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Description

[0001] L'invention concerne des structures de plate-
forme auto-élévatrices utilisées pour la construction, la
rénovation et I'entretien extérieur de batiments tels que,
notamment, des constructions d'habitation, des cons-
tructions administratives ou industrielles, mais aussi,
par extension, tels que des navires en cale séche ou
non.

[0002] Des structures de plate-forme connues sont
par exemple présentées dans le brevet frangais publié
sous le numéro FR-A-2671336.

[0003] Ces structures comportent des premier et se-
cond mats verticaux munis chacun d'une crémaillére.
Des pignons montés sur des chariots motorisés mobiles
s'engrénent dans la crémaillere de chaque mat et en-
trainent une plate-forme horizontale portée par les cha-
riots, en translation verticale. La plate-forme, ainsi que
le personnel et les outils qu'elle supporte, s'éleve ou
descend a volonté, en vue de réaliser des travaux précis
a une hauteur adéquate sur un batiment.

[0004] Les plates-formes connues s'étendent entre
les mats et aussi de part et d'autre de ceux-ci. Elles se
décomposent en éléments modulaires qui, assemblés
les uns aux autres, forment au moins trois segments
distincts : un segment central et deux segments laté-
raux. Le segment central s'étend uniquement entre les
mats et les segments latéraux s'étendent uniquement
de part ou d'autre de ceux-ci. Les segments latéraux et
le segment central sont reliés, a la hauteur de chaque
maét, aux chariots.

[0005] Les liaisons entre les segments et les chariots
présentent au moins un degré de liberté en rotation de
maniére a ce qu'une légére inclinaison d'un segment par
rapport a I'horizontale soit tolérée. De ce fait, les seg-
ments sont indépendants les uns des autres et un effort
appliqué a l'un d'eux peut ne pas étre transmis a un
autre segment, mais seulement, sous la forme d'un cou-
ple, au chariot et, plus précisément, aux mats par l'in-
termédiaire de galets de guidage. La rotation des seg-
ments par rapport aux mats est alors mise a profit pour
réaliser un mécanisme compliqué de blocage du mou-
vement de la plate-forme lorsque l'inclinaison devient
trop forte.

[0006] Une telle structure entraine cependantla cons-
truction de chariots a plaque flottante, dans lesquels les
pignons sont portés par une plaque, qui est flottante en
translation horizontale et verticale dans le chariot. En
effet, cette plaque qui porte les pignons d'engrenage,
est maintenue dans un logement du chariot par des
moyens élastiques, notamment des ressorts. Les efforts
transmis par les segments aux chariots se répartissent
alors uniformément sur quatre galets de guidage dispo-
sés deux a deux, de chaque c6té du chariot, et pour cha-
que cbté, I'un au-dessus de l'autre. Un tel mécanisme
est complexe et cher.

[0007] Enoutre, desrobots, portés par la plate-forme,
ne peuvent se déplacer d'un segment a un autre, mais
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restent cantonnés sur l'un deux.

[0008] Considérant I'état de la technique exposé ci-
dessus, un probléme que se propose de résoudre ['in-
vention est de construire une structure auto-élévatrice,
qui pallie a moindre codt les inconvénients précités, et
dans laquelle la transmission des efforts au niveau des
pignons engrenés sur la crémaillere ne soit pas géné-
ratrice de couples a I'origine de perturbations des mou-
vements de translation de la plate-forme.

[0009] Selon l'invention, la solution a ce probléme po-
sé réside dans une structure auto-élévatrice dans la-
quelle la plate-forme, qui s'étend entre les mats et éven-
tuellement, de part et d'autre de ceux-ci, est rigide, et
en ce qu'on a placé des arbres de support de ladite pla-
te-forme sur les chariots perpendiculairement a la cré-
maillére, c'est-a-dire avec des axes orthogonaux et sé-
cants a ladite crémaillére.

