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@ Elévateur & cabine autonome pour grimper le long d'un mat.

@ La présente invention concerne un élévateur & cabine
autonome pour grimper le long d’un mét. || est caractériséen -
ce qu'il comporte deux fourches de serrage {35 et 36)
comportant chacune un bras central (38) et deux bras
latéraux (40 et 41). Les bras latéraux sont pivotables autour
d'axes fixes (44 et 45), alors que le bras central (39) est
extensible, sa course étant constante quel que soit le
diamétre du mét (32} sur lequel travaille I'élévateur. Les
mouvements d’ouverture et de fermeture des pinces consti-
tuées par les fourches et leurs bras correspondants, sont
«commandés par des vérins hydrauliques ou pneumatiques

nement vertical (56), de fagon 3 faire monter ou descendre
‘I'élévateur le long du mét (32).

servant au transport d'énergie électrique, les liaisons télé-
phoniques, les antennes de radio ou de télévision, les mats
portant les appareils servant a I'éclairage et la sonarisation
de grandes surfaces en pilein-air. :
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Elévateur & cabine autonome pour grimper le long d'un mit

La présente invention concerne un élévateur & cabine autonome pour grimper
le long d'un mat.

Les mats lisses en matigres dures telles‘que le béton ou le métal, sont de
plus en plus utilisés pour le transport de 1l'énergie électrique ou les
liaisons téléphoniques, ou comme antennes de radie ou de télévision, ‘ou
pour l'éclairage et la sonorisation de grandes surfaces en plein-air, tel-
les que les terrains de sport, etc. Les travaux de révision ou d'installa-
tion des appareils supportés par ces mits impliquent la présence d'un tech-
nicien qui devra grimper le long du mit avec son outillage et son matériel
de travail. $'il est relativement simple de grimper le long d'un poteau en
bois, a l'aide de crochets spéciaux ou crampons fixés aux chaussures, il
n'en est pas de méme des mAts métalliques. Les travaux évoqués ci-dessus
nécessitent 1'emploi d'élévateurs & bras articulés téléscopiques, montés
sur un véhicule de transport dont la réquisition est souvent honéreuse. En
outre, ces véﬁicules ne sont pas toujours disponibles et, selon 1'implan-
tation du méé, par exemple dans des régions montagneuses ou désertiqbes,

1'acces par un véhicule lourd peut étre difficile, voire impossible.

C'est pourquoi l'invention comble une lacune en proposant un élévateur au-
tonome pouvant &tre aisément transporté sur le terrain et manié par 1'opé-

rateur.

Dans ce but, 1'élévateur selon 1'invention est caractérisé en ce qu'il com-
porte un chéssis sur lequel sont montées une cabine et deux fourches équi-
pées d'organes de serrage pour bloquer l'élévateur a une hauteur quelcon-
que le long du mdt, l'une des fourches étant fixée rigidement au chdssis et

l'autre fourche étant reliéde audit chassis, de fagon 3 pouvoir se déplacer
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séqﬁentiellement par translation dans la direction longitudinale du mat, en
ce que les organes de serrage de chacune’ des fourches comportent trois vé-
rins actionnés par un fluide sous pression pour les amener dans une posi-.
tion de blocage dans laquelle ils enserrent ledit mit, en ce que les orga-
nes de serrage de chacune des fourches comportent un dispositif de blocage
mécanique 3 commande manuelle, et en ce que la fourche mobile est connec-
tée 2 un vérin de translation, agencé pour la déplacer séquentiellement le
long du mat. , .

Selon une forme de réalisation, cet élévateur comporte trois bras extensi-
bles articulés sur chacune des fourches et équipés chacun d'un'véfin com-
mandé séparément.

