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DISPOSITIF ENFONCE-PIEUX SECURISE.

@ Ce dispositif enfonce-pieux est du type comportant:

- une masse mobile guidée sur un mat vertical et action-
née par des moyens de manoeuvre (6), lesquels moyens de
manoeuvre sont aptes a assurer le relevage de ladite mas-
se mobile le long dudit mat vertical, ainsi que sa descente,
en vue de frapper la téte du pieu afin de permettre son en-
foncement dans le sol, et

- deux bras mobiles formant un systéme de pince, asso-
ciés a des moyens d’actionnement (13), lesquels moyens
d’actionnement (13) sont aptes a conférer audit systéme de
pince, d’une part une position ouverte et d’autre part une po-
sition fermée, serré sur ledit pieu en cours d’enfoncement.

Conformément a la présente invention, le dispositif en-
fonce pieu comporte des moyens (15) aptes a empécher
Factionnement en descente de la masse mobile lorsque le
systéme de pince est en position ouverte.

Les moyens de manoeuvres de la masse mobile com-
prennent avantageusement un vérin hydraulique (6) et ce
vérin (6) est équipé d’une valve de sécurité hydraulique
(15), pilotée par des moyens indicateurs de la position
ouverte et/ou fermée du systeme de pince, laquelle valve de
sécurité (15) est apte a empécher 'actionnement du vérin
(6) dans le sens d’une descente de la masse mobile, lors-
que ledit systeme de pince est en position ouverte.
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La présente invention concerne les dispositifs enfonce-pieux du type
comportant — une masse mobile guidée sur un mat vertical et actionnée par des
moyens de manceuvre, lesquels moyens de manceuvre sont aptes & assurer le
relevage de ladite masse mobile le long dudit mat vertical, ainsi que sa descente, en
vue de frapper la téte du pieu afin de permettre son enfoncement dans le sol, et — deux
bras mobiles formant un systéme de pince, associé & des moyens d’actionnement,
lesquels moyens d'actionnement sont aptes & conférer audit systéme de pince, d’une
part une position ouverte, et d'autre part une position fermée, serré sur le pieu en cours
d’enfoncement.

Dans les dispositifs enfonce-pieux actuels de ce type, les moyens de

manceuvre de la masse mobile sont généralement constitués d’'un cable actionné par
un premier verin hydraulique, et la pince de serrage du pieu, formée des deux bras
mobiles, est actionnée par un second vérin hydraulique. Le vérin de masse et le vérin
de pince sont commandés par les manettes d'un distributeur hydraulique, selon le type
d’action souhaitée.
De maniere classique la masse est actionnée en descente uniquement pour venir
frapper sur la téte du pieu dans le but d’assurer son enfoncement dans le sol. Mais les
manettes du distributeur hydraulique peuvent étre manipulées de maniére inopinée ou
involontaire, notamment dans le sens d’'une descente de la masse mobile, ce qui peut
se reveler dangereux pour I'opérateur, ou pour toute autre personne, en particulier si le
systéme de pince est en position ouverte.

La presente invention vise & améliorer la sécurité de ce type d’enfonce-pieux.

Pour cela, le dispositif enfonce-pieux conforme & linvention comporte des
moyens aptes a empécher l'actionnement en descente de la masse mobile lorsque le
systeme de pince est en position ouverte.

Selon une forme de réalisation particuliérement avantageuse, les moyens de
manceuvre de la masse mobile consistent en un cable associé a un vérin de relevage
et d'abaissement, ce veérin, dit « vérin de masse », étant équipé d’une valve de sécurité
pilotée par des moyens indicateurs de position ouverte et/ou fermée du systéme de
pince, cette valve de sécurité étant apte a empécher I'actionnement dudit vérin de
masse dans le sens d'une descente de ladite masse mobile lorsque le systéme de
pince est en position ouverte.

De préférence, le vérin de masse consiste en un vérin du type simple effet dont
la chambre, une fois en pression, assure le relevage et la position haute de la masse
mobile, et dont la chambre, une fois en dépression, détermine I'abaissement et la

position basse de ladite masse mobile, la valve pilotée de sécurité associée audit vérin
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de masse étant adaptée pour empécher la mise en dépression de ladite chambre de
vérin lorsque le systéme de pince est en position ouverte.

