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@ Elévateur comportant au moins un mat télescopique.

@ Cet élévateur est du type comprenant au moins un mat
télescopique articulé sur un chéassis sensiblement horizontal
& proximité de l'une de ses extrémités autour d'un axe
horizontal.

Seion l'invention, {'axe d'articulation (5) du maét (6) sur le
chéssis (2) est situé dans un plan horizonta! au-dessus du
plan supérieur du chassis, afin de permetire le logement de
la plate-forme (16) entre le chéssis et le mat, lorsque celui-ci
est replié & I’horizontale, la plate-forme demeurant associée
& chaque mat lorsque celui-ci est a I’horizontale.
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ELEVATEUR COMPORTANT AU MOINS UN MAT TELESCOPIQUE

La présente invention concerne un élévateur comportant
au moins un mit télescopique.

Il existe a ce jour plusieurs types d'élévateurs comportant
une plate-forme ou une nacelle permettant de faire travailler un ou
des opérateurs a une certaine hauteur par rapport au sol, par exemple
pour l'entretien ou la réfection de fagades de batiments, de lampadaires
de grande hauteur, I'entretien de charpentes de hangars, etc...

Un premier type d'élévateur concerne les élévateurs hydrauli-
ques comportant une nacelle pouvant accepter une ou deux personnes.
L'élévation est obtenue par le mouvement de bras mécano-soudés articu-
lés entre eux et commandés généralement par des vérins hydrauliques.
Outre le fait qu'ils sont tres coliteux, ces appareils sont encombrants
lorsqu'ils sont repliés au sol.

Un autre type d'élévateur comprend une plate-forme de travail
animée d'un mouvement d'élévation verticale obtenue par l'action d'un
ou de plusieurs vérins hydrauliques agissant sur un dispositif de bras
articulés entre eux suivant la technique dite "du ciseau”. Ces appareils
sont lourds et coliteux, et présentent, d'un point de vue fonctionnel,
I'inconvenient d'une limitation importante en hauteur.

Un troisieme type d'élévateur comprend une nacelle ou plate-
forme de travail fixée a I'extrémite d'un mat central télescopique,
le mouvement d'élévation verticale étant obtenu par déploiement de
ce mat a l'aide de moyens hydrauliques ou mécaniques.

Outre le fait qu'ils sont trés coliteux, ces appareils sont encom-
brants et tres lourds.

Il existe également des élévateurs a un seul mat télescopique
dans lesquels le mit replié occupe une position verticale trés encom-
brante au-dessus du chissis.

Il existe enfin des élévateurs comportant deux méts télescopi-
ques disposés a deux extrémités de la plate-forme de travail, le mouve-
ment vertical de la plate-forme étant obtenu par déploiement ou téles-
copage simultané des deux mats a partir d'un seul treuil manuel ou
électrique.

Néanmoins, la mise en oeuvre de I'éléevateur avant l'opération

de télescopage est longue et délicate.

Elle consiste a faire pivoter manuellement de la position
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horizontale ou proche de I'horizontale a la position verticale les deux
méts. Apres avoir été verrouillés manuellement dans cette position,
les deux mats verticaux sont équipés de la plate-forme de travail. Ceci
constitue une opération longue et pouvant présenter certains risques
pour l'opérateur.

En position repliée, les deux mits horizontaux sont super-
poseés, ce qui constitue une solution encombrante, et nécessite une cons-
truction dissymétrique du chéssis principalement au niveau de l'articula-
tion des maéts. ’

La présente invention vise a remédier a ces inconvénients.

A cet effet, dans I'élévateur qu'elle concerne du type com-
prenant au moins un mat télescopique articulé sur un chassis sensible-
ment horizontal a proximité de I'une de ses extrémités autour d'un axe
horizontal, I'axe d'articulation du mat sur le chissis est situé dans un
plan horizontal au-déssus du plan supérieur du chassis, afin de permettre
le logement de la plate-forme entre le chassis et le mat, lorsque celui-ci
est replie a I'horizontale, la plate-forme demeurant associée a chaque
mét lorsque celui-ci est a I'horizontale.

Cet eélévateur presente l'avantage d'@tre d'un encombrement
réduit et de constituer un appareil complet ne nécessitant pas le rajout
de pieces supplémentaires pour le passage de la position pliee a la posi-
tion dépliée. En outre, le fait qu'en position pliee les mats se trouvent
au-dessus du chassis permet, outre le logement de la plate-forme, le
logement d'autres organes tels que le moteur d'actionnement des mats
et de la plate-forme.

Cet élévateur est eéquipé de moyens permettant, dans un
premier temps, le pivotement de chaque méat depuis sa position horizon-
tale jusqu'en position verticale, puis le déploiement des mits et le dépla-
cement de la plate-forme le long de ceux-ci.

L'automatisation des moyens d'actionnement des mats et
de la plate-forme permet .‘f;t un seul opérateur la mise en place et le
déploiement de I'élévateur sur le lieu de travail sans autres opérations
que la commande de la motorisation des mats et de la plate-forme.

Dans la mesure ou cet eélévateur comporte plusieurs mats,
associés a deux extrémités opposées de la plate-forme, les différents
mits sont décalés les uns par rapport aux autres- de maniére a pivoter

dans des plans paralleles suffisamment éloignés les uns des autres, pour
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que les différents méts puissent &tre juxtaposés dans un méme plan
horizontal en position repliée.

