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@ Dispositif de remplissage automatique d’un récipient.

Linvention concerne un dispositif pour la commande
automatique du remplissage d'un récipient de dosage avec de
la matiére de remplissage provenant d’un réservoir de sto-
ckage de telle manidre quune proportion déterminée de la
matidre de remplissage stockée dans le récipient de dosage
soit extraite dudit récipient et que, de maniére automatique,
une quantité correspondante de matiére de remplissage soit
refournie.

Selon linvention on choisit de maniére préliminaire une
hauteur de remplissage de consigne 10 & respecter par l'inter-
médiaire d'un dispositif de positionnement 7, pendant les pro-
cessus de remplissage du récipient de dosage 1, on détecte
de maniére continue la hauteur de remplissage effective au
moyen d'un dispositif de détection 8, 9, on commande un
remplissage complémentaire jusqu’d ce que l'on atteigne la
hauteur de remplissage de consigne.

L'invention permet d'obtenir par des moyens simples et
fiables une trés grande précision de la matiére de remplissage
fournie 3 chaque remplissage.

D Vente des fascicules 3 'IMPRIMERIE NATIONALE, 27, rue de la Convan-tion — 75732 PARIS CEDEX 15
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"Dispositif de remplissage automatique d'un récipient”.

La présente invention concerne un dispositif pour la
commande automatique du remplissage d'un récipient de dosage avec
une matidre de remplissage 2 partir d'un réservoir de stockage
de telle manidre qu'une portion déterminée de la matidre de rem-
plissage stockée dans le récipient de dosage puisse étre sous-
traite audit récipient et qu'une quantité correspondante de ma-
tidre de remplissage soit refournie automatiquement.

Dans la technique industrielle, il est souvent usuel
de commander l'extraction de matidre de remplissage & partir d'un
récipient de la manidre suivante : on ouvre une section d'évacua-
tion du réservoir de stockage pendant une période de temps-prédé-
terminée de telle manidre que la quantité de matidére de remplis-
sage sortant du réservoir de stockage résulte essentiellement de
la section de sortie, du temps d'ouverture de 1l'évacuation et de
la fluidité de la matidre. Cette solution est simple et sfire du
point de vue structurel mais la précision que 1l'on'obtient avec
cette solution en ce qui concerne la quantité de matiére sortant
pour chaque cycle d'ouverture de la sortie n'est pas toujours
suffisante. Pendant plusieurs cyclesd'ouverture, la fluidité de
la matidre peut varier et la section de sortie peut- devenir plus
petite du fait de la matidre se fixant sur les bords ou de manidre
plus générale se modifier. Il n'était pas possible jusqu'ad présent
de faire varier le temps d'ouverture pendant plusieurs cyclesd'ou-
verture successifs de manidre correspondante du fait de l'absence
d'une loi régissant la relation entre les trois grandeurs agissan-
tes principales. _

Par exemple, pour la technique de la fonderie, pour la
réalisation de noyaux, on a considéré gue la précision que l'on
peut obtenir pour la détermination de la quantité de matidre sor-
tant a chaque cycle d'ouverture n'est pas suffisante. La solidité
des noyaux dépend dans une large mesure de l'exack détermination
de la quantité de sable utilisée ainsi que des facteurs oxygéne et
humidité. Le but de 1'invention est de créer un dispositif grace
auguel on peut refournir avec une précision extréme & un récipient
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de dosage la quantité de matidre qui a été extraite précédemment .
de ce récipient de dosage. Le résultat désiré doit &étre obtenu
par des moyens simples et fiables.

. Le dispositif selon 1l'invention est notamment remarqua-
ble en ce que l'on choisit de manidére préliminaire une hauteur -
de remplissage de consigne & respecter par l'intermédiaire
d'un dispositif de positionnement, en ce que, pendant le proces-
sus de remplissage du récipient de dosage, on détecte de manidre
continue la hauteur effective de remplissage et en ce qu'on ef-
fectue un complément de remplissage jusqu'a ce gu'on atteigne
la hauteur de remplissage de consigne.

D'autres caractéristiques et avantages de l'invention
ressortiront de la description qui suit, faite en se référant
au dessins ci-annexé sur leguel : .

