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Systéme hydraulique amélioré pour la génération de vibrations.
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Description

Titre de l'invention : Systeme hydraulique amélioré pour la gé-
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nération de vibrations.

Domaine technique

La présente invention concerne un circuit hydraulique pour un compacteur
électrique.

Technique antérieure

La génération de vibration dans un engin ou un appareil tel qu’un compacteur
électrique répond a des contraintes spécifiques, qui conduisent a réaliser des circuits
dédiés.

Les circuits conventionnels pour la génération de vibration emploient communément
une pompe hydraulique alimentant un ou plusieurs moteurs hydrauliques pour
I’entrainement d’une ou plusieurs masses rotatives excentrées formant un balourd, via
un sélecteur du type tout ou rien.

Il est important d’obtenir un lancement rapide, et un arrét rapide des masses vibrantes
pour que le nombre de cycles par unité de longueur parcourue soit le plus constant
possible sur une longueur de travail du compacteur, afin de ne pas déformer la surface
a compacter. Il est également important d’atteindre les fréquences de travail, pour
lesquelles la machine est congue, en particulier concernant les masses des sous-
ensembles soumis a vibration et les raideurs des éléments d’assemblage, afin d’éviter
les phénomenes de résonnances non souhaitées des structures de la machine.

Les circuits conventionnels présentent des structures complexes mettant en ceuvre
une multitude de composants, ce qui est pénalisant en termes de cofit, de masse,
d’encombrement, d’économie d’énergie et d’autonomie.

La présente invention vise ainsi a répondre au moins partiellement a ces problé-
matiques.

Exposé de l'invention

La présente invention propose ainsi un systeme pour 1’entrainement d’un
compacteur, comprenant :

- une pompe primaire, adaptée pour alimenter un circuit hydraulique primaire,

- une pompe secondaire, adaptée pour alimenter un circuit hydraulique secondaire,

- un moteur électrique, adapté pour entrainer conjointement en rotation la pompe
primaire et la pompe secondaire,

dans lequel

la pompe primaire et la pompe secondaire sont des pompes hydrauliques a cylindrée

variable,
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le circuit hydraulique primaire est adapté pour réaliser une mise en rotation d’organes
de déplacement du compacteur, lesdits organes de déplacement comprenant au moins
un rouleau, la pompe primaire étant une pompe hydraulique a cylindrée variable,

le circuit hydraulique secondaire est adapté pour réaliser une mise en rotation
d’éléments vibrants adaptés pour générer des vibrations, la pompe secondaire étant une
pompe hydraulique a cylindrée variable,

le systeme comprend un contrdleur, adapté pour piloter le moteur primaire de maniére
a fournir un couple suffisant pour entrainer la pompe primaire et la pompe secondaire.

Selon un exemple, le circuit hydraulique primaire est un circuit en boucle fermée, le
circuit hydraulique secondaire est un circuit en boucle fermée.

Selon un exemple, le circuit hydraulique secondaire comprend un organe de décharge
taré, adapté pour réaliser une décharge de pression depuis une conduite du circuit hy-
draulique secondaire vers une conduite du circuit hydraulique secondaire ayant une
pression plus faible ou vers un réservoir, ledit organe de tarage ¢étant passant lorsque la
pression est supérieure ou égale a une pression de tarage,

et dans lequel le contrdleur est configuré de manicre a piloter le moteur primaire et la
pompe secondaire de maniere a ce que la pression dans le circuit secondaire demeure
inférieure a la pression de tarage.

Selon un exemple, le controleur est configuré de maniere a piloter le moteur primaire
et la pompe secondaire de maniere a ce que la pression dans le circuit secondaire
demeure inférieure a la pression de tarage tout en maintenant une vitesse de dé-
placement constante du compacteur.

Selon un exemple, le controleur est configuré de maniere a piloter le moteur
primaire, la pompe primaire et la pompe secondaire de manicre a ce que les €léments
vibrants soient entrainés dans un méme sens de rotation que les organes de dé-
placement.

Selon un exemple, le controleur est configuré de maniere a piloter la vitesse de
rotation du moteur primaire, la cylindrée de la pompe primaire et la cylindrée de la
pompe secondaire.

Selon un exemple, le systéme comprend en outre une pompe de gavage adaptée pour
alimenter un circuit de gavage, le moteur primaire étant adapté pour entrainer en
rotation la pompe de gavage conjointement avec la pompe primaire et la pompe se-
condaire.

