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(57)  Ce  dispositif  de  commande  de  la  position 
d'un  appareil  à  gouverner  d'un  navire,  du  type 
comportant  deux  vérins  de  manoeuvre  (1,  2)  à 
double  effet,  reliés  aux  extrémités  d'une  barre 
de  mèche  (3)  de  l'appareil  et  raccordés  à  des 
moyens  (4)  d'alimentation  en  fluide  sous  pres- 
sion  dont  le  fonctionnement  est  piloté  par  des 
moyens  d'asservissement  (5)  de  la  position  de 
l'appareil  à  une  position  de  consigne,  est  carac- 
térisé  en  ce  que  les  moyens  d'alimentation  des 
vérins  de  manoeuvre  en  fluide  sous  pression 
comprennent  un  groupe  d'alimentation  (6,  7) 
associé  à  chaque  vérin  de  manoeuvre  (1,  2)  et 
en  ce  qu'il  comporte  des  moyens  (8)  d'équili- 
brage  des  pressions  de  fluide  d'alimentation 
des  vérins  de  manoeuvre  (1,  2),  en  sortie  de  ces 
groupes,  pour  équilibrer  la  commande  des 
vérins  de  manoeuvre  (1,  2)  et  stabiliser  l'appa- 
reil  en  position. 
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La  présente  invention  concerne  un  dispositif  de 
commande  de  la  position  d'un  appareil  à  gouverner 
notamment  d'un  navire. 

Plus  particulièrement,  l'invention  se  rapporte  à 
de  tels  dispositifs  de  commande  qui  comportent  deux 
vérins  de  manoeuvre  à  double  effet,  reliés  aux  extré- 
mités  d'une  barre  ou  traverse  de  mèche  de  l'appareil 
et  raccordés  à  des  moyens  d'alimentation  en  fluide 
sous  pression  dont  le  fonctionnement  est  piloté  par 
des  moyens  d'asservissement  de  la  position  de  l'ap- 
pareil  à  une  position  de  consigne. 

Ces  dispositifs  de  l'état  de  la  technique  présen- 
tent  un  certain  nombre  d'inconvénients  au  niveau 
d'une  part  de  leur  structure  et  d'autre  part  des  nou- 
velles  fonctions  que  l'appareil  à  gouverner  doit  rem- 
plir. 

En  effet,  les  moyens  d'alimentation  en  fluide  des 
vérins  de  manoeuvre  comprennent  une  ou  plusieurs 
pompes  de  fluide  et  l'on  est  obligé  de  multiplier  les 
commutations  de  fluide  dans  les  circuits  d'alimenta- 
tion  des  vérins  pour  des  raisons  de  rapidité  de  recon- 
figuration  de  l'ensemble  par  exemple  après  une  pan- 
ne.  Or,  ceci  augmente  la  complexité  des  circuits  et  les 
risques  de  fuite. 

Par  ailleurs,  ce  type  d'appareils  à  gouverner  est 
amené  de  plus  en  plus  à  participer  à  la  stabilisation 
et  à  l'amortissement  des  mouvements  par  exemple 
du  navire  qui  est  soumis  à  des  mouvements  ondula- 
toires,  par  exemple  de  la  mer. 

En  conséquence,  ces  appareils  fonctionnent 
constamment  en  dynamique  à  des  vitesses  angulai- 
res  élevées  et  aucun  moyen  particulier  n'a  été  prévu 
sur  les  appareils  à  gouverner  de  l'état  de  la  technique 
pour  permettre  un  fonctionnement  optimal  de  ces  ap- 
pareils,  dans  de  telles  conditions. 

On  connaît  par  exemple  des  documents  FR-A-2 
058  953  et  US-A-3  741  073,  des  dispositifs  de 
commande  de  la  position  d'un  appareil  quelconque  tel 
qu'une  gouverne  d'avion,  comportant  des  vérins  de 
manoeuvre  raccordés  à  des  moyens  d'alimentation 
en  fluide  sous  pression  dont  le  fonctionnement  est  pi- 
loté  par  des  moyens  d'asservissement  à  une  position 
de  consigne. 

Cependant,  les  structures  de  ces  dispositifs  sont 
relativement  complexes  et  ils  présentent  des  temps 
de  réponse  très  longs. 

Le  but  de  l'invention  est  donc  de  résoudre  ces 
problèmes  en  proposant  un  dispositif  de  commande 
de  la  position  d'un  appareil  à  gouverner  qui  soit  sim- 
ple,  fiable  et  qui  permette  d'assurer  une  stabilisation 
optimale  de  la  position  de  cet  appareil. 

