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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】建物から体重の重い人を救助する避難システム
を提供する。
【解決手段】避難システム３０は、救助車の伸縮自在な
救助はしごセット１０の自由端２６に載置されるように
、設けられている。前記システムは、サポート・ブラケ
ット３２、該サポート・ブラケット３２に保持されたス
トレッチャー３８、ブラケット・サスペンション３４を
備え、該ブラケット・サスペンション３４は、前記救助
はしごセット１０の前記自由端２６に前記サポート・ブ
ラケット３２を回転可能に載置するためのものである。
前記ブラケット・サスペンション３４は、回転手段を備
え、該回転手段は、前記サポート・ブラケット３２を前
記救助はしごセット１０に対して回転させ、前記救助は
しごセット１０が直立した作動位置にある際に、前記サ
ポート・ブラケット３２を水平に位置づけるためのもの
である。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　人のための避難システム（３０）であって、救助車の伸縮自在な救助はしごセット（１
０）の自由端（２６）に載置されるよう設けられており、サポート・ブラケット（３２）
、該サポート・ブラケット（３２）によって保持されたストレッチャー（３８）、及び、
前記救助はしごセット（１０）の自由端（２６）において前記サポート・ブラケット（３
２）を回転可能に載置するブラケット・サスペンション（３４）によって特徴づけられ、
前記ブラケット・サスペンション（３４）は回転手段を備え、該回転手段は、前記サポー
ト・ブラケット（３２）を前記救助はしごセット（１０）に対して回転させ、前記救助は
しごセット（１０）が直立した作動位置にある際に、前記サポート・ブラケット（３２）
を水平に位置づけることを特徴とする避難システム。
【請求項２】
　前記回転手段が第一回転軸（４０）を備え、該回転軸を中心に、前記サポート・ブラケ
ット（３２）が、前記救助はしごセット（１０）に対して回転可能であることを特徴とす
る、請求項１に記載の避難システム。
【請求項３】
　前記回転手段が第二回転軸（４２）を備え、該第二回転軸は前記第一回転軸（４０）に
対して垂直であることを特徴とする、請求項２に記載の避難システム。
【請求項４】
　前記第一回転軸（４０）が水平に位置し、前記第二回転軸（４２）が鉛直に位置するこ
とを特徴とする、請求項３に記載の避難システム。
【請求項５】
　前記回転手段が、少なくとも一つの回転ドライブ（４８）を備えることを特徴とする、
請求項１乃至４のいずれか１項に記載の避難システム。
【請求項６】
　前記回転ドライブ（４８）が油圧で作動することを特徴とする、請求項５に記載の避難
システム。
【請求項７】
　前記回転手段が、前記救助はしごセット（１０）の位置づけとは独立に、前記サポート
・ブラケット（３２）を自動的に水平な位置に位置づけることを特徴とする、請求項１乃
至６のいずれか１項に記載の避難システム。
【請求項８】
　前記救助はしごセット（１０）の傾斜位置を前記サポート・ブラケット（３２）の位置
に機械的に結びつけるために、水平化手段が備わることを特徴とする、請求項７に記載の
避難システム。
【請求項９】
　耐トルク法で（ｉｎ ａ　ｔｏｒｑｕｅ　ｐｒｏｏｆ　ｍａｎｎｅｒ）、前記サポート
・ブラケット（３２）の下に前記ストレッチャー（３８）を吊り下げるためのストレッチ
ャー・サポート（５２）によって特徴づけられる、請求項１乃至８のいずれか１項に記載
の避難システム。
【請求項１０】
　前記ストレッチャー・サポート（５２）が、複数の延長アーム（５８、６０：６２、６
４）を備え、該複数のアームが、前記ストレッチャー（３８）の相互に異なる複数の端部
の点を、前記サポート・ブラケット（３２）に連結するためのものであることを特徴とす
る、請求項９に記載の避難システム。
【請求項１１】
　前記ストレッチャー・サポート（５２）が、荷重ベルト（７０）の複数の組を備え、各
