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(67)  Linvention concerne un de stabilisation (1) d’un
élévateur vertical (2) d’'une personne, du type compre-
nant une base roulante (3) et une plateforme (4) assu-
jettie a des moyens (5) d’élévation verticale reliés a la
base roulante (3).

Selon linvention, le dispositif de stabilisation (1)
comprend :
- une partie d’attache (6) comprenant des moyens de
fixation a I'élévateur (2) ;
- deux jambes télescopiques (10) comprenant chacune
une extrémité inférieure d’appui au sol et une extrémité
supérieure fixée de maniere articulée alapartie d’attache

DISPOSITIF DE STABILISATION D’UN ELEVATEUR VERTICAL D’'UNE PERSONNE

(6) de sorte a pouvoir pivoter autour d’'un axe horizontal
(11) pour passer d’'une position repliée de rangement
dans laquelle les jambes (10) sont verticales et les ex-
trémités inférieures ne sont pas en appui contre le sol, a
une position de stabilisation déployée et télescopée dans
laquelle les extrémités inférieures sont écartées I'une de
l'autre et en appui contre le sol, les jambes (10) étant
rappelées en position repliée lorsqu’elles ne sont pas en
contact avec le sol ;

- au moins un capteur de position (16) détectant la posi-
tion déployée des jambes (10)

[Fig. 2]
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Description
Domaine technique

[0001] La présente invention se rapporte aux domai-
nes techniques des équipements d’ascension, et notam-
ment du type élévateur vertical d’'une personne, permet-
tant a un professionnel d’effectuer des travaux en hau-
teur, tels que par exemple et de maniére non limitative
des travaux d'installation, de montage, de peinture, de
décoration, d’entretien ou de maintenance jusqu’a une
hauteur de 4 a 6 m par exemple.

[0002] La présente invention concerne plus précisé-
ment un dispositif de stabilisation d’un tel équipement.

Art antérieur

[0003] Il est connu de I'état de la technique, et par
exemple du document W0O2005104734A2, un équipe-
ment d’ascension sécurisé pour travaux en hauteur, no-
tamment du type élévateur vertical d’'une personne, com-
prenant une base roulante et une plateforme sécurisée
par des garde-corps.

[0004] La plateforme est assujettie a des moyens
d’élévation verticale, reliés a la base roulante, qui peu-
vent étre de tout type approprié, motorisés ou manuels,
tel que par exemple des moyens d’élévation a double
croisillons ou a colonne télescopique.

[0005] Afinde sécuriser son utilisation, il est connu que
ce type d’équipement comprenne des dispositifs de sta-
bilisation, par exemple sous la forme d’au moins deux
jambes d’appui au sol, articulées par rapport a I'élévateur
vertical, de sorte a passer d’une position repliée de ran-
gement dans laquelle les jambes ne sont pas en appui
contre le sol, a une position de stabilisation déployée
dans laquelle les jambes sont en appui contre le sol.
[0006] Lesjambesd’appuidonnententiére satisfaction
termes de stabilisation, mais I'inconvénient principal de
cetype de dispositif de stabilisation est qu’ildépend d’'une
action humaine et, en pratique, I'élévateur vertical peut
tout a fait étre utilisé méme en I'absence de déploiement
des jambes de stabilisation. Ce type d’équipement est
aussi divulgué dans le document US6401864.

[0007] En pratique, et pour assurer une sécurisation
optimale de I'utilisation de I'élévateur vertical, il convient
de pouvoir s’assurer que les jambes de stabilisation sont
bien déployées, et en contact avec le sol.

[0008] Il est ainsi connu d'utiliser des organes de sé-
curité mécaniques positionnés a divers endroits pour
confirmer que les jambes sontbien en position déployées
et que les jambes sont bien en appui sur le sol. Outre la
multiplication de ces organes de sécurité qui complexifie
le dispositif etaugmententson coltde revient, I'utilisation
de ces organes mécaniques sont aussi soumis a l'inter-
vention d’un utilisateur, qui peut s’en affranchir, volontai-
rementou involontairement, et utiliser toutde méme/I'élé-
vateur vertical sans stabilisation.
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Exposé de I'invention

[0009] L’un des buts de l'invention est de fournir un
dispositif de stabilisation d’un élévateur vertical d’'une
personne, et un tel élévateur équipé du dispositif de sta-
bilisation, qui permettent de sécuriser d’'une maniére op-
timale I'utilisation de I'élévateur, en permettant de pou-
voir s’assurer, avant utilisation de I'élévateur, que les
jambes de stabilisation sont cumulativement en position
déployée et en contact avec le sol.

