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Description

[0001] La présente invention a pour objet un méca-
nisme de mise a poste d'une munition dans la chambre
de culasse d'une arme de moyen ou de gros calibre,
comportant d'une part un dispositif d'amenage de la mu-
nition qui est entrainé en rotation par un dispositif d'en-
trainement et d'autre part au moins un moyen de refou-
lement et un moyen de coincement de la munition opé-
rant successivement, le moyen de refoulement et le
moyen de coincement étant solidaires en rotation du
dispositif d'amenage, ce dernier effectuant au cours
d'un cycle de mise a poste de la munition successive-
ment une premiére rotation positionnant d'une part la
munition dans |'axe de la chambre de culasse et d'autre
part le moyen de refoulement pour lui permettre d'effec-
tuer un refoulement de la munition, et une deuxiéme ro-
tation positionnant le moyen de coincement pour lui per-
mettre d'effectuer le coincement de la munition dans le
cbne de forcement.

[0002] Un tel mécanisme de mise a poste est connu
de la Demande de Brevet francais 2 448 121, déposée
par I'Etat Francais , le 5 février 1979 qui est pris a base
du préambule de la revendication 1.

[0003] Dans celui-ci, la premiére et la deuxiéme rota-
tions s'effectuent autour de deux axes différents , c'est
a dire avec un mouvement complexe, d'ou une com-
plexité mécanique qui a pour corollaire une relative fra-
gilité mécanique de I'ensemble, peu compatible avec les
exigences de nouveaux types de matériels d'artillerie.
[0004] La demande de brevet francais 2 346 667 dé-
crit un dispositif de chargement dans lequel un auget
basculant regoit une charge propulsive et pousse en
une seule opération la charge et un projectile dans la
chambre de l'arme. Dans ce dispositif le projectile se
trouve coincé par inertie lors de l'arrét de l'auget. Un tel
mode de coincement n'est pas suffisamment fiable.
[0005] La présente invention a pour objet un méca-
nisme de mise & poste du type précité, mais qui présen-
te un mécanisme a la fois plus simple et plus robuste
que dans I'Art Antérieur.

[0006] L'idée de base de l'invention est d'effectuer les
deux rotations autour d'un axe unique de maniére a ob-
tenir la simplicité souhaitée, et en conséquence, de ga-
gner également sur le temps d'un cycle complet de char-
gement.

[0007] Le mécanisme de mise & poste selon l'inven-
tion est caractérisé en ce qu'il comporte une piéce rota-
tive permettant que la premiére et la deuxiéme rotations
du dispositif d'amenage s'effectuent autour d'un méme
axe de rotation coopérant avec un moyen de butée es-
camotable permettant d'arréter la rotation du dispositif
d'amenage dans une position correspondant a la fin de
la premiére rotation.

[0008] Le moyen de butée escamotable peut compor-
ter un dispositif d'escamotage déplacant le moyen de
butée entre deux positions, a savoir une premiére posi-
tion, active, dans laquelle le moyen de butée esta méme
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de provoquer l'arrét de la rotation du dispositif d'amena-
ge en fin de premiére rotation, et une deuxiéme position,
inactive, dans laquelle le moyen de butée est effacé et
n'agit pas sur la rotation du dispositif d'amenage.
[0009] Le moyen de butée escamotable comporte
avantageusement un premier levier de butée coulissant
longitudinalement par rapport a ladite piéce rotative,
mais solidaire en rotation de ladite piéce, le dispositif
d'amenage comportant un moyen pour faire coulisser le
premier levier de butée le long de ladite piéce rotative
entre lesdites premiére et deuxiéme positions. Le pre-
mier levier de butée peut en particulier comporter une
rainure périphérique, le moyen pour déplacer le premier
levier comportant alors une fourchette s'engageant
dans ladite rainure.

[0010] Selon un mode de réalisation préféré, le
moyen de butée escamotable comporte un deuxiéme
levier de butée coopérant avec une butée de fin de pre-
miére rotation, le premier levier de butée étant suscep-
tible d'entrainer le deuxiéme levier de butée seulement
lorsqu'il se trouve dans sa premiére position.

