EP 3 399 108 B1

Patent Office

s et (11) EP 3 399 108 B1

(1 9) ’ e "llmlmllHH||m||‘||mllHHl‘l“lml‘Hl“ll‘l”l“l""H‘mll‘
Patentamt
0 European

(12) FASCICULE DE BREVET EUROPEEN
(45) Date de publication et mention (51) IntCl.:
de la délivrance du brevet: EO02F 3/88 (2006.01) EO02F 3/90 (2006.07)

13.01.2021 Bulletin 2021/02
(21) Numéro de dépot: 18170314.1

(22) Date de dépét: 02.05.2018

(54) BRAS D’ASPIRATION ARTICULE D’UNE EXCAVATRICE ASPIRATRICE, MUNI D’'UNE BUSE
INCLINABLE

GELENK-SAUGARM EINES SAUGBAGGERS, DER MIT EINER NEIGBAREN DUSE
AUSGESTATTET IST

ARTICULATED SUCTION ARM OF ASUCTION EXCAVATOR, PROVIDED WITHATILTING NOZZLE

(84) Etats contractants désignés: (72) Inventeur: DUPIRE, Marc
ALATBE BG CH CY CZDE DKEE ES FI FR GB 59300 Famars (FR)
GRHRHUIEISITLILTLULV MC MK MT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR (74) Mandataire: Cabinet Rifflart Vandenbossche
85 Place Marmottan
(30) Priorité: 03.05.2017 FR 1753874 BP 30247

62405 Béthune Cedex (FR)
(43) Date de publication de la demande:

07.11.2018 Bulletin 2018/45 (56) Documents cités:
CA-A1-2982509 DE-U1-29 923 449
(73) Titulaire: Lomaroute FR-A1-2481339 US-A1-2002 157 212

59269 Artres (FR)

Il est rappelé que: Dans un délai de neuf mois a compter de la publication de la mention de la délivrance du brevet
européen au Bulletin européen des brevets, toute personne peut faire opposition a ce brevet aupres de I'Office européen
des brevets, conformément au reglement d'exécution. L'opposition n'est réputée formée qu'apres le paiement de la taxe
d'opposition. (Art. 99(1) Convention sur le brevet européen).

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 3 399 108 B1 2

Description

Domaine technique

[0001] La présente invention se rapporte au domaine
des Travaux Publics, plus particulierement a la branche
« Voiries et Réseaux Divers » des Travaux Publics, I'in-
vention portant sur un bras d’aspiration articulé qui est
agenceé sur une excavatrice aspiratrice. L’invention con-
cerne également une excavatrice aspiratrice équipée
d’un tel bras d’aspiration articulé.

Etat de la technique

[0002] Les excavatrices aspiratrice, également appe-
Iées camions d’aspiration de gravats, sont couramment
utilisées lors de la réalisation de travaux de Voiries et
Réseaux Divers (plus couramment appelé VRD) de type
terrassement, afin d’excaver, d’aspirer et d’évacuer les
gravats lors de la réalisation de tranchées dans des sols
déja encombrés par des réseaux de distribution tels que
des canalisations d’eau, des conduits de gaz ou des ca-
bles électriques courants forts et/ou courants faibles,
pour ne pas détériorer ou arracher ces réseaux. CA
2982509 A1 décrit une telle excavatrice.

[0003] Traditionnellement, une excavatrice aspiratrice
comprend un bras d’aspiration articulé permettant de
maintenir et de guider un conduit d’aspiration souple qui
est raccordé a une turbine d’aspiration agencée a l'inté-
rieure de I'enceinte d’'un véhicule de type camion. Le dé-
placement du bras permet de guider une buse agencée
a son extrémité, cette buse étant raccordée a l'extrémité
avant du conduit d’aspiration souple.

[0004] Les excavatrices aspiratrices actuelles ne sont
pas efficaces dans toutes les situations de travaux. En
effet, la demanderesse a constaté que les bras d’aspi-
ration articulés ne sont pas en mesure d’excaver et d’as-
pirer convenablement les gravats dans les tranchées
lorsque celles-ci sont situées a proximité d’'un mur, le
bras d’aspiration articulé étant limité en déplacement du
fait de la présence dudit mur.

[0005] Cette problématique apparait également lors-
que I'excavatrice aspiratrice est située sur un terrain en
pente, le bras d’aspiration articulé suivant l'inclinaison
du véhicule tandis que la tranchée est creusée a la ver-
ticale.

Résumé de l'invention

[0006] Laprésenteinvention pallie cetinconvénienten
concevant un bras d’aspiration articulé capable d’exca-
ver et d’aspirer toute la surface de la tranchée quelle que
soit sa localisation, y compris sur les terrains en pente
ou a proximité des murs.

[0007] A cet effet, 'invention concerne un bras d’aspi-
ration articulé d’'une excavatrice aspiratrice. Ce bras
d’aspiration articulé comprend au moins deux parties dé-
finies dans un méme plan et articulées entre elles en
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liaison pivot selon un premier axe perpendiculaire au
plan. Ces parties de bras en liaison pivot entre elles dé-
finissent une extrémité arriére et une extrémité avant. Le
bras d’aspiration articulé comprend une piéce d’embase
sur laquelle est articulée en liaison pivot ladite extrémité
arriére selon un deuxieéme axe perpendiculaire au plan.
Des moyens de liaison pivot sont agencés sur la piece
d’embase pour pivoter lesdites parties selon un troisieme
axe défini dans le plan. Le bras d’aspiration articulé com-
prend également une buse agencée au niveau de ladite
extrémité avant et configurée pour étre raccordée a une
extrémité avant d’'un conduit d’aspiration souple, tandis
que I'extrémité arriere du conduit d’aspiration souple est
raccordée a un systeme d’aspiration agencé dans I'en-
ceinte de I'excavatrice aspiratrice. La buse définitun qua-
trieme axe qui est disposé dans le plan selon une position
initiale de cette buse sur le bras. En outre, selon I'inven-
tion, le bras d’aspiration articulé comprend un dispositif
d’inclinaison configuré pour modifier I'orientation de la
buse de sorte a incliner ledit quatrieme axe d’un c6té ou
de l'autre du plan.

