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Transporteur continu pour matiéres en vrac.

La présente invention concerne un transporteur
continu déplagable pour matidres en vrac selon le
préambule de la revendication 1.

Un tel transporteur pour matiéres en vrac est
connu, par exemple, d'aprés le document DE-PS-
34 47 498. Les tambours de projection connus sont
cependant montés de maniére irvariable 1l'un par rapport
3 1'autre et par rapport 3 la charpente de support du
transporteur & forte inclinaison.

Par contre, l'invention a pour but de procurer
un transporteur continu du type spécifié, dans lequel
des quantités de matidre & transporter & peu prés

égales puissent étre prises par chaque tambour de

A

projection pendant le déplacement du transporteur a
forte inclinaison en travers de la cale 4'un navire ou
4d'un lieu analogue sur 1l'ensemble du domaine
d'enlévement, dans lequel une quantité de matiére 3
transporter suffisamment bien rassemblée soit toujours
projetée dans la zone d'entrée du transporteur de type
sandwich et dans lequel le dispositif de prise de la
matiere suit une ligne de hauteur constante pendant son
déplacement en travers de la cale d'un navire ou d'un
lieu analogue.

Ce but est réalisé conformément a 1'invention
par les parties caractérisantes de la revendication 1,

Des développements avantageux de 1'invention
sont caractérisés dans les revendications 2 & 6.

Un exemple de réalisation du transporteur a
forte inclinaison conforme & 1'invention est illustré,
comme déchargeur de navires, aux dessins annexés, dans

lesquels :
la Fig. 1 est une vue en élévation de cbté du

déchargeur de navires:




la Fig. 2 est une vue en é&lévation de coté
4'un détail, & savoir du dispositif de prise de
matidre, et

la Fig. 3 est une vue du dispositif de prise
de matiére dans le sens de la fléche A de la Fig. 2.

Le déchargeur de navires comprend, de la
maniére connue, une base déplagable sur des roues sur
le quai, une superstructure pivotante montée sur cette
base par une articulation tournante, une fléche porte-
pande pouvant &tre élevée et abaissée par pivotement
autour d'un axe horizontal, un transporteur a forte
inclinaison, pouvant pivoter sur la fléche autour 4'un
axe horizontal paralldle a 1l'axe longitudinal du navire
et transportant la matidre en vrac vers le haut, et un
dispositif de prise de matiére qui prend la matiére en
vrac et la projette vers la zone de prise 17 du
transporteur & forte incﬂlinaison qui est située plus
haut..

Le transporteur & forte inclinaison comporte
un transporteur de type sandwich ayant, de préférence,
1a forme d'un transporteur a bande de mousse comportant
une bande de support 1 entrainée dans le sens des
aiguilles de la montre et une bande de mousse (bande
couvrante 2) se déplagant dans le sens opposé 3 la méme
vitesse, ainsi qu'une charpente de support 3 en forme
de couloir. La charpente de support 3 peut pivoter de
maniére pendulaire, a 1'intervention d'un actionneur
linéaire 4, de + 30° & partir de la position médiane
verticale.

De préférence, la bande de support 1l est en
méme temps la bande transporteuse dans la fléche 5. La
pande transporteuse dans la fléche 5 peut cependant
aussi &tre une bande séparée indépendante de la bande
de support 1.

Le transporteur & forte inclinaison est




NQUNNHoL
VX ORI RR RN ¥

précédé d'un dispositif de prise de matiére produisant
un flux de matidre en vrac entrainé vers le haut qui
comprend deux tambours de projection ou roues de
projection essentiellement identiques 6a, 6b pouvant
&tre entrainés en rotation par moteur et tournant en
sens inverses, qui sont reliés de maniére articulée
1'un & l'autre par l'intermédiaire d'une barre 7, d'une
biellette ou d'un autre organe d'accouplement., La barre
7 peut &tre d'une longueur invariable; il est cependant
avantageux de rendre la barre 7 allongeable de telle
sorte que la largeur 8 de l'intervalle séparant les
tambours de projection 6a, 6b puisse &tre diminuée ou
augmentée.

