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(54) SYSTEME D’ELEVATEUR POUR PARTICULIERS

(57)  Linvention concerne un systéme (1) d'élévateur
destiné au déplacement vertical de personnes ou de
biens. Le systéme (1) comprend deux supports (3) pa-
ralléles, s’étendant verticalement et sur chacun desquels
sont montés des doigts (30) de glissement, et une vis
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sans fin (150) qui est apte, d’une part, a s’engager avec
lesdits doigts de glissement (30) et, d’autre part, a étre
montée sur une cabine (10) de transport de passagers
afin d’entrainer ladite cabine (10) en translation verticale
par l'intermédiaire des doigts de glissement (30).
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Description

DOMAINE TECHNIQUE ET OBJET DE L’INVENTION

[0001] La présente invention se rapporte au domaine
des transports et concerne plus particulierement un sys-
téeme d’élévateur. Le systéme selon I'invention est no-
tamment destiné a des particuliers grace a sa simplicité
de réalisation.

ETAT DE LA TECHNIQUE

[0002] De nos jours, il est connu d'utiliser des syste-
mes d’élévateur tels que des ascenseurs pour convoyer
aussi bien des personnes que des biens. Un systéme
d’élévateur comprend de maniere connue une cabine,
montée ou non dans une gaine, et mue en translation
verticale par un dispositif d’entrainement. Un tel dispositif
peut prendre différentes formes.

[0003] On connait ainsi par exemple des ascenseurs
dans lesquels un ensemble de cables et de contrepoids,
relié a un moteur via un treuil, est utilisé pour déplacer
la cabine. On connait aussi des ascenseurs munis de
vérins hydrauliques permettant le déplacement de la ca-
bine sur une hauteur limitée par la course desdits vérins.
On connait par ailleurs des ascenseurs utilisant une vis
sans fin a profil trapézoidal insérée dans la gaine par le
toit et mesurant la méme hauteur que la hauteur d’élé-
vation de la cabine. Avec un tel ascenseur, le déplace-
ment est obtenu par la rotation d’'une noix, montée a I'ar-
riere de la cabine, sur la vis qui elle reste fixe. Ces diffé-
rents types d’ascenseurs utilisent un frein pour empécher
la cabine de chuter en cas d’arrét du moteur. Ces solu-
tions sont toutefois complexes et onéreuses, ce qui pré-
sente des inconvénients importants.

PRESENTATION GENERALE DE L'INVENTION

[0004] L’invention a pour but de fournir une solution
simple, fiable et efficace de systéme d’élévateur, notam-
ment pour particulier.

[0005] A cet effet, I'invention a tout d’abord pour objet
un systéeme d’élévateur destiné au déplacement vertical
de personnes ou de biens, ledit systéme étant remar-
quable en ce qu’il comprend deux supports paralleles,
s’étendant verticalement et sur chacun desquels sont
montés des doigts de glissement, et une vis sans fin qui
est apte, d’une part, a s’engager avec lesdits doigts de
glissement et, d’autre part, a étre montée sur une cabine
de transport de passagers afin d’entrainer ladite cabine
en translation verticale par I'intermédiaire des doigts de
glissement.

[0006] La vis sans fin s’engage ainsi avec les doigts
de glissement afin de permettre le déplacement vertical
d’'une cabine. Les supports se présentent de préférence
sous la forme de deux planches ou de deux poutres qui
peuvent par exemple étre chacune fixée sur une paroi
verticale. Le systéme selon l'invention est ainsi a la fois
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simple, fiable et efficace.

[0007] Selon unaspectde l'invention, le systéme com-
prend une cabine et la vis sans fin est montée sur ladite
cabine, de préférence au niveau de sa partie arriére. La
cabine peut étre une simple plateforme ou un plancher
ou bien une cabine fermée ou semi-fermée.

[0008] De préférence, le profil du filet de la vis sans fin
est asymétrique et comprend un flanc supérieur s’éten-
dant obliquement par rapport a I'axe de rotation de la vis
et un flanc inférieur s’étendant orthogonalement a I'axe
de rotation de la vis. Un tel profil permet a la face infé-
rieure du filet de venir en appui efficacement sur les
doigts de glissement.

