 métres de haut, depuis la "mise 2
blanc" 2 3 meétres du sol, jusqu'a !'apprét et la
peinture.

L'appareillage selon l'invention ne nécessite
plus qu'un seul cpérateur et permet d'effectuer le
méme traitement & raison de 20 & 25 poteaux par
jour, et cela en éliminant tous les risques corporels.

A cet effet I'appareillage selon [Iinvention
consiste essentiellement en un "robot" se compo-
sant d'une platine formée d'un couple de machoi-
res articulées, dont I'écartement est réglable par un
vérin, et portant d'une part des boggies permettant

GEES.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

2 ladite platine de se déplacer par roulement en
restant parailélement 2 elle-méme, d'autre part des
moyens pour provoguer son basculement par rap-
port & son plan d'origine, des moyens étant prévus
pour adapter & cette platine des branchements sur
des sources d'alimentation en agents de traite-
ment, tels gu'air comprimé, sable, peinture, sol-
vants et analogues.

Selon une premiere réalisation, particuliére-
ment adaptée au traitement d'éléments de grande
longueur, les boggies sont entrainés par un moteur
hydraulique, de sorte que le robot est enti@rement
autonome.

Selon une seconde réalisation, plus particulig-
rement adaptée au traitement d'éiéments non recti-
lignes ou d'orientation variable, le robot est adapté
3 I'extrémité d'un bras de manutention réglable en
longueur et en orientation, porté par un véhicule de
commande.

Ces caractéristiques ainsi que d'autres, appa-
raitront clairement de la description suivante cor-
respondant au dessin annexé sur lequel :

- la figure 1 est une vue de dessus schéma-
tique du robot selon l'invention,

- la figure 2 illustre la mise en oeuvre du
premier mode de réalisation de ce robot, dans son
application au traitement d'un poteau de grande
hauteur,

et la figure 3 illustre la mise en oeuvre du
second mode de réalisation, dans sop application
au traitement d'un lampadaire arrondi et au fraite-
ment d'un rail de sécurité horizontal.

Sur ce dessin, on a représenté en 1 ot 2 les
deux machoires constituant la platine, montées pi-
votantes en 1 et 2  sur une poutre 3, portant d'une
part les deux vérins 4 et 5, agissant en 4 ot5 sur
les machoires 1 et 2 pour en déterminer ['ouverture
compléte et la fermeture au degré voulu, et d'autre
part un organe B, désigné dans la suite par le
terme de fantaisie de “rotator" et déterminant
l'orientation de la platine 1-2 par rapport au plan
vertical et par rapport au plan horizontal, c'est-
a-dire pouvant faire pivoter cette platine autour de
deux axes orthogonaux, comme il sera décrit plus
loin 2 propos de la figure 3.

Ces éléments 1-2 et 3 portent, en premier lieu
des boggies 7a, 7b, 7c, c'est-a-dire des chariots 2
galets assurant le roulement de la platine sur les
structures a traiter, ces boggies étant situées 2a
I'intérieur de I'espace délimité par ces éléments 1-
2-3, ladite structure étant elle-méme embrassée
par ces éléments. Selon la réalisation chcisie, un
ou plusieurs de ces boggies peut étre moteur, et
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les autres fous, ou bien tous peuvent &tre fous, la
platine étant manoeuvrée par un bras de manuten-
tion. Le nombre de ces boggies peut d'ailleurs &ire
différent, trois étant le nombre minimum.

Ces mémes éléments portent par ailleurs des
tBtes 8a, 8b, 8¢, 8d, etc... constituant des pisiolets
de projection des divers agents de traitement, pro-
venant de sources d'alimentations auxquelles ces
tétes sont réunies par des raccordemenis flexibles
9a, 9b, etc...

~ Cette structure de base peut &tre exploitée de
deux maniéres :

Si I'on se référe a la figure &, on y a représen-
té un lampadaire dont les organes d'éclairement E
sont portés par un poteau vertical P, de grande
hauteur, s'amincissant de bas en haut. Par grande
hauteur on entend 11-12 métres et au-dela, comme
il est fréquent sur les autoroutes, les stades et les
parkings. Dans ce cas le robot représenté 2 la
figure 1 est monté 2 la base du poteau, comme
représenté en R1, en ouvrant les machofres 1-2
pour y introduire le poteau, puis en les refermant
pour pincer le poteau dans sa zone de section
maximum. Le moteur du, ou des, boggies moteurs
étant mis en marche dans le sens voulu, le robot
va prendre un mouvement ascendant, les deux
machoires étant constamment pressées contre le
poteau par les vérins 4-5. Les agents de traitement
étant appliqués par les pistolets 8, toute la surface
du poteau aura été traitée quand le robot arrivera
en position haute en R2.

Dans le cas de la figure 3, le robot R est
monté par le "rotator" 6 & I'extrémité d'un bras de
manutention 10, articulé en 11 st 11 et de lon-
gueur variable par un télescope 12, ce bras étant
porté par un véhicule 13, stabilisable de maniére
connue.

