EP 0 701 963 A1

) Eoevenramaen AR RARTAT TR
(19) o European Patent Office

Office européen des brevets (11) EP 0 701 963 A1
(12) DEMANDE DE BREVET EUROPEEN

(43) Date de publication: (51) Intcl.e: B66F 9/065, B66F 9/075
20.03.1996 Bulletin 1996/12

(21) Numéro de dépot: 95402069.9

(22) Date de dépét: 13.09.1995

(84) Etats contractants désignés: (72) Inventeur: Braud, Marcel-Claude
DE FR GB IE IT NL F - 49270 Champtoceaux (FR)
(30) Priorité: 14.09.1994 FR 9410953 (74) Mandataire: Kaspar, Jean-Georges
04.01.1995 FR 9500033 c/o Cabinet LOYER
77, rue Boissiére
(71) Demandeur: MANITOU BF F-75116 Paris (FR)
F-44150 Ancenis (FR)

(54) Chariot de manutention motorisé a bras téléscopique

(57)  Un chariot de manutention motorisé (3), a bras
télescopique (9), comprenant un chéssis (1) monté sur
une pluralité de roues dont I'une au moins (7) est motrice,
ledit chéssis (1) portant un groupe motopropulseur (3),
une cabine (2) et des moyens (4) de levage disposés
entre le groupe motopropulseur (3) et la cabine (2), les-
dits moyens (4) de levage comprenant ledit bras téles-
copique (9) monté a pivotement autour d'une axe (10)
sensiblement horizontal. L'ensemble des moyens de le-
vage (4) comprenant le bras télescopique (9) est dépla-
cable transversalement, de maniére a permettre un ré-
glage précis sur une distance prédéterminée (d) du po-
sitionnement des moyens de levage (4) en vue de la pré-
hension de la charge.

Un chariot de manutention motorisé apte a étre em-
barqué a l'arriere d'un véhicule porteur comporte un
chéssis (1) présentant une conformation en U équipé de
deux roues avant (5, 6) et d'une roue arriére (7) directri-
ce, un poste de conduite (2) et des moyens de levage (4).
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Description

L'invention est relative & un chariot de manutention
motorisé, notamment du genre apte a étre embarqué a
I'arriere d'un véhicule porteur.

On connait des chariots aptes a étre embarqués sur
un véhicule porteur tel qu'un camion, pouvant étre utili-
sés au chargement et au déchargement du camion et
ensuite étre fixés a l'arriére de celui-ci pour étre ainsi
transportés. Ce genre de chariot est généralement de
réalisation peu encombrante, de maniére & dépasser du
camion d'une faible distance, son chassis étant réalisé
de maniére que les roues avant soient voisines de I'ex-
trémité avant de sa fourche de chargement.

A cet effet, les chariots de manutention motorisés
du type précité comportent généralement un chéassis
présentant une conformation en U ouvert vers l'avant,
équipé de deux roues avant et d'une roue arriére direc-
trice, de sorte que les moyens de levage s'étendent ainsi
dans leur position la plus rétractée entre les branches
latérales du chéssis en U.

Une contrainte générale pour la conception des cha-
riots embarqués sur camion est que ces chariots doivent
&tre aussi légers que possible pour ne pas diminuer no-
tablement la charge utile du camion. C'est la raison pour
laquelle les chariots embarqués sont généralement dé-
pourvus de contrepoids et congus de maniére que la
charge soit disposée entre les bras de roues a l'arriére
des roues avant du chariot en position de transport. Ce-
pendant, il est nécessaire pour pouvoir déposer ou pren-
dre une charge sur le plateau du camion dans le cas ou
les roues avant ne peuvent pas passer sous ledit pla-
teau, de prévoir des dispositifs annexes pour avancer
les fourches de chargement en avant des roues avant :
dans cette position statique de chargement, la charge
pouvant étre levée par un chariot embarqué est sensi-
blement égale au poids total a vide du chariot.

Pour satisfaire aux contraintes précitées, les cha-
riots embarqués de type connu sont tous réalisés sous
forme de chariot & mét vertical & double effet : ce méat
vertical & double effet permet la manutention et le trans-
port et facilite également le chargement du chariot & l'ar-
riére du camion selon une technique connues par exem-
ple d'aprés le document FR 2 298 454.

