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le bas par rapport & son axe d'articulation (18) de
levage.
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Améliorations a la stabilité des chariots élévateurs a bras télescopique

La présente invention concerne les chariots
éldvateurs auto-moteurs du type comportant un
bras télescopique unique, articulé dans la moitié
arrigre du chéssis (cf. figures 1 et 2).

Ce bras télescopique est muni d'un vérin hy-
draulique de relevage qui est, en général, placé
sous la poutre télescopique, enire la poutre et la
structure de l'engin.

L'extrémité avant dudit bras télescopique com-
porte un moyen d'attelage d'outils spécifiques pour
ia manutention des charges, tels que des fourches,
des bennes, des potences ...

Les chariots de ce type sont pour la plupart
équipés d'un essieu arrigre oscillant, qui sert a
améliorer le confort et la stabilité en dynamique, en
particuiier en tous terrains.

En contrepartie de cette disposition, la stabilité
statique de I'engin et de sa charge est assurée par
un iriangle de sustention dont le sommet passe par
'axe de I'essieu arrigre oscillant, ia base opposée
Stant constituée par I'essieu avant.

Les chariots actuels sont caractérisés en ce
que, pour améliorer les hauteurs de levage en
conservant un encombrement raisonnable de ion-
gueur, I'axe d'articulation de levage de la poutre
télescopique se trouve dans une position surélevée
par rapport au reste de la machine, parfois méme
au-dessus du niveau de la téte du conducteur. La
poutre téiescopique, quant 2 elle, est positionnée
immédiatement au-dessus ou au-dessous de cet
axe, et ce pour permettre l'implantation du pied du
vérin, dit de télescopage , qui permet de sortir et
de rentrer I'élément télescopique de la poutre.

La poutre télescopique est donc caractérisée
par la position surélevée de sa partie arriere et
basse de sa partie avant. Cette disposition entraine
deux inconvénients.

Le premier est que la poutre télescopique tra-
verse largement le champ de vision latéral du
conducteur (cf figure 1) dans la position naturelle
de transport d'une charge, nuisant ainsi dangereu-
sement 2 la visibilité du conducteur.

Le deuxiéme est qu'elle entrafne un important
déplacement, en rotation vers I'arriére du cenire de
gravité de la poutre télescopique lors des levages
4 grande hauteur. Cet important déplacement des
masses du télescope vers l'arriére de l'engin est
défavorable & sa stabilité transversale vers l'arriére.
Or la stabilité transversale vers I'arriére obéit 2 une
norme et des essais visant & conférer.2 ces engins
un abague des capaciiés de levage acceptable
pour leur sécurité d'utilisation.

Sur un abaque des capacités de levage carac-
téristique des chariots actuels (figure 5), on voit
que les lignes d'isocapacité sont fortement inflé-
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chies vers l'arriére pour les grandes hauteurs et
fortes charges. Cet infléchissement vers l'arriére
s'explique par le recul des masses de ia charge et
du télescope lors de I'élévation.

L'invention vise & remédier 2 ces inconvénients et
4 procurer une nouvelle disposition du bras téles-
copique d'un chariot élévateur qui améliore ainsi
les performances de levage pour une puissance
donnée.

A cet effet, le chariot 2 bras télescopique selon
linvention qui comporte de maniére connue un
chassis, un moteur thermique et une transmission ,
une cabine de pilotage et un bras de levage arti-
culé a l'arrigre du chéssis, est caractérisé en ce
que le bras est déporté vers le bas par rapport &
'axe d'articulation de levage. Ainsi, lors de I'éléva-
tion du bras, celui-ci a tendance a se rapprocher
du centre du chariot ce qui augmente considéra-
blement sa stabilité et en conséquence sa capacité
de levage.

Selon un mode de réalisation préférentiel, pour
augmenter au maximum I'abaissement de la pou-
tre, le ou les vérins de relevage du télescope
pourront &ire placés sur les cbiés de la pouire
télescopique, libérant ainsi un espace supplémen-
taire, espace qui, dans une conception traditionnel-
le, est occupé par le vérin de relevage.

L'axe d'articulation d'élévation de la poutre,
quant 2 lui, restera 2 une hauteur sensiblement
aussi élevée que celle des chariots télescopiques
traditionnels. Seul le bras télescopique sera rabais-
sé de manigre tr@s importante par rapport 2 son
axe d'articulation au moyen d'une siructure en for-
me de crosse dont l'sxtrémité supérieure est tra-
versée par I'axe d'articulation d'élévation.

