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La  présen te   i nven t ion   concerne  les  f a u t e u i l s   r o u l a n t s  

u t i l i s é s   par  les  handicapés  et  les  i n v a l i d e s   et  e l le   v ise ,   i n d i f -  

féremment,  les  f a u t e u i l s   r ou l an t s   p l i a n t s   ou  non.  

Il  est  i n c o n t e s t a b l e   que  les  f a u t e u i l s   rou lan t s   o n t  

apporté  une  p o s s i b i l i t é   de  mob i l i t é   aux  handicapés  et  i n v a l i d e s .  

Ces  f a u t e u i l s   rou lan t s   possèden t ,   t o u t e f o i s ,   p lus i eu r s   i n c o n v é n i e n t s  

tenant  au  f a i t   que  les  u t i l i s a t e u r s   ne  peuvent  occuper  qu'une  p o s i -  

tion  a s s i s e ,   par  a i l l e u r s   maintenue  en  général   pendant  des  du rée s  

r e l a t i v e m e n t   l o n g u e s .  

En  premier  l ieu ,   la  seule  p o s i t i o n   ass ise   pouvant  ê t r e  

adoptée  ne  permet  pas  une  r é a d a p t a t i o n   à  la  vie  courante  et  ne 

f a c i l i t e   pas  les  contacts   s o c i a u x .  

En  second  l ieu ,   ce t t e   p o s i t i o n   a s s i se   maintenue  pendan t  

des  durées  longues  est  r esponsab le   d 'une  dégrada t ion   physique  t e l l e  

que  per te   d ' ampl i tude   angu la i r e   des  membres  i n f é r i e u r s ,   c i r c u l a t i o n  

sanguine  dé f ec tueuse ,   r a l e n t i s s e m e n t   des  fonc t ions   d i g e s t i v e s   e t  

i n t e s t i n a l e s ,   f r a g i l i t é   osseuse ,   etc  . . .  
Pour  t en te r   de  remédier   aux  inconvénien ts   c i - d e s s u s ,  

d i f f é r e n t e s   p r o p o s i t i o n s   ont  déjà  été  f o r m u l é e s .  

Une  première  p r o p o s i t i o n   a  été  de  fa i re   po r t e r ,   par  l e  

châssis   d'un  f au t eu i l   r ou lan t ,   une  s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   comprenant  

un  dos s i e r ,   une  ass ise   et  un  r e p o s e - p i e d s .   Une  t e l l e   s t r u c t u r e  

est  montée  a r t i c u l é e   par  l ' a s s i s e   sur  un  axe  f ronta l   h o r i z o n t a l ,  

p e r p e n d i c u l a i r e   au  plan  de  symétr ie   v e r t i c a l   du  châss is .   Dans  une 



t e l l e   r é a l i s a t i o n ,   un  vér in   à  moteur  é l e c t r i q u e   est  i n t e r p o s é   e n t r e  

le  châss i s   et  la  s t r u c t u r e   et ,   plus  généra lement ,   l ' a s s i s e ,   de  ma- 

n iè re   à  pouvoir  commander  l ' é l é v a t i o n   ou  l ' a b a i s s e m e n t   de  la  s t r u c -  

ture  a r t i c u l é e .  

Une  t e l l e   s o l u t i o n   implique  une  source  d ' é n e r g i e   p o r t é e  

et  pose  des  problèmes  de  s é c u r i t é ,   de  f i a b i l i t é ,   de  pr ix  et  de 

poids ,   tenant   à  la  mise  en  oeuvre  de  l ' é n e r g i e   é l e c t r i q u e .   Ces  d i f -  

f é r e n t s   problèmes  rendent   l ' a p p l i c a t i o n   p r a t i q u e   d i f f i c i l e ,   s i n o n  

i m p o s s i b l e .  

Une  a u t r e - p r o p o s i t i o n   a  été  de  monter  sur  le  c h â s s i s  

d'un  f a u t e u i l   rou lan t   une  a s s i s e   p i v o t a n t   sur  un  axe  h o r i z o n t a l   f r o n -  

t a l .   Une  pompe  h y d r a u l i q u e ,   commandée  à  la  main,  est  chargée  d ' a l i -  

menter  un  vérin  hydrau l ique   i n t e r p o s é   entre   une  t e l l e   a s s i s e   et  l e  

c h â s s i s .  

Une  t e l l e   s o l u t i o n   ne  p r é s e n t e ,   en  r é a l i t é ,   d ' i n t é r ê t  

que  dans  le  cas  où  il   convient   de  t r a n s f é r e r   de  la  p o s i t i o n   a s s i s e  

à  la  p o s i t i o n   debout  et  inversement   un  su j e t   handicapé  p o r t a n t   un 

a p p a r e i l l a g e   d ' a s s i s t a n c e   du  type  o r t h è s e .   Une  t e l l e   s o l u t i o n   n ' e s t  

donc  pas  à  même  de  résoudre   le  problème  posé  qui  est  d ' o f f r i r   une 

p o s s i b i l i t é   de  f a i r e   occuper  à  un  su j e t   handicapé  une  p o s i t i o n  

a s s i s e   ou  une  p o s i t i o n   p s e u d o - v e r t i c a l e   s t ab l e   en  toute  s é c u r i t é .  

Une  t ro i s i ème   s o l u t i o n   connue  a  été  de  proposer   l ' a d a p -  

t a t i o n   sur  les  deux  côtés  l a t é r a u x   d'un  f a u t e u i l   roulant   de  deux 

systèmes  a r t i c u l é s   f ixés  aux  accoudoi rs   p ivotants .   Des  moyens  s o n t  

prévus  pour  main ten i r   l a t é r a l e m e n t   et  vers  l ' a r r i è r e   les  deux  s y s -  

tèmes  dans  le  cas  d ' u t i l i s a t i o n   courante   du  f a u t e u i l .   Les  moyens 

prévus  sont  également  conçus  de  manière  à  permet t re   le  r a b a t t e m e n t  

vers  l ' a v a n t   des  deux  systèmes  a r t i c u l é s   qui  peuvent  alors  ê t r e  

r e l i é s   par  une  barre   f r o n t a l e   sur  l a q u e l l e   le  su je t   peut  e x e r c e r  

une  t r a c t i o n   par  les  bras  pour  t rouver   une  a s s i s t a n c e   à  l ' é l é v a t i o n .  

Les  deux  systèmes  a r t i c u l é s   sont ,   généra lement ,   conçus 

pour  former  a ins i   une  sor te   de  cage,  en  a s s o c i a t i o n   avec  la  b a r r e  

f r o n t a l e ,   une  t e l l e   cage  é tant   complétée  par  l ' e x i s t e n c e   de  b u t é e s  

p i v o t a n t e s   pouvant  r e p r é s e n t e r   un  appui  dorsal   ou  f e s s i e r   pour  l e  

su j e t   occupant  la  pos i t i on   d e b o u t .  