Cette solution est tres intéressante car assurant une grande
compacité de I'appareil en position pliée, tout en simplifiant sa réalisa-
tion par standardisation des pieces utilisées pour les différents mits,
puisque ceux~ci sont articulés a la méme distance du chéssis.

Conformément a une autre forme d'exécution de cet éléva-
teur, chaque mét est constitué par plusieurs profilés tubulaires télescopi-
ques emboités les uns dans les autres, dont celui de plus grande section
comprend, sur sa face tournée vers le milieu de I'appareil, deux profilés
longitudinaux formant rails de guidage pour un chariot de la plate-forme
et dont celui de plus petite section, de longueur supérieure a celle des
autres profilés, est équipé, dans sa partie débordant de ceux-ci en position
emboitée des différents profilés, de deux rails disposés dans le prolonge-
ment des précédents, les moyens d'entrainement de la plate-forme et
de coulissement des éléments de chaque mat étant tels que, partant
de la position basse de la plate-forme, celle-ci soit deplacée vers le
haut jusqu'a ce que chaque chariot soit engagé dans les rails des profilés
de plus petite section, avant le début du coulissement vers l'extérieur
des différents profiles constitutifs des mats.

Cette solution est intéressante, d'un point de vue de la realisa-
tion, car permettant d'utiliser des eléements simples tels que des profiles
tubulaires, tout en permettant de réaliser des méits possedant une excel-
lente rigidité. En outre, d'un point de vue pratique, il est avantageux
que la plate-forme se trouve toujours en position haute des mats car
permettant a l'opérateur de se trouver le plus prés possible de la zone
ou une intervention doit &tre effectuée.

De toute fagon, l'invention sera bien comprise a l'aide de
la description qui suit en référence au dessin schématique annexé représen-
tant, a titre d'exemples non limitatifs, plusieurs formes d'exécution
de cet élévateur :

Figure 1 est une vue en perspective d'un premier élévateur
a deux maéts, les mats étant déployés et la plate-forme étant en position
haute ;

Figure 2 en est une vue en perspective, les mits étant basculés
en position verticale et la plate-forme étant en position basse ;

Figure 3 en est une vue en perspective, les méats étant en
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position repliee ;

Figure 4 est une vue en perspective d'une extrémité de la
plate-forme et du chariot sur lequel elle est montee ;

Figure 5 est une vue en coupe verticale et a échelle agrandie
selon la ligne 5-5 de figure 2 de la partie inférieure d'un mat ;

Figure 6 est une vue en coupe horizontale de la partie infé-
rieure d'un mét selon la ligne 6-6 de figure 5 ;

Figure 7 est une vue similaire a celle de figure 5 en position
déverrouillée du mat ; ,

Figure 8 est une vue de la partie inférieure d'un m#t en posi-
tion horizontale ; _

Figure 9 est une vue trés schématique du systeme d'entraine-
ment des différents éléments de méts ; ‘

Figure 10 est une vue en coupe transversale passant par les
extrémités supérieures des différents éléments d'un mat ;

Figurémll est une vue en perspective d'une variante d'exécu-
tion d'un mét réalisé a partir de profilés tubulaires ;

Figure 12 est une vue tres schématique du systeme d'entrai-
nement des eléments du mat de figure 11 ;

Figure 13 est une vue en perspective d'un premier chariot
destiné a étre guidé dans le mat de figure 11 ;

Figures 14 et 15 sont deux vues partielles en coupe longitudi-
nale, d'un mat equipé du chariot de figure 13, respectivement en posi-
tion verticale et en position horizontale ;

Figures 16 et 17 sont deux vues partielles en coupe longitudi-
nale d'un mat equipé d'un chariot constituant une variante d'exécution
de celui de figure 13, respectivement en position verticale et en posi-
tion horizontale ; | |

Figures 18 et 19 sont deux vues partielles, en coupe longitudi-
nale, d'un mat équipé d'un chariot constituant une autre variante de
celui de figure 13, respectivement en position verticale et en position
horizontale ;

Figure 20 est une vue schématique en perspective d'un eléva-
teur a deux mats équipés d'une embase de surélévation du chassis ;

Figure 21 est une vue de cbdté de ['élévateur de figure 20
au cours du mouvement de pivotement des mats de la position horizontale
a la position verticale ;
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Figure 22 est une vue de cdté de I'élévateur de figure 20,
les mats étant en position verticale ;

Figure 23 est une vue de cbté de I'élévateur de figure 20,
le chassis reposant sur I'embase de surélévation, et les mits étant repliés
en position horizontale ;

Figure 24 est une vue de cbté d'un elévateur a un mat, celui-ci
étant en position verticale ;

Figure 25 est une vue en coupe transversale de cet élévateur
suivant la ligne 25-25 de figure 24 ;

Figure 26 est une vue de cdté de cet élévateur, le mat étant
déployé ;

Figure 27 est une vue de cdté de cet élevateur, le mat etant
replié en position horizontale ;

Figure 28 est une vue en perspective et a échelle agrandie

- des moyens de verrouillage du mat.

L'élévateur, représenté aux figures 1 a 10, comprend un chéssis
horizontal (2) formé par un cadre monté sur des roulettes (3). Cependant,
il faut noter que ce chéssis pourrait &tre dispose sur le plateau d'un
véhicule, sur une remorque, ou &tre automoteur en fonction de I'utilisa-
tion recherchée.