[0010] Un autre objectif de I'invention est de fournir un
tel dispositif de stabilisation qui permet d’interdire toute
utilisationde I'élévateur vertical dans le cas ou les jambes
de stabilisation ne sont pas, cumulativement, en position
déployée et en contact avec le sol.

[0011] A cet effet, il a ét& mis au point un dispositif de
stabilisation d’'un élévateur vertical d’'une personne du
type comprenant une base roulante et une plateforme
assujettie a des moyens d’élévation verticale reliés a la
base roulante.

[0012] Selon l'invention, le dispositif de stabilisation
comprend :

- une partie d’attache comprenant des moyens de
fixation a I'élévateur ;

- deux jambes télescopiques comprenant chacune
une extrémité inférieure d’appui au sol et une extré-
mité supérieure fixée de maniére articulée a la partie
d’attache de sorte a pouvoir pivoter autour d’'un axe
horizontal pour passer d’une position repliée de ran-
gement dans laquelle les jambes sont verticales et
les extrémités inférieures ne sont pas en appui con-
tre le sol, a une position de stabilisation déployée et
télescopée dans laquelle les extrémités inférieures
sont écartées I'une de I'autre et en appui contre le
sol, les jambes étant rappelées en position repliée
lorsqu’elles ne sont pas en contact avec le sol ;

- aumoins un capteur de position détectantla position
déployée des jambes.

[0013] De cette maniére, le dispositif de stabilisation
selonl'invention permet tout d’abord de pouvoir stabiliser
I'utilisation d’un élévateur vertical par le déploiement et
le télescopage des jambes d’appui au sol.

[0014] Par ailleurs, la combinaison de la caractéristi-
que selon laquelle les jambes sont rappelées en position
repliée lorsqu’elles sont en contact avec le sol, et I'utili-
sation d’un capteur de position détectant la position dé-
ployée des jambes, pouvoir s’assurer, avant utilisation
de I'élévateur, que les jambes de stabilisation sont cu-
mulativement en position déployée et en contact avec le
sol.

[0015] En effet, si les jambes sont en contact avec le
sol, mais ne sont pas déployées totalement, le capteur
de position ne détectera pas la position déployée des
jambes. A I'inverse, les jambes ne peuvent pas rester en
position déployée si elles ne sont pas en contact avec le
sol puisqu’elles seront rappelées en position repliée.
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[0016] De ce qui précede, le capteur peut étre relié a
un systéme d’émission d’un signal sonore pour avertir
I'utilisateur et le contraindre a déployer et télescoper cor-
rectement les jambes. En alternative, et d’'une maniere
préférée, le capteur peut étre relié a des moyens méca-
niques ou électroniques d’interdiction d’utilisation de
I'élévateur. Par exemple, lorsqu’il s’agit d’'un élévateur
vertical électrique, ou a tout le moins motorisé, le capteur
peut couper I'alimentation électrique de I'élévateur s’il ne
détecte pas la position déployée et en contact avec le
sol des jambes. S’il s’agit d’'un élévateur vertical méca-
nique, le capteur peut étre relié a un commutateur mé-
canique permettant, par exemple, d’interdire I'actionne-
ment mécanique des moyens d’'élévation verticale.
[0017] Dans ces derniéres configurations, I'invention
permet, d’'une part, de s’assurer de la bonne position de
stabilisation des jambes, c'est-a-dire déployée entiere-
menteten contact avec le sol, mais également d’interdire
I'utilisation de I'élévateur, ce qui permet de sécuriser
d’une maniére optimale son utilisation en s’affranchis-
sant de toute intervention humaine de contréle.

[0018] Le capteur de position mis en ceuvre dans la
présente invention est de tout type approprié, et est par
exemple un capteur par contact direct, au moyen par
exemple d’un contacteur du type commutateur a action
instantanée, roue codeuse positionnée au niveau de I'ar-
ticulation des jambes, etc. Il peut s’agir également d’un
capteur de distance, par exemple un capteur magnéti-
que, un interrupteur a lame souple, ou tout type de cap-
teur tout ou rien, électrique optique ou pneumatique, etc.
[0019] Selon une forme de réalisation particuliére, les
jambes sont solidaires en pivotement, c’est-a-dire que le
pivotement de I'une des jambes entraine le pivotement
de l'autre jambe, et le capteur de position se présente,
par exemple, sous la forme d’'un contacteur positionné
au niveau d’'une butée de la position déployée d’une jam-
be.