[0009] De préférence encore, le profil dufiletcomprend
un flanc latéral s’étendant parallelement a I'axe de rota-
tion de la vis afin de rendre le filet plus résistant.

[0010] Avantageusement, la pente du flanc supérieur
est comprise entre 40° et 50° afin de rendre le filet plus
résistant.

[0011] Selon une caractéristique de l'invention, la pen-
te du développé d’hélice du filet est inférieure a 7 % par
rapport a un plan orthogonal a I'axe de rotation de la vis.
Un tel angle de faible valeur permet d’éviter que la vis,
et donc la cabine, ne redescende entre les supports en
étantentrainée par le poids de la cabine lorsque le moteur
estarrété. Le systéme ne nécessite ainsi pas de systeme
de freinage additionnel.

[0012] Selon une autre caractéristique de l'invention,
le diamétre extérieur de la vis sans fin, c’est-a-dire le
diameétre du filet dans un plan orthogonal a I'axe de ro-
tation de la vis, est supérieur a 140 mm.

[0013] De maniéreavantageuse, lavis sansfinestréa-
lisée en un matériau plastique, de préférence a faible
coefficient de frottement et a grande résistance a la char-
ge et a l'usure tel que, par exemple du PETP.

[0014] Selon une caractéristique de I'invention, le sys-
teme comprend un moteur apte a entrainer la vis sans
fin en rotation pour qu’elle entraine la cabine en transla-
tion. En variante ou en complément, la vis sans fin pour-
rait étre entrainée a I'aide d’une manivelle, par exemple
lorsque le moteur tombe en panne.

[0015] Ce moteur peut avantageusement étre configu-
ré pour entrainer la vis sans fin en rotation aussi bien
dans le sens horaire que dans le sens antihoraire afin de
faire monter et descendre la cabine entre les supports
paralléles.

[0016] De préférence, le moteur est monté au droit de
la vis sans fin ou coaxialement avec la vis sans fin, entre
les supports, afin de réduire les dimensions du systeme
et d’en augmenter I'efficacité.

[0017] De préférence encore, le moteur est électrique
et la cabine comprend une batterie d’alimentation dudit
moteur.

[0018] Avantageusement, le moteur est dépourvu de
frein, le poids de la cabine et la forme de la vis sans fin
(notamment lorsque la pente du développé d’hélice du
filet est inférieure a 7 % par rapport a un plan orthogonal
al’axe de rotation de la vis) permettant alors de maintenir
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la cabine a I'arrét lorsque le moteur est coupé, en panne
ou méme absent, par exemple lors d’'une maintenance.
[0019] Dans une forme de réalisation, avantageuse, la
vis sans fin et le moteur forment un bloc moteur qui peut
étre aisément monté et démonté de la cabine.

[0020] De maniére avantageuse, le systéme com-
prend un dispositif de charge de la batterie d’alimenta-
tion, monté par exemple au niveau de la base des sup-
ports, et la batterie d’alimentation est configurée de sorte
a pouvoir étre rechargée lorsque la cabine est position-
née a proximité ou au contact dudit dispositif de charge,
par exemple lorsque la cabine est a sa hauteur d’éléva-
tion minimale. Le dispositif de charge peut comprendre
un contacteur électrique de méme que la batterie de sorte
que la batterie se recharge lorsque les deux contacteurs
sont en contact I'un avec l'autre.

[0021] De maniére avantageuse, chaque doigt de glis-
sement est une piéce monobloc.

[0022] Selon un autre aspect de l'invention, chaque
doigt de glissement comprend une portion de fixation sur
le support correspondant et une portion d’engagement
avec le filet de la vis.

[0023] Selon une caractéristique de I'invention, la por-
tion d’engagement comprend une face supérieure plane,
appelée face d’appui, apte a s’engager avec la partie
inférieure du filet de la vis sans fin.

[0024] Depréférence, laface supérieure plane présen-
te une forme tronconique afin de permettre au filet de
glisser efficacement sur les doigts de glissement.
[0025] Avantageusement, la face supérieure plane
s’étend sur une longueur d’engagement, avec la partie
inférieure du filet de la vis sans fin, de I'ordre de 10 mm
afin de supporter solidement la vis.

