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(57) Hebemechanismus zum Hochheben einer
Plattform (1) gegeniiber eines Untergestells (2) und um-
fassend zwei Paar Arme (A, B), wobei die zusammen-
gehdrigen ersten Enden (14, 25) der Arme eines Arm-
paars (A, B) mit dem Untergestell (2) bzw. der Plattform
(1) gelenkig verbunden ist, das andere Ende (13) des
Arms (A) entlang einer Bahn am Untergestell geflhrt
wird, und wobei die Verschiebungsbewegung eines Be-
tatigungsgerats dadurch auf Elemente des Armpaars
(A, B) ibertragen wird, dass das Betatigungsgerat einen
Schieber (41) verschiebt, der eine Kurve (42) tragt, auf

welcher ein Roll- oder Gleitelement (54) reitet, das mit
den Armen (A, B) mechanisch gekuppelt ist. Zwecks Er-
zielung eines Hebemechanismus, der niedrige Verlust-
zahlen aufweist, preisglinstig herzustellen ist, und wel-
cher anhand einfacher Mittel ein annghrend konstantes
Ubersetzungsverhdlinis zwischen der Verschiebungs-
bewegung des Betatigungsgerats und der Hebebewe-
gung der Plattform zustandebringt, ist ein Roll- oder
Gleitelement (54) an einem Gelenk angebracht, wel-
ches die ersten Enden zweier Stangen (C, D) verbindet,
die an ihren anderen Enden jeweils mit einem der bei-
den Arme (A, B) verbunden sind.
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Beschreibung

Die Erfindung betrifft einen Hebemechanismus zum
Hochheben einer Plattform gegeniiber eines Unterge-
stells und umfassend zumindest ein Paar scherenfor-
mig verbundene Arme, wobei die ersten Enden der Ar-
me des Armepaars jeweils mit dem Untergestell bzw.
der Plattform gelenkig verbunden sind, das andere En-
de des einen Arms entlang einer Bahn am Untergestell
geflhrt wird, und das andere Ende des zweiten Arms
die Plattform unterstiitzt, und wobei eine Verschie-
bungsbewegung eines Betdtigungsgerats dadurch auf
die Armpaare Ubertragen wird, dass das Betatigungs-
gerat einen Schieber verschiebt, der eine Kurve tragt,
auf welcher ein Roll- oder Gleitelement, wie z.B. eine
mit den Armen mechanisch gekuppelte Rolle, reitet.

Bei einem Hebemechanismus der eingangs er-
wahnten Art ist eine im wesentlichen konstante Hebe-
geschwindigkeit erwiinscht, und da die Bewegung des
Betatigungsgerats normalerweise gleichmassig ist,
muss das Ubersetzungsverhéltnis zwischen der Bewe-
gung des Betéatigungsgerats und der Hebebewegung
der Plattform notwendigerweise ebenfalls im wesentli-
chen konstant sein.

Aus DK-B-164080 ist ein derartiger Mechanismus
bekannt, welcher diese Aufgabe zu lI6sen bezweckt, und
wobei ein L-férmiges verschiebbares und schwenkba-
res Element am Ende seines einen Arms eine keilférmi-
ge Kurve tragt und am anderen Ende an einem Betati-
gungsgerat gekuppelt ist. Die Hebebewegung erfolgt in
zwei Stufen. In der ersten Stufe der Hebebewegung
wird das L-férmige Element derart verschoben, dass die
keilférmige Kurve zwischen zwei Kontaktflachen eines
Untergestells bzw. eines Scherenarms hineingedrangt
wird, wodurch diese auseinander gezwéngt werden.
Diese Stufe der Bewegung ist beendigt, wenn der L-f6r-
mige Winkel an einen Anschlag am Ende des einen
Scherenarms zur Anlage gelangt. Danach beeinflusst
das Betéatigungsgerat Uber den zweiten Arm des L-fér-
migen Elements den Scherenarmendpunkt direkt wéh-
rend dessen weiterer Verschiebung. Dieser Mechanis-
mus ist in dem Sinne nachteilig, dass das Betatigungs-
gerat schwenkbar angebracht sein muss, und dass, je-
denfalls in der zweiten Bewegungsstufe, zwischen der
Verschiebung des Betatigungsgerats und der Hebebe-
wegung, keine Proportionalitat herrscht.