[0010] Aussi, l'invention a pour objet une structure de
plate-forme auto-élévatrice composée :

- d'un premier et d'un second mats verticaux munis
chacun d'une crémaillére ;

- d'unpremier et d'un second chariots mobiles le long
desdits premier et second mats respectivement et
comportant chacun, d'une part, un pignon entrainé
en rotation par un moteur et engrené sur la cré-
maillére des mats et, d'autre part, un support ;

- d'une plate-forme portée par le support desdits pre-
mier et second chariots et s'étendant entre lesdits
premier et second mats,

caractérisée par les caractéristiques discriminantes de
la revendication 1.

[0011] La rigidité de la plate-forme, entre les mats et
de part et d'autre de ceux-ci permettra a des robots, por-
tés par ladite plate-forme, de se déplacer sur I'entiére
longueur de celle-ci.

[0012] Ladescription quivasuivre, et qui ne comporte
aucun caractere limitatif, permettra de mieux compren-
dre la maniére dont l'invention peut étre mise en prati-
que.

[0013] Elle doit étre lue au regard des dessins an-
nexés, dans lesquels :

- lafigure 1 montre, en vue de face, une structure de
plate-forme auto-élévatrice selon l'invention ;

- la figure 2 montre, en vue de profil, une structure
de plate-forme auto-élévatrice selon l'invention ;

- lafigure 3 montre, en vue de face, la disposition des
différents galets et pignons d'un chariot d'une struc-
ture de plate-forme auto-élévatrice selon
I'invention ;

- la figure 4 montre, en vue de dessus, un chariot
d'une structure de plate-forme auto-élévatrice selon
l'invention ;

- la figure 5 représente, en perspective, un chariot
d'une structure de plate-forme auto-élévatrice selon
I'invention ;
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- lafigure 6 illustre, de maniére schématique, la ré-
partition des forces appliquées a une plate-forme
d'une structure selon l'invention ;

- lafigure 7 illustre, de maniére schématique et exa-
gérée, une inclinaison d'un chariot d'une structure
de plate-forme auto-élévatrice selon l'invention ;

- lesfigures 8a, 8b et 8c illustrent, de maniére sché-
matique, un blocage d'une structure de plate-forme
auto-élévatrice selon l'invention ;

- lesfigures 9 et 10 illustrent, en vue de dessus et en
coupe, la disposition de plateaux d'une plate-forme
d'une structure selon l'invention ; et

- lafigure 11 illustre, de maniére schématique, une
structure de plate-forme auto-élévatrice selon I'in-
vention, dans une position basse dite de transport.

[0014] Les figures 1 et 2 montrent une structure de
plate-forme auto-élévatrice 1 selon l'invention, placée
devant une fagade 2 d'un batiment en construction ou
en rénovation.

[0015] Cette structure 1 comporte deux méts verti-
caux, un premier mat 3 et un second mat 4 séparés l'un
de l'autre d'une distance, dans un exemple de l'ordre de
dix meétres. Ces méts 3, 4 sont formés de montants mé-
talliques 5 reliés entre eux par des barres 6 obliques ou
horizontales. En fonction du nombre et de la position
desdits montants 5, les mats 3, 4 présentent une section
rectangulaire, carrée ou triangulaire. La description qui
suit est faite en référence a une structure a deux mats,
mais, du fait de la rigidité de la plate-forme, on pourra
facilement transposer I'enseignement de l'invention a
une structure a plus de deux mats si le besoin s'en fait
sentir.

[0016] Les mats 3, 4 reposent sur des plateaux 7, 8
formant supports et maintenus horizontaux par des vé-
rins réglables 9 s'appuyant sur un sol 10. lls sont en
outre avantageusement fixés de place en place, par
exemple tous les cing métres, a la fagade 2 du batiment,
par des ancrages 11 suffisamment forts pour résister
aux efforts de tractions et torsions qui s'exercent sur la
structure 1.