Ce chassis porte, a chacune de ses extrémités, deux séries
de supports (4) décalées latéralement l'une par rapport a l'autre, chaque
série de supports (4) portant, a son extrémité supérieure, un axe (5)
servant a ['articulation d'un méat (6). Les axes d'articulation (5) des
mats (6) sont paralléles et disposés dans un plan horizontal situé au-dessus
du chéssis (2).

L'axe d'articulation (5) de chaque mat est disposé de telle
sorte que quand celui-ci est en position verticale, la ligne verticale
passant par son centre de gravite est située entre I'axe d'articulation
et le centre de l'appareil, facilitant ainsi le basculement des madts vers
la position horizontale.

Chaque mit (6) comprend trois parties télescopiques dont
chacune est constituée par deux éléments entretoisés. Chaque élément
(7) possede une forme de double U dont une gorge (8) sert au logement
et a la fixation d'entretoises (9) assurant sa liaison avec l'autre &lément
(7), et une gorge (10) servant au guidage d'un élément (7) de section

immédiatement inférieure, ou de galets (12) pour I'élement de plus petite
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Les galets (12) appartiennent a un chariot (13) associé a chaque
mét. A cet effet, ce chariot comprend quatre galets entretoisés. L'une
des entretoises du chariot (13) comporte deux chapes verticales et paralle-
les (14) servant a l'articulation autour d'un axe parallele aux axes d'articu-
lation (5) des méts, d'un cadre (15) portant la plate-forme (16). Comme
montré au dessin, celle-ci est équipée, de fagcon connue, d'un garde-corps
(17), dans les zones qui ne sont pas situées en regard des maits.

Ce mode de montage de la plate-forme et d'articulation des
mats permet, lors du repliage a I'horizontale de ceux-ci, de loger la
plate-forme (16) sous eux, comme montré a la figure 3, ce qui conduit
a une realisation tres compacte.

Comme montré au dessin, chaque mat (6) est équipé d'un
systeme assurant son verrouillage en position verticale. Ce systeme
comprend deux douilles (18) solidaires du chassis (2) formant des giches
dans lesquelles pénetrent deux pénes constitués par deux tiges (19) mon-
tées coulissantes longitudinalement au mat dans des manchons (20) et
soumnises chacune a l'action d'un ressort (22) tendant a faire dépasser
la tige (19) de l'extrémité inférieure du méat. Lors du passage du mait
de la position horizontale a la position verticale, chaque péne (19) pénetre
dans une gache (18) en fin de mouvement de pivotement. Ce verrouillage
ne peut &tre libéré que manuellement, par exemple a l'aide d'une butée
(23) maintenant les pénes en position sortie, comme montré a la figure
7, imposant a l'opérateur de descendre de la plate-forme pour déverrouil-
ler manuellement les deux maits. Ceci évite que, par suite d'une fausse
manoeuvre, l'opérateur provoque le repliage des méts, alors qu'il est
encore sur la plate-forme.

Chaque mat est, en outre, équipé d'un systeme de verrouillage
des differentes parties le constituant, lorsqu'elles sont en position ren-
trée les unes dans les autres. Ce systeme comprend une plaque (24)
solidaire de la deuxieme partie d'éléments télescopiques, comportant
un orifice central (25) dans lequel est destinée a pénétrer une tige
(26) solidaire de la partie extérieure du méit. Cette tige (26) est solidaire
d'une plaque (27) reliée par deux colonnes (28), paralléles a la tige
(26), a une autre plaque (29) située de l'autre cdté de la plaque (24)
par rapport a la tige (26).

Des ressorts (30) maintiennent normalement la tige (26)
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en position poussée vers la plaque de verrouillage (24). Une butée (32),
associée a chaque mét, est montée sur le chassis (2), contre laquel-
le vient prendre appui la plaque (29), lorsque le mat arrive en position
verticale. L'action exercée sur la plaque (29), transmise par les colonnes
(28), provoque le retrait de la tige (26) hors de !'orifice (25) de la plaque
(24). .

Les différentes parties du méat peuvent alors coulisser libre-
ment. En période de pliage de I'élévateur, ce verrouillage se produit
des le début du pivotement de chaque méat, au moment ou la plaque
(29) échappe a la butee (32).

Une telle disposition est intéressante car permettant au
systeme d'entrainement dont le fonctionnement est décrit ci-apres,
de n'agir que pour le pivotement du mat, tant que celui-ci n'est pas
en position verticale.

Les moyens d'entralnement de I'élévateur sont constitués
par un moteur électrique (33) situé a la partie inférieure du chassis,
comportant un arbre de sortie sur lequel sont calés deux tambours
(34) sur lesquels sont enroulés deux cibles (35), selon des enroulements
inverses, chaque cAble étant associé a un mét.

Chaque cable (35) passe tout d'abord sur une poulie (36a)
solidaire du chassis. L'axe de cette poulie, de méme que l'axe de toutes
les autres poulies décrites ci-apres, est parallele a I'axe de pivotement
du mat considéré. Le cable (35) passe ensuite sur deux poulies (36b)
et (37) montées respectivement aux extrémités inférieure et supérieure
de la partie de plus grande section du mat. L'extrémité libre du cAble
(35) est fixée en (38) a l'extrémité inférieure de la deuxieme partie
du mat. Un second cible (39) passant sur une poulie (40) disposée a
I'extrémité supérieure de la seconde partie du mat est fixée par ses
extrémites, respectivement, en (42) a l'extrémité haute de la partie
de plus grande section du méat et en (43) en partie basse de la troisieme
partie du mét. Enfin, un céble (44) passant sur une poulie (45) disposée
en partie haute du mat est fixé par ses extrémités, en (46) a l'extrémité
supérieure de la seconde partie du mat et en (47) sur la plate-forme.