Pour des raisons de sécurité, chacun des vérins est é€quipé d'une vanne
d'admission du fluide sous pression ou clapet hydraulique, ce qui compli-
que le dispositif et renchérit sa fabrication. Par ailleurs, les bras sont
agencés de manigre a ce que le mat soit auto-centré par rapport aux 5ran~
ches de la fodrche, ce qui oblige & ajuster la poéition du train rouleur
de 1'élévateur, en fonction de chaque diamétre de.-mdt. De ce fait, le train
rouleur doit étre ajustable en position, cette position devant étre modi-
fiée chaque fois que l'upératehr travaille sur un mat de diamétre diffé-
rent. )

Selon une autre forme B'EXééU£iaa:"iﬁgBﬁéh£§dﬁ réalise un élévateur o
les trois vérins de commande des trois bras d'une méme fourche ne compar-
tent qu'un seul clapet hydraulique de verrouillage et sur lequel le train
rouleur peut étre monté de manigre fixe sur le chissis, la distance qui
sépare la surface périphérique du mit du creux de la fourche étant cons-
tante quel que soit le diam&tre de ce mat.

La présente invention sera mieux comprise en référence 3 la description
d'exemples de réalisations et du dessin annexé dans lequel :

La figure 1 représente une vue de cbté d'une premitre forme d'exécution

de 1'élévateur selon 1'invention,en prise sur un mit,
La figure 2 représente une vue de face de l'élévateur de la fig. 1,

La figure 3 représente une vue de cdté d'une seconde forme d'exécution de
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l'élévateur selon 1'invention, en prise sur un mit,
La figure 4 représente une vue de face de l'éiévateur de la fig. 3,
La figure 5 représente une vue de dessus de l'élévatéur des fig. 3 et 4,

La figure 6 est une vue agrandie d'une fourche de 1'élévateur des fig. 3 &
5, illustrant les positions et le montage des bras en fonction des diamé-
tres des mits,

La figure 7 représente schématiquement le systéme de commande hydraulique

ou pneumatique de 1'élévateur selon les fig. 3 et 4,

La figure B représente sous forme schématique le circuit de commande élec-

trique de 1'élévateur selon les fig. 3 et 4, et

La figure 9 représente les séquences de commande des organes opérationnels
de 1'élévateur selon 1l'invention, en fonction du temps et de 1l'angle de la

came de commande.

L'élévateur représenté par les figures,éomporte le chassis 1 de la cabine
7 porteur des deux fourches 2 et 4. La fourche 2 est fixée rigidement sur
le chéssis 1. La fourche 4 est montée sur des glissidres 3, ce qui permet

de 1l'écarter, puis de la rapprocher de la fourche fixe 2, au moyen du vé-
rin 8.

Chacune des fourches 2 et 4 est munie respectivement d'organes de serrage

9 et 9' actionnés par des vérins 19 et 19'.

Les points d'appui des organes de serrage sur le mit peuvent &tre consti-
tués de ventouses, de tampons en caoutchouc ou en matidre synthétique, de
plaques & crampons métalliques ou d'électro-aimants, selon le matériau 2
1'aide duquel le mi&t 13 est réalis€.

Le chéssis 1 de la cabine 7 est muni, 3 sa partie inférieure, d'un train
rouleur 6 comportant un galet concave 5 qui s'appuie sur le m&t 13, un
dispositif d'ajustage 12 permettant de régler la position de ce galet ra-
dialement par rapport au mat 13, afin de maintenir la cabine dans sa posi-

tion verticale, quelle que soit la forme et l'épéisseur du mat.
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Les organes de translation 8 et de serrage 9, 9' sont constitués de vérins
hydrauliques. Ces vérins pourraient aussi étre pneumatiques ou remplacés

par un dispositif électromécanique. .

Les mouvements des vérins B, 9 et 9' sont coordonnés par un dispositif de
commande centrale automatique séquentielle 10, une manette 11 permettant
soit de bloquer la cabine 7 dans la position voulue, soit de la faire mon-
ter ou descendre le long du mat.

Pour grimper.le long d'un mat, 1'élévateur prend appui sur le médt 13 ou
sur un support qui lui est juxtaposé. Le vérin 8 écarte les fourches 2 et
h, }es pinces 9' se ferment, les pinces 9 sont uuvgries et le vérin 8 é-~
leéve la cabine 7 en prenant appui sur la fourche 4 et les pinces 9'; puis,
les pinces 9 se ferment, les pinces 9' s'ouvrent et le vérin 8 éleve la
fourche 4 et ses pinces 9'. Le cycle recommence. 11 sera stoppé ou inversé

3 volonté par la manette 1l.