Une  t e l l e   s o l u t i o n   semble  répondre  au  problème  g é n é r a l  

posé,  mais  a b o u t i t   à  un  d i s p o s i t i f   long  à  mettre   en  place  ou,  é v e n -  

t u e l l e m e n t ,   à  escamoter   après  u t i l i s a t i o n .   En  ou t re ,   la  mise  en 

oeuvre  p r a t i q u e   d'un  tel   d i s p o s i t i f   est  f a i b l e ,   é tan t   donné  q u ' i l  

n ' o f f r e   pas  au  s u j e t   la  p o s s i b i l i t é   de  r é a l i s e r   rapidement ,   a i s é -  

ment  et  sans  grande  f a t i g u e ,   des  t r a n s i t i o n s   f r équen te s   de  la  p o -  
s i t i o n   a s s i s e   à  la  p o s i t i o n   debout  et  i n v e r s e m e n t .  

Par  a i l l e u r s ,   les  moyens  t echniques   re tenus   forment  un 

ensemble  encombrant  rendant   le  f a u t e u i l   i n u t i l i s a b l e   dans  de  nom- 
breux  cas  p r a t i q u e s ,   chaque  fois  que  la  su r face   au  sol  ou  le  volume 

d 'accès   est  r é d u i t .  

De  p lus ,   un  tel  système  ne  peut  va lab lement   ê t re   u t i -  

l i sé   que  par  un  s u j e t   handicapé  ou  i n v a l i d e ,   capable   de  d é v e l o p p e r  

un  t r a v a i l   muscu la i r e   important   et  de  r e t r o u v e r   une  p o s s i b i l i t é   de 

blocage  a r t i c u l a i r e   lorsque  le  t r a n s f e r t   en  p o s i t i o n   debout  a  é t é  

a t t e i n t .  

L ' o b j e t   de  l ' i n v e n t i o n   est  d ' a p p o r t e r   une  s o l u t i o n  

r é e l l e   p r a t i q u e   au  problème  c i -de s sus ,   en  p roposan t   un  d i s p o s i t i f  

simple,   robus te ,   r é g l a b l e ,   o f f r an t   une  s é c u r i t é   et  une  f i a b i l i t é  

c e r t a i n e s ,   même  en  cas  d ' u t i l i s a t i o n   i n t e n s i v e .  

L ' o b j e t   de  l ' i n v e n t i o n   est  conçu  de  manière  à  s u p p r i m e r  

tout  apport   d ' é n e r g i e   a u x i l i a i r e   ou  a d d i t i o n n e l l e   et  à  p o u v o i r  

être   mis  en  oeuvre  p ra t iquement   par  tout  hand icapé ,   quel  que  s o i t  

son  âge  et  la  pu i s sance   physique  qu ' i l   est  à  même  de  d é v e l o p p e r .  

Un  aut re   objet   de  l ' i n v e n t i o n   est  d ' o f f r i r   des  moyens 

peu  encombrants  pouvant  ê tre   prévus  en  première  monte  ou  f a b r i c a t i o n  

sur  des  f a u t e u i l s   spéc ia lement   conçus  à  cet  e f f e t   ou  adaptés  p o u r  

équiper   des  f a u t e u i l s   de  conception  t r a d i t i o n n e l l e ,   que  ces  f a u -  

t e u i l s   so i en t   ind i f fé remment   de  s t r u c t u r e   r i g ide   ou  de  s t r u c t u r e  

r e p l i a b l e .  

Un  ob je t   supplémenta i re   encore  de  l ' i n v e n t i o n   est  de 

proposer   un  nouveau  d i s p o s i t i f   permet tant   de  r é g l e r ,   avec  p r é c i s i o n ,  

les  d i f f é r e n t s   paramètres   devant  être  cons idé rés   pour  r é a l i s e r   l a  

t r a n s i t i o n   de  la  p o s i t i o n   ass ise   à  la  p o s i t i o n   debout,   en  t e n a n t  

compte  de  la  morphologie ,   de  la  t a i l l e   et  du  poids  de  chaque  s u j e t .  



Pour  a t t e i n d r e   les  buts  c i - d e s s u s ,   l ' o b j e t   de  l ' i n v e n -  

t ion  est  c a r a c t é r i s é   en  ce  q u ' i l   est  r é a l i s é   sous  la  forme  d ' u n e  

s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   c o n s t i t u é e   par  deux  systèmes  a r t i c u l é s   symé- 

t r i q u e s   par  r appor t   à  un  plan  de  symétrie  v e r t i c a l ,   d e s t i n é s   à  ê t r e  

adaptés  l a t é r a l e m e n t   sur  le  châss i s   d'un  f a u t e u i l   et  r éun is   e n t r e  

eux  par  un  d o s s i e r ,   une  a s s i s e   et  un  r e p o s e - p i e d s ,   chaque  sys tème 

a r t i c u l é   c o m p r e n a n t  :  

-  un  premier   q u a d r i l a t è r e   déformable  de s t i né   à 

ê t re   monté  a r t i c u l é   sur  la  p a r t i e   s e n s i b l e m e n t  

a n t é r i e u r e   d'un  châssis   de  f a u t e u i l   c o r r e s p o n -  
dant  à  l ' a s s i s e   pour  c o n t r i b u e r   au  support   d ' u n e  

a s s i s e ,  

-  un  second  q u a d r i l a t è r e   déformable  a r t i c u l é   en 

p a r t i e   sur  le  premier  et  en  p a r t i e   sur  le  c h â s -  

sis  pour  c o n t r i b u e r   au  support   d'un  r e p o s e - p i e d s ,  

-  un  t r i l a t è r e   a r t i c u l é   sur  le  premier   q u a d r i l a -  

tère   à  l ' opposé   du second pour  c o n t r i b u e r   au  

support   d'un  d o s s i e r ,  

-  un  organe  é l a s t i q u e   des t iné   à  ê t re   i n t e r p o s é  

entre   le  premier  q u a d r i l a t è r e   et  le  c h â s s i s ,  

-  et  un  ensemble  de  manoeuvre  d e s t i n é   à  ê t r e   d i s -  

posé  ent re   le  premier  q u a d r i l a t è r e   et  le  c h â s s i s  

pour  assumer  une  fonct ion  de  commande  et  de 

con t rô l e   manuels  du  pivotement  r e l a t i f   d u d i t  

système  par  rappor t   au  châss i s   et  une  f o n c t i o n  

de  butée  et  de  v e r r o u i l l a g e   dudi t   système  dans 

une  p o s i t i o n   d ' aba issement   ou  d ' é l é v a t i o n   de  l a  

s t r u c t u r e .  

L ' i n v e n t i o n   vise  également  un  f a u t e u i l   rou lan t   compor- 

tant  un  d i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   selon  l ' i n v e n t i o n .  

Diverses   aut res   c a r a c t é r i s t i q u e s   r e s s o r t e n t   de  la  d e s -  

c r i p t i o n   f a i t e   c i - de s sous   en  r é fé rence   aux  dess ins   annexés  qui  mon- 

t r e n t ,   à  t i t r e   d 'exemples  non  l i m i t a t i f s ,   des  formes  de  r é a l i s a t i o n  

de  l ' o b j e t   de  l ' i n v e n t i o n .  

