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La présente invention concerne un engin de levage, notamment 
une mini-grue.

Traditionnellement, les engins de levage de type mini-grue 
comprennent un châssis, une flèche montée sur le châssis pour soulever une 
charge, un train avant et un train arrière supportant le châssis, le train arrière 
étant monté pivotant par rapport au châssis autour d’un axe sensiblement 
vertical pour permettre à un opérateur de manœuvrer l’engin de levage.

Cependant, le châssis est relativement bas rapport au train arrière. 
Cela peut poser problème pendant le déplacement des mini-grues, en 
particulier lorsque la surface sur laquelle la mini-grue est déplacée est 
irrégulière ou lorsque la mini-grue doit passer par une rampe verticale reliant 
deux surfaces situées à des altitudes différentes, car le bas du châssis risque 
de frotter ou buter contre une marche ou un obstacle léger.

Par ailleurs, les engins de levage de type mini-grue sont 
classiquement conçus pour une utilisation dans des lieux à forte contrainte 
spatiale, comme des usines ou des chantiers. Il est donc important de disposer 
d’engins de levage compacts et maniables.

Enfin, les charges déplacées par les mini-grues peuvent avoir une 
masse de plusieurs tonnes. Les mini-grues doivent donc offrir le plus de 
garanties possibles en termes de stabilité pour éviter tout basculement 
accidentel pouvant entraîner des dommages corporels ou matériels.

Aussi la présente invention vise à pallier tout ou partie de ces 
inconvénients en proposant un engin de levage compact, maniable, stable, 
pouvant être déplacé sans difficulté sur une surface irrégulière.

A cet effet, la présente invention a pour objet un engin de levage 
comprenant une flèche destinée à soulever une charge, un châssis auquel est 
reliée la flèche, et un train arrière pour supporter en partie le châssis, 
caractérisé en ce que l’engin de levage comprend des moyens de liaison 
reliant le train arrière et le châssis, les moyens de liaison étant configurés pour 
autoriser un déplacement sensiblement vertical du train arrière par rapport au 
châssis entre une première position dans laquelle le train arrière est positionné 
par rapport au châssis de sorte que la garde au sol de l’engin de levage est 
minimale et une deuxième position dans laquelle le train arrière est positionné 
par rapport au châssis de sorte que la garde au sol de l’engin de levage est 
maximale, et en ce que l’engin de levage comprend des moyens 
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d’entraînement conçus pour déplacer le train arrière entre la première position 
et la deuxième position.

Ainsi, la garde au sol de l’engin de levage selon l’invention est 
réglable. Cela permet la manutention de l’engin de levage sur des surfaces 
irrégulières, présentant par exemple un obstacle comme une marche.

Selon un mode de réalisation préféré, les moyens d’entraînement 
comprennent un vérin hydraulique et un capteur de pression configuré pour 
détecter une valeur de pression seuil prédéterminée dans une chambre du 
vérin.

Un avantage de ces caractéristiques est d’éviter un basculement 
de l’engin de levage lorsque l’engin de levage déplace une charge.

En effet, le soulèvement d’une charge à l’avant susceptible de faire 
basculer l’engin de levage fait pencher le châssis de l’engin de levage vers 
l’avant. Simultanément, du fait de la liaison autorisant un déplacement vertical 
du châssis par rapport au train arrière, le train arrière reste sensiblement en 
place quand le châssis penche. Cela engendre dans la chambre intérieure du 
vérin soit une dépression soit une surpression, selon l’agencement du vérin ou 
du capteur. Le capteur détecte cette variation de pression. Sur la base de cette 
détection, des moyens de commande peuvent arrêter de façon automatique le 
déplacement de la flèche. Les moyens de commande peuvent en outre 
commander un déplacement de la flèche qui est l’inverse de celui ayant 
engendré la variation de pression dans la chambre intérieure du vérin, si bien 
que la flèche retrouve une position plus stable.

Selon un mode de réalisation préféré, les moyens de liaison 
comprennent deux bielles, chaque bielle comprenant une première extrémité 
montée pivotante par rapport au châssis et une deuxième extrémité reliée au 
train arrière par une liaison pivot, les deux bielles étant agencées l’une par 
rapport à l’autre en parallélogramme déformable.

Un avantage de ces caractéristiques est que le train arrière reste 
droit tout au long de son déplacement et que le centre de gravité de l’engin de 
levage est déplacé davantage vers l’arrière de l’engin de levage, à l’opposé de 
la charge soulevée. Cela limite les sollicitations mécaniques du train arrière et 
améliore la stabilité de l’engin de levage en opération.

Selon un mode de réalisation préféré, le vérin hydraulique 
comprend une extrémité reliée au train arrière par une liaison pivot, et une 
extrémité montée pivotante par rapport au châssis.
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Un avantage de cette caractéristique est d’ajouter une liaison 
supplémentaire entre le train arrière et le châssis, en plus de celles réalisées 
par les bielles, afin de limiter tout débattement angulaire possible entre le train 
arrière et les bielles. Cela empêche un mouvement de tangage du train arrière 
par rapport au châssis. La durée de vie du train arrière en est sensiblement 
améliorée.

