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Un dispositif d'alimentation de tiges de forage qui facilite l'assemblage mecanigue d'une tige apres l'autre pour faire une longue
tige de forage et d'effectuer I'action inverse. Un peigne sur lequel des tiges sont alignees : un manipulateur productif saisit les
tiges dans le peigne et approvisionne en tiges une foreuse. Le manipulateur possede une structure extensible rapide et solide
tout en possedant une téte retractable pour le transport. Au moyen d'une chaine activee par I'hydraulique on fait sortir un mat
primaire qui entraine a son tour un mat secondaire pour doubler la vitesse d'execution. Le mat primaire est disposé a angle aigu
par rapport a un chariot de positionnement, ceci permettant un acces plus facile pour ['operateur.
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ABREGE

Un dispositif d'alimentation de tiges de forage qui facilite [’assemblage
mécanique d’une tige apres l'autre pour faire une longue tige de forage et
d’effectuer 1’action inverse. Un peigne sur lequel des tiges sont alignées : un
manipulateur productif saisit les tiges dans le peigne et approvisionne en tiges
une foreuse. Le manipulateur possede une structure extensible rapide et solide
tout en possédant une téte rétractable pour le transport. Au moyen d’une chaine
activée par 1’hydraulique on fait sortir un mit primaire qui entraine a son tour
un mat secondaire pour doubler la vitesse d’exécution. Le mat primaire est
disposé a angle aigu par rapport a un chariot de positionnement, ceci permettant

un acces plus facile pour l'opérateur.

C:\Bureaull\Clients ERL\Mar8740\1A10modifié8740 .doc 1



PRI TITICT IR TELIV SV LT THVCR LEPY LP N TOP Y PRSI, JPTRrP-RN M VEPLL SPLC CRR TP TP T VRCNA KO [SYRF P LTEE N 17 B EEVT 2T MV ETOR I L AW% L SRy L, PP LS D HECh IR - L IR Rt B . Y DN TR AR 2R A BN ERAN AR S A At e Gt S e A o W TR IR i AL PN N AL ¢ 420 v pmi bk & ars e i AT AL RN AR A 1D Y ad i s i AR AN IR 1 ATl N SBRA N e L e e B D = L L T o e A ¥ N B O A T T TR L e L S L 2 PRI S

CA 02360005 2002-12-19

MEMOIRE DESCRIPTIF

TITRE: Dispositif d'alimentation de tiges de forage

DOMAINE DE L'INVENTION

(Cette invention est reliée au domaine de la manutention de tiges de forage
5 minier pour chargement et déchargement angulaire rapide.

ART ANTERIEUR

(“ertains brevets ont particulierement attiré notre attention:

(A 1326048; Beauchesne Yvon, 11 janvier 1994: montre un chargeur d-

tiges de forage dans lequel un chariot déplace au moyen d'un cylindre un mat

10 c¢xtensible disposé perpendiculairement au chariot. lLe mat extensible
comprend un 2° cylindre qui fait avancer la téte et un 3° cylindre qui fait
avancer les mors d'une pince de chargement. La posttion de la tige est
obtenue par un mouvement rectiligne du cylindre.

US 5,183,366; Paech, 2 février 1993: montre un positionnement angulatre

15  sans offrir de déplacement en deux dimensions dans un plan.

OBJECTIFS ET AVANTAGES

C'est un objectif général de l'invention de faciliter la manipulation de tiges
de forage et les assembler mécaniquement ['une aprés l'autre pour faire une
longue tige de forage et d effectuer ['action inverse.

20 C'est un objectif plus précis d'installer un peigne sur lequel des tiges sosl
alignées: d'installer un manipulateur productif qui saisit les tiges dans ‘e
peignc et qui approvisionne en tiges une [oreuse. Fournir un manipulateur qu
posséde une structure extensible qui soit rapide et solide et tout en possédant
une téte rétractable pour le transport; que le manipulateur comprenne un plan