Le systeme peut alors comprendre un organe de freinage disposé a un refoulement de
la pompe de gavage, I’organe de freinage étant adapté pour €tre passant ou pour définir
une restriction au refoulement de la pompe de gavage, de maniére a générer un couple
résistant sur un arbre du moteur primaire entrainant en rotation la pompe de gavage, la

pompe primaire et la pompe secondaire.
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Selon un exemple, I’organe de freinage est un limiteur de débit présentant un réglage
fixe définissant un débit au-dela duquel il est passant, ledit réglage étant établi a une
valeur supérieure a une valeur de pression correspondant a un fonctionnement nominal

du systeme.
La présente invention concerne é¢galement un procédé de pilotage d’un systeme

comprenant

- un circuit hydraulique primaire adapté pour entrainer en rotation des organes de dé-
placement d’un compacteur comprenant au moins un rouleau, ledit circuit hydraulique
primaire comprenant une pompe primaire hydraulique a cylindrée variable,

- un circuit hydraulique secondaire adapté pour entrainer en rotation des éléments
vibrants pour générer des vibrations, ledit circuit hydraulique secondaire comprenant
une pompe secondaire hydraulique a cylindrée variable,

- un moteur primaire électrique, adapté pour entrainer conjointement en rotation la
pompe primaire et la pompe secondaire,

ledit procédé étant caractérisé en ce qu’on pilote le moteur primaire de manicre a
fournir un couple suffisant pour entrainer conjointement en rotation la pompe primaire
et la pompe secondaire.

Selon un exemple, on pilote la vitesse de rotation du moteur primaire, la cylindrée de
la pompe primaire et la cylindrée de la pompe secondaire.

Selon un exemple, on pilote le moteur primaire de maniere a ce que la pression dans
le circuit hydraulique secondaire demeure inférieure a une pression de tarage d’un
organe de décharge, ledit organe de décharge étant adapté pour Etre passant et réaliser
une fuite de débit lorsque la pression dans le circuit hydraulique secondaire est su-
périeure a ladite pression de tarage.

Selon un exemple, le moteur primaire est également piloté de maniere a entrainer en
rotation une pompe de gavage d’un circuit de gavage conjointement a la pompe
primaire et a la pompe secondaire.

Selon un exemple, on fournit un organe de freinage au refoulement de la pompe de
gavage, de maniere a sélectivement générer un couple résistant sur le moteur primaire.

Selon un exemple, I’organe de freinage est un limiteur de débit présentant un réglage
fixe définissant un débit au-dela duquel il est passant, et dans lequel on établit ledit
réglage a une valeur supérieure a une valeur de pression correspondant a un fonc-
tionnement nominal du systeme.

Breve description des dessins

L’invention et ses avantages seront mieux compris a la lecture de la description

détaillée faite ci-apres de différents modes de réalisation de 1’invention donnés a titre

d’exemples non limitatifs.
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[Fig.1] La [Fig.1] est une représentation schématique d’un systeme selon un aspect
de I’invention.

[Fig.2] La [Fig.2] est une représentation plus détaillée de la [Fig.1].

[Fig.3] La [Fig.3] est un graphe qui représente 1’évolution de parametres du circuit au
cours de son utilisation.

Sur I’ensemble des figures, les €léments en commun sont repérés par des références

numériques identiques.

Description des modes de réalisation

On représente sur les figures un exemple de systeme selon un aspect de I’invention.

On illustre schématiquement sur les figures 1 et 2 deux représentations d’un systéme
selon un aspect de ’invention.

Le systeme tel que représenté comprend un circuit de traction ou circuit primaire
100, un circuit de vibration ou circuit secondaire 200 et un circuit de gavage 300
optionnel.

Le circuit primaire 100 comprend une pompe primaire 110 adaptée pour alimenter un
ou plusieurs moteurs hydrauliques adaptés pour entrainer en rotation des organes de
déplacement d’un compacteur. La pompe primaire 110 est une pompe hydraulique a
cylindrée variable. Dans I’exemple illustré sur la [Fig.2], la pompe hydraulique 110 est
reliée a deux moteurs hydrauliques 120 et 130 adaptés pour entrainer en rotation des
organes de déplacement d’un véhicule ou engin, respectivement 125 et 135, par
exemple des billes ou rouleaux. La nature des organes de déplacement varie selon la
nature de 1’engin, notamment s’il s’agit d’un compacteur simple, donc avec un rouleau
unique et un essieu muni de roues, ou d’un compacteur tandem avec deux rouleaux. Le
circuit primaire 100 tel que représenté est un circuit hydraulique en boucle fermée.