[0020] De cette maniere, avec un seul capteur de po-
sition, il est possible de détecter la position déployée des
deux jambes, et de s’assurer que celles-ci sont bien en
contact avec le sol.

[0021] Dans le cas ou les deux jambes sont indépen-
dantes en pivotement I'une de l'autre, le dispositif com-
prend, par exemple, de capteur de position sous la forme
de deux contacteurs, chacun positionné au niveau d’'une
butée de la position déployée d’une jambe.

[0022] De préférence, les jambes sont rappelées en
position repliée par la gravité. Avantageusement, le dis-
positif de stabilisation peut comprendre des moyens
élastiques rappelant les jambes en position repliée,
éventuellement en combinaison avec la gravité.

[0023] Les moyens élastiques de rappel peuvent étre
de tout type approprié, positionnés par exemple autour
des axes de pivotement des jambes, ou bien selon une
forme de réalisation particuliére, les moyens élastiques
de rappel se présentent sous la forme d’un ressort de
traction positionnée et fixée entre les deux jambes pour
les rapprocher 'une de l'autre.
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[0024] Selon une forme de réalisation particuliére, la
partie d’attache du dispositif selonl'invention se présente
sous la forme d’'une platine verticale, avec les jambes
montées pivotantes dans un plan défini par ladite platine.
[0025] La partie d’attache est fixée de maniére appro-
priée a I'élévateur vertical, par exemple par l'intermédiai-
re de moyens de fixation se présentant sous la forme
d’orifices ménagés dans la partie d’attache, pour le vis-
sage, rivetage, boulonnage de la partie d’attache aI'élé-
vateur. Selon d’autres exemples, la partie n’attache peut-
étre directement soudée ou fixée par tout autre moyen
approprié a I'élévateur.

[0026] De préférence, la partie d’attache comprend un
tampon ou galet médian et deux tampons ou galets la-
téraux, et les jambes étant montées pivotantes entre les
galets qui font offices de butées des positions repliées
et déployées des jambes.

[0027] De préférence, la partie d’attache comprend un
galet médian et de galets latéraux, les jambes étant mon-
tées pivotantes entre les galets qui font office de butée
des positions repliées et déployer des jambes.

[0028] L’invention concerne également un élévateur
vertical d’'une personne, du type comprenant une base
roulante, une plateforme assujettie a des moyens d’élé-
vation verticale reliés a la base roulante, et un dispositif
de stabilisation selon I'invention, dont la partie d’attache
est fixée a une partie fixe dudit élévateur.

Description des figures

[0029] D’autres avantages et caractéristiques ressor-
tiront mieux de la description qui va suivre, donnée a titre
d’exemple non limitatif, de 'équipement selon I'invention,
a partir des dessins annexés dans lesquels :

- Lafigure 1 estune vue en perspective d’'un élévateur
vertical équipé du dispositif de stabilisation selon I'in-
vention, en position repliée de rangement.

- Lafigure 2 est une vue similaire a celle de la figure
1, le dispositif de stabilisation étant en position dé-
ployée de stabilisation.

- Lafigure 3 est une vue en perspective du dispositif
de stabilisation, isolé, en position repliée de range-
ment.

- Lafigure 4 est une vue similaire a celle de la figure
3, en position déployée de stabilisation.

- Lafigure 5 est une vue de détail de la figure 4, au
niveau de I'articulation et des butées des jambes de
stabilisation.

- Lafigure 6 illustre en perspective les moyens de blo-
cage permettant de régler le coulissement entre les
tubes interne et externe d’'une jambe télescopique.

- Lafigure 7 est une vue similaire a celle de la figure
6, 'une des pattes des moyens de blocage ayant été
retirée pour visualiser la came excentrique.
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Description détaillée de I'invention

[0030] Enréférence auxfigures 1 et 2, l'invention con-
cerne un dispositif de stabilisation (1) d’un élévateur ver-
tical (2) d’'une personne, et un élévateur (2) notamment
du type comprenant une base roulante (3), une platefor-
me (4) assujettie a des moyens (5) d’élévation verticale
reliés a la base roulante (3) et un tel dispositif de stabi-
lisation (1).

