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CHARIOT ELEVATEUR A FOURCHE.

@ L’invention concerne un chariot élévateur a fourche.

Elle se rapporte a un chariot élévateur a fourche qui
comprend une fourche (2) destinée a étre insérée dans une
palette (6), un dispositif a treuil destiné a lever la fourche (2),
et un dispositif (20) de blocage de palette destiné a bloquer
la palette (6), le dispositif (20) de blocage de palette ayant
une barre (21) de blocage qui peut étre poussée entre un
plateau inférieur de la palette (6) pour bloquer la palette (6).
Le dispositif (20) de blocage de palette supprime le blocage
de la palette lorsque lintensité d’'une force appliquée a la
barre (21) de blocage par le plateau inférieur dépasse une
valeur predéterminee.

Application aux chariots élévateurs a fourche utilisés
pour la préparation de commandes.
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La présente invention concerne un chariot élévateur
a4 fourche muni d’un dispositif de blocage de palette
destiné & bloguer une palette levée par une fourche afin
que la palette n’‘oscille pas ou ne se déplace pas
accidentellement pendant son transport.

La figure 15 est une vue schématique en é&lévation
latérale d’un chariot classique 1 de préparation de
commandes. Dans un tel chariot 1, une fourche 2 et un
poste 3 d’opérateur sont soulevés solidairement si bien
que le chargement d’une charge est exécuté en position
haute. La référence 4 désigne un socle sur lequel est
placé un opérateur au poste 3. Une palette 6 dans
lagquelle est insérée la fourche 2 est bloquée par une
barre 5 de blocage placée a 1l’arriére du socle 4, c’est-
d-dire du cbété de la fourche 2 du chariot 1. La barre de
blocage 5 est supportée par le socle 4 afin qu’elle
puisse tourner  vers le  haut et vers le Dbas.
Habituellement, la barre de blocage 5 esgt disposée paral-
lélement & la fourche 2. Lorsque la barre de blocage 5 a
été insérée dans un trou de la palette 6 avec la fourche
2, cette barre 5 tourne vers le bas lors d’une manoeuvre
commandée par un opérateur. De cette maniére, la barre de
blocage 5 pousse un plateau inférieur de la palette 6
par-dessus et la palette 6 est ainsi bloguée. Pour que la
barre 5 soit débloquée, l’opérateur exécute une opération
inverse de celle du blocage. Dans cette opération
inverse, la barre de blocage 5 tourne vers le haut et
reprend sa position horizontale initiale si bien que le
blocage est supprimé. L‘'opérateur exécute manuellement
les opérations de blocage et de déblocage par commande
d’un levier et d'une pédale placés au poste 3
d’opérateur.

Lorsque la palette 6 oscille sur la fourche 2 alors
que 1’opérateur effectue un chargement & un emplacement
élevé, la charge peut tomber. La palette doit donc étre
bloquée. Le dispositif de blocage est libéré lorsque la
fourche est retirée de la palette si bien gue la palette
est placée sur une étagére ou sur le sol.
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Comme décrit précédemment, 1l’opération de blocage
est trés importante. L’ opérateur exécute donc
positivement cette opération de Dblocage. Cependant,
1’opération de déblocage n’est pas obligatoirement
exécutée au moment convenable. Lorsgqu’une opération de
déblocage est exécutée de fagon incompléte lorsque la
fourche est extraite de la palette placée sur une
étagére, la fourche ou le dispositif de blocage est mis
au contact de la palette si bien que celle-ci est retirée
avec la fourche et tombe de 1’'étagére. Si le dispositif
de blocage est libéré avant que la palette ne soit placée
en toute sécurité sur 1’'étagére, la palette est
déséquilibrée et elle oscille sur la fourche, suivant
1’état de la charge placée sur la palette, et il est
possible que la charge s’affaisse.

En outre, dans le cas ol la palette 6 est bloquée
selon la volonté de 1l’opérateur, 1l est possible que
1’'opérateur oublie d’exécuter 1’opération de blocage.
Dans ce cas, la palette 6 devient instable et la charge
peut s'affaisser.

L’invention a été réalisée pour la solution des
problémes précités. Elle a pour objet wun chariot
élévateur & fourche capable de débloquer positivement une
palette au moment convenable.

L’invention a aussi pour objet un chariot élé&vateur
qui permet un blocage positif de la palette au moment
convenable.

Dans un premier aspect, 1l’invention concerne un
chariot élévateur a fourche qui comprend : une fourche
destinée a é&tre insérée dans une palette, un dispositif a
treuil destiné & lever la fourche, et un dispositif de
blocage de palette destiné & bloguer la palette, le
dispositif de blocage de palette ayant une barre de
blocage qui peut &tre poussée entre un plateau inférieur
de la palette pour bloguer 1la palette, et, dans ce
chariot, le dispositif de blocage de palette supprime le
blocage de la palette lorsque 1l’intensité d’une force
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appliquée & la barre de blocage par le plateau inférieur
dépasse une valeur prédéterminée.

Dans un second aspect de 1l'invention, le dispositif
de blocage de palette supprime le blocage de la palette
lorsque la barre de blocage est déplacée vers le haut par
la force appliquée par le plateau inférieur.

Dans un troisiéme aspect de 1’invention, le
disposgitif de blocage de palette comprend : un organe
d’entrainement de barre de blocage destiné a déplacer la
barre de blocage vers le haut et vers le bas, et un
détecteur destiné & détecter un déplacement vers le haut
de 1la barre de blocage sous l’action de 1la force
appliquée par le ©plateau inférieur, et 1’ organe
d’entrainement de la barre de blocage supprime le blocage
de la palette lorsque le détecteur détecte un déplacement
vers le haut de la barre de blocage.

Dans un quatriéme aspect de 1’invention, Ile
dispositif de blocage de palette supprime le blocage de
la palette lorsque la fourche est mise dans un état dans
lequel la fourche peut étre retirée de la palette.

Selon les quatre premiers aspects de 1’invention,
la barre de blocage qui pousse le plateau inférieur de la
palette subit une force ascendante exercée par le plateau
inférieur lorsque la fourche est abaissée et la palette
est placée sur une étagére ou le sol. Lorsque 1’intensité
de cette force ascendante appliquée par le plateau
inférieur & 1la barre de blocage dépasse une valeur
prédéterminée, 1l est déterminé que la palette est en
place et 1le dispositif de blocage est automatiquement
débloqué. L' opérateur n’a donc pas a réaliser
manuellement une opération de déblocage. Le blocage est
libéré de facon convenable et les problémes précités ne
se posent pas. Comme 1’opération de déblocage est
exécutée aprés la mise en place de la palette sur une
étagére, etc., la charge de la palette n’est pas déséqui-
librée et ne s’affaisse pas. La valeur prédéterminée peut
8tre réglée a une valeur supérieure a 1l’intensité de la

-~

force appliquée par le plateau inférieur & la barre de
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blocage 1lorsque le chariot se déplace et 1la fourche
ogcille verticalement. Si la wvaleur prédéterminée est
établie & une valeur excessivement faible, le dispositif
de blocage est libéré chaque fois que le chariot roule et
gque la fourche oscille. Ainsi, la valeur prédéterminée
doit étre fixée d’'aprés la valeur de la force ascendante
appliquée par le plateau inférieur a la barre de blocage
lorsque le chariot roule, d’une maniére gqui peut é&tre
calculée, mesurée en réalité ou estimée. La wvaleur
prédéterminée peut &tre réglée & une valeur supérieure a
celle de la force ascendante. Le détecteur de la force
appliquée par le plateau inférieur & la barre de blocage
peut é&tre un capteur qui peut détecter une contrainte
agissant vers le haut sur la barre de blocage. Dans une
variante, le détecteur peut é&tre un capteur ou
interrupteur qui détecte un déplacement vers le haut de
la barre de blocage qui est supportée de maniére mobile
afin qu’elle puisse é&tre déplacée vers le haut en
fonction de la force exercée par le plateau inférieur.
Dans une variante, le détecteur peut é&tre séparé de la
barre de blocage et peut détecter cette force. Le
déplacement de la barre de blocage peut é&tre détecté
électriquement. Dans une variante, le déplacement de la
barre de blocage peut é&tre détecté par un dispositif
mécanique qui est relié mécaniquement au déplacement. La
barre de blocage peut étre rappelée par un ressort qui la
pousse vers le bas lors du blocage de la palette et qui
pousse la barre de blocage vers le haut lors du déblocage
de la palette, si bien que la barre de blocage tourne.

Dans un cingquiéme aspect, la barre de blocage est
supportée par le dispositif de blocage de palette par
1’intermédiaire d’un organe élastique qui pousse
élastiquement la palette.

