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installation de rabotage pour I'extraction scuterraine de minéraux utiles.

@ L'lnventlon conceme Fextraction souterrame des minéraux
utiles.

L'installation faisant I'objet de I'invention est caractérisée en
ce que le mécanisme d'entrainement du systéme de rabotage
est doté d‘un groupe mobile de vérins hydrauliques 22 dispo-
sés le long du béati 1 de linstaliation et reliés entre eux en
série par des articulations 23 fixées sur des coulisseaux 24, et
des guidages longitudinaux supplémentaires sur lesquels sont
montés de maniére mobile les coulisseaux 24, F'un dés vérins
hydrauliques 22 extrémes du groupe mobile étant relié par
articulation & I'é!/ément mobile 29 du vérin hydraulique fixe 20,
et l'autre au systéme de rabotage.

Linvention peut &ire utilisée notamment pour I'extraction de
houille, de sels et de schistes.
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La présente invention concerne 1'équipement de
mécanisation intégréle de 1l'extraction souterraine
des minéraux utiles, en particulier, de ceux gisant
en couches minces, et a notamment pour objet une
installation de rabotage destinée, de préférence, &
1textraction de houille, de sel et de schistes.

On comnatit une installation de rabotage & rabots
multiples comprenant un convoyeur portant des guidages,
des rabots disposés sur ces guidages et reliés entre
eux par des liens flexibles, un mécanisme d‘entraine-
ment des rabots coﬂStitué'par un ou deux vérins hydrau-
liques disposés le long du convoyeur du cdté de l'espace
exploité et destinés a entralner les rebots, par 1lt'in-
termédiaire d'une chaine de traction passée sur des
poulies terminales, en un mouvement de va-et-vient sur
une longueur égale & la course de la tige d'un vérin
hydraulique (cf. le brevet Grande-Bretagne n° 760508,
cl., 68(1), publié en 1956).

Mais étant donné, comme on vient de le noter, que.
le mécanisme d'entrafnement des rabots ne permet de
déplacer ceux-ci que sur une longueur égale a la course
de la tige du vérin hydraulique, on aura besoin, pour le
travail dans une taille longuey d'un grand nombre de
rabots dont l'utilisation sera peu efficace, étant donné
que le rendement & la taille sera limité par les condi-
tions d'exploitation souterraine. En outre, pendant le
fonctionnement régulier, chaque rabot n'utilise qu'une
partie de 1l'effort de traction fourni par le mécanisme
d'entrainement, cette partie étant inversement propor-
tionmnelle au nombre de rabots. Les efforts de traction
étant limités pour la raison ci-dessus évoquée, les
rabots ne sont capable de travailler qu'a une faible
profondeur de coupe qui n'est pas de nature & améliorer
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notablement la granvlométrie des produits ni de
réduire la consommation d'énergie pour 11'abattage
et la formation de poussidres,. qui caractérisent
avantageusement les rabots unigues.

Le fait que l'installation de rabotage seit
muni d'un nombre notable de rabots compligue &ga-
lement la solution des problimes actuels relatifs
a4 la commande & distance et & la commande automatisde
des rabots en fonction de 1'épaisseur exploitée de
la couche, aussi bien qulen fonction de 1l'hypsoméirie
du mur de la couche,

On comnalt également une installation de rabotage
comprenant un convoyeur de taille portant un guidage
a section en auge, des rabots munis d'injecteurs diri-
geant le liquide sous haute pression vers le front
de taille, disposés de maniére mobile sur le guidage
et reliés entre eux par une chaftne de traction et
une commande hydraulique pour former un systéme de
rabotage, un mécanisme d'entratnement des rabots reallse sous
forme d!'un ou de deux vérins hydrauligues avec un cir-

‘cuit hydraulique d'alimentation, disposés de maniére

fixe sur le b&ti du convoyeur et reliés par leur élément

mobile au systéme de rabotage, pour entratner celui-ci

en mouvement de va-et-vient le long du front de taille

sur une distance égale & la course de la tige du vérin

hydraulique (cf. le brevet Etats-Unis d'Amerlque
n°4198098, cl. 299/34).

Cette installation est toutefois analogue 3 1l'ins-
tallation de rabotage selon le brevet de Grande—Bretagne
n° 760508 en ce qui concerne le mode de réalisation du
mécanisme d'entrainement des rabots, leur emplacement
sur le b&ti de 1l'installation et le mode dont les rabots
sont réunis en un systéme de rabotage.
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Elle en différe en ce que, pour améliorer 1l'effi-
cacité d'abattage, elle est munie d'un circuit hydrau-
lique amenant du liguide sous haute pression aux injec—
teurs montésrsur*les organes exécuteurs des rabots et
dirigeant des Jets a haute pression vers le front de
taille. '

Bien que l'abattage hydraulique ait un effet favor-
able, il restreint notablement le domaine d'utilisation
de 1l'installation de rabotage qui ne peut &tre mis en
service que dans les cas ol les conditions miniéres et
hygiéniques rendent 1l'exploitation hydraulique possible.