[0031] Les caractéristiques techniques inhérentes a
I'élévateur vertical (2) sont bien connues de I'état de la
technique, et ne seront pas décrites plus en détail.
[0032] Selonlinvention, le dispositif de stabilisation (1)
est configuré pour adopter une position repliée de ran-
gement, voir figure 1, ou une position déployée de sta-
bilisation, voir figure 2, lors de I'utilisation dudit élévateur
(2).

[0033] En référence aux figures 3 a 5, le dispositif de
stabilisation (1) comprend a cet effet une partie d’attache
(6) comprenant des moyens de fixation a I'élévateur (2).
La partie d’attache (6) se présente par exemple sous la
forme d’une platine verticale (7) comprenant des moyens
de fixation a une partie fixe de I'élévateur (2).

[0034] Dans lI'exemple illustré, I'élévateur (2) com-
prend deux barres (8) paralléles horizontales et distantes
I'une de l'autre, reliées a une partie fixe de I'élévateur
(2), notamment au chéssis. La platine (7) est alors fixée
auxdites barres (8) horizontales, et entre ces dernieres.
La platine (7) est fixée de toute maniére appropriée, no-
tamment en partie supérieure et inférieure par l'intermé-
diaire de moyens de fixation traversant des orifices mé-
nagés dans la platine (7) pour le vissage, rivetage ou
boulonnage de la platine (7) aux barres (8) horizontales.
Bien entendu, toute autre technique de fixation, tel que
par exemple le soudage, peut étre envisagée.

[0035] Dansl'exemple illustré, la platine (7) comprend
une partie supérieure (9) repliée vers le bas pour venir
coiffer la barre (8) horizontale supérieure et étre fixée a
celle-ci, tandis que la partie inférieure est fixée frontale-
ment a la barre (8) horizontale inférieure.

[0036] Le dispositif de stabilisation (1) comprend, en
outre, deux jambes télescopiques (10) comprenant cha-
cune une extrémité inférieure d’appui au sol et une ex-
trémité supérieure articulée a la platine (7). Plus préci-
sément, I'extrémité supérieure de chaque jambe téles-
copique (10) est fixée d’'une maniére articulée ala platine
(7) de sorte a pouvoir pivoter autour d’'un axe horizontal
(11) pour passer d’'une position repliée de rangement
dans laquelle les jambes (10) sont verticales et les ex-
trémités inférieures ne sont pas en appui contre le sol, a
une position de stabilisation déployée et télescopée dans
laquelle les extrémités inférieures des jambes (10) sont
écartées I'une de l'autre et en appui contre le sol.
[0037] Les extrémités supérieures des jambes téles-
copiques (10) sontfixées ala platine (7), de partetd’autre
d’un plan vertical médian, correspondant sensiblement
au plan vertical médian de I'élévateur (2), afin de garantir
une stabilité optimale. Dans I'exemple illustré, les extré-
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mités supérieures des jambes télescopiques (10) sont
fixées cbte a cbdte pour définir entre elles une configura-
tion triangulaire en position déployée, et sont montées
pivotantes dans un plan définit par le plan de la platine (7).
[0038] En référence aux figures 6 et 7, les jambes té-
lescopiques (10) comprennent chacune un tube interne
(17) et un tube externe (18) en coulissement 'un par
rapport a I'autre, et des moyens de blocage (19) permet-
tantderégler le coulissement entre les tubes interne (17)
et externe (18).

[0039] Lesmoyensde blocage (19)comprennentdeux
pattes (21) en saillie fixées a une extrémité et de part et
d’autre du tube externe (18) et recevant entre elles un
axe (22) coaxial a une came excentrique (23), éventuel-
lement pourvue d’un levier (24), de sorte qu’une rotation
de la came excentrique (23) autour de I'axe (22) améne
la came excentrique (23) a tangenter une paroi externe
du tube interne (17) et immobiliser le tube interne (17)
par rapport au tube externe (18).

[0040] La platine (7) comprend, au niveau d’'une base
inférieure, par exemple de forme triangulaire, un tampon
ou galet médian (12), par exemple en nylon, et deux tam-
pons ou galets latéraux (13) définissant entre eux des
espaces de pivotement pour les jambes télescopiques
(10). En d’autres termes, lesdites jambes télescopiques
(10) sont montées pivotantes entre les galets (12, 13)
qui font office de butées des positions repliées et dé-
ployées des jambes (10).

