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Téte de dragage de sédiments pour robot subaquatique .

@ [Titre : Téte de dragage de sédiments pour robot su-
baquatique

L’invention concerne une téte de dragage (1) pour un ro-
bot subaquatique de dragage de sédiments, comprenant:-
un tambour de dragage (2) de forme cylindrique s’étendant
le long d’un premier axe longitudinal (A), - une bouche d’as-
piration (4) configurée pour étre connectée a une pompe de
dragage, la bouche d'aspiration (4) comprenant une en-
trée,- des moyens de liaison (5) de la téte de dragage (1)
configurés pour lier la téte de dragage (1) a un robot de dra-
gage,- au moins une série de dents mobiles (16) en rotation
autour du premier axe longitudinal (A) disposées sur un c6té
avant du tambour de dragage (2), et au moins une série de
dents fixes (13) par rapport au tambour de dragage (2), -
une vis sans fin (3) s’étendant le long d’'un deuxieme axe
longitudinal (B}, orientant le flux de sediments désagrégés
vers I'entrée de la bouche d’aspiration (4).

Figure pour 'abrégé : Fig. 1]




Description

Titre de l'invention : Téte de dragage de sédiments pour robot sub-
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aquatique

La présente invention concerne le domaine des outils de dragage de sédiments dans
des fonds aquatiques comme des fonds de barrages ou bassins de rétention, particu-
lierement les robots de dragage subaquatiques et plus spécifiquement la téte de dragage
de tels robots.

Le dragage des sédiments accumulés sur certains fonds aquatiques, et plus spéci-
fiquement le dragage des fonds de bassins de rétention situés en amont de barrages hy-
drauliques, peut s’avérer nécessaire afin de dépolluer et réguler I’accumulation des
sédiments. En effet, I’accumulation de sédiments ou de macrodéchets conduit a une
perte de rendement de production électrique du barrage, notamment par la diminution
du volume d’eau situé en amont du barrage, voire par une occlusion partielle ou totale
des organes de vidange de fond. La rétention de s€diments en amont d’un barrage
entraine également généralement une diminution de la biodiversité en aval du barrage.

Il s’avere ainsi indispensable de pouvoir curer régulicrement et de maniére au-
tomatisée les fonds aquatiques des bassins de rétention, en Otant les sédiments
accumulés sur ces fonds aquatiques.

Le curage des bassins de rétention peut étre réalisé au travers d’opérations
ponctuelles lourdes qui consistent a curer les fonds aquatiques a la suite d’une mise
hors d’eau du bassin de rétention. Ces opérations sont lourdes d’un point de vue lo-
gistique, et présentent I’inconvénient majeur de stopper totalement la production
d’énergie électrique pendant I’opération de curage. De surcroit, ces opérations de
curage peuvent durer plusieurs semaines en fonction des dimensions du bassin de
rétention. De plus, les opérations de curage hors d’eau sont dévastatrices d’un point de
vue de la biodiversité, et peuvent étre suivies d’une re-sédimentation du cours d’eau
situ€ en aval du barrage. La plupart du temps, les boues de sédiments prélevées dans le
bassin de rétention sont évacuées a destination de sites de déchargement qui sont tres
peu vertueux d’un point de vue €cologique. Les problemes €cologiques et les pertes
économiques li€s au curage hors d’eau poussent les exploitants de barrages a employer
d’autres techniques de curage.

Les techniques habituelles de dragage de surface peuvent également &tre employées
pour curer les fonds aquatiques des bassins de rétention. Cependant, un dragage de
surface implique le respect d’une cote d’eau du bassin de rétention qui conduit
également les exploitants a réduire leur production d’énergie €lectrique au cours des

opérations de curage. Par ailleurs, le dragage de surface ne prévoit aucune solution
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respectant le biotope et la biodiversité en aval du barrage.

Par ailleurs, I’accumulation de sédiments ou la présence de macrodéchets peuvent
créer des embicles au sein des cours d’eau ou des bassins de rétention. Ces embacles
peuvent étre de différentes natures : végétale, minérale ou des macrodéchets mé-
talliques, plastiques etc. Ces embacles ne sont pas toujours détectables.