On s'est donc proposé de mettre au point une instal-
lation de rabotage & grand rendement pour la mécanisation
intégrale de l'exploitation souterraine de gisements en
couche, surtout de charbon,de schistes, de sels, daus
laguelle le mécanisme d'entrainement du systeéme de rabota-
ge serait perfectionné de manidre 3 obtenir des efforts
permettant d'abattre le massif de la couche par un organe
de coupe, en enlevant des copeaux de grande section et avec
un nombre minimum possible de rabots, permettant ainsi
d'améliorer la granulométrie des produits, de réduire la
formation de poussiéres, de réduire nettement la consom-
mation d'énergié pour 1'abattage et de simplifier la solu-
tion du probléme concernant la commande & distance et la
commande automatisée des rabots en fonction de 1'épaisseur
de la couche et de l'hypsométrie du mur de la couche,

Le probléme ainsi posé est résolu & l'aide d'une
installation de rabotage comprenant plusieurs rabots montés
sur des guidages du bati de l'installation et reliés entre
eux par des éléments de raccordement longitudinaux de
meniére & former un systéme de rabotage entrainé en mouve-
ment de va-et-vient le long du front de taille par un mé-
canisme d'entrainement comprenant au moins un vérin hydrau-—
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lique avec un circuit hydrauligue dtalimentation, monté
de manidre fixe sur le bati de 1l'installation et relié
par son élément mobile au systéme de rabotage, caracté-
riéée, selon 1'invention, en ce que le mécanisme d'en—
tratnement est muni d'un groupe de vérins hydrauliques
disposés le long du bati de 1ltinstallation et reliés
entre eux en série par des articulations fixées sur des
coulisseaux et par des guidages longitudinaux supplé-
mentaires montés sur le b&ti,sur lesquels les coulisseaux
sont montds de manidre mobile, l'un des vérins hydrau-
liques extrémes du groupe mobile étant 1ié par articula-
tion & 1'élément mobile du vérin hydraulique fixe et 1ltautre
vérin hydraulique extréme &tant relié au systéme de rabo-
tage. ’

Le mécanisme d'entratnement des rabots selon 1l'in-
vention peut augmenter de plusieurs fois la course de
travail des rabots le long du front de taille gréce a ce
que la course des éléments mobiles du vérin hydraulique
fixe et les courses de chacun des vérins hydréuliques
du groupe mobile disposés le long du b&ti de l'instal-
1ation et relids entre eux en série par des articulations,
fixdes sur les coulisseaux, s'additiomment. Les coulis—
seaux montés de manidre mobile sur les guidages fixés sur
1e bAti de l'installation permettent alors une transmis-
sion sfire des efforts d'un vérin hydraulique a l'autre
pendant leur mouvemeunt de va-et-vient.

L'augmentation de la course de chaque rabot permet
de diminuer leur nombre nécessaire pour assurer 1t'abattage
sur toute la longueur du front de taille. De ce fait,
le mécanisme d'entrainement selon 1'invention est capable
d'assurer 1'abattage dans un front de taille de n'importe
quelle longueur & l'aide d'un systéme de rabotage compre-
nant trois rabots, ce gui permet, & son tour, premiérement,
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de concentrer les efforts sur chacun des rabots capables
dfassurer l'abattage du massif d'une couche en enlevant
des copeaux de grande section, d'oli une amélioration de
la granulométrie des produits extraits, une réduction de
la formation de poussidres et une diminution notable de
la consommation d'énergie pourlldmttage, et deuxidmement,
de simplifier la solution du probléme de la commande 3
distance et de la commande automatisde des rabots en fonc-
tion de ltépaisseur exploitée de la couche et de 1l'hypso-
métrie du mur de la couche. '
Il est préférable que les éléments de raccordement
longitudinaux de 1'installation de rabotage soient réalisés
sous forme de barres rigides reliées entre elles par arti-
culations et pourvues d'appuis montds de maniére mobile
sur les guidages. _
Ce mode de réalisation des éléments de raccordement
longitudinaux permet de transmetitre aux rabots, en fonc-

tion de leur sens de mouvement, aussi bien des efforts de

traction que des efforts de poussée, ainsi que, contraire-
ment aux modes de réalisation connus, par exemple aux

chaines dont la résistance mécanigue est limitée, d'aug-
menter les efforts de travail des rabots bar exemple Jjusqu'a
1500 kN ou plus, en vue d'augmenter la profondeur de coupe,
par exemple, jusqu'd 200 mm ou plus, en améliorant en meme
temps la sécurité de fonctionmnement et la sécurité du travail,
surtout dans des couches & fort pendage,

Selon 1l'invention, le mécani sme d'entrainement des
rabots peut comprendre un autre groupe mobile de vérins
hydrauliques qui, ainsi que le vérin hydraulique fixe, est
monté en opposition par rapport au premier groupe mobile
de vérins hydrauliques.

Ce mode de réalisation du mécanisme d'entratnement
permet d'augmenter les efforts agissant sur les rabots et
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d'obtenir un m@me niveau maximum possible de ces efforts
pendant la marche aller et la marche de retour du systéme
de rabotage. L'effet désiré est obltenu par le fait que

les efforts treansmis aux rabots proviennent de deux

groupes de vérins hydrauligues fonctionnant en méme temps,
de sorte que, quel gue soit le sens de mouvement des ra-
bots, lteffort total maximal reste invariable, puisqus
l'opposition des groupes de vérins hydrauliques leur per-
met de fonctionner en méme temps par les chambres différen—
tes.

I1 est avantageux gque deux groupes mobiles de vérins
hydrauliques de 1l'installation de rabotage soient reliés
entre eux par articulation au moyen d'un chariét monté
de manidre mobile sur les guidages et relié par articula-
tions aux éléments de raccordement longitudinaux du sys-—
téme de rabotage.

Ce chariot prévu dans le mécanisme d'entrainement des
rabots permet de tramsmettre les efforts des vérins hydrau-
liques des groupes mobiles au systéme de rabotage compre-
nent, de préférence, un nombre pair de rabots. On y par-

b

‘vient gréce & ce que le chariot basé de maniére sfire sur

les guidages sert d'élément de liaison relié par articula-
tions aux barres rigides du systéme de rabotage et aux
vérins hydrauliques des groupes mobiles du mécanisme d'en-—
trainement des rabots.