Pour assurer la sécurité, il est bien entendu qu'un verrouillage empéche
l‘ouvertdrg simultanée des organes de serrége 9 et 9' des deux fourches 2
et 4. De plus, les organes de serrage 9, 9' sont munis de ressorts travail-
lant dans le sens d'un serrage. du mét,_ﬁbur éviter tout accident en cas de

panne des. moyens d'actionnement.

Les fourches 2-et 47 avec-teurs organes de serrage: 9, respectivement 9',
sont interchangeables pour assurer leur entretien et s'adapter plus parti-
culigrement & diverses sortes de mits. Il en va de ﬁéme pour le train rou-
leur.

La vue en élévation de la fig. 3 et les vues de face et de dessus des fig.
4 et 5 représentent 1'élévateur désigné par la référence générale 31 en
prise sur un mAt 32, dont la surface périphérique est lisse. l'élévateur
31 comporte essentiellement un ché@ssis 33 portant la cabine 34 et deux
fourches 35 et 36. La fourche supérieure 35 est constituée de deux plaques
planes 35a et 35b paralltéles, dont les bords antérieurs et postérieurs
sont en forme d'arc de cercle et qui sont montées sur une pigce transver-
sale 35c (voir fig. 5), dont les extrémités sont respectivement prises
dans deux rails latéraux 37 et 38 ayant un profil en U. Cet assemblage
permet, comme cela sera décrit plus en détail ci-dessous, & la fourche su-

périeure 35 de se déplacer entre une position haute représentée en traits

<
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_pleins et une position basse 35', représentée en. traits interrompus sur

les fig. 1 et 2. La fourche inférieure 36 est également constituée de deux
plaques planes paralléles 36a et 36b, mais elle est fixée rigidement aux

rails 37 et 38 qui constituent également les montants verticaux antérieurs
du chassis 33.

La fourche supérieure 35 comporte un bras central 39 dont 1'extrémité est
équipée d'une ventouse en une matidre élastomere 39a, et deux bras laté-
raux 40 et 41, pourvus a leur extrémité libre respectivement de deux ven-
touses en une matiere élastomére 40a et 4la. De fagon similaire, la four-
che inférieure 36 comporte un bras central équipé d'une ventouse d'extré-
mité et deux bras latéraux portant également, 2 leur extrémité libre, une
ventouse en matitdre élastomére, le bras central et les bras latéraux de.
la fourche inférieure étant en tout point identiques 2 ceux de la fourche
supérieure. Les bras latéraux 40 et 41 sont pivotables respectivement au-
tour d'axes 42 et 43 solidaires de la fourche 35, ou comme décrit plus en
détail en référence a la fig. 4, autour de deux axes 44 et 45, plus rap-
prochés 1'un de l'autre, dans le but de permettre 2 ces bras d'enserrer
des mats de diametres plus petits.

En se référant plué particulierement a }a fig. 2, on notera que la fourche
35 porte & sa partie supérieure un clapet 46 représenté schématiquement,

dit clapet de sécurité, qui sert de vanne de distribution du fluide sous

 pression. La vanne 46 alimente en fait trois vérins hydrauliques (ou pneu-

matiques) 47, 48 et 49 qui assurent respectivement les mouvements des bras
latéraux 40 et 41 et du bras central 39. La fourche 35 porte également le
dispositif de commande 50 de l'auverture et de la fermeture du clapet de
sécurité 46. De fagon similéire, la fourche 36 porte un clapet de sécurité
51 et son dispositif de commande 52, qui alimente trois vérins hydrauli-
ques (ou pheumatiques) 53, 54 et 55, agissant respectivement sur les deux

bras latéraux et le bras central monté sur la fourche 36.

Le déplacement longitudinal de la fourche 35 le long des rails 37 et 38

et selon la direction longitudinale du mat 32, est effectué pa: 1'intermé-
diaire d'un vérin 56 fixé au chéssis 33 et dont la tige 57 est reliée par
son extrémité libre 58 a3 la fourche 35.