[0017] Chaque mat 3,4 est muni, surtoute sa hauteur,
d'une crémaillére figurée en trait épais a la figure 1. On
a donc une premiére crémaillére 12 sur le mat 3 et une
seconde crémaillére 13 sur le mat 4. Les crémailléres
12, 13 sont soudées ou boulonnées aux mats 3, 4, par
exemple aux barres 6.

[0018] Enfin, chaque mat 3, 4 porte un chariot. On a
donc un premier chariot 14 sur le mat 3 et un second
chariot 15 sur le mat 4.

[0019] Leschariots 14, 15 supportent une plate-forme
16 qui s'étend entre les mats 3, 4 et de part et d'autre
de ceux-ci, en porte-a-faux. Selon l'invention, la plate-
forme 16 se compose d'éléments 17 assemblés de ma-
niere a former un ensemble continu et rigide entre les
mats 3, 4, et de part et d'autre de ceux-ci. Bien entendu,
on pourra rajouter des extensions aux extrémités laté-
rales de ladite plate-forme 16, ce qui permettra d'aug-
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menter sensiblement sa longueur en vue, notamment,
d'utilisations a faible hauteur.

[0020] La plate-forme 16 présente, a son pourtour,
des barriéres de sécurité 18 en vue d'une protection des
personnes qui s'y trouvent ainsi que de celles qui sont
au-dessous, alors protégées des chutes d'objets.
[0021] Les chariots 14, 15 sont mobiles en translation
verticale le long des mats 3, 4. Aussi, lorsque les cha-
riots 14, 15 s'élévent, la plate-forme 16 s'éleve, et lors-
que les chariots 14, 15 descendent, la plate-forme 16
descend.

[0022] A cet effet, des moteurs 19 montrés unique-
ment aux figures 3 et 4, portés par les chariots 14, 15
sont reliés par des cables électriques 20 a une source
d'alimentation 21. La commande d'alimentation des mo-
teurs 19 est de préférence située sur la plate-forme 16
de maniere a ce que les occupants puissent la manoeu-
vrer eux-mémes.

[0023] Sil'on se rapporte désormais aux figures 3, 4
et 5, on a représenté le chariot 15 comportant une pla-
que métallique 22. Cette plaque 22, ou alors un arran-
gement de profilés constituant son ossature principale,
porte, sur une de ses faces 23, d'une part, trois pignons
dentés : deux pignons d'entrainement 24, 25 et un pi-
gnon moteur 26. Elle porte d'autre part, deux galets de
pressage 27, 28. Ces pignons 24, 25, 26 et galets 27,
28 sont montés tournants sur la plaque 22, de maniére
a ce que leurs axes de rotation la traversent, perpendi-
culairement.

[0024] Le pignon moteur 26 est engrené sur les deux
pignons d'entrainement 24, 25 et ces derniers sont eux-
mémes engrenés sur un cdté denté 29 de la crémaillére
13 du mét 4. Le pignon 26 est ainsi considéré comme
étant engrené sur la crémaillére 13, de maniére indirec-
te.

[0025] Les galets de pressage 27, 28 viennent, quant
a eux, appuyer a un coté non denté 30 de la crémaillére
13 opposé a son c6té denté 29, directement en face des
pignons d'entrainement 24, 25.

[0026] Latranslation verticale du chariot 15 s'explique
de la maniére suivante. Le moteur électrique 19 du cha-
riot 15 couplé a un réducteur et porté par une face op-
posée 31 a la face 23 de la plaque 22 entraine le pignon
moteur 26 en rotation. Cette rotation se répercute aux
pignons d'entrainement 24, 25 qui se déplacent sur la
crémaillére 13, entrainent la montée ou la descente du
chariot 15, les galets de pressage 27, 28 limitant
I'échappement latéral desdits pignons 24, 25 hors de
ladite crémaillere 13. Cet ensemble a pour résultat la
présence d'un centre G de traction du chariot situé dans
le plan du c6té 29 de la crémaillére a mi-chemin des
engrenages des pignons 24, 25 sur la crémaillere 13.
Tout se passe comme si le chariot était tiré par le centre
G.