I1 est préférable de prévoir un socle d'appuil dis-
posé sur le b&ti de l'installation de rabotage, le long
de ce b&ti et du c8té opposé au systéme de rabotage, et
de monter, sur ce socle, des dispositifs d'entretoisement
et des guidages supplémentaires du mécanisme d'entrainement
des rabots. '

Ce mode de réalisation permet de retenir de maniére
slre 1l'installation de rabotage contre les déplacements
sous 1l'effet des forces de réaction créées par le mécanisme
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d'entrainement et par les rabots en action, ainsi que
sous l'action de son propre poids et du poids du soutéine-
ment mécanisé dans les couches & fort pendage.

L'installation de rabotage et les piles de souténe-
ment mécanisé sont retenues contre les déplacements in-
tempestifs par les forces de frottement engendrées par
le serrage du socle d'appui contre le mur de la couche,
et des semelles des piles, contre le toit & l'aide des
dispositifs d'entretoisement fixés sur le socle d'appui
suivant un mode connu choisi en fonction du type de
souténement. '

' Pour simplifier le circuit hydraulique d'alimenta-
tion en liquide moteur des vérins hydrauliques du méca-
nisme d'entratnement des rabots et assurer la télécom-
mande de l'ensemble de l'installation de rabdtage, il
est préféréble que les vérins hydrauliques soient mis
en communication avec le circuit hydraulique d'alimen-
tation par l'intermédiaire du vérin hydraulique fixe
et 1liés entre eux par une canalisation hydrauligue
commune formée par les chambres de travail des vérins
hydrauliques, par des canaux pratiqués dans les tiges
des vérins et par des conduits disposés aux emplacements
des Jjoints articulés des vérins hydrauliques.

Ce mode de réalisation du circuit hydraulique
permet d'amener, de la maniére la plus sfOre et la plus
simple, le liquide moteur & tous les vérins hydrauliques
des groupes mobiles du mécanisme d'entrafnement des
rabots et de créer des conditions favorables pour 1l'ali-
mentation des vérins hydrauliques de commande montés
sur les rabots et pour leur commande a distance. Il est
alors préférable que les rabots munis des vérins hydrau-
liques de commande des t&tes coupantes communiguent
hydrauliquement avec le circuit hydraulique d'alimentation
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par la canalisation hydrauligue commune du groupe mobile
de vérins hydrauliques et par des conduits montés sur
les éléments de raccordement longitudinaux du systéme
de rabotage.

Dans les installations de rabotage comnues, la
commande & distance des t®tes coupantes du rabot est trds
difficile 3 cause des difficultés de 1'amenée d'énergie
aux moyens de commande montés sur les rabots mobiles.

Le mode de réalisation, selon l'invention, du circuit
hydraulique d'alimentation en liquide moteur des vérins
hydrauliques de commande des t&tes coupantes des rabots
permet de résoudre ce probléme de maniére sQre et simple
grice au fait que le liquide moteur contenu dens les vé-
rins hydrauliques mobiles est amené aux rabots mobiles
par les conduits montés sur les &léments de raccordement
longitudinaux du systéme de rabotage qui se déplacent
avec les rabots. . '

I1 est avantageux, selonrlﬂinvention, qgue les groupes
mobiles de vérins hydrauliques de 1l'installation de rabo-
tage et les vérins hydrauligues de commande des t&tes cou-
pantes des rabots communiquent hydrauliquement entre eux
selon un mode connu de telle sorte qgue l'engagement et le
dégagement des té&tes coupantes se fassent alternativement
conformément au sens de mouvement du systéme de rabotage.

La corrélation nécessaire entre le sens de mouvement
du rabot et 1l'engagement dans la taille du jeu correspondant
de couteaux de la té&te coupante orientable est assurée
automatiguement & 1l'aide des schémas connus convenables de
connexion hydraulique entre les canalisations hydrauliques
des vérins du mécanisme dlentrainement des rabots et les
conduits des vérins hydrauliques de commande des tétes
coupantes montés sur les éléments de raccordement longitu~
dinaux du systéme de rabotage. On peut le faire pour diffé-
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rents modes de fonctionnement des rabots du systéme

de rabotage suivant le front de taille, les t8tes cou-
pantes de tous les rabots peuvent &tre mises en action
simultanément. Est également possible un mode de fonc—
tionnement selon lequel une couche de charbon est enle-
vée & la profondeur voulue sur la longueur du front de
taille en deux ou plusieurs passes du systéme de rabotage,
de sorte que, & chaque passe, seulement une partie des
rabots participent & l'abattage, alors gue les autres
rabots du systéme de rabotage assurent le boutage. Cette
mise en jeu alternée des rabots permet d'obtenir aux
rabots en action une concentration &levée des efforts
nécessaires pour un abattage efficace par les couteaux
du massif d'un minéral ayant une grande résistance i la
coupe.

Ainsi donc 1'installation de rabotage selon 1'in-
vention est une installation 3 grand rendement et 3
séourité élevée destinée i la mécanisation intégrale de
l'exploitation souterraine des gisements en couche &
faible et & fort péndage9 surtout de charbon, de schistes,
de sels de n'importe quelle dureté, capable d'abattre le
massif d'une couche & l'aide d'un organe exdécutif coupant,
en enlevant des copeaux de section constante avec une
profondeur de coupe, par exemple, de 200 mm ou plus. Cette
installation permet d'améliorer la granulométrie des
produits extraits, de réduire nettement la formation de
poussieres et de diminuer notablement 1la consommation
d'énergie pour l'abattage, ainsi que de créer des condi-
tions favorables pour la commande 3 distance et automa=-
tisée des procédés de travail dams la taille, pour dis-
penser le persommel de la présence permanente dans la taille.

