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Dispositif destiné & mettre en position et 3 supporter
des appareils de télémanipulation

L'invention concerne un dispositif susceptible
d'étre télécommandé et destiné & mettre en position et i
supporter des appareils de télémanipulation ou des moyens
de production télécommandés et mis en oeuvre dans des
cellules de grande capacité pour l'exécution de processus
techniques, notamment dans des cellules de grande capa-
cité, chargées de radioactivité, d'installations de
retraitement de combustibles nucléaires irradiés, ce dis-
positif étant monté sur le treuil d'une grue portique a
commande par céble.

Les installations de retraitement de combusti-
bles nucléaires épuisés présentent,pour la réception de
la partie destinée a la mise en oeuvre de procédés tech-
niques, ce que l'on appelle'"des cellules chaudes de
grande capacité! Dans ces cellules de grande dapacité
protégées du rayonnement, les éléments nécessaires aux
procédés sont rangés dans des échafaudages ou des étagé-
res (dénommés rateliers). Les échafaudages sont dis-~
posés sur les cbdtés longitudinaux de la cellule de
grande capacité avec entre eux un couloir de transport

et de manipulation.

Pour exécuter des travaux d'entretien et
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de réparation sur les éléments nécessaires ax procédés,

on a proposé d'effectuer des opérations par des machines
de télémanipulation mobiles dans la cellule. Un projet

de sytéme de télémanipulation prévoit de faire fonction-—
ner en dessous du toit, au~dessus des échafamdages, une
grue portique télécommandée qui passe devant les échafan-
dages et qui comporte un treuil & céble ou & chaine fonc—
tionnant verticalement. En dessous de cette grue portigue,
est prévue une seconde poutre de pont mobile,gui comporte
un arbre vertical pouvant é&tre déplacé sur un chariot.

Sur le chariot, se trouve un chissis déplagable vertica-
lement, 3 bras extensible qui posséde un plateau porte-
outil destiné & la réception ou au raccordement d'outils
ou d'appareils de manipulation. Il est possible avec cet
agencement, de monter un systéme de manipulateur ayant une possibi-
1ité de prise horizontale des dispositifs nécessaires ak
procédés, depuis le couloir de manipulation {Journal
"atomwirtschaft", aofit/septembre 1984, pages 436 a 4383
demande de brevet publiée en République Fédérale allemande
sous le numéro 33 13 663).

Une autre proposition de constitumtion de machines
de télémanipulation convenableSet de dispositiis destiné
a porter ét 3 mettre en position des appareils de télé-
manipulation ou des outils, prévoit de mettre les appa-
reils ou les machines-outils individuels dans des
dispositifs de réception spéciaux.qui sont aptes a &tre
pris par un crochet de grue. En télécommandant la grue
portique, on améne,sur le lieu d'utilisatiom, 1'appareil
de télémanipulation voulu,alors que son dispositif de
réception est suspendu au crochet de grue {(demande de
brevet publiée en République Fédérale allemande sous ie
numéro 33 07 456). '

Le systéme de réparation avec des crochets de
grue et des dispositifs de réception représente une

dépense technique moindre que 1'agencement & poutre de
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pocrtique avec l'arbre de guidage vertical qui porte les
systémes de manipulateur. Néanmoins, il n'est pas possi—
ble avec le principe de télémanipulation "crochet de grue
et dispositif de réception spécial"” d'exécutef des tra-
vaux a l'intérieur des échafaudagés en dessous des &14-
ments présents nécessaires 3 l'exécution de proéédésr
sur d'autres éléments en retrait par rapport,au;cété
antérieur de l'échafaudage. Il n'est paé possible, avec
un treuil & céble ou & chaine disposé au-dessus de
1'échafaudage et fonctionnant Verticalement,derparvenir
dans l'échafaudage & des parties conétitutives se- trou-
vant en dessous d'éléments ou d'autreé parties constitu-
tives. '

Il s'ensuit,que, si l'on utilise .le principe
de télémanipulation "crochet de grue—diSpositif de
réception", il faut laisser 1ibres7des espaces en dessous
des parties constitutives présentes dans chaQue échafau-
dage et disposer les éléments & soulever ou a remplécer'
4 la surface extérieure de 1l'échafaudage sous la forme
d'une pyramide.