[0026] Selon une caractéristique de linvention, les
doigts de glissement sont orientables afin de se confor-
mer a la forme de la partie inférieure du filet.

[0027] De maniere préférée, chaque doigt de glisse-
ment est monté de maniére rotative selon un axe de ro-
tation horizontal sur le support correspondant, afin de
s’orienter aisément lors du passage de la vis sans fin.
[0028] Selon un aspectde l'invention, chaque doigt de
glissement est réalisé en un matériau plastique, de pré-
férence de type plastique technique, ou bien en bois ou
en tout autre matériau adapté.

[0029] D’autres caractéristiques et avantages de l'in-
vention apparaitront lors de la description qui suit faite
en regard des figures annexées données a titre d’exem-
ples non limitatifs etdans lesquelles des références iden-
tiques sont données a des objets semblables.

DESCRIPTION DES FIGURES

[0030]

La figure 1 est une vue schématique partielle en
transparence d’'une forme de réalisation du systeme
selon l'invention.

Lafigure 2 est une vue schématique partielle de cté
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en transparence du systéeme de la figure 1.

La figure 3A est une vue schématique partielle en
coupe longitudinale de la vis sans fin de la cabine
d’ascenseur du systeme de la figure 1 engagée avec
six doigts de glissement.

La figure 3B est une vue schématique partielle en
coupe transversale de la vis sans fin de la figure 3A.
La figure 4A est une vue schématique de coté de la
vis sans fin de la figure 3A.

La figure 4B est une vue schématique partielle en
coupe transversale de la vis sans fin de la figure 4A.
La figure 5A est une vue en perspective d'un doigt
de glissement du systeme de la figure 1.

La figure 5B est une vue en coupe transversale du
doigt de glissement de la figure 5A.

La figure 5C est une vue de cété du doigt de glisse-
ment de la figure 5A.

Lafigure 6 est une vue schématique partielle de face
de la vis sans fin de la cabine d’ascenseur du sys-
teme de la figure 1 engagée avec les doigts de glis-
sement des supports verticaux paralléles.

La figure 7 est une vue partielle en coupe de dessus
du systéme de la figure 1.

DESCRIPTION DETAILLEE DE L'INVENTION

Description d'une forme de réalisation du systéme selon
l'invention

[0031] Le systéme d’ascenseur selon l'invention est
destiné a convoyer des personnes, notamment des per-
sonnes ageées, entre deux ou plusieurs étages d’un im-
meuble, notamment d’'une maison. Il va de soi que le
systéme selon l'invention peut étre utilisé plus générale-
ment dans toute structure adaptée et/ou pour permettre
le convoyage de toute entité adaptée ou de tout objet
adapté.

[0032] Une forme de réalisation du systéme selon l'in-
vention va étre présentée en référence aux figures 1 a
7. Dans la forme de réalisation décrite, le systéeme 1 est
destiné a permette le déplacement d’'une ou plusieurs
personnes entre des étages d’'une maison.

[0033] A cette fin, en référence aux figures 1, 6 et 7,
le systéme 1 comprend tout d’abord deux supports 3 pa-
ralléles s’étendant verticalement et comprenant chacun
une pluralité de doigts 30 de glissement. Dans cet exem-
ple, les supports 3 sont deux planches fixées a une paroi
murale 5, par exemple en bois, comme illustré a la figure
7. Les doigts de glissement 30 sont alignés et disposés
a intervalle régulier sur la majeure partie de la hauteur
des supports 3. Ces supports 3 peuvent étre réalisés en
bois ou tout matériau adapté.