Les dispositifs annexes connus pour déplacer les
fourches a l'avant des roues avant dans le cas d'une pri-
se de charge en avant des roues avant sont du type a
fourches télescopiques, & extenseur de fourche, ou a
mat rétractable.

Dans le cas des fourches télescopiques, chaque
fourche télescopique présente un fourreau coulissant
sur un support guidé par des glissiéres ou des galets et
entrainé par un vérin de maniére synchronisée avec le
déploiement de l'autre fourche. Cette disposition présen-
te l'inconvénient selon lequel les fourches télescopiques
sont soumises a une usure rapide par frottement au con-
tact du sol et nécessite de maintenir les fourches parfai-
tement horizontales lorsqu'elles sont en position dé-
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ployée, car la charge se trouvant éloignée du dosseret
de charge et du tablier du mat, est susceptible de glisser
brusquement jusqu'au dosseret de charge et de provo-
quer ainsides accidents indésirables. En outre, cette dis-
position entraine des co(ts de fabrication élevés et des
colts d'entretien importants pour une fiabilité de fonc-
tionnement relativement faible.

Dans le systéme & extenseur de fourches, une struc-
ture déformable a ciseaux relie le mat vertical et le tablier
supportant les fourches, en déplacant ainsi les fourches
horizontalement vers l'avant lors de la déformation de la
structure a ciseaux. Ce systéme présente d'une part I'in-
convenient d'augmenter le dépassement total du chariot
a l'arriere du camion, d'une distance correspondant a la
longueur de la structure déformable a ciseaux en posi-
tion repliée, ce qui augmente la longueur de I'ensemble
total roulant comprenant le véhicule porteur et le chariot
embarqué, et présente d'autre part l'inconvénient de di-
minuer la charge utile du véhicule porteur correspondant
du poids supplémentaire ajouté par la présence de cette
structure déformable a ciseaux. En outre, du fait que le
tablier supportant les fourches est écarté du mét en po-
sition rentrée, les fourches avant sont déportées du mat
de la valeur correspondant a cet écartement, ce qui di-
minue la capacité de transport de charge du chariot ; tan-
dis qu'en position de chargement statique sur place, la
charge utile du chariot est réduite en raison du déplace-
ment du centre de gravité résultant du poids supplémen-
taire de la structure déformable a ciseaux, poids appli-
qué en avant des roues avant.

Dans les dispositifs & méat rétractable, le méat est
monté sur une structure qui coulisse a l'intérieur du chéas-
sis du chariot. Cette disposition présente les mémes in-
convénients que le systéme extenseur de fourches en
raison du fait que le déplacement vers l'avant de l'en-
semble comportant le mét et sa structure porteuse en-
traine un déplacement important vers l'avant du centre
de gravité du chariot, déplacement entrainant une réduc-
tion notable de la capacité de transport de charge et de
la stabilité en chargement statique sur place.

De la maniére générale, tous les chariots aptes a
étre embarqués sur camion de I'art antérieur, c'est-a-dire
des chariots & mét vertical & double effet, présentent I'in-
convénient selon lequel le mat disposé a l'avant du con-
ducteur obstrue le champ de visibilité sur la charge et
sur la fourche située a l'opposé du poste de conduite.
Ces chariots embarqués de I'art antérieur présentent ge-
néralement une faible garde au sol et ne sont pas aptes
a circuler sur des terrains accidentés.

Il est connu, dans ce domaine des chariots & mat
vertical qui n'est pas visé par la présente invention, de
déplacer les fourches porteuses latéralement pour les
positionner en correspondance avec les charges & ma-
nutentionner. En particulier, on peut réaliser le deplace-
ment latéral des fourches a l'aide d'un tablier intermé-
diaire portant les fourches et se deplacant latéralement
par rapport a un tablier principal. Le déplacement latéral
de I'ensemble de la structure de levage comprenant un
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mat vertical portant un ou plusieurs tabliers peut égale-
ment étre réalisé par rapport au chassis porteur par des
moyens appropriés.