L'invention vise un dispositif,susceptible
d'étre télécommandé,de mise en position et de sﬁpport
ayant la grue portique actuelle comme moyen de fransport,'
gréce auguel on peut parvenir & bien mettre en position
& son emplacement de travail tout appareil de télémani-
pulation ou tout moyen de production et qui peut dtre
mis en oeuvre méme en des emplacements auxquels il est
mal aisé de parvenir & l'intérieur de la structure de
l'échafaudage entre les éléments nécessaires 3 la mise
en oeuvre des procédés. ' . _'

Le dispositif suivant l'invention est carac-
térisé en ce qu'il est fixé de manieére E
excentré au moufle inférieur de la grue et comporte des
poutres horizontales tournant dans le plan horizontal,

en ce qu'ad l'extrémité du bras de levier le plus long
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de la poutre horizontale est articulée un levier dé
réception dont 1'extrémité libre cbmporte un dispositif
de réception d'un appareil, et en ce que sur le bras de
levier le plus court est disposé un contrepdids pour
modifier la position du centre de gravité.

Le bras de levier le plus long du dispositif
de type a poutreest utilisé comme bras de travail qui
peut bien péneétrer a 1'intérieur de la structure de
1'échafaudage. 7

Avec le ‘dispositif de type a poutre dont le
centre de gravité ne se trouve pas au milieu de la lon-
gueur de la poutrede ce dispdsitif, on peut pénétrer
sensiblement horizontalement dans la structure de
1'échafaudage en dessous d'éléments nécessaires 3 1'exé—
cution de procédés qui sont présents. Le dispositif a
un bras de contrepoids plus court. Sur ce bras est prévu
un contrepoids couliséant pour modifier la position du
centre de gravité du dispositif. Le dispositif est monté
tournant sous l'action d'un moteur sur le moufle infé-
rieur de la grue,de sorte gue le bras de travail le plus
long peut également pénétrer en oblique par rapport au
couloir de transport dans la structure de 1'échafaudage.

Grace au fait que le levier de réception peut
basculer, tout appareil de télémanipulation monté & son
extrémité ,par exemple une visseuse 3 percussion ou des
moyens de production,peut étre mis dans des positions
de travail différentes de l'horizontale & la verticale.

Grédce a l'invention, il est aussi possible
d'appliquer & des objets des forces verticales unilaté-
ralement,parallélement & la ligne d'action du céble. Le
couple de rotation appliqué ainsi au palan de grue est
compensé dans le systéme de manipulation par lercontre-
poids ,pour maintenir7approximativement la position
horizontale.

Dans le cas d'une position de 1'appareil de
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télémanipulation modifiant la position du centre de gra-
vité du systéme, on déplace le contrepoids pour maintenir
toujours le dispositif en une position souhaitée aussi
horizontale que possible ou s'écartant de celle-ci.

Suivant un mode de réalisation avantageux, le
bras de levier le plus long est agencé de maniére 2
pouvoir &tre allongé télescopiquement. Ceci a l'avantage
qu'apreés le transport du dispositif de mise en position
devant l'échafaudage dans lequel se trouve l'emplacement
de travail, le bras de levier le plus long pénétrant
dans l'échafaudage prend,en étant télécommandé par la
barre télescopique, exactement la position de travail.

Il n'est plus nécessaire d'effectuer une mise en position
fine par l'intermédiaire de la grue portique. On évite
tout mouvement de pendule du systéme.

Suivant un mode de réalisation avantageux de
1'invention, le dispositif de réception des appareils
est monté tournant dans le levier de réception par 1l'in--
termédiaire d'un dispositif d'entrainement & moteur. Le
ievier de réception basculant avec le dispésitif de
réception des appareils monté tournant sous l'action d'un
moteur donne,pour la mise en oeuvre du dispositif de
support et de mise en position comme appareil de mani-
pulation, des degrés de liberté importants. Le dispositif
pour les appareils peut tourner de préférence de 360°.