[0034] En référence a la figure 1, le systéme 1 com-
prend ensuite une cabine 10 apte a recevoir une ou plu-
sieurs personnes et configurée pour se déplacer entre
les deux supports 3 paralléles. La cabine 10 comprend
une plate-forme 110, deux parois latérales 120 et une
paroi arriere 130, délimitant ainsi une ouverture avant
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140. Par les termes « latérale », « arriére » et « avant »,
on entend par rapport a I'entrée et la sortie d’'une per-
sonne dans la cabine 10. Ainsi, une personne (non re-
présentée) peut entrer et sortir de la cabine 10 par
I'ouverture avant 140. On notera que I'exemple illustré
n’est pas limitatif de la portée de l'invention, toute autre
configuration possible de plate-forme et parois pouvant
étre envisagée. Par exemple, la cabine pourrait com-
prend une plateforme 110 et étre dépourvues de parois
latérales 120. La plate-forme 110 est apte arecevoir une
personne afin de la convoyer entre deux étages. De ma-
niére connue, les parois latérales 120 et la paroi arriere
130 permettent de protéger une personne lors du dépla-
cement de la cabine 10. On notera qu’une porte pourrait
étre montée au niveau de l'ouverture avant 140 de la
cabine 10 pour en augmenter la sécurité. La plate-forme
110, les parois latérales 120 et la paroi arriere 130 peu-
vent par exemple se présenter sous la forme de plaques
réalisées par exemple en bois, en métal ou en un maté-
riau plastique, le bois étant notamment solide et peu oné-
reux.

[0035] Selon l'invention, la cabine 10 comprend une
vis sans fin 150 et un moteur 160. En référence ala figure
2, la vis sans fin 150 s’étend selon un axe de rotation
vertical X et est engagée avec les doigts de glissement
30 des supports paralléles 3 verticaux (figures 1 et 6).
[0036] Le moteur 160 est apte a entrainer la vis sans
fin 150 en rotation pour qu’elle entraine la cabine 10 en
translation verticale par l'intermédiaire des doigts de glis-
sements 30. Dans cet exemple préféré, comme illustré
sur la figure 2, la vis sans fin 150 est montée entre une
premiére butée de fixation 132 fixée au niveau de la partie
inférieure de la face arriere FA de la paroi arriére 130 de
la cabine 10 et une deuxieme butée de fixation 134 fixée
au niveau de la partie médiane de la face arriére FA de
la paroi arriere 130 de la cabine 10, de sorte a se trouver
dans I'espace E situé entre les deux supports paralléles
3 verticaux, comme illustré sur les figures 1 et 6. En ré-
férence a la figure 2, le moteur 160 est monté au-dessus
de la deuxiéme butée de fixation 134 et est relié a la vis
sans fin 150 par un axe d’entrainement 170 s’étendant
coaxialement al’axe X de rotation de la vis 150. On notera
qu’en variante, le moteur 160 pourrait étre monté en-
dessous de la deuxiéme butée de fixation 134. L'utilisa-
tion d’'une vis sans fin 150 montée a l'arriére de la cabine
10 et de doigts de glissements 30 permet d’utiliser un
moteur 160 de faible puissance pour transporter des
charges de faible poids. Par exemple, un moteur de 750
W peut suffire pour transporter deux personnes. Le mo-
teur 160 est configuré pour entrainer la vis sans fin 150
en rotation aussi bien dans le sens horaire S1 que dans
le sens antihoraire S2 afin de faire monter ou descendre
la cabine 10 entre les supports paralléles 3. A cette fin,
la cabine 10 comprend des moyens de commande (non
représentés) du moteur 160 afin que ce dernier entraine
la vis 150 en rotation dans un sens ou dans l'autre pour
faire monter ou descendre la cabine 10. De tels moyens
de commande étant connus en soi, ils ne seront pas da-
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vantage détaillés ici. Toujours dans cet exemple préfére,
le moteur 160 est électrique, la cabine 10 comprend une
batterie d’alimentation 180 dudit moteur 160 et le syste-
me 1 comprend un dispositif (non représenté) de charge
de la batterie d’alimentation 180, monté dans cet exem-
ple a la base des supports 3 afin de recharger la batterie
180. Toujours dans cet exemple, la cabine 10 comprend
un contacteur électrique 181 monté au niveau de la partie
inférieure de la face arriere FA de la paroi arriere 130 de
la cabine 10 qui est configurée pour venir en contact avec
un contacteur du dispositif de recharge afin de recharger
la batterie d’alimentation lorsque la cabine 10 est a sa
hauteur d’élévation minimale, par exemple au rez-de-
chaussée.