Le circuit secondaire 200 comprend une pompe secondaire 210 reliée a deux moteurs
hydrauliques 220 et 230 adaptés pour entrainer en rotation des €léments adaptés pour
générer des vibrations, par exemple des masses excentrées. La pompe secondaire 210
est une pompe hydraulique a cylindrée variable.

Dans I’exemple illustré, le circuit secondaire 200 comprend ainsi deux moteurs hy-
drauliques 220 et 230 adaptés pour entrainer en rotation deux éléments vibrants, res-
pectivement 225 et 235, ce qui correspond typiquement a un compacteur tandem
comprenant deux rouleaux. On comprend que dans le cas d’un compacteur comprenant
un unique rouleau, le circuit secondaire 200 peut alors ne comprendre qu’un unique
moteur hydraulique entrainant en rotation un unique €lément vibrant.

Dans I’exemple illustré, une valve de bipasse 240 est montée en parallele du moteur
hydraulique 230, ce qui permet ainsi d’activer soit les deux moteurs hydrauliques 220

et 230, soit uniquement le moteur hydraulique 220. La valve de bipasse 240 est ty-
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piquement une valve a commande électrique.

Le circuit secondaire 200 tel qu’illustré est un circuit hydraulique en boucle fermée.

Le systeme comprend un moteur primaire M électrique. Le moteur primaire M
présente un arbre d’entrainement 10 adapté pour entrainer conjointement en rotation la
pompe primaire 110 et la pompe secondaire 210. Les deux pompes 110 et 210 sont par
exemple couplées a un méme arbre 10 du moteur primaire M. Sur les figures, pour la
clarté€ des dessins, ’arbre 10 est représenté partiellement, c’est-a-dire de maniere in-
terrompue sur sa longueur.

La pompe primaire 110 peut par exemple €tre une pompe a arbre traversant de
maniere a permettre permet d’accoupler la pompe secondaire 210. D’une maniére al-
ternative, chaque pompe contient une portion d’arbre et un attachement entre la pompe
primaire 110 et la pompe secondaire 210, par exemple un emboitement concentrique
des arbres, avec des cannelures, ou bien un accouplement plan, ou bien un joint de
cardan ou de Oldham. De maniére alternative, le moteur primaire M peut €tre associé a
la pompe primaire 110 et a la pompe secondaire 210 via un montage en parallele, par
exemple avec une liaison par courroies par chaine ou par engrenage qui permet de
réaliser un entrainement conjoint par le moteur primaire M.

Ainsi, en fonctionnement, le moteur primaire M va entrainer en rotation a la fois la
pompe primaire 110 et la pompe secondaire 210, de maniere a permettre a ces deux
pompes hydrauliques de délivrer un débit pour alimenter respectivement le circuit
primaire 100 et le circuit secondaire 200.

Le systeme tel que proposé comprend également un controleur 20, typiquement un
calculateur ou une unité de commande électronique communément désignée sous
I’acronyme en langue anglaise ECU.

Le contréleur 20 est adapté pour piloter le moteur primaire M de maniere a fournir un
couple suffisant pour entrainer la pompe primaire et la pompe secondaire de maniere a
atteindre des performances souhaitées en termes de vitesse de déplacement et de
vibration. Généralement, on pilote le moteur primaire M électrique de maniere a
fournir un couple suffisant pour entrainer conjointement en rotation la pompe primaire
et la pompe secondaire. Pour cela, le controleur 20 fait 1a somme des besoins de
cylindrée et de vitesse de la pompe primaire 110 et de la pompe secondaire 210. Par
exemple, en connaissant les besoins de vitesse des moteurs 120, 130, 220 et 230, donc
les besoins de débit dans les circuits primaires 100 et secondaire 200, le contréleur 20
détermine la cylindrée des pompes primaires 110 et secondaires 210 et la vitesse du
moteur M. De cette manicere il pilote le moteur M pour fournir une puissance égale a la
somme des puissances nécessaires pour les circuits primaires 100 et secondaire 200.

Le pilotage réalisé par le contrleur 20 est typiquement réalisé en fonction

d’informations et de consignes appliquées par un utilisateur, notamment la vitesse de
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déplacement souhaitée et la fréquence de vibration souhaitée.

Un tel systeme est notamment avantageux en termes de cofit, de volume et de poids
par rapport a des systemes qui nécessitent un moteur distinct pour I’entrainement de
chaque pompe. En utilisant un seul moteur €lectrique, pour au moins deux pompes
ayant des besoins d’entrainement différents, il permet de diminuer le cout en diminuant
le nombre de moteurs électriques et de leur pilotage, ainsi qu’il permet un montage tres
compact si les pompes sont accouplées au plus pres.