Suivant un autre perfectionnement avantageux de
1'invention, le contrepoids peut é&tre réglé par un entrai-
nement & broche filetée entrainée par un moteur et
le contrepoids est monté sur des surfaces de guidage du
bras de levier le plus court. '

Par le dispositif d'entrailnement par broche file-
tée, on peut télécommander le contrepoids sur le bras de
levier le plus court pour le mettre en la position souhai-
tée,déterminant le centre de gravité du dispositif.

Quand la poutre horizontale comporte,de maniére
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excentrée,une bride de fixation horizontale qui peut &tre
fixée & une bride tournante d'un moufle inférieur de
grue, il est possible de monter simplement un dispositif
suivant l'invention sur une bride tournante du moufle
inférieur de la grue portique. La fixation peut s'effec-
tuer par un raccord a bride boulonné,en soi connu,ou par
un verrouillage par complémentarité de forme.

Quand le levier de réception peut basculer vers
le bas au moyen d'un dispositif télescopique ou d'un dis-
positif d'entrainement a broche filetée, on obtient le
mouvement de basculement du levier de réception par un
mouvement relatif de deux éléments constitutifs,dont cha-
cun est fixé par une extrémité 3 un autre bras articulé.

Suivant un mode de réalisation particulidrement
avantageux du dispositif & broche filetée,pour obtenir le
mouvement de basculement du levier de réception, le dispo-
sitif d'entrainement a broche filetée est constitué d'un
manchon taraudé dont 1l'une des extrémités est articulée
par une articulation a la cardan a un dispositif d'entrai-
nement pour le basculement monté sur la poutre horizontale
et & 1l'intérieur du manchon taraudé se trouve une pikce
taraudée dans laquelle passe une broche filetée dont
l'autre extrémité est relide par une articulation au levier
de réception. L'entrainement du dispositif & broche filetée
provoguant le basculement est monté fixe dans un bloc de
palier fixé sur le bras de levier le plus long. Par une
articulation a la cardan, le manchon taraudé est monté
tournant de sorte que la broche filetée articulée dans
un bloc de palier sur le levier de réception peut aller
ou venir suivant le sens de rotation. Le levier de récep-
tion peut ainsi basculer vers le bas,jusqu'd 90° par rapport
a 1l'horizontale, autour de son articulation de bascule-
ment & l'extrémité du bras de levier le plus long. Le
mouvement de retour du levier de réception dans la posi-

tion horizontale de la poutre peut é&tre limité avantageusement
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par une butée électrique de fin de course. Le mouvement
de basculement du levier de réception entre 1l'horizontale
0° a la verticale 90°, peut étre arrété et fixé en toute
position intermédiaire. 7

Suivant un mode de réalisation avantégeux du
dispositif de réception des appareils suivant 1l'invention,
le dispositif de réception des appareils est constitué
d'une bride de raccordement qui comporte une tige de pro-
longement montée tournante dans le levier de réception '
et fixée axialement. Le dispositif de réception des
appareils peut ainsi tourner autour de l'axe longitudinal
du levier de réception.

Suivant un autre mode de réalisation'de 1'in-
vention: ]
' . l'axe d'articulation de l'articulation pivo-
tante pour le levier de réception est solidaire en rota-
tion d'une roue dentée d'un dispositif d'entrainement
pour le basculement,entrainé par un moteur,et l'axe d'ar-
ticulation et donc le levier de rééeption peuvent bascu-
ler d'au moins 180°; 7 '

. le dispositif d'entrainement bour le bascule-
ment du levier de réception est disposé a 1l'extrémité du
bras de travail le plus long; '

. les dispositifs d'entrainement pour le bascu-
lement comportent un bloc d'entrainement électromécanique-
3 1'intérieur du bras de travail,par 1equel on peut faire
tourner une broche filetée grdce a lagquelle une crémail-
lére peut coulisser axialement, cette crémaillére agis-
sant par un engrenage sur la roue dentée solidaire en
rotation de l'axe d'articulation; .

. la région d'extrémité du bras de travail le
plus long ou sa derniére barre télescopique a une section
transversale plus grande que le reste du'bras de travail.