[0037] En référence aux figures 3A et 3B, la vis sans
fin 150 comprend un arbre cylindrique 151 comportant
un filet 152 hélicoidal issu de matiére dudit arbre 151 et
qui est agencé pour venir en appui sur les doigts de glis-
sement 30 afin de transformer un mouvement de rotation
delavis 150 enun mouvementde translation de la cabine
10. L’'entrainement est ainsi obtenu par glissement sur
les doigts 30. Afin d’augmenter la fonctionnalité, I'effica-
cité et la fiabilité de la liaison par glissement entre la vis
sans fin 150 et les doigts de glissement 30, le profil du
filet 152 de la vis sans fin 150 est asymétrique et com-
prend un flanc supérieur 152A s’étendant obliquement
par rapport a I'axe de rotation X de la vis 150 et un flanc
inférieur 152B s’étendant orthogonalement a I'axe de ro-
tation X de la vis 150. De préférence, la pente du flanc
supérieur 152A oblique du profil est comprise entre 40°
et 50° afin de conférer une résistance importante au filet
152. Dans cet exemple préféré, le profil du filet 152 com-
prend en outre un flanc latéral 152C s’étendant paralle-
lement a I'axe de rotation X de la vis 150 et définissant
le diameétre extérieur de la vis 150. Le filetage de la vis
150 est ainsi comparable a un filetage d’artillerie dont le
profil du flanc (ou segment) inférieur 152B est horizontal
afinde supprimer les effets de poussée latérale et d’éviter
tout coincement vertical de la vis 150 dans les doigts 30.
Afin de supporter le poids de la cabine 10, le diameétre
extérieur de la vis sans fin 150, c’est-a-dire le diamétre
du filet 152 dans un plan perpendiculaire a I'axe de ro-
tation X de la vis 150, est de préférence supérieur a 140
mm. En outre, de maniére avantageuse, la pente du dé-
veloppé d’hélice du filet 152 est inclinée de moins de 7
% par rapport a un axe orthogonal a I'axe de rotation X
de la vis 150, ce qui permet d’éviter que la vis 150, et
donc la cabine 10, ne redescende entre les supports 3
en étant entrainée par le poids de la cabine 10 lorsque
le moteur 160 est arrété ou tombe en panne. Ceci permet
avantageusement d’éviter I'ajout d’un frein sur le syste-
me. Enfin, afin d'augmenter le rendement de liaison par
glissement avec les doigts de glissement 30, la vis sans
fin 150 est réalisée en un matériau plastique, de préfé-
rence a faible coefficient de frottement et a grande résis-
tance a la charge et a l'usure tel que, par exemple du
PETP.

[0038] Comme illustré aux figures 4A a 5C, chaque
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doigt de glissement 30 comprend une portion 31 de fixa-
tion sur le support 3 correspondant et une portion 32
d’engagement avec le filet 152 de la vis 150, solidaire de
la portion de fixation 31. La portion d’engagement 32
comprend une face supérieure 32A plane, appelée face
d’appui, apte a s’engager avec la partie inférieure 152-1
du filet 152 de la vis sans fin 150. La face supérieure
plane 32A présente une forme tronconique afin de per-
mettre au filet 152 de coulisser efficacement sur les
doigts 30. La face supérieure plane 32A s’étend sur une
longueur L d’engagement, avec la partie inférieure 152-1
du filet 152, de I'ordre de 10 mm, afin de supporter soli-
dementla cabine 10. De plus, chaque doigt de glissement
30 est monté de maniére rotative sur le support 3 cor-
respondant selon un axe Y de rotation horizontal afin de
s’orienter aisément lors du passage de la vis sans fin
150. Les doigts de glissement 30 sont ainsi orientables
afin de se conformer aisément a la forme de la partie
inférieure 152-1 du filet 152. La forme tronconique de la
portion d’engagement 32 et 'aspect rotatif des doigts 30
permettent de compenser les défauts de contact causés
par un angle d’inclinaison du développé d’hélice plus im-
portant en fond de filet 152 qu’en sommet de filet 152,
notamment en évitant tout jeu avec la vis 150 et en con-
férant une résistance et donc un support important a la
face supérieure 32A de la portion d’engagement 32. Les
doigts de glissement 30 sont de préférence réalisés en
un matériau plastique, par exemple de type plastique
technique, ou bien en bois ou en tout autre matériau
adapté.