Aus US-A-4585212 ist ein Mechanismus bekannt,
in welchem eine Kurve auf einem ersten Scherenarm
angebracht ist, gegen welche eine Rolle anliegt; die be-
treffende Rolle ist dabei auf einem sich entlang dem an-
deren Scherenarm beweglichen Schieber angeordnet.
Die Kraft wird durch einen Kabelzug auf diese Rolle
Ubertragen, welcher Uber eine sich gegeniber der be-
weglichen Rolle am anderen Ende des anderen Sche-
renarms befindliche Scheibe verlauft. Die Kraftlibertra-
gung erfolgt somit sowohl Uber die Scheibe als durch
Anlage der Schieberrolle an der Kurve. Dabei wird zwar
das erwiinschte konstante Ubersetzungsverhaltnis er-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

zielt, die betreffende Vorrichtung ist jedoch unnétig kom-
pliziert, was teils auf die kabelbasierte Kraftibertra-
gung, teils auf die beweglichen Teile mit dem auf einem
an sich beweglichen Arm angebrachten Schieber, zu-
rickzufihren ist.

Desweiteren ist aus DK-B-155076 ein Mechanis-
mus bekannt, bei welchem zwei Scheren an den jewei-
ligen Seiten der Platiform angeordnet sind. Die Hebe-
bewegung dieses Mechanismus wird dadurch erzeugt,
dass an den beiden Scheren mittels eines Betatigungs-
gerats zwischen den beiden Scherenarmen der jeweili-
gen Scheren eine Rolle hineingeschoben wird; die Arme
werden somit auseinander gezwangt, wodurch die He-
bebewegung zustandekommt. Die Scherenarme, auf
denen die Rollen laufen, kdbnnen mit Kurven versehen
sein, welche zwischen der Betdtigungsgeratbewegung
und der Plattformbewegung, unter Voraussetzung einer
geeigneten Ausformung derselben, anndhrend eine
Proportionalitat herbeischaffen kénnen. Da jedoch der
vom Betéatigungsgerat beeinflussten Punkt beim Hoch-
heben eine bogenférmige Bewegung entsprechend
derjenigen der Plattform ausfihrt, ist es erforderlich,
dass das Betatigungsgerdt gegeniiber des Scheren-
arms, an dessen Umdrehungspunkt es befestigt ist,
schwenkbar ist. Desweiteren gilt fur derartige Systeme,
dass nicht nur die Kréafte infolge der (bei geschlossenen
Scheren) grossen mechanischen Ubersetzungsverhélt-
nisse, sondern auch die Verluste infolge der Reibungs-
krafte ziemlich hoch sind.

Es ist Ziel der vorliegenden Erfindung, durch einfa-
che Mittel ein Hebemechanismus der eingangs erwahn-
ten Art herbeizuschaffen, welche zwischen der Bewe-
gung des Betéatigungsgerats und der Hebebewegung
ein annadhrend konstantes Ubersetzungsverhdlinis auf-
weist, preisglnstig herzustellen ist und kleine Rei-
bungsverluste hat, wobei nirgendwo im Mechanisus
Krafte auf) treten, welche die vorfallenden Durch-
schnittskrafte des Mechanismus im wesentlichen Uber-
steigen.

Diese Aufgabe wird bei einem Hebemechanismus
der eingangs erwahnten Art dadurch geldst, dass das
Roll- oder Gleitelement an einem die ersten Enden
zweier Stangen verbindenden Gelenk angebracht ist,
wobei die anderen Enden jener Stangen jeweils mit ei-
nem der beiden Arme verbunden sind. Dadurch ergibt
sich ausserdem ein einfacher Mechanismus, der simpel
und preisbillig herzustellen ist.