[0008] Les termes « arriére », « amont », « avant » et
« aval » seront utilisés en considération du sens du bras
d’aspiration articulé, la piece d’embase définissant I'ar-
riere ou 'amont dudit bras et la buse définissant 'avant
ou l'aval dudit bras.

[0009] Ainsi, le dispositif d’inclinaison permet a I'extré-
mité avant de la buse de se déplacer dans les tranchées
pour excaver et aspirer les gravats sans nécessiter de
pivoter la totalité du bras ou lorsque le pivotement de la
totalité du bras n’est plus possible, parexemple en raison
de la présence d’un mur attenant a la tranchée. La pré-
sente invention permet donc avantageusement d’exca-
ver et d’aspirer convenablement les gravats dans les
tranchées situées a proximité de murs.

[0010] Cette inclinaison possible de la buse facilite
également I'excavation et 'aspiration de tous les gravats
dans les tranchées situées sur des terrains en pente. En
effet, le véhicule sur lequel est agencée I'excavatrice as-
piratrice suit nécessairement la pente du terrain, ce qui
modifie I'inclinaison de I'angle de pivotement de la totalité
du bras et celle du quatrieme axe de la buse dans sa
position initiale sur le bras. On comprend donc qu’une
position figée de cette buse sur le bras ne permettrait
pas de balayer toute la surface du fond de la tranchée.
Au contraire, le bras d’aspiration articulé selon I'invention
atteint cet objectif grace au dispositif d’inclinaison de la
buse.

[0011] Dansuneréalisation préférentielle dubrasd’as-
piration articulé, le dispositif d’inclinaison est configuré
pour incliner ledit quatrieme axe d’un c6té ou de l'autre
du plan, d’un angle compris entre cinq degrés et quinze
degrés. De préférence, cet angle est égal a dix degrés.
On pourrait toutefois prévoir des variantes avec un angle
plus ou moins important, notamment plus important afin
d’accéder a des terrains plus pentus sur lesquels peuvent
étre réalisées des tranchées.

[0012] Selon le bras d’aspiration articulé objet de I'in-
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vention, le dispositif d’'inclinaison comprend une platine
mobile sur laquelle est montée la buse et deux vérins
agencés chacun d’un c6té du plan. Chaque vérin com-
prend un corps et un piston, le corps ayant une extrémité
qui est montée en liaison pivot vis-a-vis de ladite extré-
mité avant du bras selon un cinquieéme axe parallele au
plan et le piston ayant une extrémité qui est montée en
liaison pivot vis-a-vis de la platine mobile selon un sixie-
me axe paralléle au cinquieme axe (et au plan).

[0013] Dans une réalisation du bras d’aspiration arti-
culé objet de l'invention, la buse traverse la platine mo-
bile. En outre, le dispositif d’'inclinaison comprend une
platine fixe assujettie a ladite extrémité avant du bras.
La platine fixe comprend une ouverture au travers de
laquelle passe une partie arriére de la buse. Cette ouver-
ture est de dimensions supérieures a la section de ladite
partie arriere de la buse pour assurer l'inclinaison. On
entend par section, celle définie selon un plan perpendi-
culaire au quatrieme axe de la buse. En d’autres termes,
le dimensionnement de I'ouverture garantit que la partie
arriére de la buse ne butera pas contre ladite ouverture
lors de l'actionnement du dispositif d’inclinaison. Cette
mise en ceuvre minimise I'encombrement du bras d’as-
piration articulé. Cela facilite en outre le raccordement
de la buse avec le conduit d’aspiration souple en dispo-
sant ledit conduit dans I'alignement des parties du bras.
Bien entendu, on pourrait envisager des variantes selon
lesquelles la buse serait fixée a la platine mobile sans
passer au travers de celle-ci, grace a une piéce de
maintien ; cela augmenterait toutefois 'encombrement
du bras d’aspiration articulé et nécessiterait de déporter
le conduit d’aspiration souple par rapport aux parties du
bras, afin d’effectuer son raccordement avec la buse.
[0014] Selon cette réalisation du bras d’aspiration ar-
ticulé, la platine fixe comprend deux trous oblongs dans
lesquels passent respectivement une partie des vérins,
de préférence les pistons. Cela vise également a réduire
'encombrement du dispositif d’inclinaison, les vérins
pouvant étre logés dans la partie aval du bras au niveau
de son extrémité avant.

[0015] Selon le bras d’aspiration articulé objet de I'in-
vention, celui-ci comprend un dispositif de rotation de la
buse selon le quatriéeme axe. Cette rotation de la buse
facilite I'excavation et I'aspiration des gravats dans la
tranchée. On peut toutefois envisager des variantes de
bras d’aspiration articulés équipées simplementd’un dis-
positif d’inclinaison de la buse, le dispositif de rotation de
la buse étant optionnel.

[0016] Dans une réalisation du bras d’aspiration arti-
culé, ce dispositif de rotation de la buse comprend un
support assujetti a la platine mobile du dispositif d’incli-
naison précité. En outre, la buse est montée en liaison
pivot vis-a-vis du support selon le quatrieme axe. Dans
une réalisation du bras d’aspiration articulé, la buse pas-
se au travers dudit support, des moyens de centrage
étant agencés entre la buse et le support. Dans une réa-
lisation du bras d’aspiration articulé, le dispositif de rota-
tion comprend en complément des moyens d’entraine-
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ment en rotation de la buse sur le support, selon le qua-
trieme axe.