[0011] La fourchette peut étre articulée autour d'un
axe d'articulation.

[0012] La fourchette peut comporter une premiére et
une deuxiéme branches dont chacune présente une ré-
gion telle qu'un doigt s'engageant dans ladite rainure.
La premiére branche peut comporter, a une extrémité,
un doigt de commande constituant ledit moyen pour fai-
re coulisser le premier levier de butée.

[0013] Lemécanisme de mise a poste peut comporter
un caisson rigide supportant le dispositif d'entraine-
ment, le moyen de butée escamotable et ladite piéce
rotative.

[0014] Le mécanisme de mise & poste comporte
avantageusement un dispositif de commande assurant
le séquencement suivant de la rotation du dispositif
d'amenage :

a) déplacer le dispositif d'entrainement pour effec-
tuer la premiére rotation, le moyen de butée esca-
motable étant dans sa premiére position ;

b) placer le moyen de butée escamotable dans sa
deuxiéme position ;

¢) déplacer le dispositif d'entrainement pour effec-
tuer la deuxiéme rotation ;

d) déplacer le dispositif d'entrainement pour effec-
tuer le retour des deuxiéme et premiére rotations ;
e) placer le moyen de butée escamotable dans sa
premiére position.

[0015] Le mécanisme peut comporter un moyen pour
commander, entre les étapes a et ¢, un déplacement
aller du moyen de refoulement de maniére a effectuer
ledit refoulement de la munition et pour commander, en-
tre les étapes c et d, un déplacement aller du moyen de
coincement de maniére a effectuer ledit coincement de
la munition, puis un déplacement retour du moyen de
coincement.
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[0016] Selon un mode de réalisation préféré, le mé-
canisme comporte un moyen pour commander, au
cours de I'étape d, un déplacement retour du moyen de
refoulement.

[0017] L'invention sera mieux comprise a la lecture de
la description qui va suivre, en liaison avec les dessins
ci-annexés, qui représentent un mode de réalisation
préféré de l'invention et dans lesquels :

- les figures 1 et 2 représentent, respectivement en
vue avant et en vue latérale droite (coupe partielle
AA de lafigure 1), un dispositif selon l'invention, en
position d'introduction d'une munition ;

- la figure 3 représente le dispositif de la figure 1
aprés une premiére rotation du dispositif
d'amenage ;

- lafigure 4 représente, en vue de dessus, l'introduc-
tion d'une munition dans la chambre de culasse
d'un canon ;

- la figure 5 représente le dispositif de la figure 3,
aprés deuxiéme rotation du dispositif d'amenage
pour mise en position du vérin de coincement ;

- lafigure 6 représente, en vue de dessus, la fin de
l'introduction et le coincement de la munition dans
le cbne de forcement d'un tube de bouche a feu ;

- lafigure 7 représente, en vue de dessus avec coupe
partielle BB de la figure 5, un mode de réalisation
préféré du dispositif d'escamotage de la butée ;

- lafigure 8 est une coupe transversale CC de la fi-
gure 7, illustrant deux positions caractéristiques du
moyen de butée escamotable selon l'invention ;

- lafigure 9 est une coupe transversale DD de la fi-
gure 7 ;

- lafigure 10 est une vue latérale de la figure 9 illus-
trant deux positions caractéristiques du déplace-
ment de la fourchette selon un mode de réalisation
préféré de l'invention ;

- lafigure 11 est une vue en perspective d'un dispo-
sitif selon l'invention, avec enlévement du dispositif
d'escamotage de la butée escamotable.