[0027] Bien entendu, on peut envisager un chariot 15
comportant un pignon moteur 26 directement engrené
sur la crémaillere 13. Cependant, grace a la présence
de deux pignons d'entrainement 24, 25 judicieusement
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placés comme ci-dessus, on répartit également les cou-
ples exercés par le moteur 19 sur le pignon moteur 26
dans les pignons d'entrainement 24, 25 et a la crémaillée-
re 13.

[0028] Selon l'invention, chaque chariot 14, 15 com-
porte un support axial. Ce support axial est formé d'un
arbre métallique amovible 32 logé, en I'une de ses ex-
trémités libre en rotation, dans un palier 33. Le palier 33
est fixé au bas de la plaque 22, c6té moteur 19. Il pour-
rait néanmoins étre fixé de l'autre cété de la plaque 22,
du moment que l'arbre 32 ne vienne pas au contact de
la crémaillére 13. L'arbre 32 est perpendiculaire a la cré-
maillere 13. En effet, le centre du palier 33 est situé dans
le plan du c6té denté 29 de la crémaillere 13 qui par
ailleurs contient le centre G. Ainsi que cela est montré
en figure 5, I'arbre de support 32 est soutenu, a une
autre extrémité, par un autre palier 36. L'autre palier 36
est fixé par deux barreaux horizontaux 34, 35 fixés, no-
tamment par soudage, en I'une de leurs extrémités, a la
plaque 22, et se rejoignant, en leur autre extrémité, sur
le palier 36. le palier 36 est percé d'un trou débouchant
37 traversé par ledit arbre de support 32. Les barreaux
34, 35 définissent donc un triangle. Une autre structure
est cependant envisageable pour tenir le palier 36.
[0029] Chaque chariot 14, 15 comporte en outre un
premier et un second galets de guidage 38, 39 montés
tournants sur la plaque 22 selon des axes de rotation la
traversant perpendiculairement. Ces galets 38, 39 sont
disposés en partie inférieure de la plaque 22. lls sont
situés symétriquement de part et d'autre de l'arbre de
support 32 de chaque chariot 14, 15, horizontalement.
lls appuient sur les montants verticaux 5 du mat 4. Les
axes des galets 38, 39 et ceux de I'arbre 32 sont situés
dans un méme plan représenté par un axe horizontal.
[0030] En pratique, et ainsi que cela est plus particu-
lierement montré a la figure 8a, un élément 17a de la
plate-forme 16 vient s'engager le long de I'arbre 32 de
maniére a ce que ledit élément 17a conserve une mo-
bilité en rotation selon ledit arbre 32. Aussi, les arbres
32 des mats 3 et 4 autorisent une inclinaison, au moins
légére, de la plate-forme 16. D'autres modes de réali-
sation sont néanmoins envisageables. Notamment, a la
figure 8b, au lieu que ce soit un élément 17a de la plate-
forme 16 qui vienne s'engager le long de l'arbre 32, on
peut placer un caisson 17b qui soutient la plate-forme
16. Dans ce mode de réalisation, le caisson 17b peut
étre directement solidarisé a la plate-forme 16, par
exemple par soudage, ou non. Si le caisson 17b n'est
pas directement solidaire de la plate-forme 16, celle-ci
est supportée également par I'arbre 32 (comme a la fi-
gure 8a), et alors un jeu entre ledit caisson 17b et ladite
plate-forme 16 peut exister. Ce jeu confére une certaine
tolérance de la structure de l'invention aux légeres incli-
naisons de la plate-forme 16. Son utilité sera vue plus
loin.