A sa partie inférieure, 1'élévateur 31 comporte un train de roulement cons-

titué essentiellement d'un galet 59, dont la surface périphérique présente
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une coupe transversale en forme de V, montée sur dn axe fixe 60 solidaire
de l'extrémité d'un support 61 fixé rigidement au chéssis 33. La forme du
galet 59‘est adaptée pour permettre & 1'élévateur de rouler verticalement
le long du mat 32. Pour ses déplacements au sol, 1'¢lévateur comporte en .
outre deux roues 62 et 63, respectivement montées sur deux supports 62a

et 63a rotatifs autour d'un axe vertical.

En-dessous de la cabine 34, le chéssis 33 porte un certain nombre d'élé-
ments servant & la commande et & l'entrainement des pigces mobiles. En
particulier, un boitier de commande 64, un réservoir de fluide sous pres-
sion 65 ﬁui permet d'accumuler une réserve de fluide sous pression, sus-.
ceptible d'actionner les bras mobiles de 1l'élévateur en cas de panne de-
l'aiimentation principale, les vannes 66 de distribution du fluide sous
pression, l'arrivée 67 et la sortie 68 qui permettent de relier les vannes
de distribution 66 au conduit (non représenté) de 1l'alimentation princi-

pale.

En se référant plus spécifiquement & la fig. 5, la fourche 35 porte égale-
ment, & sa partie supérieure, deux dispositifs de verrouillage mécaniques
69 et 70 .qui permettent de bloquer manuellement et de fagon indépendante
les bras 40 et 41 dans leur position dé travail. Ces dispositifs peuvenf
é¢tre agencés de manigre quelconque, par exemple sous forme de verrous cou-
lissants & blocage mécanique.

La figure 6 représente de fagon plus détaillée la fourche 35 et les diffé-
rents éléments qui sont‘montéé sur elle. La plaque supérieure 35a et la
plaque inférieure 35b délimitent un espace 3 1'intérieur duquel sont logés
d'une part les vérins 47 et 48 agissant respectivement sur les bras laté-
raux 40 et 41 et d'autre part, le vérin 49 agissant sur le bras central 39.
Le bras 40 comporte, sur sa face intérieure, une pidce métallique 71 com-
portant un alésage central 72 et une pitce métallique identique 73, compor-
tant un alésage central 74 fixé le long de son bord extérieur. La fourche
35 comporte deux ouvertures décalées 75 et 76, dént la premigre 75 coopére
avec l'alésage 72 de la pigce métallique 71, pour fixer de manigre pivota-
ble le bras 40 en une premigére position dans laquelle 1'élévateur est adap-
té pour grimper 3 des méts de gros diamdtres, tels que les mats 32a et 32b
représentés sur la figure. Lorsqu'on retourne le bras 40 de manigre a ame-
ner la pitce métallique 73 entre les deux plaques 35a et 35b de la four-

che 35, l'alésage 74 se trouvant en regard de l'ouverture 76, on obtient
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une position du bras 40 qui correspond 3 la position du bras 41 telle que
représentée en traits pleins sur la fig. 4. Bien entendu, lors du retour-
nement, les coussinets ou ventouses en matitére élastomére 40a et 4la se
trouveront successivement dans les poéitions illustrées par la figure. Com-
me précédemment, l'axe de pivotement du bras 41 peut étre amené successi-

vement aux deux positions indiquées par les références 77 et 78.

Le vérin 47 et le vérin 48 (non représentés) comportent un piston inté-
rieur (non représenté) qui est prolongé par une tige extérieure 79 termi-
née par une pigce arrondie 80 qui s'appuie sur le c6té intérieur du bras

40 et engendre son basculement autour de son axe de pivotement. Sur le c6té
droit de la fig. 4, la plaque supérieure 35a n'est pas coupée et supporte
le dispositif de blocage 69 constitué de préférence par une pidce métalli-
que Bl soudée a la plaque 35a et comportant un alééage central fileté,

dans lequel s'engage une tige filetée 82 terminée par une molette 83. L'em-
bout 84, qui correspond a la pidce arrondie 80 et qui a la méme forme et la
méme fonction qu'elle, est de préférence constitué par un élément cylindri-
que fixé a3 l'extrémité de la tige 85 du vérin 48, "'et qui est engagé dans
une fente oblongue 86, aménagée dans la plaque 35a, qu'elle dépasse suffi-
samment pour entrer en contact avec l'extrémité de la tige filetée 82,

lorsqu'on déplace celle-ci dans le blqé 81 en tournant la mélette 83.