D'un point de vue pratique, le fonctionnement de cet éléva-
teur depuis sa position pliée représentée a la figure 3 est le suivant :

L'actionnement du moteur (33) provoquant un enroulement

des cables (35) sur les tambours (3%) se traduit, comme montrée a la
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figure 8, par un couple de basculement sur les deux mats (6) provoquant
le passage de ceux-ci de la position horizontale a la position verticale.
Au cours de ce mouvement, les différentes parties des deux méts ne
peuvent pas se déployer, étant maintenues verrouillées les unes relative-
ment aux autres, grace au verrou (26) - (30). Lorsque les mats arrivent
en position verticale, I'appui sur les butées (32) provoque le déverrouil-
lage des différentes parties des mits les unes relativement aux autres
permettant ainsi leur déploiement. En outre, lorsque les méts arrivent
en position verticale, ils se bloquent dans celle-ci par engagement
des pénes (19) dans les giches (18).

L'opérateur peut alors prendre place sur la plate-forme et
commander la poursuite de l'enroulement des cibles (35) sur les tambours
(34). Cette opération se traduit grdce au circuit de cébles décrit précé-
demment par le déploiement des parties télescopiques des deux mats
et le déplacement vers le haut de la plate-forme dans les éléments
de la troisieme partie télescopique pour arriver jusqu'a la position repré-
sentée a la figure 1.

Pour replier l'élévateur, il suffit d'actionner le moteur électri-
gque (33) en position inverse. Les différentes parties des deux mats
pénetrent alors les unes dans les autres et la plate-forme s'abaisse
jusqu'a venir dans la position représentée a la figure 2. L'opérateur
doit alors quitter la plate-forme pour déverrouiller manuellement les
pénes (19) et les maintenir en position déverrouillée a I'aide des butées
(23). La poursuite de ['actionnement du moteur (33) permet alors un
pivotement des deux mats par dessus la plate-forme, avec verrouillage
automatique des éléments télescopiques des deux méits des que ceux-ci
échappent aux butées (32). |

Des basculement des maAts, chaque tige (26) vient s'engager
dans la plaque (24), libérant la butée correspondante (23) et permettant
la sortie des pénes (19) sous l'action des ressorts (22).

Le méat (50), représenté a la figure 11, est réalisé a partir
de trois profiles tubulaires susceptibles d'emboitement les uns dans
les autres, respectivement un profile (52) de grande section, un profilé
(53) de section intermédiaire, et un profile (5%4) de petite section. Sur
la face du profilé (52) tournée du cdté du milieu de I'appareil, sont
fixés deux profilés en U (55) formant rails de guidage pour un chariot.

Le profilée (54) de plus petite section est de longueur supérieure a celle
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des profilés (52) et (53) de fagon a dépasser de ceux-ci lorsque les
trois éléments de mat sont en position emboitée. Sur la partie du profilé
(54) débordant des deux autres profilés sont fixés deux rails (56) disposés
dans le prolongement des rails (55). La longueur des rails (56) est suffi-
sante pour recevoir un chariot de soutien de la plate-forme (16).

D'un point de vue pratique, le mouvement de basculement
de chaque méit et de déplacement relatif des différents éléments de
celui-ci, est obtenu & partir d'un moteur électrique (57) solidaire du
chassis, dont l'arbre de sortie entraine autant de tambours (58) que
'élévateur comporte de méts. Sur le tambour (58) est enroulé un céble
(59) passant successivement sur des poulies (60) et (62) disposées en
partie basse et en partie haute de I'élément (52), (63 et 64) disposées
en partie basse et en partie haute de I'élément (53) et (65 et 66) dispo-
sées, respectivement, en partié basse et en partie haute de l'élément
(54), I'extrémité libre du cble étant fixée en (67) sur la plate-forme
(16) ou les moyéns d'entrainement de celle-ci. |

Dans la forme d'exécution représentée a la figure 13, le
chariot (13) possedant la structure décrite précédemment est monté
sur une plaque (68) avec possibilité d'un léger déplacement axial. Cette
plaque (68) présente un trou (69) a proximité de son extrémité supérieu-
re pour l'accrochage du cdble (59) et un trou (70) a proximité de son
extrémité inférieure pour I'engagement d'un doigt de verrouillage (72).

En effet, dans un tel cas, il est impératif de realiser le
blocage de la plate-forme en posityion basse, afin d'éviter le déplace-
ment de celle-ci le long des mats avant que ces derniers aient atteint
la position verticale. Le doigt (72) remplit une fonction similaire a
celle du doigt (26) décrit précédemment et les moyens mis en oeuvre
identiques a ceux qui ont été décrits portent la méme référence.

