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TIMON MOTORISE.

@ L'invention concerne un timon motorisé qui, en usage,
pousse ou tire une charge (C) sur un sol, lequel timon
comprend:

- un chassis (1),

- un manche (14) présentant une partie supérieure (14a)
et une partie inférieure (14b),

- une poignée de commande (15) attachée en pivote-
ment au niveau de la partie supérieure (14a),

- un organe de préhension (16) adapté pour s'engager
avec la charge (C) a pousser ou a firer,

se caractérisant par le fait que:

- l'organe de préhension (16) est solidaire d'un bras de
réaction (17) monté pivotant, de sorte que ledit organe de
préhension soit mobile entre: - une position de verrouillage
ou, en usage, il s'engage avec la charge (C); - et une posi-
tion repliée ou il se désengage de ladite charge,

- un moyen de sollicitation (18) agit sur le bras de réac-
tion (17) de sorte que, en usage, I'organe de préhension
(16) soit contraint dans la position de verrouillage et en ap-
pui forcé contre la charge (C).
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1.

TIMON MOTORISE

Description

Domaine technique de I'invention.

L’invention a pour objet un timon motorisé.

Elle concerne le domaine technique des appareils permettant de pousser

ou de tirer une charge sur un sol, et notamment de manipuler des chariots.

Etat de la technique.

On connait par le document brevet EP 1 967 438 (MOVEXX), un
accessoire de transport, du type timon motorisé, pour pousser ou tirer des
chariots. Ce timon comprend un chéssis doté de deux roues en appui sur le sol, et
d’'une roulette orientable. Ces roues sont connectées a un moteur électrique qui
assure leur entrainement en rotation. Un manche est attaché en pivotement sur le
chassis, lequel manche est pourvu d’'une console de service manuelle elle-méme
attachée en pivotement sur ledit manche. Ce manche est pourvu d’'un organe de

préhension adapté pour s’engager avec le chariot a pousser ou a tirer.

Ce timon connu de l'art antérieur est relativement facile a utiliser, mais
présente un certain nombre d’inconvénients. En premier lieu, lorsque la charge a
pousser ou a tirer est élevée (par exemple supérieure a 1000 kg), il arrive que les
roues patinent au démarrage. Ce phénoméne est di notamment : au revétement

du sol, aux matériaux ou a la morphologie des roues, a la pente du sol, etc. En
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pratique, lorsque les roues du timon patinent, 'opérateur appuie sur la console de
service de maniere a reporter tout ou partie du poids de son corps sur les roues.
Cette manoceuvre oblige donc l'opérateur a adopter une posture contraignante
contraire a la fonction normalement offerte par le timon (i.e. éviter tout effort de

'opérateur).

En second lieu, en fonction de sa taille, 'opérateur va régler la position
angulaire de la console de service par rapport au manche. Pour un opérateur de
grande taille, la console de service va se retrouver dans une position quasi
verticale. Dans cette position, I'opérateur voit trés mal les commandes disposées
sur le dessus de la console, de sorte que la conduite du timon n’est pas aisée. En
outre, dans cette position quasi verticale, le bouton de sécurité (dit « Homme
Mort ») qui est généralement disposé sur la partie frontale de la console ne peut
plus étre actionné convenablement. En effet, ce bouton de sécurité est congu pour
étre activé de maniére optimale par le buste de I'opérateur, lorsque la console est

dans une position horizontale.

L’invention vise a remédier a cet état des choses, notamment en proposant
un timon plus fonctionnel. En particulier, un objectif de l'invention est de proposer
un timon motorisé du type décrit dans le document brevet EP 1 967 438
(MOVEXX), mais dont I'adhérence des roues au sol est améliorée, pour diminuer,
voire supprimer dans la majorité des cas, le phénoméne de patinage qui apparait
lorsque la charge a manipuler est supérieure a 1000 kg.

Un autre objectif de linvention est de proposer un timon motorisé dont
l'utilisation est plus performante et plus aisée pour I'opérateur, dans la mesure ou
celui-ci travaille mieux.