Les bras 40 et 41 sont également représentés sur la fig. 6 dans leur posi-
tion ouverte, dans laquelle ils sont représentés en traits pointillés et
portent les références 40' et 41'.

En se référant 3 la fig. 7, le circuit de commande hydraulique comporte
essentiellement trois blocs séparés : un premier bloc A monté sur le, chas-
sis de 1'élévateur, un second bloc B solidaire de la fourche 35 et un troi-
sigme bloc C solidaire de la fourche 36. Le bloc A comporte deux disposi-
tifs de raccord rapidés 90 et 91, dont le premier, qui constitue 1l'entrée
dans le systeme, effectue le raccordement avec une pompe 92 par l'intermé-
diaire d'un filtre 93, et dont le second 91 constitue la sortie du systéme.
Le bloc A comporte par ailleurs une vanne 94 a deux voies appelées B6 et
B7, un manométre de contréle 95, un accumulateur de réserve 96 contenant
un fluide sous bression (désigné par la référence 65 sur les fig. 3 et 4),
un limiteur de pression 97 destiné a protéger 1'accumulateur 96 en limi-
tanthla pression a 120 bars, une vanne de décharge 98 & une voie appelée

Bl et un limiteur de pression 99 qui limite la pression amenée dans la
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vanne 98 4 une valeur inférieure ou égale & 100 bars.

Le bloc B localisé sur la fourche 35 comporte une vanne 100 2 deux voies
appelées B2 et B3 qui communiquent avec la vanne de distribution centrale
101, par l'intermédiaire d'un clapet d'échappement 102 commandé. La vanne
de distribution 101 alimente les vérins latéraux 103 et 104, ainsi que le
vérin central 105.

De fagon similaire, le bloc C comporte une vanne 106 & deux voies appelées
B4 et B5, reliées par l'intermeédiaire d'un clapet d'échappement commandé
107 avec une vanne de distribution centrale 108 qui alimente les vérins la-

téraux 109 et 110, ainsi que le vérin du bras central 111.

Le déplacement de la fourche mobile 35 est effectué par le vérin 112 ali-
menté par la vanne 94. Le manomdtre de contrdle 95 se trouve de préférence
a4 1'intérieur de la cabine, sur le tableau de commande et & proximité du
levier de commande (non représenfé).

La fig. 8 représente,.sous une forme schématique, le circuit de commande
électrique des différents éléments actifs de 1'élévateur. Le bloc D ren-
ferme tous les éléments localisés dang-la cabine et comprend un contacteur
général 120, 1'interrupteur de commande de la montée 121 et 1'interrupteur
de commande de la descente 122. Les autres composants sont tous montés
soit dans le coffret de commande disposé sous. la cabine, soit sur les
fourches. Ils comportent essentiellement un moteur électrique 123 qui en-
traine une batterie de contacteurs cycliques Cl a Cl1l, qui commande sé-
quentiellement les différentes voies Bl & B7 des vannes d'admission du
fluide sous pression vers les différents vérins de commande illustrés par
la fig. 7. Deux interrupteurs de commande 124 et 125 permettent de comman-
der, de fagon indépendante, les bras pivotables & la fin d'une opération.
Un témoin lumineux 126, disposé 3 l'intérieur de la cabine, permet de con-

tréler le retour au point zéro du contacteur cyclique.

La fig. 9 illustre les séquences de commande au cours d'un cycle complet
du dispositif, c'est-a-dire au cours d'une rotation compléte -de la came

entrainée par le moteur 123. En abscisse, le temps est donné en secondes
et 1l'on constate qu'un cycle complet dure dix secondes. Chaque opération

est déterminée par une abscisse tempsdonnée, qui cdrrespond 4 un angle de

la came de commande, le cycle complet correspondant & une rotation de 360°. .