[0018] Comme le montrent les figures 1 et 2, un dis-
positif d'amenage d'une munition 50 comporte une ci-
viére 1 de forme semi-circulaire dont la concavité est
dirigée vers le haut et qui est pourvue d'un dispositif anti-
extraction 4, connu en soi, qui est destiné a empécher
I'éjection de l'obus 50 lors de la rotation de la civiére 1.
La civiere 1 est mobile en rotation autour d'un seul axe,
qui est l'axe de rotation d'une piéce cylindrique 11. Elle
est raccordée mécaniquement a la piéce 11 par un sup-
port comportant d'une part une plaque 22 ajourée en 26
qui s'étend radialement depuis la piéce cylindrique 11
jusqu'a la civiére 1 et d'autre part deux éléments de sup-
port latéraux 24 et 25 orthogonaux a la plaque 22 et dont
les extrémités 24' et 25' viennent enserrer la civiére 1
de maniére a constituer un ensemble mécanique rigide.
[0019] La civiére 1 est entrainée en rotation par un
vérin rotatif 6 & piston hélicoidal.
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[0020] Un refouloir & chaine 2 ma par un moteur hy-
draulique et un vérin linéaire de coincement 3 sont mon-
tés surla civiere 1 et sont solidaires de sa rotation autour
de l'axe de la piéce 11.

[0021] L'ensemble est alimenté par un bloc électro-
hydraulique, lui-mé&me piloté par un pupitre de comman-
de électrique.

[0022] Un levier 7 portant un doigt d'entrainement 18
est solidaire en rotation de la pieéce 11, mais sa position
le long de celui-ci est commandée par une fourchette 8
actionnée par un vérin de butée 5. Cet entrainement en
rotation du levier 7, indépendamment de sa position lon-
gitudinale le long de la piéce 11, est obtenu par des can-
nelures complémentaires 15 d'un prolongement 11' de
la piece 11, et du levier 7, qui sont représentées aux
figures 8 et 9.

[0023] Le doigt 18 du levier 7 permet d'entrainer en
rotation jusqu'a une butée amortisseur 10 un deuxiéme
levier 9 portant & son extrémité 14 un doigt de butée 12.
[0024] La fourchette 8, commandée par le vérin de
butée 5, permet de déplacer le levier 7 longitudinale-
ment le long de I'axe 11 entre une position active dans
lagquelle le pion 18 est susceptible d'entrainer en rotation
le levier 9 et une position inactive dans laquelle la rota-
tion du levier 7 ne peut avoir aucune influence sur le
levier 9. On remarquera par ailleurs que le levier 9 est
rappelé par son propre poids ou bien par un ressort (non
représenté) dans une position basse ou il est dégagé
de la butée 10 et vient reposer en son point mort bas
sur un bord inférieur 16 d'une ouverture d'un des bords
34 d'un caisson support 30 rigide en forme de U présen-
tant une plaque de fond 31 et un deuxiéme rebord 33.
Le caisson 30 rigidifie I'ensemble et porte une platine
36 en forme de U, dont les branches 37 et 38 supportent
le vérin rotatif 6, le mécanisme de butée escamotable
5,7, 8, 9 et une exirémité de la piéce 11 dont l'autre
extrémité est maintenue par une aile 39 formant un pro-
longement de la plaque de fond 31, qui jouxte le rebord
34,

[0025] Le fonctionnement du mécanisme de mise a
poste s'effectue alors selon le cycle suivant :

[0026] Un obus 50 est déposé dans la civiere 1, qui
se trouve dans la position d'introduction représentée
auxfigures 1 et 2. Dans cette position, le refouloir a chai-
ne 2 est au repos. Le vérin linéaire de coincement 3 est
tige rentrée, le vérin de butée 5 est tige rentrée (voir
figure 7), ce qui correspond a la position active du levier
7, et le vérin rotatif 6 est au repos. Le dispositif anti-
extraction 4 empéche I'éjection de I'obus lors du premier
mouvement de rotation de la civiére 1.

[0027] Une premiére rotation d'angle a.de la civiére 1
est effectuée autour de l'axe de la pieéce 11 depuis la
position représentée & la figure 1 jusqu'a la position re-
présentée a lafigure 3, dans laquelle le bras 9, entrainé
par le doigt 18, vient s'appliquer par son doigt de butée
12 contre la butée amortisseur 10. Dans cette position,
I'obus 50 voit son axe aligné avec celui de la chambre
de culasse 40 du canon et le refouloir & chaine 2 est
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dans une position dans laquelle il peut effectuer un re-
foulement de l'obus 50 depuis la civiere 1 jusqu'a la
chambre de culasse 40. Cette étape de refoulement est
initiée par un détecteur de position de la civiére 1 qui
commande |'avance du refouloir a chaine 2. En outre,
un deuxiéme détecteur de position commande la sortie
de la tige du vérin de butée 5, ce qui a pour effet de
dégager le doigt 18 de son action sur le levier 9, qui
retombe a son point mort bas, et de libérer le levier can-
nelé 7 pour lui permettre de poursuivre sa rotation sans
exercer d'action sur le levier 9.