Dans cette réalisation, deux applications sont
possibles, entre autres :

- le cas d'un lampadaire L, dont le poteau compor-
te une portion verticale 14, & section décroissante,
se terminant par un arceau 15.

- le cas d'une glissiére de sécurité horizontale 16,
montée le long d'une voie de circulation.

Dans le cas du lampadaire, le robot suit le
profil du lampadaire L, grice aux déformations du
bras de manutention, pivotant autour de ses axes
11 et 11, et développant plus ou moins son élé-
ment télescopique 12. La platine 1-2-3 s'adapte &
ses orientations successives par rapport 2 ce bras
10-11-12 grdce au “rotator" 6, de maniére a de-
meurer constamment dans un plan perpendiculaire
4 l'axe du lampadaire en tous points. Le robot
passe ainsi de la porition R', aus positions R'2 et
R'3, en projetant régulieérement sur le lampadaire
les agents de traitements provenant, par des
connections souples poriées dans le bras 10 (don
non visibles sur le dessin), des sources (bacs, futs,
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etc) portés le véhicule 13.

De préférence les boggies présentent une va-
riation de conicité assurant une meilleure adhéren-
ce aux poteaux & section variable.

Les différents pistolets 8 peuveni assurer le
traitement des structures par tous les agents, ga-
zeux, liquides ou solides, tels que : sablage, souf-
flage, peinture, lavage, décapage sous haute pres-
sion. Leur nombre est fonction des sections a
peindre ou & traiter et du type d'ingrédients em-
ployés : par exemple pour la peinture électrostati-
que, deux jets suffisent pour couvrir des diameétres
de pius de 600 mm.

Le fonctionnement d'un tel appareillage peut
8tre complétement automatisé, par exemple le sa-
blage est assuré de bas en haut, avec un arrét dés
que des palpeurs "perdent" le poteau ; de méme,
un premier traitement peut &tre assuré pendant le
mouvement ascendant du robot et un second trai-
tement pendant le mouvement descendant ; de
méme, compte-tenu du temps de séchage trés
courts de certaines peintures, on peut appliquer
plusieurs couches par plusieurs robots en chaine ;
de méme la vitesse de défilement peut &ire réglée
en fonction du contrble par des moyens électroni-
ques de I'épaisseur de couche.

En ce qui concerne le traitement des structures
horizontales, le déplacement du robot peut étre
assuré par le véhicule porteur lui-méme.

Bien entendu, l'invention n'est pas limitée &
ces modes de réalisations, applications et varian-
fes.

En particulier, bien que chaque fonction rem-
plie par cet appareillage puisse &ire commandée
manuellement par l'opérateur, des variantes plus
sophistiquées de cet appareillage peuvent compor-
ter un asservissement de l'une ou plusieurs (y
compris la totalit€) de ces fonctions par un automa-
te situé dans la cabinet du véhicule porteur du bras
de manutention.

Ainsi, on peut prévoir que :

- 'avancement ou le retour du robot ;

- l'ouverture ou la fermeture de l'agent utilisé (pour
le décapage, le nettoyage ou la peinture par exem-
ple) ;

- plus généralement les consignes déterminant la
régulation ou ['asservissement de tous les mouve-
ments

soient commandés automatiquement en fonction :

- de I'état de surface recherché,

- de I'état de propreté désiré

et/ou de I'épaisseur de peinture choisie,

et/ou de tout autre facteur spécifique a I'opération
menée.
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Revendications

1. Appareillage pour l'application de traite-
ments de surfaces 3 des structures allongées, no-
tamment les mats et poteaux utilisés dans les
installations d'éclairage public ou privées, les glis-
sitres de sécurité et analogues, caractérisé en ce
qu'il consiste en une platine formée d'un couple de
machoires articulées, dont I'écartement est réglable
par un vérin, et portant d'une part des boggies
permettant 3 ladite platine de se déplacer par
roulement en restant parallélement 2 elle-méme,
d'autre part des moyens pour provoquer son bas-
culement par rapport 2 son plan d'origine, des
moyens étant prévus pour adapter 3 cette platine
des branchements sur des sources d'alimentation
en agents de traitement, tels gu'air comprimé, sa-
ble, peinture, solvants et analogues.

2. Appareillage selon la revendication 1, carac-
iérisé en ce qu'en vue du traitement de structures
de grande longueur, au moins un des boggies est
enirainé par un moteur hydraulique, rendant ledit
appareillage complétement autonome.

3. Appareillage selon la revendication 1, carac-
térisé en ce qu'en vue du traitement de structures
non recilignes ou non verticales, ou d'orientation
variable, ledit appareillage est monié 4 I'extrémité
d'un bras de manutention & orientation et longueur
régiables, lui-méme porté par un véhicule de com-
mande.
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