- les Fig. 1 & 4 représentent de manidre schématique
un exemple de réalisation d'un dispositif conforme a 1'inven-
tion, ces figures représentant quatre positions différentes de
fonctionnement du dispositif. _

Le dispositif précité comporte un récipient de dosage
1 dans lequel doit se trouver une quantité déterminée de matiedre
qui doit étre amenée a partir d'une décharge inférieure 2 par
exemple dans un dispositif de formage de noyau 3. Le but de
1'invention est de mettre & disposition dans le récipient de
dosage 1 en-vue d4'un ou plusieurs.cycle de travail, une quantité ’
déterminée de matidre qui doit &tre prélevée dans un réservoir
de stockage 4. '

Pour la résolution de ce probléme, le réservoir de sto-
ckage 4 est muni a son extréﬁité inférieure qui se trouve au-
dessus du récipient de stockage 1,d'une fermeture 5 commandable
a4 l'ouverture et a la fermeture et pour la commande de la fer-
meture 5 ainsi que pour le récipient 1, on adjoint un dispositif
de détection 6.

Selon le degré de la précision désiré, on associe a
un vérin du dispositif de détection, plusieurs dispositifs de
positionnement 7 qui sont disposés successivement sur la direc~-
tion longitudinale du vérin. Dans le vérin est disposé un piston 8
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dont le déplacement est contr6lé et qui coopdre avec les dispositifs
de positionnement d'une manidre qui sera décrite plus bas. La po-
sition du piston 8 dans le vérin du dispositif de détection 6 cor-
respond 2 la position d'un palpeur 9 disposé dans le récipient de
dosage 1, ledit palpeur 9 étant relié mécaniquément au piston 8 par
une tige de piston.

Au début de la production, on choisit de maniére prélimi-
naire la hauteur de remplissage de consigne 10 désirée par l'inter-
médiaire d'un commutateur de sélection faisant partie du reste de .
la commande de la machine. De ce fait, on active parmi les disposi-
tifs de positionnement 7, le dispositif de positionnement 7a qui est
associé a la hauteur de remplissage de consigne 10. En activant 2
chaque fois un des dispositif de positionnement 7, on peut régler
différentes hauteurs de remplissage de consigne. Lorsque l'on donne
1'ordre de départ, par déplacement commandé du piston 8 dans le
cylindre du dispositif de détection 6, le palpeur plonge dans le
récipient qui est encore vide ou insuffisamment rempli jusqu'a sa
position terminale inférieure, le piston 8 dépassant alors le dis-
positif de positionnement 7a qui a été activé. Par actionnement du
dispositif de positionnement le plus bas parmi ceux qui ne sont pas
activés, on commande un mouvement de retour du piston 8 qui se trou-
vait dans sa position terminale inférieure (fig.1) et le piston 8
et le palpeur 9 retournent a leur position de départ (fig.2). Le dis-
positif de positionnement le plus bas parmi ceux gqui ne sont pas
activés est branché dans le circuit électrique de commande du dis-
positif de détection 6 et de la fermeture 5 de telle maniére que le
changement de commande de la direction de déplacement du piston 8
et du palpeur 9 entrafne l'ouverture de la fermeture 5 (fig.2), de
la matidre de remplissage parvenant dans le récipient 1 & partir
du réservoir de stockage 4. La fermeture 5 est ramenée en position
de fermeture 2 un instant correspondant 3 la position qui a été
choisie de manidre préliminaire. Par actionnement du_dispositif'de
positionnement se trouvant a 1'extrémité supérieure du piston 8,
on change de nouveau la direction de déplacement du piston 8 et du
palpeur 9. Ce cycle de fonctionnement est répété de la méme maniére
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jusqu'a ce que le palpeur 9 rencontre la matidre qui a été intro-
duite entre temps dans le récipient 1 avant que le piston 8 ne
vienne coopérer avec le dispositif de positionnement le plus bas.
Le palpeur 9 rencontre finalement la matidre de remplissage parve-
nmeentre temps de la maniére décrite ci-dessus dans le récipient

1 (hauteur effective de matidre de remplissage) lorsque le piston
8 se trouve au niveau ou au dessus du dispositif de positionnement
7a qui a été activé (fig.4). La hauteur effective de matidre de
remplissage est alors égale ou supérieure a la hauteur de consigne
de matiére de remplissage. Au bout d'un temps déterminé de manidre
fixe, on commande le mouvement de retour du piston 8 et du palpeur
9 sans gue la fermeture 5 ne soit ouverte. Dans la zone du dis-
positif de positionnement le plus haut, il s'effectue encore un
renversement de la direction de déplacement mais sans que la fer-
meture 5 ne soit ouverte. Ce cycle de fonctionnement comportant le
renversement de la direction de déplacement du piston 8 et du pal-
peur 9 dans la zone du dispositif de positionnement le plus haut
sans modification de la position de fermeture de l'ouverture 5 est
répété jusqu'ad ce que, par extraction de matidre de remplissage 3
partir du récipient 1, la hauteur effective de matidre de remplis-
sage descende de nouveau en dessous de la hauteur de consigne 10 de
matiére de remplissage et que le palpeur 9 rencontre la matidre de
remplissage aprés que le piston 8 est dépassé le dispositif de po-
sitionnement 7a qui a été activé. A partir de ce moment jusqu'a la
rencontre du palpeur 9 avec la matiere de remplissage dans la po-
sition du piston en face du dispositif de positionnement 7a qui a
été activée, le renversement de la direction de déplacement du
piston 8 et du palpeur 9 lors de la rencontre du palpeur 9 avec