Dans ce cinguiéme aspect, la palette est poussée
élastiquement par 1l’organe élastique. En conséquence, la
barre de blocage peut étre facilement déplacée vers le
haut par une force exercée par le plateau inférieur. En
outre, 1l’erreur de dimension du trou de la palette en
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direction verticale peut é&tre absorbée par 1’organe
élastique.

Dans un sixiéme aspect, 1l’invention concerne un
chariot é&lévateur qui comprend une fourche destinée a
8tre insérée dans une palette, un dispositif a treuil
destiné au levage de la fourche, un dispositif de blocage
d’une palette destiné & blogquer la palette, un détecteur
de palette destiné & détecter 1l'insertion de la fourche
dans la palette, et un détecteur de déplacement vers le
haut destiné a détecter un déplacement vers le haut de la
fourche, et, dans ce chariot, le dispositif de blocage de
palette blogque la palette aprés que 1le détecteur de
palette a détecté 1'insertion de la fourche dans la
palette et le détecteur de déplacement vers le haut a
détecté le déplacement vers le haut de la fourche sur une
distance prédéterminée.

Dans le sixiéme aspect, aprés que le détecteur de
la palette a détecté 1l'’insertion de la fourche dans la
palette et le détecteur de déplacement vers le haut a
détecté un déplacement vers le haut de la fourche, dont
la distance de déplacement n’est pas inférieure a une
valeur prédéterminée, le dispositif de blocage de palette
est piloté et la palette est blogquée. En conséquence,
1’ opération de blocage est exécutée automatiquement,
indépendamment de la volonté de 1’opérateur. Ainsi, il
n’est pas possible que 1’opérateur oublie de bloquer la
palette, c’est-a-dire que les problémes précités dus a
l’oubli du blocage de 1la palette par 1'opérateur ne
risque pas de se poser. Comme l’opération de blocage de
palette est exécutée aprés que le détecteur de palette a
détecté 1’insertion de la fourche dans la palette, il
n’est pas possible que 1l’opération de blocage soit
réalisée alors que la fourche n’est pas insérée dans la
palette. Il n’est pas possible d’effectuer une erreur de
blocage gi bien qu‘une défaillance du dispositif de
blocage de palette est évitée. En outre, 1l’'opération de
blocage de la palette est réalisée lors de la détection
d’un mouvement de la fourche vers le haut avec une
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distance de déplacement qui n’'est pas inférieure & une
valeur prédéterminée. L’opération de blocage peut donc
8tre exécutée positivement indépendamment de la hauteur
de 1l’'emplacement auquel est transportée la palette. La
palette n’est pas bloquée lorsque la fourche atteint une
hauteur prédéterminée par rapport au sol mais elle est
bloquée lorsque la fourche est soulevée d’une distance
qui n’est pas inférieure a une valeur prédéterminée
depuis la hauteur & laquelle le détecteur de palette
détecte 1l’insertion de la palette. Ainsi, si la valeur
prédéterminée est réglée & 20 cm et la palette est & une
hauteur de 100 cm au-dessus du sol, 1l’opération de
blocage est exécutée automatiquement lorsque la palette
est soulevée par la fourche & une position qui se trouve
34 120 cm au-dessus du sol. De méme, si la palette est
placée & 150 cm de hauteur par rapport au sol,
l’opération de blocage est exécutée automatiquement
lorsque la palette est soulevée par la fourche & un
emplacement qui se trouve & 170 cm au-dessus du sol.
Ainsi, méme dans le cas ol plusieurs palettes sont
empilées, chaque palette peut é&tre bloquée positivement
indépendamment de sa hauteur.

Dans un septiéme aspect de 1’invention, le
détecteur de déplacement vers le haut détecte Ile
déplacement vers le haut de la fourche sur une distance
prédéterminée d’aprés le temps de fonctionnement du
dispositif & treuil.

Dans le septiéme aspect, lorsque la vitesse de
levage de la fourche par le dispositif & treuil est
constante, il est possible de détecter le fait que 1la
fourche a atteint une position dont la hauteur n’est pas
inférieure a une valeur prédéterminée, grdce au produit
de la vitesse de levage et du temps de fonctionnement du
dispositif & treuil. La structure peut alors étre simple
et peu coliteuse. Si la vitesse de levage de la fourche
n’est pas constante, il est possible d’ajouter un capteur
de détection de la vitesse de levage et de détection du
fait que la fourche a atteint une position dont 1la
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hauteur n’est pas inférieure & une valeur prédéterminée,
d’aprés le produit du signal de sortie du capteur et du
temps de fonctionnement du dispositif & treuil. Si le
dispositif & treuil est commandé pendant une opération
continue de fermeture d’un commutateur commandé par
1’opérateur, le temps précité de fonctionnement est le
méme que le temps de fermeture de 1’interrupteur. Cette
opération peut étre facilement exécutée par des
dispositifs électriques bien connus.

Dans un huitiéme aspect de 1’/invention, le
dispositif & treuil comporte un moteur qui est une source
motrice pour le levage de la fourche, et le détecteur de
déplacement vers le haut détecte le déplacement vers le
haut de la fourche d’une distance prédéterminée d’aprés
le nombre de tours du moteur.

Selon le huitiéme aspect, la distance de levage de
la fourche est pratiquement proportionnelle au nombre de
tours du moteur. Lorsque le nombre de tours est détecté
et compté par un codeur et cette valeur comptée atteint
une valeur prédéterminée, il est décidé que la fourche a
atteint une position dont la hauteur n’est pas inférieure
4 une valeur prédéterminée. La structure peut alors étre
simple et peu cofiteuse.

Dans un neuviéme aspect de 1’invention, le
dispositif de blocage de palette comprend : une barre de
blocage qui peut étre poussée contre un plateau inférieur
de la palette, et un organe d’'entralnement de barre de
blocage destiné a déplacer la barre de blocage vers le
haut et vers le bas.

Dans le neuviéme aspect, la palette est bloquée
lorsque le plateau inférieur de la palette est poussé
par-dessus par la barre de blocage. En conséquence, la
palette peut é&tre bloquée positivement et une charge peut
en outre é&tre placée a la face avant du plateau supérieur
de la palette. Comme la barre de blocage est déplacée
vers le haut et vers le bas par un organe d’entrainement
de barre de blocage, cette barre peut &tre déplacée
automatiquement.
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Dans un dixiéme aspect de 1’invention, le
dispositif de blocage de palette supprime le blocage de
la palette d’'aprés une force ascendante appliquée par le
plateau inférieur a la barre de blocage.

Selon le dixiéme aspect, le blocage de la palette
est automatiquement supprimé lorsque la palette placée
sur la fourche est placée sur le sol. En conséqﬁence, la
palette peut é&tre facilement libérée de la fourche.

Dans un onziéme aspect de 1l’invention, un chariot
élévateur comprend une fourche destinée & é&tre insérée
dans une palette, un dispositif & treuil destiné au
levage de la fourche, un dispositif de blocage de palette
destiné 3 bloquer la palette, et un détecteur de palette
destiné & détecter 1’insertion de 1la fourche dans la
palette, et, dans ce chariot, le dispositif de blocage de
palette bloque la palette lorsque le détecteur de palette
détecte 1le fait gque la palette atteint une position
prédéterminée proche d’une partie d’extrémité de base de
la fourche.

Dans un douziéme aspect de 1’invention, le
dispositif de blocage de palette comprend : une barre de
blocage qui peut étre poussée contre un plateau inférieur
de 1la palette, la barre de blocage ayant une partie
inclinée, et un organe d’entrainement de barre de blocage
destiné & déplacer la barre de blocage vers le haut et
vers le bas, la partie inclinée vient au contact de la
palette lorsque la fourche est insérée dans la palette et
la barre de blocage est ainsi tournée, et le détecteur de
palette détecte 1le fait que la palette atteint une
position prédéterminée d’aprés le mouvement de rotation
de la barre de blocage.

Selon les onziéme et douziéme aspects, lorsque la
fourche est insérée dans la palette, celle-ci est automa-
tiquement bloquée par le dispositif de blocage de
palette. Il n’est donc pas possible que les problémes
posés par l'oubli par 1l’opérateur d’exécuter l’opération
de blocage de palette se pose. Puisque le blocage de la
palette est exécuté lorsque la palette atteint une
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position prédéterminée proche de la partie d’extrémité de
base de la fourche, il n’est pas possible que la palette
soit bloguée lorsque la fourche est insuffisamment
insérée. En conséquence, la fourche est insérée dans une
partie suffisamment profonde de la palette et la palette
est bloguée par le dispositif de blocage de palette. En
conséquence, le glissement et l’oscillation de la palette
peuvent é&tre empéchés positivement.