組が、前記ストレッチャー（３８）の二つの相対する端部の点を、前記複数の延長アーム
（５８、６０；６２、６４）又は前記サポート・ブラケット（３２）に連結することを特
徴とする、請求項９又は１０に記載の避難システム。
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【請求項１２】
　前記ストレッチャー・サポート（５２）が、前記サポート・ブラケット（３２）に対し
て前記ストレッチャー（３８）を、上げる、及び／又は、下げるために備えられているこ
とを特徴とする、請求項９乃至１１のいずれか１項に記載の避難システム。
【請求項１３】
　前記ブラケット・サスペンション（３４）が、前記救助はしごセット（１０）に、取り
外し可能に載置されていることを特徴とする、請求項１乃至１２のいずれか１項に記載の
避難システム。
【請求項１４】
　前記ブラケット・サスペンション（３４）が前記救助はしごセット（１０）の頂部に設
けられる救助かごのための取付部に係合することを特徴とする、請求項１乃至１３のいず
れか１項に記載の避難システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、救助車の伸縮自在の救助はしごセットの自由端に備え付けられるための、人
のための避難システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　上記の種類の避難システムは、かなりの高さの建物の高層階から人を救助するために、
供される。この目的のための周知の避難システムは、救助車に支持された伸縮自在の救助
はしごセットの頂部に載置された救助かごである。救助はしごは、他の方法でも構成され
得るが、典型的には、伸縮自在の梁又は同種の、回転可能なはしごセットとして設けられ
る。この点で本発明は、文字どおりの意味の伸縮自在な救助はしごに限定されず、頂部で
上記の種類の避難システムを運ぶことのできる、類似のつり上げ装置にも言及する。
【０００３】
　救助かごは、建物の窓やバルコニーへ持ち上げることができ、その結果、救助される人
がそこに簡単に入ることができる。しかし、多くの場合、人は救助かごへ窓を通って運ば
れなければならない。これは特に、人がけがをしていたり、同様の理由でその移動性が制
限されていたりする場合に、あてはまる。このことは、高齢者や身体障害者にもあてはま
るであろう。そのような状況のために、消防士は、人を運ぶためにストレッチャーのよう
な補助装置を用いることができる。この種のストレッチャーは、人を建物の階段まで運ぶ
ためにも用いられる。
【０００４】
　大変体重が重い人を救助しなくてはならない場合に、とても困難で複雑な状況が生じる
。しばしば、筋力でこれらの人を運ぶのが不可能であることが分かることがある。ストレ
ッチャーのような補助装置の使用によっては、運搬は楽にはならないが、それは、人を階
段を経由して運ぶか、あるいは、窓を通って又はバルコニーを越えて、救助かごや救助用
プラットフォームへ運ぶかは、問わない。そのような人を運ぶために、重いクレーンを用
いることが既に考察されてきた。しかし、この点においては、この救助方法が非人間的で
、費用もかかり、時間も浪費することが認められることを、考慮しなくてはならない。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　従って、本発明の目的は、建物から体重の重い人を、簡易に、快適に、素早く救助する
ことを可能とするような上記の種類の避難システムを開発することであり、該システムに
は、追加のクレーンまたは同種の、大規模な救助装備は必要がない。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　この目的は、請求項１で規定される特徴を備える避難システムによって達成される。
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【０００７】
　本発明による避難システムは、救助はしごセットの自由端に回転可能に備え付けられる