Encore un autre objectif de l'invention est de proposer un timon motorisé

assurant une sécurité accrue a l'opérateur.

Divulgation de l'invention.
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La solution proposée par l'invention est un timon motorisé qui, en usage,
pousse ou tire une charge sur un sol, lequel timon comprend :

- un chéassis doté de deux roues en appui sur le sol, au moins une desdites
roues étant connectée a un moteur électrique assurant son entrainement en
rotation,

- un manche présentant une partie supérieure et une partie inférieure,
laquelle partie inférieure est attachée en pivotement sur le chassis,

- une poignée de commande attachée en pivotement au niveau de la partie
supérieure du manche, laquelle poignée présente des éléments de commande
pour actionner le moteur électrique,

- un organe de préhension adapté pour s’engager avec la charge a pousser
ou a tirer.

Ce timon est remarquable en ce que :

- lorgane de préhension est solidaire d’'un bras de réaction monté pivotant
sur le chéassis, de sorte que ledit organe de préhension soit mobile entre : - une
position de verrouillage ou, en usage, il s’engage avec la charge a pousser ou a
tirer ; - et une position repliée ou il se désengage de ladite charge,

- un moyen de sollicitation agit sur le bras de réaction de sorte que, en
usage, l'organe de préhension soit contraint dans la position de verrouillage et en
appui forcé contre la charge, pour qu'une partie du poids de ladite charge soit

reprise par ledit bras de réaction et reportée dans les roues.

L’'invention permet ainsi de reporter automatiquement sur les roues, une
partie du poids de la charge a manipuler, de sorte que les phénoménes de
patinage précités sont limités, voire supprimés. L’opérateur n'a donc plus a
reporter le poids de son corps sur la poignée de commande pour éviter ces
phénoménes de patinage. L'utilisation du timon objet de linvention est de fait

beaucoup moins contraignante pour I'opérateur.
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D’autres caractéristiques avantageuses de [linvention sont listées ci-
dessous. Chacune de ces caractéristiques peut étre considérée seule ou en
combinaison avec les caractéristiques remarquables définies ci-dessus, et faire
I'objet, le cas échéant, d’'une ou plusieurs demandes de brevet divisionnaires :

- Le moyen de sollicitation se présente préférentiellement sous la forme
d’éléments de lestage positionnés sur le bras de réaction.

- Ces éléments de lestage sont avantageusement des contrepoids logés de
maniére amovible dans des logements aménagés sur le bras de réaction et/ou
des batteries électriques connectés au moteur électrique, lesquelles batteries sont
logées de maniére amovible dans des logements aménagés sur le bras de
réaction.

- Dans une variante de réalisation, le moyen de sollicitation se présente sous
la forme d’'un ou plusieurs ressorts agissant sur le bras de réaction.

- L’axe de pivotement du bras de réaction est préférentiellement coaxial a
I'axe de rotation des roues.

- Un actionneur peut étre adapté pour agir sur le bras de réaction, a
'encontre du moyen de sollicitation, de sorte que l'organe de préhension se
déplace vers la position repliée.

- Cet actionneur est avantageusement relié¢ au bras de réaction par
l'intermédiaire d’'une bielle attachée en pivotement a chacune de ses extrémités,
respectivement audit actionneur et audit bras.

- Avantageusement, la longueur de cette bielle est telle que : - I'actionneur
agit sur le bras de réaction lorsque I'organe de préhension se déplace entre la
position de verrouillage et la position repliée ; - 'actionneur n’agit pas sur le bras
de réaction lorsque I'organe de préhension est dans la position de verrouillage.

- Le manche est préférentiellement formé de deux bras articulés, lesquels
bras sont agencés sous la forme d’'un pantographe de sorte que la poignée de
commande conserve la méme orientation quelle que soit linclinaison dudit

manche par rapport au chassis.
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- Chacun des bras est avantageusement articulé a l'une de ses extrémités
sur un axe lié a la poignée de commande, et a son autre extrémité sur un axe lié

au chéassis.

Description des figures.