Dans un treiziéme aspect de 1’invention, un chariot
élévateur comprend : une fourche destinée a étre insérée
dans une palette, un dispositif & treuil destiné a lever
la fourche, un dispositif de blocage de palette destiné &
blogquer la palette, et un détecteur de palette destiné a
détecter 1l’insertion de la fourche dans la palette, et,
dans ce chariot, le dispositif de blocage de palette
blogue la palette lorsque la fourche est levée par le
dispositif & treuil dans un état dans lequel le détecteur
de palette détecte 1l’insertion de la fourche dans la
palette.

Selon le treiziéme aspect, la palette est bloquée
automatiquement lorsque le dispositif & treuil de levage
de la palette commence a fonctionner. Il n’est donc pas
possible que les problémes posés par 1l’oubli du blocage
de la palette par l’opérateur se posent encore. De plus,
il est possible d’empécher positivement 1’affaissement de
la charge sur la palette et d’empécher 1'opérateur de
tomber de la palette.

Dans un quatorziéme aspect de 1’invention, un
chariot élévateur comprend : une fourche destinée a é&tre
insérée dans une palette, un dispositif & treuil destiné
4 lever la fourche, un dispositif de blocage de palette
destiné a bloquer la palette, et un détecteur de position
de fourche, et, dans ce chariot, le dispositif de blocage
de palette blogque la palette lorsque le détecteur de
position de fourche détecte le fait que 1la fourche
insérée dans la palette occupe une position proche de la

face inférieure du plateau supérieur.
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Dans le quatorziéme aspect, aprés que la fourche a
été insérée dans la palette, pendant que la fourche est
levée vers une position proche de la face inférieure du
plateau supérieur de la palette, la palette est
automatiquement bloguée par le dispositif de blocage de
palette. Ainsi, il n’est pas possible que les problémes
posés par 1l’'oubli de blocage de 1la palette par
1’opérateur se posent encore. Comme la palette est
bloquée lorsque la fourche est en position proche de la
face inférieure du plateau supérieur de 1la palette,
l’oscillation de la palette provoquée par 1l’opération de
blocage est réduite du fait du contact du plateau
supérieur avec la fourche. L’oscillation de la palette
peut donc étre empéchée positivement du début a la fin de
1’ opération de blocage.

Dans un gquinziéme aspect de 1l’invention, un chariot
élévateur comprend en outre un détecteur de palette
destiné a détecter 1l’insertion de la fourche dans 1la
palette, et le dispositif de blocage de palette bloque la
palette lorsque le détecteur de palette détecte
1’insertion de la fourche dans la palette et le détecteur
de position de fourche détecte le fait que la fourche
insérée dans la palette occupe une position proche de la
face inférieure du plateau supérieur de la palette.

Dans le quinziéme aspect, la commande erronée du
dispositif de blocage de palette n’est pas possible. Ce
n‘est que lorsque la fourche est convenablement insérée
dans la palette que celle-ci peut étre bloquée.

Dans un seiziéme aspect de 1’invention, un chariot

~

élévateur comprend : une fourche destinée & é&tre insérée
dans une palette, un dispositif & treuil destiné au
levage de la fourche, et un dispositif de blocage de
palette destiné & bloquer 1la palette, et, dans ce
chariot, le dispositif de blocage de palette comprend

une barre de blocage mobile vers une premiére position en
saillie par rapport & une face supérieure de la fourche,
une seconde position inférieure & la premiére position et

une troisiéme position inférieure a la seconde position
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et de mise en contact avec un plateau inférieur de la
palette, un détecteur destiné & détecter un déplacement
de la barre de blocage de la premiére position & la
seconde position, et un organe d’entrainement de barre de
blocage destiné & déplacer la barre de blocage vers la
troisiéme position lorsque le détecteur détecte le dépla-
cement vers le haut de la barre de blocage.

Dans le seiziéme aspect, lorsque la fourche est
insérée dans la palette, la barre de blocage occupe la
premiére position & laquelle la barre de blocage dépasse
d’une face supérieure de la fourche. Lorsque la barre de
blocage vient au contact de la palette, elle est poussée
vers le bas et déplacée vers 1la seconde position.
L’insertion de la palette est détectée par le détecteur
lorsque la barre de blocage se déplace de la premiére
position a la seconde position, et 1'organe
d’entrainement de la barre de blocage est alors piloté.
L’organe d’entrainement de la barre de blocage déplace
cette barre de la seconde position vers la troisiéme
position qui est plus basse que la seconde position, si
bien que la barre de blocage vient au contact du plateau
inférieur de la palette. Ainsi, la palette est bloquée.
En d’autres termes, 1l’insertion de la fourche dans 1la
palette est automatiquement détectée, et la palette est
automatiquement blogquée & la suite de la détection. En
conséquence, les problémes posés par l’oubli de blocage
par 1l’opérateur peuvent &tre résolus positivement. Une
barre de blocage est utilisée dans deux buts, 1l’un étant
la détection de 1'insertion de la fourche dans la palette
et l’autre étant la poussée de la palette. Cette
disposition donne une structure simple.

Dans un dix-septiéme aspect, 1le chariot est un
chariot de préparation de commandes ayant un poste
d’'opérateur qui est levé avec 1la fourche, et Ile
dispositif de blocage de palette est placé au poste
d’opérateur.

D’autres caractéristiques et avantages de
1’ invention seront mieux compris & la lecture de la
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description gqui va suivre d’exemples de réalisation,
faite en référence aux dessins annexés sur lesquels

la figure 1 est une vue en perspective d’un chariot
élévateur &a fourche selon 1’invention, wvu depuis
l’arriére du chariot ;

la figure 2 est une vue en perspective d’un chariot
élévateur, vu depuis 1l’avant du chariot ;

la figure 3 est une vue en plan représentant un
dispositif de blocage de palette du chariot élévateur ;

la figure 4 est une vue en élévation latérale du
dispositif de blocage de palette ;

la figure 5 est une vue partielle en é&lévation
latérale du dispositif de blocage de palette ;

la figure 6 est wun diagramme synoptique d’un
circuit de pilotage du dispositif de blocage de palette ;

les figures 7(a) a 7(d) sont des vues illustrant
l’opération de Dblocage effectuée par le chariot
élévateur ;

les figures 8(a) a 8(c) sont des vues illustrant
1l’opération de déblocage exécutée par le chariot ;

la figure 9 est un diagramme synoptique d’un
dispositif de blocage de palette dans un second mode de
réalisation ;

la figure 10 est une vue en élévation latérale d’'un
chariot élévateur & fourche dans le second mode de réali-
sation ;

la figure 11 est un diagramme fonctionnel
illustrant l’opération de commande lors du blocage d’une
palette dans le second mode de réalisation ;

la figure 12 est un diagramme fonctionnel
illustrant 1l’opération de commande dans le cas du blocage
d’une palette dans un troisiéme mode de réalisation ;

la figure 13 est un diagramme synoptique d’un
dispositif de blocage de palette dans un quatriéme mode
de réalisation ;

la figure 14 est un diagramme fonctionnel
illustrant 1’opération de commande lors du blocage d’une
palette dans le quatriéme mode de réalisation ; et
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la figure 15 est une vue en élévation latérale d’'un
chariot élévateur & fourche classique.

On décrit dans la suite en détail des modes de
réalisation de 1l’invention en référence aux dessins. Les
références numériques identiques désignent des parties
analogues et leur description détaillée est omise. Les
figures 1 et 2 sont des vues en perspective d’un chariot
élévateur a fourche 1 appelé chariot de préparation de
commandes, qui permet un chargement & un emplacement
&levé alors gu’un opérateur se trouve a un poste 3
d’opérateur ou sur une palette 6.

Au centre du chariot élévateur & fourche 1, est
disposé un dispositif & mat 10. Le poste 3 d’'opérateur
sur lequel est placé 1l'opérateur est supporté par le
dispositif & mat 10 et est levé le long de ce dispositif
10. A l’arriére du poste 3 d’'opérateur est disposée une
paire de dents de fourche 2 fixée au poste 3 d’opérateur
et dépassant vers l’arriére. Du cbté opposé a la fourche
2, c'est-a-dire vers l’avant du chdssis du véhicule, est
placée une section 11 d’entrailnement comprenant un moteur

~

destiné & entrainer le chéssis du véhicule et un moteur
hydraulique destiné & l’entrainement d’un dispositif de
chargement et de déchargement. Un organe 12 de protection
de téte destiné & protéger 1l’opérateur est placé a la
partie supérieure du poste 3 d’opérateur. Une poignée 13
est placée & la partie gauche de 1l’avant du poste 3
d’opérateur. Une unité de manoeuvre 18 qui comporte un
accélérateur de 1l’avance et du recul du chéssis du
véhicule et un interrupteur pour le soulévement du poste
3 d'opérateur et de la fourche 2 sont placés a droite de
1'avant du poste 3 d’'opérateur. En outre, une barre 14 de
sécurité pratiquement en C, destinée & protéger
1’opérateur, est placée a la partie supérieure du poste
3. Une pédale 16 de frein est placée au plancher du poste
3 d’opérateur, c’‘est-a-dire a la face supérieure d’un
socle 4.