A  cet  effet,  l'invention  a  pourobjetun  dispositif  de 
commande  de  la  position  d'un  appareil  à  gouverner 
d'un  navire,  du  type  comportant  deux  vérins  de  ma- 
noeuvre  à  double  effet,  reliés  aux  extrémités  d'une 
barre  de  mèche  de  l'appareil  et  raccordés  à  des 
moyens  d'alimentation  en  fluide  sous  pression  dont  le 
fonctionnement  est  piloté  par  des  moyens  d'asservis- 

sement  de  la  position  de  l'appareil  à  une  position  de 
consigne,  caractérisé  en  ce  que  les  moyens  d'alimen- 
tation  des  vérins  de  manoeuvre  en  fluide  sous  pres- 
sion  comprennent  un  groupe  d'alimentation  associé  à 

5  chaque  vérin  de  manoeuvre  et  en  ce  qu'il  comporte 
des  moyens  d'équilibrage  des  pressions  de  fluide 
d'alimentation  des  vérins,  en  sortie  de  ces  groupes, 
pour  équilibrer  la  commande  des  vérins  de  manoeu- 
vre  et  stabiliser  l'appareil  en  position. 

10  Selon  un  mode  de  réalisation,  les  moyens  d'équi- 
librage  comprennent  deux  vérins  à  double  effet 
d'équilibrage,  en  opposition,  dont  les  tiges  sont  soli- 
daires  en  translation  et  dont  chacun  est  connecté  en 
parallèle  sur  l'un  des  vérins  de  manoeuvre  et  un  cap- 

15  teur  de  position  des  tiges  des  vérins  d'équilibrage, 
dont  la  sortie  est  reliée  à  des  moyens  de  régulation 
du  fonctionnement  d'au  moins  l'un  des  groupes  d'ali- 
mentation,  pour  équilibrer  la  commande  des  vérins  de 
manoeuvre  et  donc  stabiliser  la  position  de  l'appareil 

20  à  gouverner. 
L'invention  sera  mieux  comprise  à  l'aide  de  la 

description  qui  va  suivre,  donnée  uniquement  à  titre 
d'exemple,  et  faite  en  se  référant  aux  dessins  an- 
nexés  sur  lesquels  : 

25  -  la  figure  1  représente  un  schéma  synoptique 
d'un  dispositif  de  commande  selon  l'invention  ; 
-  la  figure  2  représente  un  schéma  illustrant  le 
fonctionnement  d'un  dispositif  de  commande  se- 
lon  l'invention  ;  et 

30  -  la  figure  3  représente  une  vue  partiellement  en 
coupe  de  la  partie  mécanique  d'un  dispositif  de 
commande  selon  l'invention. 
Ainsi  qu'on  peut  le  voir  sur  les  figures  1  et  2,  un 

dispositif  selon  l'invention  pour  la  commande  de  la  po- 
35  sition  d'un  appareil  à  gouverner,  par  exemple  d'un  na- 

vire,  comporte  deux  vérins  de  manoeuvre  1  et  2  à 
double  effet  dont  les  tiges  de  piston  sont  reliées  aux 
extrémités  d'une  barre  ou  traverse  de  mèche  de  l'ap- 
pareil,  désignée  par  la  référence  générale  3  sur  ces 

40  figures.  Cet  appareil  à  gouverner  présente  une  struc- 
ture  classique  avec  une  barre  ou  traverse  de  mèche 
permettant  d'orienter  le  gouvernail  (non  représenté) 
dans  une  position  souhaitée. 

Les  vérins  de  manoeuvre  1  et  2  sont  raccordés  à 
45  des  moyens  d'alimentation  en  fluide  sous  pression 

désignés  sous  la  référence  générale  4  sur  la  figure  1  , 
dont  le  fonctionnement  est  piloté  par  des  moyens  5 
d'asservissement  de  la  position  de  l'appareil  à  une 
position  de  consigne.  Ces  moyens  d'asservissement 

50  présentent  une  structure  de  type  connu  et  compren- 
nent,  par  exemple,  un  régulateur  classique  de  type 
PID. 