[0028] La civiere 1 effectue alors une deuxiéme rota-
tion d'angle B, toujours sous l'action du vérin rotatif 6
laissé sous pression depuis la position représentée a la
figure 3 jusqu'a la position représentée a la figure 5.
Dans cette deuxiéme position (voir figure 5), le vérin de
coincement 3 est mis en alignement avec la chambre
de culasse 40 de la bouche a feu. Un détecteur de po-
sition de la civiere 1 commande la sortie de la tige 23
du vérin de coincement 3 et bloque en position de tir
I'obus 50 dans le céne de forcement 60 de la chambre
40.

[0029] Un dispositif electro-hydraulique relié hydrau-
liguement a la tige 23 du vérin 3commande, dés la chute
de débit de l'huile, la rentrée de la tige 23. Un détecteur
de rentrée de la tige 23 commande alors le retour de la
civiére 1 en position de départ (figure 1) ainsi que le re-
tour du refouloir 2. Un dernier détecteur en position dé-
part commande la rentrée du vérin de butée 5, ce qui
postionne de nouveau le levier 7 en position active. Le
dispositif de chargement est alors prét pour un nouveau
cycle.

[0030] Le dispositif, qui a été décrit ci-dessus, permet
un gain de temps, d'une part en raison du fait que le
retour du refouloir 2 peut se faire intégralement en
temps masqué et, d'autre part que le temps de retour
de rotation du bras est plus rapide que dans I'Art Anté-
rieur grce au mouvement unique, ce qui contribue a la
réduction du temps d'un cycle complet et améliore en
conséquence la cadence de tir du matériel.

[0031] On va maintenant décrire, en liaison avec les
figures 7 & 10, un mode de réalisation préféré du dispo-
sitif d'escamotage de la butée escamotable.

[0032] La figure 7 représente le levier 7 dans sa po-
sition active ou le pion 18 entraine en rotation le levier
9. Cette position correspond a la position tige 82 rentrée
du vérin de butée 5. La fourchette 8 présente la forme
générale d'un U inversé (voir la figure 9) qui présente
une branche centrale supérieure 84 et deux branches
latérales 83 et 85 qui s'étendent vers le bas. A sa partie
supérieure 88, qui surmonte la branche centrale 84, est
disposée une articulation 89 permettant a la fourchette
8 d'étre mobile en rotation autour d'un axe horizontal
perpendiculaire & I'axe de rotation de la piéce 11. La par-
tie inférieure de la branche 83 comporte un prolonge-
ment 82 qui se termine par un doigt 81 qui s'engage
dans la tige 82, ce qui permet de commander le dépla-
cement de la fourchette 8. En outre, la partie médiane
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des branches 83 et 85 porte des prolongements 83 et
87 s'engageant dans une rainure 71 d'une piéce cylin-
drique 72 prolongeant le levier 7 le long de 'axe de la
piece 11.

[0033] La fourchette 8 est ainsi déplagable entre la
position active du levier 7 (en traits pleins & la figure 10)
dans laquelle le doigt 18 peut faire tourner le levier 9 et
une deuxiéme position faisant un angle avec la verticale
et dans laquelle, le vérin 5 étant en position tige 82 sor-
tie, le doigt 18 est déplacé (vers la droite sur la figure
10) de maniére & étre écarté du levier 9 (voir les poin-
tillés a la figure 10).