Es ist vorteilhaft, wenn der die Kurve tragende
Schieber entlang dem Untergestell in eine mit der Ver-
bindungslinie zwischen den sich am Untergestell be-
findlichen Enden der Arme im wesentlichen parallele
Richtung verschiebbar ist. Damit |&sst sich der Schieber
in dieselben Fihrungen wie die Enden der Arme fiihren,
wodurch separate Filihrungen eingespart werden kén-
nen.

In einer anderen vorteilhaften Ausflihrungsform ist
der die Kurve tragende Schieber entlang dem Unterge-
stell in eine gegenlber der Verbindungslinie zwischen
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den sich am Untergestell befindlichen Enden der Arme
einen Winkel bildende Richtung verschiebbar. Somit
l&sst sich die Isthdhe der Kurve ohne Reduktion der
Nutzhebehdhe derselben erméassigen, was dazu bei-
tragt, die Gesamthéhe des Hebemechanismus in abge-
senktem Zustand zu beschrénken.

Versuche haben gezeigt, dass eine zweckméssige
Ausfiihrungsform gegeben ist, wenn zumindest eine der
Stangen in einem gegeniiber der Verbindungslinie zwi-
schen den beiden Enden des Arms versetzten Punkt mit
dem Arm gelenkig verbunden ist. Dadurch lassen sich
die im System vorfallenden Héchstkrafte auf einem
niedrigeren Niveau halten.

Besonders zweckmassig ist die erwdhnte Ausfiih-
rungsform, wenn die rechtwinklige Projektion des ver-
setzten Punkts auf der Verbindungslinie zwischen den
beiden Enden des dazugehdrigen Arms zwischen dem
Kupplungspunkt der beiden Arme und dem am Unter-
gestell angebrachten Ende des dazugehdrigen Arms
befindet, und wenn sich der Punkt auf der sich der Platt-
form zuwendenden Seite der Verbindungslinie befindet.

Eine besonders vorteilhafte Ausfihrungsform der
Erfindung ergibt sich, wenn die Kurve auf dem Schieber
mit einem Mittel, vorzugsweise in Form einer Ober>
schiene, versehen ist, das sicherstellt, dass das Roll-
oder Gleitelement mit der Kurve in Kontakt bleibt. Da-
durch wird Stabilitat beim Absenken der Plattform und
Schutz vor unerwiinschtem Hochheben derselben er-
zielt.

Im Hinblick auf Sicherstellung der Plattform vor un-
erwlinschtem Hochheben oder sonstigen unkontrollier-
ten Bewegungen ist es vorteilhaft, wenn das nicht ge-
lenkig verbundene Ende des einen Arms durch Mittel,
wie z.B. eine Schiene, entlang einer Bahn an der Platt-
form gefihrt ist.

Eine besonders stabile und torsionssichere Ausfiih-
rungsform ergibt sich beim Einsatz von zwei Paaren von
Armen, vorzugsweise jeweils ein Paar auf jeder Seite
der Plattform.

Eine besonders einfache Ausfihrungsform ergibt
sich, wenn das Betatigungsgerat mit der Fiihrung des
Schiebers im wesentlichen starr verbunden ist, und
wenn das Betétigungsgerat jener Art ist, in welcher ein
vorzugsweise batteriebetriebener Elektromotor mit ei-
ner Gewindespindel einschliesslich dazugehdriger Mut-
ter zusammenwirki.