[0031] Relativement a la figure 6, lorsqu'un effort F
est appliqué sur la plate-forme 16, eu égard a la rigidité
de celle-ci, cet effort F est transmis aux arbres de sup-
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port 32 ou il se décompose en deux forces verticales F/
2 correspondant a la moitié de I'effort F appliqué. Les
arbres de support 32 étant perpendiculaires aux cré-
mailléres 12, 13 les réactions R opposées aux forces F/
2 sont elles-aussi verticales et se confondent avec les
deu>: axes de traction de la plate-forme 16 et, de ce fait,
avec les deux crémailléres 12, 13. Aussi, un effort F ap-
pliqué sur la plate-forme 16 n'engendrera pas de couple
sur le chariot 14, 15 ou sur les pignons 24, 25. Ledit
chariot 14, 15 reste dans l'alignement de la crémaillére
12, 13. Ceci est matérialisé par un axe vertical de sy-
métrie, sur la figure 3, passant par I'axe de I'arbre 32 et
par le centre G.

[0032] Il résulte de ce qui précéde qu'il suffit d'un uni-
que capteur d'effort, par exemple un peson, judicieuse-
ment placé selon chacun des deux arbres de support
32, pour mesurer l'effort F sur toute la plate-forme 16.
En pratique, un second capteur d'effort est prévu, pour
des raisons de sécurité. Dans un exemple, un tel cap-
teur est monté dans le palier 36 ou méme a l'intérieur
de l'arbre 32 a I'endroit ou cet arbre repose dans un des
paliers.

[0033] A lafigure 7, on montre que la crémaillere 13
ne décrit pas une ligne strictement verticale, mais pré-
sente une inclinaison o par rapport au méat 4, habituel-
lement de I'ordre de 1 %. Ceci est d0 a la tolérance de
montage de la crémaillére dans les mats. Dans un tel
cas, le chariot 15, qui comporte uniquement deux galets
de guidage 38, 39 alignés de part et d'autre de I'axe de
support, et qui, de ce fait, n'est pas guidé ou retenu dans
sa partie supérieure, pivote selon I'axe de l'arbre 32 de
maniéere a suivre l'inclinaison de la crémaillére 13. La
plate-forme 16 conserve néanmoins une position sen-
siblement horizontale. En variante, le chariot est a pla-
que flottante mais il n'y a toujours que deux galets 38,
39. Dans tous les cas, on évite les mécanismes compli-
qués connus qui sont censés prendre en compte ces
défauts de construction des mats.

[0034] Auxfigures 8a et 8b, on a schématisé la plate-
forme 16 inclinée d'un angle 3 par rapport a I'horizonta-
le. Dans un premier cas (figure 8a), c'est I'élément 17a
de la plate-forme 16 vient s'engager le long de l'arbre
32. Dans un second cas (figure 8b), le caisson 17b vient
s'engager le long dudit arbre 32. Une telle configuration
n'est en pratique acceptée que lorsque [ est inférieur a
1 %. Entre 1 et 2 %, on agit sur les moteurs 19 de ma-
niere ce que l'inclinaison soit régulée. A partir de 2 %,
les moteurs 19 sont coupés pour permettre le rattrapage
et lorsque B atteint 3 %, la translation verticale est blo-
quée. A cet effet, on a prévu, selon l'invention, des bu-
tées de freinage ou patins-freins 40, 41. A la figure 8c,
ces patins-freins 40, 41 sont montrés solidaires de I'élé-
ment 17a de la plate-forme 16 ou du caisson 17b, aux-
quels ils sont soudés ou boulonnés. A cet effet, ils sont
montés sur des consoles qui sont fixées a I'élément 17a
ou 17b. Ces consoles se projettent horizontalement au
dela du plan de la plaque 22, par exemple en passant
sous cette plaque comme montré figures 8a et 8b. Les
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consoles sont situées a proximité des montants verti-
caux 5 des mats 3, 4, de maniére a ce que, lorsque la
plate-forme 16 est horizontale, un jeu donné les sépare
desdits montants 5. Ce jeu est réglé pour qu'une incli-
naison de 3 % de la plate-forme 16 place les freins 40,
41 en contact avec les montants 5 des mats 3, 4. La
figure 8¢ montre encore des paliers 33b et 36b, solidai-
res de I'élément 17a ou du caisson 17b et montés dans
celui-ci de telle fagon que I'arbre 32 puisse les traverser
en méme temps que les paliers 33 et 36.