L’état de la technique décrit des robots de dragage subaquatiques. La demande de
brevet EP 3 808 906 déposée au nom de la Demanderesse décrit un tel robot configuré
pour se déplacer et curer des fonds aquatiques, ce robot comportant, montée sur le
chassis, une téte de dragage solidarisée a la partie centrale du chéssis, ladite téte étant
mobile entre une position rétractée et déployée. Cependant, le fonctionnement de la
tete de dragage peut étre détérioré en présence d’embicles de végétaux, minéraux ou
autres macrodéchets. L efficacité du dragage est alors moindre, voire nulle, le
dispositif de dragage risquant de se bloquer.

Dans ce contexte, la Demanderesse a développé une solution technique fournissant
une téte de dragage pour un robot subaquatique de dragage susceptible d’éviter tout
blocage de la téte de dragage a I’encontre d’embacles de différentes natures au sein du
plancher subaquatique a partir duquel sont dragués les sédiments, a la fois en écartant
les embacles non broyables et en réduisant la taille des sédiments afin d’obtenir des
sédiments d’une granulométrie acceptable par la pompe de dragage.

DESCRIPTION GENERALE DE I’INVENTION

A ce titre, I’invention concerne selon un premier aspect une téte de dragage pour un
robot subaquatique de dragage de sédiments, la téte de dragage comprenant :

- un tambour de dragage de forme cylindrique s’étendant le long d’un premier axe
longitudinal,

- une bouche d’aspiration configurée pour €tre connectée a une pompe de dragage, la
bouche d’aspiration comprenant une entrée,

- et des moyens de liaison de la téte de dragage configurés pour lier la téte de dragage
a un robot de dragage,

la téte de dragage comprenant :

- au moins une série de dents mobiles en rotation autour du premier axe longitudinal
par rapport au tambour de dragage, les dents mobiles étant disposées dans le tambour
de dragage sur un c6té avant du tambour de dragage, et au moins une série de dents
fixes par rapport au tambour de dragage et disposées dans le tambour de dragage,

les dents mobiles étant configurées pour tracter des sédiments depuis un plancher
subaquatique de sorte a générer un flux de sédiments désagrégés dirigé vers I'intérieur
de la téte de dragage ;

- une vis sans fin disposée face a un coté arriere du tambour de dragage, la vis sans

fin s’étendant le long d’un deuxieme axe longitudinal parallele au premier axe lon-
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gitudinal, la vis sans fin étant configurée pour orienter le flux de sédiments désagrégés
vers I’entrée de la bouche d’aspiration.

Lors du curage d’un plancher subaquatique par un robot de dragage équipé d’une
telle téte de dragage, les dents mobiles viennent extraire et tracter les sédiments depuis
le plancher. Du fait de la rotation des dents mobiles par rapport aux dents fixes, les
sédiments ainsi extraits sont pris en ciseau entre les dents mobiles et les dents fixes, ce
qui permet de réduire la granulométrie des sédiments et de générer un flux de
sédiments désagrégés dirigés vers I’intérieur de la téte de dragage. De préférence, le
mouvement de rotation des dents mobiles par rapport aux dents fixes est alternatif dans
un sens de rotation puis dans le sens inverse. De plus, si les dents mobiles rencontrent
des embécles non réductibles, I’ effet ciseau généré entre les dents mobiles et les dents
fixes peut écarter les embicles et limiter le risque de blocage de la téte de dragage par
les embacles.

Une fonction de la vis sans fin, qui est entrainée de préférence en rotation de manicre
continue durant les opérations de dragage, est d’orienter le flux de sédiments
désagrégés et notamment de le recentrer vers 1’entrée de la bouche d’aspiration, de
sorte a optimiser la circulation des sédiments désagrégés vers une pompe du robot de
dragage.

D’autres caractéristiques optionnelles et non limitatives de la téte de dragage sont les
suivantes, prises seules ou en I’une quelconque des combinaisons techniquement
possibles :

- les dents mobiles de la série de dents mobiles sont réparties de maniere hélicoidale
autour du premier axe longitudinal du tambour de dragage.

- les dents fixes de la série de dents fixes sont alignées parallelement au premier axe
longitudinal du tambour de dragage.

- les dents mobiles sont configurées pour réaliser un mouvement de rotation autour
du premier axe longitudinal selon un angle de rotation compris entre O degrés et 360
degrés.

- le mouvement de rotation est alternatif de sorte que les dents mobiles se déplacent
en ciseau par rapport aux dents fixes.

- le tambour de dragage comporte au moins une buse d’injection de fluide sous
pression disposée le long de la téte de dragage en partie supérieure du tambour de
dragage.