サポート・ブラケットを備える。実際に、このサポート・ブラケットは、救助はしごの頂
部に載置される梁によって代表することができ、それは、救助かごに置き換わる。ブラケ
ット・サスペンションによって、サポート・ブラケットは、救助はしごセットに対して回
転するが、救助はしごセットの直立した作動位置において、水平位置を保つことができる
ように回転する。この直立した作動位置は、必ずしも、正確に鉛直な位置でなければなら
ないわけではない。典型的には、救助はしごのセットは、それが載置され、建物の外壁に
向かって建物からある程度離れた所に位置する救助車から傾いている。
【０００８】
　サポート・ブラケットは、救助される人を運ぶストレッチャーを運搬する。このストレ
ッチャーは、作動位置にある水平なサポート・ブラケットの下に直接つるされても良い。
【０００９】
　この配置は、標準的な窓の開放部を通って動くのに十分平らに設計することができる。
これにより、一般に知られた救助かご又は救助プラットフォームに比較して大きな長所が
提供される。ストレッチャーが部屋に入る際、それはサポート・ブラケットよりも低い位
置を取ることができ、その結果、救助される人を、サポート・ブラケットによって運ばれ
るストレッチャーに据えることができる。次に、ストレッチャーは再び持ち上げられ、そ
の結果、ストレッチャーを運ぶサポート・ブラケットが窓を出て反対方向に移動し、人を
安全に地面に移動させることができる。言うまでもなく、サポート・ブラケットの構造と
、ブラケットへのストレッチャーの取り付け手段は、本発明の範囲内で異なる方法で設計
することができ、この点において、複数のその他の態様も可能である。
【発明の効果】
【００１０】
　この避難システムによって、救助される人が、消防士の筋力によって長距離運ばれなけ
ればならないわけではない、という長所が提供される。人を、その現在の位置から、既に
部屋の中に設置されたストレッチャーまで運べば必要十分である。このことにより、救助
作業が大幅に容易になる。その他の重要な利点は、救助作業に必要とされる時間が減らさ
れ、追加のクレーンのような重い救助装備も不要ということである。サポート・ブラケッ
トは、備え付けることの出来ない救助かごに取って代わる部分であってもよく、それは通
常の救助装置と共に運ぶことができるだけ十分にコンパクトである。救助かごを本発明に
よる避難システムによって置き換えることは、例え救助活動の困難な状況下でも、単純な
操作であろう。
【００１１】
　本発明の好適実施例によれば、はしごセットに対してサポート・ブラケットを回転させ
る回転手段は、サポート・ブラケットがはしごセットに対して回転可能となる際の第一回
転軸を備える。
【００１２】
　他の好適実施例によれば、前記回転手段は、前記第一回転軸に対して垂直な第二回転軸
を備える。
【００１３】
　上記の場合、サポート・ブラケットを、救助はしごのセットに対して二つの軸の周りに
回転させることが可能となり、サポート・ブラケットを大きな自由度で動かすことが可能
となる。
【００１４】
　他の好適実施例によれば、第一回転軸は水平に位置し、第二回転軸は鉛直に位置する。
【００１５】
　好ましくは、回転手段は、少なくとも一つの回転ドライブを備える。
【００１６】
　この回転ドライブは、好ましくは、油圧で動いても良い。
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【００１７】
　他の好適実施例によれば、回転手段は、サポート・ブラケットを、救助はしごセットか
らの位置とは独立して、自動的に水平な位置にするための手段を備える。
【００１８】
　これらの手段は、センサーを伴う水平制御システムを備え、該システムは、サポート・
ブラケットの望ましい水平位置からの偏差を測定し、そのような偏差をゼロに減らすため
に駆動する。そのような水平化システムは、例えば救助はしごのセットが直立する際、サ
ポート・ブラケットが載置される救助はしごのセットの傾斜角が変化する間、サポート・
ブラケットの位置を調整することができる。このプロセスの間、サポート・ブラケットの