L'invention sera mieux comprise et d'autres buts,
détails et avantages de celle-ci apparéitront'mieux~é la
lumiere de la description explicative détaillde gqui va
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suivre de différentes modes de réalisation dornés uni-
quement 3 titre d'exemples non limitatifs, avec réfé-
rences aux dessins non limitatifs annexés dans lesquels:

- la figure 1 est une section transversale de 1l'ins-
tallation de rabotage placée dans la taille, selon 1'in-
vention;

- la figure 2 représente schématiquement, en vue
de dessus, une installation de rabotage comprenant un
systéme de rabotage composé de trois rabots et se trouvant
en position de départ, et un mécanisms d'entrainement du
systéme de rabotage comprenant un groupe mobile de vérins
hydrauliques, selon l'invention;

- la figure 3 représente une installation analogue 3
celle de la figure 2, avec le systéme de rabotage se trou-
vant en position de fin de course, selon l'invention;

- la figure 4 est une coupe suivant IV=-IV de la figure
2, tournée de 90°, selon l'invention;

- la figure 5 représente schématiquement le circuit
hydraulique de 1l'installation de rabotage dont le méca—
nisme d'entrainement du systéme de rabotage comprend deux
groupes mobiles de vérins hydrauliques et un chariot, se-
lon 1tinventions

-~ la figure 6 représente schématiquement, en vue de
dessus, l'installation de rabotage dont le mécanisme 4d'en~-
trafnement du systéme de rabotage comprend deux groupes
mobiles de vérins hydrauliques montés en opposition par
rapport au point de fixation des vérins hydrauligues fixes
se trouvant en position de départ, selon 1l'invention;

— la figure 7 représente la méme installation que la
figure 6, avec le systime de rabotage se trouvant en posi-
tion de fin de coufse, selon l'invention;

- la figure 8 représente schématiquement, en vue de
dessus, l'installation de rabotage dont le mécanisme d'en-
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trafnement du systéme de rabotage comprend deux groupes
mobiles de vérins hydrauligues montés en oppesition et
reliés entre eux par un chariot se trouvant en position
de départ, selon 1l'invention; '

- la figure 9 représente la m&me installation que la
figure 8, avec le systéme de rabotage se trouvant en
position de fin de course, selon l'invention;

- la figure 10 est une coupe suivant X-X de la figure 8,
tournée de 90°, selon l'invention; '

- les figures 11,12,13,14 représentent des schémas
de rabotage d'un front de taille par un systéme de rabo-
tage comprenant quatre rabots mis en action par groupes
de deux, les figures 11 et 12 représentant respectivement
la position de départ et la position de fin de course du
groupe gauche de rabots, et les figures 13 et 14, celles
du groupe droit de rabots, selon 1l'invention.

L'installation de rabotage faisant 1l'objet de 1'in-
vention comprend un bati (figure 1) servant de base dtap-
pui et de guidage de l'installation, un systéme de rabo-
tage et un mécanisme d'entrainement en va-et-vient du
systéme de rabotage le long du front de taille, qui sont
décrits en détail dans le texte qui suit. ,

Le bati 1 est le ba&ti d'un dispositif connu pour le
transport des produits extraits, par exemple (selon le
pendage de la couche exploitée), d'un convoyeur de taille,
comme représenté sur la figure 1, ou d'un couloir (non
représenté sur la figure 1). Sur les c8tés latéraux du
b&ti 1 sont fixés en position longitudinale un soc rama-
sseur 2 et des guidages tubulaires 3 et 4.,

Les rabots 5 SOnt montés sur les guidages tubulaires
3 et 4 de manidre mobile dans le sens longitudinal a
l'aide des appuis 6 et 7 de configuration emboitante. Le
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corps 8 de chaque rabot 5 présente un évidement 9 par
lequel passe le produit extrait, transporté par le con-
voyeur de taille. ‘

Les rabots 5 (figures 2 et 3) sont réunis en un
systéme de rabotage par des éléments de raccordement
longitudinaux réalisés sous forme de barres rigides 11
et 12 relides 1'une & l'autre par des articulations 10

- et disposées en alternmance. Les barres 12 sont munies

de deux appuis 13 (figure 4) montés de maniére mobile
dans le sens longitudinal sur le guidage tubulaire 4

‘et sur le guidage plat 14 fixé sur le c8té latéral du

bati 1. Les appuis 13, dont la surface curviligne de
travail 15 embofte le guidage tubulaire 4 et dont'la
griffe 16 est engagée sur le guidage plat 14, permet-
tent aux barres 12 de ne se déplacer librement que le
long des guidages, pour assurer ainsi de manicére slre
la transmission des efforts de traction et des efforts
de poussée d'une barre a une autre et aux rabots.,

Chaque rabot 5 (figure 5) est doté d'une téte
coupante orientable articulée 17 munie d'un ou de deux
groupes de couteaux 18 selon le mode de fonctionnement
des rabots (dans un seul ou dans les deux sens). L'en-
gagement des couteaux 18 dans le front de taille et leur
dégagement s'effectuent en faisant tourmer la t&te de
coupe 17 & 1l'aide du vérin hydraulique 19.