- au moins deux dents fixes consécutives définissent axialement entre elles un in-
terstice, la série de dents mobiles comprenant une dent mobile configurée pour étre
déplacée entre une premicre position hors de I’interstice et une deuxi¢me position a
I’intérieur de I’ interstice.

- les moyens de liaison comprennent une bride de fixation.
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- les moyens de liaison comprennent une couronne de rotation.

- la bouche d’aspiration s’étend le long d’un troisi¢me axe d’extension prévu pour
étre positionné verticalement.

- la couronne de rotation s’étend de manicre annulaire autour du troisieéme axe.

- le troisicme axe d’extension de la bouche d’aspiration s’étend perpendiculairement
au premier axe longitudinal du tambour de dragage.

- le robot de dragage comprend un chéssis, et la couronne de rotation est configurée
pour €tre fixe par rapport au chassis.

- une premicre série de dents fixes est disposée en position haute dans le tambour de
dragage.

- une seconde série de dents fixes est disposée en position basse dans le tambour de
dragage.

L’invention se rapporte en outre, selon un deuxicme aspect, a 1’utilisation d’une telle
tete de dragage selon des étapes de : disposition de la téte de dragage sur un chassis
d’un robot de dragage a I’aide des moyens de liaison,

positionnement de la téte de dragage sur un plancher subaquatique ;

extraction de sédiments du plancher subaquatique par la téte de dragage, 1’extraction
comprenant des sous-étapes de :

mise en rotation des dents mobiles autour du premier axe longitudinal selon un
mouvement de rotation alternatif, de sorte a générer en coopération avec les dents fixes
un flux de sédiments désagrégés dirigé vers I'intérieur du tambour de dragage et mise
en mouvement continu de la vis sans fin, de sorte a orienter le flux de sédiments
désagrégés vers I’entrée de la bouche d’aspiration ;

aspiration du flux de sédiments désagrégés par une pompe de dragage située en aval
de la bouche d’aspiration.

DESCRIPTION GENERALE DES FIGURES

D’autres particularités et avantages de la téte de dragage apparaitront dans la des-
cription détaillée qui suit, donnée uniquement a titre d’exemple, et illustrée par les
figures 1 a 6 placées en annexe parmi lesquelles :

La [Fig.1][Fig.1] est une représentation tridimensionnelle en perspective d’une téte
de dragage de sédiments pour un robot subaquatique selon un mode particulier de réa-
lisation de I’invention.

La [Fig.2][Fig.2] est une représentation en vue latérale de ladite téte de dragage.

La [Fig.3][Fig.3] est une deuxi¢me représentation en vue latérale de ladite téte de
dragage.

La [Fig.4][Fig.4] est une représentation en vue {rontale de ladite téte de dragage.

La [Fig.5][Fig.5] est une représentation schématique de I’implantation des dents

mobiles et fixes sur ladite téte de dragage.
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La [Fig.6][Fig.6] est une représentation en coupe transversale, vue du dessus, de
I’intérieur de ladite téte de dragage.

DESCRIPTION DETAILLEE DE MODES DE REALISATION DE L’INVENTION

On décrit ci-apres une téte de dragage 1 pour un robot subaquatique de dragage de
sédiments. Lors du curage de fonds aquatiques par dragage, la t€te de dragage permet
d’extraire les sédiments du plancher, mais également d’écarter les embécles non
broyables et de réduire la taille des sédiments afin d’obtenir des sédiments d’une gra-
nulométrie acceptable par la pompe de dragage. Ainsi, la téte de dragage permet de dé-
cohésionner les sédiments. Avantageusement, la granulométrie des sédiments obtenus
par la téte de dragage 1 est comprise entre 50 millimetres et 300 millimetres de
diametre. De plus, comme il sera vu ci-apres, la construction de la téte de dragage
permet d’en éviter le blocage par différents types d’embécles rencontrés sur le plancher
sédimentaire.