Les tambours de projection 6a et 6b sont
articuléds par l'intermédiaire de barres rigides 9a et
ob aux axes de rotation 10a et 10b des tambours de
renvoi lla et 1llb, Les longueurs des barres 9a et 9b
sont choisies telles que, d'une part, une détérioration
de la bande de mousse 2 et de la bande de support 1,
par contact direct avec le tambour de projection 6a,
soit évitée et que, d'autre part, la distance la plus
courte possible soit obtenue entre les tambours de
projection et la =zone de prise de matiére 17 du
transporteur & forte inclinaison.

L'axe 10b du tambour de renvoi llb est guidé a
coulissement en hauteur dans une coulisse 12 ou sur un
palier linéaire et peut &tre déplacé au moyen d'un
actionneur linéaire 13.

Le parallélogramme déformable défini par les
axes 10a, 10b des tambours de renvoi lla, 1llb et les
axes de rotation des tambours de projection 6a, 6éb est
modifié par un actionneur linéaire 14 qui est installé
entre la barre 9a et la charpente de support 3.

Le tambour de projection &b situé en avant,

dans le sens 15a du mouvement d'enlévement de matiére
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en vrac, est, indépendamment de la position angulaire
du moment du transporteur a forte inclinaison, décalé
vers le haut d'une hauteur constante h; mesurée
verticalement. La bande de matiére en vrac prise par le
tambour de projection 6a a la hauteur h;, Les tambours
de projection sont enfoncés dans la matiére en vrac
jusqu'a ce que la bande de matiére en vrac prise par le
tambour de projection 6b ait la hauteur hy, h; et hp
étant environ identiques, de sorte que des quantités de
matidre 4 pen prés égales sont prises par les deux
tambours de projection 6a, 6b.

Les tambours de projection 6a, 6b tournent en
sens opposés, de préférence A des vitesses de rotation
&gales. Le jet de matiére i transporter produit par les
tambours de projection 6a, 6b suit, dans ce cas, a peu

prés le sens 15.
(Dans le cas idéal, 1le Jet de matiére A&

transporter est limité par les deux tangentes aux
cercles de  téte des tambours de  projection
perpendiculaires 4 la ligne reliant les axes des deux
tambours). Le sens 15 est, en d’'autres termes,
&galement la médiatrice abaissée sur la barre 7. La
largeur 8 de 1'intervalle doit étre choisie telle que
le produit de la vitesse du jet, de la largeur des
tambours de projection et de 1la largeur 8 de
1'intervalle donne la quantité & transporter. Le jet de
matidre 4 transporter est alors rassemblé au mieux.

Si la bande transporteuse dans la fléche 5 et
la bande de support 1 sont une bande en mouvement sans
fin, il est prévu (pour que la bande de support 1 reste
tendue malgré les mouvements du tambour de renvoi 11b
et malgré les variations de longueur résultant des
mouvements angulaires entre le transporteur a forte
inclinaison et la fléche) gque le tambour de renvoi,

servant de guide d'extrémité (du c6té du sol ferme)
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pour la bande de support 1, soit guidé dans une
coulisse ou sur un palier linéaire et soit maintenu
serré par un dispositif de serrage. Ce dispositif de
serrage peut étre un vérin hydraulique ou a gaz sous
pression qui est alimenté au moyen d'un fluide maintenu
sous une pression qui est toujours d peu prés la méme,
par l'intermédiaire d'une pompe centrifuge. Le
dispositif de serrage peut, par exemple, &tre constitué
également par un ressort précontraint & courbe
d'élasticité trés plate qui exerce une force aussi
uniforme que possible sur son trajet.

La fliche 5 peut &tre déplacée d'environ + 15%
3 partir de la position horizontale vers le haut ou
vers le bas autour d'un axe horizontal, paralldle a la
direction de déplacement du déchargeur de navires {ou
paralléle & 1'axe médian longitudinal du navire), Ceci
est réalisé au moyen d'un actionneur linéaire 16, qui
est installéd entre la fléche 5 et la superstructure du
déchargeur de navires.