[
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En ordonnée, on porte les impulsions, la premiére ligne correspond 3 1l'ar-
rét, pour lequel on engendre une impulsion qui dure de 0,75 & 1 seconde,
qui-entraine la fermeture de 1'inverseur Cll agissant sur l'électroaimant
Bl. Dans la deuxitme ligne, le basculement de 1l'inverseur Cll engendre la
fermeture des deux pinces constituées par les deux fourches et leurs bras
central et latéraux correspondants. La fermeture de la pince 1 est repré-
sentée par la ligne suivante avec 1l'interrupteur Cl fermé et 1l'électroai-
mant B2 excité. L'ouverture de la pince 1, représentée par la ligne 4,
s'obtient par la fermeture de l'interrupteur 2 et l'excitation de 1'élec-
troaimant B3. La fermeture de la pince 2 illustrée par la ligne 5 est aob-
tenue par la fermeture du contact C3 et l'excitation de 1'électroaimant B4.
L'ouverture de la pince 2 représentée par la ligne 6 s'obtient par la fer-
meture du contact C4 et 1l'excitation de i'électroaimant B5. L'ouverture du
vérin de position verticale, responsable du déplacement de la pince mobi-
le, s'obtient par la fermeture du contact C5 et l'excitation de 1l'électro-
aimant B6, la fermeture de la vanne de position est obtenue par la ferme-
ture du contact C6 et l'excitation de 1l'électroaimant B7. Les lignes 3 3 6
correspondent 3 la montée de 1'élévateur. Pour la descente, on observe les
mémes séquences avec fermeture des contacts C7, C8, C9 et Cl0, qui corres-
pondent & l'excitation des électroaimants B2, 83, B4 et B5.

Le fonctionnement du dispositif selon 1'invention se comprend aisément :

- la pince supérieure mobile enserre le mit au moyen des deux bras laté-
raux et du bras central

- la pince inférieure fixée au chéssis de 1'élévateur relache le mat

.

- 1le vérin de positionnement tire le chéssis et tous les éléments qu'il
supporte en direction de la pince 1 qui agrippe solidement le mét

- la pince fixe inférieure se referme pour enserrer le mat

- 1la pince supérieure mobile s'ouvre et se déplace vers le haut sous 1l'ac-

tion du piston de positionnement

- la pince supérieure mobile se referme pour enserrer le mit et ainsi de

suite, jusqu'ad ce que 1'élévateur soit arrivé a la hauteur souhaitée.
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Pour la descente, les opérations se passent bien entendu de la méme mani2-
re, c'est~a-dire que les deux pinces enserrent successivement le mit, et le
vérin de positionnement rapproche et éloigne séquentiellement la pince mo-
mentanément desserrée de celle qui retient momentanément 1'élévateur. Pour
que le train rbuleur puisse conserver une position constante, ne nécessi-
tant aucun ajustage en fonction du diam®tre du ma&t sur lequel travaille
1'élévateur, les bras centraux des deux fourches ont une course constante
indépendante de la dimension du mat. Ceci perﬁet, d'une part, d'exercer

une poussée maximale sur le vérin agissant sur le bras central et d'autre
part, de supprimer tous les problemes de réglage et de positionnemént du

train rouleur.
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Revendications de brevet

1. Elévateur a cabine autcnome pour grimper le long d'un mét, caractérisé
en ce qu'il comporte un chéssis sur-iequel sont montées une cabine et deux
fourches équipées d'organes de serrage pour bloquer 1'élévateur & une hau-
teur quelconque le long du mét, l'une des fourches étant fixée rigidement
au chéssis et 1'autre fourche étant reliée audit chassis, de fagon a pou-
voir se déplacer séquentiellement par translation dans la direction longi-
tudinale du mat, en ce que les organes de serrage de chacune des fourches
comportent trois vérins actionnés par un fluide sous pression pour les a-
mener dans une position de blocage dans laquelle ils enserrent ledit mét,
en ce que les organes de serrage de chacune des fourches comportent un
dispositif de blocage mécanique & commande manuelle, et en ce que la four-
che mobile est connectée & un vérin de translation, agencé pour la dépla-

cer séquentiellement le long du mat.

