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(57)  Un chariot de manutention comporte au moins
trois roues directrices (5, 6, 7) montées surun chassis (1).
L’agencement des roues par rapport au chassis (1)

23a

Chariot de manutention avec au moins trois roues directrices

est prédéterminé pour augmenter la stabilité du chariot
lors du pivotement des roues directrices (5, 6) et pour
protéger les roues en mode frontal.
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Description

[0001] L’invention est relative a un chariot de manu-
tention motorisé comportant au moins trois roues direc-
trices, notamment du genre apte a étre embarqué a I'ar-
riere d’un véhicule porteur.

[0002] On connait des chariots aptes a étre embar-
qués sur un véhicule porteur tel qu’'un camion, pouvant
étre utilisés au chargement et au déchargement du ca-
mion et ensuite étre fixés a I'arriere de celui-ci pour étre
ainsi transportés. Ce genre de chariot est généralement
de réalisation peu encombrante, de maniére a dépasser
du camion d’une faible distance, son chassis étant réalisé
de maniere que les roues avant soient voisines de I'ex-
trémité avant de sa fourche de chargement.

[0003] A cet effet, les chariots de manutention moto-
risés du type précité comportent généralement un chas-
sis présentant une conformation en U ouvert vers 'avant,
équipé de deux roues avant et d’une roue arriere direc-
trices, de sorte que les moyens de levage s’étendent
ainsi dans leur position la plus rétractée entre les bran-
ches latérales du chéassis en U.

[0004] Certains chariots de manutention du type pré-
cité comportent au moins trois roues directrices, de ma-
niére a permettre une manutention en mode frontal et en
mode latéral.

[0005] Chaque roue directrice est montée sur un mé-
canisme de direction, a pivotement autour d’'un axe ver-
tical, entre une premiére position de mode frontal et une
deuxiéme position de mode latéral perpendiculaire a la
premiére position de mode frontal.

[0006] L’invention est particulierement utile dans son
application a un chariot de manutention motorisé, apte
a étre embarqué a l'arriere d’'un véhicule porteur, du gen-
re comportant un chéassis présentant une conformation
en U, équipé de deux roues avant et d’'une roue arriére
directrices, un poste de conduite et des moyens de le-
vage. Ces moyens de levage peuvent comporter un bras
télescopique monté a pivotement sous I'action d’un vérin
de levage autour d’'un axe sensiblement horizontal situé
a l'arriére du chassis sensiblement au-dessus de ladite
roue arriére directrice, ou alternativement peuvent com-
porter un mat de levage de type connu en soi.

[0007] Un premier inconvénient de ce chariot embar-
qué a trois roues directrices résulte du fait qu’en mode
de déplacement latéral, la déformation et la diminution
du polygone ou triangle de sustentation entraine une di-
minution de stabilité.

[0008] Un deuxieéme inconvénient de ce chariot em-
barqué a trois roues directrices provient du risque d’in-
terférence de la charge avec les roues avant en position
de marche latérale, ce qui peut empécher le dép6t de la
charge entre les roues avant.

[0009] LedocumentEP 0625478 A1 décrit un chariot
a fourches déplagables selon le préambule de la reven-
dication 1.

[0010] Unbutde I'invention est de remédier aux incon-
vénients de la technique connue, en proposant une nou-
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velle structure de chariot motorisé comportant au moins
trois roues directrices et présentant une conformation
robuste de protection des roues directrices en mode fron-
tal.

[0011] L’invention a pour objet un chariot de manuten-
tion comportant au moins trois roues directrices montées
sur un chassis, et des moyens d’actionnement de I'orien-
tation d’au moins deux roues directrices entre une posi-
tion de marche frontale, et une position de marche laté-
rale, 'agencement des roues par rapport au chassis étant
prédéterminé pour augmenter la stabilité du chariot lors
du passage du mode frontal au mode latéral, caractérisé
par un montage des roues directrices al'intérieur de bran-
ches du chassis en mode frontal.

[0012] Selon d’autres caractéristiques alternatives de
linvention :

- le chariot comporte un montage des roues directri-
ces permettant une augmentation de la voie et de
'empattement du chariot lors du pivotement des
roues directrices,

- lechariot présente un pivotement vers I'extérieur des
roues directrices lors du passage de la position de
marche frontale a la position de marche latérale,

- le chariot présente des moyens de stabilisation so-
lidaires des roues directrices lors de leur pivotement.

- le chariot présente des supports rabattables aptes
a supporter une charge en mode de transport du
chariot,

- les supports rabattables sont commandés par des
actionneurs.

- lechéassis présente des butées d’appui des supports
rabattus en position basse,

- les supports présentent une conformation adaptée
au passage et au pivotement des roues directrices,

- le chariot présente une conformation en U s’ouvrant
vers I'avant, un chassis avec deux branches latéra-
les portant intérieurement deux roues directrices.