[0017] Dans une réalisation du bras d’aspiration arti-
culé, celui-ci comprend quatre parties définies dans le
plan et articulées successivement entre elles en liaison
pivot selon trois premiers axes paralléles entre eux et
perpendiculaires au plan. On pourrait envisager des va-
riantes avec deux ou trois parties, voire avec plus de
quatre parties. Ce choix de quatre parties offre une pos-
sibilité de déplacement convenable et suffisante sur I'ex-
cavatrice aspiratrice et permet de limiter le nombre d’ac-
tionneurs de type vérin agencés entre les parties suc-
cessives. Acetitre, le bras d’aspiration articulé comprend
au moins un vérin agenceé entre chaque partie successive
dudit bras pour I'activation de la partie aval vis-a-vis de
la partie amont. De préférence, deux vérins sontagencés
entre chaque partie successive du bras, afin de limiter
les efforts sur ces vérins.

[0018] Selon une réalisation du bras d’aspiration arti-
culé, celui-ci comprend au moins un vérin agencé entre
'embase et la partie amont dudit bras en liaison vis-a-
vis de cette embase. De préférence, deux vérins sont
agenceés entre ladite partie et ladite embase, afin de li-
miter les efforts sur ces vérins.

[0019] Selon une réalisation du bras d’aspiration arti-
culé, celui-ci comprend des moyens de réception d’'un
conduit d’aspiration souple. Ces moyens de réception
permettent de maintenir convenablementle conduitd’as-
piration souple le long du bras qui se déforme durant ses
déplacements du fait des articulations entre ses parties
successives.

[0020] Selon une réalisation du bras d’aspiration arti-
culé, I'embase comprend un mat pivotant selon le troi-
sieme axe et une téte agencée a I'extrémité supérieure
du mat. Cette téte recoit en liaison pivot ladite extrémité
arriere du bras selon le deuxieme axe.

[0021] L’invention concerne également une excavatri-
ce aspiratrice, laquelle comprend un véhicule, un bras
d’aspiration articulé présentant 'une ou l'autre des ca-
ractéristiques définies précédemment, I'embase du bras
étant articulée en liaison pivot sur le véhicule selon le
troisieme axe. En outre, 'excavatrice aspiratrice com-
prend un conduit d’aspiration souple, ledit conduit souple
étant agencé sur ledit bras et ayant son extrémité aval
raccordée a la buse. L'excavatrice aspiratrice comprend
également un systéme d’aspiration sur lequel est raccor-
dé I'extrémité amont dudit conduit d’aspiration souple, le
systéeme d’aspiration étant agencé sur le véhicule.

Breve description des figures

[0022] Les caractéristiques et avantages de l'invention
apparaitront a la lecture de la description suivante s’ap-
puyant sur des figures, parmi lesquelles :

- Lafigure 1 illustre une réalisation du bras d’aspira-
tion articulée selon l'invention dans une position ini-
tiale de la buse ;
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- Les figures 2 a 4 illustrent plus en détail, selon dif-
férents angles de vue, la partie avant du bras d’'as-
piration articulée de la figure 1 ;

- Lafigure 5illustre une autre réalisation du bras d’as-
piration articulé selon I'invention dans une position
inclinée de la buse ;

- Les figures 6 a 7 illustrent plus en détail, selon dif-
férents angles de vue, la partie avant du bras d’'as-
piration articulée de la figure 5.

Description détaillée

[0023] Dans la suite de la description, le terme bras
sera utilisé pour désigner le bras d’aspiration articulé se-
lon l'invention.

[0024] Enoutre, les mémes références seront utilisées
pour désigner les mémes caractéristiques selon les di-
verses variantes décrites.

[0025] La description qui suit portera tout particuliére-
ment sur le bras qui est congu pour étre agencé sur une
excavatrice aspiratrice (non illustrée), laquelle comporte
notamment un véhicule permettant le déplacement de
cette excavatrice aspiratrice surles chantiers ou elle sera
utilisée. Cette excavatrice aspiratrice comprend en outre
un conduit d’aspiration souple qui est agenceé le long du
bras et un systéme d’aspiration sur lequel est raccordé
I'extrémité amont dudit conduit. L’ensemble des compo-
sants de cette excavatrice sont montés soit directement
sur le chassis du véhicule soit sur une enceinte recevant
le systéme d’aspiration. L’homme du métier se réféerera
aux excavatrices aspiratrices existant actuellement sur
le marché, ce qui n’exclut pas la mise en ceuvre du bras
sur des excavatrices aspiratrices comportant d’autres in-
novations, par exemple quant ala conception du systeme
d’aspiration. Bien entendu, 'invention concerne égale-
ment une excavatrice aspiratrice munie d’un tel bras.
[0026] Tel quiillustré en figure 1, le bras 1 comprend
une piece d’'embase 2 qui est congue pour étre montée
sur le chassis du véhicule de I'excavatrice aspiratrice,
voire sur I'enceinte de cette excavatrice aspiratrice rece-
vant le systéeme d’aspiration. Sur la figure 2, cette piéce
d’embase 2 comprend un mat 21 qui comporte un tube
211 et un arbre 212 montée en rotation dans ce tube 211
selon un axe X1, 'extrémité inférieure 212a de cet arbre
212 étant agencée pour étre accouplée a un moteurd’en-
trainement (non illustré), ce qui permet de pivoter la to-
talité du bras 1 selon cet axe X1. Un socle 22 est fixé en
partie inférieure 211a du tube est permet le renfort et la
fixation du mat 21 sur le véhicule (non illustré). La piece
d’embase comprend une téte 23 fixée a I'extrémité su-
périeure 212b de l'arbre 212.