Selon  l'invention,  les  moyens  d'alimentation  4 
des  vérins  en  fluide  sous  pression  comprennent  un 

55  groupe  d'alimentation  associé  à  chaque  vérin  de  ma- 
noeuvre  1  et  2,  ces  groupes  étant  désignés  par  les  ré- 
férences  6  et  7,  respectivement.  Ces  groupes  présen- 
tent  des  structures  connues  et  comprennent,  par 
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exemple,  des  pompes  hydrauliques  dont  le  fonction- 
nement  est  contrôlé  par  la  sortie  des  moyens  d'asser- 
vissement  5. 

Par  ailleurs,  le  dispositif  de  commande  selon  l'in- 
vention  comporte  également  des  moyens  8  d'équili- 
brage  des  pressions  de  fluide  d'alimentation  des  vé- 
rins  de  manoeuvre  en  sortie  de  ces  groupes  pour 
équilibrer  la  commande  des  vérins  de  manoeuvre  et 
stabiliser  l'appareil  en  position. 

Comme  on  peut  le  voir  plus  particulièrement  sur 
la  figure  2,  ces  moyens  d'équilibrage  8  comprennent 
avantageusement  deux  vérins  à  double  effet  d'équi- 
librage,  désignés  par  les  références  générales  9  et 
10,  montés  en  opposition  et  dont  les  tiges  de  piston 
sont  solidaires  en  translation.  Chacun  de  ces  vérins 
d'équilibrage  9  et  10  est  connecté  en  parallèle  sur  l'un 
des  vérins  de  manoeuvre  1  et  2  respectivement,  de 
manière  à  être  alimenté  en  fluide  sous  pression  en 
même  temps  que  ceux-ci. 

Parailleurs,  le  dispositif  selon  l'invention  compor- 
te  également  un  capteur  linéaire  11  de  position  des  ti- 
ges  des  vérins  d'équilibrage,  dont  la  sortie  est  reliée 
à  des  moyens  de  régulation  12  du  fonctionnement 
d'au  moins  l'un  des  groupes  d'alimentation  de  vérin, 
et  dans  le  cas  particulier,  le  groupe  6,  pour  équilibrer 
la  commande  des  vérins  de  manoeuvre  et  stabiliser 
la  position  de  l'appareil  à  gouverner  en  agissant  sur 
la  pression  de  sortie  de  ce  groupe. 

On  conçoit  en  effet  que  les  vérins  1  et  2  sont  ali- 
mentés  par  les  groupes  6  et  7  en  fonction  de  la  valeur 
de  consigne  de  position  entrée  dans  le  régulateur  et 
de  la  position  réelle  de  la  traverse  de  mèche.  On  no- 
tera  que  ces  positions  sont  entrées  et  mesurées  res- 
pectivement  par  tout  moyen  connu  en  soi. 

L'alimentation  des  vérins  1  et  2  se  faisant  à  l'aide 
de  pompes  distinctes  et  séparées,  il  est  nécessaire  de 
prévoir  des  moyens  d'équilibrage  des  pressions  et  dé- 
bits  de  sortie  de  ces  groupes  pour  obtenir  une  bonne 
stabilisation  en  position  de  l'appareil  à  gouverner. 
Ceci  est  réalisé  par  l'intermédiaire  des  moyens 
d'équilibrage  comprenant  les  vérins  d'équilibrage  9  et 
1  0  connectés  en  parallèle  sur  les  vérins  1  et  2.  En  cas 
de  déséquilibre  entre  les  pressions  P1  et  P2  de  sortie 
respectivement  des  groupes  6  et  7,  il  se  produit  un  dé- 
séquilibre  entre  les  forces  exercées  sur  les  pistons 
des  vérins  d'équilibrage  9  et  10  de  sorte  que  ceux-ci 
se  déplacent  pour  compenser  automatiquement  ce 
déséquilibre.  Le  déplacement  de  ces  pistons  entraîne 
un  déplacement  des  tiges  de  ceux-ci  et  le  déplace- 
ment  de  ces  tiges  est  mesuré  par  le  capteur  de  posi- 
tion  11.  La  sortie  de  celui-ci  est  utilisée  pour  réguler 
le  fonctionnement  de  l'un  des  groupes  d'alimentation 
à  travers  le  régulateur  12. 