La superstructure peut pivoter d'environ 90°
autour d'un axe vertical afin d'étre transférée &
partir de 1la position hors de fonctionnement, dans
laquelle la fléche 5 a pivoté dans le -sens de
déplacement du déchargeur de navires, dans la position
en fonctionnement et inversement. En fonctionnement, la
superstructure (avec la fléche) est tournée de quelques
degrés autour de la perpendiculaire (paralléle au bord
du quai) au sens de déplacement du déchargeur de
navires, ce qui sera expliqué en détail plus loin. Le
mouvement de pivotement est exécuté au mwoyen d'un
actionneur linéaire de type connu,

L'actionneur linéaire 4 est commandé, en
fonction de la déviation du transporteur a forte
inclinaison & partir de la position médiane verticale,

par un (premier) dispositif de commande correspondant
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d'une maniére telle que (voir le) les tambours de
projection 6a, 6b se déplacent suivant une ligne de
néme hauteur. Le dispositif présente un appareil
comparateur de valeurs de consigne/valeurs réelles, les
valeurs de consigne étant prédéfinies et les valeurs
réelles étant déterminées par des capteurs qui mesurent
le trajet de la partie mobile de l'actionneur linéaire
4. Le signal de sortie de 1'appareil comparateur de
valeurs de consigne/valeurs réelles sert de signal de
commande pour le moteur d'entrainement de l'actionneur
linéaire 4 ou de la valve de commande du vérin
hydraulique formant 1'actionneur linéaire.

Les actilonneurs linéaires 13, 14 sont
commandés, en fonction de la déviation du transporteur
A forte inclinaison & partir de la position médiane
verticale, par un (second) dispositif de commande,
d'une maniére telle que les tambours de projection 6a,
6b conservent toujours la méme position par rapport au
navire pendant leurs mouvements pendulaires en travers
de la cale du navire. (La position des tambours de
projection par rapport au transporteur a forte
inclinaison se modifie par conséquent de maniére
continue), De plus, les actionneurs linéaires 13, 14
sont commandés, en fonction de la déviation du
transporteur & forte inclinaison a partir de la
position médiane verticale, d'une maniére telle que 1le
jet de matiére & transporter produit par les tambours
de projection 6a, 6b soit toujours dirigé vers la zone
de prise 17 du transporteur a forte inclinaison. Ceci
peut, par exemple, &tre réalisé au moyen de capteurs
optiques et d'une régulation, la direction du jet de
matidre & transporter étant constamment détectée et
corrigée pour 1l'amener sur la zone de prise du
transporteur & forte inclinaison.

I1 est cependant plus avantageux de déterminer
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le trajet des tambours de projection 6a, ob
empiriquement ou par calcul et d'introduire la courbe
des deux trajets de cylindres des actionneurs linéaires
13, 14 en fonction de 1'inclinaison du transporteur, a
titre de programme fournissant les valeurs de consigne,
dans un appareil de calcul. Les valeurs de consigne
sont comparées, dans un comparateur de valeurs de
consigne/valeurs réelles, aux valeurs réelles
correspondantes, le signal de gsortie du comparateur de
valeurs de consigne/valeurs réelles étant utilisé pour
commander les moteurs des actionneurs linéaires 13, 14.
Pour déterminer les signaux de valeurs réelles, 1le
trajet des piéces mobiles des actionneurs lindaires 13,
14 est détectd au moyen de capteurs,

Les tambours de projection 6a, 6b se déplacent
A la vitesse d'avancement v dans le sens 15a et
prennent, pendant leur déplacement en travers de 1la
cale du navire, une bande de matidre d transporter de
hauteur h et de largeur b, b correspondant 3 peu prés a
la largeur des tambours de projection 6a, 6b. La
quantité de matiére A transporter h x b x v est
normalement maintenue constante par une régulation
automatique, les valeurs h et v étant dans ce cas de
préférence maintenues constantes. 8i,
exceptionnellement, comme par exemple lors de
1'évacuation des restes de matidére au fond du navire,
1a derniére hauteur de couche est plus faible, la
régulation automatique peut maintenir la quantité i
transporter constante en augmentant de maniére
correspondante la vitesse v,

Grice 3 1l'enlévement de la matiére en vrac par

h3

bandes, on obtient une prise uniforme de la matiére 3§
transporter, indépendamment de son aptitude &
1'écoulement. Si une bande est enlevée, le déchargeur

de navires peut &tre déplacé d'une largeur de bande,
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Ensuite, une permutation de hauteurs des tambours de
projection 6a, 6éb a lieu, pour que le tambour de
projection avant puisse aussi 8&tre disposé plus haut
pendant le recul,

Le déchargeur de navires peut cependant aussi
dtre déplacé parallélement & 1l1l'axe longitudinal du
navire pendant le mouvement pendulaire du tranéporteur
a forte inclinaison en travers de la cale du navire de
manidre continue a une allure lente.