la matidre de remplissage se répéte avec la mise simultannée en
position d'ouverture de la fermeture 5.

Selon une variante de réalisation de l'invention, la ren-
contre du palpeur 9 avec la face supérieure de la matidre de rem-
plissage entraine une ouverture de la fermeture 5 et un renverse-
ment de la direction du déplacement du palpeur 9 avec le pistdn
8 qui lui est adjoint - ceci étant assbcié,é un renversement dans
1'autre sens de la direction de déplacement lorsque 1l'on atteint
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1'autre sens de la direction de déplacement lorsque l'on atteint
la position terminale supérieure - jusqu'a ce qué l'on atteigne la
hauteur 10 de consigne de remplissage mais sans que, a chaque fois
que 1l'on atteint la position terminale supérieure du piston 8, la
fermeture 5 soit de nouveau fermée. Ce n'est que lorsque le pal-
peur 9 rencontre la face supérieure de la matiére de remplissage
alors que le piston 8 se trouve au niveau du dispositif de posi-
tionnement 7a qui a été activé, c'est-a-dire que les hauteurs ef-
fective et de consigne de matidre de remplissage correspondent
1'une 3 l'autre, que,lorsque l'on atteint la position terminale
supérieure, la fermeture 5 est fermée. La coopération du piston
8 et du dispositif de positionnement 7a qui a été activé lors de
la rencontre du palpeur 9 avec la face supérieure de la matiére de
remplissage, lorsque la hauteur effective de remplissage et la hau-
teur de consigne 10 de remplissage correspondent 1'une 2 1'autre,
dans le dispositif de commande agit un signal qui entraine la fer-
meture de la fermeture 5 lorsqu'ensuite le piston 8 et le palpeur
9 ont atteint leur position terminale supérieure. L'installation
est maintenue 2 1'arr&t dans cette position de fonctionnement
jusqu'a ce que l'on déclenche une impulsion de commande qui ouvre
la fermeture 2,

Cette impulsion de commande déclenche simultanément un
nouveau mouvement vers le bas du palpeut 9, celui-ci rencontre
la surface de la matidre de remplissage aprés que le piston 8 est
dépassé le dispositif de positionnement 7a qui a été activé et la
fermeture 5 est ouverte. Elle reste ouverte jusqu'a ce que l'on
ait atteint la hauteur de consigne de remplissage 10 qui a été
choisie préliminairement et jusqu'a ce gue la coopération entre
le piston 8 et le dispositif de positionnement 7a arréte le pal-
peur 9 dans la position terminale supérieure et ferme la fermeture
5 comme cela a été décrit plus haut.

Selon une autre variante de réalisation de 1l'invention
au début du fonctionnement, le palpeur 9 est commandé de maniére
A effectuer un mouvement vers le bas alors que les fermetures 2
et 5 sont fermées. Si le piston B8 dépasse le dispositif de
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positionnement 7a'parceque le récipient T n'est pas rempli ou
gue la hauteur de remplissage est en dessous de la hauteur de
remplissage de consigne 10, le dépassement du dispositif de po-
sitionnement 7a par le piston 8 déclenche un signal en vue de
l'ouverture de la fermeture 5 pendant un temps prédéterminé.
Ensuite, le palpeur 9 qui est revenu entre temps a sa position
de départ est commandé pour un nouveau mouvement de travail,
soit de maniére automatique, par exemple au moyeh d'un interrup

teur temporisé, soit manuellement par une personne de service.

Si de nouveau le récipient 1 n'est pas encore rempli jus-
qu'a la hauteur de remplissage de consigne 10, le processus qui
vient d'&tre décrit se répdte et celd jusqu'2 ce que le palpeur
9 rencontre la surface de la matidre de remplissage lors de son
mouvement vers le bas aprés que cette surface ait atteint la
hauteur 10 de matidre de remplissage. Lors de ce mouvement de
descente, le piston ne dépasse plus le dispositif de positionne-
ment 7a qui a été activé et la fermeture 5 n'est pas ouverte.