On a représenté sur les figures 1 et 2 une téte de dragage 1 selon un exemple de réa-
lisation. La téte de dragage 1 comprend ici en partie inférieure (c’est-a-dire la partie
destinée a étre orientée vers le plancher subaquatique) un tambour de dragage 2, une
vis sans fin 3, ainsi qu’une bouche d’aspiration 4 d’une pompe, et en partie supérieure
des moyens de liaison 5 de la téte de dragage 1 a un chéssis d’un robot de dragage de
sédiments. De maniere avantageuse, les moyens de liaison 5 comportent ici une bride
de fixation 5. La bride de fixation 5 comprend préférentiellement en partie supérieure
une couronne de rotation 6 s’étendant radialement vers 1’extérieur depuis une surface
extérieure de la bouche d’aspiration 4 comme il sera vu ci-apres, et comprend préféren-
tiellement en partie médiane un manchon sensiblement cylindrique s’étendant
axialement le long d’un axe vertical C de la bouche d’aspiration 4. De plus, la bride de
fixation 5 comporte préférentiellement en sa partie inférieure un anneau de liaison 7 et
des moyens d’entrainement en rotation 8. Ici, les moyens d’entrainement 8 com-
prennent notamment un pignon permettant a la partie inférieure de la téte de dragage 1
d’entrer en rotation par rapport au chéssis du robot de dragage, autour de 1’axe vertical
C. Les moyens d’entrainement 8 sont de préférence actionnés par un moteur.

. De préférence, le tambour de dragage 2 est de forme cylindrique et s’étend le long
d’un premier axe longitudinal A. Comme illustré sur les figures 1 et 2, le tambour de
dragage 2 est de préférence orienté en position sensiblement horizontale, ¢’est-a-dire
sensiblement parallele au plancher subaquatique ou se situent par exemple des
sédiments devant étre extraits du plancher, tel qu’un fond de bassin de rétention. Le
tambour de dragage s’étend le long d’un axe longitudinal A entre deux flasques 11
opposés 'une a I’autre, ces flasques 11 étant préférentiellement métalliques, et dé-
limitant des extrémités du tambour de dragage 2. Le tambour de dragage 2 comporte

en outre une paroi externe 110 sur sa face latérale, la paroi externe 110 étant ouverte
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sur un coté frontal 9. L’ouverture frontale de la paroi externe 110 est dans cet exemple
de forme sensiblement rectangulaire, les flasques 11 dépassant des deux cotés par
rapport aux bords de cette ouverture frontale. L’ouverture frontale permet I’entrée des
sédiments. La paroi externe 110 est fixe par rapport aux flasques 11. La téte de dragage
1 sur son cOté postérieur est de préférence fermée.

Le tambour de dragage 2 comprend de plus une paroi cylindrique 12 interne,
s’étendant a ’intérieur de la paroi externe 110 autour de 1’axe longitudinal A. Pour la
réduction des sédiments, le tambour de dragage 2 comprend sur la paroi cylindrique
12, au voisinage du c6té frontal 9, une série de dents fixes 13, telle qu’illustrée sur les
figures 1, 4 et 5. Dans toute la suite de la description, on entend par « dents fixes » des
dents destinées a demeurer fixes en rotation par rapport aux flasques 11 du tambour de
dragage 2. A I’inverse, on entend par « dents mobiles » des dents destinées a entrer en
rotation par rapport aux flasques 11 du tambour de dragage 2, et donc également par
rapport aux dents fixes. La série de dents fixes 13 est de préférence alignée paral-
lelement au premier axe longitudinal A du tambour de dragage 2. Plus précisément,
dans le présent exemple, la série de dents fixes 13 est disposée en position haute du
tambour de dragage 2, et chaque dent fixe s’étend radialement vers I’extérieur depuis
la paroi cylindrique 12. Dans un mode de réalisation avantageux, le tambour de
dragage 2 comprend €galement une deuxieme série de dents fixes. Dans ce cas, une
premicre série de dents fixes est par exemple disposée en position haute du tambour de
dragage 2 en haut de 1’ouverture frontale permettant I’entrée des sédiments, tandis
qu’une deuxieme série de dents fixes est disposée en position basse du tambour de
dragage 2 en bas de ’ouverture frontale permettant I’entrée des sédiments. De
préférence, les dents fixes 13 sont espacées axialement 1’une de 1’autre par un interstice
de méme longueur. A titre d’exemple, les dents fixes 13 ont pour longueur radiale 50
millimetres a 300 millimetres et/ou pour largeur axiale 50 millimetres a 300 mil-
limetres et/ou sont espacées axialement de 50 millimetres a 300 millimetres.