Le mécanisme d'entratnement du systéme de rabotage,
tel qu'il est représenté sur les figures 2 et 3, comprend
au moins un vérin hydraulique 20 avec un circuit hydrau-
lique d'alimentation 21, monté de maniére fixe a 1'extré-
mité du bati 1(au point "am"), et un groupe mobile de
vérins hydrauliques 23 disposés le long du bati 1 entre
les points "b" et "c" et reliés entre eux en série par
des articulations 23 fixées sur des coulisseaux 24, et
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des guidages longitudinaux supplémentaires 25 et 26
(figure 1) sur lesquels sont montés de manidre mobile
les coulisseaux 24 et dont 1'un (25) est tubulaire, et
1rautre (26), plat. Les guidagesrsupplémentaires 25

et 26 sont montés sur un socle d'appui 27 placé sur le

mur de la couche et fixé sur le b&ti 1 de l'installation
le long de ce b&ti et du c8té opposé a 1l'emplacement du
systéme de rabotage. Les guidages plats 14 et 26 sont
pratiqués dans un corps commun 28.

L'un des vérins hydrauligues extrémes 22 (figure 2,
et 3) du groupe mobile est relié par articulation a 1'é-
1lément mobile 29 (& la tige) du vérin hydraulique monté
de manidre fixe au point "a¥, alors que l'autre vérin
hydraulique extréme 22 du groupe mobile est relié par
articulation au rabot 5 du systéme de rabotége au point
llc'l N

La jonction par articulation des vérins hydrauliques
22 entre eux peut &tre réalisée selon des modes différents,
y compris celui représenté sur 1a figure 5.

Le mécanisme d'entrainement du systéme de rabotage
selon 1l'invention assure le déplacement du systéme de
rabotage sur une longueur égale a la course totale de
mortie des tiges de tous les vérins hydrauliques 22 (figures
2 et 3) du groupe mobile, disposés entre les points "b"
et "c", et de la tige du vérin hydraulique fixe 20, ce
déplacement étant effectué dans un sens par les efforts
de poussée de ces vérins hydrauliques 20 et 22, et dans
1'autre sens, par les efforts de traction de ces memes
vérins hydrauliques. ' 7

Pour rendre slre la transmission des efforts dfun
vérin hydraulique & l'autre et au systéme de rabotage,
surtout en cas de rabotage dans les deux sens, les cou-
lisseaux 24 et les articulations 23 montées sur éux sont
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disposés de maniére mobile sur le guidage tubulaire

supplémentaire 25 & l'aide d'un appul 30 (figure 1)

de configuration emboitante et d'un appui 31 disposé
dans une rainure formée par la surface *d" du socle

dtappui 27 et par la surface "e" du guidage supplé-

mentaire plat 26.

Dans des couches de grande épaisseur, les coulis-
seaux 24 peuvent &tre dotés dlappuis a roulement.

Pour augmenter les efforts aux rabots et assurer
11'8galité du niveau maximal possible des efforts pen-
dant la marche aller et la marche de retour du systéme
de rabotage, le mécanisme d'entrainement peut comprendre
deux groupes mobiles de vérins hydrauliques 22 montés
en opposition l'un par rapport & l'autre, comme indiqué
sur les figures 6 et 7, chaque groupe mobile de vérins
hydrauliques 22 étant relié par articulation & 1'élément
mobile 29 du vérin hydraulique fixe 20 correspondant
monté sur le bati 1. La position tridimentionnelle des
vérins hydrauliques fixes 20 peut &tre variée. Par
exemple, comme indiqué sur les figures 6 et 7, les
vérins hydrauliques 20 sont disposés au milieu du béti
1 et fixés par articulations au point "f", tandis que
les vérins hydrauliques extrémes 22 du groupe mobile
sont reliés aux points'"g" et "h'" aux rabots extrémes
5 du systeme de rabotage.

Tels qu'ils sont représentés sur les figures 8
et 9, les vérins hydrauliques fixes 20 sont disposés
aux extrémités du bati 1 et fixés par articulations
sur celui-ci aux points "m" et "™m%, les vérins hydrau—
liques extrémes 22 des groupes mobiles étant reliés
entre eux par articulation aux points Yo" et "p" 2
1'aide du chariot 32 monté, de manidre analogue aux
barres 12, sur le guidage tubulaire 4 et sur le guidage
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plat 14 (figure 4) et relié par’articuiation, aux points

ngt (figures 8 et 9) et "r®, aux barres 11 du systéme

de rabotage.

Selon le mode de réalisation du chariot 32 repré-
senté sur la figure 10, il s'appuie sur les guidages
tubulaires 4 et 25. : :

Le fait de disposer en opposition les deux groupes devérins
hydrauliques 22 formant le mécanisme d'entrainement des
rabots et disposés entre les points "gh - Uf# et MfY
"h' selon la figure 6, ou entre les points "m" - "o" et
"p" - Mn¥ gelon la figure 8, permet de faire fonctionner
simultanément les deux groupes de vérins hydrauliques,
dont les chambres différentes (chambres c8té tige et
chambres c8té piston) se mettent alternativement en
action. De ce fait, la surface travaillante totale des
vérins hydrauliques fournissant les efforts reste in-
variable pour les deux sens de mouvement des rabots.