Comme montré a la figure 14, lorsque la plate-forme (16)
est en position basse, le doigt (72) est dégagé hors du trou (70). Lors
du basculement des mits a [I'horizontale, le doigt (72) verrouille la
plaque (68), le chariot (13) étant susceptible d'un léger coulissement
le long de la plaque (68), comme montré a la figure 15, pour tenir
compte de la distance entre les axes d'articulation respectifs du maét
sur le chissis et de la plate-forme sur le chariot.

Les ﬁgures. 16 et 17 représentent une variante d'exécution

du dispositif représenté aux figures 13 a 15. Dans cette variante, ou
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les mémes éléments sont désignés par les mémes références que préce-
demment, le chariot est monté de fagon rigide sur une plaque (68a)
permettant un verrouillage par rapport au maét et I'accrochage du céble
(59). Dans ces conditions, le montage de la plate-forme (16) sur le
chariot est réalisé par I'intermédiaire d'une tige (73) engagée dans
des anneaux ouverts (74) solidaires du chariot (13), et fermés par l'in-
termediaire de verrous (75) lorsque les méats sont en position verticale.
Lorsque, partant de la position représentée a la figure 16, chaque mét
bascule vers sa position horizontale, les verrous (75) sont actionnes
en position ouverte par appui qu'ils prennent sur des doigts (76) solidaires
du chéassis. La plate-forme (16) peut ainsi echapper aux anneaux (74)
et se trouve desolidarisée des chariots (13) reposant directement sur
le chéssis, comme montré a la figure 17. Lors d'un nouveau passage
des méts (50) en position verticale, les tiges (73) de la plate-forme
(16) viennent automatiquement se verrouiller dans les anneaux (74).

Les figures 18 et 19 représentent une autre variante d'exécu-
tion dans laquelle la plate-forme (16) est montée de facon rigide sur
un chariot (76).

En outre, les moyens de guidage du chariot (76) sont consti-
tués non seulement par les rails (55 et 56) des mats, mais encore par
des rails (77) solidaires du chassis qui, en position verticale des mats,
prolongent les rails solidaires de ceux-ci.

D'un point de vue pratique, lorsque le chariot (76) est en
position basse, ses galets de guidage se trouvent exclusivement a l'inteé-
rieur des rails (77). De ce fait, le chariot (76) ne bascule pas avec
le mat auquel il est associe, lors du passage de celui-ci a la position
horizontale, comme montré a la figure 19. Dans ce cas, il est prévu
un systeme de verrouillage du chariot par I'intermédiaire d'un doigt
(78) solidaire du chissis, posseédant le méme mode d'actionnement que
les doigts de verrouillage décrits précédemment, susceptible d'&tre
escamoté en position verticale du mat par action d'une butée (79) soli-
daire de ce dernier. Dans ce dernier cas, il est nécessaire de prévoir
une poulie supplémentaire (80) pour le guidage du cdble (59), dans la
zone de jonction entre les rails (55) et (77).

Les figures 20 a 23 du dessin représentent un élévateur
équipé d'une embase de surélévation du chissis. En effet, les élévateurs

de ce type sont souvent utilisés pour les travaux d'entretien et de main-
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tenance dans des usines, entrepdts ou grands magasins pour effectuer
des travaux en hauteur sur des gaines de ventilation et de chauffage,
des cables électriques, des appareils de levage, etc....Toutefois, les locaux
étant le plus souvent encombrés de machines ou autres éléments fixes,
il n'est pas possible de positionner n'importe ou au niveau du sol, le chissis
d'un élévateur. Pour remeédier a ces inconvénients, I'élévateur selon !'inven-
tion peut &tre équipé d'un e embase de surélévation comprenant deux
paires de bequilles (82) dont chacune présente, d'une part, des moyens
de fixation sur un méat (6) et, d'autre part, des moyens de fixation sur
le chassis (2). A cet effet, chaque béquille (83) présente, dans sa partie
supérieure, deux séries de trous (84, 85) destinés a coopérer avec des
séries de trous (86, 87) ménagés, respectivement, dans un mat {(6) ou
dans le chéssis (2) en vue de sa fixation sur l'un ou l'autre de ces deux
éléments. En outre, chaque béquille (83) est équipée, a son extrémité
inférieure, d'une part, d'une roue (88) et, d'autre part, d'un patin d'appui
(89) monté en bout d'un vérin a vis (90) d'axe longitudinal a la béquille.

D'un point de vue pratique, les deux paires de béquilles (82) sont
fixées sur les deux méats (6) lorsque ceux-ci sont en position horizontale,
avec repérage des trous (84, 86) en fonction de la surélévation souhai-
tée du chassis (2). Il est ensuite procédé, comme montré a la figure 21,
au basculement des mats (6), mouvement au cours duquel les roues (88)
sont en appui sur le sol. L'élévateur est alors positionné sur le lieu d'utili-
sation, par exemple au-dessus d'une machine (92) apres quoi, par utilisation
des vérins (90), il est mis en appui stable sur les patins (89), comme
montré a la figure 22. Si l'appareil doit &tre déplacé a lintérieur du
méme local, il est possible de fixer par les trous (85, 87) les deux paires
de béquilles (82) sur le chissis (2) avant de replier les mats (6) a I'horizon-
tale, comme décrit précédemment, I'appareil occupant la position représen-
tée a la figure 23.