Dans cette technique connue, la mise en oeuvre du
déplacement latéral des fourches exige de mettre en pla-
ce des tabliers intermédiaires ou structures porteuses in-
termédiaires importantes qui renchérissent le codt du
chariot élévateur et en particulier augmentent son poids
total en charge, de sorte que la charge utile du chariot
estdiminuée a poids total en charge constant, et de sorte
que le colt de fabrication du chariot est augmenté de
maniére notable.

L'invention a pour but de remédier aux inconvé-
nients précités de l'art antérieur, en créant un nouveau
chariot de manutention motorisé apte a étre embarqué
a l'arriere d'un véhicule porteur de maniére simple et ra-
pide.

L'invention a également pour but d'appliquer le prin-
cipe du déplacement latéral de la structure porteuse au
chariot a bras télescopique, sans augmentation notable
d'organe mécanique, tout en permettant une exploitation
présentant les mémes performances que celles de l'art
antérieur.

L'invention a pour objet un chariot de manutention
motorisé, apte a étre embarqué a l'arriére d'un véhicule
porteur, du genre comportant un chéssis présentant une
conformation en U, équipé de deux roues avant et d'une
roue arriére directrice, un poste de conduite et des
moyens de levage, caractérisé en ce que les moyens de
levage comportent un bras télescopique monté a pivo-
tement sous l'action d'un vérin de levage autour d'un axe
sensiblement horizontal situé & l'arriére du chassis sen-
siblement au-dessus de ladite roue arriére directrice.

Selon d'autres caractéristiques de l'invention :

- le poste de conduite est situé sur un cété du chariot,
le groupe motopropulseur est situé du cété opposé
au poste de conduite et le bras télescopique dans
sa position abaissée et rétractée correspondant au
transport d'une charge passe entre le poste de con-
duite et le groupe motopropulseur.

- le bras télescopique porte a son extrémité éloignée
de l'axe de pivotement un organe de préhension
orientable a pivotement autour d'un axe horizontal
sous |'action d'un vérin d'actionnement.

- le brastélescopiques porte a son extrémité éloignée
de l'axe de pivotement un tablier supportant des
fourches.

- le bras télescopique équipé d'un tablier supportant
desfourches est soumis a l'action d'un vérin de com-
pensation, de maniére a maintenir les fourches ho-
rizontales.

- lechassis porte des stabilisateurs rétractables aptes
a venir en appui sur le sol en avant des points de
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contact des roues avant avec le sol.

- le vérin de levage et le vérin de compensation sont
montés de part et d'autre de la poutre du bras téles-
copique.

- le chariot comporte un moyen de verrouillage du
chariot embarqué sur le véhicule porteur avec un
support solidaire du véhicule porteur.

- ledit moyen de verrouillage est commandé directe-
ment a partir du poste de conduite du chariot.

- lemoyen de verrouillage est commandé sur arrét du
moteur du chariot.

L'invention a également pour objet un chariot de ma-
nutention motorisé, a bras télescopique, comprenant un
chéssis monté sur une pluralité de roues dont I'une au
moins est motrice, ledit chassis portant un groupe mo-
topropulseur, une cabine et des moyens de levage dis-
posés entre le groupe motopropulseur et la cabine, les-
dits moyens de levage comprenant ledit bras télescopi-
que monté a pivotement autour d'un axe sensiblement
horizontal, caractérisé en ce que I'ensemble des moyens
de levage comprenant le bras télescopique est déplaca-
ble transversalement, de maniére a permettre un régla-
ge précis sur une distance prédéterminée du positionne-
ment des moyens de levage en vue de la préhension de
la charge.

Selon d'autres caractéristiques de l'invention :

- le bras télescopique est déplagable transversale-
ment sur son axe de pivotement sous l'action de
moyens d'actionnement disposés au voisinage du-
dit axe de pivotement,

- lesdits moyens d'actionnement sont des moyens
d'actionnement hydraulique comportant au moins
un vérin hydraulique dont la direction d'actionne-
ment est sensiblement paralléle a I'axe de pivote-
ment du bras télescopique,

- les moyens d'actionnement sont pratiquement
coaxiaux a l'axe de pivotement du bras télescopi-
que,

- les moyens d'actionnement sont & double effet,

- les moyens d'actionnement sont des moyens hy-
drauliques alimentés par des orifices sensiblement
paralléles ou coaxiaux a l'axe de pivotement,

- les moyens d'actionnement sont des moyens hy-
drauliques alimentés par des orifices sensiblement

orthogonaux & l'axe de pivotement.