[0027] Tel quiillustré en figure 1, le bras 1 s’étend lon-
gitudinalement dans un plan P qui définit un plan de sy-
métrie sur ce bras 1. Ce plan P pivote avec le bras 1
selon 'axe X1 qui est définit dans ledit plan P. Le bras 1
est composé de plusieurs parties articulées entre elles
successivement. Surla figure 1, le bras 1 comprend qua-
tre parties 3, 4, 5, 6. On pourrait toutefois un nombre plus

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ou moins important de parties sur ce bras 1. La partie
amont 3 comprend une extrémité arriere 31 qui est mon-
tée en liaison pivot vis-a-vis de la téte 23 de la piéce
d’embase 2, selon un axe X2 qui est perpendiculaire au
plan P. L'extrémité avant 32 de la partie amont 3 est
montée en liaison pivot vis-a-vis de I'extrémité arriere 41
d’'une premiére partie intermédiaire 4, selon un axe X31
qui est perpendiculaire au plan P. L’extrémité avant 42
de la premiére partie intermédiaire 4 est montée en
liaison pivot vis-a-vis de I'extrémité arriere 51 d’une se-
conde partie intermédiaire 5, selon un axe X32 qui est
perpendiculaire au plan P. De méme, I'extrémité avant
52 de la second partie intermédiaire 5 est montée en
liaison pivot vis-a-vis de I'extrémité arriere 61 d’'une partie
aval 6, selon un axe X33 qui est perpendiculaire au plan
P.

[0028] Tel qu’illustré plus en détail sur les figures 2 a
4, 'extrémité avant 62 de la partie aval 6 regoit une buse
7 qui se présente sur ces figures 2 a 4 sous la forme d’'un
conduit rigide définit selon un axe X4. Cette buse 7 est
montée sur la partie aval 6 par 'intermédiaire d’'un dis-
positif d’inclinaison 8.

[0029] Ce dispositif d’inclinaison 8 comprend une pla-
tine fixe 81 qui est fixée avec I'extrémité avant 62 de la
partie amont 6, par exemple par soudure. Cette platine
fixe 81 comprend une ouverture 611 au travers de la-
quelle passe une partie arriere 71 de la buse 7, comme
le montre notamment la figure 2. On constate sur cette
figure 2 que le diamétre de I'ouverture 811 est supérieure
au diameétre de la partie arriére 71 de la buse 7, afin de
laisser toute liberté de déplacement de la buse 7 pour
son inclinaison vis-a-vis de la partie aval 6.

[0030] Comme Tillustre la figure 2, la platine fixe 81
comprend deux trous oblongs 812, 813 agencés trans-
versalement sur le bras, c'est-a-dire perpendiculaire-
ment au plan P. Le dispositif d’'inclinaison 8 comprend
deux vérins 82, 83 qui comprennent chacun un corps
821, 831 et un piston 822, 832. Les pistons 822, 832
passent respectivement au travers des trous oblongs
812, 813, lesquels laissent un degré de liberté pour des
déplacements transversaux de ces pistons 822, 832. Les
extrémités arriére 821a, 831a des corps 821, 831 sont
respectivement montées en liaison pivot vis-a-vis de
deux branches latérales 63, 63 de la partie aval 6 du
bras, selon des axes X51, X52 qui sont paralléles au plan
P et disposés symétriquement vis-a-vis dudit plan P,
comme l’illustre notamment la figure 4.

[0031] Comme l'illustrent les figures 2 a 4, le dispositif
d’inclinaison 8 comprend une platine mobile 84 sur la-
quelle sont montées en liaison pivot les extrémités avant
822a, 832a des piston 822, 832, respectivement selon
deux axes X61, X62 qui sont paralléles aux axes X51,
X52 et au plan P. La buse 7 est montée sur la platine
mobile 84, I'axe X4 étant défini perpendiculairement a la
platine mobile 84.

[0032] Toutes les caractéristiques décrites précédem-
ment pour le mode de réalisation des figures 1 a 4 se
retrouvent également sur le mode de réalisation des fi-
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gures 5 a 7 ; celles-ci ne sont donc pas détaillées a nou-
veau. En comparant notamment les figures 2 a 4 avec
les figures 6 et 7, on constate que I'actionnement des
vérins 82, 83 permet d’incliner la platine mobile 84 et,
ainsi, 'axe X4 de la buse 7 par rapport au plan P. Dans
une position initiale de la buse 7 sur le bras 1, illustrée
notamment sur la figure 4, 'axe X4 de la buse 7 est con-
fondu avec le plan P. Au contraire, lorsque 'on sort le
piston 822 du premier vérin 82 et que I'on rentre simul-
tanément le piston 832 du second vérin 83, I'axe X4 de
la buse 7 s’incline d’'un c6té du plan P. L'inclinaison de
'axe X4 par rapport au plan P sera inversée en rentrant
le piston 822 et en sortant simultanément le piston 832.
De préférence, les courses des pistons 822, 832 et
I'ouverture 811 etles trous oblongs 812, 813 surla platine
fixe 81 sont dimensionnés pour que l'inclinaison de I'axe
X4 d’un cbté ou de l'autre du plan P puisse atteindre un
angle a compris entre cing degrés et quinze degrés, de
préférence égal a dix degrés.

[0033] Comparé au mode de réalisation du bras 1 sur
les figures 5 a 7 qui prévoit une fixation de la buse 7 vis-
a-vis de la platine mobile 84, le mode de réalisation du
bras 1 sur les figures 1 a 4 comprend un dispositif de
rotation 85 de la buse 7 selon son axe X4. Ce dispositif
de rotation 85 est intégré au dispositif d’inclinaison 8 dé-
crit précédemment.