Les vérins hydrauliques 20 et 22 du mécanisme d'en-
tratnement du systéme de rabotage peuvent &tre a4 un
seul ou a plusieurs degrés d'extension. _

Le nombre de vérins hydrauliques du mécanisme d'en-
trafnement est choisi de maniére & pouvoir raboter le
front de taille avec un nombre minimal de rabots. Confor-
mément aux schémas représentés sur les figures 2, 6 et
8, lorsque chague rabot est déplacé sur une longueur égale
a4 la course totale de tous les vérins hydrauliques d'un
groupe et que ceux-ci sont 3 simple extension, le nombre
de rabots peut &tre de 3 & 5 dans les tailles de n'importe
quelle longueur, ce qui permet de concentrer, suf'ces
rabots, les efforts nécessaires & l'abattage efficace du
charbon, par exemple en enlevant des copeaux d'une pro-
fondeur de 200 mm ou plus.
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Le liquide moteur provenant du circuit hydrauligue
d'elimentation 21 comprenant des pompes et des canali-
sations hydrauliques est amené (figures 5 et 8) au vérin
hydraulique 20 disposé de maniere fixe au point "m". Les
vérins hydrauliques 22 du groupe mobile disposés entre
les points "b" et "o" communiquent avec le circuit hy-
draulique d'alimentation par 1lt'intermédiaire du vérin
20, et entre eux, par une canalisation hydraulique commune
formée par les chambres c8té tige "s% (figure 5) et les
chambres c8té piston "t" des vérins 22, par les canaux
33 et 34 pratiqués dans les tiges 35 et par les conduits
36 et 37 disposés aux points d'emplacement des articula-
tions 23 des vérins hydrauliques 22. Les canaux 33 et les
conduits 36 relient entre elles les chambres & tige "s%
des vérins hydrauliques 20 et 22, tandis que les canaux
34 et les conduits 37 relient entre elles les chambres
cdté piston "tv,

Tel qu'il est représenté sur la figure 8, le méca-
nisme d'entrafnement comprend un autre groupe mobile de
vérins hydrauliques disposé entre les points "p¥ et ™"
et hydrauliquement relié au premier groupe disposé entre
les points "m" et "o, par les conduits 38 (figure 5)
et 39 montés sur le chariot 32. '

Pour synchroniser le fonctiomnement des vérins hy-
drauliques 22--des deux groupes mobiles, le conduit 38
relie les chambres c8&té piston des vérins du premier
groupe aux chambres cbté tige des vérins de l'autre
groupe, alors que le conduit 39 relie respectivement
les chambres c6té tige aux chambres & piston des vérins
hydrauliques'de ces groupes. Il en résulte que, selon
le sens de mouvement du systéme de rabotage, 1'un des
groupes de vérins hydrauliques du mécanisme fournit
des efforts de traction, et ltautre, des efforts dé'poussée.
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Les chambres cdté piston "t" et les chambres c&té
tige "s" des vérins hydrauliques 19 de commande des t&tes
coupantes 17 des rabots 5 communiquent entre elles respec-—
tivement par les conduits 40 et 41 montés selon un mode
connu sur les éléments de raccordement longitudinaux 11
et 12 et sur le chariot 32 (figure 10) du systéme de rabo-
tage. Les conduits 40 et 41 (figure 5) communiquent avec -
le circuit hydraulique d'alimentation 21 par les conduits
42 et 43 montés sur le chariot 32 ou sur 1l'un des rabots
5 (ces conduits ne sont pas représentés sur le dessin) et
par les canalisations hydrauliques 38 et 39 des groupes
mobiles des vérins hydrauliques 22. ,

Les groupes mobiles des vérins hydréuliques 22 et
les vérins hydrauliques 19 de commande des t&tes coupantes
17 des rabots 5 communiquent hydrauliquement entre eux,
selon un mode connu, d'une telle fagon gue 1'engagement
dans la taille et le dégagement des groupes de couteaux
18 se fassextartomatiquement en fonction du sens de mouve-
ment du systéme de rabotage.

Dans le mode de réalisation représenté 3 titre d'ex~-
emple sur la figure 5, on y parvient par le fait que les
chambres & piston #t" des vérins hydrauliques mobiles 22
disposés entre les points "b" et "o" sont relides aux
chambres c8té piston "t" des vérins hydrauliques de commande
19 par les conduits 38, 42 et 40 et que les chambres c6té
tige "s" de ces vérins hydrauliques sont reliées entre elles
par les conduits 39, 43 et 41. Lorsque le liquide moteur
arrive, par exemple, aux chambres c6té piston"t" des vérins
20, 22 et 19, le systéme de rabotage se déplace vérs la
droite (dans le plan du dessin) et les t&tes coupantes
erientables 17 des rabots 5 sont placées par les tiges 4l
des vérins hydrauliques 19 dans la position de travail
(tournées dans le sens inverse des aiguilles d'une montre)
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correspondant au sens de mouvement des rabots.

I1 va de soi que l'installation de rabotage selon
1tinvention est utilisde dans 1l'eXploitation souterraine
avec . d'autres mécanismes connus dont la nature est
&vidente & tout spécialiste, par exemple avec un soute-
nement mécanisé se composant de piles 45 (figure 1) reliées
au bAti 1 par des tirants 46, et avec des dispositifs
d'entretoisement 47 disposéds le long de la taille sur
le socle d'appui 27.