Pour précisément, dans ce cas, atteindre les
bandes de matiére en vrac & enlever perpendiculaires au
sens de déplacement du déchargeur de navires, il faut
que le déplacement du déchargeur de navires soit
compensé par un mouvement de pivotement (de quelques
degrés d'angle) de sa superstructure. A cet effet, le
mécanisme de roulement du déchargeur de navires
commande, par l'intermédiaire d'un (troisiéme)
dispositif de commande, le mécanisme de pivotement de
1a maniére exigée. Le trajet parcouru par le déchargeur
de navires est déterminé par des capteurs et, aprés
adaptation correspondante a l'angle de pivotement, il
est appliqué 2 titre de signal de commande au moteur du
mécanisme de pivotement.

Les actionneurs linéaires 4, 13, 14 et 16 et
lfactionneur linéaire pour le mécanisme de pivotement
de la superstructure sont, de préférence, des vérins
hydrauliques 3 pistons et cylindres comportant chacun
une valve de commande directement rapportée et un
capteur de déplacement incorporé ou rapporté
latéralement, ainsi qu'un dynamométre.

L'organe de prise qe matiére en vrac se
déplace suivant une ligne horizontale droite qui est
disposée dans le sens de la largeur du navire ou
perpendiculairement au sens de déplacement du

déchargeur de navires. Cette ligne résulte de 1la
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réalisation simultanée du mouvement pendulaire du
transporteur a forte inclinaison, du réglage de 1la
portée de la fléche, du léger pivotement de la
superstructure et du déplacement lent du déchargeur de
navires.

Le fonctionnement du déchargeur de navires est
entidrement automatique (sauf pour ce qui concerne les
réglages fondamentaux qui doivent &tre effectués par le
conducteur de 1'appareil) gr8ce & 1'utilisation d‘'un
calculateur électronique. La commande ressemble, dans
ce cas, & celle d'un robot "intelligent",

Tous les vérins hydrauliques (dispositifs &
pistons et cylindres) comportent des capteurs de
déplacement, par lesquels le calculateur est informé de
la position instantanée des appareils et de toutes les
vitesses.

Les mouvements du déchargeur de navires sont
choisis tels que la charge d'un navire soit enlevée
couche par couche et chaque couche bande par bande (les
pandes sont disposées perpendiculairement & 1'axe
longitudinal du navire). Dans ce cas, l'organe de prise
de matiére en vrac effectue un mouvement sinueux dans
un plan horizontal.

Le transporteur continu de matiéres en vrac
conforme & 1l'invention peut &tre utilisé non seulement
pour le déchargement de navires, mais é&galement, par
exemple, pour l'enlévement de stocks de matiére en

vrac.
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1.~ Transporteur continu déplagable pour
matidéres en vrac destiné & l'enlévement, en particulier
au déchargement de navires, comportant une fléche a
bande transporteuse articulée a une charpente
déplacable et réglable en hauteur au moyén d'un
mécanisme de réglage de la portée ayant la forme d'un
actionneur linéaire, un transporteur a forte
inclinaison suspendu A 1'extrémité libre de la fléche,
pouvant pivoter dans un plan vertical autour d'un axe
horizontal au moyen d'un actionneur linéaire et
comportant un transporteur de type sandwich, dont les
bandes transporteuses passent, au niveau de leurs
extrémités, autour de tambours ou de rouleaux de renvoi
et dont la bande de support est, de préférence, 1la
bande' transporteuse dans la fléche, un dispositif de
prise de matiére pour la zone de prise du transporteur
4 forte ineclinaison, comportant deux tambours de
projection montés & rotation dans une charpente de
support et pouvant &tre entrainés en sens opposés et,
le cas échéant, un dispositif de compensation tenant
compte de 1l'allongement ou du raccourcissement de la
pande de support, caractérisé en ce que :

a) la charpente de support comporte trois barres
(7, %9a, 9b), dont l'une (7) assure la liaison articulée
réciproque des tambours de projection (6a, 6b) et dont
les deux autres (9a, 9b) assurent la liaison articulée
des tambours de projection aux axes (10a, 10b) des
tambours de renvoi inférieurs (1lla, 1l1lb)} voisins des
tambours de projection;

b} 1'axe (l10b) du tambour de renvoi inférieur
(11b)- de la bande de support est réglable en hauteur
dans une coulisse (12) ou sur un palier linéaire A