Le tambour de dragage 2 comprend également des dents 16 mobiles, pouvant €tre
déplacées en rotation autour du premier axe longitudinal A par rapport aux dents fixes
13. De préférence, le tambour de dragage 2 comprend un moyeu 14 métallique
s’étendant le long de 1’axe longitudinal A et rotatif autour de I’axe longitudinal A, sur
lequel sont positionnées les dents mobiles 16. De préférence, le tambour de dragage 2
comprend en outre une série de lames 15, non rotatives, s’étendant radialement dans
I’espace entre le moyeu 14 et la paroi externe 110. De préférence, les lames 15 sont
planes et s’étendent dans des plans respectifs paralleles (de préférence orthogonaux a
I’axe longitudinal A). Les lames 15 sont espacées axialement deux a deux par des in-
terstices, une dent 16 mobile pouvant venir se loger axialement dans I’interstice entre

deux lames 15 consécutives. De préférence, un interstice axial sur deux ménagé par les
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lames 15 est rempli par une dent 16 mobile. La série de dents mobiles 16 peut ainsi
former une herse.

Les dents mobiles 16 sont de préférence agencées en position hélicoidale autour de
I’axe longitudinal A et sont mobiles en rotation autour dudit axe par rapport au
tambour de dragage 2. La position hélicoidale des dents mobiles 16 facilite le dé-
compactage des sédiments depuis le plancher subaquatique. En effet, la position hé-
licoidale des dents mobiles 16 par rapport aux dents fixes 13 permet d’appliquer le
couple maximum entre une dent mobile 16 et une dent fixe 13 afin de décompacter les
sédiments et de réduire la taille des embacles pouvant étre réduits.

Le tambour de dragage 2 comprend en outre des moyens de mise en rotation
induisant un mouvement de rotation des dents mobiles 16 autour du premier axe lon-
gitudinal A selon un angle de rotation compris préférentiellement entre O degrés et 360
degrés. De maniere avantageuse, dans cet exemple, le mouvement de rotation des dents
mobiles 16 est alternatif de sorte que les dents mobiles 16 se déplacent en ciseau par
rapport aux dents fixes 13. Les moyens de rotation utilisés sont préférentiellement des
vérins rotatifs a palette. Les figures 2 et 3 représentent un exemple de mobilité des
dents mobiles 16 d’une position basse du tambour de dragage 2 ([Fig.2]) vers une
position haute du tambour de dragage 2 ([Fig.3]). Selon un mode de réalisation
avantageux tel que représenté sur la [Fig.3], le tambour de dragage 2 comprend a la
fois une premiere série de dents fixes 13 en position haute du tambour de dragage 2 en
haut de I’ouverture frontale et une deuxieme sé€rie de dents fixes 13 en position basse
du tambour de dragage 2 en bas de ’ouverture frontale. Ainsi, les dents mobiles 16
peuvent réaliser un effet ciseau avec les dents fixes 13 disposées en position haute et/
ou en position basse du tambour de dragage 2.

Ainsi, au niveau de ’ouverture frontale ménagée dans la paroi externe 110, le
tambour de dragage 2 est ouvert et permet I’introduction des sédiments au sein du
tambour de dragage 2, de préférence de part et d’autre du moyeu 14.

Dans leur mouvement de rotation alternatif, la série de dents mobiles 16 vient de
préférence s’insérer dans les interstices axiaux ménagés par la série de dents fixes 13.
Chaque dent mobile 16 est alors configurée pour étre déplacée autour de I’axe lon-
gitudinal A entre une premiere position hors de I’interstice correspondant et une
deuxieme position au sein de ’interstice correspondant. Dans le présent exemple, le
mouvement de la série de dents mobiles 16 est a cycle alternatif, et la série de dents
mobiles 16 est déplacée dans le sens anti-horaire. Il s’exerce ainsi un effet ciseau entre
chaque dent mobile 16 et les dents fixes 13 situées de part et d’autre de ladite dent
mobile. L’ensemble formé par les séries de dents fixes 13 et de dents mobiles 16
constitue une fraise de décompactage 17. Le mouvement alternatif de la fraise de dé-

compactage 17 permet de charger le tambour de dragage 2 en sédiments broyables,
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mais €galement d’écarter les embacles non-broyables des dents mobiles 16 de sorte a
éviter le blocage de ces dernieres. En sortie de la fraise de décompactage 17, un flux de
sédiments désagrégés (optionnellement accélérés par un fluide sous pression comme il
sera vu ci-apres) peut €tre obtenu, ce flux étant préférentiellement dirigé vers
I’intérieur du tambour de dragage 2 de part et d’autre de la paroi cylindrique 12 comme
illustré sur la [Fig.2].