D’autres avantages et caractéristiques de l'invention apparaitront mieux a la
lecture de la description d'un mode de réalisation préféré qui va suivre, en
référence aux dessins annexés, réalisés a titre d’exemples indicatifs et non
limitatifs et sur lesquels :

- la figure 1a schématise un timon conforme a l'invention, selon un premier
mode de réalisation, I'organe de préhension étant en position repliée,

- la figure 1b schématise le timon de la figure 1a, avec l'organe de
préhension en position de verrouillage, engagé avec la charge a manipuler,

- la figure 2a schématise un timon conforme a l'invention, selon un second
mode de réalisation, I'organe de préhension étant en position repliée,

- la figure 2b schématise le timon de la figure 2a, avec l'organe de
préhension en position de verrouillage, engagé avec la charge a manipuler,

- la figure 3 est une vue en perspective d'un timon conforme a l'invention
selon un mode préféré de réalisation,

- lafigure 4 est une vue de cété du timon représenté sur la figure 3,

- la figure 5 est une vue en coupe longitudinale du timon représenté sur les
figures 3 et 4,

- la figure 6 est une vue en perspective d’'un bras de réaction conforme a
linvention,

- lafigure 7 est une vue éclatée d’'un manche et de sa poignée de commande
conformes a l'invention,

- la figure 8 illustre un manche et sa poignée de commande conformes
linvention, en position de travail (trait plein) et en position de repos (trait

pointillés).
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Modes préférés de réalisation de l'invention.

Le timon motorisé objet de l'invention est utilisé pour pousser ou tirer une
charge sur un sol. Cette charge peut avoir un poids supérieur a 1000 kg, pouvant
aller jusqu’'a 3500 kg. La charge a déplacer se présente par exemple sous la
forme d’un ou plusieurs chariots de supermarché empilés les uns dans les autres.
Il peut également s’agir de chariots de manutention, avec ou sans étageéres, de
bacs, de cuves, de conteneurs, etc. Cette charge porte la référence C sur les

figures annexées.

En se rapportant aux figures 1a et 3, le timon T comprend un chéassis 1 doté
de deux roues 10 en appui sur le sol S. Le chassis 1 est préférentiellement formé
de tbles et/ou de profilés métalliques rigides assemblés entre eux, par
boulonnage, vissage, soudage et/ou par toute autre technique d’assemblage

connue de 'homme du métier.

Les roues 10 sont disposées a l'avant du timon T. Elles peuvent étre
directrices ou non. Elles peuvent notamment étre associées a un différentiel
permettant de les faire tourner a des vitesses de rotation différentes, ou dans des
sens opposés, cette différence de vitesse ou de sens de rotation permettant d’

entrainer le timon T vers la droite ou vers la gauche.

Les roues 10 sont préférentiellement en caoutchouc, lisses ou avec
nervures, lesquelles roues peuvent étre pourvues ou non d’'une chambre a air et
d'un moyeu. Leur diamétre peut par exemple varier de 100 mm a 400 mm. On
utilise par exemple des roues 10 commercialisées par la société WICKE sous la
référence SEB 34E4.
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Les roues 10 sont connectées a un moteur électrique 12 qui assure leur
entrainement en rotation. En se rapportant a la figure 5, ce moteur 12 est déporté
de l'axe de rotation 110 des roues 10. Il entraine I'axe de rotation 110 par un
systéme d’engrenages et/ou de réducteur a pignons (non représenté). Le moteur
12 est préférentiellement un moteur alimenté en courant continu de 24 V,
produisant une puissance comprise entre 100 W et 1000 W. On utilise par
exemple un moteur électrique commercialisé par la société AMER sous la

référence 2623.

Ce moteur électrique 12 est alimenté par une ou plusieurs batteries 13,
lesquelles batteries sont agencées de maniéere fixe ou amovible dans le timon T.
On utilise préférentiellement deux batteries 13 au lithium de 12 'V, 16 Ah a 100 Ah,
par exemple des batteries commercialisées par la société ACCUS NICOLAS sous
la référence LSL22-12G. Sur les figures 3 a 4, on constate qu’'une prise électrique
130 est prévue sur le capot 2 du timon T, laquelle prise permet de recharger les
batteries 13 en la reliant au secteur au travers d'un transformateur, lequel

transformateur peut éventuellement étre intégré directement dans le timon.