Les figures 24 a 28 représentent un élévateur a un méat, compre-
nant comme l'élévateur décrit précédemment un chissis (2) a proximité
d'une extrémité duquel est disposée une paire de supports (4) a la partie
supérieure desquels est articulé autour d'un axe horizontal (5), le mat
(93). Dans ce cas, le mat est constitué non pas par des profilés ouverts,
mais par un profilé inferieur (94) de plus grande section tubulaire, les
éléments suivants (95, 96) étant des profilés tubulaires dont celui (95)

est monte coulissant dans celui (94) et dont celui (96) est monté coulissant
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dans celui (95). Le profilé intérieur (96) est équipé, a son extrémité supé-
rieure, d'une partie tubulaire (97) de mé&me section que l'élément (94),
et venant prolonger celui-ci lorsque les différents é€léments du mit sont
emboités les uns dans les autres. Cet élévateur est équipé d'une nacelle
(98), dont le guidage sur le mat (93) est réalise par l'intermédiaire d'une
ceinture (99) prenant appui sur le pourtour du mat par l'intermédiaire
de galets (100). D'un point de vue pratique, lorsque l'appareil est dans
la position représentée a la figure 24, la nacelle est tout d'abord déplacée
le long de I'élément (94), puis le long du prolongement (97) du profilé
intérieur (96) ; c'est seulement apres, que les profilés (9%, 95, 96) sont
déboités les uns des autres pour poursuivre l'élévation de la nacelle.
Lors de I'abaissement de la nacelle, les opérations sont réalisées dans
'ordre inverse. Cette solution permet de disposer d'un chemin de guidage
périphérique sur le mat, de section constante, tout en bénéficiant des
avantages des eéléments télescopiques.

Comme montré a la figure 26, il est possible d'équiper la ceinture
de guidage (99) d'une ou de deux nacelles (98).

Chaque nacelle présente, en vue de cdté, une structure en forme
de paralléelogramme déformable. Lors du basculement du mat (93) de
la position verticale a la position horizontale, lé bord (102) du plancher
de la nacelle vient en appui contre le chéssis (2) de I'élévateur, ce qui
se traduit lors de la poursuite du mouvement par la déformation du paralle-
logramme qui prend une forme de losange aplati. La diagonale (102,
103) assure la tenue de la nacelle, en position d'utilisation de celle-ci.

La figure 28 représente les moyens de verrouillage du mét.
Sur le mat est fixé une piece (104) a 'intérieur de laquelle coulisse longitu-
dinalement au mat une broche (105) dont l'extrémité inférieure forme
un péne cylindrique (106) destiné a venir s'engager dans une piece (107)
solidaire du chassis, formant giche. Ce dispositif comprend également
une broche (108) coulissant transversalement au mét, destinée a pénétrer
dans une platine (109) solidaire du chariot portant la nacelle. La broche
(108) ne peut traverser une partie élargie (110) d'une ouverture ménagée
dans la broche (105) que lorsque celle~ci.est en position basse. Des ressorts
(112, 113) sont associés aux broches (105) et (108) respectivement, qui
tendent a déplacer celles-ci vers leur position de déverrouillage.

D'un point de vue pratique, lorsque le méit arrive en position
verticale,la broche (105) est déplacée vers le bas a l'encontre de l'action
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du ressort (112) jusqu'a ce que la partie élargie (110) de l'ouverture arrive
en face de la broche (108). Celle-ci déverrouille alors la platine (109)
et par engagement dans l'ouverture (110), verrouille la broche (105, 106)
en position basse. Pour replier I'élévateur, il est procédé de fagon inverse.



10

i5

20

25

30

35

0135452

14
REVENDICATIONS
1. - Elévateur du type comprenant au moins un méat télescopi-

que articulé sur un chissis sensiblement horizontal a proximité de I'une
de ses extrémités autour d'un axe horizontal, caractérisé en ce que l'axe
d'articulation (5) du mat (6) sur le chéssis (2) est situé dans un plan hori-
zontal au-dessus du plan superieur du chéssis, afin de permettre le loge-
ment de la plate-forme (16) entre le chéssis et le mat, lorsque celui-ci
est replie a I'horizontale, la plate-forme demeurant associée a chaque
mat lorsque celui-ci est a I'horizontale.

2. - Elévateur selon la revendication 1, caractérisé en ce que
I'axe d'articulation (5) de chaque mat est disposé de telle sorte que quand
celui-ci est en position verticale, la ligne verticale passant par son centre
de gravité est située entre l'axe d'articulation et le centre de l'appareil.

3. - Elévateur selon I'une quelconque des revendications 1 et
2, caractérisé en ce éh'il est equipé de moyens permettaﬁt, dans un pre-
mier temps, le pivotement de chaque méat (6) depuis sa position horizontale
jusqu'en position verticale, puis le déploiement des mits et le déplacement
de la plate-forme (16) le long de ceux-ci.

4. - Elévateur selon l'une quelconque des revendications | a
3, caractérisé en ce que, dans la mesure ou il comporte plusieurs mats
(6), associes a deux extrémités opposées de la plate-forme, les différents
mats sont decalés les uns par rapport aux autres, de maniere a pivoter
dans des plans paralleles suffisamment éloignés les uns des autres, pour
que les différents mats puissent &tre juxtaposés dans un méme plan horizon-
tal en position repliée.

5. - Elévateur selon l'une quelconque des revendications 1 a
4, caractérisé en ce qu'il comporte des moyens assurant le verrouillage
automatique des différentes parties de chaque mit en position rentrée,
tant que le mat n'est pas en position verticale, puis la libération des
difiérents éléments du mat dés que le mat est en position verticale.