位置は、水平位置を保つように、連続的に制御される。
【００１９】
　好適実施例によれば、前記水平化手段が、救助はしごセットの傾斜位置と、サポート・
ブラケットの位置を機械的に連動するために備え付けられている。
【００２０】
　これらの機械的手段は、サポート・ブラケットと救助はしごセットとの間での噛み合い
を提供するために、ギアまたは同種のものを備えても良い。この態様において、電気制御
装置を施すことができる。
【００２１】
　好ましくは、本発明による避難システムは、耐トルク法で（in a torque proof manner
）、サポート・ブラケットの下にストレッチャーをつるすためのストレッチャー・サポー
トを備える。そのようなストレッチャー・サポートが保証するのは、サポート・ブラケッ
トの回転運動の間、ストレッチャーの位置が維持されることである。例えば、ストレッチ
ャーの長軸がその動きの間、サポート・ブラケットの対応する長軸と位置が揃い続けるこ
とが望ましいであろう。
【００２２】
　好ましくは、前記ストレッチャー・サポートは、ストレッチャーの相互に異なる複数の
端部の位置を、サポート・ブラケットに連結するための複数の延長アームを備える。
【００２３】
　ストレッチャー・サポートは、好ましくは、荷重ベルトの複数の組を備え、各組は、ス
トレッチャーの二つの相対する端部の点と、複数の延長アーム又はサポート・ブラケット
とを連結する。
【００２４】
　他の好適実施例によれば、ストレッチャー・サポートは、サポート・ブラケットに対し
てストレッチャーを上昇させたり、及び／又は、下降させたりするために供される。この
上昇／下降のメカニズムは、ストレッチャーを入れることを容易にする。救助される人が
ストレッチャーの中に入ると、ストレッチャーは再び持ち上げられ、その結果、ストレッ
チャーを運ぶサポート・ブラケットを、接近した窓を通って動かすことが容易にできる。
【００２５】
　好ましくは、ブラケット・サスペンションが、救助はしごセットに取り外し可能に載置
されている。これにより、はしごセットの頂部における一般の救助かごを、本発明による
避難システムに置き換えることができるが、逆の場合も同じである。
【００２６】
　他の好適実施例によれば、ブラケット・サスペンションは、救助はしごセットの上端部
に設けられた救助かごのための取付部に係合する。
【００２７】
　本発明は、以下の付随する図面について、より詳細に、更に述べられる。
【図面の簡単な説明】
【００２８】
【図１】図１は、本発明による避難システムの一つの態様の側面の概略図である。
【図２】図２は、図１の避難システムの上面図である。
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【図３】図３は、本発明による避難システムのストレッチャーを運搬するサポート・ブラ
ケットの長手方向の主軸に沿った図である。
【発明を実施するための形態】
【００２９】
　図１が示しているのは、救助はしごセット１０の一部であって、該はしごセットは、建
物１４の壁１２の前で、わずかに傾いた位置にある。建物１４は、単純化した方法で示さ
れており、本発明を理解するために必ずしも必要ではない建物の部分は、すべて省略して
いる。建物１４の上方には、部屋１６が位置する。窓１８を通って、部屋１６は、救助は
しごセット１０の位置する外部から到達できる。
【００３０】
　救助はしごセット１０は、異なるはしごの部分２０、２２を備え、それらはお互いに対
してスライド可能であり、その結果、はしごの上部２２は、下部２０から伸びることがで
きる。この伸縮可能な救助はしごセット１０は、救助車に支えられているが、該救助車は
、図１には示されていない。救助はしごセット１０の全体は、鉛直軸を中心に回転するこ
とができる。更に、救助はしごセット１０の傾斜位置は変化することができ、その結果、
救助はしごセット１０の自由端２６を窓１８の近くに位置付けることができるが、一方で
、救助車（図示しない）は、建物の壁１２の前面に長い距離を隔てて位置しても良い。
【００３１】
　救助はしごセット１０の自由端２６は、参照番号３０で概して示される避難システムを