25 rectangulaire de soutien et que la structure extensible soit orientée en biai:
par rapport au rectangle de soutien pour fournir une distance minimale par

rapport au peigne.
DIFSSINS

Relativement aux dessins qui tllustrent une réalisation de 'invention
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FIG.1A est un diagramme du dispositif vu en plan. de dessus.
FIG.1B est un ditagramme de la F'[G.1A vu d'élévation.
[F1G.2 est un diagramme d’un peigne d approvisionnement.
FIG.3 est une perspective d’un mantipulateur de tiges.
5 FIG.4A est une vue du coté gauche avec coupe partielle.
FIG.4B est une vue du coté droit.
FIG.SA est une perspective d'une téte pivotante.
FIG. 5B est une perspective de la téte penchée.
FIG.6 est une perspective d'un chariot.
10 DESCRIPTION DE L' INVENTION
Dans la description qut suit et dans les dessins qui l'accompagnent les
chiffres semblables renvoient a des parties i1dentiques dans les diverses
figures.
Dans ta FIG.1A on voit ¢n ditagramme un dispositif d alimentation 20 de
15 tiges de forage illustré par la fleche 20 pour alimenter un mat de foreuse 21
placé sur un chassis de foreuse 25. Le chassis de foreuse 25 présente une
forme rectangulaire de long c6té 27 et de coté court 29. Un manipulateur 22
est posittonné sur un chassis supérieur 34 localisé a une extrémité éloignée
du chassis 25. Un chariot 40 se déplace entre des rails paralléles formant une
20  structure 43 composée de deux longerons longitudinaux 42 et de deux
longerons transversaux 44. Les deux longerons longitudinaux sont disposés a
un angle de déflection 23 par rapport au coté court 29 et a un angle aigu 45
complémentaire a l'angle de déflection 23. On voit un mat extensible 36 au
bout duquel 1l v a une téte 38 indiquée par unc fléche. Prés de la téte 38 il y
25 aun peigne 24 pourvu de doigts de peigne 30 t- nant des tiges 32.
Dans la FIG.1B on voit un mandrin de téte 26 incliné, un mandrin de pied 28,
qut fon! partie de¢ la foreuse elle-méme dans in positionnement désiré. On
vort e mat de foreuse 21 et des tiges 32 dont certaines retenues dans les

doigts de peigne 30.
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Dans la FFIG.2 l¢ peigne 24 montre les doigts de peigne 30 qui soutiennent
des tiges de forage 32.

Dans la FIG.3 on voit un chartot 40 du manipulateur qui se déplace le long
des deux longerons longitudinaux 42 réunis par les longerons transveisaux
44. On voit une butée de fin d¢ course 46 et une butée de positionnement 48
dont la distance relative dépend du positionnement du mat de foreuse ¢t de
I'angle de déflection. Le chartot 40 supporte un chassis du mat £0 qui ¢ son
tour supporte un mat primaire 52. Au bout de ce mat primaire on voit
dépasser et en plus petit un mat secondaire 5§54 qui se prolonge a I'intérieur du
mat primaire. Sur le chariot on voit un moteur d'avance 56 qui a l'aide d'une
chaine §7 déplace le chariot longitudinalement. On voit également un mcieur
d extenston 38 du mat primaire. On remarque aussi un rouleau supérieur 62
et un rouleau inférieur 64 tous situés pour guider le mat primaire 52. A la fin
du mat primaire on remarque un barbotin mené de rétraction 66 ¢t au ¢ 'but
un barbotin mené, d'avance 67. On remarque aussi un rouleau intéiieur

arriere 68. pour garder l'espace entre le mat primaire et l¢ mat se-ondaire, de

méme qu un rouleau extérieur avant 70. On voit aussi l'emplacement d'un
barbotin moteur menant §9. Vers la téte on remarque un bras pivotant 72 vu a
gauche de méme qu'un bras pivotant vu a droite 73 installés de fagon rotative
sur un prvot d entreposage 74. A I’arriére du bras pivotant 72 on remarque un
corps pince mobtle 76 inséré dans une pince fixe 77 au moyen d'un pivot de
pince 78. Un pivot de¢ la téte 79 vient permetire a la téte de basculer. alors
qu'une barrure 80 a pour effet au besoin d ' empécher la téte de basculer. C'est
par un corps de pince fixe 82 que s’exécute I'opération du pivot de téte 79.
Un déflecteur pince mobile 84 permet le gli sement de tige 32 contre le
dé¢flecteur de pince fixe 86 permettant I'introdnction dans un réceptacle. On
voit un cvlindre d'inclinaison 98 qui permet ‘inclinaison de la téte et un