On se référe aux figures 3 a 5 pour la description
de la structure d‘un dispositif de blocage de palette.
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Une unité d’entrainement (organe d’entralnement de barre
de blocage) du dispositif 20 de blocage de palette est
logée dans le socle plat 4 disposé a une partie
inférieure du poste d’opérateur. Une barre 21 de blocage
de la palette dépasse de la plaque arriére 17 du socle 4
parallélement a la fourche 2. Chaqgue barre de blocage 21
a une forme en L et les deux barres de blocage 21 sont
opposées sur une vue en plan. Une partie d’extrémité de
base de chaque barre de Dblocage 21 est fixée &a une
équerre 23 par un boulon, et les deux barres de blocage
21 forment ensemble une configuration pratiquement en C.
Les parties supérieures des parties d’extrémité
supérieure des deux barres de blocage 21 constituent des
parties inclinées 22 telles que la partie d’extrémité
supérieure s’‘incline vers le bas. Une premiére partie
d'extrémité de 1’équerre 23 est supportée de maniére
pivotante par un arbre 26 disposé horizontalement sur le
socle 4. La structure précitée permet 1’entrainement en
rotation de la barre de blocage 21 autour de 1l’arbre 26.

Dans le socle 4 est disposé un vérin 30 de
puissance placé dans la direction Ilongitudinale du
chigsis du véhicule. La tige 32 de ce vérin 30 peut
s’allonger et se rétrécir par 1l’intermédiaire d’un pignon
non représenté, lorsqu’un moteur 31 fixé a une partie
d’extrémité du vérin 30 tourne dans le sens normal et
dans le sens inverse. Des deux c¢btés du vérin 30 sont
disposés un capteur 28 de détection d’entrée qui détecte
un état dans lequel la tige 32 est logée, et un capteur
29 de détection de distribution qui détecte un état dans
lequel 1la tige 32 est allongée respectivement. Par
exemple, les capteurs 28 de détection d’entrée et 29 de
détection de distribution sont formés d’un capteur
magnétique.

Une extrémité supérieure de la tige 32 est
raccordée & deux bielles 34 par un arbre 36. Une
extrémité inférieure de chaque bielle 34 est raccordée de
maniére pivotante a4 un arbre 35 porté par le socle 4. Le
centre de la bielle 34 est raccordé de maniére pivotante
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4 une premiére extrémité d’un amortisseur 40 par
1’intermédiaire d’un arbre 37. L’autre extrémité de
1’amortisseur 40 est raccordée de fagon pivotante a une
saillie 27 dépassant de la face supérieure de 1l’équerre
23 par un arbre 41. Comme décrit dans la suite,
1’amortisseur 40 absorbe une force appliquée a la barre
de blocage 21 1lorsque la palette 6 est bloguée.
L’amortisseur 40 comprend un ressort hélicoidal placé a
1l’intérieur et jouant le rdle d’un organe élastique.

Lorsque la tige 32 est logée dans le vérin 30 comme
indigqué sur la figure 4, la bielle 34 est & gauche par
rapport & l’arbre 35 et 1’amortisseur 40 raccordé a la
bielle 34 est tiré vers la gauche. L’équerre 23 et la
barre de blocage 21 tournent donc dans le sens contraire
des aiguilles d’une montre autour de 1’arbre 26. En
conséquence, la barre de blocage 21 est maintenue
horizontale & la méme position gque la fourche 2 en
élévation latérale. Lorsque de 1l’énergie électrique est
transmise au moteur 31 dans les conditions précitées, la
tige 32 du vérin 30 s’allonge. Comme 1’indique la figure
5, la bielle 34 est alors poussée vers la droite autour
de 1l’arbre 35 et 1’amortisseur 40 est aussi poussé vers
la droite. En conséquence, 1’équerre 23 tourne dans le
sens des aiguilles d’une montre autour de 1’arbre 26.
Comme 1’indique le trait plein, la barre de blocage 21
tourne dans le sens des aiguilles d’une montre autour de
l’arbre 26 et l’extrémité supérieure du cbté de la face
inférieure de la barre 21 pousse la face supérieure d’un
plateau inférieur placé a 1la face inférieure de la
palette 6 ou vient en contact par pression avec cette
face. La palette 6 est ainsi bloquée par la barre de
blocage 21.

Au contraire, lorsque le sens de la tension
appliquée au moteur 31 est inversé&, la tige 32 du vérin
30 est logée dans le vérin 30 et la bielle 34 tourne vers
la gauche autour de l’arbre 35 et 1’amortisseur 40 se
déplace aussi vers la gauche. L’équerre 23 et la barre de
blocage 21 tournent donc dans le sens contraire des
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aiguilles d’une montre autour de l’arbre 26 en revenant a
1’état horizontal.

Comme 1’indiquent les figures 7(a) a 7(d), dans le
dispositif 20 de blocage de palette sont placés des
capteurs qui détectent un déplacement de chaque partie. A
l'arriére de 1’équerre 23 qui fixe la barre de blocage 21
est placé un aimant 42 qui est un organe indiqué sous
forme sombre sur le dessin. Un capteur 43 de détection de
palette et un capteur 44 de détection d’atterrissage, qui
sont des capteurs magnétiques, sont incorporés afin
qu’ils transmettent un signal de détection lorsque les
capteurs sont fermés ou ouverts par la force magnétique
de 1l’'aimant 42. Comme 1’indiquent 1les figures 7(a) et
7(b), le capteur 43 de détection de palette est fermé par
l'aimant 42 Jlorsque la barre de Dblocage 21 est
horizontale. Comme 1’'indique la figure 7(c), le capteur
44 de détection d’atterrissage est fermé par 1’aimant 42
lorsque l’extrémité supérieure de la barre de blocage 21
tourne vers le bas d’un angle prédéterminé.

La figure 6 est un diagramme synoptique illustrant
la commande du dispositif 20 de blocage de palette. Les
signaux transmis par le capteur 43 de détection de
palette et 1le capteur 44 de détection d’atterrissage
parviennent 4 l’unité de commande 45 composée d’une unité
de traitement & microprocesseur MPU, et 1’unité de
commande 45 fait tourner le moteur 31 dans le sens normal
et dans le sens inverse, si bien que la tige 32 du vérin
30 peut étre sortie et rentrée et le blocage et le
déblocage de la palette 6 sont exécutés par la barre de
blocage 21.

L’'opération de blocage de la palette 6 exécutée par
le dispositif 20 de blocage de palette est maintenant
décrite. D’abord, comme 1’indique la figure 7(a), la
fourche 2 est insérée dans la palette 6 alors que la
barre de blocage 21 est maintenue horizontale. En suivant
la fourche 2, 1l’extrémité supérieure de 1la barre de
blocage 21 pénétre dans la palette 6 comme 1'’'indigue la
figure 7(b). Lorsque la fourche 2 est totalement insérée,
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une face supérieure de la partie inclinée 22 de la barre
de blocage 21 vient au contact de la face d’extrémité du
plateau supérieur 6a de la palette 6 si bien que la barre
de blocage 21 s’incline vers le bas en fonction de
l’angle d’inclinaison de la partie inclinée 22. Lorsque
toute la partie inclinée 22 de la barre de blocage 21 est
insérée dans la palette 6 comme 1’indique la figure 7(c),
la fourche 2 est totalement insérée dans la palette 6
comme 1’indique la figure 3. Simultanément, la barre de
blocage 21 a tourné vers le bas et 1l’aimant 42 est
remonté depuis la position du capteur 43 de détection de
palette.

En conséquence, le capteur 43 de détection de
palette est ouvert. Le signal de détection de palette
transmis par le capteur 43 parvient a 1’unité de commande
45. Simultanément, 1l’unité de commande 45 détermine
d’aprés les signaux du capteur 28 de détection d’entrée
et du capteur 29 de détection de distribution que la tige
32 du vérin 30 n’est pas en saillie. Ainsi, 1l’unité de
commande 45 détermine que la tige 32 n’a pas avancé.
Lorsque l’unité de commande 45 regoit ces signaux, elle
fait tourner le moteur 31 dans le sens normal si bien que
la tige 32 du vérin 30 avance et la barre de blocage 21
tourne vers le bas de maniére plus importante. En
conséquence, comme 1l’indique la figure 7(d) 1l'extrémité
supérieure de la barre de blocage 21 pousse la face
supérieure du plateau inférieur 6b de la palette 6 ou
vient en contact sous pression avec cette face, pendant
que la tige 32 du vérin 30 s’allonge. Dans cette
opération, la palette 6 est bloguée par la barre de
blocage 21. Simultanément, lorsque 1l’unité de commande 45
détecte un signal du capteur 29 de détection de
distribution pour détecter le fait que la tige 32 du
vérin 30 s‘est allongée, il est déterminé que la barre de
blocage 21 a blogqué 1la palette 6 et 1le moteur 31
s’arréte. Lorsque la fourche 2 est soulevée dans les
conditions précitées, la palette 6 est soulevée par la
face supérieure de la fourche 2. Lorsque la fourche 2
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continue & étre 1levée, la barre de Dblocage 21 tourne
encore vers le bas sous l’action de la force élastique de
1’amortisseur 40. En conséquence, la barre de blocage 21
pousse encore plus le plateau inférieur 6b. Ainsi, la
palette 6 est bloguée positivement par la fourche 2 et la
barre de blocage 21 lorsque 1la palette 6 est un peu
soulevée par la fourche 2 comme 1’indique la figure 7(d).
I1 est donc possible d’empécher 1l’oscillation de la
palette 6 ou son glissement en dehors de la fourche, et
les accidents peuvent é&tre évités, le fonctionnement
pouvant étre exécuté en toute sécurité.