Le tambour de dragage 2 comprend optionnellement une ou plusieurs buses 18
d’injection de fluide sous pression. Comme illustré aux figures 1 et 4, une pluralité de
buses 18 de fluide sont ici disposées le long de la téte de dragage 2, en partie su-
périeure du tambour de dragage 2. Plus particulierement, les buses 18 de fluide sont
disposées a I’extérieur de la paroi externe 110. Ces buses 18 de fluide sous pression
sont ici configurées pour injecter de I’eau sous pression (par exemple issue de
I’environnement extérieur du robot subaquatique), mais peuvent alternativement ou en
combinaison injecter de I’air ou tout autre fluide. Les buses 18 d’eau peuvent prendre
différentes formes de type alvéolaire, circulaire ou encore parallélépipédique. Les
buses 18 sont de préférence reli€es a un circuit d’entrée de fluide, par exemple d’eau.
Les sorties des buses 18 sont ici orientées vers 1’intérieur en direction de la partie
frontale du tambour de dragage 2. Le fluide sous pression va ainsi, par I’intermédiaire
de la buse, étre expulsé, formant un systeme de « jetting », et faciliter le déplacement
des sédiments dans le tambour de dragage 2.

La téte de dragage comprend également des moyens de centrage et d’orientation du
flux désagrégé de sédiments, comprenant notamment ici une vis sans fin 3. Comme
illustré sur les figures 1, 2 et 6, la vis sans fin 3 est disposée a I’intérieur de la téte de
dragage 1, de préférence face au co6té postérieur 10 du tambour de dragage 2. La vis
sans fin 3 s’étend le long d’un deuxieme axe longitudinal B parallele au premier axe
longitudinal A. La vis sans fin 3 est de préférence une vis sans fin a pas de vis inversé ;
ici, une premiere moitié de la vis sans fin 3 a pas inversé avance le long de 1’axe lon-
gitudinal B dans un sens, et une deuxieme moitié de la vis sans fin 3 a pas inversé
avance le long de I’axe longitudinal B dans le sens opposé. Une paroi solidaire des
flasques 11 du tambour de dragage 2 ménage un espace cylindrique autour de la vis
sans fin 3. Au cours du fonctionnement de la téte de dragage 1, la vis sans fin 3 est pré-
férentiellement mise en mouvement de rotation continu autour de 1’axe longitudinal B
par rapport au tambour de dragage 2. Des moyens d’entrainement en rotation connus
de I’art antérieur peuvent €tre utilisés pour entrainer la vis sans fin 3. Le moyen
d’entrainement est par exemple un moteur hydraulique. Les sédiments envoyés sur le
coté postérieur 10 du tambour de dragage 2 sont ainsi entrainés par la vis sans fin 3
qui, par son mouvement de rotation continu, concentre les sédiments au centre de la

tete de dragage et plus précisément en amont d’une entrée 40 de la bouche d’aspiration
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4 destinée a étre reliée a une pompe de dragage.

Comme illustré aux figures 1, 2 et 3, la téte de dragage comporte en outre une bouche
d’aspiration 4. La bouche d’aspiration 4 débouche de préférence sur I’espace cy-
lindrique autour de la vis sans fin 3. La bouche d’aspiration 4 comprend ainsi une
entrée 40 qui relie 1la bouche d’aspiration 4 audit espace. La bouche d’aspiration 4
s’étend de préférence selon un troisieme axe C sensiblement vertical perpendiculaire
au deuxieme axe longitudinal B de la vis sans fin 3. Autour de ce méme troisicme axe
C vertical s’étend radialement la couronne de rotation 6. Plus précisément, comme
illustré aux figures 1 et 3, la partie supérieure de la bouche d’aspiration traverse ici la
couronne de rotation 6. Comme illustré aux figures 2 et 3, la partie inférieure de la
bouche d’aspiration 4 peut comprendre quant a elle une partie coudée 1égerement
oblique. Comme illustré a la [Fig.1], la bouche d’aspiration 4 est préférentiellement de
forme tubulaire.

La bouche d’aspiration 4 est configurée pour €tre connectée a une pompe
d’aspiration d’un robot de dragage, non représentée sur les figures. Ainsi, la vis sans
fin 3 est reliée via ’entrée 40 de la bouche d’aspiration 4 a une sortie de la bouche
d’aspiration 4, permettant I’évacuation des sédiments. A ce titre, les figures 2 et 3 re-
présentent le mouvement des sédiments au sein de la t€te de dragage 1. Les sédiments,
concentrés sur la partie centrale de la vis sans fin 3, sont aspirés au niveau de I’entrée
40 de la bouche d’aspiration 4 par la pompe d’aspiration.