Le chéssis 1 est préférentiellement doté d'un point de support 11 se
présentant sous la forme d’au moins une roulette orientable en appui sur le sol S.
Cette roulette orientable 11 est disposée a l'arriere du timon. Elle permet
notamment de le maintenir dans une position stable lorsque celui-ci n'est pas
utilisé. La roulette orientable 11 permet également de faciliter la manceuvrabilité
du timon T. On utilise préférentiellement une roulette en caoutchouc avec moyeu,
dont le diamétre peut étre compris entre 100 mm et 200 mm, par exemple

commercialisée par la société BLICKLE sous la référence LE-PATH80K.

Le timon T est également équipé d'un manche 14 permettant de le
manceuvrer. Ce manche 14 présente une partie supérieure 14a et une partie
inférieure 14b, cette derniére étant attachée en pivotement sur le chéssis 1. Sur

les figures annexées, l'axe de pivotement du manche 14 est horizontal. En
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exercant un léger effort de traction sur le manche 14, vers la droite ou vers la

gauche, l'opérateur dirige le timon T dans la direction souhaitée.

Selon un mode particulier de linvention, le manche 14 peut coopérer
directement ou indirectement avec les roues 10, de sorte que le pivotement dudit
manche autour d’'un axe vertical, commande le mouvement de direction desdites
roues. Le timon T peut ainsi étre facilement dirigé par I'opérateur par le pivotement
du manche 14 autour de son axe vertical. Une telle conception est par exemple
décrite dans le document brevet FR2948350 (LINDE MATERIAL HANDLING)
auquel 'homme du métier pourra se référer le cas échéant. Le manche 14 sera

décrit plus avant dans la description, en référence aux figures 7 et 8 annexées.

Une poignée de commande 15 est attachée en pivotement au niveau de la
partie supérieure 14a du manche 14. Cette poignée 15 facilite la manceuvre du
manche 14. Elle présente des éléments de commande permettant d’actionner le
moteur électrique 12, pour commander le mouvement de déplacement du timon T,
en avant ou en arriére, la vitesse de déplacement, et pour déplacer l'organe de
préhension 16. Ces éléments de commande se présentent par exemple sous la
forme de boutons poussoirs et/ou de manettes, qui, en usage, sont actionnés par
les doigts et/ou les mains de l'opérateur. Par exemple, pour commander les
mouvements d’avance et de recul du timon T, l'opérateur doit constamment
maintenir actionnée une manette prévue a cet effet ; en cas de relachement de

cette manette, le moteur 12 cesse de fonctionner, et le timon T s’arréte.

Le timon T comprend également un organe de préhension 16 qui est
adapté pour s’engager avec la charge C a déplacer. Sur les figures 1a a 2b,
l'organe 16 se présente sous la forme d'un crochet d’attelage qui, en usage,
coopére avec un élément complémentaire 16¢ prévu sur la charge C. Cet élément

16¢ consiste par exemple en une barre agencée sous le chéassis de la charge C.
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L’'organe de préhension 16 est solidaire d’'un bras de réaction 17 monté
pivotant sur le chassis 1. Le bras 17 est formé par un ensemble de plaques et/ou

de profilés rigides assemblés entre eux.

Sur les figures 5 et 6, on constate que le bras 17 comprend une platine
avant 173 sur laquelle vient se visser I'organe 16. Ce dernier est ainsi monté de
maniére amovible sur le bras 17, ce qui permet de le changer en cas d’'usure et/ou

pour I'adapter au type de charge C a déplacer.

Le bras 17 est monté pivotant sur le chassis 1, de sorte que I'organe de
préhension 16 soit mobile entre une position de verrouillage ou, en usage, il
s’engage avec la charge C (figures 1b, 2b) et une position repliée, ou il se
désengage de ladite charge (figures 1a, 2a). Le bras 17 bascule donc autour de

son axe de pivotement 170.