Dans 1’'exemple précité, la fourche 2 est insérée
dans la palette 6 en position proche du plateau supérieur
6a. Si la fourche 2 est insérée dans la palette 6 en
position qui n’est pas proche de ce plateau supérieur 6a
(la fourche 2 est insérée dans la palette 6 prés du
plateau inférieur 6b par exemple), la barre de blocage 21
ne vient pas au contact du plateau supérieur 6a et ne
tourne pas lors de 1l’insertion. Le capteur 44 de
détection d’atterrissage ne passe pas de 1’état de
fermeture & 1’'état d’ouverture puisque 1’angle de
pivotement de la Dbarre de blocage 21 est petit.
Cependant, lorsque la fourche 2 est 1levée aprés
1’ insertion, de la maniére indiquée précédemment, la
partie inclinée 22 de 1'extrémité supérieure vient au
contact du plateau supérieur 6a. En conséquence, la barre
de blocage 21 tourne vers le bas lorsque la fourche 2
atteint une position proche de la face inférieure du
plateau supérieur 6a de la palette 6 et la palette 6 est
bloquée. En conséquence, une opération analogue a celle
qu’'on a déja décrite est exécutée indépendamment de la
position d’insertion de la fourche.

Dans les conditions indiquées sur la figure 7(d),
l’aimant 42 est distant du capteur 43 de détection de
palette et du capteur 44 de détection d’atterrissage. Les
deux capteurs 43, 44 sont donc a l’état ouvert. Gréce aux
signaux d’ouverture des capteurs 43, 44 et au signal
provenant du capteur 29 de détection de distribution,
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1’unité 45 de commande assure la commande du vérin 30 et
la palette 6 est bloguée par la barre de blocage 21
jusqu’d ce qu’un signal de libération décrit dans 1la
suite soit transmis & l’unité de commande 45.

Comme décrit précédemment, lorsque la fourche 2 est
insérée dans la palette 6, le plateau inférieur 6b est
pousgé par la barre de blocage 21 si bien que la palette
6 est bloquée. Ensuite, lorsque la fourche 2 est levée,
le plateau supérieur 6a de la palette 6 est poussé et
supporté par une face supérieure de la fourche 2, et le
plateau inférieur 6b de 1la palette 6 est poussé et
supporté par la barre de blocage 21. La palette 6 peut
donc étre bloguée de fagon plus ferme.

Dans ce mode de réalisation, 1l’opération de blocage
de la palette 6 est exécutée lorsque le capteur 43 de
détection de palette passe de 1l’état de fermeture a
1’état d’ouverture. Cette synchronisation est déterminée
afin que la fourche 2 soit insérée dans la palette 6 sur
une profondeur suffisante. En outre, cette
synchronisation est établie & un moment ol la fourche est
proche du plateau supérieur 6a de la palette 6 en
direction verticale ou aprés que la fourche est venue au
contact du plateau supérieur 6a. Lorsque le dispositif de
blocage de palette 20 est commandé alors que la fourche
est séparée du plateau 6a du cdté supérieur de la palette
6, la fourche souléve la palette 6 a condition que la
barre de blocage 21 pousse fermement le plateau inférieur
6b vers le bas. En conséquence, la fourche 2 wvient
s’appliquer sur le plateau supérieur 6a sous l’action de
la force de réaction de la barre de blocage 21. Ainsi,
une force qui agit sur la palette 6 varie beaucoup et la
palette 6 osgscille. Dans le mode de réalisation précité,
comme la palette 6 est levée par la fourche 2 lorsque
celle-ci peut étre en position proche du plateau
supérieur 6a ou aprés que la fourche 2 est wvenue au
contact du plateau supérieur 6a, ce dernier est au
contact de la fourche 2 et est supporté par celle-ci méme
gi la palette 6 osgcille. Dans le mode de réalisation
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précité, un détecteur de la position de la fourche
comporte la barre de blocage 21 qui a la partie inclinée
22 et 1l’aimant 42, et le capteur 43 de détection de
palette.

La partie inclinée 22 est proche de 1la partie
d’extrémité de base de la fourche 2 et dépasse un peu en
arriére de la partie d’extrémité de base de la fourche 2.
La position de la partie inclinée 22 est donc telle que
le capteur 43 de détection de palette peut passer de
1’état de fermeture a 1l’état d’'ouverture juste avant que
la palette 6 n’atteigne complétement la partie
d'extrémité de base de la fourche 2. L’angle de rotation
de la partie inclinée 22 obtenue par insertion de la
fourche 2 varie de 1l’angle d’inclinaison de la partie
inclinée et aussi avec la posgition de hauteur d’insertion
de 1la fourche 2 dans la palette 6. En conséquence,
l’angle de rotation de la partie inclinée 22 est établi
en prenant suffisamment en considération le fait que le
capteur 43 de détection de palette peut passer de 1’état
de fermeture a 1’état d’ouverture & un moment ou 1la
fourche 2 est suffisamment insérée dans la palette 6.

L’'opération de déblocage du dispositif 20 de
blocage de palette est décrite dans la suite. La figure
8 (a) représente un état dans lequel la palette 6 est
bloquée par la barre de blocage 21 et la fourche 2 qui
souléve la palette 6 pour le transport d’une charge. Dans
ces conditions, la barre de blocage 21 est poussée vers
le bas comme 1’'indique une fléche sur le dessin, et
1’'aimant 42 est distant de la position du capteur 44 de
détection d’atterrissage. En conséquence, le capteur 44
de détection d’atterrissage et le capteur 43 de détection
de palette passent a 1’état d’ouverture. Lorsque la
fourche 2 est abaissée comme 1’indique la figure 8(b) si
bien que 1la palette 6 est placée dans la section
d’ajustement 47, par exemple sur une étagére ou le sol,
la fourche 2 est séparée et abaissée par rapport au
plateau supérieur 6a. La barre de blocage 21 est donc
poussée vers le haut par le plateau inférieur 6b et la
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barre de blocage 21 tourne dans le sens contraire des
aiguilles d’une montre autour de l’arbre 26 en résistant
3 la force d’'élasticité créée par 1l’amortisseur 40.
Lorsque l’angle de rotation de la barre de blocage 21
atteint un angle prédéterminé al, 1l’aimant 42 a wune
position voisine du capteur 44 de détection
d’atterrissage et ce capteur 44 est fermé par 1’aimant
42.

Le signal de fermeture du capteur 44 de détection
d’atterrissage est transmis & 1’unité de commande 45.
L’unité 45 inverse alors le sens de fonctionnement du
moteur 31 et la tige 32 du vérin 30 est rentrée. De cette
maniére, comme 1’indique la figure 8(c), la barre de
blocage 21 tourne vers 1l’état horizontal initial et le
blocage de la palette 6 est supprimé. Lorsque le capteur
28 de détection d’entrée, qui détecte le fait que la tige
32 du vérin 30 est rentrée dans le vérin, est fermé,
l'unité 45 de commande <reconnait la suppression du
blocage. Dans les conditions précitées, 1le chariot
élévateur 1 recule afin de retirer la fourche 2 de 1la
palette 6.