Le verin de masse consiste de préférence en un vérin hydraulique associé a
une valve de sécurité de type clapet hydraulique, piloté hydrauliquement ou
électriquement.

Dans ce cadre, la valve de sécurité est avantageusement en forme de clapet anti-
retour pilotable. Ce clapet est agencé, en position repos, d’'une part pour autoriser
lalimentation en huile de la chambre du vérin, et d'autre part pour empécher la sortie
d’huile de cette chambre ; en outre, il est apte a étre activé pour permettre le passage
d’huile dans les deux sens lorsque le systéme de pince est en position fermée.

Cela permet en particulier d’empécher I'actionnement en descente de la masse en cas
d’absence de courant, dans le cas ou la valve est pilotée électriquement.

Selon une forme de réalisation particuliére, la valve de sécurité est du type a
pilotage électrique, pilotée par un contacteur électrique activé lors de la fermeture du
systéme de pince.

Le systeme de pince peut alors étre & commande manuelle, ou commandé par un
vérin hydraulique.

Selon une autre forme de réalisation, le systéme de pince du dispositif enfonce-

pieux est manceuvré par un vérin hydraulique double effet muni — d’'une chambre dont
la mise en pression assure le serrage dudit systéme de pince, dite « chambre de
serrage », et — d’'une chambre dont la mise en pression assure I'ouverture dudit
systéme de pinces, dite « chambre d’ouverture » ; en outre, le dispositif enfonce-pieux
comporte également une valve de sécurité hydraulique de type a pilotage hydraulique,
associée au vérin de masse et reliée a la canalisation hydraulique d’alimentation de la
chambre de serrage du vérin de pince.
Dans ce cas, la mise en pression de la canalisation hydraulique d’alimentation de la
chambre de serrage du vérin de pince joue sur la valve de sécurité de sorte a
permettre I'actionnement du vérin de masse dans le sens d'une descente de la masse
mobile ; d'autre part, 'absence de pression d’huile dans cette canalisation empéche
I'actionnement en descente correspondant.

L'invention sera maintenant illustrée, sans étre aucunement limitée, par la
description suivante de plusieurs formes de réalisations particuliéres, données
uniguement a titre d’exemple et représentées sur les dessins annexés dans lesquels :

- la figure 1 est une vue simplifiée, en perspective, d’un dispositif enfonce-pieux auquel
s’applique l'invention, la masse mobile étant ici en position haute et le systéme de

pince en position ouverte ;
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- la figure 2 est une vue du dispositif enfonce-pieux de la figure 1 avec la masse mobile
en position basse et le systéme de pince fermé :

- la figure 3 est une vue en perspective partielle d’'une premiére forme de réalisation
possible du systéme de sécurisation conforme a linvention appliqué au dispositif
enfonce-pieux des figures 1 et 2, le clapet hydraulique de sécurité du vérin de masse
étant ici piloté hydrauliquement ;

- la figure 4 correspond au schéma hydraulique du dispositif enfonce-pieux de la figure
3;

- la figure 5 est un schéma hydraulique d’une autre forme de réalisation possible d’un
dispositif enfonce-pieux sécurisé conforme a linvention, le clapet hydraulique de
sécurité du vérin de masse étant piloté électriquement ;

- les figures 6 et 7 représentent un mode de réalisation possible du systéme de pince,
vu respectivement en position fermée et en position ouverte, dans le cadre d'un
dispositif enfonce-pieux sécurisé tel qu'illustré sur la figure 5 ;

- les figures 8 et 9 montrent un autre mode de réalisation possible du systéme de
pince, du type a manceuvre manuelle, vu respectivement en position serrée et ouverte,
dans le cadre d’un dispositif enfonce-pieux dont le vérin de masse est sécurisé par une
valve pilotée électriquement.

L'enfonce-pieux illustré sur les figures 1 et 2 comprend un mat vertical 1 sur
lequel est guidé une masse mobile 2 destinée & venir frapper la téte d’un pieu (non
représenté) en vue d’assurer son enfoncement dans le sol.

La masse mobile 2 est actionnée par des moyens de manceuvre 3 aptes a
assurer son relevage et son abaissement de maniére violente. Ces moyens de
manceuvre 3 sont constitués d'un cable 4 enroulé sur deux poulies placées aux
extrémités d’un compas 5 actionné par un vérin hydraulique 6, dénommé ci-aprés
« verin de masse ». Ce vérin de masse 6 est ici un vérin simple effet comportant d’une
chambre unique. L’extension de sa tige assure le relevage de la masse mobile 2, et
son retrait a l'intérieur du corps entraine I'abaissement de cette masse 2.