[0034] Lafigure 8 montre également les diverses po-
sitions des leviers 7 et 9 et plus particulidrement les trois
positions caractéristiques du levier 7 & savoir la premié-
re position de départ représentée en trait plein, puis,
aprés la premiére rotation, la premiére position corres-
pondant a la mise en butée du levier 9 (également re-
présentée en pointillés) puis enfin, |a rotation se pousui-
vant dans le sens contraire au sens des aiguilles d'une
montre, la troisidme position aprés deuxiéme rotation
dans laquelle un prolongement arriére 19 du levier 7
vient en butée sur une butée 13 indiquant la fin de la
deuxiéme rotation.

Revendications

1. Mécanisme de mise & poste d'une munition (30)
dans la chambre (40) de culasse d'une arme de
moyen ou de gros calibre, comportant, d'une part,
un dispositif d'amenage (1) de la munition qui est
entrainé en rotation par un dispositif d'entrainement
(6) et, d'autre part, au moins un moyen de refoule-
ment (2) et un moyen de coincement (3) de la mu-
nition opérant successivement, le moyen de refou-
lement (2) et le moyen de coincement (3) étant so-
lidaires en rotation du dispositif d'amenage (1), ce
dernier effectuant au cours d'un cycle de mise a
poste de la munition successivement une premiére
rotation (o) positionnant, d'une part, la munition
dans |'axe de la chambre (40) de culasse et, d'autre
part, le moyen de refoulement pour lui permettre
d'effectuer un refoulement de la munition et une
deuxiéme rotation () positionnant le moyen de
coincement pour lui permettre d'effectuer le coince-
ment de la munition dans le cédne de forcement (60),
caractérisé en ce qu'ilcomporte une piéce rotative
(11) permettant que la premiére (o) et la deuxiéme
(B) rotation du dispositif d'amenage (1) s'effectuent
autour d'un méme axe de rotation coopérant avec
un moyen de butée (7, 9) escamotable permettant
d'arréter la rotation du dispositif d'amenage (1)
dans une position correspondant a la fin de la pre-
miére rotation (o).

2. Mécanisme selon la revendication 1, caractérisé en
ce que le moyen de butée (7, 9) escamotable com-
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porte un dispositif d'escamotage (5, 82) déplacant
le moyen de butée (7, 9) entre deux positions, a sa-
Voir une premiére position, active, dans laquelle le
moyen de butée (7, 9) est assure l'arrét de la rota-
tion du dispositif d'amenage (1) en fin de premiére
rotation (o), et une deuxiéme position, inactive,
dans laquelle le moyen de butée (7, 9) est effacé et
n'agit pas sur la rotation du dispositif damenage (1).

Mécanisme selon la revendication 2, caractérisé en
ce que le moyen de butée escamotable comporte
un premier levier de butée (7) coulissant longitudi-
nalement par rapport a ladite piéce rotative (11), no-
tamment grce a des cannelures (15), mais solidai-
re en rotation de ladite piéce (11) et en ce que le
dispositif d'escamotage comporte un moyen (8)
pour faire coulisser le premier levier de butée le long
de ladite piéce rotative (11) entre lesdites premiére
et deuxiéme positions.

Mécanisme selon la revendication 3, caractérisé en
ce que le premier levier de butée (7) comporte une
rainure périphérique (71) et en ce que le moyen
pour déplacer le premier levier (7) comporte une
fourchette (8) s'engageant dans ladite rainure (71).

Mécanisme selon une des revendications 3 ou 4,
caractérisé en ce que le moyen de butée escamo-
table comporte un deuxiéme levier de butée (9)
coopérant avec une butée (10) de fin de premiére
rotation et en ce que le premier levier de butée (7)
est susceptible d'entrainer le deuxiéme levier de
butée (9) seulement lorsqu'il (7) se trouve dans la-
dite premiére position.

Mécanisme selon une des revendications 4 ou 5,
caractérisé en ce que la fourchette (8) est articulée
autour d'un axe d'articulation (89).

Mécanisme selon une des revendications 4 a 6, ca-
ractérisé en ce que la fourchette (8) comporte une
premiére (83) et une deuxiéme branche (85) dont
chacune présente un doigt (86, 87) s'engageant
dans ladite rainure (71).