Dans ce mode de réalisation, le déblocage de la
barre de blocage 21 est exécuté automatiquement. Comme la
palette 6 est bloguée par la barre de blocage 21 & partir
du moment oli la palette 6 est soulevée par la fourche 2
jusqu’au moment oll la palette 6 atteint une étagére ou le
sol, i1l n’est pas possible que la palette 6 oscille sur
la fourche 2 ou soit retirée de celle-ci. La sécurité du
fonctionnement est donc accrue. En outre, le fait que la
palette 6 a été placée sur une étagére ou le sol peut
Btre détecté automatiquement, et la palette 6 est
automatiquement 1libérée de la barre de blocage 21 grace
au signal de détection. En conséquence, le rendement de
1’opération de chargement et de déchargement est
remarguablement accru par rapport au cas classique dans
lequel 1le Dblocage de la Dbarre 21 est exécuté
manuellement. Dans ce mode de réalisation, le capteur 44
de détection d’atterrissage et 1’unité de commande 45 qui
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contracte le vérin 30 en fonction du signal de fermeture
du capteur 44 de détection d’'atterrissage sont utilisés
comme dispositif de déblocage. Pour gqu‘un déblocage
accidentel du dispositif de Dblocage ne puisse &tre
provoqué par les vibrations créées lors du roulement du
chariot élévateur 1, l’angle prédéterminé al indiqué pour
le mode de réalisation précédent doit étre réglé a une
valeur supérieure a une plage dans laquelle la barre de
blocage 21 peut tourner sous l’action des vibrations.
Dans le mode de réalisation précédent, 1’amortisseur 40
est utilisé afin que la barre de blocage 21 puisse
tourner vers le haut en cas de libération, mais d’autres
dispositifs peuvent étre mis en oeuvre selon 1l’invention.
Il faut noter que l’invention n’est pas limitée aux modes
de réalisation décrits dans le présent mémoire et que des
variantes peuvent &tre apportées dans son cadre.

La barre de blocage et le capteur 43 de détection
de palette sont utilisés comme détecteur de palette qui
détecte l’insertion de la fourche dans la palette dans le
mode de réalisation précité. La barre de blocage est
montée de fagon pivotante en étant poussée par un
regsgsort, et la partie inclinée se trouve & 1la partie
supérieure de la Dbarre de Dblocage. Cependant, Ile
détecteur de palette selon 1’invention n’est pas limité a
ce mode de réalisation car des variantes sont possibles.
Par exemple, un microcontact de détection de la palette
peut étre placé a proximité de la partie d’extrémité de
base de la fourche et peut donner le méme fonctionnement
et le méme effet. Comme dispositif de blocage de palette,
on a utilisé wune barre de blocage ou une unité
d’'entrainement de la barre de blocage, et les hommes du
métier connaissent des variantes entrant dans le cadre de
1/invention.

Il est aussi possible d’appliquer la présente
invention & divers types de chariot élévateur, par
exemple 3 des chariots gerbeurs et a contre poids.

On décrit maintenant un second mode de réalisation
de 1’invention.
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La figure 9 est un diagramme synoptique d’un
dispositif de blocage de palette dans un second mode de
réalisation. Des signaux provenant du capteur 43 de
détection de palette et du capteur 44 de détection
d'atterrissage sont transmis & 1l’unité de commande 45
composée d’une unité a microprocesseur MPU, et 1’'unité de
commande 45 fait tourner le moteur 31 dans le sens normal
et en sens inverse, si bien que la tige 32 du vérin 30
s’allonge et se rétrécit, et le blocage et le déblocage
de la palette 6 sont exécutés par la barre de blocage 21.
Un signal provenant du capteur 44 de détection
d’'atterrissage et un signal c¢réé& par manoeuvre d’un
interrupteur 51 de levage sont utilisés pour le blocage
de la palette 6 par la barre de blocage 21. Dans un
moteur hydraulique 52 (représenté sur les figures 9 et
10), qui entraine un vérin de levage (non représenté) qui
gsouléve le poste d'opérateur 3 et la fourche 2, est
incorporé un compteur d’impulsions 53 qui constitue un
détecteur de déplacement vertical composé d’un codeur qui
détecte le nombre de tours. Un signal transmis par ce
compteur d’impulsions 53 parvient a 1’unité de commande
45. Un signal de détection transmis par le capteur 28 de
détection d’'entrée qui détecte une position de la tige 32
du vérin 30 dans le cas du déblocage de la palette 6 est
transmis & 1’unité de commande 45. Un signal de détection
provenant du capteur 29 de détection de distribution
destiné & détecter une position de la tige 32 du vérin 30
en cas de blocage de la palette 6 est aussi transmis a
l1'unité de commande 45. Un signal transmis par un
interrupteur 54 a4 clé destiné a mettre en fonctionnement
et & arréter l’alimentation électrique du chariot
élévateur 1 dans son ensemble est aussi transmis a
l'unité de commande 45.

On se référe maintenant aux figures 7(a) a 7(d) et
11 pour la description du fonctionnement lors du blocage
de la palette 6 par le dispositif 20 de blocage de
palette. D’abord, au pas S1 de la figure 11, 1l’opérateur

~

ferme 1’/interrupteur a clé 54 et la fourche 2 est insérée
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dans la palette 6 alors que la barre de blocage 21 est
maintenue & 1’'état horizontal comme indiqué sur la figure
7(a). Ensuite, en suivant 1la fourche 2, 1l’extrémité
supérieure de la barre 21 de blocage pénétre dans la
palette 6 comme 1’indique 1la figure 7(b). Lorsque la
fourche 2 est totalement insérée, la face supérieure de
la partie inclinée 22 de la barre de blocage 21 vient au
contact de la face d’extrémité du plateau supérieur 6a de
la palette 6, et la barre de blocage 21 pivote vers le
bas d’aprés 1l’angle d’inclinaison de sa partie 22.
Lorsque cette partie 22 de la barre 21 est insérée dans
la palette 6 comme 1l’indique la figure 7(c), la fourche 2
est totalement insérée dans la palette 6 comme indiqué
sur la figure 3. Comme la barre de blocage 21 tourne vers
le bas, l’aimant 42 se déplace de la position du capteur
43 de détection de palette vers la position du capteur 44
de détection d’atterrissage.

En conséquence, le capteur 43 de détection de
palette est ouvert et le capteur 44 de détection
d’atterrissage est fermé comme 1l’indique le pas S3 de la
figure 11, et les signaux de ces capteurs 43, 44 sont
transmis & 1l’unité de commande 45. L’insertion de la
fourche 2 dans la palette 6 est détectée et déterminée
par l’unité de commande 45 lorsque le capteur 43 de
détection de palette passe de 1’état de fermeture a
1'état d’ouverture. Lorsque la palette 6 a été détectée
par le capteur 43 de détection de palette, 1’opérateur
fermé 1’interrupteur 51 de levage comme indiqué au pas
S4, et le moteur hydraulique 52 qui entraine la fourche 2
et le poste 3 de 1l’opérateur tourne. Les impulsions
créées lors de la rotation du moteur hydraulique 52 sont
comptées par le compteur d’impulsions 53. Comme 1’indique
le pas S5, lorsque le nombre d’impulsions atteint une
valeur prédéterminée, c’est-a-dire lorsqu’il est détecté
par l'unité de commande 45 que la fourche 2 est levée &
une position supérieure a une hauteur prédéterminée, le
programme passe au pas S6. Le pas S6 détermine par les
signaux transmis par le capteur 28 de détection d’entrée
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et le capteur 29 de détection de distribution que la tige
32 du vérin 30 n’est pas en saillie. Si la tige 32 du
vérin 30 n’est pas en saillie (allongée), le programme
passe au pas S7.

Au pas S7, l’unité 45 de commande fait tourner le
moteur 31 dans le sens normal afin gque la tige 32 du
vérin 30 avance et la barre de blocage 21 tourne plus
vers le bas. Lorsque la tige 32 du vérin 30 est allongée,
la partie d’extrémité supérieure de la barre de blocage
21 pousse la face supérieure du plateau inférieur 6b de
la palette 6 ou vient en contact par pression avec elle,
comme indiqué sur la figure 7(d). En conséquence, la
palette 6 est blogquée par la barre 21 comme indiqué au
pas 87 de la figure 11. Lorsque 1l’interrupteur 54 a clé
est ouvert au pas S1 de la figure 11, le programme passe
au pas S2 et l’état d’arrét est maintenu.

Dans ce cas, la distance de levage de la fourche 2
depuis le moment ol la fourche 2 est levée jusqu’au
moment ou le vérin 30 est piloté est déterminé par
exemple afin qu’elle corresponde & la hauteur de 1l’espace
délimité dans la palette 6 pour 1l’introduction de la
fourche 2. Dans une variante, la distance de levage est
déterminée comme étant la moitié de la hauteur de cet
espace dans la palette 6. Lorsque la distance de levage
de la fourche 2 est déterminée comme décrit précédemment,
la palette 6 peut étre blogquée dés qu’'elle a été levée
par la fourche 2. Evidemment, la distance de levage n'’est
pas limitée aux valeurs indiquées. La distance de levage
peut étre déterminée arbitrairement. Cette distance de
levage est déterminée afin que le nombre d’impulsions
correspondant aux tours du moteur Thydraulique 52
correspondant & la distance de levage soit établi au
préalable, et le nombre d’impulsions est compté jusqu’a
ce qu’il atteigne ce nombre au pas S5 de la figure 11.