La  f ig.   1  est   une  é l éva t ion   l a t é r a l e   m o n t r a n t ,  



schémat iquement ,   un  f a u t e u i l   rou lan t   pour  handicapé  ou  i n v a l i d e  

équipé  d'un  d i s p o s i t i f   de  l ' i n v e n t i o n .  
ε  La  fig.  2  est  une  vue  de  face  p r i se   à  é che l l e   d i f f é -  

r en te   selon  la  l igne  I I - I I   de  la  f ig.   1. 

La  f ig.   3  est  une  vue  schémat ique,   analogue  à  la  f i g .  

1,  mais  i l l u s t r a n t   une  seconde  p o s i t i o n   c a r a c t é r i s t i q u e   d'un  ensem- 
ble  f a u t e u i l   et  d i s p o s i t i f   de  l ' i n v e n t i o n .  

La  f ig.   4  est  une  vue  schématique  f a i s a n t   a p p a r a î t r e   une 
v a r i a n t e   de  r é a l i s a t i o n   de  l ' un   des  éléments  c o n s t i t u t i f s   de  l ' o b -  

j e t   de  l ' i n v e n t i o n .  

Les  f ig.   1 et  2  montrent ,   schémat iquement ,   un  f a u t e u i l  

r o u l a n t   1  comprenant  un  châss i s   2  c o n s t i t u é   par  des  montants  a n t é -  

r i e u r s   3  et  p o s t é r i e u r s   4  réunis   ent re   eux  par  des  longerons  5  e t  

par  des  t r a v e r s e s   6.  Ces  d i f f é r e n t s   éléments  c o n s t i t u t i f s   d é f i n i s -  

sent   une  armature  por teuse   d ' a s s i s e   7  et  une  armature  por teuse   de 

d o s s i e r   8  à  la  p a r t i e   s u p é r i e u r e   de  l a q u e l l e   peuvent  ê t re   p révues  

des  poignées  9  pour  f a c i l i t e r   le  déplacement  du  f a u t e u i l   pour  une 

personne  a s s i s t a n t   le  su je t   h a n d i c a p é .  

De  façon  h a b i t u e l l e m e n t   connue,  le  châss i s   2  est  pourvu 
de  roues  por teuses   et  motr ices   10  et  de  roues  d i r e c t r i c e s   o r i e n -  

t ab l e s   I1 .  

Le  châss is   2  c i - de s sus   correspond  à  un  f a u t e u i l   de 

concep t ion   r i g i d e ,   mais  il  est  bien  évident   qu 'une  c o n f o r m a t i o n  

s ens ib l emen t   analogue  est  re tenue   pour  un  f a u t e u i l   r e p l i a b l e .   En 

e f f e t ,   dans  un  tel   cas,  les  éléments  r i g ides   formant  les  t r a v e r s e s  
6  sont  remplacés  par  des  éléments  p l i a n t s   de  concep t ion   connue  en 
s o i .  

Le  châss is   2,  d é c r i t   c i - d e s s u s ,   est  équipé,   conformé-  

ment  à  l ' i n v e n t i o n ,   d'un  d i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   qui  est  r é a l i s é   sous 

la  forme  d'une  s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   12  portée  par  le  châss i s   2.  La 

s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   est  c o n s t i t u é e   par  deux  systèmes  a r t i c u l é s   13, 

symét r iques   par  rapport   à  un  plan  de  symétr ie   v e r t i c a l   P  du  f a u -  

t e u i l   ou  du  châss i s   po r t eu r   2.  Chaque  système  a r t i c u l é   13  e s t  

de s t i né   à  ê t re   adapté  l a t é r a l e m e n t   sur  le  châss i s   2  et  se  t r o u v e  

réuni  au  système  13  homologue  par  des  éléments  de  dos s i e r   14, 



d ' a s s i s e   15  et  de  r epose -p ieds   16.  Ces  d i f f é r e n t s   éléments  s o n t ,  

dans  l ' exemple   i l l u s t r é ,   formés  par  des  s t r u c t u r e s   r i g i d e s ,   mais  i l  

est  év iden t   qu'une  r é a l i s a t i o n   d i f f é r e n t e   peut  être  adoptée  dans  l e  

cas  où  de  te l s   éléments  doivent   également  répondre  à  l ' i m p é r a t i f   de 

p l iage   en  concomitance  avec  la  p o s s i b i l i t é   o f f e r t e   é v e n t u e l l e m e n t  

par  le  châss i s   por teur   2.  

Chaque  système  a r t i c u l é   13  comprend  un  premier   q u a d r i -  

l a t è r e   déformable  17  c o n s t i t u é   de  deux  bar res   18  et  19  réunies   p a r  
leurs   ex t r émi t é s   s i t uées   à  p r o x i m i t é   de  l ' a r m a t u r e   d e  d o s s i e r   8,  p a r  

une  b a r r e t t e   d ' é ca r t emen t   20.  Le  q u a d r i l a t è r e   17  est  de s t i né   à  ê t r e  

disposé  l a t é r a l e m e n t ,   par  exemple  à  l ' e x t é r i e u r   du  côté  l a t é r a l  

co r r e spondan t   du  châss is   2,  de  t e l l e   façon  que  les  bar res   18  et  19 

so i en t   sens ib lement   s u p e r p o s é e s .  

Le  q u a d r i l a t è r e   17  est   monté  sur  l ' a r m a t u r e   d ' a s s i s e   7 

par  un  premier  point   d ' a r t i c u l a t i o n   21  prévu  entre  l ' e x t r é m i t é   l i b r e  

a n t é r i e u r e   de  la  barre  i n f é r i e u r e   19  et ,   par  exemple,  le  l o n g e r o n  

s u p é r i e u r   5.  Un  second  point  d ' a r t i c u l a t i o n   22  est  prévu  ent re   l a  

bar re   s u p é r i e u r e   18  et  l ' a r m a t u r e   d ' a s s i s e   7,  de  t e l l e   manière  que 
l ' a x e   géométrique  de  ce  point   so i t   s ens ib l emen t   s i tué   en  p o s i t i o n  

s u p é r i e u r e   f r o n t a l e   de  l a d i t e   a rmature   7.  Dans  l 'exemple  i l l u s t r é ,  

le  point   d ' a r t i c u l a t i o n   22  est   por té   par  un  prolongement  23  formé 

par  le  montant  a n t é r i e u r   3  c o r r e s p o n d a n t .   Dans  le  cas  i l l u s t r é ,   l a  

d i s t a n c e   séparan t   les  points  d ' a r t i c u l a t i o n   21  et  22  et  ce l l e   com- 

p r i se   en t re   les  points   24  et  25  r e l i a n t   la  b a r r e t t e   20  aux  b a r r e s  

18  et  19,  sont  égales  et  con fè ren t   au  q u a d r i l a t è r e   17  une  forme 

p r i v i l é g i é e   de  p a r a l l é l o g r a m m e .  

Une  déformation  s o u h a i t é e   d'un  tel   q u a d r i l a t è r e   p e u t  
ê t re   envisagée  en  vue  d ' a d a p t e r   ses  c a r a c t é r i s t i q u e s   en  fonc t ion   de 

la  morphologie  des  su j e t s .   A  cet  égard,   il  peut  ê t re   prévu  de  r e n -  

dre  le  point   d ' a r t i c u l a t i o n   21  r é g l a b l e   dans  le  plan  h o r i z o n t a l   v e r s  

l ' a v a n t   ou  vers  l ' a r r i è r e   du  châs s i s   po r t eu r   2. 