[0041] Une bride (14) vient enserrer les galets (12, 13)
entre ladite bride (14) et la platine (7), notamment pour
renforcer, fiabiliser et sécuriser 'ensemble.

[0042] Lesjambes télescopiques (10) peuvent étre so-
lidaires en pivotement, c’est-a-dire que le pivotement de
'une des jambes (10) entraine le pivotement de 'autre
jambe. A cet effet, et a la maniere d’'un compas, les ex-
trémités supérieures des jambes télescopiques (10) peu-
vent présenter des portions dentées coopérant 'une
avec l'autre, ou bien elles peuvent chacune comprendre
un secteur en saillie I'un vers l'autre, arqué et cranté,
coopérant I'un avec l'autre pour rendre les jambes (10)
solidaires en pivotement. Bien entendu, toute autre tech-
nique appropriée peut étre envisagée.

[0043] Selon une autre forme de réalisation, et notam-
ment celle illustrée aux figures, les jambes (10) sont in-
dépendantes en pivotement I'une de l'autre.

[0044] Les jambes télescopiques (10) sont configu-
rées de telle sorte que, lorsque qu’elles ne sont pas en
contact avec le sol, elles sont rappelées en position re-
pliée, par exemple par I'action de la gravité, et/ou par
l'intermédiaire de moyens élastiques (15) de rappel.
[0045] En référence a la figure 5, les moyens élasti-
ques (15) de rappel se présentent par exemple la forme
d’'un ressort de traction positionné et fixé entre les deux
jambes (10), notamment au niveau de I'extrémité supé-
rieure, pour les rapprocher I'une de l'autre lorsqu’elles
ne sont pas en contact avec le sol.

[0046] Le dispositif de stabilisation (1) selon I'invention
comprend, en outre, au moins un capteur de position (16)
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détectant la position déployée des jambes (10). Le cap-
teur de position (16) est de tout type approprié et peut-
étre positionné au niveau d’une butée d’une position dé-
ployée des jambes (10), ou bien au niveau de l'articula-
tion et de I'axe de rotation desdites jambes (10).

[0047] Selon la forme de réalisation illustrée, et en ré-
férence a la figure 5, deux capteurs de position (16) sous
la forme de deux contacteurs sont positionnés chacun
au niveau des galets (13) de butée des positions dé-
ployées des jambes (10). Dans le cas ou les jambes (10)
sont solidaires en pivotement, un seul capteur (16) suffit.
[0048] De ce quiprécede, lorsque les jambes (10) sont
pivotées en position de stabilisation déployée, elles vien-
nent, par contact, actionner le capteur de position (16).
Si les jambes (10) sont en contact avec le sol, elles res-
tent dans cette position de stabilisation. Si elles ne sont
pas en contact avec le sol, elles sont rappelées en posi-
tion repliée de rangement.

[0049] Par conséquent, si le contact est réalisé avec
le capteur de position (16), cela signifie que les jambes
(10) d’appui sont, cumulativement, en position de stabi-
lisation déployée et télescopée en contact avec le sol.
De cette maniére, en assujettissant le ou les capteurs de
position (16)avec un systeme de déclenchementde I'élé-
vateur vertical (2), il est possible d’autoriser I'utilisation
de I'élévateur vertical (2) uniquement lorsque que le con-
tact est réalisé au niveau du ou des capteurs de position
(16). En d’autres termes, I'élévateur vertical (2) ne peut
étre utilisé que si les jambes (10) sont dans une position
de stabilisation sécurisée, c’est-a-dire en position dé-
ployée et télescopée en contact avec le sol.

[0050] Ilressortde ce quiprécede que I'invention four-
nit bien un dispositif de stabilisation (1) et un élévateur
vertical (2) équipé d’'un tel dispositif qui permettent de
sécuriser d’'une maniére optimale l'utilisation dudit élé-
vateur (2), en permettant de pouvoir s’assurer, avant tou-
te utilisation de I'élévateur (2), que les jambes (10) de
stabilisation sont cumulativement en position déployée
et en contact avec le sol, et méme dans la négative d’in-
terdire I'utilisation de I'élévateur (2). L'invention réalise
ces fonctions d’'une maniére simple par la mise en place
d’unseul capteur de position (16) ne dépendantd’aucune
intervention humaine.