Dans les conditions indigquées sur la figure 7(d),
l’aimant 42 est distant des capteurs 43 de détection de
palette et 44 de détection d’atterrissage. En
conséquence, les capteurs 43 et 44 sont ouverts. Gréce
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aux signaux d’ouverture de ces capteurs 43 et 44, l’unité
45 de commande assure la commande du vérin 30 et la
palette 6 est blogquée par la barre 21 jusqu’a ce qu’un
signal de libération, décrit dans la suite, soit transmis
4 1l’unité de commande 45.

Comme décrit précédemment, lorsque la fourche 2 est
insérée dans la palette 6, la palette 6 est détectée par
le capteur 43 de détection de palette. Lorsque
1l'opérateur pousse 1l’interrupteur 51 de levage et la
fourche 2 est levée & une distance prédéterminée, le
dispositif 20 de blocage de palette est entrainé et la
palette 6 est automatiquement blogquée par la barre de
blocage 21. En conséquence, lorsque l’opérateur monte sur
la palette 6 et effectue 1le chargement et le
déchargement, la palette 6 est totalement bloquée par la
barre de blocage 21. Ainsi, il n’est pas possible que la
palette 6 prenne un état instable. L’opérateur peut donc
exécuter en toute sgécurité ses travaux de chargement et
de déchargement. Comme la palette 6 peut étre bloguée
automatiquement, 1’opérateur ne peut pas oublier de
blogquer la palette 6. Des accidents peuvent donc é&tre
évités.

On décrit maintenant 1l’opération de déblocage du
dispositif 20 de blocage de palette. La figure 8(a)
représente un état dans lequel la palette 6 est bloquée
par la barre de blocage 21 et la fourche 2 souléve la
palette 6 pour transporter une charge. Dans ces
conditions, la barre de blocage 21 est poussée vers le
bas comme indiqué par la fléche sur le dessin et 1’aimant
42 est distant de la position du capteur 44 de détection
d’atterrissage. En conséquence, les deux capteurs 44 de
détection d’atterrissage et 43 de détection de palette
sont ouverts. Ensuite, comme 1’indique la figure 8(b), la
fourche 2 est abaissée si bien que la palette 6 est
placée dans la section de positionnement 47, par exemple
sur une étagére ou au sol. La fourche 2 est alors séparée
du plateau supérieur 6a de la palette 6 et abaissée.
L’arbre 26 de la barre de blocage 21 est abaissé avec la
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fourche 2. En conséquence, la barre de blocage 21 tourne
dans le sens contraire des aiguilles d’une montre autour
de l’arbre 26 de l’angle al. Du fait de la rotation de la
barre de blocage 21, 1l’aimant 42 tourne vers la position
du capteur 44 de détection d’atterrissage. Ce capteur 44
est donc fermé par l’aimant 42.

Le signal de fermeture du capteur 44 de détection
d’atterrissage est transmis & 1l’'unité de commande 45.
Celle-ci inverse le sens de fonctionnement du moteur 31
et la tige 32 du vérin 30 est rentrée. Ainsi, comme
1’indique la figure 8(c), la barre de blocage 21 tourne
vers l’état horizontal et le blocage de la palette 6 est
supprimé. Dans 1l’état dans lequel la tige 32 du vérin 30
est rentrée, la barre 21 est naturellement mise & 1’état
horizontal (état dans lequel le blocage est supprimé).
Lorsque l’aimant 42 occupe une position correspondant &
celle du capteur 44 de détection de palette, 1l est
déterminé que ce capteur 43 est fermé et il est aussi
déterminé, d’aprés les signaux des capteurs 28 de
détection d’entrée et 29 de détection de distribution,
que la tige 32 du vérin 30 est rentrée. L‘unité de
commande 45 reconnalt donc la suppression du blocage.

On décrit maintenant un troisiéme mode de
réalisation de 1l’invention.

Le pas S15 du diagramme fonctionnel de la figure 12
est différent du diagramme fonctionnel de la figure 11
décrit précédemment. Les autres pas du diagramme
fonctionnel de la figure 12 sont les mémes que ceux du
diagramme de la figure 11. Ainsi, pendant que la fourche
2 est en cours d’insertion dans la palette 6, celle-ci
est détectée par le capteur 43 de détection de palette
comme indiqué au pas S13, et 1l’'opérateur pousse
1’interrupteur 51 de 1levage du type & bouton-poussoir
comme indiqué sur la figure S14. Ensuite, le programme
passe au pas S815. Lorsqu’une période pendant Ilaquelle
1l’interrupteur de levage 51 est poussé dépasse d'une
période prédéterminée, c’est-a-dire lorsque la période
pendant lagquelle 1’interrupteur 51 de levage est poussé
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dépasse la période nécessaire au levage du plateau
supérieur 6a de la palette 6, 1l’unité de commande 45
pilote le vérin 30 par 1l’intermédiaire du moteur 31. En
conséquence, la barre de blocage 21 tourne vers le bas et
bloque la palette 6. Dans ce mode de réalisation, lorsque
la vitesse de levage de la fourche 2 est pratiquement
constante, la hauteur de 1levage de 1la fourche est
déterminée d’'aprés le produit de la vitesse de levage et
du temps de fonctionnement de poussée. Si la vitesse de
levage de la fourche 2 n’est pas constante, un capteur
qui détecte la vitesse peut étre ajouté, et la hauteur de
la fourche peut é&tre déterminée d’'aprés le produit du
signal de sortie du capteur et du temps de fonctionnement
de poussée, et la valeur peut étre comparée a une valeur
prédéterminée.

On décrit maintenant un quatriéme mode de
réalisation de 1l’invention.

La figure 13 est un diagramme synoptique d’un
dispositif de blocage de palette dans un quatriéme mode
de réalisation. Les signaux transmis par le capteur 43 de
détection de palette et 1le capteur 44 de détection

~

d’atterrissage parviennent & 1'unité de commande 45
composée d’une unité de traitement & microprocesseur MPU,
et 1l’unité de commande 45 fait tourner le moteur 31 dans
le seng normal et dans le sens inverse, si bien que 1la
tige 32 du vérin 30 peut sortir et rentrer, et le blocage
et le déblocage de la palette 6 par la barre de blocage
21 sont exécutés. Dans ce mode de réalisation, lorsque la
barre de blocage 21 blogque 1la palette 6, un signal
provenant du capteur 43 de détection de palette et un
signal de début de levage, créé lorsque l'interrupteur 51
de 1levage du poste 3 d’opérateur est fermé&, sont
utilisés. Un vérin de levage 55 destiné a lever le poste
d’opérateur auquel est intégré la fourche 2 est placé
dans le chéssis du véhicule. Le moteur hydraulique 52 qui
entraine une pompe 52a est entrainé et commandé par
1l’unité de commande 45 et le vérin de levage 55 est

commandé. Un signal de détection du capteur 28 de



10

15

20

25

30

35

beeede L

29

détection d’entrée qui détecte la position de la tige 32
du vérin 30 en cas de déblocage de la palette 6 est
transmig a4 l’unité de commande 45. En outre, un signal de
détection du capteur 29 de détection de distribution qui
détecte la position de la tige 32 du vérin 30 en cas de
blocage de 1la palette 6 est transmis a 1’unité de
commande 45, De plus, un signal provenant de
1’interrupteur 54 & clé destiné & fermer et ouvrir la
connexion & l’alimentation électrique de 1’ensemble du
chariot élévateur 1 est transmis & 1l’unité de commande
45.

On se référe aux figures 7(a) a 7(d) et 14 pour la
description de 1l’opération de blocage de la palette 6 par
le dispositif 20 de blocage de palette. D’abord, comme
1’indique le pas S1 de la figure 14, 1’opérateur ferme
1’interrupteur a clé 54 et la fourche 2 pénétre dans la
palette 6 alors que la barre de blocage 21 est maintenue
d l’état horizontal tel qu’'indiqué sur la figure 7(a). En
suivant la fourche, 1l’extrémité supérieure de la barre de
blocage 21 pénétre dans la palette 6 comme indiqué sur la
figure 7(b). Lorsque 1la fourche 2 continue a &tre
insérée, une face supérieure de la partie inclinée 22 de
la barre 21 vient au contact de la face d’extrémité du
plateau supérieur 6a de la palette 6, et la barre de
blocage 21 pivote wvers le bas en suivant 1’angle
d’inclinaison de la partie inclinée  22. Lorsque
1’ensemble de la partie inclinée 22 de la barre de
blocage 21 est inséré dans la palette 6 comme représenté
sur la figure 7(c), la fourche 2 est insérée totalement
dans la palette 6 comme 1l’indique la figure 3. Comme la
barre de blocage 21 tourne vers le bas, 1l’'aimant 42 se
déplace de la position du capteur 43 de détection de
palette & 1la position du capteur 44 de détection
d’atterrissage.