[0039] Il esta noter que la présente invention n’est pas
limitée aux exemples décrits ci-dessus et est susceptible
de nombreuses variantes accessibles a 'lhomme de 'art.
Notamment, les formes et dimensions de la cabine 10,
de la vis sans fin 150, du moteur 160 ou des doigts de
glissement 30 tels que représentés sur les figures de
fagon a illustrer un exemple de réalisation de l'invention,
ne sauraient étre interprétés comme limitatifs.

Revendications

1. Systéeme (1) d’élévateur destiné au déplacement
vertical de personnes ou de biens, ledit systeme (1)
étant caractérisé en ce qu’il comprend deux sup-
ports (3) paralléles, s’étendant verticalement et sur
chacun desquels sontmontés des doigts (30) de glis-
sement orientables, et une vis sans fin (150) qui est
apte, d’'une part, a s’engager avec lesdits doigts de
glissement (30) et, d’autre part, a étre montée sur
une cabine (10) de transport de passagers afin d’en-
trainer ladite cabine (10) en translation verticale par
intermédiaire des doigts de glissement (30).

2. Systéme (1) selon la revendication 1, caractérisé
en ce que le profil du filet (152) de la vis sans fin
(150) est asymétrique et comprend un flanc supé-
rieur (152A) s’étendant obliquement par rapport a
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10.

1.

12.

I'axe de rotation (X) de la vis (150) et un flanc inférieur
(152B) s’étendant orthogonalement a I'axe de rota-
tion (X) de la vis (150).

Systeme (1) selon la revendication 2, caractérisé
en ce que la pente du flanc supérieur (152A) est
comprise entre 40° et 50°.

Systeme (1) selon I'une des revendications 1 a 3,
caractérisé en ce que la pente du développé d’hé-
lice du filet est inférieure a 7 % par rapport a un plan
orthogonal a I'axe de rotation de la vis.

Systeme (1) selon I'une des revendications 1 a 4,
caractérisé en ce que le diamétre extérieur de la
vis sans fin est supérieur a 140 mm.

Systeme (1) selon I'une des revendications 1 a 5,
caractérisé en ce qu’il comprend un moteur (160)
apte a entrainer la vis sans fin (150) en rotation, ledit
moteur (160) étant monté au droit de la vis sans fin
(150), entre les supports (3).

Systeme (1) selon la revendication 6, caractérisé
en ce que le moteur (160) est électrique, en ce que
le systéeme comprend une cabine (10) comprenant
une batterie d’alimentation dudit moteur (160) et un
dispositif de charge de la batterie d’alimentation.

Systeme (1) selon I'une des revendications 1 a 7,
caractérisé en ce que chaque doigt de glissement
(30) comprend une portion (31) defixation sur le sup-
port (3) correspondant et une portion (32) d’engage-
ment avec le filet de la vis (150), solidaire de la por-
tion de fixation (31) et comprenant une face supé-
rieure (32A) plane de forme tronconique apte a s’en-
gager avec la partie inférieure (152-1) du filet (152)
de la vis sans fin (150).

Systeme (1) selon la revendication 8, caractérisé
en ce que la face supérieure (32A) plane présente
une forme tronconique.

Systeme (1) selon I'une des revendications 8 ou 9,
caractérisé en ce que la face supérieure (32A) pla-
ne s’étend sur une longueur (L) d’engagement, avec
la partie inférieure (152-1) dufilet (152) de la vis sans
fin (150), de I'ordre de 10 mm.

Systeme (1) selon l'une des revendications 1 a 10,
caractérisé en ce que chaque doigt de glissement
(30) est monté de maniere rotative selon un axe (Y)
de rotation horizontal sur le support (3) correspon-
dant.

Systeme (1) selon l'une des revendications 1 a 11,
caractérisé en ce que chaque doigt de glissement
(30) est réalisé en un matériau plastique ou en bois.
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Systeme (1) selon I'une des revendications 1 a 12,
caractérisé en ce qu’il comprend une cabine (10),
la vis sans fin (150) étant montée sur ladite cabine
(10).

Systeme (1) selon la revendication 13, caractérisé
en ce que la vis sans fin (150) est montée sur ladite
cabine (10) au niveau de sa partie arriere.

Systeme (1) selon I'une des revendications 1 a 14,
caractérisé en ce que la vis sans fin (150) est réa-
lisée en un matériau plastique.
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