L'invention sera mieux comprise grace a la descrip-
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tion qui va suivre donnée a titre d'exemple non limitatif
en référence aux dessins annexés dans lesquels :

Lafigure 1 représente schématiquement une vue en
élévation latérale selon la direction de la fleche | des fi-
gures 2 et 3 d'un chariot selon l'invention.

La figure 2 représente schématiquement une vue
simplifiée de dessus dans le sens de la fleche Il des fi-
gures 1 et 3 d'un chariot selon l'invention.

Lafigure 3représente schématiquement une vue ar-
riére dans le sens de la direction des fleches Il des figu-
res 1 et 2 d'un chariot selon l'invention.

Les figures 4 et 5 représentent des diagrammes de
charge caractéristiques d'un chariot selon l'invention.

Lesfigures 6 a 8 représentent schématiquement les
étapes d'un procédé d'embarquement d'un chariot selon
I'invention & l'arriére d'un véhicule porteur.

La figure 9 représente schématiquement en coupe
une vue partielle axiale d'un bras télescopique de chariot
de manutention selon l'invention.

Lafigure 10 représente une vue en coupe axiale par-
tielle d'un autre chariot selon l'invention.

En référence aux figures 1 & 3, dans lesquelles les
éléments identiques ou fonctionnellement équivalents
sont repérés par des chiffres de référence identiques, un
chariot selon l'invention comporte un chéssis 1 présen-
tant une conformation en U s'ouvrant vers l'avant, un
poste de conduite 2, un groupe motopropulseur 3 et des
moyens de levage 4.

Une branche 1a du chéassis porte une roue avant 5
tandis que l'autre branche 1b porte l'autre roue avant 6.
La roue arriére 7 directrice est montée sensiblement au
milieu du corps principal du chassis. La roue arriére di-
rectrice 7 est commandée par un volant 8 situé dans le
poste de conduite 2 qui comporte également tous les or-
ganes de commande des moyens de levage 4.

Le groupe motopropulseur 3 est de préférence un
groupe comportant un moteur thermique entrainant une
pompe hydraulique, les organes de distribution et de
commande nécessaires étant regroupés avec le groupe
motopropulseur 3 et commandés directement depuis le
poste de conduite 2.

Selon l'invention, les moyens de levage 4 compor-
tent un bras télescopique 9 monté a pivotement autour
d'un axe 10 sensiblement horizontal situé a l'arriére du
chéssis 1 sensiblement au dessus de la roue arriére di-
rectrice 7.

Le poste de commande et de conduite est situé sur
un cété du chariot, le groupe motopropulseur 3 est situé
du cbte opposé au poste de commande et de conduite,
et le bras télescopique 9 dans sa position abaissée et
rétractée correspondant au transport d'une charge pas-
se entre le poste de conduite 2 et le groupe motopropul-
seur 3.

Cette disposition fournit ainsi une excellente visibi-
lité sur la charge et sur les moyens de levage 4, contrai-
rement a la disposition de l'art antérieur ou le mét rétrac-
table obstruait la visibilité de l'opérateur.

Le bras télescopique 9 porte a son extrémité éloi-
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gnée de I'axe de pivotement 10 un organe de préhension
11 orientable a pivotement autour d'un axe horizontal 12
sous l'action d'un vérin d'actionnement non représenté
et de type connu en soi.

L'organe de préhension 11 est de préférence con-
formé en tablier supportant des fourches 13a, 13b. Les
fourches 13a, 13b peuvent partir de la position abaissée
et rétractée du bras télescopique 9 correspondant au
transport d'une charge et représentée en traits pleins,
pour passer a d'autres positions horizontales ou incli-
nées dans un sens de cavage ou un sens de déverse-
ment représentées en traits pointillés.