[0035] Aux figures 9 et 10, on a schématisé, en vue
de dessus et en coupe transversale respectivement, la
plate-forme 16, réalisée par I'assemblage rigide des élé-
ments 17. Ces éléments 17, de section ici triangulaire
etde forme allongée présentent, en leur partie supérieu-
re, chacun un plateau 42 mobile transversalement. lls
comportent en outre des plateaux 43 rabattables hori-
zontalement. L'ensemble des plateaux 42 et 43 consti-
tue le plancher de la plate-forme 16. Selon un aspect
avantageux de l'invention, les plateaux 42 sont mobiles
coulissants transversalement et le long de la plate-for-
me 16. D'autre part, les plateaux 43 sont avantageuse-
ment mobiles coulissants longitudinalement le long des
bords de la plate-forme 16. Aussi, la plate-forme pré-
sente une certaine modularité qui lui permet de se con-
former aux exigence dimensionnelles imposées par les
batiments. Cette modularité est notable, étant donné
que la plate-forme 16 est rigide et que, de ce fait, la po-
sition des plateaux 43 peut étre quelconque le long de
ladite plate-forme 16, les chariots ne constituant pas
d'obstacle a la mobilité desdits plateaux 43. Notamment
ces plateaux coulissants peuvent atteindre les extrémi-
tés des segments en porte-a-faux.

[0036] Parailleurs, ala figure 10, on a schématisé un
robot ou une grue 48. Ce robot 48 est mobile. Il est sus-
ceptible de se déplacer sur I'entiere longueur de la plate-
forme 16, par exemple avec un pietement coulissant au
sein de rails de retenue 49 solidaires de ladite plate-
forme 16. En effet, la rigidité et la continuité de la plate-
forme 16, notamment au-dela des mats 3, 4, autorise
de tels déplacements. Il résulte de ce qui précéde qu'il
suffit d'un unique robot 48 par structure 1 de l'invention
pour le chargement ou déchargement ou pour le trans-
fert de matériaux a un endroit donné sur la plate-forme
16, entre les mats 3, 4, ou de part et d'autre de ceux-ci.
La figure 10, montre également un plateau 50, coulis-
sant lui aussi longitudinalement a la plate-forme 16 dans
des rails 49 de maintien fixés au éléments 17. Le plateau
50 permet de s'approcher au plus pres de la fagade 2.
Il'y a un plateau 50 entre les méats 3 et 4 et un de part
et d'autre de chaque mat.

[0037] A la figure 11, on a représenté la structure de
plate-forme auto-porteuse 1 de l'invention, dans une po-
sition basse dite de transport. Dans cette position, la pla-
te-forme 16 est maintenue dans des réceptacles 47 so-
lidaires des plateaux 7, 8 formant support. Les vérins 9
sont réglés en position haute. Aussi, un jeu de deux
roues 45, 46 de chaque plateaux 7, 8 reposent sur le

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

sol 10. L'ensemble ainsi décrit forme un chassis de
transport adéquat. En effet, la plate-forme 16 étant rigi-
de, il suffit de seulement deux roues par plateau 7, 8
pour le transport de la structure 1 de l'invention au lieu
de quatre pour les structures a plate-forme segmentée
de l'art antérieur. Les axes des roues des plateaux sont
dans l'alignement des mats. Pour I'orientation, il suffit
qu'un seul jeu de roues soit orientable. Aussi, la struc-
ture 1 de l'invention est bien plus pratique a manoeuvrer
que les structures de I'art antérieur.

[0038] La solution de la présente invention ainsi dé-
crite apparait donc a l'origine de multiples améliorations
sensibles qui, notamment, ont des répercussions impor-
tantes sur le plan de la sécurité, de la solidité et de la
commodité d'emploi des structures de plate-forme auto-
élévatrices.