Nachstehend erfolgt unter Bezugnahme auf die
Zeichnungen eine Beschreibung des erfindungsgemas-
sen Hebemechanismus einer Hebevorrichtung. Es zei-
gen darin

Fig. 1 schematisch eine bevorzugte Ausfihrungs-
form des Hebemechanismus,

Fig. 2 schematisch die Ausfihrungsform der Fig. 1
mit zusétzlichen Fihrungen,

Fig. 3 schematisch die Ausfihrungsform der Fig. 1
mit einer schraggestellten Fihrung des Schiebers,
Fig. 4 eine andere Ausfihrungsform der Erfindung,
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Fig. 5 vergréssert die Kurve und verschiedene Rol-
leneinstellungen, und

Fig. 6 eine Ausfihrungsform mit asymmetrischer
Schere.

Zuerstwird auf Fig. 1 Bezug genommen. Hier ist die
Hebevorrichtung mit der Plattform 1 in einem Zustand
wéahrend der Hebebewegung gezeigt. Der Mechanis-
mus ist auf einem mit einem doppelten Scherenmecha-
nismus versehenen Untergestell 2 angebracht, d.h. mit
jeweils einer Schere auf jeder Seite des Untergestells
zur Unterstltzung zweier parallelen Seiten der Plattform
1. Da die betreffenden Scheren gleich sind, wird in der
Zeichnung Ubersichtshalber nur die eine gezeigt, und
dementsprechend wird nur diese eine Schere beschrie-
ben.

Die Schere umfasst zwei Paare von Armen A, B,
welche mittels eines Gelenks 27 in der Mitte gelenkig
verbunden sind. Der Arm A ist mittels eines Gelenks 25
mit der Plattform 1 und der Arm B mittels eines Gelenks
14 mit dem Untergestell gelenkig verbunden. Das an-
dere Ende des Arms A ist freilaufend, wobei es eine am
Untergestell 2 in eine Fiihrung 21 geflihrte Rolle 13 hat.
Dementsprechend ist das andere Ende des Arms B mit
einer Rolle 18 versehen, welche in einer Bahn 20 auf
der Unterseite der Plattform 1 rollt, so dass auch dieses
Ende freilaufend ist. Insofern die freilaufenden Enden
13 und 18 der Arme der gelenkig verbundenen Enden
des entsprechenden anderen Arms naher geruckt wer-
den, d.h. die Figuren nach links bewegt werden, wird
sich die Schere 6ffnen und somit die Hebebewegung
ausflhren.

An dem Arm B ist in einem Gelenk 53 eine Stange
gelenkig verbunden.

Der Arm Aderinin Fig. 1-3 gezeigten Ausfiuhrungs-
form ist gekropft, so dass der Arm zwischen seinen End-
punkten an der gelenkigen Verbindung 25 bzw. der Rol-
le 13 im wesentlichen eine S-Form hat. Auf dem Arm A
ist mittels eines Gelenks 52a eine gelenkig verbundene
Stange D vorgesehen. Das Gelenk 52a ist auf dem Arm
A derart angebracht, dass es sich gegeniber einerima-
ginaren Verbindungslinie A' zwischen den Endpunkten
des Arms auf einem virtuellen Arm E' befindet. Einsetz-
bar ist ebenfalls, wie aus Fig. 4 ersichtlich, ein gerader
Arm A mit einem Arm E, welcher ein Vorsprung irgend-
einer Art sein kann. Die anderen Enden der Stangen C,
D sammeln sich in einem Gelenk, das eine Rolle 54
tragt.

Die Rolle 54 rollt auf der Oberseite einer im wesent-
lichen dreieckigen Kurve 42, welche von einem waage-
recht verschiebbaren Schieber 41 getragen wird. Der
Schieber 41 mit der Kurve 42 wird von zwei am Unter-
gestell in eine langsgehende Fihrung 21 gefuhrten R&-
dern 43 getragen. Es mag sich dabei entweder um eine
separate Fuhrung des Schiebers 41 oder, wie aus Fig.
1, 2, 4 ersichtlich, um die Fiihrung 21 handeln, welche
die Rolle 13 an das Ende des Arms A flhrt. Bei der letzt-
erwahnten Ausfihrung ergibt sich ein einfacherer Me-
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chanismus, weil dafir bloss eine einzige Fuhrung bean-
sprucht wird.