[0013] L’invention sera mieux comprise grace alades-
cription quiva suivre donnée a titre d’exemple non limitatif
en référence aux dessins annexés dans lesquels :

Lafigure 1 représente schématiquement une vue en
élévation selon la fleche | de la figure 2 d’un chariot
de manutention selon I'invention en position de mar-
che frontale.

Lafigure 2 représente schématiquement une vue de
dessus selon la fleche Il de la figure 1 d’'un chariot
de manutention selon I'invention en position de mar-
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che frontale.

Lafigure 3 représente schématiquement une vue en
élévation selon la fleche Il de la figure 4 d’un chariot
de manutention selon I'invention en position de mar-
che latérale.

Lafigure 4 représente schématiquement une vue en
élévation selon la fleche 1V de la figure 3 d’un chariot
de manutention selon I'invention en position de mar-
che latérale.

[0014] En référence aux figures 1 a 4, les éléments
identiques ou fonctionnellement équivalents sont repé-
rés par des chiffres de référence identiques.

[0015] Surlesfigures1et2, unchariotselonlinvention
comporte un chassis 1 présentant une conformation en
U s’ouvrant vers I'avant, un poste de conduite 2, un grou-
pe motopropulseur 3 et des moyens de levage 4.
[0016] Une branche 1 a du chassis porte une roue
avant 5 tandis que I'autre branche 1b porte I'autre roue
avant 6. La roue arriére 7 directrice est montée sensible-
ment au milieu du corps principal du chassis. La roue
arriere directrice 7 est commandée par un volant 8 situé
dans le poste de conduite 2 qui comporte également tous
les organes de commande des moyens de levage 4.
[0017] 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 grou-
pe motopropulseur 3 et commandés directement depuis
le poste de conduite 2.

[0018] Les moyens de levage 4 comportent un bras
télescopique 9 monté a pivotement autour d’'un axe 10
sensiblementhorizontal situé a I'arriére du chassis 1 sen-
siblement au-dessus de la roue arriére directrice 7.
[0019] Le poste de commande et de conduite est situé
sur un cété du chariot, le groupe motopropulseur 3 est
situé du c6té opposé au poste de commande et de con-
duite, et le bras télescopique 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.

[0020] Cette disposition fournit ainsi une excellente vi-
sibilité sur la charge et sur les moyens de levage 4. Al-
ternativement, les moyens de levage 4 peuvent compor-
ter un mat de levage au lieu d'un bras télescopique 9.
[0021] Le bras telescopique 9 porte a son extrémité
éloignée de I'axe de pivotement 10 un organe de pré-
hension 11 orientable a pivotement autour d’'un axe ho-
rizontal 12 sous I'action d’un vérin d’actionnement 11a.
[0022] L’organe de préhension 11 est de préférence
conformé en tablier supportant des fourches 13a, 13b.
Lesfourches 13a, 13b peuvent partir de la position abais-
sée et rétractée du bras télescopique 9 correspondant
au transport d’une charge, pour passer a d’autres posi-
tions horizontales ou inclinées dans un sens de cavage
ou un sens de déversement.
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[0023] Le bras télescopique 9 est extensible sous I'ac-
tion d’'un vérin intérieur 9a et pivote sous l'action d’'un
vérin de levage 14 disposé latéralement par rapport au
bras et fixé a une équerre solidaire de la poutre du bras
télescopique 9.

[0024] On équipe avantageusement le chariot selon
l'invention d’un vérin de compensation, apte a maintenir
les fourches 13a, 13b horizontales lors du pivotement de
la fleche. 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’in-
terférant pas avec la visibilit¢ du conducteur lorsque le
bras télescopique 9 est, en position de transport, entie-
rement abaissé et rétracté.

[0025] Avantageusement, 'ensemble des moyens de
levage 4 peut étre déplagable transversalement de ma-
niere a permettre un réglage précis du positionnement
des moyens de levage lors de la préhension de la charge.
Dans ce cas, les moyens de levage 4 comprenant le bras
télescopique 9 sont déplagables selon un mouvement
commandé et controlé de préférence hydrauliguement
sous l'action de moyens de translation disposés au voi-
sinage de I'axe de pivotement 10 : ces moyens de trans-
lation sont alors de préférence, des moyens d’actionne-
ment hydrauliques comportant au moins un vérin hydrau-
lique, dont la direction d’actionnement est sensiblement
paralléle a 'axe de pivotement 10.

[0026] Selon linvention, les roues avant 5 et 6 sont
des roues directrices, dont les orientations sont coordon-
nées a partir du poste de conduite 2 pour obtenir un mode
de déplacement spécifique, de maniere a pivoter en
s’ouvrant vers I'extérieur pour augmenter simultanément
la voie et 'empattement du chariot, ainsi que le polygone
de sustentation du chariot de manutention.

[0027] Dansl'exemplereprésenté,les orientations des
roues directrices 5 et 6 sont obtenues par des action-
neurs 17 et 18, par exemple des vérins hydrauliques,
identiques et symétriques par rapport a I'axe longitudinal
T du chariot de manutention.

[0028] Des stabilisateurs 19 et 20 peuvent étre prévus
sous forme d’ensembles solidaires des roues directrices
5et6.