1'intervention d'un actionneur linéaire (13):
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c) le parallélogramme déformable défini par les
barres (7, 9a, 9b) et l'axe (10) du tambour de renvoi
inférieur (11) peut &tre réglé a l'intervention d'un
actionneur linéaire (14);

da) le tambour de projection (6b ou 6a) avant est
chaque fois disposé plus haut que 1'autre tambour de
projection (6a ou 6b) pour que les quantités de
matiéres A& transporter prises par les deux tambours de
projection soient au moins approximativement égales;

(e) 1'actionneur 1linéaire (16) du mécanisme de
réglage de la portée peut étre réglé, en fonction de la
déviation du transporteur & forte inclinaison a partif
de la verticale, par un premier dispositif de commande,
Q'une maniére telle que le trajet de déplacement des
tambours de projection (6a, 6b) sur 1la largeur du
navire soit horizontal;

£) les actionneurs linéaires (13, 14), destinés a
régler le parallélogramme déformable et & régler le
tambour de projection avant en hauteur en fonction de
la déviation du transporteur & forte inclinaison a
partir de la verticale, peuvent 8tre réglés par un
deuxiéme dispositif de commande d'une maniédre telle
que, pendant le mouvement pendulaire du transporteur a
forte inclinaison en travers de la cale du navire, les
tambours de projection (6a, 6b) occupent toujours la
méme position par rapport au navire et le jet de
matidre en vrac est toujours dirigé au moins a peu prés
perpendiculairement & la barre (7) reliant les tambours
de projection et vers une zone d'entrée (17) du
transporteur & forte inclinaison.

2.~ Transporteur pour matiéres en vrac suivant
la revendication 1, comportant une base munie d'un
mécanisme de déplacement et une superstructure
supportée par la base, qui supporte la fléche et 1le
transporteur & forte inclinaison avec le dispositif de
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prise de matiére et peut pivoter autour de 1'axe
vertical au moyen d'un mécanisme de pivotement,
caractérisé en ce que le mécanisme de déplacement du
transporteur pour matiéres en vrac qui, pendant le
mouvenment pendulaire du transporteur a forte
inclinaison en travers de la cale du navire, se déplace
gsimultanément a une vitesse relativement faible dans le
sens longitudinal du navire, régle le mécanisme de
pivotement, par 1l'intermédiaire d'un  troisiéme
dispositif de commande, d'une maniére telle que le
mouvement de déplacement soit compensé par le mouvement
de pivotement et gue la charpente dans laquelle les
tambours de projection (6a, 6b) sont montés & rotation
se déplace suivant une ligne droite dans le sens de la
largeur du navire.

3.~ Transporteur pour matiéres en vrac suivant
les revendications 1 et 2, caractérisé en ce que le
premier, le deuxiéme et le troisiéme dispositif de
commande sont constitués par un appareil de calcul dans
lequel les valeurs de consigne sont prédéfinies sous la
forme d'un programme et auquel les valeurs réelles sont
transmises par des capteurs de trajets des actionneurs
linéaires (13 et 14).

4.- Transporteur pour matiéres en vrac suivant
la revendication 3, caractérisé en ce que les valeurs
de consigne des forces des actionneurs linéaires (13,
14) dépendant des positions sont également prédéfinies
pour 1l'appareil de calcul et que la grandeur effective
des forces est détectée en continu en fonction de 1la
position par des capteurs dynamométriques prévus sur
les actionneurs linéaires (13, 14) et est comparée aux
valeurs de consigne, des avertissements, des inversions
de mouvements ou des mises hors circuit étant
déclenchés lorsque des différences prédéfinies entre

valeurs de consigne et valeurs réelles sont dépassées,
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5.~ Transporteur pour matiéres en vrac suivant
la revendication 1, caractérisé en ce que le dispositif
de serrage pour la bande de support (1) comprend un
dispositif & piston et cylindre comportant une chambre
A fluide sous pression qui est raccordée & une source
de fluide comprimé fournissant un fluide sous pression
constante comme une pompe rotative ou un dispositif
analogue.

6.~ Transporteur pour matiéres en vrac suivant
la revendication 1, caractérisé en ce que le dispositif
de serrage pour la bande de support (1) comporte un
ressort précontraint & courbe d'élasticité plate.
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