運ぶ。
【００３２】
　この避難システム３０は、サポート・ブラケット３２を備え、該サポート・ブラケット
３２は、ブラケット・サスペンション３４によって、救助はしごセット１０の自由端２６
に回転可能に載置されている。このブラケット・サスペンション３４は、従来型の救助か
ごのための取付部３６に係合する。本発明において、ブラケット・サスペンション３４は
、救助かごのための取付部３６に着脱可能に備え付けられているが、その結果、もし必要
であれば、避難システム３０を、従来型の救助かごに変更することも可能である。
【００３３】
　サポート・ブラケット３２は、概して水平な梁として特徴づけることができ、それは、
サポート・ブラケット３２の下につりさげられたストレッチャー３８を運搬する。サポー
ト・ブラケット３２におけるストレッチャー３８のサスペンションについては、以下で述
べる。ブラケット・サスペンション３４は、回転手段を備えるが、それは、サポート・ブ
ラケット３２を、救助はしごセット１０に対して回転させるためのものである。これらの
回転手段によって、救助はしごセット１０が、図1に示されるように直立した作動位置に
ある際に、サポート・ブラケット３２を水平に位置づけることができる。この水平位置は
、救助はしごセット１０の傾斜位置が変化した際でも、維持することができる。
【００３４】
　このために、回転手段は、水平な第一回転軸４０と鉛直な第二回転軸４２を備える。す
なわち、第一回転軸４０と回転軸４２とは、お互いに対して垂直に位置し、その結果、救
助はしごセット１０に対するサポート・ブラケット３２の大いに自由な運動が可能となる
。より詳細に述べると、水平な第一回転軸４０は、ブラケット・サスペンション３４の頂
部に位置するジョイントによって代表されるが、それは、はしご側の硬い頂部の構造部４
４と、サポート・ブラケット側のもう一つの構造部４６とを連結し、該構造部４６は、水
平軸４０を中心に、第一構造部４４に対して回転することができる。この回転運動は、ブ
ラケット・サスペンション３４の底部に位置する油圧回転ドライブ４８によって、実行さ
れる。この回転ドライブ４８は、二つの油圧シリンダー５０を備え、一つ一つはブラケッ
ト・サスペンション３４の各々の側部に位置し、サポート・ブラケット３２を低部で押し
たり引いたりするために、伸びたり引っ込んだりすることができ、その結果、傾斜運動を
遂行する。回転ドライブ４８によって、サポート・ブラケット３２の位置を、不変に制御
することも可能であって、それは救助はしごセット１０の傾斜運動の間においてもそうで
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あるが、その結果、サポート・ブラケット３２は、水平位置を保つ。この位置を制御する
ために、センサー（図示しない）が、サポート・ブラケット３２に備え付けられる。これ
らのセンサーは、回転ドライブ４８とともに、水平化システムを形成する。例えば、救助
はしごセット１０が傾いた際、センサーは、それに対応するサポート・ブラケット３２の
傾斜運動を、登録するであろう。対応する測定データは、回転ドライブ４８を制御するた
めに用いることができ、それに従って、救助はしごセット１０の傾斜運動とバランスを取
り、その結果、サポート・ブラケットはその水平位置に戻る。
【００３５】
　付け加えて、サポート・ブラケット３２は、鉛直第二回転軸４２を中心に回転すること
ができ、その結果、サポート・ブラケット３２の、鉛直な建物の壁１２の平面に対する位
置を制御することができる。これは、それを部屋１６に導き入れるために、ブラケット・
サスペンション３２の位置を最適化するために必要なことであろう。鉛直第二回転軸４２
は、上記の構造部４２をサポート・ブラケット３２に連結するジョイントによって代表さ
れる。実際、サポート・ブラケット３２を、建物の壁１２の平面に対して垂直な位置に保
持することは、挿入操作を容易にするために、有利であろう。鉛直第二回転軸３２には、
水平第一回転軸４０の回転ドライブ４８とは独立した、自身の回転ドライブが備わる。
【００３６】