Chaque  système  a r t i c u l é   13  comprend,  en  out re ,   un  second 

q u a d r i l a t è r e   déformable  26  qui  est   d isposé  sur  le  châss is   2,  s e n s i -  

blement  en  avant  de  l ' a r m a t u r e   d ' a s s i s e   7.  Le  q u a d r i l a t è r e   26  com- 

prend  un  jambage  27  r e l i é   par  un  poin t   d ' a r t i c u l a t i o n   28  à  une 



ex tens ion   29  de  la  barre   18  au-de là   du  point   d ' a r t i c u l a t i o n   22. 

L ' e x t e n s i o n   29  c o n s t i t u e   l ' un   des  côtés  du  q u a d r i l a t è r e   26.  Le  j am-  

bage  27  est  r e l i é   au  montant  a n t é r i e u r   3  co r r e spondan t   par  une 

b a r r e t t e   d ' é ca r t emen t   30  a r t i c u l é e   sur  des  poin ts   31  et  32.  La 

b a r r e t t e   d ' é ca r t emen t   30  r e p r é s e n t e   le  t r o i s i è m e   côté  du  q u a d r i l a -  

tè re   26  dont  le  quatr ième  est  formé  par  la  p a r t i e   du  montant  3 

comprise  entre  les  po in t s   d ' a r t i c u l a t i o n   22  et  32 .  

Le  jambage  27  s ' é t e n d   no tab lement   en  dessous  du  p o i n t  

d ' a r t i c u l a t i o n   31  et  suppor te   un  r e p o s e - p i e d s   33  en  coopéra t ion   avec  

le  jambage  27  du  système  a r t i c u l é   homologue.  Bien  que  cela  ne  s o i t  

pas  r e p r é s e n t é ,   les  moyens  de  l i a i s o n   entre   le  r epose -p i eds   33  e t  

le  jambage  27  sont  prévus  pour  pe rme t t r e   un  rég lage   de  hauteur   e t  

d ' o r i e n t a t i o n   r e l a t i v e .  

Le  point   d ' a r t i c u l a t i o n   28  es t ,   de  p r é f é r e n c e ,   r é g l a b l e ,  

de  manière  à  pouvoir  modi f i e r   la  longueur  p r a t i q u e   r é e l l e   de  l ' e x -  

t ens ion   29  et  adapter   l ' i n c l i n a i s o n   du  jambage  27  en  fonct ion   de  l a  

morphologie  du  s u j e t .  

Chaque  système  a r t i c u l é   13  comprend,  par  a i l l e u r s ,   un 

t r i l a t è r e   a r t i c u l é   34  c o n s t i t u é   par  un  montant  35  monté  a r t i c u l é  

sur  l ' axe   24.  Le  t r i l a t è r e   34  est  composé  du  montant  35,  de  l a  

b a r r e t t e   d ' éca r t ement   20  et  d'une  barre   de  t r i a n g u l a t i o n   36  a r t i c u -  

lée ,   d'une  par t ,   sur  l ' a x e   25  et ,   d ' a u t r e   p a r t ,   sur  un  axe  37  p o r t é  

par  le  montant  35.  L'axe  37  es t ,   de  p r é f é r e n c e ,   r é g l a b l e   en  p o s i -  

t ion  sur  le  montant  35,  de  manière  à  pe rmet t r e   un  réglage  é v e n t u e l  

de  l ' a n g l e   que  forme  le  montant  par  rappor t   à  la  bar re   18. 

Chaque  s y s t è m e . a r t i c u l é   13  comprend  également  un  o rgane  

é l a s t i q u e   38  i n t e rposé   entre   le  q u a d r i l a t è r e   déformable  17  et  l e  

châss i s   2.  L'organe  é l a s t i q u e   38  est  i n t e r p o s é   ent re   la  barre  s u p é -  

r i eu re   18  et  le  longeron  i n f é r i e u r   5,  en  é t an t   adapté  sur  ces  é l é -  

ments  par  des  points   d ' a r t i c u l a t i o n   39  et  40  qui  sont ,   de  p r é f é r e n c e ,  

r é g l a b l e s   en  p o s i t i o n   vers  l ' a v a n t   ou  vers  l ' a r r i è r e   du  châss is   2.  

L 'organe  é l a s t i q u e   38  est  conçu  pour  assumer  une  fonc t ion   de  com- 

pensa t ion   de  poids  et  d ' a b s o r p t i o n   d ' é n e r g i e ,   a ins i   qu'une  f o n c t i o n  

de  r e s t i t u t i o n ,   comme  cela  a p p a r a i t   dans  ce  qui  s u i t .   L'organe  é l a s -  

t ique  38  peut  être  c o n s t i t u é   par  un  r e s s o r t   compensateur  ou,  de 



p r é f é r e n c e   selon  l ' i n v e n t i o n ,   par  un  vérin  du  type  à  gaz,  a v a n t a -  

geusement  muni  d'une  soupape  de  réglage  du  t r a n s f e r t   de  son  f l u i d e .  

La  f ig.   2  montre  que  l ' o r g a n e   é l a s t i q u e   38  est  p r é f é r a b l e m e n t   p l a -  

cé  à  l ' i n t é r i e u r   de  l ' a r m a t u r e   d ' a s s i s e   7  du  châss i s   2.  

Chaque  système  a r t i c u l é   13  comprend,  de  p lus ,   un  ensem- 

ble  de  manoeuvre  41  des t iné   à  assumer  une  fonc t ion   de  commande,  de 

c o n t r ô l e   manuel  de  pivotement  r e l a t i f   du  système  a r t i c u l é   13  p a r  

rappor t   au  châss i s   et  une  fonct ion   de  butée  et  de  v e r r o u i l l a g e   du-  

dit   système  dans  une  p o s i t i o n   d ' aba i s semen t   maximal  c o r r e s p o n d a n t  

à  la  p o s i t i o n   a s s i s e ,   t e l l e   que  r e p r é s e n t é e   à  la  f ig .   l,  ou  dans 

une  p o s i t i o n   d ' é l é v a t i o n   t e l l e   que  cela  r e s s o r t   de  ce  qui  su i t .   A 

c e t t e   f in ,   l ' en semble   de  manoeuvre  41  comprend  un  l e v i e r   42  monté 

a r t i c u l é   par  un  point   43  sur  le  premier  q u a d r i l a t è r e   17  et ,   de  p r é -  

f é r ence ,   sur  la  barre   supé r i eu re   18.  Le  l ev i e r   42  est  prolongé  p a r  

une  branche  d ' é q u e r r e   44  s ' é t e n d a n t   vers  la  p a r t i e   a n t é r i e u r e   du 

châss i s   2  et  r e l i é e   par  une  a r t i c u l a t i o n   45  à  une  b i e l l e   46  montée 

par  un  poin t   d ' a r t i c u l a t i o n   47  sur  le  châss is   2.  Les  éléments  cons -  

t i t u t i f s   de  l ' ensemble   41  sont  d isposés   l a t é r a l e m e n t   et  e x t é r i e u r e -  

ment  au  système  a r t i c u l é   13,  tel   que  cela  r e s s o r t   de  la  f ig.   2.  