Mécanisme selon la revendication 7, caractérisé en
ce que la premiére branche (83) comporte, & une
extrémité un doigt de commande (81) constituant
ledit moyen pour faire coulisser le premier levier de
butée (7).

Mécanisme selon une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce qu'ilcomporte un caisson
rigide supportant le dispositif d'entrainement (6), le
moyen de butée escamotable (7, 9) et ladite piéce
rotative (11).

10. Mécanisme selon une des revendications 2 2 9, ca-
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11.

12.

ractérisé en ce qu'ilcomporte un dispositif de com-
mande assurant le séquencement suivant de la ro-
tation du dispositif d'amenage (1) :

a) déplacer le dispositif d'entrainement (6) pour
effectuer la premiére rotation, le moyen de bu-
tée escamotable (7, 9) étant dans sa premiére
position ;

b) placer le moyen de butée escamotable (7, 9)
dans sa deuxiéme position ;

¢) déplacer le dispositif d'entrainement (6) pour
effectuer la deuxiéme rotation ;

d) déplacer le dispositif d'entrainement (6) pour
effectuer le retour des deuxiéme et premiére
rotations ;

e) placer le moyen de butée escamotable (7, 9)
dans sa premiére position.

Mécanisme selon la revendication 10, caractérisé
en ce qu'il comporte un moyen pour commander,
entre les étapes a et ¢, un déplacement aller du
moyen de refoulement (2) de maniére & effectuer
ledit refoulement de la munition (50) et pour com-
mander, entre les étapes ¢ et d, un déplacement
aller du moyen de coincement (3) de maniére a ef-
fectuer ledit coincement de la munition (50), puis un
déplacement retour du moyen de coincement (3).

Mécanisme selon une des revendications 10 ou 11,
caractérisé en ce qu'il comporte un moyen pour
commander, au cours de |'étape d, un déplacement
retour du moyen de refoulement (2).

Patentanspriiche

1.

Munitionszufihrmechanismus (30) in der Ver-
schluBkammer (40) einer mittel- oder groBkalibri-
gen Waffe mit einerseits einer durch eine Wippvor-
richtung (6) in Drehbewegung versetzten Zuflhr-
vorrichtung (1), und andererseits zumindest einem
GeschoBauswerfer (2) und einem GeschofB3halter
(8), die nacheinander in Aktion treten, wobei Aus-
werfer (2) und Halter (3) sich zusammen mit der Zu-
fuhrvorrichtung (1) eine Drehbewegung ausfiihren,
letztere im Verlauf eines Munitionszufihrvorgangs
nacheinander eine erste Drehbewegung (a) aus-
fahrt, durch die zum einen die Munition nach der
Achse des VerschluBkammers (40) eingefihrt und
zum anderen der Auswerfer zum Munitionsauswurf
in Position gebracht wird, und anschlieBend eine
weitere Drehbewegung (), durch die der Halter in
Position gebracht wird, damit die Munition in dem
Fohrungskegel (60) verharrt, dadurch gekenn-
zeichnet, daf3 er mit einem drehbar gelagerten zy-
lindrischen Teil (11) ausgestattet ist, das die erste
(o) und zweite (B) Drehbewegung der Zufithrvor-
richtung (1) um eine gleiche Rotationsachse er-
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ma&glicht, wobei diese ist mit einem die Drehbewe-
gung der Zufiihrvorrichtung (1) in einer Lager ents-
preschend der Beendigung der ersten Drehung (o)
stoppenden einfahrbaren Wippanschlag (7, 9) ver-
bunden.

Mechanismus nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daf3 der einfahrbare Wippanschlag (7, 9)
mit einer Wippvorrichtung (5, 82) versehen ist, die
diesen Anschlag (7, 9) zwischen zwei Stellungen
bewegt, in einer erste funktionsbereiten Stellung
stoppt der Anschlag (7, 9) die Drehbewegung der
Zufahrvorrichtung (1) nach der Beendigung der er-
sten Drehbewegung (o), und in einer nicht funkii-
onsbereiten zweiten Stellung befindet sich der An-
schlag (7, 9) in Ruhestellung und beeintrachtigt die
Drehbewegung der Zufuhrvorrichtung (1) nicht.