Sur la figure 6, 'axe de pivotement 170 coincide avec des alésages 171
réalisés dans des plaques 172 sur lesquels est fixée la platine 173. Cet axe de
pivotement 170 est horizontal et, comme cela apparait sur les figures annexées, il
est coaxial a I'axe de rotation 110 des roues 10. Il a été constaté que cette
configuration optimise I'adhérence des roues 10 sur le sol S. En pratique, I'axe de
rotation 110 passe au travers des alésages 171, lesquels alésages sont pourvus

de paliers ou de roulements a billes limitant les frottements.

Comme cela est décrit plus avant dans la description, lorsque I'axe de
pivotement 170 est coaxial a I'axe de rotation 110, le report du poids de la charge
C dans les roues 10 est optimal. Cependant, il est possible de déporter I'axe de
pivotement 170 de I'axe de rotation 110, et de disposer ledit axe de pivotement
ailleurs sur le chassis 1. Toutefois, les meilleurs résultats sont obtenus lorsque ces
deux axes 110, 170, sont situés a proximité I'un de l'autre, et préférentiellement

coincident 'un avec l'autre.
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Un moyen de sollicitation agit sur le bras 17 de sorte que l'organe de
préhension 16 soit naturellement contraint dans la position de verrouillage. En se
rapportant aux figures 1b et 2b, dans cette position de verrouillage, et en usage,
'organe de préhension 16 est en appui forcé contre la charge C. En appuyant sur
la charge C, une partie du poids de cette derniére est reprise par le bras 17, et
reportée dans les roues 10. Le bras 17 a en fait tendance a contraindre le chéssis
1 au niveau de son axe de pivotement 170, et incidemment a presser les roues 10
contre le sol S. Ces derniéres étant davantage chargées, les phénoménes de
patinage observés avec le timon connu de I'art antérieur, sont maintenant limités,

voire supprimés.

On comprend aisément que si 'axe de pivotement 170 du bras 17 coincide
avec l'axe de rotation 110 des roues 10, le phénoméne d’écrasement est optimal
au niveau desdites roues, étant entendu que ce phénoméne d’écrasement est la

conséquence du report d’'une partie du poids de la charge C dans lesdites roues.

Dans le mode de réalisation des figures 1a et 1b, le moyen de sollicitation
se présente sous la forme d’éléments de lestage 18 positionnés sur le bras 17.
Pour optimiser l'effet de bras de levier, et pour que l'organe de préhension 16
appuie contre la charge C avec un maximum de pression, les éléments de lestage
18 sont positionnés a l'extrémité du bras 17 qui est opposé a l'extrémité
supportant ledit organe de préhension. Par gravité, le poids des éléments de
lestage 18 contraint naturellement le bras 17 a basculer vers la position de

verrouillage.

Les éléments de lestage 18 sont préférentiellement des contrepoids insérés
de maniére amovible dans des logements aménagés sur le bras 17. Sur la figure
6, le bras 17 comprend deux logements 180 disposés symétriquement de part et
d'autre de l'axe longitudinal dudit bras, et dans lesquels sont disposés les

contrepoids 18.
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Les contrepoids 18 se présentent par exemple sous la forme de plaques
d’acier parallélépipédiques ou cylindriques, dont le poids unitaire varie de 2 kg a
10 kg. Le poids total des éléments de lestage 18 disposés sur le bras 17 peut ainsi
varier de 4 kg a plus de 100 kg selon le nombre de contrepoids utilisés. En
fonction du poids de la charge C a déplacer, du revétement du sol S, de la pente
dudit sol, du matériau et/ou de la morphologie des roues 10, I'opérateur pourra
alléger, ou au contraire alourdir, le bras de réaction 17 pour limiter, voire

supprimer, les phénoménes de patinage desdites roues.

Sur la figure 6, le bras 17 comprend deux logements supplémentaires 181
disposés symétriquement de part et d’autre de l'axe longitudinal dudit bras, et
dans lesquels sont logées de maniére amovible les batteries 13. Ces derniéres,
dont le poids peut varier de 5 kg a 15 kg, contribuent ainsi astucieusement au

lestage du bras 17.