　ストレッチャー３８は、参照番号５２によって概して引用されるストレッチャー・サポ
ートによってサポート・ブラケット３２の下につるされる。このストレッチャー・サポー
トは、図２においてもより詳細に示される。それは、硬い延長アーム５８、６０；６２、
６４の二つの組５４、５６を備え、それらはサポート・ブラケット３２の異なる長さ方向
の位置にある。各々の組５４、５６は、二つの延長アーム５８、６０；６２、６４を備え
、それらは、サポート・ブラケット３２の相対する側面に水平方向に伸びるが、その結果
、それらはサポート・ブラケット３２の主軸に対して垂直な位置にある。サポート・ブラ
ケット３２の各々の側部の延長アーム５８、６０；６２、６４は、お互いに対して平行に
位置する。
【００３７】
　延長アーム５８、６０；６２、６４の端部６６では、荷重ベルトがストレッチャー３８
の端部６８に向かって鉛直下方に伸びている（図３参照）。すなわち、荷重ベルト７０は
、延長アーム５８、６０；６２、６４の延長方向に垂直に位置し、該延長アームは、スト
レッチャー３８の相対する側部にある荷重ベルト７０の間にあるので、そこには、身体容
積の大きな人でも収容できるだけ十分なスペースがある。荷重ベルト７０の長さは、適当
な手段によって変更することができるが、それは例えば、ベルト・ラチェット・スパナ機
構または、モーター・ドライブ・ウィンチであって、それらは、サポート・ブラケット３
２に対してストレッチャー３８を上げたり下ろしたりするために用いられる。ストレッチ
ャー３８の中に人を入れるために、荷重ベルト７０は長くすることができ、その結果、簡
易に入ることがもたらされる。そして、救助活動の際、図１に示される位置から窓の外に
ストレッチャー３８内の人を運ぶために、荷重ベルト７０は短くすることができ、その結
果、避難システム１０の全高は、最小限となる。サポート・ブラケット３２、及び／又は
、ストレッチャー・サポート５２には、医療機器、救助機器、又は同種の物を取り付ける
ための手段が備え付けられ得る。更に、消防士のような救助者を守るためのアタッチメン
ト又は実装が、サポート・ブラケット３２、及び／又は、ストレッチャー・サポート５２
に備え付けられ得るので、その結果、消防士は、窓１８からの搬出の間、救助される人に
同伴することができる。
【００３８】
　付随する避難システム１６の伴う救助はしごセット１０の制御は、プログラミング可能
な電気制御ユニットによって遂行され、該ユニットは、第一及び第二回転軸４０、４２の
回転ドライブと共に、救助はしごセット１０の回転及び傾斜運動を制御するが、それに加
えて、避難システム１６と窓枠との衝突を避けるために、窓１８の枠によって形成される
境界をモニタリングする。救助はしごセット１０の直立には、回転ドライブによるサポー
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３２が窓１８の方向に概して向かうように、救助はしごセット１０を速く直立させること
ができる。そして、プログラミング可能な制御ユニットが確実にするのは、サポート・ブ
ラケット３２が建物の壁１２に対して正確に垂直に位置し、窓１８の中央部に正確に向か
うことであって、その結果、挿入作業は、窓１８の方に、部屋１６への水平軸に沿って、
サポート・ブラケット３２を導くことによって遂行することができる。人がストレッチャ
ー３８に入ると、上記の作業は、反対方向に遂行される。
【符号の説明】
【００３９】
１０　救助はしごセット
１２　壁
１４　建物
１６　部屋
１８　窓
２０　部分
２２　部分
２６　自由端
３０　避難システム
３２　サポート・ブラケット
３４　ブラケット・サスペンション
３６　取付部
３８　ストレッチャー
４０　第一回転軸
４２　第二回転軸
４４　構造部
４６　構造部
４８　回転ドライブ
５０　油圧シリンダー
５２　ストレッチャー・サポート
５４　組
５６　組
５８　延長アーム
６０　延長アーム
６２　延長アーム
６４　延長アーム
６８　端部
７０　荷重ベルト
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