La  fig.  1  f a i t   a p p a r a î t r e   que  l ' ensemble   41  est  conçu 

pour  que,  dans  une  p o s i t i o n   d ' aba i s semen t   maximal  c o r r e s p o n d a n t  

s ens ib l emen t   à  la  p o s i t i o n   a s s i s e ,   l ' axe   de  p ivotement   43  so i t   d i s -  

posé  en  dessous  de  la  l igne  f i c t i v e   passant   par  les  po in t s   d ' a r t i -  

c u l a t i o n   45  et  47.  Il  en  r é s u l t e   un  v e r r o u i l l a g e   géométr ique  s ' o p -  

posant  à  tout  pivotement  i n t e m p e s t i f   du  l ev i e r   42  dans  le  sens  de 

la  f lèche   f1.  La  fonct ion   de  v e r r o u i l l a g e   est  complétée  par  une 

fonc t ion   de  butée  dé te rminant   la  p o s i t i o n   a s s i s e .   Cette  f o n c t i o n  

de  butée  e s t ,   par  exemple,  assumée  par  un  taquet   ou  analogue  48 

porté   par  la  branche  44  et  sous  lequel  v ient   prendre  appui  la  b i e l l e  

46  dans  la  p o s i t i o n   i l l u s t r é e   au  dess in .   Cette  butée  peut  être  p r i n -  

c ipa le   ou  de  p r é fé rence   secondai re   en  i n t e r v e n a n t   en  combina i son  

avec  un  a m o r t i s s e u r   placé  entre  le  q u a d r i l a t è r e   17  et  l ' a r m a t u r e  

d ' a s s i s e   7. 

Comme  dit  précédemment,  les  deux  systèmes  a r t i c u l é s   13 

sont  réunis   par  des  éléments  de  d o s s i e r ,   d ' a s s i s e   et  de  r e p o s e - p i e d s  



qui  sont  conçus  pour  é t a b l i r   une  conjugaison  de  leur  dép lacement  

r e l a t i f   et  former  avec  eux  la  s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   12. 

Dans  l ' é t a t   i l l u s t r é   par  la  fig.  1,  la  s t r u c t u r e   12 

occupe  une  p o s i t i o n   d ' a b a i s s e m e n t   maximal  en  butée  et  v e r r o u i l l a g e  

et  le  f au t eu i l   assume  a lors   une  fonct ion   de  s iège  pour  un  s u j e t  

occupant  l ' a s s i s e ,   le  d o s s i e r   et  le  r e p o s e - p i e d s .   Dans  ce t te   p o s i -  

t ion ,   les  organes  é l a s t i q u e s   38  sont  comprimés.  

Lorsque  le  su je t   dés i re   ê t re   t r a n s f é r é   de  la  p o s i t i o n  
a s s i s e   à  une  p o s i t i o n   p s e u d o - v e r t i c a l e ,   il  ag i t   sur  les  l ev ie r s   42 

dans  le  sens  de  la  f lèche  f , ,   de  manière  à  f a i r e   passer   les  p o i n t s  
d ' a r t i c u l a t i o n   43  au-delà   de  l ' a l i g n e m e n t   des  po in t s   45  et  47  e t  

rompre  a ins i   les  v e r r o u i l l a g e s   géométriques  l a t é r a u x   é t a b l i s   p a r  
les  ensembles  41.  Les  l e v i e r s   42  peuvent  a ins i   p i v o t e r   sur  l e s  

points   43  en  prenant  appui  par  les  points   45  sur  les  b i e l l e s   46.  I l  

en  r é s u l t e   l ' é l é v a t i o n   combinée  des  points   43  qui  commande  le  p i v o -  

tement  des  q u a d r i l a t è r e s   17  dans  le  sens  de  la  f lèche   f2  sur  l e s  

points   21-22.  Ce  p ivotement ,   une  fois  amorçé  par  l ' a c t i o n   sur  l e s  

l e v i e r s   42,  est  pr is   en  charge,   aidé  ou  e n t r e t e n u ,   selon  les  r é g l a -  

ges  e f f e c t u é s ,   par  les  organes  é l a s t i q u e s   38  qui  r e s t i t u e n t   l ' é n e r -  

gie  p réa lab lement   emmagasinée.  

Ainsi ,   le  su je t   est  p rogress ivemen t   élevé  par  le  p i v o -  

tement  des  q u a d r i l a t è r e s   17  des  systèmes  a r t i c u l é s   13,  en  ayant  l a  

p o s s i b i l i t é   de  c o n t r ô l e r   éven tue l l ement   ce  mouvement  de  p ivo temen t  

par  une  act ion  de  re tenue  sur  les  l ev ie r s   42,  dans  la  mesure  où 

l ' a c t i o n   de  r e s t i t u t i o n   des  organes  é l a s t i q u e s   38  est  s u f f i s a n t e  

pour  prendre  en  charge  le  pivotement  de  la  s t r u c t u r e   12  après  dé -  

v e r r o u i l l a g e   par  ac t ion   manuelle  sur  les  l e v i e r s   42. 

Par  le  pivotement   des  q u a d r i l a t è r e s   déformables   17,  l e s  

t r i l a t è r e s   34  sont  élevés  et  ma in t i ennen t   les  montants  35  dans  l e u r  

o r i e n t a t i o n   sens ib lement   i n i t i a l e .   Il  en  r é s u l t e   une  o u v e r t u r e  

p rog res s ive   de  l ' a n g l e   formé  entre  les  plans  d ' a s s i s e   et  de  d o s s i e r .  

Simultanément ,   le  pivotement  vers  le  bas  des  e x t e n -  
sions  29  soumet  les  q u a d r i l a t è r e s   26  à  une  déformat ion   c o r r e s p o n -  
dante  tendant  à  a b a i s s e r   le  r epose -p ieds   33.  Les  jambages  27  pos -  
sèdent  une  longueur  t e l l e ,   qu'en  fonct ion   du  rég lage   apporté  au 



point   28,  i ls   prennent  appui  sur  le  sol  lorsque  la  s t r u c t u r e   12 

occupe  la  pos i t i on   d ' é l é v a t i o n   maximale  r e p r é s e n t é e   à  la  fig.  3. 

Cet te   p o s i t i o n   est  a t t e i n t e ,   déterminée  et  v e r r o u i l l é e   par  l ' i n t e r -  

média i re   des  deux  ensembles  41.  En  e f f e t ,   le  pivotement   r e l a t i f  

dans  le  sens  de  la  flèche  f   des  l ev i e r s   42  et  le  p ivotement   r e l a -  

t i f   co r r e spondan t   des  deux  q u a d r i l a t è r e s   17  ont  pour  e f f e t   d ' amener  

les  po in ts   45  au-delà  de  l ' a l i g n e m e n t   des  poin ts   d ' a r t i c u l a t i o n   43. 