[0034] Comme lillustre notamment la figure 3, le dis-
positif de rotation 85 comprend un support 851 qui est
fixé ala platine mobile 84. Le support 851 comprend une
plaque 8511 et un manchon 8512 qui traverse la platine
mobile 84, la buse 7 étant montée en liaison pivot d’axe
X4 dans le manchon 8512. Des plots de centrage 8513
sont agencés sur le manchon 8512 est permettent de
positionner convenablement la buse 7 dans le manchon
8512 afin que lesdits éléments soient coaxiaux. Une roue
dentée 852 est fixée autour de la buse 7 et un moteur
853 est fixé surla plaque 8511, ce moteur 853 entrainant
en rotation un pignon 854 selon un axe X7 parallele a
'axe X4. Une courroie dentée (non illustrée) engréne
d’'une part avec la roue dentée 852 et d’autre part avec
le pignon 854. Ainsi, la rotation du moteur 853 permet
I'entrainement en rotation de la buse 7 vis-a-vis du man-
chon 8512 selon I'axe X4. On pourra prévoir a I'extrémité
avant 72 de la buse des couteaux ou des dents (non
illustrés) qui permettront de gratter le sol avec de faciliter
I'excavation et I'aspiration des gravats.

[0035] Sur la figure 1, la partie amont 3 et la premiére
partie intermédiaire 4 du bras 1 comprennent chacune
une gaine 10, 11 permettantla réception du conduit d’as-
piration souple de I'excavatrice aspiratrice. Une troisie-
me gaine 12 peut également étre prévue sur la seconde
partie intermédiaire 5, comme l'illustre la variante du bras
1 surlafigure 5. Ainsi, ces gaines 10, 11, 12 maintiennent
etguidentconvenablementle conduitd’aspiration souple
le long du bras 1 durant sa déformation, c’est-a-dire lors-
que lesdites parties 3, 4, 5, 6 se déplacent entre elles.
Des rouleaux 16 sont également prévus sur la partie
amont 3 et sur les deux parties intermédiaires 4, 5, com-
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me lillustrent les figures 1 et 5, afin de participer au gui-
dage etau maintien du conduit d’aspiration souple le long
du bras 1 tout en évitant les frottements dudit conduit
d’aspiration souple surle bras 1 durant ses déformations.
L’extrémité aval du conduit d’aspiration souple (non il-
lustré) vient se raccorder sur la partie arriere 71 de la
buse 7 ; on prévoira un montage en liaison pivot d’axe
X4 entre lesdits éléments, en particulier pour le mode de
réalisation des figures 1 a 4 ou la buse 7 tourne selon
'axe X4 sous I'action du dispositif de rotation 85. L’ex-
trémité arriere du conduit d’aspiration souple est raccor-
dé au systéme d’aspiration (non illustré) sur I'excavatrice
aspiratrice.

[0036] L’actionnement entre les parties 3, 4, 5, 6 du
bras 1 est réalisé au moyen de systemes de vérins 13,
14, 15 agencés entre lesdites parties. En regard des fi-
gures 1 et 5, dontles conceptions des systemes de vérins
13, 14, 15 correspondent, on constate que deux premiers
vérins 131, 132 sont disposés symétriquement par rap-
port au plan P et montés chacun entre la partie amont 3
et la premiere partie intermédiaire 4. On constate pour
'un des premiers vérins 131 que ses deux extrémités
131a, 131b sont montés en liaison pivot selon deux axes
X81, X82 respectivement vis-a-vis de la partie amont 3
etde la premiére partie intermédiaire 4. Il en est de méme
pour l'autre premier vérin 132. De laméme maniére, deux
seconds vérins 141, 142 sont agencés entre la premiére
partie intermédiaire 4 et la seconde partie intermédiaire
5 et deux troisiemes vérins 151, 152 sont agencés entre
la seconde partie intermédiaire 5 et la partie aval 6. De
maniére similaire, on constate qu’un systeme de vérins
17 comprenant deux vérins 171, 172 est agencé entre
la piece d’embase 2 et la partie amont 3. Ces systémes
de vérins 13, 14, 15, 17 assurent le déploiement du bras
1 dans le plan P ; ils sont gérés par un systéme automa-
tisé (non illustré) et des moyens de commande (non il-
lustrés) permettantla manceuvre du bras 1, lesquels per-
mettront également la manceuvre du dispositif d’inclinai-
son 8 de la buse 7 (pour les deux modes de réalisation
des figures 1 a 4 et des figures 5 a 7) et du dispositif de
rotation 85 de la buse 7 (pour le mode de réalisation des
figures 1 a 4).

[0037] Ladescription qui précede n’a aucun caractére
limitatif quant a la portée de I'invention, de nombreuses
variantes pouvant étre envisagées, en particulier quant
ala mise en ceuvre du dispositif d’inclinaison 8 de la buse
7 et quant a la mise en ceuvre du dispositif de rotation
85 de cette buse 7. Le nombre de parties sur le bras 1
peut également varier ; on peut par exemple supprimer
la seconde partie intermédiaire 5 ou, au contraire, ajouter
une troisieme partie intermédiaire (non illustrée) entre la
seconde partie intermédiaire 5 et la partie aval 6, avec
un systeme de vérins additionnel (non illustré).