La base du mét 1 est équipée d'un systéme de pince 10 constitué de deux bras
mobiles 11 et 12 associés a des moyens d'actionnement ici en forme de vérin
hydraulique 13 (visible uniquement sur la figure 2).

Ce vérin 13, dénommé ci-aprés « vérin de pince », est de type double effet ; I'extension
et le retrait de sa tige assurent respectivement la fermeture et 'ouverture du systéme
de pince 10. La pince 10 est serrée sur le pieu lors de I'actionnement en descente de
la masse mobile 2 pour assurer le maintien vertical de ce pieu et son guidage correct,

lors de I'enfoncement dans le sol.
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La base du mat vertical 1 est munie de moyens de solidarisation sur un support
approprié d'un véhicule de transport, en particulier sur le systéme dattelage trois
points d'un tracteur agricole.

Les deux vérins hydrauliques 6 et 13 sont alimentés par un circuit hydraulique
approprié, par exemple le circuit hydraulique du tracteur agricole porteur. Leur
actionnement est géré de maniére classique par lintermédiaire des leviers de
commande d’un distributeur hydraulique, non représentés sur les figures 1 et 2.

De maniére habituelle, le distributeur correspondant gére aussi d’autres commandes
de I'enfonce-pieux, par exemple l'actionnement de vérins de relevage, de pivotement,
ou d’extension latérale du compas de manceuvre.

Sur la figure 1, la masse mobile 2 est représentée relevée, et le systéme de
pince 10 est en position ouverte; sur la figure 2, cette masse 2 est en position
abaissée et le systéme de pince 10 est en position fermée.

Conformément & Finvention le dispositif enfonce-pieux des figures 1 et 2 est
équipé de moyens qui sont adaptés pour empécher I'actionnement en descente de la
masse mobile 2 lorsque le systeme de pince 10 est en position ouverte, c'est-a-dire
lorsque 'espace sous ladite masse 2 est libéré.

En conséquence, dans le cadre de la représentation de la figure 1, ol le systéme de
pince 10 est en position ouverte, les moyens correspondants interdisent I'actionnement
du vérin 6 pour abaisser la masse 2.

On empéche ainsi tout risque d’actionnement involontaire de la masse 2 alors que
Fopérateur ou d’autres personnes se trouveraient sous I'espace de frappe libéré par les
deux bras mobiles 11 et 12.

Pour cela, et tel qu'illustré sur les figures 3 et 4, le vérin de masse 6 est équipé
d’une valve de sécurité 15 en forme de clapet hydraulique anti-retour piloté, placé sur
sa conduite d'alimentation 16.

En position repos, ce clapet anti-retour 15 autorise l'alimentation en huile de la
chambre du vérin de masse 6, et il empéche la sortie d’huile de cette chambre. En
outre, ce clapet 15 est connecté sur le circuit d’alimentation du vérin de pince 13 de
maniére & assurer son activation hydraulique (permettant le passage d’huile dans les
deux sens), uniquement lorsque le systéme de pince 10 est en position fermée.

Sur les figures 3 et 4 on remarque que le vérin de pince 13 est un vérin double effet ;
sa chambre 17 (dite chambre de serrage), une fois en pression, assure la fermeture du
systéme de pince 10, et son autre chambre 18 (dite chambre d’ouverture), une fois en

pression, assure l'ouverture du systéme de pince 10.
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Le pilotage hydraulique précité est réalisé par le biais de la conduite d’huile 20 qui relie
le clapet 15 a la canalisation hydraulique 21 d'alimentation de la chambre de serrage
17 du vérin de pince 13 .

On comprend bien, dés lors, qu'une fois en position haute, la masse mobile ne peut
étre actionnee en descente que lorsque la chambre 17 du vérin 13 est en pression,
c'est-a-dire dans le cas ou le systéme de pince 10 est fermé.