Revendications

1. Dispositif de stabilisation (1) d’'un élévateur vertical
(2) d’'une personne, du type comprenant une base
roulante (3) et une plateforme (4) assujettie a des
moyens (5) d’élévation verticale reliés a la base rou-
lante (3), le dispositif de stabilisation (1)
comprenant :

- une partie d’attache (6) comprenant des
moyens de fixation a I'élévateur (2) ;

- deux jambes télescopiques (10) comprenant
chacune une extrémité inférieure d’appui au sol
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et une extrémité supérieure fixée de maniere
articulée a la partie d’attache (6) de sorte a pou-
voir pivoter autour d’'un axe horizontal (11) pour
passer d’'une position repliée de rangement
dans laquelle les jambes (10) sont verticales et
les extrémités inférieures ne sont pas en appui
contre le sol, a une position de stabilisation dé-
ployée et télescopée dans laquelle les extrémi-
tés inférieures sont écartées I'une de l'autre et
en appui contre le sol ; caractérisé en ce que
les jambes (10) sont rappelées en position re-
pliée lorsqu’elles ne sont pas en contact avec le
sol et le dispositif (1) comprend au moins un
capteur de position (16) détectant la position dé-
ployée des jambes (10).

Dispositif de stabilisation (1) selon la revendication
1, caractérisé en ce que les jambes (10) sont soli-
daires en pivotement de sorte que le pivotement de
I'une des jambes entraine le pivotement de I'autre
jambe, et le capteur de position (16) se présente
sous la forme d’'un contacteur positionné au niveau
d’une butée de la position déployée d’une jambe.

Dispositif de stabilisation (1) selon la revendication
1, caractérisé en ce que les jambes (10) sont indé-
pendantes en pivotement I'une de l'autre, et le dis-
positif comprend deux capteurs de position (16) sous
la forme de deux contacteurs, chacun positionné au
niveau d'une butée de la position déployée d’'une
jambe.

Dispositif de stabilisation (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que les
jambes (10) sont rappelées en position repliée par
la gravité.

Dispositif de stabilisation (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce qu’il com-
prend des moyens élastiques (15) rappelant les jam-
bes (10) en position repliée.

Dispositif de stabilisation (1) selon la revendication
5, caractérisé en ce que les moyens élastiques (15)
de rappel se présentent sous la forme d’un ressort
de traction positionné et fixé entre les deux jambes
(10) pour les rapprocher I'une de l'autre.

Dispositif de stabilisation (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que la
partie d’attache (6) se présente sous la forme d’'une
platine verticale (7), les jambes (10) sont montées
pivotantes dans un plan défini par la platine (7).

Dispositif de stabilisation (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que les
moyens de fixation se présentent sous la forme d’ori-
fice ménagés dans la partie d’attache (6), pour le
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vissage, rivetage ou boulonnage de la partie d’atta-
che (6) a I'élévateur (2).

Dispositif de stabilisation (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que la
partie d’attache (6) comprend un galet médian (12)
et deux galets latéraux (13), les jambes (10) étant
montées pivotantes entre les galets qui font offices
de butées des positions repliées et déployées des
jambes (10).

Dispositif de stabilisation (1) selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que les
jambes télescopiques (10) comprennent chacune un
tube interne (17) et un tube externe (18) en coulis-
sement 'un par rapport a I'autre, et des moyens de
blocage (19) permettant de régler le coulissement
entre les tubes interne (17) et externe (18), les
moyens de blocage (19) comprennent deux pattes
(21) en saillie fixées a une extrémité et de part et
d’autre du tube externe (18) et recevant entre elles
un axe (22) coaxial a une came excentrique (23), de
sorte qu’'une rotation de la came excentrique (23)
autour de I'axe (22) amene la came excentrique (23)
a tangenter une paroi externe du tube interne (17)
etimmobiliserle tube interne (17) parrapportau tube
externe (18).

Elévateur vertical d’'une personne, du type compre-
nant une base roulante (3) et une plateforme (4) as-
sujettie a des moyens (5) d’élévation verticale reliés
a la base roulante (3), caractérisé en ce qu’il com-
prend un dispositif de stabilisation (1) conforme a
'une quelconque des revendications 1 a 10, dont la
partie d’attache (6) est fixée a une partie fixe dudit
élévateur (2).
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[Fig. 1]
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[Fig. 2]
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[Fig. 4]
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[Fig. 7]
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