La figure 1 représente & titre d'exemple le schéma
d'organisation d'un dispositif d'entretoisement connu L7
relié & la pile 45 de soutdnement mécanisé et destiné a
serrer le bati 1 contre le mur au moyen d'un: étangon
hydravlique 48, pour éviter les déplacements du bati dans
des couches inclindes ou des couches de fort pendage sous
1taction des forces de réaction créées par le mécanisme
d'entratnement et les rabots et sous lfaction du propre
poids de l'installation. En outre, 1tétangon hydraulique
48 permet, au moyen de la visidre 49 reliée 3 la semelle
50 de la pile de soutdnement 45, et du lévier 51 articulé
sur la visidre 49 et sur le support 52, d'assurer le
soutien du toit dams 1'allée du front de taille, d'éviter,
le glissement des piles de souttnement dans les couches
inclindes ou de fort pendage et de les guider au cours
du déplacement. '

Dang des tailles trés longues, on peut utiliser
plusieurs systémes de rabotage actiomnés par des mécanis—
mes d'entrainement selon 1l'inveantion, ou bien un seul
systéme de rabotage avec plusieurs mécanismes d'entraine-
ment selon ltinvention.

Le fonctionnement de 1l'installation de rabotage est
le suivant.
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Dans le cas général, l'abattage du minéral est
effectué simultanément par tous les rabots qui assu-
rent l'abattage dans leur secteur suivant le schéma
de va-et-vient. '

Au commencement de la taille, le rabot extréme
5 se trouve en position de départ représentée sur les
figures 2, 6, 8, 11, 13 et les autres rabots sont
régulierement espacés a des distances égales déter—-
minées par les éléments de raccordement.(par les barres
11 et 12). 7

Lorsque le liquide moteur est amené aux vérins
hydrauliques d'entrainement, les groupes de couteaux
18 de tous les rabots 5 sont automatiquement mis en
action en fonction du sens de mouvement des rabots,
ces groupes étant tournds i la position de travail
par les vérins hydrauliques 19 de commande des t&tes
coupantes 17. Cette commande est assurée par le fait
gue les vérins 19 sont hydrauliquement reliés aux.
vérins 22 du mécanisme d'entrainement suivant le schéma
représenté sur la figure 5, ' '

Le mécanisme d'entrafnement du systéme de rabotage
déplace les rabots 5!sur une longueur égale & la course
totale de sortie des tiges 35 de tous les vérins hydrau-
liques 22 du groupe mobile et de la tige 29 du vérin
hydraulique fixe 20, ce déplacement se faisant dans un
sens par les efforts de poussée fournis par les chambres
cbté piston des vérins hydrauliques, et dans le sens
inverse, par les efforts de traction fournis par les
chambres cdté tige des vérins hydrauliques. ‘

- L'addition des courses des tiges de tous les vérins
hydrauliques du mécanisme d'entrafinement se produit en
commencant par le vérin 20 monté de manidre fixe au
point "a", Chaque vérin hydraulique 22 du groupe mobile
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est avancé sous 1l'effet de la sortie des tiges des vérins
précédents et provoque l'avancement dens le m@me sens des
vérins hydrauliques suivants cet avancement se faisant de
la m8&me course plus'ia course de sortie de la propre tige
de ce vérin, La course de déplacement est maximale au
point "c", ol le dernier vérin hydraulique 22 du groupe
mobile est relié au systéme de rabotage. '

Si le mécanisme d'entratnement du systéme de rabota-
ge est réalisé comme indiqué sur la figure 6, les vérins
hydrauliques disposés entre les points UghW-"fw et "iw=Wht
(entre les points "m"-"o" et Up¥-"n" selon la Ligure 8)
fonctionnent par les chambres différentes en méme temps:
alternativement par les chambres cdté tige et les chambres
c8té piston, selon le sens de déplacement des rabots. De '
ce fait, la surface totale travaillante des vérins hydrau-
liques du mécanisme d'entrainement fournissant les efforts
reste le méme quel que scit le seuns de mouvement des rabots.
Des efforts de poussée et de traction sont alors transmis |
en m8me temps au systéme de rabotage.

Chaque rabot enlevant en une passe un copeau de
minéral se déplace le long du front de taille d'une course
prédéterminée iz‘qui est 1légérement supérieure (de 0,5

‘4 1 m) au pas %1 dt'espacement des rabots dans 1le systime

(voir figures 11 et 12).

Le chargement du produit abattu sur le convoyeur de
taille, si celui-ci est utilisé, est effectué suivant un
procédé connu.

Au moment de l'inversion du sens de mouvement du
systéme de rabotage, le b8%i 1 est avancé vers le front
de taille d'une course égale & la profondeur de coupe
prédéterminde, cet avancement se faisant par un procédé
connu, par exemple & l'aide des vérins hydrauliques des

piles 45 de soutinement mécanisé.
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11 est possible de réaliser un schéma de fonction-
nement utilisant des groupes de rabots, selon lequel
1'enlévement de la couche de minéral 4 la profondeur
voulue sur la longueur du front de taille se fait emn
plu51eurs passes du systéme de rabotage, le nombre de
ces passes étant égal au nombre de groupes de rabots
dont se compoSe le systéme de rabotage. En ce cas, &
chaque passe, l'abattage est assuré seulement par une
partie des rabots forment le systéme de rabotage, alors
que les autres rabots assurent le boutage du front de
taille. Cette utilisation différentielle des rabots
permet d'obtenir sur les rabots en coupe une concentra—
tion élevée des forces nécessaires pour un abattement
efficace par les couteaux du massif d'un minéral pré--
sentant une haute résistance a la coupe.

Les figures 11, 12, 13 et 14 représentent & titre
d'exemple des schémas de rabotage d'une taille d'une
10ngueur,& par un systime de rabotage composé de 4 vrabots
utilisés par groupes de deux.

Les figures 11 et 12 représentent respgctivement la
position de départ et la position de fin de 1y course de
travail du groupe gauche (dans le plan du dessin) de ra-
bots, et les figures 13 et 14, les p051t10ns du groupe
drOLt de rabots.