Sur les figures 3 et 4, on remarque le distributeur hydraulique 22 qui gére le

fonctionnement des vérins hydrauliques 6 et 13. De maniére classique, ce distributeur
22 est alimenté en huile par une pompe hydraulique 23 a partir d’'un réservoir 24. Un
filtre 25 et une crépine 26 sont disposés de maniére classique en amont et en aval du
réservoir 24.
Un premier limiteur de pression 27 est intégré dans le distributeur hydraulique 22 ; un
second limiteur de pression 28 peut étre placé sur une conduite 29 reliant la chambre
17 du verin 13 et le réservoir 24 afin de permettre a la pince 10 de s’adapter a la
configuration du pieu, et en particulier d'absorber les éventuelles variation de diamétre
liées par exemple a la présence de noeuds.

Selon une autre forme de réalisation possible, le vérin de masse peut étre
équipé d’une valve de sécurité hydraulique du type a pilotage électrique, piloté par un
contacteur électrique aménagé au niveau du systéme de pince.

Un exemple de réalisation correspondant est illustré sur la figure 5.

Le schéma hydraulique de cette figure 5 est trés similaire a celui de la figure 4, et on
retrouve les mémes organes principaux a savoir le vérin de masse 6 et le vérin double
effet de pince 13, reliés au distributeur 22 ; mais la valve de sécurité 15 pilotée
hydrauliguement dans le mode de réalisation précédent est ici remplacée par une
valve 15’ pilotée électriguement.

Cette valve hydraulique 15’ est pilotée par un contacteur électrique 30 activé lors de la
fermeture du systéme de pince de I'enfonce-pieux.

Les moyens indicateurs de la position ouverte et/ou fermée du systéme de
pince sont différents du mode de réalisation précédent (illustré sur les figures 3 et 4),
mais pour le reste, le fonctionnement du dispositif est identique.

Les figures 6 et 7 illustrent en vue de dessus le systéme de pince 10
susceptible d'équiper le dispositif enfonce-pieux illustré sur la figure 5.

Sur ces deux figures, on remarque que les deux bras mobiles 11 et 12 sont
manceuvrés simultanément en rotation au moyen du vérin hydraulique 13, ceci par
lintermédiaire de moyens mécaniques 31 du type genouillére & ressort. Cette
genouillere permet aux deux bras de serrage 11 et 12 de s’adapter aux dimensions et
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formes du pieu; sa présence permet de se dispenser du limiteur de pression 28
précité.

Le mouvement de la tige du vérin 13 entraine les opérations d’activation ou de
désactivation du contacteur électrique 30, selon que le systéme de pince 10 est fermé
(figure 6) ou ouvert (figure 7).

En particulier, le contacteur 30 est avantageusement activé lorsque le systéme de
pince 10 est en position fermée. Cette activation entraine le pilotage du clapet de
sécurité 15’ de telle sorte que ce dernier autorise la circulation d’huile dans les deux
sens, de maniere a permettre la manceuvre du vérin de masse 6 en relevage et en
abaissement.

En revanche, lorsque le systéme de pince 10 est en position ouverte (figure 7), le
contacteur électrique 30 n’est pas activé et le clapet anti-retour piloté 15’ empéche la
sortie d’huile du vérin de masse 6, et interdit en conséquence la descente de la masse
mobile 2.

L'utilisation d'une valve 15’ pilotée électriquement permet d'équiper le dispositif
enfonce-pieux d’une pince de serrage 10 de type 8 commande manuelle.

Les figures 8 et 9 illustrent ce type de pince manoeuvrable manuellement, en position
fermée sur la figure 8, et en position ouverte sur la figure 9. Dans ce systéme de pince
10 les deux bras mobiles 11 et 12 sont manosuvrés simultanément par la genouillére 3
ressort 31, au moyen de la poignée 32, ceci en fonction des besoins.

L’actionnement de la poignée de manceuvre 32 assure la désactivation du contacteur
électrique 30 dés que I'on commence a ouvrir le systéme de pince 10.

Dans tous les cas, la valve hydraulique de sécurité a pilotage hydraulique ou
électrique est de structure classique et elle est choisie parmi les modéles disponibles,
selon les fonctionnalités recherchées.