Revendications

1. Structure de plate-forme auto-élévatrice (1) compo-
sée:

- d'un premier (3) et d'un second (4) mats verti-
caux munis chacun d'une crémaillére (12, 13);

- d'un premier (14) et d'un second (15) chariots
mobiles le long desdits premier (3) et second
(4) mats respectivement et comportant chacun,
d'une part, un pignon (26) entrainé en rotation
par un moteur (19) et engrené sur la crémaillere
(12, 13) des mats (3, 4) et, d'autre part, un sup-
port (32);

- d'une plate-forme (16) portée par les supports
(32) desdits premier (14) et second (15) cha-
riots et s'étendant entre lesdits premier (3) et
second (4) mats caractérisée en ce que la pla-
te-forme (16) estrigide, en ce que les supports
(32) des premier (14) et second (15) chariots
comportent des arbres (32) amovibles dispo-
sés perpendiculaires a la crémaillere (12, 13)
des premier (3) et second (4) mats respective-
ment et en ce que le arbres amovibles pour
fixent un élément (17) de la plate-forme a un
chariot (14, 15).

2. Structure selon la revendication 1, caractérisée en
ce que la plate-forme (16) s'étend de part et d'autre
des mats (3, 4) et en ce qu'un robot (48) porté par
la plate-forme (16) est mobile le long de ladite plate-
forme (16) entre les mats (3, 4) et de part et d'autre
de ceux-ci.

3. Structure selon lI'une des revendications 1 ou 2, ca-
ractérisée en ce que chaque chariot (14, 15) com-
porte un premier (38) et un second (39) galets de
guidage dudit chariot (14, 15).
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Structure selon la revendication 3, caractérisée en
ce que chaque chariot (14, 15) comporte seulement
deux galets de guidage (38, 39).

Structure selon |'une des revendications 3 ou 4, ca-
ractérisée en ce que les premier (38) et second
(39) galets de guidage sont alignés horizontale-
ment de part et d'autre de I'axe de support (32) du
chariot (14, 15).

Structure selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisée en ce qu'elle comporte un cap-
teur d'effort, placé selon un des axes de support
(32).

Structure selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisée en ce qu'elle comporte deux bu-
tées de freinage (40, 41) solidaires de la plate-for-
me (16).

Structure selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisée en ce qu'elle comporte seule-
ment quatre roues (45, 46).

Structure selon l'une des revendications précéden-
tes, caractérisée en ce qu'elle comporte des pla-
teaux mobiles (42).

Structure selon l'une des revendications précéden-
tes caractérisée en ce qu'elle comporte des rails
(49) de guidage s'étendant tout de son long, méme
de part et d'autre des mats.

Patentanspriiche

1.

Aufbau einer selbsthebenden Plattform (1) beste-
hend aus:

- einem ersten (3) und einem zweiten (4) verti-
kalen Mast, die jeweils mit einer Zahnstange
(12, 13) versehen sind,

- einem ersten (14) und einem zweiten (15) Wa-
gen, die am genannten ersten (3) bzw. zweiten
(4) Mast bewegbar sind und jeweils einerseits
ein Zahnrad (26) aufweisen, das durch einen
Motor (19) in Drehung versetzt wird und in die
Zahnstange (12, 13) der Masten (3, 4) eingreift,
und andererseits einen Trager (32),

- einer Plattform (16), die von den Tragern (32)
der genannten ersten (14) und zweiten (15)
Wagen getragen wird und sich zwischen den
genannten ersten (3) und zweiten (4) Masten
erstreckt, dadurch gekennzeichnet, dass die
Plattform (16) starr ist, dadurch, dass die Tra-
ger (32) der ersten (14) und zweiten (15) Wa-
gen abnehmbare Spindeln (32) aufweisen, die
senkrecht zur Zahnstange (12, 13) des ersten
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(3) bzw. des zweiten (4) Mastes angeordnet
sind, und dadurch, dass die abnehmbaren
Spindeln ein Element (17) der Plattform an ei-
nem Wagen (14, 15) befestigen.