Il est avantageux que le dispositif d'entraine-

ment pour le basculement soit disposé spatialement a
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l'extrémité du bras d'extrémite le plus long. Quand
l'extrémité du bras d'extrémité le plus long ¢s5t plus
F

t

grande gue le reste, le dispositif d'entrainement pcur
le basculement qui y est monté peut aveir des dimensions
plus grandes et peut transmettre des couples de rotation
plus grands & l'axe de l'articulation pivotante et ainsi
au levier de réception.

Le dispositif suivant 1'invention donne la
possibilité de travailler avec une grue dans des régions
dans 1esqﬁelles son crochet ne peutrpas accéder. Cela
signifie qu'd l'intérieur du module d'échafaudage, on
peut traiter des piéces se trouvant en dessous d'autres
piéces.

Par rapport au mode de réalisation d'un dispo-
sitif de maintien d'une visseuse & percussion connu par
la demande de brevet publide en République Fédérale
allemande sous le n° 33 07 456, qui autorise un passage
de la position de travail horizontale a la position de
travail verticale, le dispositif de mise en position et
de support suivant l'invention a l'avantage d'avoir un
plus grand rayon d'action pour les travaux & l'intérieur
d'échafaudages munis d'éléments nécessaires a 1l'exécution
de procédés. '

Aux dessins annexés, représentant,a titre
d'exemple, deux exemples de réalisation de 1'invention:

. la figure 1 est une vue d'ensemble schémati-
que en élévation latérale d'un dispositif de mise en
position et de transport, le levier de réception étant
monté sur un bras de travail télescopique; '

. la figure 2 est une vue détaillée en coupe
d'une partie de la figure 1; '

. la figure 3 est une vue en coupe d'une
variante du dispositif d'entralnement pour le basculement
du levier de réception recevant le dispoéitif de récep-

tion de l'appareil; et
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. la figure 4 est une vue en plan,partiellement

b

eén coupe , correspondant a la figure 3.

Le dispositif représenté a la figure 1 comporte
une poutre horizontale 11 qui est constitude d'un bras de
travail 13,qui peut s'allonger télescopiquement ;et d'un
bras d'équilibrage 17, sur lequel peut coulisser un contre-
poids 15. Sur la poutre horizontale 11 se trouve, au~dessus
d'une pi&ce d'entretoisement 19, une bride de fixation 21
horizontale pour fixer 1le dispositif & un moufle inférieur
de grue,qui est entrainé en rotation par un moteur et qui
n'est pas représenté ici. Le contrepoids 15 se trouvant sur
le bras d'équilibrage 17, peut &tre déplacé sur le bras
d'équilibrage 17 par un dispositif de déplacement 23 élec-
tromécanique. Le dispositif de déplacement 23 présente &
cet effet, le moyen de construction connu depuis longtemps,
d'un entrainement par broche filetée 25,

L'extrémité libre de la dernidre barre télesco-
Pique 27 du bras de travail 13 est articulée 3 un levier
de réception 29 par un axe d'articulation 31. Le levier
de réception 29 peut basculer vers le bas de 1'horizontale
(représenté en trait mixte) jusqu'a la verticale,comme le
montre les fléches 33. Le mouvement de basculement du
levier de réceptioh 29 est obtenu par un dispositif d'en-
trainement pour le basculement 35 & moteur électrique qui
est fixé & la barre télescopique 27 et gui entraine en
rotation un manchon taraudé 37 monté & la cardan.

Dans ce manchon taraudé 37, est vissée une broche filetde
39. La broche filetée 39 est rendue solidaire,par une
articulation 41,du levier de réception 29.

A l'extrémité libre du levier de réception 29,
est monté un dispositif de réception des appareils 43, qui
peut étre entrainé en rotation par un dispositif d'entral-
nement 45 électromécanique. Le dispositif de réception
des appareils 43 comporte une bride de raccordement 47,
sur laquelle peut &tre bridé le moyen de production ou
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l'appareil de télémanipulation ou un autre outil auxi-
liaire. L'appareil de télémanipulation peut ainsi tour-
ner autour de l'axe longitudinal du levier de réception 29.

La bride de raccordement 47 comporte une tige 49
qui la prolonge (figure 2), qui est montée tournante dans
un percage 50 ménagé dans la face frontale du levier de
réception 29 et qui est disposée fixe axialement. On
utilise a cet effet les moyens de construction connus
depuis longtemps, comme des roulements & billes 51,une
douille d'entretoisement 53 et des joncs élastiques 55 et 57.