moteur hvdranlique 99. Dans la FIG.4A on voit le barbotin moteur menant 59

gnt s'tl tourne a droite tire la chaine d'extension 60 du mat primaire située

Py 27 0620 W1 DOWS*Rurea Bureaubiv(!' ents FRIEMarR740VIASORTIN DO ) ] I

S A L D I S B e LT T L B e e T e o L A e o e - ¥ 1 Y A L L T S L L SR 1 [T RN 17 3 PETC O AN AL i o P FC o P OO P N P O aps <o o i Ve 5 T A S A RN B WAL 1 NI T s T T I W s -+ SLICE2T e e s WY AL g O TN . SRR e Ko, Sy Tk B St 5. - iac ey it syl - b 5 oehered B AR



CA 02360005 2002-12-19

sous le mit primaire 52 et causant l|'avance de l'attache d'ajustement de
chaine 122, ce qui avance l¢ mat primaire 52. engageant la roue menée
d'avance 67. Comme la chaine d'avance 112 du mat secondaire est prise d'un
bout supérieur a une attache d'ajustement d'avance 116 et que cette attache

5 est fixée au chassis 50 du mat, au déplacement vers ['avant du mat primaire la
roue 67 entraine le bout inférieur de la chaine 112, tirant & son four sur le
raccord des chaines 120 et faisant déplacer le méat secondaire 54 vers l'avant. ‘
De méme quand le barbotin moteur menant §9 et tourné vers la gauche, la
chaine d'extension du mat primaire 60 tire l'attache fixe de chaine 124 et

10 recule le mat primaire 52 qui tire le barbotin men¢ de rétraction 66 gqui tire a
son tour la chaine de rétraction 114 du mat secondaire qui grace au raccord
des chaines 120 cause le déplacement du mat secondatre 54 vers l'arriére.
Dans la FIG.4B on voit le chassis du mat 50 qui supporte le mat primaire 52
qui tient ¢n son intérieur le mait secondaire 54 ayant en son bout un pivot

IS d'entreposage 74. Un cylindre d'inclinaison 98 est monté au dessus du mat
secondaire §4. On voit une barrure 80 au pied du bras pivotant a droite 73.
On voit ausst une fléche indicatrice 102. On voit le corps de pince fixe 82, le
moteur hydraulique 99. le rouvleau d'emprise 96 et le rouleau de pince fixe 97.
Dans la FIG.5A on remarque la téte du manipulateur 38 avec fleche et avec

20  ses diverses composantes, dont a sa base le mat secondaire §4 monté sur un
rouleau extérieur avant 70. Puis dans une cage de rouleau 106 un rouleau
pivotant du bas 95 tournant autour d'un ptvot horizontal 108. L.e pivot de la

téte 79 et le pivot vertical 110 sont auss: présents. Le méme systéme de cage

106 avec pivot vertical 110 se retrouve dans la partie du haut autrement on

QD
(N

doit changer de rouleau a chaque fois que I'on change de type de tiges. Dans
la partie du haut on voit aussi un doigt 93 et une attache de doigt 92; on . oit
ausst le rouleau pivotant du haut 94 qui agit de’la méme fagon que le rouleau
9§. On voit ausst un pivot de pince 78 et une plaque du réceptacle 77, et plus

particulicrement le réceptacle de tiges 88 montré par une fléche. Cette
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réalisation permet de s'adapter a différentes grosseurs de tiges de forage.

Dans la FIG.5B on voit particuliecrement une plaque d'indicateur 100, la
fleche indicatrice 102 face aux graduations 103 et le support de plaque
gradu¢ée 104 qui supporte la plaque 100 dans une position qui permet une

lecture facile par l'opérateur.

Dans la FIG.6 on voit surtout les composantes du chariot: le moteur d'avance
56, le moteur d'extension du mat primaire 58, le barbotin de rétraction 66. le
rouleau intérieur arriere 68, le rouleau supérieur 62, le barbotin moteur
menant 59 et les butées de fin de course 46 et de positionnement 48. Cette
réalisation permet a |'opérateur de se placer en position pour bien voir le
mouvement de la téte manipulatrice et d'aller plus vite.

En opération le peigne se leve et peut porter un nombre de tiges qui seront
chargées successivement dans 1'axe du percage. Les dents du peigne sont des
tiges de métal, et leur proximité sert a placer les tiges l'une a la suite de
['autre.