6. - Elévateur selon l'une quelconque des revendications 1 a
5, caractérisé en ce qu'il comporte des moyens assurant le verrouillage
automatique de chaque méat en position verticale, lors du passage de
celui-ci de la position pliée a la position verticale, sans possibilité de
déverrouillage automatique. , s o

7. - Elévateur selon la revendication' 6, caractérisé en ce que

I'extrémité inférieure de chaque mAat en position verticale est située
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sensiblement au niveau du plan du chéssis, c'est-a-dire au-dessous de
I'axe d'articulation dudit mat.

8. - Elévateur selon l'une quelconque des revendications 6 et
7, caractérisé en ce que chaque mat (6) est équipé, a proximité de son
extrémité inférieure, d'au moins un doigt (19) maintenu poussé élastique-
ment de fagon a faire saillie de celle-ci et & pénétrer a I'intérieur d'une
douille (18) solidaire du chissis, formant giche, lorsque le mét est en
position horizontale.

9. - Elévateur selon I'une quelconque des revendications ! a
8, caractérisé en ce que la plate-forme (16) comprend un cadre (15)
monté pivotant, au moins a I'une de ses extrémités, autour d'un axe
parallele a l'axe d'articulation d'un mat sur un chariot déplagable longitu-
dinalement le long dudit mat.

10. - Elévateur selon !'une quelconque des revendications 1 a
9, caractérisé en ce que chaque mat (6) est constitué par deux séries
d'éléments (7) entretoisés ayant chacun la forme d'un double U dont
une gorge (8) sert au logement et a la fixation des entretoises la reliant
a un élément correspondant et dont l'autre gorge (10) sert au guidage
d'un élément de section inférieure ou des galets (12) de guidage de la
plate-forme pour I'élément le plus petit.

i1l. - Elévateur selon Il'ensemble des revendications 5 et 10,
caractérisé en ce que les moyens de verrouillage des.différents eléments
télescopiques de chaque mat (6) sont constitués par un doigt (26) qui,
porté par I'élément de plus grande section, est poussé elastiquement
de facon a pénétrer dans un orifice (25) ménagé dans une plaque (24)
portée par l'élément de section immédiatement inférieure, une butée
(32) solidaire du chassis etant prévue qui, prenant appui sur le support
(29) du doigt lorsque le mat est en position verticale, dégage le doigt
hors de la plaque solidaire du deuxieme elément, permettant le libre
coulissement des eléments télescopiques.

12. - Elévateur selon la revendication 11, caracteriseé en ce
que les moyens assurant le pivotement de chaque mat entre les positions
horizontale et verticale et le déploiement et le télescopage de celui-ci
comprennent un moteur (33) disposé a l'intérieur du chissis (2), entrainant
un tambour (34) sur lequel est enroulé un cible (35) passant sur une poulie
(36b) disposée a l'extremité inférieure de la partie de mét (6) de plus

grande section, sur une poulie (37) disposée a l'extrémité supérieure du
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méme élément, et dont l'extrémité libre est fixée a l'extrémité inférieure
de la partie télescopique de section immédiatement inférieure, un second
cible (39) passant sur une poulie (40) montée a !'extrémité supérieure
du deuxieme élément étant fixée a l'extrémité supérieure de la premiere
partie et a l'extrémité inférieure de la troisiéme partie, un autre cible
(44) passant sur une poulie (45) disposée a l'extrémité supérieure de la
troisieme partie étant fixée a l'extrémité supérieure de la deuxieme
partie et a l'extrémité inférieure de la quatrieme partie ou a la plate-
forme si le mit comprend trois éléments télescopiques.

13. - Elévateur selon I'une quelconque des revendication 1 a
9, caractérise en ce que chaque mat (50) est constitué par plusieurs
profilés tubulaires télescopiques (52 - 54) emboités les uns dans les autres,
dont celui (52) de plus grande section comprend, sur sa face tournée
vers le milieu de I'appareil, deux profilés longitudinaux (55) formant
rails de guidage pour un chariot (16) de la plate-forme et dont celui
(54) de plus petite section, de longueur supérieure a celle des autres
profilés, est equipe dans sa partie débordant de ceux-ci en position emboi-
tée des différents profilés, de deux rails (56) disposes dans le prolongement
des précedents, les moyens d'entrainement de la plate-forme et de coulis-
sement des éléments de chaque mit etant tels que, partant de la position
basse de la plate-forme, celle-ci soit déplacée vers le haut jusqu'a ce
que chaque chariot soit engagé dans les rails des profilés de plus- petite
section, avant le début du coulissement vers l'extérieur des différents
profilés constitutifs des méits.

14. - Elévateur selon la revendication 13, caracterisé en ce
que les moyens assurant le pivotement de chaque mat entre les positions
horizontale et verticale, le déplacement de la plate-forme (16) et le
coulissement des éléments de mats (52 - 54) sont constitués par un moteur
(57) dispose a l'intérieur du chissis, entrainant un tambour (58) sur lequel
est enroulé un clble (59) passant successivement sur des poulies disposées
a l'extrémite inférieure et a I'extrémité supérieure de chaque élément
de méit, en partant de I'élément de plus grande section, et en terminant
par l'élément de plus petite section, l'extrémité libre du cable étant
fixeée a la plate-forme ou aux moyens d'entrainement de celle-ci.