Dans le mode de réalisation des figures 2a et 2b, le moyen de sollicitation
se présente sous la forme d’'un ou plusieurs ressorts 18’ agissant sur le bras 17.
On utilise avantageusement des ressorts de traction 18, du type ressorts
hélicoidaux, dont une extrémité est fixée au chassis 1 et une autre extrémité est
fixée au bras 17, a 'opposé de I'organe de préhension 16. En se comprimant, le
ou les ressorts 18 forcent ainsi le bras 17 a basculer vers la position de

verrouillage.

Le bras 17 étant naturellement entrainé vers la position de verrouillage, il
est avantageux de pouvoir le maintenir dans la position repliée, en particulier
lorsque le timon T n’est pas utilisé, ou lorsqu’il vient se positionner au niveau de la
charge C, avant verrouillage de l'organe de préhension 16. A cet effet, un
actionneur 19 agit sur le bras 17, a I'encontre du moyen de sollicitation 18, 18’, de

sorte que I'organe de préhension 16 se déplace vers la position repliée.
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Sur les figures annexées, l'actionneur 19 se présente sous la forme d’'un
vérin dont une extrémité 190 est fixée au chéssis 1 et une autre extrémité 191 est
reliée au bras 17, au niveau de I'extrémité ou agit le moyen de sollicitation 18, 18’.
Ce vérin est préférentiellement un vérin électrique alimenté par les batteries 13, et
commandé par un des éléments de commande disposés sur la poignée 15. Ainsi,
en faisant sortir ou rentrer la tige du vérin, I'opérateur fait basculer le bras 17,

respectivement vers la position repliée ou vers la position de verrouillage.

Pour éviter que l'actionneur 19 ne soit sollicité lorsque l'organe de
préhension 16 est dans la position de verrouillage, son extrémité 191 est
avantageusement reliée au bras 17 par l'intermédiaire d’'une bielle 192. Cette
bielle est attachée en pivotement a chacune de ses extrémités, respectivement a

'actionneur 19 et au bras 17.

La bielle 192 est adaptée pour désengager l'actionneur 19 du bras 17
lorsque ce dernier a basculé dans la position de verrouillage.

Plus particulierement, la longueur de la bielle 192 est telle que I'actionneur
19 agit sur le bras 17 lorsque l'organe de préhension 16 se déplace entre la
position de verrouillage et la position repliée. Durant ce déplacement, la force
induite sur le bras 17 par le moyen de sollicitation 18, 18, est transmise a
'actionneur 19 par la bielle 192, qui est alors en tension.

Lorsque l'organe de préhension 16 est dans la position de verrouillage et
que le bras 17 est immobilisé, la bielle 192 se désengage dudit bras de sorte que

l'actionneur 19 n’agisse plus sur ce demier : 'actionneur n’est plus sollicité.

Un capot 2 vient protéger 'ensemble des éléments précités. Ce capot 2
peut étre réalisé en téle ou en plastique et, comme cela apparait sur la figure 3, il
est monté sur des charnieres 20. L’opérateur a ainsi la possibilité d’ouvrir le capot
2 pour intervenir sur les moyens de lestage 18, 18, sur le moteur 12, sur les

batteries 13, etc.
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L’inclinaison du manche 14 peut étre réglée par l'opérateur de facon a
ajuster la hauteur de la poignée 15 par rapport au sol en fonction de sa taille.
Lorsque le timon T n’est pas utilisé, il est en outre avantageux de repousser le
manche 14 vers l'avant dudit timon de fagon a réduire 'encombrement de ce

dernier.

Sur les figures annexées, le manche 14 est formé de deux bras articulés
141, 142, se présentant avantageusement sous la forme de profilés tubulaires
métalliques. Ces bras 141,142 sont identiques et agencés sous la forme d’'un
pantographe de sorte que la poignée de commande 15 conserve la méme
orientation quelle que soit I'inclinaison du manche 14 par rapport au chassis 1. Sur
les figures 1a et 8, la poignée 15 reste constamment dans une position
horizontale. Cette position permet une grande mobilité de la poignée 15 et un

accés aisé aux organes de commandes fixés sur ladite poignée.