En fonctionnement, le moteur primaire M entraine en rotation la pompe primaire 110
et la pompe secondaire 210. La modulation de la cylindrée des pompes hydrauliques
110 et 210, typiquement par le contréleur 20, permet de faire varier le débit délivré
dans le circuit primaire 100 et dans le circuit secondaire 200. En variante, la pompe
primaire 110 est une pompe a commande manuelle. Un capteur de cylindrée fournit
alors une valeur de cylindrée au controleur 20 de maniere a ce qu’il pilote la pompe se-
condaire 210 en fonction notamment de la cylindrée et du sens de rotation de la pompe
primaire 110. En variante, une loi de commande de la pompe secondaire 210 permet de
connaitre de maniere suffisamment précise la cylindrée obtenue en fonction de la
consigne appliquée a la commande de la pompe secondaire 210. On peut alors par
exemple employer un capteur de position sur un levier de commande actionné par
I’ utilisateur pour déterminer la cylindrée. On peut également employer une commande
électrique proportionnelle, avec les entrées de commande de pompe communiquée au
contrdleur 20. Le circuit secondaire 200 peut par exemple €tre actionné au-dela d’une
valeur seuil de vitesse de déplacement des organes de déplacement.

Le systeme comprend typiquement un circuit de gavage 300. Le circuit de gavage
300 tel que représenté sur les figures comprend une pompe de gavage 310 adaptée pour
délivrer un débit de gavage.

De manicre optionnelle, la pompe de gavage 310 peut €tre couplée a I’arbre 10 du
moteur primaire M ou via des courroies, une chaine ou des engrenages de manicre a
étre entrainée en rotation conjointement avec la pompe primaire 110 et la pompe se-
condaire 210, de 1a méme maniere que 1’entrainement entre la pompe primaire 100 et
la pompe secondaire 210, ou bien la pompe de gavage 310 peut étre entrainée en
rotation par une autre source, par exemple par un autre moteur.

Le circuit de gavage 300 comprend typiquement des €léments adaptés notamment
pour prélever une pression de pilotage permettant le pilotage de différents organes hy-
drauliques, et de maniere a définir une pression de gavage. On désigne généralement
ces éléments par la référence numérique 315, le détail de ces éléments n’étant pas
’objet de I’invention.

Le circuit de gavage 300 est reli€ au circuit primaire 100 et au circuit secondaire 200

via des blocs de s€curité, respectivement 150 et 250.
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Chaque bloc de sécurité 150 et 250 réalise une fonction de protection contre les sur-
pressions et de gavage du circuit hydraulique associé, et optionnellement une fonction
de purge du circuit hydraulique associ€é. On définit ainsi pour le bloc de sécurité 150 un
organe de gavage 152 et un organe de décharge 154, et pour le bloc de sécurité 250 un
organe de gavage 252 et un organe de décharge 254. Chaque organe de gavage 152 et
252 comprend typiquement un ou plusieurs clapets anti-retour et soupapes tarées
formant limiteur de pression adaptés pour réaliser un gavage a I’admission de la pompe
hydraulique 110 ou 210 associée, ainsi qu’une protection en surpression.

Chaque bloc de sécurité 150 et 250 assure ainsi une pression minimale dans le circuit
primaire 100 et le circuit secondaire 200 via les organes de gavage 152 et 252 des lors
que la pompe de gavage 310 est actionnée, et réalise une décharge de pression lorsque
la pression dans 1’un de ces circuits primaire 100 ou secondaire 200 dépasse une valeur
de tarage via les organes de décharge 154 et 254. A titre d’exemple, 1’organe de
décharge 154 associ€ au circuit primaire 100 peut &tre calibré a une pression de I’ordre
de 350 bar, et ’organe de décharge 254 associ€ au circuit secondaire 200 peut €tre
calibré a une pression de 1’ordre de 210 bar. Ces pressions dépendent des composants
choisis pour chaque circuit, primaire ou secondaire.

Chaque organe de décharge 154 et 254 comprend typiquement une soupape ou valve
tarée, configurée de maniere a réaliser un échappement de fluide des lors que la
pression dans I’une des conduites du circuit associé dépasse la valeur seuil de tarage.
Cet échappement de fluide peut par exemple €tre dirigé depuis une conduite que I’on
qualifie de haute pression du circuit vers une conduite que 1’on qualifie de basse
pression du circuit, ou vers le réservoir R. La valeur de tarage de chaque organe de
tarage 154 et 254 est typiquement définie en fonction des pressions admissibles par les
différents composants des circuits hydrauliques primaire 100 et secondaire 200,
notamment en fonction des pressions maximales admissibles par les moteurs hy-
drauliques 120, 130, 220 et 230.