Man kann jedoch auch, wie in Fig. 3 gezeigt, mit
Vorteil zwei Flihrungen verwenden, und zwar eine Flh-
rung 21 fiir das freilaufende Ende des Scherenarms A
und eine andere Fuhrung 31 fiir den Schieber 41. Da-
durch ergibt sich die Md&glichkeit, die Fihrung des
Schiebers gegeniber der Fihrung 21 der Rolle 13 an
dem freilaufenden Ende des Arms A in einem Winkel a
anzuordnen. Dieses bewirkt, dass der Schieber 41 beim
Hochheben eine schrage, nach oben gerichtete Bewe-
gung ausfihrt. Demzufolge kann die dreieckige Form
der Kurve 42 mit einer kleineren Héhe ausgebildet wer-
den, da die schrage Anordnung o der Fihrung 31 an
sich zum Hochheben der Rolle 54 beitragt, wodurch der
Hebemechanismus raumsparender, insbesondere mit
einer niedrigeren Gesamthdhe im abgesenkien Zu-
stand, hergestellt werden kann.

Der Schieber 41 mit der Kurve wird anhand eines
nicht gezeigten, in den Figuren durch einen Pfeil P sym-
bolisierten, Betatigungsgeréts verschoben. Es mag sich
dabei um ein Betdtigungsgerat jeden beliebigen, be-
kannten Typs, wie z.B. ein hydraulisches Betatigungs-
gerat oder ein Betdtigungsgerat mit Spindel, handeln.
Vorzugsweise wird eine mittels eines von einem Akku-
mulator versorgten Elekiromotors betriebene Gewinde-
spindelvorrichtung verwendet, da ein derartiges Arran-
gement preisglnstig ist und keine externen Versorgun-
gen, die die Mobilitdt des Hebemechanismus ein-
schranken kdénnten, beansprucht.

Fig. 1 zeigt den Schieber 41 in einer sich zwischen
seinen Endpunkten befindlichen Position entsprechend
einem gewissen Punkt der Hebebewegung. Wird der
Schieber noch weiter nach links verschoben, wird die
Rolle 54 durch die Kurve 42 hochgehoben, und der aus
den Stangen C, D bestehende Kniegelenkmechanis-
mus wird die Gelenke 52a und 53 mit einer aufwarts und
nach links gerichteten Kraft beeinflussen, wodurch die
Schere A-B noch weiter gedffnet wird.

Wahrend der Offnungsbewegung der Schere an-
dern sich die Ubersetzungsverhaltnisse zwischen der
waagerechten Verschiebungsbewegung der Kurve 42
und der schwenkenden Bewegung der Scherenarme in
einer fur die in den Figuren gezeigte Ausfihrung der
Scherenarme A-B, der Stangen C-D und des keilférmi-
gen Schiebers 41-42 gegebenen, eigenartigen Weise.
Infolge dieser eigenartigen Anderung des erwéhnten
Ubersetzungsverhaltnisses kann bei zweckmaéssiger
Ausfiihrung von insbesondere den Stangen C, D, dem
virtuellen Arm E' und der Form der Kurve 42 auf dem
Schieber 41 erreicht werden, dass die Plattform 1 mit
im wesentlichen konstanter Geschwindigkeit hochge-
hoben wird, wenn die Kurve bei konstanter Geschwin-
digkeit vom Betatigungsgerat (P) bewegt wird.

Dementsprechend erzielt man, dass der Schieber
41 mit der Kurve 42 bei gegebener Gewichtsbelastung
der Plattform 1 wahrend seiner ganzen Bewegung mit
ein und derselben Kraft bewegt werden muss. Dadurch
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lasst sich die Kraftleistung des Betatigungsgeréats voll
ausnutzten, und die Materialien werden geschont. Dem-
entsprechend werden an die Festigkeit des Mechanis-
mus weniger Forderungen gestellt, weshalb dieser aus
dinneren und billigeren Materialien hergestellt werden
kann, so dass der Mechnismus an sich preisbilliger wird.