Mechanismus nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dal3 der Wippanschlag mit einem ersten
Anschlaghebel (7) versehen ist, der insbesondere
aufgrund der Hohlkehlen (15) im Vergleich zu dem
erwahnten drehbar gelagerten Teil (11) der L&nge
nach bewegt wird, jedoch gemeinsam mit diesem
Teil (11) eine Drehbewegung ausfihrt, und daf die
Wippvorrichtung mit einem Zwischenstiick (8) ver-
sehen ist, das den ersten Anschlaghebel langs des
drehbar gelagerten Teils (11) in eine der erwahnten
ersten und zweiten Stellungen bringt.

Mechanismus nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dafBder erste Anschlaghebel (7) mit einer
peripherischen Nut (71) versehen ist, und dafB das
Zwischenstick um den ersten Anschlaghebel zu
verschieben mit einer Gabel (8) versehen ist, die in
die erwahnte Nut (71) greift.

Mechanismus nach einem der Anspriiche 3 oder 4,
dadurch gekennzeichnet, daf3 der Wippanschlag
mit einem zweiten Anschlaghebel (9) versehen ist,
der zusammen mit einem Anschlag (10) die Dreh-
bewegung nach der ersten Drehbewegung stoppt,
daB der erste Anschlaghebel (7) den zweiten An-
schlaghebel (9) nur dann in Bewegung verseizt,
wenn er (7) sich in der ersten erwahnten Stellungen
befindet.

Mechanismus nach einem der Anspriiche 4 oder 5,
dadurch gekennzeichnet, dai3 die Gabel (8) um ei-
nen Gelenkbolzen (89) gelagert ist.

Mechanismus nach einem der Anspriiche 4 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, da3 die Gabel (8) mit ei-
nem ersten (83) und einem zweiten (85) Zacken
versehen ist, die beide je ein fingerahnliches Teil
(86, 87) aufweisen, das in die erwdhnte Nut (71)
greift.
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8.

10.

11.

12.

Mechanismus nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, daf3 die erste Zacke (83) an einem Ende
mit einem Steuerzapfen (81) versehen ist, der das
erwahnte Zwischenstick bildet, mit dem der erste
Anschlaghebel (7) bewegt wird.

Mechanismus nach einem der vorausgehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, daf3 er einen
rigiden Behalter mit der Wippvorrichtung (6), dem
Wippanschlag (7, 9) und dem drehbar gelagerten
Teil (11) aufweist.

Mechanismus nach einem der Anspriiche 2 bis 9,
dadurch gekennzeichnet, daf3 er eine Vorrichtung
aufweist, die die nachstehende Abfolge der Dreh-
bewegung des Zufuhrmechanismus (1) steuert:

a) Bewegen der Wippvorrichtung (6) zur Aus-
fihrung der ersten Drehbewegung, wobei sich
der Wippanschlaghebel (7, 9) in seiner Aus-
gangsstellung befindet;

b) Bringen der Wippanschlaghebel (7, 9) in sei-
ne zweite Stellung;

¢) Bewegen der Wippvorrichtung (6) zur Aus-
fihrung der zweiten Drehbewegung;

d) Bewegen der Wippvorrichtung (6) zur Aus-
fihrung der gegenlaufigen zweiten und ersten
Drehbewegung;

e) Bringen der Wippanschlaghebel (7, 9) in sei-
ne Ausgangsstellung.

Mechanismus nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, daB er ein Mittel aufweist, das wahrend
der Phasen a und ¢ die Vorwartsbewegung des
Auswerfers (2) zum Auswurf der Munition (50) und
wéhrend der Phasen ¢ und d die Vorwartsbewe-
gung des Halters (3) zum Verharren der Munition
(50) sowie auch das Zuriickziehen des Halters (3)
steuert.

Mechanismus nach einem der Anspriiche 10 oder
11, dadurch gekennzeichnet, daf3 er ein Mittel auf-
weist, das wahrend der Phase d das Zurlickziehen
des Auswerfers (2) steuert.