De maniere optionnelle, on peut piloter le moteur primaire M et la pompe secondaire
210, typiquement via le controleur 20, de maniere a ce que la pression dans le circuit
secondaire 200 demeure inférieure a la pression de tarage de 1’organe de décharge, que
cela soit lors de la mise en service du systéme, lors de son fonctionnement ou lors de
son arrét.

Un tel pilotage permet d’€viter des pertes notamment lors de la mise en service et de
I’arrét du circuit secondaire 200 qui pourraient résulter d’une surpression dans le
circuit secondaire et d’un échauffement du fluide dans le circuit secondaire 200.

Selon un exemple, le controleur 20 pilote la vitesse du moteur M et la cylindrée des
pompes primaires 110 et secondaires 210 pour réaliser des accélérations de manicre a

ne pas dépasser une valeur limite d’accélération. En particulier, le controleur 20 peut



[0053]

[0054]

[0055]

[0056]

gérer une mise en route de I’engin comprenant une accélération de la traction conjointe
avec une accélération des éléments vibrants. Il peut €également générer le lancement
des éléments vibrants a accélération contrdlée, tout en maintenant une vitesse
d’avancement constante de I’engin. Pour cela, le contrdleur 20 détermine a chaque
instant un point de fonctionnement du moteur primaire M qui permet de fournir la
puissance nécessaire, en pression et en débit, pour I’entrainement de la pompe primaire
110 et de la pompe secondaire 210, et €ventuellement en tenant compte de
I’entrainement de la pompe de gavage. Si nécessaire le moteur primaire M peut étre
accéléré. Le contrbleur 20 fait évoluer la cylindrée de 1la pompe primaire 110 et de la
pompe secondaire 210 en conséquence, par exemple pour maintenir la vitesse
d’avancement constante, et 1’accélération de vibration souhaitée. D’une maniére
générale, le controleur 20 peut faire évoluer la vitesse du moteur primaire M et les cy-
lindrées de la pompe primaire 110 et de la pompe secondaire 210 suivant les besoins
en pression et en débit de chaque circuit 100, 200, 300.

En variante, pour un mode de réalisation simple et économique, la pompe primaire
110 est une pompe hydraulique a commande manuelle. De cette maniere, un utilisateur
peut régler manuellement la vitesse d’avancement d’un compacteur qui reste constante
pendant le travail, c’est-a-dire que le controleur 20 regle le régime du moteur primaire
M a une valeur fixe, ce qui permet d’obtenir une vitesse d’avancement constante. Le
contrdleur 20 fait alors évoluer la cylindrée de la pompe secondaire 210 pour obtenir
I’accélération de vibration souhaitée.

La [Fig.3] présente plusieurs courbes qui illustrent I’évolution de différents pa-
rametres en fonction d’un tel pilotage qui maintient une pression dans le circuit se-
condaire 200 inférieure a la pression de tarage de I’organe de décharge 254 via un
pilotage de la vitesse de rotation du moteur primaire M et de la cylindrée de la pompe
secondaire 210, étant entendu que ces courbes se transposent €galement pour le
pilotage du circuit primaire 100.

On représente sur cette figure une évolution de 1’accélération A du moteur primaire
M en fonction du temps t, une évolution de la vitesse de rotation V du moteur primaire
M en fonction du temps t, et une évolution de la pression P au sein du circuit de
vibration 200 en fonction du temps t dans la conduite haute pression du circuit de
vibration 200.

L’instant t1 désigne I’envoi d’'une commande de mise en service du circuit de
vibration 200. A cet instant, le moteur primaire M est alors mis en rotation pour
atteindre une vitesse cible Vc. L’accélération du moteur primaire M est typiquement
constante et égale a une valeur maximale admissible d’accélération Amax qui permet
de maintenir une pression P dans la conduite haute pression du circuit hydraulique

strictement inférieure a la pression de tarage Pt de I’organe de décharge 254. La vitesse
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de rotation V du moteur primaire M2 augmente alors de maniere réguliere, selon une
pente constante. Lorsque la vitesse cible Vc est atteinte, 1’accélération devient nulle.
La vitesse est maintenue a la vitesse cible Vc, et la pression dans le circuit s’établit a
une valeur sensiblement constante permettant de maintenir la vitesse de rotation tout en
compensant les différentes pertes de charge et frottements.