Le bras télescopique 9 est extensible sous l'action
d'un vérin intérieur non représenté et pivote sous l'action
d'un vérin de levage 14 disposé latéralement par rapport
au bras et fixé & une équerre solidaire de la poutre du
bras télescopique 9.

Dans le cas d'un transport de charge sur terrain ac-
cidenté, on équipe avantageusement le chariot selon
l'invention d'un vérin de compensation, apte a maintenir
les fourches 13a, 13b horizontales lors du transport de
la charge dans le cas d'un déplacement du chariot sur
terrain accidenté. De préférence, le vérin de levage 14
et le vérin de compensation 15 sont montés de part et
d'autre de la poutre du bras télescopique 9, dans une
position n'interférant pas avec la visibilité du conducteur
lorsque le bras télescopique 9 est en position de trans-
port, entierement abaissé et rétracté.

Avantageusement, I'ensemble des moyens de leva-
ge 4 est déplagable transversalement d'une distance
prédéterminée d de maniére & permettre un réglage pré-
cis du positionnement des moyens de levage lors de la
préhension de la charge.

Ainsi, les moyens de levage 4 comprenant le bras
télescopique 9 sont déplagable sur la course d selon un
mouvement commandé et contrdlé de préférence hy-
drauliqguement sous l'action de moyens de translation
disposés au voisinage de l'axe de pivotement 10.

De préférence, les moyens d'actionnement hydrau-
liques comportent au moins un vérin hydraulique, dont
la direction d'actionnement est sensiblement paralléle a
I'axe de pivotement 10.

En référence a la figure 4, un chariot selon l'inven-
tion présente un diagramme de stabilité sans béquille
correspondant a la levée d'une charge de 9000 N a une
distance de 1 métre en avant des roues avant : on obtient
ainsi des performances équivalentes a ou meilleures
que celles des chariots embarqués de l'art antérieur. En
particulier, les chariots selon l'invention ont une portée a
l'avant des roues notablement supérieure aux chariots
de l'art antérieur.

La figure 5 représente un diagramme de stabilité
avec béquille encore amélioré par rapport au diagramme
de stabilité sans béquille de lafigure 4 et par rapport aux
caractéristiques des chariots embarqués de l'art anté-
rieur, dans le cas ou l'on équipe un chariot selon l'inven-
tion de stabilisateurs 16 rétractables aptes a venir en ap-
pui sur le sol en avant du point de contact P d'une roue
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avant 5 avec le sol.

Les stabilisateurs 16 rétractables aptes a venir en
appui sur le sol en avant des points de contact des roues
avant 5 avec le sol sont fixés sur le chassis 1 du chariot
selon l'invention selon une maniére connue en soi pour
la fixation de stabilisateurs sur les chariots embarqués
de l'art antérieur et commandés de maniére analogue
par un vérin d'actionnement exergant une poussée sen-
siblement verticale.

En référence aux figures 6 a 8, un procédé de char-
gement d'un chariot selon l'invention et de solidarisation
a un véhicule porteur comporte les étapes décrites
ci-aprés.

En référence a la figure 6, on allonge le bras téles-
copique d'une longueur de I'ordre de 20 cm, de maniére
a enfiler les fourches 13a, 13b dans des fourreaux 20
prévus a cet effet et solidarisés au véhicule porteur sous
le plateau de celui-ci de préférence par des moyens d'ac-
crochage a fixation rapide de type connus en soi. A l'ar-
riere des fourreaux 20, des supports 21 sont disposés
dans une position prédéterminée permettant le passage
des fourches 13a, 13b et du bras télescopique 9 l1égére-
ment étendu entre les supports 21.

Aprés avoir enfilé les fourches dans les fourreaux
20, on effectue un mouvement combiné de montée et de
pivotement du chariot autour du bras télescopique 9 jus-
qu'a la position représentée a la figure 7 dans laquelle
le chéssis 1 est entierement soulevé du sol et incliné 1é-
gérement vers |'avant d'un angle compris entre 10 et 15
degrés d'angles sexagésimaux.