On  conçoit  donc  que  le  dispositif  selon  l'invention 
permet  de  compenser  tout  déséquilibre  outre  les 
pressions  de  fluide  d'alimentation  des  vérins  de  ma- 
noeuvre  de  la  barre  ou  traverse  de  mèche  pour  obte- 
nir  une  stabilisation  optimale  de  l'appareil  à  gouver- 

ner. 
Parailleurs,  ceci  permet  d'obtenir  un  temps  de  ré- 

ponse  très  faible  et  indépendant  du  temps  de  réponse 
de  la  boucle  d'asservissement  en  position  de  l'en- 

5  semble. 
De  plus,  une  telle  structure  permet  d'utiliser  de 

manière  optimale  l'appareil  à  gouverner,  dans  des 
fonctions  de  stabilisation  du  navire. 

Sur  la  figure  3,  on  a  représenté  un  mode  de  réa- 
w  lisation  de  la  partie  mécanique  d'un  dispositif  selon 

l'invention. 
On  reconnaît  sur  cette  figure  les  vérins  d'équili- 

brage  9  et  10  dont  les  tiges  de  sortie  9a  et  10a  sont 
reliées  par  une  structure  de  liaison  13  comportant, 

15  dans  sa  partie  supérieure,  un  organe  d'entraînement 
14  de  la  partie  mobile  15  du  capteur  de  position  11 
des  tiges  de  vérin. 

L'organe  d'entraînement  14  est  monté  déplaçable 
sur  une  tige  de  guidage  16. 

20  Bien  entendu,  d'autres  modes  de  réalisation  de 
cette  partie  mécanique  peuvent  être  envisagés. 

Parailleurs,  bien  que  dans  le  mode  de  réalisation 
on  ait  représenté  un  régulateur  12  permettant  de 
contrôler  le  fonctionnement  du  groupe  6  d'alimenta- 

25  tion  du  vérin  1  ,  il  va  de  soi  bien  que  ce  régulateur  peut 
être  intégré  dans  la  ligne  de  commande  du  groupe  7 
d'alimentation  du  vérin  2. 

Enfin,  d'autres  moyens  d'équilibrage  tels  que  des 
comparateurs  des  pressions  de  sortie  des  groupes  6 

30  et  7  peuvent  être  utilisés,  la  sortie  de  ces  compara- 
teurs  étant  utilisée  pour  piloter  le  régulateur  12. 

Revendications 
35 

1  .  -  Dispositif  de  commande  de  la  position  d'un  ap- 
pareil  à  gouverner  d'un  navire  du  type  comportant 
deux  vérins  de  manoeuvre  (1  ,  2)  à  double  effet,  reliés 
aux  extrémités  d'une  barre  de  mèche  (3)  de  l'appareil 

40  et  raccordés  à  des  moyens  (4)  d'alimentation  en  flui- 
de  sous  pression  dont  le  fonctionnement  est  piloté  par 
des  moyens  d'asservissement  (5)  de  la  position  de 
l'appareil  à  une  position  de  consigne,  caractérisé  en 
ce  que  les  moyens  d'alimentation  des  vérins  de  ma- 

45  noeuvre  en  fluide  sous  pression  comprennent  un 
groupe  d'alimentation  (6,  7)  associé  à  chaque  vérin 
de  manoeuvre  (1,  2)  et  en  ce  qu'il  comporte  des 
moyens  (8)  d'équilibrage  des  pressions  de  fluide 
d'alimentation  des  vérins  de  manoeuvre  (1  ,  2)  en  sor- 

50  tie  de  ces  groupes  pour  équilibrer  la  commande  des 
vérins  de  manoeuvre  (1,  2)  et  stabiliser  l'appareil  en 
position. 

2.  -  Dispositif  selon  la  revendication  1  ,  caractérisé 
en  ce  que  les  moyens  d'équilibrage  comprennent 

55  deux  vérins  à  double  effet  d'équilibrage  (9,  10),  en  op- 
position,  dont  les  tiges  (9a,  10a)  sont  solidaires  en 
translation  et  dont  chacun  est  connecté  en  parallèle 
sur  l'un  des  vérins  de  manoeuvre  (1  ,  2)  et  un  capteur 
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(11)  de  position  des  tiges  des  vérins  d'équilibrage  (9, 
1  0)  dont  la  sortie  est  reliée  à  des  moyens  (12)  de  ré- 
gulation  du  fonctionnement  d'au  moins  l'un  des  grou- 
pes  d'alimentation  (6,  7)  pour  équilibrer  la  commande 
des  vérins  de  manoeuvre.  5 

3.-  Dispositif  selon  la  revendication  2,  caractérisé 
en  ce  que  le  capteur  de  position  est  un  capteur  linéai- 
re. 
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