Le schéma de rabotage d'un front de taille selon
les figures 11, 12, 13 et 14 permet également 4'effec-
tuer un avancement frontal continu du bati de 1l'instal-
lation de rabotage & une vitesse assurant la profondeur
de coupe voulue constante. B

Le toit de 1'allée du front de taille est soutenu
par les visidres 49 (figure 1) avancées vers le front
de taille avec le b&ti 1 et par les semelles 50 des
piles de souténement 45 espacées le long du front de
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taille. Les piles de soutdnement sont avancées par un
procédé connu sur tout le front de taille a 1l'aide de
gystémes connus de commande & distance.
Les caractéristiques de la construction et de la
5 fabrication de l'installation de rabotage faisant 1l'objet
de 1'invention créent des conditions favorables pour la
commaende & distance et la commande automatisée des pro-
cédés d'exploitation souterraine des couches de minéraux
utiles, sans que le persomnel soit obligé d'dtre présent
10 en permanence dens la taille. Le mécanisme d'entrainement
permet de concentrer sur les t&tes coupantes des rabots
des efforts capables d'abattre le massif de la couche
exploitée en enlevant des copeaux de grande section (200
mm ou plus), ce'qui permet d'améliorer la granulométrie
15 des produits extraits, du charbon par exemple, de réduire
la formation de poussiéres et de diminuer nettement la
consommation d'énergie pour 1'abattage. '
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REVENDICATIONS

1 Installation de rabotage comprenant plusieurs
rabots (5) montés sur les guidages (3 et 4) du bati (1)
de l'installation et réunis entre eux par des éléments
de raccordement longitudinaux en un systéme de rabdtage
entratné en mouvement de va-et-vient le long du front .
de taille par un mécanisme d'entrainement comprenant au
moins un vérin hydraulique (20) avec un circuit hydrau-
lique d'alimentation (21), monté de manidre fixe sur le
bati (1) de l'installation et relié par son élément
mobile au systéme de rabotage, caractérisé en ce que

~ le mécanisme d'entratnement du systéme de rabotage est

doté d'un groupe mobile de vérins hydrauliques (22)
disposés le long du b&ti (1) de l'installation et reliés
entre eux en série par des articulations (23) fixées sur
des coulisseaux (24), et des guidages longitudinaux sup-
plémentaires (25 et 26) sur lesquels sont montés de manidre
mobile les coulisseaux (24), 1l'un des vérins hydrauliques
(22) extrémes du groupe mobile étant relié par articula-
tion & 1'élément mobile (29) du vérin hydraulique fixe

(20), et 1l'autre,au systéme de rabotage. -

2. Installation de rabotage selon la revendication 1,
caractérisée en ce que les éléments de raccordement longi-
tudinaux du systéme de rabotage sont formés par des barres
rigides (11 et 12) relides entre elles par articulations
et munie d'appuis (13) montés de manidre moblle sur les
guidages (4 et 14),

3. Installation de rabotage selon l'une des revendl—'
cations 1 et 2,caractérisée en ce que le mécanisme d'en=-
trafnement comprend un autre groupe mobile de vérins hy-
drauliques (22) gqui, avec le vérin hydraulique fixe (20),
est monté en opposition par rapport au premier groupe
mobile de vérins hydrauliques (22).
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4, Installation de rabotage selon la revendication
3, caractérisée en ce gque les groupes mobiles des vérins
hydrauvligues (22)'sont articulds entre eux au moyen d'un
chariot (32) monté de maniére mobile sur les guidages (&
et 25) et articulé aux éléments de raccordement longitu-—
dinaux du systéme de rabotage.

5. Installation de rabotage selon 1l'une des revendi-
cations 1 & 4, caractérisée en ce qu'un socle d'appui (27)
est monté sur le bati (1) le long de celui-ci et du cbté
opposé au systéme de rabotage, et en ce que sur ledit socle
d'appui sont montés des guidages supplémentaires (25 et 26)
du mécanisme d'entratnement et des dispositifs d'entretoi-
sement (47) d'un type connu.

6. Installation de rabotage,selon 1'une des revendica-
tions 1 a 5, caractérisée en ce gque les vérins hydrauliques
(22) du groupe mobile sont relids au circuit hydrauligque
d'alimentation (21) par 1tintermédiaire du vérin hydrau-
lique fixe (20) et. reliés entre eux par une canalisation
hydraulique commune formée par les chambres de travail
des vérins hydrauliques (22), par des canaux (33 et 34)
pratiqués dans les tiges (35), et par des conduits (36
et 37) disposés aux points d'emplacement des articulations
des vérins hydrauliques (22 et 20). .

7. Installation de rabotége selon la revendication 6,
caractérisée en ce que les rabots (5) munis des vérins
hydrauliques (19) de commande des t&tes coupantes (17)
sont hydrauliquement reliés au circuit hydraulique dtali-
mentation (21) par la canalisation hydraulique commune du
groupe mobile des vérins hydrauliques (22) et par des conduits
(40 et 41) montés sur les éléments de raccordement 1ongitu-
dinaux du systéme de rabotage.

8. Installation de rabotage selon la revendication 7,
caractérisée en ce que les groupes de vérins hydrauliques
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mobiles (22) et les vérins hydrauliques (19) de commande
des té&tes coupantes (17) des rabots (5) communigquent
hydrauliquement entre eux selon un mode connu, de telle
fagon que l'engagement des t&tes coupantes (417) dans

la taille et leur dégagement se fassentdlternativement
selon le sens de mouvement du systéme de rabotage.
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