A partir de la position de la figure 7, on rétracte com-
plétement le bras télescopique 9, ce qui a pour effet de
reposer le chassis 2 sur le support 21. On braque de pré-
férence la roue directrice arriére 7 complétement a gau-
che ou complétement a droite, de maniére a limiter le
dépassement du chariot vers l'arrigre du véhicule.

Le chariot repose alors sous I'effet de son propre
poids sur le support 21 sur lequel il est appliqué par le
bras télescopique en position complétement rétractée :
la position d'équilibre du chargement de la machine se-
lon l'invention embarquée a l'arriére du véhicule porteur
est parfaitement stable et permet le transport sur de lon-
gues distances.

Avantageusement, on prévoit un moyen de ver-
rouillage complémentaire du chariot embarqué sur le vé-
hicule porteur avec le support 21 solidaire du véhicule
porteur. Ce moyen de verrouillage peut par exemple
comporter deux verrous latéraux commandés directe-
ment au moyen d'une manette disposée dans le poste 2
de conduite et de commande du chariot. Ces verrous la-
téraux peuvent étre des verrous mécaniques ou a com-
mande hydraulique, ou encore & commande électrique.
Dans une variante préférée, le moyen de verrouillage est
commandé par l'arrét du moteur du chariot ou l'interrup-
tion d'énergie électrique du chariot, ou linterruption
d'énergie hydraulique du chariot.

L'invention décrite en référence a des modes de réa-
lisation particuliers n'y est nullement limitée mais couvre
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au contraire toute modification de forme et toute variante
de réalisation dans le cadre de I'esprit de l'invention : ain-
si, le groupe motopropulseur 3 peut avantageusement
&tre constitué par un groupe électrique fonctionnant sur
batterie dans le cas d'applications interdisant I'emploi de
moteurs thermiques.

Enréférence a lafigure 9, dans un premier mode de
réalisation de l'invention, un piston 30 solidaire de I'axe
de pivotement 10 du bras télescopique est schématisé
par sa poutre principale 9. Le piston 30 délimite deux
chambres 31a et 31b a l'intérieur d'une chemise 32. Un
premier percage 33a pratiqué sensiblement coaxiale-
ment & l'axe de pivotement 10 et un deuxiéme pergage
33b pratiqué sensiblement coaxialement & I'axe de pivo-
tement 10 permettent l'alimentation respectivement de
chaque chambre 31a ou 31b en fluide hydraulique.

L'axe 10 est monté solidaire du chéssis 1 par l'inter-
médiaire de deux piéces de montage 34a, 34b assem-
blées au chéssis 1 par vissage, par exemple de vis non
dépassantes 35a, 35b, ou par tout autre moyen permet-
tant la mise en place de I'axe de pivotement 10 et le pas-
sage du piston 30 par un orifice de diamétre prévu a cet
effet.

Lachemise 32 est obturée a ses extrémités par deux
bagues de fermeture 38a, 38b portant des joints d'étan-
chéité appropriés, les bagues 38a, 38b étant fixées de
maniére connue en soi par vissage ou moyen équivalent.

La structure ainsi décrite présente une conformation
en vérin a double tige, dans lequel le piston 30 est fixe
et la chemise 32 se déplace dans un premier sens lors-
que la chambre 31a est mise sous pression hydraulique
et dans un deuxiéme sens opposé audit premier sens
lorsque la chambre 31b est mise sous pression hydrau-
lique.

L'homme du métier peut ainsi déterminer sans diffi-
culté une course de déplacement transversal d en fonc-
tion des dimensions internes de la chemise 32 et de la
largeur du piston 30 restant immobile par rapport a I'axe
de pivotement 10 et par rapport au chéssis 1 du chariot
élévateur.

Dans le déplacement imposé par la pression hy-
draulique introduite dans l'une ou l'autre chambre 31a
ou 31b, lachemise 32 appuie par l'intermédiaire de I'une
ou l'autre bague de fermeture 38b ou 38a sur des
douilles d'appui 36b ou 36a. Chaque douille d'appui 36a
ou 36b est solidaire d'une équerre 37a ou 37b qui est
elle-méme reliée a la poutre principale du bras élévateur
télescopique du chariot selon l'invention.