Le dispositif d'entralinement en rotation 45
comporte une roue dentée 59 qui est solidaire de la tige 49
et qui peut &tre entrainée par une vis 61.

Sur le levier de réception 29 est fixée une butée
de fin de course 62'pour la position verticale du levier
de réception 29. Cette butée de fin de course 62 coopére
avec un interrupteur électrigue de fin de course 63;qui
est monté sur la barre téléscopique 27. Avec un décalage de 90°
par rapport a la butée de fin de course 62 est fixée,sur
la surface du levier de réception 29,une autre butée de
fin de course 65 ,qui indique ,en la position horizontale
du levier de réception 29, la position 0° par un autre
interrupteur de fin de course 67 monté sur la barre
télescopique 27.

Le dispositif décrit fonctionne de la manidre
suivante.

Le dispositif est monté par la bride de fixa-
tion 21 sur le moufle inférieur tournant,qui n'est pas
représenté ici,de la grue portique. Le dispositif est
transporté au lieu d'utilisation par la grue portique.
Aprés déploiement de la premiére barre télescopique 27
du bras de travail 13, le dispositif,qui a été amené
devant 1'échafaudage et qui pénétre dans la structure
d'échafaudage, peut mettre trés exactement en sa posi-
tion de travail le moyen de production. Si l'on doit par
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exemple desserrer des vis disposées verticalemenf, le
dispositif d'entralnement 35 pour le pivctement du levier
de réception 29 est actionné et le levier de réception:29
bascule dans la position verticale par diminution de la
longueur du dispositif d'entrainement & broéhe»filetée
37, 39. On peut alors poser la noix de la visseuse par
percussion sur les vis ou les écrous et les desserrer ou
les serrer. Auparavant, on a mis le contrepoids 15 sur

le bras d'équilibrage 17 en une position telle qu'il
donne un couple antagoniste convenable'pour modifier le
centre de gravité de la poutre horizontale 11. Lé,dispb—
sitif de type & poutre peut &tre maintenu ainsi & l'hori-
zontale dans la position souhaitée pour la manipulation.

Aux figures 3 et 4, est représentée une variante
de réalisation du dispositif d'entratnement §OUr faire
basculerle levier de réception 129. L'extrémité du bras
de travail ou sa derniére barre télescopique 127 est
creuse, de sorte gue le dispositif d'entrainement pour
le basculementpeut &tre disposé sensiblement & 1'inté-
rieur du bras de travail. L'articulatidn de pivotement
131 pour le levier de réception 129 présente un axe d'ar-
ticulation 71 solidaire en rotation du levier de récep-
tion 129, guidé transversalement dans l'extrémité de 1la
barre télescopique 127 et présentant & 1l'intérieur une
roue dentée 73 qui en est solidaire en rotation. Cette®
roue dentée 73 engréne dans une paire de roues dentées 75,
77, la roue dentée extérieure 77 engrénant dans une cré-
maillére 79 qui est relide & une vis écrou 81 disposée
Gans l'axe par une patte de fixation 83. '

L'écrou 81 peut étre déplacé  sur une broche
filetée 85 disposée dans 1l'axe, de sorte que cé mouve-
ment de déplacement est transmis par la roue dentée 79
& l'engrenage 73, 75, 77 et donc,en tant que mouvemént
de basculement,au levier de réception 129. La broche

filetée 85 est entralnée en rotation,par 1'intermédiaire
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d'un moteur électrique 87 courant dans le commerce ,par un
traind'engrenages 89 bridé.