Ce n'est qu'aprés que de la matidre de remplissage ait
été prélevée par la sortie 2 et que la hauteur de remplissage
effective descendent de nouveau en dessous de la hauteur de
remplissage de consigne 10 que, lors du mouvement de descente du
palpeur 9, le piston 8 dépasse de nouveau le dispositif de po-
sitionnement 7a qui a été activé que la fermeture 5 est de nou-
veau ouverte et que le récipient de dosage est de nouveau rem-
pli dans les conditions désirées. Les deux formes de réalisations
qui viennent d'€tre décrites présentent par rapport & la premidre
solution, l'avantage de permettre un remplissage particulidrement
rapide du récipient de dosage 1.

On se rend compte que, grfce a l'invention, on peut, de ma-
niére trés simple, en utilisant des moyens simples et fiables,
amener exactement dans le récipient 1 la quantité de matidre
de remplissage qui en a été précédemment extraite. Pendant une
phase de fonctionnement, une partie de la quantité de matieére
de remplissage se trouvant dans le récipient 1 peut étre extraite
du récipient et il peut s'en suivre un nouveau remplissage
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correspondant & cette partie de matidre de remplissage ou bien on
peut pour chaque processus de vidage extraire l'ensemble de la ma-
tidre de remplissage du récipient 1 et faire ensuite un nouveau
remplissage correspondant. La guantité de matiére de remplissage

a extraire peut &tre programmée librement; la guantité qui est
refournie correspond toujours trés exactement a la quantité qui

a été extraite si les dispositifs de positionnement se succédent

a des distances faibles.

Le réglage du palpeur 9 peut se faire de toute maniére
appropriée, par exemple au moyen du piston 8 qui peut &tre dépla-
cé dans le vérin du dispositif de détection de maniére pneumatique
ou hydraulique ou bien on peut réaliser un réglage électrique, par
exemple au moyen d'un moteur pas a pas.

Les manidres de travailler qui ont été décrite peuvent &tre
représentées par une conformation correspondante d'un circuit de
commande électrique. Il s'agit 1la de mesures usuelles pour le spécia-
liste qui ne sont pas décrites et qui ne sont pas revendiquées en
tant que tel. Ce qui est important dans la conformation du circuit
de commande c'est que lors d'un mouvement du palpeur 9 on détermine
si la hauteur de remplissage effective et la hauteur de remplis-
sage de consigne 10 correspondent l'une 2a 1'autre et que jusqu'a
ce moment on améne de la matidre de remplissage a partir du réser-
voir de stockage 4 dans le récipient de dosage 1 d'une maniere ou
d'une autre.

Pour permettre l'adaptation a différentes matidres de rem-
plissage, le palpeur 9 est interchangeable et on peut installer
un palpeur dont la surface est adaptée a chaque fois a la matiére
de remplissage de telle manidre que le palpeur ne pénétre pas dans
la surface de la matiére de remplissage. '
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REVENDICATIONS

1°) Dispositif pour la commande automatique du remplissage
d'un récipient de dosage avec de la matidre de remplissage provenant
d'un réservoir de stockage de telle maniere qu'une proportion
déterminée de la matiére de remplissage stockée dans le récipient
de dosage soit extraite dudit récipient et que, de maniére auto-
matique, une quantité correspondante de matidre deremplissage soit
refournie, caractérisé en ce que 1'on choisit de manidre préli-
minaire une hauteur de remplissage de consigne (10) & respecter par
1'intermédiaire d'un dispositif de positionnement (7);..en.ce que .
pendant le processus de remplissage du récipient de dosage (1), on
détecte de manidre continue la hauteur de remplissage effective
au moyen d'un dispositif de détection(8,9) et en ce gu'on commande
un remplissage complémentaire jusqu'a ce que l'on atteigne la
hauteur de remplissage de consigne.