Ainsi, l'invention permet de réaliser de maniére sim-
ple un déplacement latéral qui n'entrave pas le pivote-
ment du bras télescopique, les moyens de déplacement
latéral permettant simultanément le pivotement du bras
télescopique autour de I'axe sensiblement horizontal 10.

En référence a la figure 10, dans un autre mode de
réalisation de l'invention, un piston 40 est solidaire de
I'axe de pivotement 10 du bras télescopique schématisé
par sa poutre principale 9. Le piston 40 délimite deux
chambres 41a et 41b al'intérieur d'une chemise 42. Pour
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éviter le percage des orifices de diamétre réduit et de
longueur importante 33a, 33b du mode de réalisation de
la figure 9, on réalise deux orifices d'alimentation ou
d'évacuation de fluides hydrauliques 43a, 43b directe-
ment dans la chemise 42. De tels orifices taraudés 43a,
43b d'alimentation en fluide hydraulique sont de type
connu en soi et ne nécessitent pas de description plus
détaillée.

L'axe 10 est monté solidaire du chéssis 1 par l'inter-
médiaire de deux piéces de montage 44a, 44b assem-
blées au chassis 1 par exemple par vissage, de vis non
dépassantes 45a, 45b, ou par tout autre moyen permet-
tant la mise en place de I'axe de pivotement 10 et le pas-
sage du piston 40 par un orifice de diamétre prévu a cet
effet.

Lachemise 42 estobturée a ses extrémités par deux
bagues de fermeture 48a, 48b portant des joints d'étan-
chéité appropriés, les bagues 48a, 48b étant fixées de
maniére connue en soi par vissage ou moyen équivalent.

La structure ainsi décrite présente une conformation
en vérin a double tige, dans lequel le piston 40 est fixe
et la chemise 42 se déplace dans un premier sens lors-
que la chambre 41a est mise sous pression hydraulique
et dans un deuxiéme sens opposé audit premier sens
lorsque la chambre 41b est mise sous pression hydrau-
lique.

L'homme du métier peut ainsi déterminer sans diffi-
culté une course de déplacement transversal d en fonc-
tion des dimensions internes de la chemise 42 et de la
largeur du piston 40 restant immobile par rapport a 'axe
de pivotement 10 et par rapport au chassis 1 du chariot
élévateur.

Dans le déplacement imposé par la pression hy-
draulique introduite dans I'une ou l'autre chambre 41a
ou 41b, la chemise 42 appuie par l'intermédiaire de I'une
ou lautre bague de fermeture 48b ou 48a sur des
douilles d'appui 46b ou 46a. Chaque douille d'appui 46a
ou 46b est solidaire d'une équerre 47a ou 47b qui est
elle-méme reliée a la poutre principale du bras élévateur
télescopique du chariot selon l'invention.

Ainsi, l'invention permet de réaliser de maniére sim-
ple un déplacement latéral qui n'entrave pas le pivote-
ment du bras télescopique, les moyens de déplacement
latéral permettant simultanément le pivotement du bras
télescopique autour de I'axe sensiblement horizontal 10.

L'invention bien que décrite en référence a deux mo-
des de réalisation particuliers n'y est nullement limitée,
mais couvre au contraire toute modification de forme et
toute variante de réalisation dans le cadre et l'esprit de
I'invention, notamment toute variante dans lesquelles le
pivotement et le déplacement transversal peuvent éire
assurés coaxialement a l'axe de pivotement 10.

Revendications

1. Chariot de manutention motorisé (3), apte & étre
embarqué a l'arriere d'un véhicule porteur, du genre
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comportant un chéssis (1) présentant une confor-
mation en U, équipé de deux roues avant et d'une
roue arriere directrice, un poste de conduite (2) et
des moyens de levage (4), caractérisé en ce que les
moyens de levage (4) comportent un bras télesco-
pique (9) monté a pivotement sous l'action d'un vérin
de levage (14) autour d'un axe (10) sensiblement
horizontal situé a l'arriere du chéassis (1) sensible-
ment au-dessus de ladite roue arriére directrice (7).