La présence des moyens techniques conformes & la présente invention permet

d’augmenter sensiblement la sécurité des dispositifs enfonce-pieux équipés.
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- REVENDICATIONS -

1.- Dispositif enfonce-pieux comportant :

- une masse mobile (2) guidée sur un mat vertical (1) et actionnée par des moyens de
manceuvre (3), lesquels moyens de manceuvre (3) sont aptes a assurer le relevage de
ladite masse mobile (2) le long dudit méat vertical (1), ainsi que sa descente, en vue de
frapper la téte du pieu afin de permettre son enfoncement dans le sol, et

- deux bras mobiles (11, 12) formant un systéme de pince (10), associés a des moyens
d'actionnement (13, 32), lesquels moyens d’actionnement (13, 32) sont aptes a
conférer audit systéme de pince (10), d'une part une position ouverte, et d'autre part
une position fermée, serré sur ledit pieu en cours d’enfoncement,

caractérisé en ce quil comporte des moyens (15, 20; 15", 30) aptes @ empécher
Pactionnement en descente de la masse mobile (2) lorsque le systéme de pince (10)
est en position ouverte.

2.- Dispositif enfonce-pieux selon la revendication 1, caractérisé en ce que les
moyens de manceuvre de la masse mobile (2) consistent en un cable (4) associé & un
vérin de relevage et d'abaissement (6), dit « vérin de masse », ledit vérin de masse (6)
étant équipé d'une valve de sécurité (15, 15') pilotée par des moyens (20, 30)
indicateurs de la position ouverte et/ou fermée du systéme de pince (10), laquelle valve
de sécurité (15, 15°) est apte a empécher 'actionnement dudit vérin de masse (6) dans
le sens d’'une descente de ladite masse mobile (2) lorsque ledit systéme de pince (10)
est en position ouverte.

3.- Dispositif enfonce-pieux selon la revendication 2, caractérisé en ce que le
vérin de masse (6) consiste en un vérin du type simple effet, dont la chambre, une fois
en pression, assure le relevage et la position haute de ladite masse mobile (2), et dont
la chambre, une fois en dépression, détermine 'abaissement et la position basse de
ladite masse mobile (2), la valve pilotée de sécurité (15, 15’) associée audit vérin (6)
étant adaptée pour empécher la mise en dépression de ladite chambre de vérin
lorsque le systéme de pince (10) est en position ouverte.

4.- Dispositif enfonce-pieux selon I'une quelconque des revendications 2 ou 3,
caractérisé en ce que le vérin de masse (8) consiste en un vérin hydraulique associé a
une valve de sécurité de type clapet hydraulique (15, 15", piloté hydrauliquement ou
électriquement.

5.- Dispositif enfonce-pieux selon la revendication 4, caractérisé en ce quil
comporte une valve de sécurité (15, 15') en forme de clapet anti-retour pilotable,
laguelle valve est agencée, en position repos, d'une part pour autoriser 'alimentation
en huile de la chambre du vérin de masse (6), et d'autre part pour empécher la sortie
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d’huile de ladite chambre, et laquelle valve (15, 15’) est apte a étre activée pour
permettre le passage d'huile dans les deux sens lorsque le systéme de pince (10) est
en position ouverte.

6.- Dispositif enfonce-pieux selon I'une quelconque des revendications 2 a 5,
caractérisé en ce qu'il comporte une valve de sécurité (15)) de type a pilotage
électrique, pilotée par un contacteur électrique (30) activé lors de la fermeture du
systéme de pince (10).

7.- Dispositif enfonce-pieux selon la revendication 6, caractérisé en ce qu'il
comporte un systéme de pince (10) 8 commande manuelle (32).

8.- Dispositif enfonce-pieux selon la revendication 6, caractérisé en ce qu'il
comporte un systeme de pince (6) commandé par un vérin hydraulique (13).

9.- Dispositif enfonce-pieux selon I'une quelconque des revendications 2 & 5,
caractérisé en ce qu'il comporte un systéme de pince (10) manceuvré par un vérin
hydraulique de type double effet (13), dit « vérin de pince », muni - d’'une chambre (17)
dont la mise en pression assure le serrage dudit systéme de pince (10), dite « chambre
de serrage », et - d'une chambre (18) dont la mise en pression assure I'ouverture dudit
systéme de pince (10), dite « chambre d’ouverture », et en ce qu'il comporte une valve
de sécurité hydraulique (15) de type a pilotage hydraulique, reliée a la canalisation
hydraulique (20) d’'alimentation de la « chambre de serrage » (17) dudit systéme de
pince (13).
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