L’instant t3 désigne I’envoi d’une consigne d’arrét du circuit de vibration 200. Le
systeme vise alors a amener la vitesse a une valeur nulle le plus vite possible. Le
moteur primaire M est donc freiné, avec une décélération constante et ¢gale a une
valeur maximale admissible de décélération, par exemple —Amax. Cette valeur
maximale admissible de décélération est dimensionnée de maniere a ce que la pression
dans la ligne haute pression du circuit de vibration 200 demeure inférieure a la pression
de tarage Pt de I’organe de décharge 254. On note ici que la ligne basse pression et la
ligne haute pression sont inversées entre la phase d’accélération et la phase de décé-
lération. La vitesse de rotation du moteur primaire M diminue alors de maniere
réguliere, selon une pente constante, jusqu’a son arrét a I’instant t4.

De maniere optionnelle, le contréleur 20 peut piloter le moteur M en tenant compte
des besoins de puissance et de vitesse de la pompe de gavage 300, en méme temps
qu’il prend en compte les besoins des pompes primaires 110 et secondaires 210. Par
exemple, si pendant certaines phases, le besoin de gavage augmente, par exemple lors
des phases d’accélération et de montée en pression, alors le moteur primaire M peut
étre accéléré pour augmenter le débit de gavage, tout en ajustant la cylindrée des
pompes primaires 110 et secondaires 210 pour maintenir les vitesses demandées.

De maniere optionnelle, controleur 20 est configuré de maniere a piloter le moteur
primaire M, la pompe primaire 110 et la pompe secondaire 210 de maniere a ce que les
éléments vibrants soient entrainés dans un méme sens de rotation que les organes de
déplacement. En effet, les éléments vibrants sont souvent portés par un axe de rotation
comportant des paliers, qui sont eux-mémes portés par I'intérieur du rouleau. De cette
maniere, la vitesse relative des paliers est réduite, ce qui diminue les pertes dans les
paliers des masses vibrantes, et I’effort de 1’entrainement des masses vibrantes
participe a I’entrainement du rouleau du compacteur. Ceci participe a économiser
I’énergie et a augmenter 1’autonomie de la machine.

Dans le cas d’un circuit simplifié avec commande manuelle de la pompe primaire
110, un capteur de sens d’avancement permet au contréleur 20 de connaitre le sens de
rotation.

On peut ainsi piloter, typiquement via le controleur 20, la cylindrée de la pompe
primaire 110 et/ou la cylindrée de la pompe secondaire 210.

Le systeme tel que proposé est aussi réversible, et permet de réaliser une fonction de

récupération d’énergie lors de 1’arrét du circuit secondaire 200 comme on I’explique
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ci-apres.

De maniere avantageuse, moteur primaire M peut présenter un fonctionnement de gé-
nérateur lors de 1”arrét du circuit secondaire 200. Lorsqu’on souhaite stopper le circuit
secondaire 200, le moteur primaire M est contr6lé pour fournir un couple résistant. Les
éléments vibrants 225 et 235 vont temporairement continuer a tourner du fait de leur
inertie. Ils vont ainsi entrainer en rotation les moteurs hydrauliques 220 et 230 qui vont
alors présenter un fonctionnement de pompe hydraulique et générer un débit. Ce débit
va alimenter la pompe secondaire 210 qui va alors présenter un fonctionnement de
moteur hydraulique et entrainer en rotation 1’arbre 10 du moteur primaire M, qui va
alors réaliser une fonction de générateur €lectrique permettant de charger un moyen de
stockage de courant 450, par exemple accumulateur €lectrique tel qu’une batterie.
Ainsi, tout ou partie de I’€nergie des €l€éments vibrants est récupérée lors du freinage.

De maniere optionnelle, le systeme comprend un organe de freinage 330 disposée a
un refoulement de la pompe de gavage 310. L’organe de freinage 330 est typiquement
une valve adapté pour €tre passant ou pour définir une restriction variable au re-
foulement de la pompe de gavage 310. Ainsi, ’organe de freinage 330 permet de sélec-
tivement générer un couple résistant sur un arbre du moteur entrainant en rotation la
pompe de gavage 310, typiquement le moteur primaire M qui entraine €galement en
rotation la pompe primaire 110 et la pompe secondaire 320 via I’arbre 10. L organe de
freinage 330 est alors typiquement pilotée par le controleur 20. L’organe de freinage
330 est typiquement un limiteur de débit ayant un réglage fixe, strictement supérieur a
un débit prédéterminé correspondant par exemple a un débit correspondant a une uti-
lisation normale ou nominale du circuit de gavage 300. Ainsi, en cas de dysfonc-
tionnement lors du freinage des éléments vibrants ou des organes de déplacement,
I’inertie va tendre a accélérer les machines hydrauliques et le moteur primaire M alors
que les cylindrées auront €t€ réduites. Cela va entrainer une augmentation du débit
délivré par la pompe de gavage 310 qui va alors engager le limiteur de débit. Ainsi,
dans un tel mode de réalisation, le pilotage de I’organe de freinage 330 par le
contrbleur n’est pas requis, le seuil de déclenchement étant défini par le dimen-
sionnement de 1’organe de freinage 330.