Revendications

1. Bras d’aspiration articulé (1) d’'une excavatrice as-
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piratrice, comprenant au moins deux parties (3, 4,
5, 6) définies dans un méme plan (P) et articulées
entre elles enliaison pivotselon un premieraxe (X31,
X32, X33) perpendiculaire au plan (P), lesdites au
moins deux parties définissant une extrémité arriére
(31) etune extrémité avant (62), une piece d’embase
(2) qui est articulée en liaison pivot avec ladite ex-
trémité arriere (31) selon un deuxiéme axe (X2) per-
pendiculaire au plan (P), des moyens de liaison pivot
étant agenceés sur la piece d’embase (2) pour pivoter
les au moins deux parties (3, 4, 5, 6) selon un troi-
sieme axe (X1) défini dans le plan (P), et une buse
(7) agencée au niveau de ladite extrémité avant (62)
et configurée pour étre raccordée a une extrémité
avant d’'un conduit d’aspiration, ladite buse définis-
sant un quatrieme axe (X4) définit dans le plan (P)
selon une position initiale caractérisé en ce que
ledit bras (1) comprend un dispositif d’inclinaison (8)
configuré pour modifier I'orientation de la buse (7)
de sorte a incliner ledit quatrieme axe (X4) d’'un cété
ou de l'autre du plan (P).

Bras d’aspiration articulé (1) selon la revendication
1, dans lequel le dispositif d’'inclinaison (8) est con-
figuré pour incliner ledit quatrieme axe (X4) d’un cété
oude l'autre duplan (P), d’'un angle (o) compris entre
cing degrés et quinze degrés, de préférence dix de-
grés.

Bras d’aspiration articulé (1) selon l'une des reven-
dications précédentes, dans lequel le dispositif d’in-
clinaison (8) comprend une platine mobile (84) sur
laquelle est montée la buse (7) et deux vérins (82,
83) agencés chacun d’un c6té du plan (P), chaque
vérin comprenant un corps (821, 831) et un piston
(822, 832), le corps ayant une extrémité qui est mon-
tée en liaison pivot vis-a-vis de ladite extrémité avant
(62) selon un cinquieme axe (X51, X52) paralléle au
plan (P) et le piston ayant une extrémité qui est mon-
tée en liaison pivot vis-a-vis de la platine mobile (84)
selon un sixieme axe (X61, X62) paralléle au cin-
quiéme axe.

Bras d’aspiration articulé (1) selon la revendication
3, dans lequel la buse (7) traverse la platine mobile
(84), le dispositif d’inclinaison (8) comprenant une
platine fixe (81) assujettie a ladite extrémité avant
(62), ladite platine fixe comprenant une ouverture
(811) au travers de laquelle passe une partie arriere
(71) de la buse (7), ladite ouverture étant de dimen-
sions supérieures a la section de ladite partie arriere
pour assurer l'inclinaison de la buse.

Bras d’aspiration articulé (1) selon la revendication
4, dans lequel la platine fixe (81) comprend deux
trous oblongs (812, 813) dans lesquels passent res-
pectivement les pistons (822, 832) des vérins (82,
83).
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13.

14.

15.

Bras d’aspiration articulé (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, lequel comprend un dispositif
de rotation (85) de la buse (7) selon le quatrieme
axe (X4).

Bras d’aspiration articulé (1) selon la revendication
6 rattachée a I'une des revendications 3 a 5, dans
lequel le dispositif de rotation (85) comprend un sup-
port (851) assujetti a la platine mobile (84), la buse
(7) étant montée en liaison pivot vis-a-vis du support
selon le quatriéme axe (X4).

Bras d’aspiration articulé (1) selon la revendication
7,dans lequellabuse (7) passe au travers du support
(851), des moyens de centrage (8513) étant agen-
cés entre la buse et le support.

Bras d’aspiration articulé (1) selon I'une des reven-
dications 7 ou 8, dans lequel le dispositif de rotation
(85) comprend des moyens d’entrainement (852,
853, 854) en rotation de la buse (7) sur le support
(851), selon le quatriéme axe (X4).

Bras d’aspiration articulé (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, lequel comprend quatre par-
ties (3, 4, 5, 6) définies dans le plan (P) et articulées
successivement entre elles en liaison pivot selon
trois premiers axes (X31, X32, X33) paralléles entre
eux et perpendiculaires au plan (P).

Bras d’aspiration articulé (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, lequel comprend au moins
unveérin (131, 132, 141, 142, 151, 152) agencé entre
chaque partie (3, 4, 5, 6) successive dudit bras (1)
pour 'activation de sa partie aval (6) vis-a-vis de sa
partie amont (3).

Bras d’aspiration articulé (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, lequel comprend au moins
un vérin (171, 172) agence entre la piece d'embase
(2) et la partie (3) en liaison vis-a-vis de cette piece
embase.

Bras d’aspiration articulé (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, lequel comprend des
moyens de réception (10, 11, 12) d’'un conduit d’as-
piration souple.

Bras d’aspiration articulé (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, dans lequel la piece d’emba-
se (2) comprend un méat (21) pivotant selon le troi-
siéme axe (X1) etune téte (23) agencée al'extrémité
supérieure (212b) du mét, ladite téte recevant en
liaison pivot ladite extrémité arriere (31) selon le
deuxieme axe (X2).

Excavatrice aspiratrice, laquelle comprend un véhi-
cule, un bras d’aspiration articulé (1) selon I'une des
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revendications 1 a 14, la piece d’embase (2) étant
articulée en liaison pivot sur le véhicule selon le troi-
siéme axe (X1), un conduit d’aspiration souple, ledit
conduit étant agencé sur ledit bras (1) et ayant son
extrémité aval raccordée alabuse (7), etun systeme
d’aspiration sur lequel est raccordé I'extrémité
amont dudit conduit, le systéeme d’aspiration étant
agenceé sur le véhicule.

Patentanspriiche

1.