In Fig. 4 ist eine andere Ausfihrungsform der Erfin-
dung gezeigt. Diese Ausfuhrungsform unterscheidet
sich im wesentlichen von derjenigen der Fig. 1 dadurch,
dass sich der Vorsprung E mit der dazugehdrgigen ge-
lenkigen Verbindung auf dem Arm B befindet. Die Stan-
ge C ist somit in diesem Fall im Punkt 53a mit dem Arm
B bzw. mit einem Vorsprung desselben gelenkig verbun-
den. Die Stange D ist durch Punkt 52 mit dem Arm A
gelenkig verbunden. Dieses ermdglicht ein anderes Zu-
sammenwirken zwischen der Kurve 42 und den Stan-
gen C und D. Ferner ist dargestellt, wie der Arm B als
ein gerader Arm mit einem Vorsprung E ausgefiihrt wer-
den kann.

Inwieweit fir einen gegebenen Verwendungszweck
die Ausfihrungsform der Fig. 1-3 oder die Ausfiihrungs-
form der Fig. 4 gewéahlt werden sollte, wird von den spe-
zifischen Anforderungen der vorliegenden Verwen-
dungszwecke abhangig sein.

Zur Sicherung, dass die Rolle 54 beim Absenken
der Plattform 1 mit der Kurve 42 in Kontakt bleibt, kann
die Kurve 42, wie aus Fig. 2 ersichtlich, mit einer Flh-
rung 22 in Form einer sich tber der Rolle 54 befindlichen
Oberschiene versehen sein. Die erwahnte Oberschiene
wird, wenn die Plattform abzusenken ist und der Schie-
ber 41 mit der Kurve 42 daher nach rechts bewegt wird,
eine Kraft ausliben, die sicherstellt, dass die Rolle
wunschgemass gefiihrt wird und von der Kurve 42 nicht
fortbewegt wird. Diese Ausflihrungsform wird ausser-
dem gewéahrleisten, dass der Mechanismus beim Hoch-
heben der Plattform 1 nicht "loslasst" und noch weiter
gedffnet wird.

Bei der Ausfihrungsform nach Fig. 2 ist fernerhin
eine Fihrung 19 zur Stabilisierung der Plattform 1 ge-
zeigt. Die betreffende Flhrung dient einem entspre-
chenden Zweck.

In der Fig. 5 ist die Kurve 42 im vergrésserten Mas-
stab mit Positionen der Rolle 54 auf der Oberseite der
Kurve 42 gezeigt. Ausserdem ist die Kurve 42 dabei mit
einem Anschlag 44 fir Rolle 54 an oberen Ende dersel-
ben gezeigt. Dieser Anschlag dient zum Verhindern,
dass die Kurve gegeniiber der Rolle 54 zu weit, und im
schlimmsten Fall sogar daran véllig vorbei, bewegt wird.

In einer nicht gezeigten Ausfiihrungsform ist die
Rolle 54 als ein Zahnrad, das mit einer Verzahnung auf
der Oberseite der Kurve 42 im Eingriff ist, ausgeformt.
Dieses ergibt ein stabileres und praziseres Zusammen-
wirken zwischen der Rolle 54 und der Kurve 42, und
beugt desweiteren das Rutschen der Rolle 54 auf der
Kurve 42 und daraus folgenden unzweckmassigen Ver-
schleif3 vor.

Fig. 6 zeigt noch eine Ausflhrungsform des erfin-
dungsgemassen Hebemechanismus, in welcher sich
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dieser in einer hochgehobenen Position befindet.