L'invention est donc caractérisée par un déport
important de la poutre télescopique par rapport a
son axe d'articulation. Ce déport pouvant atteindre
ou méme dépasser 40% de la hauteur de l'axe
d'articulation par rapport au sol.

Par ailleurs, compte tenu de cet abaissement
du bras, celui-ci se trouvera en position basse au-
dessous du champ de vision du conducteur, amé-
liorant ainsi sa visibilité latérale.

En outre, la stabilitt générale de l'engin se
frouve nettement améliorée ce qui renforce I'effet
bénéfique de l'invention sur les capacités de leva-
ge du chariot.

L'invention peut éire appliquée aux chariots
élévateurs i architecture tradifionnelle . dans les-
quels le bras télescopique passe au-dessus du
groupe motopropuiseurs centrée sur le chassis. On
obtient dans ce cas déja une amélioration impor-
tante de la stabilité ainsi que de la visibilité.

Dans un mode de réalisation particulidrement



3 EP 0 325 064 A1 4

avantageux le gain de stabilité et de visibilité est
augmenté lorsqu'on applique I"invention a des cha-
riots élévateurs dont tous les organes encombrants
(groupe moto-propulseur, transmission, cabine) ont
été disposés de maniére & dégager entirement
I'axe longitudinal médian du chariot pour y loger le
bras télescopique.

D'autres caractéristiques et avantages de I'in-
vention ressortiront de la description qui va suivre
d'un exemple de réalisation préférentiel non limita-
tif en relation avec les dessins annexés sur les-
quels :

La figure 1 est une vue de profil d'un chariot
élévateur & bras télescopique de type connu ;

La figure 2 est une vue de dessus du chariot
de la figure 1 ;

La figure 3 est une vue de profil d'un chariot
élévateur selon l'invention ;

La figure 4 est une vue de dessus du chariot
de la figure 3 ;

La figure 5 est un diagramme des courbes
de charges d'un chariot selon les figures 1 et 2 ;

La figure 6 est un diagramme correspondant
a celui de la figure 5 pour un chariot selon I'inven-
tion;

La figure 7 est un schéma iliustrant le dépla-
cement du centre de gravité du bras télescopique
avec les chariots élévateurs usuels et les chariots
élévateurs selon 'invention.

Dans l'exemple de réalisation préférentiel re-
présenté sur les figures 3 et 11, la cabine 1 est
disposée d'un cbté du chariot entre les roues avant
9 et arridre 10, le moteur 2 est disposé entre les
roues opposées 9 et 10 de l'autre cdté du chéssis,
l'ensemble dégageant totalement une plate-forme
centrale pour le bras 6 qui peut ainsi &tre disposé
le plus bas possible.

Le bras télescopique & est généralement
constitué de 2 a 3 sections, I'extrémité de la sec-
tion interne portant un tablier d'accrochage 7 d'ou-
tils tels que des fourches (représentées dans cet
exemple), des godets, des bennes & béton etc...

La transmission entre le moteur et l'essieu
avant 11 est une transmission hydrostatique.

La potence 4 est disposée sensiblement au
niveau de I'essieu arrigre 11.

Le bras 6 est pendulé sous l'extrémité supé-
rieure de la potence 4 qui est constitué de deux
piliers 17 articulés autour d'un arbre transversal 18.

Le déport entre I'axe d'articulation 18 et avec
f'axe longitudinal du bras télescopique 3 est repré-
senté par la fleche d sur la figure 3. It est obtenu
par la structure générale du bras 6 en forme de
crosse a I'exirémité arriére du télescope externe.

Cette structure en déport d permet d'augmen-
ter considérablement la stabilité du chariot pour
des hauteurs de ievage et des charges identiques
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et, corollairement slle permet d'augmenter les ca-
pacités de levage, a coefficient de sécurité identi-
que. Cette amélioration des capacités apparaft net-
tement lors de la comparaison des figures 5 et 6
ol la figure 5 représente I'abaque de charge d'un
chariot actuel et la figure 6 celle d'un chariot de
méme dimension réalisé selon l'invention.