Dans ce mode de réalisation, le levier de récep-
tion 129 peut aussi basculer vers le haut. La plage de

basculement du levier de réception 129 -est d'au moins 180°
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REVENDICATIONS

1{_Dispositif susceptible d'étre télécommandé
et destiné a mettre en position et 3 supporter des appa-
reils de télémanipulation ou des moyens de production
télécommandés et mis en oeuvre dans des cellules de
grande capacité pour 1l'exécution de processus techniques,
notamment dans des cellules de grande capacité, chargées
de radioactivité, d'installations de retraitement de
combustibles nucléaires irradids, ce dispositif étant
monté sur le trenil d'une grue portigue a commande par
céble, caractérisé en ce que
le dispositif est fixé de maniére excentrée au moufle
inférieur de la grue et comporte des poutres horizontales
(11) tournant dans le plan horizontal,

& l'extrémité du bras de levier (13) le plus long de 1la
poutre horizontale est articulé un levier de réception
(29), dont 1l'extrémité libre comporte un dispositif de
réception d'un appareil (43),

sur le bras de levier (17) le plus court est disposé un
contrepoids (15) pour modifier la position du centre de
gravité.

2. Dispositif suivant la revendication 1,
caractérisé en ce que le bras de levier (13) le plus long
est agencé de manidre & pouvoir &tre allongé télescopi-
quement.,

3. Dispositif suivant la revendication 1,
caractérisé en ce que le dispositif de réception des
appareils (43) est monté tournant dans le levier de
réception (29) par l'intermédiaire d'un dispositif d'en-
trainement (45) & moteur.

4. Dispositif suivant la revendication 1,
caractérisé en ce que le contrepoids (15) peut &tre réglé
par un entrafnement & broche filetde (25) entrainé par
un moteur et en ce que le contrepoids (15) est monté sur
des surfaces de guidage du bras de levier (17) le plus
court.
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5. Dispositif suivant la revendication 1,
caractérisé en ce que la poutre horizontale (11)
comporte ,de manidre excentrée,une bride de fixation (21)
horizontale ,qui peut &tre fixée & une bride tournante
d'un moufle inférieur de grue.

6. Dispositif suivant la revendication 1,
caractérisé en ce que le levier de réception (29) peut
basculer vers le bas au moyen d'un dispositif télescopi-
que ou d'un dispositif d'entrafnement & broche filetée
(37, 39).

7. Dispositif suivant la revendication 6,
caractérisé en ce que le dispositif d'entratnement &
broche filetée (37, 39) est constitué 4'un manchon taraudé
(37) dont 1'une des extrémités est articuléde par une arti-
culation & la cardan (36) a un dispositif d'entratnement
pour 1le basculement (35) monté sur la poutre horizontale
(11) et en ce qu'a 1'intérieur du manchon taraudé (37)
se trouve une piéce taraudée (38) dans laquelle passe
une broche filetée (39) dont l'autre extrémité est relide
par une articulation (41) au levier de réception (29).

8. Dispositif suivant la revendication 3,
caractérisé en ce que le dispositif de réception des
appareils (43) est constitué d'une bride de raccordement
(37) qui comporte une tige de prolongement (49), montée
tournante dans le levier de réception (29) et fixée axia-
lement. o )

9. Dispositif suivant la revendication 1,
caractérisé en ce que l'axe d'articulation (71) de 1'ar-
ticulation pivotante (131) pour le levier de réception
(129) est solidaire en rotation d'une roue dentée (73)
d'un dispositif d'entrainement pour le basculement ,
entrainé par un moteur et en ce que l'axe d'articulation
(71) et donc le levier de réception (129) peuvent bascu-
ler d'au moins 180°.

10. Dispositif suivant la revendication 9,
caractérisé en ce que le dispositif d'entrafnement pour
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le basculement du levier de réception (129) est disposé
a l'extrémité du bras de travail (127) lerplus long.

11. Dispositif suivant la revendication 10,
caractérisé en ce que les dispositifs d;entrainement
pour le basculement comportent un bloc d'entrainement
électromécanique (85, 87) a l'intérieur du bras de.tra—
vail (127),par lequel on peut faire,touxner'une broche
filetée (85) grace & laguelle une crémaillére (79) peutr
coulisser axialement, cette crémaillére agiSsaht par un
engrenage (75, 77) sur la roue dentée (73) solidaire en
rotation de l'axe d'articulation (71). -

12. Dispoéitif suivant la revendication 10,
caractérisé en ce gue la région d'extrémité du bras de
travail (127) le plus long ou sa derniére barre télescb—
pique a une section transversale plus grande que le reste .

du bras de travail.
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