L’ utilisation d’un tel organe de freinage 330 permet notamment d’appliquer un
couple de freinage, et ainsi de réaliser une fonction de dissipation de 1’énergie lorsque
des moyens de stockage tels que des batteries sont déja chargés lors du freinage et ne
peuvent donc plus assurer la fonction de frein moteur.

Selon un exemple, pour un contrdle le plus simplifi€ possible, I’organe de freinage
330 peut également €tre du type limiteur de débit compensé en pression, c¢’est-a-dire
qu’il agira de fagon automatique lors du dépassement du seuil de débit pour lequel il

est calibré, sans intervention du contr6leur 20. Dans un tel mode de réalisation, on
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comprend donc que la pompe primaire 110 n’est pas nécessairement pilotée par le
controleur 20.

Bien que la présente invention ait été décrite en se référant a des exemples de réa-
lisation spécifiques, il est évident que des modifications et des changements peuvent
étre effectués sur ces exemples sans sortir de la portée générale de l'invention telle que
définie par les revendications. En particulier, des caractéristiques individuelles des
différents modes de réalisation illustrés/mentionnés peuvent €tre combinées dans des
modes de réalisation additionnels. Par conséquent, la description et les dessins doivent
étre considérés dans un sens illustratif plutot que restrictif.

Il est également évident que toutes les caractéristiques décrites en référence a un
procédé sont transposables, seules ou en combinaison, a un dispositif, et inversement,
toutes les caractéristiques décrites en référence a un dispositif sont transposables,

seules ou en combinaison, a un procédé.
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Revendications

Systeme pour I’entrainement d’un compacteur, comprenant :

- une pompe primaire (110), adaptée pour alimenter un circuit hy-
draulique primaire (100),

- une pompe secondaire (210), adaptée pour alimenter un circuit hy-
draulique secondaire (200),

- un moteur (M) électrique, adapté pour entrainer conjointement en
rotation la pompe primaire (110) et la pompe secondaire (210),

dans lequel

la pompe primaire (110) et la pompe secondaire (210) sont des pompes
hydrauliques a cylindrée variable,

le circuit hydraulique primaire (100) est adapté pour réaliser une mise
en rotation d’organes de déplacement (125, 135) du compacteur, lesdits
organes de déplacement (125, 135) comprenant au moins un rouleau, la
pompe primaire (110) étant une pompe hydraulique a cylindrée variable,
le circuit hydraulique secondaire (200) est adapté pour réaliser une mise
en rotation d’éléments vibrants (225, 235) adaptés pour générer des vi-
brations, la pompe secondaire (210) étant une pompe hydraulique a
cylindrée variable,

le systeme comprend un contréleur (20), adapté pour piloter le moteur
primaire (M) de maniere a fournir un couple suffisant pour entrainer la
pompe primaire (110) et la pompe secondaire (210).

Systeme selon la revendication 1, dans lequel

le circuit hydraulique primaire (100) est un circuit en boucle fermée,

le circuit hydraulique secondaire (200) est un circuit en boucle fermée.
Systeme selon 1’une des revendications 1 ou 2, dans lequel le circuit hy-
draulique secondaire (200) comprend un organe de décharge (254) taré,
adapté pour réaliser une décharge de pression depuis une conduite du
circuit hydraulique secondaire (200) vers une conduite du circuit hy-
draulique secondaire (200) ayant une pression plus faible ou vers un
réservoir (R), ledit organe de tarage ¢tant passant lorsque la pression est
supérieure ou €gale a une pression de tarage,

et dans lequel le contrdleur (20) est configuré de maniere a piloter le
moteur primaire (M) et la pompe secondaire (210) de maniere a ce que
la pression dans le circuit secondaire (200) demeure inférieure a la
pression de tarage.