La téte est couchée pour le transport. Grace a la barrure 80 que l'on enleve.
le bras pivotant 72,73 se couche sur le mat secondaire 54 en tournant autour
du pivot d'entreposage 74. Une fois enlevée de l'entreposage, la téte 38 se
leve verticalement et on la déplace horizontalement pour aller chercher la
tige appropriée. La téte a une pince main et un doigt 93 qui serre. La téte va
placer une tige a l'intérieur du réceptacle de tige 88. La téte déplace la tige
pour la positionner a la suite d'une autre tige au bas pour permettre qu'elle se
visse sur la tige suivante au niveau de la foreuse. L'orientation de la tige est
a un certain angle., par exemple a 60 degrés, selon l'angle du plan de forage.
J'ai trouvé que l'angle de positionnement 23 doit étre de 5 a 45° parce que en
se déplacant de gauche a droite ou du mat de foreuse 21 vers le peigne, le
mat extensible 36 se rapproche du peigne 24 a cause d'un déplacement en

diagonale permettant de couvrir deux directions en un seul déplacement. Ceci

est plus vite pour l'opérateur. L angle aigu 45 complémentaire a |'angle 23
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devient de 85 a 45 degrés.

De plus le mouvement de gauche & droite du chariot est acceéléré grace a une
chaine d'avance 57 attachée au moteur d'avance 56 et a une vitesse de
rotation du moteur hydraulique, selon l'opérateur, pour fournir la foreuse. Et
le mouvement du mat extensible est acceleré parce que le déplacement du mat
primaire entraine le déplacement du mat secondaire.

D'autres réalisations sont possibles et limitées seulement par l'étendue des

revendications quil suivent:
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REVENDICATIONS:

[Les réalisations au sujet desquelles un droit de privilege est revendiqué

sont définies comme suit :

. Un dispositif d alimentation de tiges de forage qui sont a étre
utilisées dans un axe de forage angulaire nécessitant entrée et sortie
rapide, ledit dispositif comprenant

- une base horizontale stationnaire (34) comprenant des longerons
longitudinaux (42) et transversaux (44) dispos¢és a distance par
rapport audit axe de forage.

- un chariot (40) monté sur lesdits longerons longitudinaux et
comprenant des moyens hydrauliques de déplacement dans une
premiere direction parallele auxdits longerons longitudinaux.

- un mat extensible (36) monté sur ledit chariot dans une seconde
direction angulaire., selon un angle aigu entre 85 et 45 degrés par
rapport a ladite premiere direction. ledit mat extensible comprenant
une téte manipulatrice de tiges.

- des moyens de rangement desdites tiges sur lesquels des tiges sont
alignées, ladite téte manipulatrice saisissant lesdites tiges et disposant
lesdites tiges dans ledit axe de forage.

- des moyens pour incliner chacune desdites tiges selon ledit axe de
forage angulaire.

- des moyens pour faire monter et descendre lesdites tiges de haut en

bas pour entrée et sortie rapide.

o

Le dispositit de la revendication 1 dans lequel lesdits moyens de
rangement comprennent un peigne sur lequel des tiges sont
alignees.

3. Le dispositif de la revendication 1 dans lequel ledit mat extensible

comprend un chassis (50) monté sur ledit chariot, un mat primaire monté

sur ledit chassis. un mat secondaire monté a |'"1ntérieur dudit mat
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primaire et un moteur d'extension (58) monté sur ledit chassis, ledit

moteur d'extension comprenant des moyens de faire avancer ledit mat

secondaire du double de la longueur dudit mat primaire.
4. Le dispositif de la revendication 5 dans lequel lesdits moyens de faire
avancer ledit mat secondaire comprennent un barbotin mené (59) qui déplace
une chaine d'extension (60), ledit mat secondaire (54) étant introduit a
l'intérieur dudit mat primaire (52), ladite chaine d'extension (60) étant
attachée aux deux bouts dudit mat primaire par des attaches de chaine
(122,124), 1'avance ou la rétraction de ladite chaine (60) causant l'avance ou
la rétraction dudit mat primaire, ledit mat primaire a son tour entrainant
fedit mat secondaire (54) au moyen d'une paire de chaines d'avance (112) et

de rétraction (114) dont un bout (116.118) est fixé audit chassis (50).
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