[0029] Des supports rabattables 21a et 21b actionna-
bles par des vérins hydrauliques 22a, 22b peuvent éga-
lement étre prévus pour reposer la charge en cours de
déplacement.

[0030] Ces supports rabattables 21a, 21b sont en ap-
pui en position basse sur des butées 23a, 23b solidaires
du chéassis 1, de maniére a éviter tout risque d’accident
en cas de rupture d’un flexible hydraulique.

[0031] Surles figures 3 et 4, le chariot de manutention
décrit en référence aux figures 1 et 2, dans une position
de marche frontale, est représenté en position de marche
latérale, aprés pivotement des roues directrices 5 et 6
vers 'extérieur et a angle droit.

[0032] Dans le mouvement de pivotement, les stabili-
sateurs 19 et 20 pivotent avec les roues directrices 5 et 6.
[0033] Les supports rabattables 21a, 21b en appui sur
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les butées 23a, 23b comportent des extrémités avant
adaptées au passage desroues avant5 et 6, par exemple
en allant en s’amincissant vers I'avant.

[0034] Lacomparaison des figures 3 et 4 représentant
la position de marche latérale avec les figures 1 et 2
représentant la position de marche frontale conduit a une
augmentation de la voie d’environ un tiers et une aug-
mentation de I'empattement d’environ vingt pour cent, et
par conséquent a une augmentation de I'aire du polygone
de sustentation de plus de moitié.

[0035] L’invention permet d’obtenir une stabilité tres
supérieure a la stabilité des chariots de manutention de
I'art antérieur.

[0036] En outre, grace a l'invention, le fait de monter
les roues avant 5 et 6 directrices a I'intérieur des bran-
ches 1a, 1bduchassis 1 en U permet d’obtenir une ouver-
ture des roues 5 et 6 vers I'extérieur, lors du pivotement
pour passer de la position de marche frontale a la position
de marche latérale.

[0037] Enfin, grace al'invention, le montage des roues
avant 5 et 6 directrices a l'intérieur des branches 1 a, 1
b du chéssis 1 en U permet de les protéger contre les
chocs extérieurs, tout en respectant la largeur imposée
par le gabarit routier en position de marche frontale et
en autorisant le dépassement au-dela du gabarit routier
en position de marche latérale.

[0038] L'’invention décrite en référence a un mode de
réalisation particulier n’y est nullement limitée, mais cou-
vre au contraire toute modification de forme et toute va-
riante deréalisation dansle cadre etl'espritde I'invention.
[0039] Ainsi, une ou plusieurs des roues directrices 5,
6 ou 7 peut étre motrice, I'essentiel étant de prévoir un
agencement du chariot procurant non seulement un pi-
votement des roues vers I'extérieur et un agrandisse-
ment du polygone de sustentation en mode latéral, mais
aussi une robustesse améliorée de par la protection des
roues avant directrices en mode frontal par les branches
du chassis.

Revendications

1. Chariot de manutention comportant au moins trois
roues directrices (5, 6, 7) montées sur un chassis
(1), et des moyens (8, 17, 18) d’actionnement de
I'orientation d’au moins deux roues directrices (5, 6)
entre une position de marche frontale, etune position
de marche latérale, 'agencement des roues (5, 6,
7) par rapport au chassis (1) étant prédéterminé pour
augmenter la stabilité du chariot lors du passage du
mode frontal au mode latéral, caractérisé par un
montage des roues directrices (5, 6) a l'intérieur de
branches (1a, 1b) du chéssis (1) en mode frontal.

2. Chariot selon larevendication 1, caractérisé par un
montage des roues directrices (5, 6) permettant une
augmentation de la voie et de 'empattement du cha-
riot lors du passage du mode frontal au mode latéral.
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3.

Chariot selon la revendication 2, caractérisé par un
pivotement vers I'extérieur des roues directrices (5,
6) lors du passage de la position de marche frontale
a la position de marche latérale.

Chariot selon I'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé par des moyens (19, 20)
de stabilisation solidaires des roues directrices (5,
6) lors de leur pivotement.

Chariot selon I'une quelconque des revendications
précédentes, comportant des supports (21a, 21b)
rabattables aptes a supporter une charge en mode
de transport du chariot.

Chariot selon la revendication 5, caractérisé par le
fait que les supports (21a, 21b) rabattables sont
commandés par des actionneurs (22a, 22b).

Chariot selon la revendication 5 ou la revendication
6, caractérisé par le fait que le chassis (1) présente
des butées (23a, 23b) d’appui des supports (21 a,
21 b) rabattus en position basse.

Chariot selon la revendication 5, caractérisé par le
fait que les supports (21a, 21b) présentent une con-
formation adaptée au passage et au pivotement des
roues directrices (5, 6).

Chariot selon I'une quelconque des revendications
précédentes, présentant une conformation en U
s’ouvrant vers I'avant, un chassis (1) avec deux bran-
ches latérales (1a, 1b) portant intérieurement deux
roues directrices (5, 6).
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