Aufbau nach Patentanspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Plattform (16) sich beiderseits
der Masten (3, 4) erstreckt und dadurch, dass ein
von der Plattform (16) getragener Roboter (48) Gber
die Lange der genannten Plattform (16) zwischen
den Masten (3, 4) und auf deren beiden Seiten be-
wegbar ist.

Aufbau nach einem der Patentanspriiche 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass jeder Wagen (14,
15) eine erste (38) und eine zweite (39) Rolle zur
Fihrung des genannten Wagens (14, 15) aufweist.

Aufbau nach Patentanspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass jeder Wagen (14, 15) nur zwei Flh-
rungsrollen (38, 39) aufweist.

Aufbau nach einem der Patentanspriiche 3 oder 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die ersten (38)
und zweiten (39) Fuhrungsrollen beiderseits der
Tragachse (32) des Wagens (14, 15) horizontal
ausgerichtet sind.

Aufbau nach einem der vorangehenden Patentan-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass er einen
Kraftaufnehmer aufweist, der entsprechend einer
der Tragachsen (32) angeordnet ist.

Aufbau nach einem der vorangehenden Patentan-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass er zwei
Bremsanschlage (40, 41) aufweist, die mit der Platt-
form (16) fest verbunden sind.

Aufbau nach einem der vorangehenden Patentan-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass er nur
vier Rader (45, 46) aufweist.

Aufbau nach einem der vorangehenden Patentan-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass er be-
wegliche Platten (42) aufweist.

Aufbau nach einem der vorangehenden Patentan-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass er Fih-
rungsschienen (49) aufweist, die sich Gber seine
ganze Lange erstrecken, auch beiderseits der Ma-
sten.

Claims

1.

Self-elevating platform construction (1), composed
of:



11 EP 0 879 210 B1 12

- afirst (3) and a second (4) vertical mast, each
of which being equipped with a toothed rack
(12, 13);

- afirst (14) and a second (15) carriage movable
along said first (3) and second (4) masts, re-
spectively and each of which comprising a pin-
ion (26) driven for rotation by means of a motor
(19) and engaged with said toothed rack (12,
13) of said masts (3, 4), on one side, and a sup-
port (32), on the other side;

- a platform (16) that is carried by said supports
(32) of said first (14) and second (15) carriages
and that extends between said first (3) and sec-
ond (4) masts, characterized in that said plat-
form (16) is rigid, and that the supports (32) of
the first (14) and second (15) carriages com-
prise removable shafts (32) arranged perpen-
dicularly with respect to the toothed rack (12,
13) of said first (3) and second (4) masts re-
spectively, and that said removable shafts are
for fixing an element (17) of said platform to a
carriage (14, 15).

Construction according to claim 1, characterized
in that said platform (16) extends to both sides of
the masts (3, 4), and that a robot (48) carried by
said platform (16) is movable along said platform
(16) between said masts (3, 4) and to both sides of
the same.

Construction according to one of the claims 1 or 2,
characterized in that each carriage (14, 15) com-
prises a first (38) and a second (39) guide roller of
said carriage (14, 15).

Construction according to claim 3, characterized
in that each carriage (14, 15) comprises only two
guide rollers (38, 39).

Construction according to one of the claims 3 or 4,
characterized in that said first (38) and second
(39) guide rollers are horizontally aligned on both
sides of the supporting shaft (32) of said carriage
(14, 15).

Construction according to any one of the preceding
claims, characterized in that it comprises a load
sensor which is placed depending on one of the
supporting shafts (32).

Construction according to any one of the preceding
claims, characterized in that it comprises two
brake stops (40, 41) integrally with said platform
(16).

Construction according to any one of the preceding
claims, characterized in that it comprises only four
wheels (45, 46).
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9.

10.

Construction according to any one of the preceding
claims, characterized in that it comprises movable
plates (42).

Construction according to any one of the preceding
claims, characterized in that it comprises guide
rails (49) extending over its total length and even to
both sides of the masts.
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