Avantageusement, prés de la base de la poten-
ce 4, chaque montant de ladite potence porte un
point d'articulation 19 pour un vérin 20 dont I'extré-
mité de la tige est articulée sur une chape 21 fixée
sur le dessus du tube externe du bras 6. On voit
que cette disposition assure un abaissement du
centre de gravité du bras, ce qui renforce encore
{'amélioration des performances de levage.

La figure 7 est un schéma de principe sur
lequel apparaissent les trajectoires des centres de
gravité des deux types de poutres télescopiques :

. une poutre traditionnelle (référence 22)
. une poutre selon I'invention (référence 23)

Ce schéma fait apparaftre clairement ['amélio-
ration de stabilité procurée par I'invention.

En effet le centre de gravité G2 de la poutre
selon I'invention est constamment plus bas ou plus
avancé que le cenire de gravité G1 d'une poutre
classique, durant tout le mouvement d'élévation.

Le schéma de principe de la figure 7 fait appa-
rafire les gains de stabilité induits par une poutre
télescopique selon l'invention au cours d'un mou-
vement complet de levage. Ai (initial) représente la
différence enire G2 et G1 en position basse.

A1, A2 ... AB représentent les gains obtenus
au cours de I'élévation et Af(final) le gain enfin de
levage, & hauteur maximum.

Revendications

1. Chariot élévateur auto-moteur du type & bras
télescopique articulé sous une potence , caractéri-
sé en ce que le bras i€lescopique (6) est déporté
vers le bas par rapport 2 son axe d'articulation (18)
de levage.

2. Chariot élévateur selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le bras télescopique (6) est
manoeuvré par un ou deux vérins (20) disposés sur
I'un ou les ctés du bras.

3. Chariot élévateur selon la revendication 2,
caractérisé en ce que I'exirémité de la tige du ou
des vérins (20) est articulée sur le dessus du
télescope externe du bras (6).

4. Chariot élévateur selon ['une quelconque des
revendications 1 4 3, caragiérisé en ce que le bras
télescopique (6) est de structure en forme de cros-
se articuiée sur des piliers fixes (17) disposés a
proximité de I'exirémité arriere du télescope exter-
ne et une partie avant coudée vers le bas du
télescope.
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5. Chariot élévateur selon I'une quseleonque des
revendications 1 a 4, caractérisé en ce que la
potence {17) du bras (6) est implantée au-dessus
de I'essieu arriére (12) du chariot.

6. Chariot élévateur selon I'une quslconque des 5
revendications 1 & 5, caractérisé en ce que le
moteur (2) et la cabine (1) sont implantés de ma-
nigre 4 dégager I'axe longitudinal médian du cha-
riot pour y loger le bras télescopique (6).
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Revendications modifiées conformément 2 la régle
86(2) CBE.

1. Chariot élévateur auto-moteur du type & bras 15
télescopique articulé sous une potence formée de
deux piliers fixes articulés autour d'un axe d'arti-
culation, caractérisé en ce que le bras télescopique
(6) est déporté vers le bas par rapport a l'axe
d'articulation (18) d'une distance (d) non négligea- 20
ble.

2. Chariot élévateur selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le bras télescopique (6) est
déporté vers le bas par rapport 2 l'axe d'articula-
tion d'une distance sensiblement égale & 40% de 25
la hauteur entre le bras et le sol.

3. Chariot élévateur selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le bras télescopique (6)
présente, & l'exirémité arrire de son télescope
externe, une structure en forme de crosse. 30

4. Chariot élévateur selon la revendication 2,
caractérisé en ce que le bras télescopique (6) est
articuié sur 'axe (18) 3 I'exirémité de ladite crosse.

5. Chariot élévateur selon I'une quelcongue des
revendications 1 & 4, caractérisé en ce que le bras 35
télescopique est manoeuvré par au moins un vérin
(20), disposé & coté du bras, dont I'extrémité de la
tige est articulée au-dessus du télescope externe
du bras (6).

6. Chariot élévateur selon I'une quelconque des 40
revendications 1 a4 5, caraciérisé en ce que la
potence (4) du bras (6) est implantée au-dessus de
I'essieu arriére {12) du chariot.

7. Chariot élévateur selon I'une quelconque des
revendications 1 &4 6, caractérisé en ce que le 45
moteur (2) et la cabine (1) sont implantds de ma-
nigre 4 dégager l'axe longitudinal médian du cha-
riot pour y loger le bras télescopique (6).
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