Gelenkiger Saugarm (1) eines Saugbaggers, min-
destens zwei Teile (3, 4, 5, 6) umfassend, die in einer
selben Ebene (P) definiert sind, und in einer
Schwenkverbindung entlang einer ersten Achse
(X31, X32, X33) senkrechtzur Ebene (P) aneinander
angelenkt sind, wobei die mindestens zwei Teile ein
hinteres Ende (31) und ein vorderes Ende (62) de-
finieren, ein Sockelstiick (2), welches in Schwenk-
verbindung mitdem hinteren Ende (31) entlang einer
zweiten Achse (X2) senkrecht zur Ebene (P) ange-
lenkt ist, wobei Schwenkverbindungsmittel an dem
Sockelstiick (2) angeordnet sind, um die mindestens
zwei Teile (3, 4, 5, 6) entlang einer dritten Achse
(X1),dieinder Ebene (P)definiertist, zu schwenken,
und eine Dise (7), die im Bereich des vorderen En-
des (62) angeordnet ist, und konfiguriert ist, um an
einem vorderen Ende einer Saugleitung ange-
schlossen zu werden, wobei die Diise eine vierte
Achse (X4) definiert, welche in der Ebene (P) ent-
sprechend einer Anfangsposition definiert ist, da-
durch gekennzeichnet, dass der Arm (1) eine Nei-
gungsvorrichtung (8) umfasst, welche konfiguriert
ist, um die Ausrichtung der Dise (7) derart zu an-
dern, um die vierte Achse (X4) auf die eine oder an-
dere Seite der Ebene (P) zu neigen.

Gelenkiger Saugarm (1) nach Anspruch 1, wobei die
Neigungsvorrichtung (8) konfiguriert ist, um die vier-
te Achse (X4) auf die eine oder andere Seite der
Ebene (P) um einen Winkel (o) zu neigen, welcher
zwischen funf Grad und flinfzehn Grad enthalten ist,
vorzugsweise zehn Grad betragt.

Gelenkiger Saugarm (1) nach einem der vorstehen-
den Anspriiche, wobei die Neigungsvorrichtung (8)
eine bewegliche Platte (84) umfasst, auf der die Di-
se (7) montiert ist, und zwei Zylinder (82, 83), die
jeweils auf einer Seite der Ebene (P) angeordnet
sind, wobei jeder Zylinder einen Korper (821, 831)
und einen Kolben (822, 832) umfasst, wobeider Kor-
per ein Ende aufweist, das in Schwenkverbindung
gegenuber dem vorderen Ende (62) entlang einer
funften Achse (X51, X52) parallel zur Ebene (P)
montiert ist, und der Kolben ein Ende aufweist, das
in Schwenkverbindung gegentiiber der beweglichen
Platte (84) entlang einer sechsten Achse (X61, X62)
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parallel zur flinften Achse montiert ist.

Gelenkiger Saugarm (1) nach Anspruch 3, wobei die
Duse (7) die bewegliche Platte (84) durchquert, wo-
bei die Neigungsvorrichtung (8) eine feststehende
Platte (81) aufweist, die dem vorderen Ende (62) un-
terliegt, wobei die feststehende Platte eine Offnung
(811) umfasst, durch die hindurch ein hinterer Teil
(71) der Diise (7) verlauft, wobei die Offnung von
Abmessungen ist, die grof3er als der Querschnitt des
hinteren Teils sind, um flr eine Neigung der Dise
zu sorgen.

Gelenkiger Saugarm (1) nach Anspruch 4, wobei die
feststehende Platte (81) zwei Langlocher (812, 813)
umfasst, durch die jeweils die Kolben (822, 832) der
Zylinder (82, 83) verlaufen.

Gelenkiger Saugarm (1) nach einem der vorstehen-
den Anspriiche, welcher eine Drehvorrichtung (85)
der Duse (7) entlang der vierten Achse (X4) umfasst.

Gelenkiger Saugarm (1) nach Anspruch 6, in Ver-
bindung mit einem der Anspriiche 3 bis 5, wobei die
Drehvorrichtung (85) eine Stiitze (851) umfasst, wel-
che der beweglichen Platte (84) unterliegt, wobei die
Duse (7)in Schwenkverbindung gegentiber der Stit-
ze entlang der vierten Achse (X4) montiert ist.

Gelenkiger Saugarm (1) nach Anspruch 7, wobei die
Duse (7) durch die Stitze (851) hindurch verlauft,
wobei Zentriermittel (8513) zwischen der Diise und
der Stiitze angeordnet sind.

Gelenkiger Saugarm (1) nach einem der Anspriiche
7 oder 8, wobei die Drehvorrichtung (85) Antriebs-
mittel (852, 853, 854) zum Drehen der Diise (7) auf
der Stiitze (851) entlang der vierten Achse (X4) um-
fasst.

Gelenkiger Saugarm (1) nach einem der vorstehen-
den Anspriche, welcher vier Teile (3, 4, 5, 6) um-
fasst, welche in der Ebene (P) definiert sind, und
nacheinander in Schwenkverbindung entlang dreier
Achsen (X31, X32, X33) parallel zueinander und
senkrecht zur Ebene (P) aneinander angelenkt sind.

Gelenkiger Saugarm (1) nach einem der vorstehen-
den Anspriiche, welcher mindestens einen Zylinder
(131,132,141,142,151, 152) umfasst, der zwischen
jedem aufeinanderfolgenden Teil (3, 4, 5, 6) des Ar-
mes (1) zum Aktivieren seines stromabwartigen
Teils (6) gegenliber seinem stromaufwartigen Teil
(3) angeordnet ist.

Gelenkiger Saugarm (1) nach einem der vorstehen-
den Anspriiche, welcher mindestens einen Zylinder
(171, 172) umfasst, der zwischen dem Sockelstiick
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(2) und dem Teil (3) in Verbindung gegeniber die-
sem Sockelstiick angeordnet ist.

Gelenkiger Saugarm (1) nach einem der vorstehen-
den Anspriiche, welcher Aufnahmemittel (10, 11, 12)
einer flexiblen Saugleitung umfasst.