Claims

A feeding mechanism for a piece of ammunition
(80) in the breech chamber (40) of a medium or
large calibre weapon, incorporating firstly a device
(1) to transport the ammunition driven in rotation by
adrive device (6) and secondly at least one delivery
means (2) and one blocking means (3) for the am-
munition operating successively, the delivery
means (2) and the blocking means (3) being integral
in rotation with the transport device (1), the latter,
during a full positioning cycle of the ammunition,



11 EP 0 687 882 B1

successively carrying out a first rotation (o) to firstly
position the ammunition in the axis of the breech
chamber (40) and secondly the delivery means so
that it is able to ram the ammunition into place, and
a second rotation () positioning the blocking
means so that it is able to block the ammunition in
the forcing cone (60), characterised in that it in-
corporates a rotating part (11) allowing the first (o)
and second () rotations of the transport device (1)
to take place about the same hinge pin with retract-
able abutment means (7, 9) allowing the rotation of
the transport device (1) to be halted in a position
corresponding to the end of the first rotation (o).

A mechanism according to Claim 1, characterised
in that the retractable abutment means (7, 9) incor-
porate a retracting device (5, 82) moving the abut-
ment means (7, 9) between two positions, that is a
first position, active, in which the abutment means
(7, 9) cause the rotation of the transport device (1)
to stop after the first rotation (a), and a second po-
sition, inactive, in which the abutment means (7, 9)
are retracted and thus do not act upon the rotation
of the transport device (1).

A mechanism according to Claim 2, characterised
in that the retractable abutment means comprise a
first abutment lever (7) sliding longitudinally with re-
spect to said rotating part (11), notably thanks to ribs
(15), but integral in rotation with said part (11), and
in that the retracting device incorporates means to
make the first abutment lever slide along said rotat-
ing part (11) between said first and second posi-
tions.

A mechanism according to Claim 3, characterised
in that the first abutment lever (7) incorporates a pe-
ripheral groove (71) and in that the means to move
the first lever (7) incorporate a fork (8) engaging in
said groove.

A mechanism according to one of Claims 3 or 4,
characterised in that the retractable abutment
means incorporate a second abutment lever (9) co-
operating with an end of first rotation abutment (10)
and in that the first abutment lever (7) is able to drive
the second abutment lever (9) only when it (7) is in
its said first position.

A mechanism according to one of Claims 4 or 5,
characterised in that the fork (8) is hinged around a
hinge pin (89).

A mechanism according to one of Claims 4 to 6,
characterised in thatthe fork (8) incorporates a first
(83) and a second (85) branch each of which has a
finger (86, 87) engaging in said groove (71).
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11.

12.

12

A mechanism according to Claim 7, characterised
in thatthe first branch (83) incorporates, at one end,
a control finger (81) forming said means to make
the first abutment lever (7) slide.

A mechanism according to one of the above Claims,
characterised in that it incorporates a rigid unit sup-
porting the drive device (6), the retractable abut-
ment means (7, 9) and said rotating part (11).

A mechanism accordingtoone of Claim 210 9, char-
acterised in that it incorporates a drive device en-
suring the following rotation sequencing of the
transport device (1):

a) the drive device (6) is displaced to carry out
the first rotation, the retractable abutment
means (7, 9) being in their first position;

b) the retractable abutment means (7, 9) are
placed in the second position;

¢) the drive device (6) is displaced to carry out
the second rotation;

d) the drive device (6) is displaced to carry out
the return of the second and first rotations;

e) the retractable abutment means (7, 9) are
placed in the first position.

A mechanism according to Claim 10, characterised
in that it incorporates means to control, between
stages a and ¢, a forward displacement of the de-
livery means (2) so as to carry out said delivery of
the ammunition (50) and to control, between stages
candd, aforward movement of the blocking means
(8) so as to carry out said blocking of the ammuni-
tion (50), then a return movement of the blocking
means (3).

A mechanism according to one of Claims 10 or 11,
characterised in that it incorporates means to con-
trol, during stage d, a return movement of the deliv-
ery means (2).
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