Il  en  r é s u l t e   un  v e r r o u i l l a g e   géométr ique  dans  une  po -  
s i t i o n   d ' é l é v a t i o n   s t a b l e ,   dé terminée   par  l ' a p p u i   des  branches  44 

contre   des  butées  49  po r t ée s ,   par  exemple,  par  les  ba r res   i n f é r i e u -  

res  19  des  q u a d r i l a t è r e s   déformables   17. 

Les  moyens  c i - de s sus   p e r m e t t e n t ,   par  conséquent ,   de 

m a i n t e n i r   la  s t r u c t u r e   12  dans  une  p o s i t i o n   d ' é l é v a t i o n ,   tel  q u ' i l -  

l u s t r é   par  la  fig.  3,  dans  l a q u e l l e   e l le   r e p r é s e n t e   un  plan  c o n t i n u  

d ' appu i   et  de  maintien  pour  un  su je t   maintenu  dans  une  p o s t u r e  

p seudo-debou t ,   en  appui  par  les  pieds  sur  le  r e p o s e - p i e d s   33. 

Le  maintien  s t ab l e   du  su je t   peut  ê t re   assuré   en  cas  de 

besoin   par  des  sangles  en touran t   les  jambes  et  le  b u s t e .  

Lorsque  le  su j e t   dés i r e   commander  la  t r a n s i t i o n   i n v e r s e  

vers  la  p o s i t i o n   s tab le   a s s i s e ,   il  agit   sur  les  l e v i e r s   42  dans  l e  

sens  de  la  f lèche  f35  de  manière  à  rompre  le  v e r r o u i l l a g e   géomé- 

t r i q u e   pe rmet tan t   la  r o t a t i o n   des  l ev i e r s   sur  les  po in t s   d ' a r t i c u -  

l a t i o n   43.  Par  e f fe t   de  t r a c t i o n   exercé  sur  les  b i e l l e s   46,  l a  

r o t a t i o n   des  l ev ie r s   42  se  t r a d u i t   par  un  p ivotement   des  deux  p a r a l -  

lélogrammes  déformables  17  dans  le  sens  de  la  f l èche   f4  et  par  un 

déplacement   concomitant  des  q u a d r i l a t è r e s   26  et  des  t r i l a t è r e s   34. 

Lorsque  ce  mouvement  est  amorçé,  le  poids  de  l ' a r m a t u r e  

12  et  du  su j e t   est  r esponsab le   de  la  mise  sous  c o n t r a i n t e   des  r e s -  

so r t s   38  qui  emmagasinent  l ' é n e r g i e   de  r e s t i t u t i o n   au  fur  et  à 

mesure  du  pivotement  en  re tour   vers  la  p o s i t i o n   d ' a b a i s s e m e n t   de  l a  

s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   12. 

Les  organes  é l a s t i q u e s   38  sont  prévus  pour  o f f r i r   une 
c e r t a i n e   r é s i s t a n c e   à  une  t e l l e   mise  sous  c o n t r a i n t e ,   de  manière  à 

r é a l i s e r   une  compensation  des  poids  supportés   et  é v i t e r   un  r e t o u r  

rapide  à  la  pos i t ion   s t ab le   d ' a b a i s s e m e n t   maximal.  Les  l e v i e r s   42 



p e r m e t t e n t ,   comme  précédemment,  de  c o n t r ô l e r ,   si  besoin  est ,   l e  

pivotement  de  la  s t r u c t u r e   12  vers  ce t t e   pos i t i on   d ' a b a i s s e m e n t  

maximal.  

Le  réglage  de  la  p o s i t i o n   r e l a t i v e   et  de  la  r é a c t i o n  

de  mise  sous  c o n t r a i n t e   opposée  par  les  organes  é l a s t i q u e s   38  s o n t ,  

en  p r a t i q u e ,   déterminés  de  manière  à  o b t e n i r ,   pour  un  su je t   d ' u n  

poids  donné,  un  re tour   p r o g r e s s i f   lent   de  la  p o s i t i o n   d ' é l é v a t i o n  

maximale  à  la  p o s i t i o n   d ' a b a i s s e m e n t   maximal.  Dans  un  tel  cas  de 

rég lage ,   le  pivotement  inverse   implique  une  ac t ion   f a i b l e ,   mais 

c o n s t a n t e ,   sur  les  l e v i e r s   42,  de  manière  à  app l ique r   une  f o r c e  

a d d i t i o n n e l l e   capable  de  va inc re   les  f ro t t emen t s   engendrés  par  l a  

mise  en  pivotement  des  d i f f é r e n t s   éléments  c o n s t i t u t i f s   de  la  s t r u c -  

ture  a r t i c u l é e   12  et  de  venir   s ' a d j o i n d r e   au  t r a v a i l   des  o rganes  
é l a s t i q u e s   38. 

Ainsi  que  cela  r e s s o r t   de  ce  qui  précède,   les  moyens  de 

l ' i n v e n t i o n   sont  s imples ,   peu  onéreux,   f i ab le s   et  robus tes   et  p e r -  

met ten t ,   sans  énergie  e x t é r i e u r e   a d d i t i o n n e l l e ,   de  commander  un 

t r a n s f e r t   d'une  p o s i t i o n   d ' a b a i s s e m e n t   maximal  à  une  p o s i t i o n   d ' é -  

l éva t ion   maximale  et  inversement   de  la  s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   12  a s s u -  

rant ,   soi t   le  support  en  p o s i t i o n   a s s i s e   d'un  s u j e t ,   soi t   le  main-  

t ien  de  ce  dern ie r   dans  une  pos tu re   p s e u d o - d e b o u t .  

Les  moyens  de  l ' i n v e n t i o n   o f f r en t   une  s t a b i l i t é   r emar -  

quable  dans  la  pos i t i on   d ' é l é v a t i o n   maximale,  étant   donné  que  l a  

s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   12  t rouve,   en  p o s i t i o n   déployée,  un  appui  au 
sol  supplémenta i re   par  l ' i n t e r m é d i a i r e   des  jambages  27  qui  a c c r o i s -  

sent  la  surface   d 'appui   déterminée  par  les  points  de  contac t   e n t r e  

le  sol  S  et  les  roues  10  et  11. 

Il  y  a  l ieu  de  noter   que  la  conformation  p a r t i c u l i è r e  

des  ensembles  de  manoeuvre  41  est  chois ie   également  de  manière  que 
les  levier%  42  r e p r é s e n t e n t ,   dans  la  pos i t i on   d ' é léva t ion   maximale ,  

tel  q u ' i l l u s t r é   par  la  fig.  3,  des  éléments  l a t é raux   s u s c e p t i b l e s  

de  con t r i bue r   à  un  calage  t r a n s v e r s a l   du  corps  du  su je t   si  b e s o i n  

e s t .  