Selon une réalisation préférentielle de 1’invention, la téte de dragage 1 est disposée
sur un robot subaquatique de dragage de sédiments. Ainsi, la téte de dragage 1 est fixée
sur un chéssis d’un robot de dragage par I’intermédiaire de la partie supérieure de la
bride de fixation 5. La bride de fixation 5 est disposée sur le chéssis de maniere fixe.
Le tambour de dragage 2 est entrainé en rotation autour de 1’axe vertical C via les
moyens d’entrainement 8 de la bride de fixation 5. L’axe vertical C est préféren-
tiellement perpendiculaire a 1’axe longitudinal A du tambour de dragage 2.

On décrit ci-apres les étapes d’un procédé de dragage de sédiments pouvant étre mis
en ceuvre a 1’aide de la téte de dragage 1 représentée sur les figures. Le robot de
dragage est d’abord dépos¢ sur le fond subaquatique, la téte de dragage 1 étant montée
sur le chassis du robot et positionnée sur le plancher subaquatique. Le plancher sub-
aquatique est par exemple un fond de bassin de rétention de barrage. La t€te de dragage
1 est préférentiellement orientée face aux sédiments via les moyens d’entrainement §
de facon a extraire les s€diments.

Une extraction des sédiments par la téte de dragage 1 est ensuite mise en ceuvre. La
série de dents mobiles 16 (de préférence en position hélicoidale) est mise en rotation
autour du premier axe longitudinal A par exemple grice au vérin rotatif a palette. Ce

mouvement de rotation des dents mobiles 16 par rapport aux dents fixes 13 est de
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préférence alternatif, en sens horaire puis anti-horaire ou inversement. Les dents
mobiles 16 se déplacent ainsi en ciseau par rapport aux dents fixes 13. Une premicre
action est de décompacter et de désagréger les sédiments, réduisant ainsi la granu-
lométrie des sédiments entrant a 1’intérieur du tambour de dragage 2 (de préférence, la
granulométrie des sédiments dans le flux de sédiments désagrégés ainsi gé€néré est
comprise entre 50 et 300 millimetres de diametre). Une deuxiéme action est d’écarter
les « macro-déchets » et embacles issus du plancher ne pouvant étre broyés, ce qui
évite de bloquer les dents mobiles 16. Le mouvement alternatif des dents mobiles 16
par rapport aux dents fixes 13, complété par le systeme de jetting formé par les buses
18 de fluide sous pression permet ainsi d’entrainer un flux de sédiments désagrégés
vers I'intérieur de la téte de dragage 1, sur le coté postérieur 10 du tambour de dragage
2.

Comme indiqué ci-avant, la vis sans fin 3 disposée face au coté postérieur 10 du
tambour de dragage 2 est de préférence mise en mouvement de rotation continu. Le
flux de sédiments désagrégés est dirigé sur la vis sans fin 3, puis entrainé par les
hélices de la vis sans fin 3 et concentré au centre de la vis sans fin 3, puis orienté vers
I’entrée 40 de la bouche d’aspiration 4.

Le flux de sédiments désagrégés est ensuite aspiré via la bouche d’aspiration 4 par
une pompe de dragage du robot de dragage, située en aval de la bouche d’aspiration 4.
Les sédiments ainsi extraits du plancher subaquatique et aspirés peuvent ensuite tre

par exemple rejetés par le robot de dragage, en aval du barrage.
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Revendications
Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de

sédiments, la téte de dragage (1) comprenant :

- un tambour de dragage (2) de forme cylindrique s’étendant le long
d’un premier axe longitudinal (A),

- une bouche d’aspiration (4) configurée pour tre connectée a une
pompe de dragage, la bouche d’aspiration (4) comprenant une entrée
(40),

- et des moyens de liaison (5) de la téte de dragage (1) configurés pour
lier la téte de dragage (1) a un robot de dragage,

la téte de dragage (1) étant caractérisée en ce qu’elle comprend :

- au moins une série de dents mobiles (16) en rotation autour du premier
axe longitudinal (A) par rapport au tambour de dragage (2), les dents
mobiles (16) étant disposées dans le tambour de dragage (2) sur un coté
avant du tambour de dragage (2), et au moins une série de dents fixes
(13) par rapport au tambour de dragage (2) et disposées dans le tambour
de dragage (2),

les dents mobiles (16) étant configurées pour tracter des sédiments
depuis un plancher subaquatique de sorte a générer un flux de sédiments
désagrégés dirigé vers I’intérieur de la téte de dragage (1) ;

- une vis sans fin (3) disposée face a un c6té arriere du tambour de
dragage (2), la vis sans fin (3) s’étendant le long d’un deuxiéme axe lon-
gitudinal (B) parall¢le au premier axe longitudinal (A), la vis sans fin
(3) étant configurée pour orienter le flux de s€diments désagrégés vers
I’entrée (40) de la bouche d’aspiration (4).