Gelenkiger Saugarm (1) nach einem der vorstehen-
den Anspriiche, wobei das Sockelstiick (2) einen
Schwenkmast (21) entlang der dritten Achse (X1)
und einen Kopf (23) umfasst, der am oberen Ende
(212b) des Mastes angeordnet ist, wobei der Kopf
in Schwenkverbindung das hintere Ende (31) ent-
lang der zweiten Achse (X2) aufnimmt.

Saugbagger, welcher ein Fahrzeug, einen gelenki-
gen Saugarm (1) nach einem der Anspriiche 1 bis
14 umfasst, wobei das Sockelstlick (2) in Schwenk-
verbindung entlang der dritten Achse (X1) am Fahr-
zeug angelenkt ist, eine flexible Saugleitung, wobei
die Leitung an dem Arm (1) angeordnet ist, und des-
sen stromabwartiges Ende an der Dise (7) ange-
schlossen aufweist, und ein Saugsystem, an dem
das stromaufwartige Ende der Leitung angeschlos-
sen ist, wobei das Saugsystem an dem Fahrzeug
angeordnet ist.

Claims

An articulated suction arm (1) of a suction excavator,
comprising at least two portions (3, 4, 5, 6) defined
in the same plane (P) and articulated together in pivot
connection about a first axis (X31, X32, X33) per-
pendicular to the plane (P), said at least two portions
defining a rear end (31) and a front end (62), a base
part (2) which is articulated in pivot connection with
said rear end (31) about a second axis (X2) perpen-
dicular to the plane (P), pivot connection means be-
ing arranged on the base part (2) to pivot the at least
two portions (3, 4, 5, 6) about a third axis (X1) defined
in the plane (P), and a nozzle (7) arranged at said
front end (62) and configured to be connected to a
front end of a suction duct, said nozzle defining a
fourth axis (X4) defined in the plane (P) according
to an initial position characterised in that said arm
(1) comprises a tilting device (8) configured to
change the orientation of the nozzle (7) so as to tilt
said fourth axis (X4) to either side of the plane (P).

The articulated suction arm (1) according to claim 1,
wherein the tilting device (8) is configured to tilt said
fourth axis (X4) to either side of the plane (P), by an
angle (o) comprised between five degrees and fif-
teen degrees, preferably ten degrees.

The articulated suction arm (1) according to one of
the preceding claims, wherein the tilting device (8)
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comprises a movable plate (84) on which is mounted
the nozzle (7) and two cylinders (82, 83) each ar-
ranged on one side of the plane (P), each cylinder
comprisingabody (821, 831) and a piston (822, 832),
the body having one end which is mounted in pivot
connection relative to said front end (62) about a fifth
axis (X51, X52) parallel to the plane (P) and the pis-
ton having one end which is pivotally mounted rela-
tive to the movable plate (84) about a sixth axis (X61,
X62) parallel to the fifth axis.

The articulated suction arm (1) according to claim 3,
wherein the nozzle (7) passes through the movable
plate (84), the tilting device (8) comprising a fixed
plate (81) secured to said front end (62), said fixed
plate comprising an opening (811) through which
passes a rear portion (71) of the nozzle (7), said
opening being of dimensions greater than the section
of said rear portion to ensure tilting the nozzle.

The articulated suction arm (1) according to claim 4,
wherein the fixed plate (81) comprises two oblong
holes (812, 813) into which pass the pistons (822,
832) of the cylinders (82, 83) respectively.

The articulated suction arm (1) according to one of
the preceding claims, which comprises a device (85)
for rotating the nozzle (7) about the fourth axis (X4).

The articulated suction arm (1) according to claim 6
attached to one of claims 3 to 5, wherein the rotation
device (85) comprises a support (851) secured to
the movable plate (84), the nozzle (7) being mounted
in pivot connection relative to the support about the
fourth axis (X4).

The articulated suction arm (1) according to claim 7,
wherein the nozzle (7) passes through the support
(851), centring means (8513) being arranged be-
tween the nozzle and the support.

The articulated suction arm (1) according to one of
claims 7 or 8, wherein the rotation device (85) com-
prises means (852, 853, 854) for rotating the nozzle
(7) on the support (851), about the fourth axis (X4).

The articulated suction arm (1) according to one of
the preceding claims, which comprises four portions
(3,4, 5, 6) defined in the plane (P) and successively
articulated to one another in pivot connection about
three firstaxes (X31, X32, X33) parallel to each other
and perpendicular to the plane (P).

The articulated suction arm (1) according to one of
the preceding claims, which comprises at least one
cylinder (131, 132,141,142, 151, 152) arranged be-
tween each successive portion (3, 4, 5, 6) of said
arm (1) for the activation of its downstream portion
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(6) relative to its upstream portion (3).

The articulated suction arm (1) according to one of
the preceding claims, which comprises at least one
cylinder (171, 172) arranged between the base part
(2) and the portion (3) in connection with this base
part.

The articulated suction arm (1) according to one of
the preceding claims, which comprises means (10,
11, 12) for receiving a flexible suction duct.

The articulated suction arm (1) according to one of
the preceding claims, wherein the base part (2) com-
prises a mast (21) pivoting about the third axis (X1)
and a head (23) arranged at the upper end (212b)
of the mast, said head receiving said rear end (31)
in pivot connection about the second axis (X2).

A suction excavator, which comprises a vehicle, an
articulated suction arm (1) according to one of claims
1 to 14, the base part (2) being articulated on the
vehicle in pivot connection about the third axis (X1),
a flexible suction duct, said duct being arranged on
said arm (1) and having its downstream end con-
nected to the nozzle (7), and a suction system to
which the upstream end of said duct is connected,
the suction system being arranged on the vehicle.
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Figure 5

Figure 6 —
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