In dieser Ausfihrungsform ist das mit den Scheren-
armen A B gelenkig verbundene Gelenk 27 nicht in den
Mittelpunkten der einzelnen Scherenarme angebracht,
sondern befindet sich etwas davon versetzt. Dadurch
entsteht eine asymmetrische Schere. Diese asymmetri-
sche Schere bewirkt, dass die Plattform 1 beim Hoch-
heben nicht waagerecht bleibt, sondern dass die Bewe-
gung der Plattform zugleich eine schwenkende Kompo-
sante erhalt.

Ein derartiger Hebemechanismus kann als Hebe-
mechanismus fir Stihle alterer, gehbehinderter Perso-
nen vorteilhaft eingesetzt werden.

Im abgesenkten Zustand des Hebemechanismus
nimmt der Stuhl eine Position, entsprechend derjenigen
wenn der Stuhl auf dem Fussboden angebracht ist, ein.
Das Hochheben des Hebemechanismus bewirkt ein
Hochheben des Stuhls und eine gleichzeitige schwen-
kende Bewegung desselben, so dass eine sich darauf
befindliche Person beim Aufstehen unterstlitzt und
gleichzeitig mihelos aus dem Stuhl in eine aufrechtste-
hende Stellung gekippt wird.

Ausfiihrungsformen, wie diejenige der Fig. 1-4, bei
denen die Plattform 1 waagerecht hochgehoben wird,
sind in allerlei von Bereichen, wo waagerechtes Hoch-
heben notwendig oder bevorzuziehen ist, wie z.B. bei
Arbeitsplattformen, Krankenhausbetten und arztlichen
Untersuchungstischen, einsetzbar.

Obwoh| es obenstehend schon erwahnt wurde,
dass die Kurve 42 vorzugsweise eine gerade Linie aus-
macht, bleibt es im Rahmen der Erfindung, diese in ei-
ner anderen Form zu gestalten. Es kann sich dabei, wie
in Fig. 5 angedeutet, um eine leicht gekrimmte Kurve
handeln. Die Erfindung erméglicht somit anhand der
Formder Kurve 42 eine Korrektur des durch eine gerade
Kurve 42 herbeigeschaffenen Ubersetzungsverhéltnis-
ses oder eine erwlinschte Abweichung vom im wesent-
lichen konstanten Ubersetzungsverhéltnis.

Im Rahmen der vorliegenden Erfindung sind Kom-
binationen und Variationen der oben erwahnten Ausfih-
rungsformen einsetzbar, wobei beispielsweise beide
Stangen an gegeniber der Verbindungslinie zwischen
den Enden des respektiven Arms versetzten Punkten
mit den Armen gelenkig verbunden sein kénnen. Insbe-
sondere lassen sich die erfindungsgemassen Hebevor-
richtungen entweder mit zwei oder mehreren Scheren,
vorzugsweise zumindest einer Schere auf jeder der bei-
den gegenuberliegenden Seiten der Plattform, bzw. mit
einer zentral unter der Plattform angebrachten Schere
mit Armen und Gelenken u.a.m. ausreichend torsions-
fester Ausfiihrungen, herstellen.

Patentanspriiche
1. Hebemechanismus zum Hochheben einer Platt-

form (1) gegeniber eines Untergestells (2) und um-
fassend zumindest ein Paar schereniérmig verbun-
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dene (27) Arme (A, B), wobei die ersten Enden (14,
25) der Arme des Armepaars (A, B) jeweils mit dem
Untergestell (2) bzw. der Plattform (1) gelenkig ver-
bunden sind, das andere Ende (13) des einen Arms
(A) entlang einer Bahn am Untergestell gefiihrt
wird, und das andere Ende (18) des zweiten Arms
(B) die Plattform (1) unterstitzt, und wobei eine Ver-
schiebungsbewegung (P) eines Betatigungsgerats
dadurch auf die Armpaare (A, B) Ubertragen wird,
dass das Betéatigungsgerat einen Schieber (41) ver-
schiebt, der eine Kurve (42) tragt, auf welcher ein
Roll- oder Gleitelement, wie z.B. eine mit den Ar-
men (A, B) mechanisch gekuppelte Rolle (54), rei-
tet, dadurch gekennzeichnet, dass das Element
(54) an einem Gelenk angebracht ist, welches die
ersten Enden zweier Stangen (C, D) verbindet, die
an ihren anderen Enden jeweils mit einem der bei-
den Arme verbunden sind.