Dans  c e r t a in s   cas,  il  peut  être  prévu  de  fa i re   compor te r  
à  chaque  ensemble  de  manoeuvre  41  des  moyens  m u l t i p l i c a t e u r s  



d 'ampl i tude   de  déplacement ,   de  façon  à  r édu i re   l ' a m p l i t u d e   de  p i v o t e -  

ment  du  l ev ie r   42.  Chaque  ensemble  41  comprend  a l o r s ,   comme  i l l u s t r é  

par  la  fig.  4,  un  l e v i e r   42a  a r t i c u l e  d i r e c t e m e n t   par  le  point   43a 

sur  le  q u a d r i l a t è r e   déformable  17.  Le  l e v i e r   42a  est  a s soc ié   par  un 

point   d ' a r t i c u l a t i o n   50  à  une  branche  51  qui  est  a r t i c u l é e   par  un 

point   52  sur  une  manive l le   53  elle-même  a r t i c u l é e   sur  un  point   54 

porté  par  le  q u a d r i l a t è r e   déformable  17.  L ' e x t r é m i t é   de  la  m a n i v e l l e  

53,  opposée  au  point   d ' a r t i c u l a t i o n   54,  est  r e l i é e   par  une  a r t i c u -  

l a t i o n   55  à  la  b i e l l e   46a .  

Les  ensembles  41a  f o n c t i o n n e n t   de  façon  semblable  à  ce 

qui  est  déc r i t   c i - d e s s u s   et  assument  les  mêmes  fonc t ions   pour  une 

ampli tude  de  p ivotement   a n g u l a i r e   i n f é r i e u r e   des  l e v i e r s   42a .  

Les  moyens  de  l ' i n v e n t i o n   pe rme t t en t   de  r é a l i s e r   un 

t r a n s f e r t   de  p o s i t i o n   r ap ide ,   sans  dépense  physique  élevée  et  p e u -  

vent,  a i n s i ,   être  u t i l i s é s   de  façon  r e l a t i v e m e n t   f réquente   par  un 

su je t   s ouha i t an t   adopte r   une  p o s i t i o n   v e r t i c a l e   pour  f a c i l i t e r   son 

a c t i v i t é   générale   et  l ' e x é c u t i o n   de  tâches  courantes   ou,  e n c o r e ,  

r echerchan t   un  changement  de  p o s i t i o n   favorab le   au  maint ien   de  c o n -  

d i t i ons   physiques  plus  c o n v e n a b l e s .  

Un  autre  avantage  de  l ' o b j e t   de  l ' i n v e n t i o n   rés ide   dans 

le  f a i t   que  les  moyens  mis  en  oeuvre  sont  d'un  encombrement  p a r t i -  

cu l iè rement   f a ib le   et  sont  inc lus   dans  le  volume  d 'encombrement  ma- 

ximal  d'un  f a u t e u i l   rou lan t   o r d i n a i r e .  

Un  autre   avantage  impor tan t   de  l ' o b j e t   de  l ' i n v e n t i o n  

rés ide   dans  le  f a i t   que  les  moyens  techniques   p r é c o n i s é s   p e r m e t t e n t  

de  c o n s t i t u e r   un  d i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   r e p r é s e n t a n t   une  s t r u c t u r e  

pouvant  être  aisément  adaptée  sur  un  f a u t e u i l   r o u l a n t   de  type  o r d i -  

na i r e ,   sur  le  châss i s   duquel  s o n t  r a p p o r t é s   les  points   d ' a r t i c u l a -  

tion  n é c e s s a i r e s .  

Il  devient   poss ib l e   a ins i   d ' e n v i s a g e r   la  c o m m e r c i a l i -  

sa t ion   du  d i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   seul  pour  pe rmet t r e   l ' équ ipement   de 

f a u t e u i l s   rou lan t s   de  concept ion   c l a s s ique   ou  de  concevoir   une  f a -  

b r i c a t i o n   propre  de  f a u t e u i l s   r ou lan t s   équipés  d ' o r i g i n e   d'un  d i s -  

p o s i t i f   de  l ' i n v e n t i o n .  

A  ce  t i t r e ,   l ' i n v e n t i o n   vise  donc  un  d i s p o s i t i f  



é l é v a t e u r   au  sens  généra l ,   a ins i   qu'un  f a u t e u i l   r o u l a n t ,   de  t o u t e  

c o n c e p t i o n ,  c o m p o r t a n t   un  tel  d i s p o s i t i f .  

Un  autre  avantage  important   de  l ' i n v e n t i o n   rés ide   dans 

le  f a i t   que  la  dépense  physique  r é s u l t a n t   de  l ' a c t i o n   des  bras  s u r  

les  l e v i e r s   42  peut  ê tre   r édu i t e   en  mettant   à  p r o f i t   l ' a c t i o n   du 

corps  e t ,  p l u s   p a r t i c u l i è r e m e n t ,   du  buste  sur  la  p a r t i e   doss ie r   de 

la  s t r u c t u r e   12.  E n  e f f e t ,   dans  la  mesure  où  une  sangle  r e l i e   l e  

buste   du  su je t   au  d o s s i e r ,   une  ac t ion   de  poussée  dans  le  sens  de  l a  

f lèche   f ,  ( f i g .   1)  a  pour  e f f e t   de  s o l l i c i t e r   l e s t r i l a t è r e s   34  qu i  

t enden t   alors  à  provoquer  le  p ivotement   des  q u a d r i l a t è r e s   17  dans  l e  

sens  de  la  flèche  f2. Une  t e l l e   ac t ion   con t r ibue   donc  à  r édu i re   l a  

force  exercée  sur  les  l e v i e r s   42.  

Une  t r a c t i o n   exercée  dans  le  sens  de  la  f lèche  f6,  à 

p a r t i r   de  la  p o s i t i o n  s e l o n   la  f ig.   3,  p rodui t   une  aide  s emblab l e  

pour  le  re tour   de  la  s t r u c t u r e   12  en  p o s i t i o n   de  s i è g e .  

L ' i n v e n t i o n  n ' e s t   pas  l im i t ée   aux  exemples  d é c r i t s   e t  

r e p r é s e n t é s ,   car  d iverses   m o d i f i c a t i o n s   peuvent  y  ê t re   a p p o r t é e s  

sans  s o r t i r   de  son  c a d r e .  



1  -  D i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   pour  f a u t e u i l   r o u l a n t   du  type  compor- 

t a n t ,   d 'une  p a r t ,   une  s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   comprenant  une  a s s i s e ,   un 

r e p o s e - p i e d   et  un  d o s s i e r ,   adaptée  sur  le  c h â s s i s   d'un  tel   f a u t e u i l  

et  c o n s t i t u é e   par  deux  systèmes  symétr iques   l a t é r a u x   comprenant  chacun 

un  premier   q u a d r i l a t è r e   déformable  c o n t r i b u a n t   au  support   de  l ' a s s i s e  

et  a r t i c u l é e   à  la  p a r t i e   a n t é r i e u r e   du  c h â s s i s ,   un  second  q u a d r i l a t è r e  

déformable   c o n t r i b u a n t   au  support   du  r e p o s e - p i e d ,   a r t i c u l é   à  la  p a r t i e  

a n t é r i e u r e   du  p remie r   et  une  armature  de  d o s s i e r   a r t i c u l é e   sur  le  p r e -  
mier  q u a d r i l a t è r e   à  l ' opposé   du  second  et ,   d ' a u t r e   pa r t ,   au  moins  un 

organe  compensateur   é l a s t i q u e ,  

c a r a c t é r i s é   en  ce  que  chaque  système  l a t é r a l   comprend  :  