Chariot selon la revendication 1, caractérisé en ce
que le poste de conduite (2) est situé sur un cété du
chariot, le groupe motopropulseur (3) est situé du
c6té opposé au poste de conduite (2) et le bras téles-
copique (9) dans sa position abaissée et rétractée
correspondant au transport d'une charge passe
entre le poste de conduite (2) et le groupe motopro-
pulseur (3).

Chariot selon la revendication 1 ou la revendication
2, caractérisé en ce que le bras télescopique porte
a son extrémité éloignée de l'axe de pivotement (10)
un organe de préhension (11) orientable a pivote-
ment autour d'un axe horizontal (12) sous l'action
d'un vérin d'actionnement.

Chariot selon I'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que le bras télescopique porte a
son extirémité éloignée de l'axe de pivotement (10)
un tablier (11) supportant des fourches (13a, 13b).

Chariot selon la revendication 4, caractérisé en ce
que le bras télescopique (9) équipé d'un tablier (11)
supportant des fourches (13a, 13b) est soumis a
I'action d'un vérin (15) de compensation, de maniére
a maintenir les fourches horizontales (13a, 13b).

Chariot selon I'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que le chéssis (1) porte des stabi-
lisateurs (16) rétractables aptes a venir en appui sur
le sol en avant des points de contact des roues avant
(5, 6) avec le sol.

Chariot selon la revendication 5, caractérisé en ce
que le vérin de levage (14) et le vérin de compen-
sation (15) sont montés de part et d'autre de la pou-
tre du bras télescopique (9).

Chariot selon I'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que le chariot comporte un moyen
de verrouillage du chariot embarqué sur le véhicule
porteur avec un support (21) solidaire du véhicule
porteur.

Chariot selon la revendication 8, caractérisé en ce
que ledit moyen de verrouillage est commandé
directement a partir du poste de conduite (2) du cha-
riot.
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Chariot selon la revendication 8 ou la revendication
9, caractérisé en ce que le moyen de verrouillage
est commandé sur arrét du moteur (3) du chariot.

Chariot de manutention motorisé, a bras télescopi-
que, comprenant un chassis monté sur une pluralité
de roues dont I'une au moins est motrice, ledit chas-
sis portant un groupe motopropulseur, une cabine
et des moyens de levage disposés entre le groupe
motopropulseur et la cabine, lesdits moyens de
levage comprenant ledit bras télescopique monté a
pivotement autour d'un axe sensiblement horizon-
tal, caractérisé en ce que l'ensemble des moyens
de levage (4) comprenant le bras télescopique (9)
est déplacable transversalement, de maniére a per-
mettre un réglage précis sur une distance prédéter-
miné (d) du positionnement des moyens de levage
en vue de la préhension de la charge.

Chariot selon la revendication 11, caractérisé en ce
que le bras télescopique (9) est déplagable trans-
versalement sur son axe (10) de pivotement sous
I'action de moyens d'actionnement disposés au voi-
sinage dudit axe (10) de pivotement.

Chariot selon la revendication 12, caractérisé en ce
que lesdits moyens d'actionnement sont des
moyens d'actionnement hydraulique comportant au
moins un vérin hydraulique dont la direction
d'actionnement est sensiblement paralléle a l'axe
(10) de pivotement du bras télescopique (9).

Chariot selon la revendication 12 ou la revendication
13, caractérisé en ce que les moyens d'actionne-
ment sont pratiquement coaxiaux & l'axe (10) de
pivotement du bras télescopique (9).

Chariot selon 'une quelconque des revendications
12 & 14, caractérisé en ce que les moyens d'action-
nement sont & double effet.

Chariot selon 'une quelconque des revendications
12 &4 15, caractérisé en ce que les moyens d'action-
nement sont des moyens hydrauliques alimentés
par des orifices sensiblement paralléles ou coaxiaux
a l'axe de pivotement (10).

Chariot selon 'une quelconque des revendications
12 &4 15, caractérisé en ce que les moyens d'action-
nement sont des moyens hydrauliques alimentés
par des orifices sensiblement orthogonaux a l'axe
de pivotement (10).
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