Comme 1’indique le pas S2, lorsque le capteur 43 de
détection de palette passe de 1’état de fermeture a
1’état d’ouverture, 1l’insertion de la fourche 2 dans la
palette 6 est détectée. Aprés la détection de 1l’'insertion
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de la fourche 2 dans la palette 6 comme indiqué au pas
83, 1l'’opérateur ferme 1’interrupteur de levage 51.
Lorsque 1’interrupteur 51 est fermé&, le vérin 55 de
levage est piloté par 1l’unité de commande 45 a 1l’aide du
moteur hydraulique 52 de la pompe, si bien que le poste
de 1l'opérateur 3 et la fourche 2 sont levés.
Simultanément, au pas S4, il est déterminé, par les
signaux provenant du capteur 28 de détection d’entrée et
du capteur 29 de détection de distribution, que la tige
32 du vérin 30 n’est pas en saillie. L‘unité de commande
45 détermine ainsi que la tige 32 n’‘est pas en saillie
(allongée) .

Lorsque ces signaux parviennent a 1l’unité de
commande 45, le moteur 31 tourne dans le sens normal si
bien que la tige 32 du vérin 30 s’allonge comme indiqué
au pas S5 et la barre de blocage 21 continue a tourner
vers le bas. Lorsque la tige 32 du vérin 30 s’allonge
comme indiqué sur la figure 7(d), la partie de
l’extrémité supérieure de la barre de blocage 21 est
poussée a la face supérieure du plateau inférieur 6b de
la palette 6 ou vient en contact par pression avec cette
face. La palette 6 est donc bloquée par la barre de
blocage 21.

Dans les conditions représentées sur la figure
7(d), 1l’aimant 42 est distant des capteurs 43 de
détection de palette et 44 de détection d’atterrissage.
En conséquence, ces capteurs 43 et 44 sont ouverts. Gréce
aux signaux d’ouverture des capteurs 43 et 44, 1l'unité de
commande 45 commande le vérin 30 et la palette 6 est
bloquée par la barre de blocage 21 Jjusqu’a ce gu’un
signal de libération, décrit dans la suite, soit transmis
a 1l’unité de commande 45.

Comme décrit précédemment, lorsque la fourche 2 est
insérée dans la palette 6, celle-ci est détectée par le
capteur 43. En outre, lorsque 1l’'opérateur pousse 1’inter-
rupteur de levage 51, le dispositif 20 de blocage de
palette est piloté et la palette 6 est automatigquement
bloquée par la barre de blocage 21. En conséquence,
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lorsque 1'opérateur passe sur la palette 6 et effectue
ses travaux de chargement et déchargement, la palette 6
est totalement bloquée par la barre de blocage 21. Ainsi,
il n’est pas possible que la palette 6 soit mise & un
état instable. L’'opérateur peut donc exécuter en toute
sécurité les travaux de chargement et de déchargement.
Comme la palette 6 peut étre Dbloguée automatiquement,
1’opérateur n’oublie pas de la bloguer. Les accidents
peuvent donc étre évités.

On décrit maintenant 1’opération de libé&ration du
dispositif 20 de blocage de palette en référence aux
figures 8(a) & 8(c) et a la figure 14. La figure 8(a)
représente un état dans lequel la palette 6 est bloquée
par la barre de blocage 21 et la fourche 2 souléve la
palette 6 ©pour transporter une charge. Dans les
conditions précitées, la barre de blocage 21 est poussée
vers le bas comme indiqué par la fléche sur le dessin et
l’aimant 42 est distant de la position du capteur de
détection d'atterrissage 44. En conséquence, le capteur
44 de détection d’atterrissage et le capteur 43 de
détection de palette sont tous deux ouverts. Ensuite,
comme l’indique la figure 8(b), la fourche 2 est abaissée
si bien que la palette 6 est disposée dans la section 47
de positionnement, par exemple une étagére ou le sol. La
fourche 2 est alors abaissée depuis le plateau supérieur
6a de la palette 6. L’arbre 26 de la barre de blocage 21
est donc abaissé avec la fourche 2, et la barre de
blocage 21 tourne dans le sens contraire des aiguilles
d’une montre autour de l’'arbre 26 de 1l’angle al. Du fait
de la rotation de la barre de blocage 21, 1l’aimant 42
tourne vers une position du capteur 44 de détection
d’atterrissage et ce capteur 44 est fermé par 1l’aimant
42,

Le signal de fermeture du capteur 44 de détection
d’atterrissage est transmis au dispositif de commande 45
comme indiqué au pas S6 de la figure 14. Ensuite, le
dispositif de commande 45 inverse le sens de
fonctionnement du moteur 31, et la tige 32 du vérin 30
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est rentrée comme indiqué au pas S8. De cette maniére,
comme 1l’indique la figure 8(c), la barre de blocage 21
tourne vers une position horizontale et le blocage de la
palette 6 est supprimé. Dans 1’état dans lequel la tige
32 du vérin 30 est rentrée, la barre de blocage 21 est
naturellement mise & 1’état horizontal (état dans lequel
le blocage est supprimé). L’unité de commande 45
détermine que le blocage est supprimé lorsque 1l’aimant 42
est proche de la position du capteur 43 de détection de
palette et ce capteur 43 est fermé, et aussi lorsqu’il
est déterminé, d’aprés les signaux provenant du capteur
28 de détection d’entrée et du capteur 29 de détection de
distribution, que la tige 32 du vérin 30 est rentrée.
Aprés que l’interrupteur de levage 51 a été fermé au pas
83, méme lorsque 1l’opérateur a retiré son doigt de
1’interrupteur 51, l’état de blocage peut étre maintenu
tant que le capteur 44 de détection d’atterrissage n’est
pas fermé au pas S6.

Dans le mode de réalisation précité, lorsque
1l’interrupteur de levage 51 est fermé&, le dispositif 20
de blocage de palette est commandé. Cependant, Ile
mouvement réel de la fourche 2 peut é&tre détecté par un
capteur ou interrupteur, et le dispositif de blocage de
palette 20 peut é&tre commandé par le signal de détection.

Bien entendu, diverses modifications peuvent &tre
apportées par l'homme de 1’art aux chariots qui viennent
d’étre décrits uniquement a titre d’exemple non limitatif

sans sortir du cadre de 1l’invention.
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REVENDICATIONS

1. Chariot élévateur & fourche, caractérisé en ce

qu’il comprend

une fourche (2) destinée & étre insérée dans une
palette (6),

un dispositif a treuil destiné & lever la fourche
(2), et

un dispositif (20) de blocage de palette destiné a
bloquer la palette (6), le dispositif (20) de blocage de
palette ayant une barre (21) de blocage qui peut é&tre
poussée entre un plateau inférieur (6b) de la palette (6)
pour blogquer la palette (6), et en ce que

le dispositif (20) de blocage de palette supprime
le blocage de la palette lorsque l’intensité d’une force
appliquée & la barre (21) de blocage par le plateau
inférieur (6b) dépasse une valeur prédéterminée.

2. Chariot é&lévateur selon 1la revendication 1,
caractérigsé en ce que le dispositif (20) de blocage de
palette supprime le blocage de la palette (6) lorsque la
barre (21) de blocage est déplacée vers le haut par la
force appliquée par le plateau inférieur (6b).

3. Chariot é&lévateur selon 1la revendication 2,
caractérisé en ce que le dispositif (20) de blocage de
palette comprend

un organe d’entrainement de barre (21) de blocage
destiné & déplacer la barre (21) de blocage vers le haut
et vers le bas, et

un détecteur destiné & détecter un déplacement vers
le haut de la barre (21) de blocage sous l’'action de la
force appliquée par le plateau inférieur (6b), et en ce
que

l’organe d’entrainement de la barre (21) de blocage
supprime le Dblocage de 1la palette (6) lorsque le
détecteur détecte un déplacement vers le haut de la barre
(21) de blocage.

4. Chariot élévateur selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le dispositif (20) de blocage de
palette supprime le blocage de la palette (6) lorsque la
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fourche (2) est mise dans un état dans lequel la fourche
(2) peut étre retirée de la palette (6).

5. Chariot é&lévateur selon 1l’une quelconque des
revendications 1 & 4, caractérisé en ce que la barre (21)
de blocage est supportée par le dispositif (20) de
blocage de palette par 1’intermédiaire d’un organe
élastique permettant une poussée élastique de la palette
(6) .

6. Chariot élévateur selon 1l’une quelconque des
revendications 1 & 5, caractérisé en ce que le chariot
est un chariot de préparation de commandes ayant un poste
d’opérateur qui est levé avec la fourche (2), et en ce
que le dispositif (20) de blocage de palette est disposé

sur le poste d’opérateur.
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