-  un  second  q u a d r i l a t è r e   déformable  (26)  a r t i c u l é   sur  l a  

p a r t i e   a n t é r i e u r e   du  châss i s   ( 2 ) ,  

-  une  armature  de  doss ie r   c o n s t i t u é e   par  un  t r i l a t è r e   (34) 

a r t i c u l é   sur  le  premier  q u a d r i l a t è r e   ( 1 7 ) ,  

-  un  organe  é l a s t i q u e   (38)  i n t e r p o s é   en t re   le  premier  q u a -  
d r i l a t è r e   et  le  châss is   ( 2 ) ,  

-  et  un  ensemble  de  manoeuvre  (41)  i n t e r p o s é   ent re   le  p r e -  
mier  q u a d r i l a t è r e   et  le  châss i s   et  assumant  une  f o n c t i o n  

de  commande  et  de  con t rô le   du  p ivo tement   r e l a t i f   du  s y s -  
tème  et  une  fonc t ion   de  v e r r o u i l l a g e   géométrique  du  s y s -  
tème  en  p o s i t i o n   d ' aba i s semen t   ou  d ' é l é v a t i o n   de  l a  

s t r u c t u r e   par  rapport   au  c h â s s i s .  

2 -   D i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   1,  c a r a c t é r i s é  

en  ce  que  le  second  q u a d r i l a t è r e   (26)  déformable  de  chaque  système  e s t  

c o n s t i t u é   par  une  ex t ens ion   (29)  d'une  barre   s u p é r i e u r e   (18)  c o n s t i -  

t u t i v e   du  premier   q u a d r i l a t è r e   (17),  une  t e l l e   ex t ens ion   s ' é t e n d a n t  

vers  l ' a v a n t   à  p a r t i r   du  point  d ' a r t i c u l a t i o n   (22)  de  l a d i t e   barre  s u r  
le  c h â s s i s ,   par  un  jambage  (27)  a r t i c u l é   sur  le  prolongement ,   par  une 
b a r r e t t e   d ' é c a r t e m e n t   (30)  a r t i c u l é e   à  la  fois  sur  le  jambage  et  l e  

châs s i s   et  par  la  p a r t i e   dudit   châssis   comprise  en t re   les  a r t i c u l a t i o n s  

(32  et  22)  de  la  b a r r e t t e   d ' é ca r t emen t   et  du  prolongement  sur  ce  c h â s s i s .  

3 -   D i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   1,  c a r a c t é r i s é  

en  ce  que  le  t r i l a t è r e   (34)  de  chaque  système  est   c o n s t i t u é   par  une 



b a r r e t t e   d ' é c a r t e m e n t   (20)  des  bar res   (18-19)  c o n s t i t u t i v e s   du  p r e m i e r  

q u a d r i l a t è r e   (17),  par  un  montant  (35)  monté  sur  le  poin t   d ' a r t i c u l a -  

t ion  (24)  entre   la  b a r r e t t e   (20)  et  l a  b a r r e   supé r i eu re   (18)  et  par  une 

barre  de  t r i a n g u l a t i o n   (36)  a r t i c u l é e ,   d'une  pa r t ,   sur  le  montant  (35) 

et,  d ' a u t r e   pa r t ,   sur  le  point   de  l i a i s o n   (25)  entre   la  b a r r e t t e   i n f é -  

r i eu re   (19)  du  premier   q u a d r i l a t è r e   ( 1 7 ) .  

4 -   D i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   1,  c a r a c t é r i s é  

en  ce  que  l ' o r g a n e   é l a s t i q u e   (38)  es t   prévu  pour  assumer  une  f o n c t i o n  

de  compensat ion  par  ab so rp t i on   d ' é n e r g i e   lors  de  l ' a b a i s s e m e n t   de  l a  

s t r u c t u r e   et  de  l ' u t i l i s a t e u r   et  une  fonc t ion   de  r e s t i t u t i o n   lors   de 

l ' é l é v a t i o n .  

5 -   D i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   4,  c a r a c t é r i s é  

en  ce  que  l ' o r g a n e   é l a s t i q u e   (38)  est   c o n s t i t u é   par  un  vé r in   à  gaz .  
6 -  D i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   1,  c a r a c t é r i s é  

en  ce  que  l ' ensemble   de  manoeuvre  (41)  assumant  une  f onc t i on   de  com- 

mande,  de  c o n t r ô l e ,   de  butée  et  de  v e r r o u i l l a g e   est   c o n s t i t u é   p a r  

un  l e v i e r   (42)  a r t i c u l é   sur  le  premier   q u a d r i l a t è r e   (17)  r e l i é   par  une 
a r t i c u l a t i o n   (45)  à  une  b i e l l e   (46)  des t inée   à  ê t re   a r t i c u l é e   sur  l e  

châss i s   (2)  et  coopérant   avec  deux  butées  de  fin  de  course  d é t e r m i n a n t  

deux  p o s i t i o n s   d ' a r r ê t   dans  l e s q u e l l e s   le  l ev i e r   et  la  b i e l l e   d é f i n i s -  

sent  ent re   eux  un  v e r r o u i l l a g e   g é o m é t r i q u e .  

7 -  D i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   6,  c a r a c t é r i s é  

en  ce  que  le  l e v i e r   (42)  a t t aque   la  b i e l l e   par  des  moyens  (51 -53)  

m u l t i p l i c a t e u r s   d ' ampl i tude   de  dép l acemen t .  

8 -   D i s p o s i t i f   é l é v a t e u r   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   1,  c a r a c t é r i s é  

en  ce  que  les  deux  systèmes  a r t i c u l é s   (13)  l a t é r aux   sont  réunis   e n t r e  

eux  par  des  éléments  de  dos s i e r   ( 1 4 ) , d ' a s s i s e   (15)  et  de  r e p o s e - p i e d s  

(16)  de  s t r u c t u r e   r i g i d e .  

9 -  D i s p o s i t i f   é l éva t eu r   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   1,  c a r a c t é r i s é  

en  ce  que  les  deux  systèmes  a r t i c u l é s   (13)  l a t é r aux   sont  réunis   e n t r e  

eux  par  des  éléments  de  dos s i e r   (14),  d ' a s s i s e   (15)  et  de  r e p o s e - p i e d s  

(16)  de  s t r u c t u r e   r e p l i a b l e .  

10 -  Fau teu i l   roulant   pour  handicapé  et  i n v a l i d e ,   du  type  com- 

prenant   un  châss is   (2)  suppor tan t   une  s t r u c t u r e   a r t i c u l é e   (12)  formée 

par  un  d o s s i e r ,   une  ass i se   et  un  r epose -p i eds   a r t i c u l é s   dans  le  p r o -  

longement  l 'un  de  l ' a u t r e ,   c a r a c t é r i s é   en  ce  q u ' i l   comporte  un  d i s p o -  

s i t i f   selon  l 'une  des  r e v e n d i c a t i o n s   à  à  9 .  
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