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon la revendication 1, caractérisée en ce que les dents mobiles de la
série de dents mobiles (16) sont réparties de manicre hélicoidale autour
du premier axe longitudinal (A) du tambour de dragage (2).

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon I’une des revendications 1 a 2, caractérisée en ce que les dents
fixes de la série de dents fixes (13) sont alignées parallelement au
premier axe longitudinal (A) du tambour de dragage (2).

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon I’une des revendications 1 a 3, caractérisée en ce que les dents
mobiles (16) sont configurées pour réaliser un mouvement de rotation

autour du premier axe longitudinal (A) selon un angle de rotation
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compris entre 0 degrés et 360 degrés, le mouvement de rotation étant al-
ternatif de sorte que les dents mobiles (16) se déplacent en ciseau par
rapport aux dents fixes (13).

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon I’une des revendications 1 a 4, caractérisée en ce que le tambour
de dragage (2) comporte au moins une buse (18) d’injection de fluide
sous pression disposée le long de la téte de dragage (1) en partie su-
périeure du tambour de dragage (2).

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon I’une des revendications 1 a 5, caractérisée en ce qu’au moins
deux dents fixes (13) consécutives définissent axialement entre elles un
interstice, la série de dents mobiles (16) comprenant une dent mobile
(16) configurée pour €tre déplacée entre une premiere position hors de
I’interstice et une deuxieme position a I'intérieur de I’ interstice.

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon I’une des revendications 1 a 6, caractérisée en ce que les moyens
de liaison (5) comprennent une bride de fixation (5).

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon I’une des revendications 1 a 7, caractérisée en ce que les moyens
de liaison (5) comprennent une couronne de rotation (6).

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon la revendication 8, caractérisée en ce que la bouche d’aspiration
(4) s’étend le long d’un troisieme axe (C) d’extension prévu pour étre
positionné verticalement, et en ce que la couronne de rotation (6)
s’étend de manicre annulaire autour du troisieme axe (C).

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon la revendication 9, caractérisée en ce que le troisiecme axe (C)
d’extension de la bouche d’aspiration (4) s’étend perpendiculairement
au premier axe longitudinal (A) du tambour de dragage (2).

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon ’une des revendications 8 a 10, caractérisée en ce que le robot de
dragage comprend un chéssis, et en ce que la couronne de rotation (6)
est configurée pour €tre fixe par rapport au chéssis.

Téte de dragage (1) pour un robot subaquatique de dragage de sédiments
selon I’une des revendications 1 a 11, caractérisée en ce qu’une série de
dents fixes (13) est disposée en position haute dans le tambour de
dragage (2) et en ce qu’une seconde s€rie de dents fixes (13) est

disposée en position basse dans le tambour de dragage (2).
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Utilisation d’une téte de dragage (1) définie selon I'une des reven-
dications 1 a 12, comprenant des étapes de :

- disposition de la téte de dragage (1) sur un chéssis d’un robot de
dragage a 1’aide des moyens de liaison,

- positionnement de la téte de dragage (1) sur un plancher subaquatique ;
- extraction de sédiments du plancher subaquatique par la téte de
dragage (1), I’extraction comprenant des sous-€tapes de :

mise en rotation des dents mobiles (16) autour du premier axe lon-
gitudinal (A) selon un mouvement de rotation alternatif, de sorte a
générer en coopération avec les dents fixes (13) un flux de sédiments
désagrégés dirigé vers I’intérieur du tambour de dragage (2) ;

mise en mouvement continu de la vis sans fin (3), de sorte a orienter le
flux de sédiments désagrégés vers I’entrée (40) de la bouche
d’aspiration (4) ;

- aspiration du flux de sédiments désagrégés par une pompe de dragage

situ€e en aval de la bouche d’aspiration (4).
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[Fig. 1]

[Fig. 2]
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[Fig. 3]

[Fig. 4]

[Fig. 5]
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[Fig. 6]
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