Le maintien systématique de la poignée 15 dans une position horizontale
est particulierement avantageux lorsqu’elle présente un bouton de sécurité 155 dit
« Homme Mort » sur sa partie frontale, c’est-a-dire sa partie qui fait directement
face au buste de l'opérateur. Ce bouton 155 se présente généralement sous la
forme d'un bouton-poussoir dont la face supérieure constitue la surface
d'actionnement. En poussant cette surface d’actionnement avec son buste,
l'opérateur peut immédiatement stopper le fonctionnement du moteur 12. Le
bouton 155 étant systématiquement a l'horizontale, son actionnement reste
optimale quelle que soit l'inclinaison du manche 14, ce qui contribue a accroitre la

sécurité de 'opérateur.

En se rapportant plus particuliérement aux figures 7 et 8, chacun des bras
141,142 est articulé a I'une de ses extrémités sur un axe, respectivement 1410a,
1420a, lié a la poignée de commande 15, et a son autre extrémité sur un axe
respectivement 1410b, 1420b, lié au chassis 1. Ces axes 1410a, 1420a, 1410Db,

1420b sont horizontaux sur les figures annexées.
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Les axes 1410a, 1420a sont montés mobiles dans des platines latérales
150 solidaires d'une entretoise 151 sur laquelle est fixé un élément tubulaire 152.
La poignée 15 vient se fixer sur cet élément tubulaire 152. Des paliers ou des
roulements 153 sont montés dans les platines 150 de fagon a limiter les
frottements au niveau des axes 1410a, 1420a. Des caches 154 viennent ensuite

recouvrir et protéger 'ensemble de ces éléments.

De la méme maniére, les axes 1410b, 1420b sont montés mobiles dans
des platines latérales 147 solidaires du chassis 1. Des paliers ou des roulements
148 sont montés dans les platines 147 de fagon a limiter les frottements au niveau
des axes 1410b, 1420b, des caches 149 venant ensuite recouvrir et protéger ces

éléments.

Un actionneur 146, du type vérin a gaz, peut étre implanté sur le manche
14 de fagon a amortir et/ou aider a son pivotement. Cet actionneur 146 comprend
une extrémité 146a solidaire du manche 14, et une autre extrémité 146 B solidaire

du chassis 1, et plus particuliérement d’'un des caches 149.

L’agencement des différents éléments et/ou moyens et/ou étapes de
linvention, dans les modes de réalisation décrits ci-dessus, ne doit pas étre
compris comme exigeant un tel agencement dans toutes les implémentations. En
tout état de cause, on comprendra que diverses modifications peuvent étre
apportées a ces éléments et/ou moyens et/ou étapes, sans s'écarter de l'esprit et
de la portée de l'invention. En particulier :

- Le chassis 1 peut étre doté de deux, ou plusieurs, roulettes orientables 11.

- Le chéssis 1 peut étre dépourvu de tout point de support 11.

- Seule une des roues 10 peut-étre connectée au moteur électrique 12.

- Le moteur électrique 12 peut étre en prise directe avec I'axe de rotation 110

des roues 10.
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- L’organe de préhension 16 peut étre fixé de maniére non démontable sur le
bras de réaction 17.

- Les éléments de lestage 18 ne sont pas nécessairement amovibles, mais
peuvent étre fixes.

- Les éléments de lestage 18 peuvent se présenter sous la forme de
contrepoids réalisé dans un matériau minéral (béton, marbre, sable,...), ou sous la
forme d’'un réservoir contenant un liquide tel que de I'eau.

- Les batteries 13 peuvent former a elles seules les éléments de lestage du
bras de réaction 17.

- Les batteries 13 peuvent étre logées de maniére fixe dans les logements
181.

- Le moyen de sollicitation peut se présenter sous la forme d’'un actionneur
unique du type vérin commandé par un des éléments de commande disposés sur
la poignée 15. Cet actionneur assure a lui seul le basculement du bras de réaction
17 entre la position de verrouillage et la position repliée. Cet actionneur peut étre
actionneur 19.