15. - Elévateur selon la revendication 14, caractérisé en ce
qu'il comprend des moyens de blocage de I'extrémité de chaque cable

entrainant la plate-forme, des que les méts quittent la position verticale.
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16. - Elévateur selon la revendication 15, caractérisé en ce
que les moyens de blocage de chaque extrémité d'un cible sont constitués
par un doigt (72, 76) associé a des moyens élastiques actionnant celui-ci
a lintérieur d'un organe (68) porté par l'extrémité libre du cable (59),
ce doigt étant monté sur I'élément de plus grande section du mat, et
étant susceptible d'étre escamoté a I'encontre des moyens élastiques
par action d'une butée, lorsque le méat considéré occupe une position
verticale. :

17. - Elévateur selon l'ensemble des revendications. 13 a 16,
caractérisé en ce que chaque chariot (13) portant la plate-forme (16)
est monté, avec possibilite d'un léger déplacement longitudipalement
au mat considéré, sur une plaque (68) a I'extrémité haute de laquelle
est fixé un chble d'entrainement (59) et dont la. partie béése présehte
un trou (70) permettant l'introduction du doigt de verkouiﬂage lors de
Iinclinaison du mat considéré par rapport & la verticale. |

18. - Elévateur selon l'ensemble des revendications 13 3 16,
caractérisé en ce que chaque chariot portant la plate-forme est monté
de fagon rigide sur une plaque a l'extrémité haute de laquelle est fixé
un cable d'entrainement (59) et dont la partie basse comporte un trou
(70) pour l'introduction du doigt de verrouillage, lorsque le mat considéré
s'incline par rapport a la verticale, la plate-forme étant fixée sur la
plaque a l'aide d'un verrou (74, 75) susceptible d'&tre ouvert lorsque
la plate-forme est en position basse et que le mat considéré est basculé
par rapport a la verticale.

19. - Elevateur selon l'ensemble des revendications 13 3 16,
caractérisé en ce que la plate-forme (16) est montée de fagon rigide
sur chacun des chariots (76) associés aux différents mats, les moyens
de guidage de chaque chariot en partie basse étant constitués par des
troncons de rails (77) solidaires du chdssis, demeurant en position verticale,
et disposés dans le prolongement des rails (55) équipant le mat lorsque
celui-ci est en position verticale, ce chariot comportant un trou pour
l'introduction du doigt de verrouillage (78) lorsque le méat considéré occupe
une position inclinée par rapport a la verticale.

20. - Elévateur selon l'une quelconque des revendications 12
et 14, caractérisé en ce que, dans la mesure ou il comprend plusieurs
mats (6), il est eéquipé d'un seul moteur (33) sur l'arbre de sortie duquel

sont calés autant de tambours (34) que I'élévateur comprend de mats.
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21. - Elévateur selon Il'une quelconque des revendications | a
20, caractérisé en ce que le chissis est de largeur réglable permettant
de modifier I'écartement entre les différents méts, c'est-a-dire la distance
entre les plans de pivotement desdits mats.

22. - Elévateur selon I'une quelconque des revendications 1 a
21, équipé de deux méats (6), caractérisé en ce qu'il est équipé d'une
embase de surélévation comprenant deux paires de béquilles (82, 83)
dont chacune est équipée de moyens de fixation (84, 87), d'une part,
sur un mit (6) et, d'autre part, sur le chissis (2).

23. - Elévateur selon la revendication 22, caractériseé en ce
que chaque béquille (83) est equipée, a son extrémité inférieure, d'une
roue (88) et d'un patin (89) monté a l'extrémité d'un vérin a vis (90)
d'axe paralléle a la béquille.

24. - Elevateur selon l'une quelconque des revendications 1 a
7, comportant un mat unique, caractérisé en ce que le mat (93) comprend
plusieurs éléments télescopiques, dont celui extérieur (94) est constitué
par un profilé tubulaire, et dont celui (96) de plus petite section est
équipé, a son extrémité supérieure, d'un trongon (97) de profilé tubulaire
de méme section que I'élément (94) et venant dans le prolongement de
celui-ci lorsque les éléments sont en position rentrée les uns dans les
autres, la plate-forme étant montée sur le mat par I'intermédiaire d'une
ceinture (99) prenant appui sur les éléments (94) et (97) par des galets
(100), les moyens de commande du mouvement assurant tout d'abord
le déplacement de la plate-forme le long des é€léments (94) et (97) puis
le dégagement des éléments télescopiques (94-96) les uns des autres.

25. - Elévateur selon la revendication 24, caractérisé en ce
que la plate-forme (98) est constituée par une nacelle présentant, en
vue de c6té, une structure en forme de parallelogramme déformable
permettant, lors du basculement du mat vers la position horizontale,
son pliage entre le mat (93) et le chéssis (2).

26. - Elevateur selon [l'une quelconque des revendication 24
et 25, caractérisé en ce que les moyens de verrouillage du mét (93) et
de la plate-forme (98) comprennent une broche (105) de verrouillage
du mat (93) en position verticale sur le chassis (2) et une broche (108)
de verrouillage de la plate-forme (98) en position basse sur le mét, la
broche (108) étant susceptible d'étre déverrouillée et de s'engager dans

une ouverture (110) de la broche (105) lorsque celle-ci est en position
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verrouillée dans le chassis (2).
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