Systeme selon la revendication 3, dans lequel le contréleur (20) est
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configuré de maniere a piloter le moteur primaire (M) et la pompe se-
condaire (210) de maniere a ce que la pression dans le circuit secondaire
(200) demeure inférieure a la pression de tarage tout en maintenant une
vitesse de déplacement constante du compacteur.

Systeme selon 1’une des revendications 1 a 4, dans lequel le contrdleur
(20) est configuré de maniere a piloter le moteur primaire (M), la pompe
primaire (110) et la pompe secondaire (210) de maniere a ce que les
éléments vibrants (225, 235) soient entrainés dans un méme sens de
rotation que les organes de déplacement (125, 135).

Systeme selon 1’une des revendications 1 a 5, dans lequel le contrdleur
(20) est configuré de maniere a piloter la vitesse de rotation du moteur
primaire (M), la cylindrée de la pompe primaire (110) et la cylindrée de
la pompe secondaire (210).

Systeme selon 1’une des revendications 1 a 5, comprenant en outre une
pompe de gavage (310) adaptée pour alimenter un circuit de gavage
(300), le moteur primaire (M) €tant adapté pour entrainer en rotation la
pompe de gavage (310) conjointement avec la pompe primaire (110) et
la pompe secondaire (210).

Systeme selon la revendication 7, comprenant un organe de freinage
(330) disposée a un refoulement de la pompe de gavage (310), I’organe
de freinage (330) étant adapté pour €tre passant ou pour définir une res-
triction au refoulement de la pompe de gavage (310), de maniere a
générer un couple résistant sur un arbre (10) du moteur primaire (M) en-
trainant en rotation la pompe de gavage (310), la pompe primaire (110)
et la pompe secondaire (210).

Systeme selon la revendication 8, dans lequel 1’organe de freinage (330)
est un limiteur de débit présentant un réglage fixe définissant un débit
au-dela duquel il est passant, ledit réglage étant établi a une valeur su-
périeure a une valeur de pression correspondant a un fonctionnement
nominal du systeme.

Procédé de pilotage d’un systeme comprenant

- un circuit hydraulique primaire (100) adapté pour entrainer en rotation
des organes de déplacement (125, 135) d’un compacteur comprenant au
moins un rouleau, ledit circuit hydraulique primaire (100) comprenant
une pompe primaire (110) hydraulique a cylindrée variable,

- un circuit hydraulique secondaire (200) adapté pour entrainer en
rotation des éléments vibrants (225, 235) pour générer des vibrations,

ledit circuit hydraulique secondaire (200) comprenant une pompe se-



[Revendication 11]

[Revendication 12]

[Revendication 13]

[Revendication 14]

[Revendication 15]

14

condaire (210) hydraulique a cylindrée variable,

- un moteur primaire (M) électrique, adapté pour entrainer
conjointement en rotation la pompe primaire (110) et la pompe se-
condaire (210),

ledit procédé étant caractérisé en ce qu’on pilote le moteur primaire (M)
de maniere a fournir un couple suffisant pour entrainer conjointement en
rotation la pompe primaire (110) et la pompe secondaire (210).

Procédé selon la revendication 10, dans lequel on pilote la vitesse de
rotation du moteur primaire (M), la cylindrée de la pompe primaire
(110) et 1a cylindrée de la pompe secondaire (210).

Procédé selon 1’une des revendications 10 ou 11, dans lequel on pilote le
moteur primaire (M) de maniere a ce que la pression dans le circuit hy-
draulique secondaire (200) demeure inférieure a une pression de tarage
d’un organe de décharge (254), ledit organe de décharge (254) étant
adapté pour Etre passant et réaliser une fuite de pression lorsque la
pression dans le circuit hydraulique secondaire (200) est supérieure a
ladite pression de tarage.

Procédé selon 1’une des revendications 10 a 12, dans lequel le moteur
primaire (M) est également piloté de maniere a entrainer en rotation une
pompe de gavage (310) d’un circuit de gavage (300) conjointement a la
pompe primaire (110) et a la pompe secondaire (210).

Procédé selon la revendication 13, dans lequel on fournit un organe de
freinage (330) au refoulement de la pompe de gavage (310), de maniere
a sélectivement générer un couple résistant sur le moteur primaire (M).
Procédé selon la revendication 14, dans lequel 1’organe de freinage
(330) est un limiteur de débit présentant un réglage fixe définissant un
débit au-dela duquel il est passant, et dans lequel on établit ledit réglage
a une valeur supérieure a une valeur de pression correspondant a un

fonctionnement nominal du systeme.
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