- La poignée de commande 15 n’est pas nécessairement dans une position

horizontale, mais pourrait étre maintenue dans une position inclinée.
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Revendications

1. Timon motorisé (T) qui, en usage, pousse ou tire une charge sur un sol
(S), lequel timon comprend :

- un chassis (1) doté de deux roues (10) en appui sur le sol (S), au moins une
desdites roues étant connectée a un moteur électrique (12) assurant son
entrainement en rotation,

- un manche (14) présentant une partie supérieure (14a) et une partie
inférieure (14b), laquelle partie inférieure est attachée en pivotement sur le
chassis (1),

- une poignée de commande (15) attachée en pivotement au niveau de la
partie supérieure (14a) du manche (14), laquelle poignée présente des éléments
de commande pour actionner le moteur électrique (12),

- un organe de préhension (16) adapté pour s’engager avec la charge (C) a
pousser ou a tirer,
se caractérisant par le fait que :

- lorgane de préhension (16) est solidaire d’'un bras de réaction (17) monté
pivotant sur le chassis (1), de sorte que ledit organe de préhension soit mobile
entre : - une position de verrouillage ou, en usage, il s’engage avec la charge (C)
a pousser ou a tirer ; - et une position repliée ou il se désengage de ladite charge,

- un moyen de sollicitation (18, 18’) agit sur le bras de réaction (17) de sorte
que, en usage, l'organe de préhension (16) soit contraint dans la position de
verrouillage et en appui forcé contre la charge (C), pour qu’une partie du poids de

ladite charge soit reprise par ledit bras de réaction et reportée dans les roues (10).

2. Timon selon la revendication 1, dans lequel le moyen de sollicitation se
présente sous la forme d’éléments de lestage (18) positionnés sur le bras de

réaction.
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3. Timon selon la revendication 2, dans lequel les éléments de lestage
(18) sont des contrepoids logés de maniére amovible dans des logements (180)

aménagés sur le bras de réaction (17).

4. Timon selon lI'une des revendications 2 ou 3, dans lequel les
éléments de lestage sont des batteries électriques (13) connectées au moteur
électrique (12), lesquelles batteries sont logées de maniére amovible dans des

logements (181) aménagés sur le bras de réaction (17).

5. Timon selon la revendication 1, dans lequel le moyen de sollicitation se
présente sous la forme d'un ou plusieurs ressorts (18’) agissant sur le bras de

réaction (17).

6. Timon selon 'une des revendications précédentes, dans lequel I'axe de
pivotement (170) du bras de réaction (17) est coaxial a I'axe de rotation (110) des

roues (10).

7. Timon selon l'une des revendications précédentes, dans lequel un
actionneur (19) est adapté pour agir sur le bras de réaction (17), a I'encontre du
moyen de sollicitation (18, 18’), de sorte que l'organe de préhension (16) se
déplace vers la position repliée, lequel actionneur (19) est relié au dit bras de
réaction (17) par lintermédiaire d’'une bielle (192) attachée en pivotement a

chacune de ses extrémités, respectivement au dit actionneur et au dit bras.

8. Timon selon la revendication 7, dans lequel la longueur de la bielle
(192) est telle que :
- lactionneur (19) agit sur le bras de réaction (17) lorsque l'organe de
préhension (16) se déplace entre la position de verrouillage et la position repliée,
- lactionneur (19) n’agit pas sur le bras de réaction (17) lorsque l'organe de

préhension (16) est dans la position de verrouillage.
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9. Timon selon l'une des revendications précédentes, dans lequel le
manche (14) est formé de deux bras articulés (141, 142), lesquels bras sont
agencés sous la forme d'un pantographe de sorte que la poignée de commande
(15) conserve la méme orientation quelle que soit I'inclinaison dudit manche par

rapport au chéassis (1).

10.Timon selon la revendication 9, dans lequel chacun des bras (141, 142)
est articulé a I'une de ses extrémités sur un axe (1410a, 1420a) lié a la poignée de
commande (15), et a son autre extrémité sur un axe (1410b, 1420b) lié au

chassis (1).
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