2°) Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que plusieurs dispositifs de positionnement (7) sont disposés le
long du trajet du déplacement commandé du dispositif de détection
{8,9) et en ce que parmi ces dispositifs de positionnement (7) un
dispositif de positionnement (7a) peut &tre activé pour, en coopérant
avec le dispositif de détection, maintenir ouverte une évacuation
(fermeture 5) du réservoir de stockage (4) amenant au récipient de
dosage jusqu'3 que l'on atteigne une hauteur de remplissage de con-
signe (10)dans ledit récipient (1), et pour par contre fermer cette
évacuation lorsqu'il y a accord entre les valeurs effective et
de consigne de la hauteur de matigre. _

3°) Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en
ce que le mouvement de retour a partir des deux extrémités du tra-
jet de déplacement en translation du dispositif de détection (8,9)
est commandé de maniére automatique et en ce que, pendant un des
renversements de la direction de déplacement (point de renverse-
ment supérieur du dispositif de détection) on ferme 1l'évacuation
du réservoir de stockage (4), alors que pendant l'autre renverse-
ment de la direction du déplacement (point de renversement infé-
rieur du dispositif de détection) on ouvre 1l'évacuation du réservoir
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de stockage, et cela jusqu'2 ce que l'on atteigne la hauteur de
remplissage de consigne (]O) dans le récipient de dosage,le dis-
positif de positionnement (7a) ayant été activé produisant, en
coopération avec les dispositif de détection, un signal qui em-
péche l'ouverture de la fermeture (5) & la sortie du réservoir de
stockage. ‘

4°) Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en
ce qu'aux deux extrémités du trajet de déplacement en translation
du dispositif de détection (8,9),le renversement de la direction
de déplacement du dispositif de détection est commandé de maniére
automatique, en ce gque pendant un des renversements de la direc-
tion de déplacement, (point de renversement inférieur du dispositif
de détection), l'évacuation du réservoir de stockage (4) est libé-
rée, lorsqu'un palpeur du dispositif de détection vient en contact

‘avec la surface de la matidre de remplissage se trouvant dans le

récipient de dosage aprés qu'un élément (8) du dispositif de dé-
tection ait dépassé le dispositif de positionnement (7a) ayant été
activé, tant que la hauteur de remplissage effecti&e'différe de la
hauteur de remplissage de consigne, et en ce que, pendant l'autre
renversement de la direction de déplacement {point de renversement
supérieur du dispositif de détection), on ferme ensuite 1l'évacua-
tion du réservoir de stockage avec une fermeture (5) lorsque, juste
avant ce renversement de la direction de déplacement, du fait de
la coopération du dispositif de détection et du dispositif de po-
sitionnement (7a) ayant été activé on a établi que les valeurs de
remplissage de consigne et effective concordent.

5°) Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en
ce qu'aux deux extrémités du trajet de déplacement en translation
du dispositif de détection (8,9) le renversement de la direction
de déplacement du dispositif de détection est commandé de manidre
automatique, en ce que le dépassement du dispositif de condition-
nement (7a) ayant été activé par un élément (8) du dispositif de
détection lorsque ce dernier s'approche de 1'un des points de
renversemente (point de renversement inférieur du dispositif de
détection) libeére pour une période de temps déterminé,
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1'évacuation du réservoir de stockage (4) vers le récipient de
dosage (1), en ce que l'on commande le dispositif de détection
pour qu'il retourne & l'autre point de renversement (point de
renversement supérieur du dispositif de détection) & la fin de
ladite période de temps en vue de commander un nouveau mouvement
de translation de telle maniére que lors de la détermination de
la correspondance entre 1l'état de remplissage effectif et 1l'état
de remplissage de consigne (10) par l'intermédiaire d'un palpeur
(9) du dispositif de détection, l'ouverture de 1l'évacuation du
réservoir de stockage ne se produise pas.

6°) Dispositif selon l'une quelconque des revendications
1 & 5, caractérisé en ce que les dispositif de positionnement (7)
constituent des éléments de circuit électrique de commande en vue
de la commande de l'organe de fermeture (5) du réservoir de sto-
ckage et de la commande du déplacement du dispositif de détection
(8,9).

7°) Dispositif selon 1'une quelconque des revendications
1 & 6, caractérisé en ce que le mouvement de déplacement du dis-
positif de détection (8,9) est réalisé de manidre électrique, par
exemple au moyen d'un moteur pas-a-pas.

8°) Dispositif selon 1'une quelconque des revendications
1 a 7, caractérisé en ce que le mouvement de déplacement du dis-
positif de détection (8,9) est réalisé au moyen d'un piston (8)
actionné par un fluide et qui coopére avec les dispositifs de
positionnement (7).

9°) Dispositif selon 1'une quelconque des revendications
1 a 8, caractérisé en ce que le dispositif de détection (8,9)
comporte un palpeur interchangeable en vue de la détermination
de la hauteur de remplissage effective dans le récipient de dosage

(1).
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