Hebemechanismus nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der die Kurve (42) tragende
Schieber (41) dem Untergestell (2) entlang in eine
Richtung verschiebbar ist, welche mit der Verbin-
dungslinie zwischen den sich am Untergestell be-
findlichen Enden (13, 14) der Arme (A, B) im we-
sentlichen parallel ist.

Hebemechanismus nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der die Kurve (42) tragende
Schieber (41) dem Untergestell entlang in eine
Richtung verschiebbar ist, welche gegenlber der
Verbindungslinie zwischen den sich am Unterge-
stell befindlichen Enden (13, 14) der Arme (A, B)
einen Winkel (o) bildet.

Hebemechanismus nach einem der Anspriiche 1
bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die eine
Stange (C,D) an ihrem anderen Ende in einem
Punkt (52, 52a; 53, 53a) mit dem einen Arm gelen-
kig verbunden ist, wobei der betreffende Punki zwi-
schen dem Kupplungspunkt (27) der beiden Arme
(A, B) und dem am Untergestell (2) des einen Arms
(A, B) angebrachten Ende liegt, und dass die ande-
re Stange (D, C) an ihrem anderen Ende in einem
Punkt (53, 53a; 52, 52a) mit dem anderen Arm (B,
A) gelenkig verbunden ist.

Hebemechanismus nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass zumindest eine der Stangen
(C, D) durch einen Punkt (52a, 53a) mit dem Arm
(A, B) gelenkig verbunden ist, wobeider betreffende
Punkt gegeniber der Verbindungslinie (A', B') zwi-
schen den beiden Enden (13, 25; 14, 18) des Arms
(A, B) versetzt ist.

Hebemechanismus nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die rechtwinklige Projektion
(50) des versetzten Punkts (52a, 53a) auf der Ver-
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bindungslinie (A', B') zwischen den beiden Enden
(13, 25; 14, 18) des dazugehédrigen Arms (A, B) zwi-
schen dem Kupplungspunkt (27) der beiden Arme
(A, B) und dem am Untergestell (2) angebrachten
Ende (13, 14) des dazugehérigen Arms (A, B) liegt,
und dass sich der Punkt (52a, 53a) auf der der Platt-
form zuwendenden Seite der Verbindungslinie (A,
B') befindet.

Hebemechanismus nach einem der Anspriche 1
bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass die Kurve
(42) mit Mitteln, vorzugsweise in Form einer Ober-
schiene, versehen ist, die sicherstellen, dass das
Roll- oder Gleitelement in Kontakt mit der Kurve ge-
halten wird.

Hebemechanismus nach einem der Anspriche 1
bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass das nicht ge-
lenkig verbundene Ende (18) des einen Arms (B)
durch Mittel, vorzugsweise eine Schiene (19), ent-
lang einer Bahn (20) an der Plattform geflhrt wird.

Hebemechanismus nach einem der Anspriche 1
bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass zwei Paare
von Armen (A,B), vorzugsweise ein Paar an jeder
Seite der Plattform (1), vorhanden sind.

Hebemechanismus nach einem der Anspriche 1
bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass das Betati-
gungsgerat mit der Fihrung (21, 31) des Schiebers
(41) im wesentlichen starr verbunden ist, und dass
das Betéatigungsgerat jener Art ist, in welcher ein
vorzugsweise batteriebetriebener Elektromotor mit
einer Gewindespindel einschliesslich dazugehdri-
ger Mutter zusammenwirkt.
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