2. Elévateur selon la revendication 1, caractérisé en ce que les trois vé-
rins de chaque fourche sont connectés & une vanne d'alimentation centrale

montée sur la fourche correspondante.

3. Elévateur selon la revendication 2, taractérisé en ce que les organes

de serrage de chacune des fourches comportent un bras central extensible
et deux bras latéraux pivotables autour d'un axe fixe solidaire de la four-
che.

4. Elévateur selon la revendication 3, caractérisé en ce que chaque bras
latéral comporte un premier dispositif de fixation, agencé pour coopérer
avec un premier point d'ancrage localisé sur la fourche correspondante, et
un second dispositif de fixation agencé pour coopérer avec un second'point
d'ancrage localisé sur ladite fourche, lesdits premier et second disposi-
tifs de fixation étant décalés 1'un par rapport a l'autre et lesdits pre-
mier et second points d'ancrage de la fourche étant également décalés, de
telle manitdre que le montage des bras, au moyen desdits premiers disposi-
tifs de fixation, confiére a ces bras un éventail d'ouvertures données cor-
respondant & une premidre gamme de diamétres de méts et que le montage des
bras, au moyen desdits seconds dispositifs de fixation, confere & ces bras
un éventail d'ouvertures données différentes correspondant a une seconde
gamme de diamétres de mats.

5. Elévateur selon la revendication 4, caractérisé en ce que le premier
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dispositif de fixation se trouve localisé sur un cGté du bras et ledit se-~
cond dispositif de fixation se trouve localisé sur le cdté opposé€ du bras,
de telle manigre que le montage du bras sur la fourche, au second point
d'ancrage, nécessite le retournement du bras par rapport & sa position de

montage sur la fourche, au premier point d'ancrage.

6. Elément selon la revendication 3, caractérisé en ce que le bras cen-
tral est agencé pour effectuer une course d'extension constante quel que
soit le diamétre du mat. '

7. Elévateur selon la revendication 2, caractérisé en ce que chaque four-
che porte une vanne unique de distribution du fluide sous pression, con-

nectée aux trois vérins de commande des trois bras montés-sur la fourche,
ladite vanne étant reliée séparément & un générateur de fluide sous pres-

sion, au moyen d'un conduit de liaison souple.

8. Elévateur selon la revendication 1, caractérisé en ce que chaque four-
che comporte des moyens de blocage mécaniques des-bras, agencés pour étre

commandés manuellement et de manigre indépendante.

9. Elévateur selon la revendication 1, -caractérisé en ce qu'il comporte un
dispositif de commande centrale séquentielle et une manette de commande
agencée pour commander la montée , la descente ou l'arrét a une hauteur

quelconque du mat.

10. Elévateur selon la revendication 1, caractérisé en ce que les vérins
de serrage des fourches et le vérin de translation de la fourche mobile
sont des vérins hydrauliques. .
11. Elévateur selon la revendication 1, caractérisé en ce que les vérins
de sefrage des fourches et le vérin de translation de la fourche mobile

sont des vérins pneumatiques.

12. Elévateur selon la revendication 1, caractérisé en ce que le chéssis
comporte, & sa partie inférieure, un train rouleur comportant au moins un
galet d'appui sur le mat, un dispositif d'gjustage agencé pour régler la po-
sition de ce galet radialement par rapport au mat, afin de maintenir la ca-
bine dans sa position verticale, quelle que soit la forme et l'épaisseur du
mat.
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13. Elévateur selon la revendication 1, caractérisé en ce que la fourche

mobile est guidée sur le chéssis au moyen de glissidres.

14. Elévateur selon la revendication 1, caractérisé en ce que les organes
de serrage sont munis de ressorts travaillant dans le sens d'un serrage du
mét, pour réaliser un blocage automatique en cas de panne des vérins de

serrage.

15. Elévateur selon la revendication 10, caractérisé en ce que les four-
ches, ainsi que le train rouleur,sont interchangeables pour s'adapter 2

différentes configurations de mats.
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