Avantageusement, les moyens de liaison comprennent deux paires 
de bielles sensiblement symétriques par rapport à un plan longitudinal médian 
de l’engin de levage, chaque paire de bielles formant un parallélogramme 
déformable reliant le train arrière au châssis.

Un avantage de ces caractéristiques est une meilleure résistance à 
un couple relatif d’axe longitudinal entre le train arrière et le châssis, 
notamment lorsqu’une charge est soulevée latéralement. Cela améliore la 
durée de vie de la liaison entre le train arrière et le châssis.

De manière avantageuse, chaque bielle s’étend en biais par 
rapport à un plan transversal de l’engin de levage, de sorte que les bielles 
sensiblement symétriques de chaque paire forment un V.

Un avantage de cette caractéristique est une reprise améliorée des 
efforts transversaux subis par le train arrière. Cette caractéristique est 
particulièrement avantageuse lorsque le train arrière comprend une roue 
directionnelle montée mobile en rotation par rapport au train arrière autour d’un 
axe sensiblement vertical. Ainsi, la longévité de la liaison entre le train arrière 
et le châssis est améliorée.

Selon un mode de réalisation avantageux, le vérin hydraulique 
s’étend entre les deux paires de bielles.

Un avantage de ces caractéristiques est une réduction de 
l’encombrement transversal de l’engin de levage.

Selon un mode de réalisation avantageux, le train arrière comprend 
un bras de déport s’étendant en direction du châssis, et le vérin hydraulique est 
relié à une extrémité du bras de déport.

Cette caractéristique offre l’avantage, à course de vérin identique, 
d’augmenter l’amplitude de réglage de la garde au sol.

Il en résulte une capacité améliorée de déplacement et de 
franchissement de l’engin de levage sur une surface irrégulière ; cela sans 
engendrer de surcoût puisqu’il n’y a pas besoin pour augmenter cette 
amplitude de réglage de surdimensionner le vérin hydraulique.
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Selon un mode de réalisation préféré, l’engin de levage comprend 
deux pieds latéraux stabilisateurs mobiles par rapport au châssis entre une 
position déployée dans laquelle une extrémité distale des pieds latéraux 
stabilisateurs est destinée à venir en appui contre le sol et une position 
rabattue dans laquelle cette extrémité distale est destinée à être agencée à 
distance du sol, et l’engin de levage comprend une interface de fixation fixée 
au châssis, les moyens de liaison et les pieds latéraux stabilisateurs étant 
reliés au châssis par l’intermédiaire de l’interface de fixation.

Un avantage de ces caractéristiques est d’améliorer la longévité de 
la liaison entre le train arrière et le châssis tout en améliorant la stabilité de 
l’engin de levage en opération.

En effet, l’interface de fixation transmet aux pieds latéraux 
stabilisateurs les efforts transversaux subis par les moyens de liaison. De cette 
façon, les moyens de liaison ont une longévité améliorée.

Cela est utile dans le cas où la flèche s’étend sur un côté de l’engin 
de levage en supportant une charge, ce qui génère un couple d’axe 
longitudinal s’exerçant sur les moyens de liaison.

Selon un mode de réalisation préféré, les pieds latéraux 
stabilisateurs comprennent une extrémité proximale reliée à l’interface de 
fixation par une liaison pivot et une lumière ménagée entre l’extrémité 
proximale et l’extrémité distale, et l’engin de levage comprenant deux vérins 
présentant chacun une extrémité proximale reliée à l’interface de fixation par 
une liaison pivot et une extrémité distale montée coulissante dans la lumière de 
l’un des pieds latéraux stabilisateurs.

La mobilité de l’extrémité du vérin par rapport au pied latéral, par 
coulissement dans la lumière, permet d’améliorer la compacité transversale de 
l’engin de levage lorsque les pieds latéraux sont rabattus le long du châssis.

D’autres caractéristiques et avantages ressortiront clairement de la 
description ci-après d’un mode particulier de réalisation de l’invention, donné à 
titre d’exemple non limitatif, en référence aux dessins annexés dans lesquels :

- La figure 1 est une vue en perpsective d’un engin de levage 
selon un mode de réalisation de l’invention,

- La figure 2 est une vue en perspective de la partie arrière d’un 
engin de levage selon un mode de réalisation de l’invention,
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- La figure 3 est une vue de derrière d’un engin de levage selon 
un mode de réalisation de l’invention,

- La figure 4 est une vue de côté d’un engin de levage selon un 
mode de réalisation de l’invention,

- La figure 5 est une vue de côté d’un engin de levage selon un 
mode de réalisation de l’invention, montrant le train arrière en 
première position (traits pleins) et en deuxième position (traits 
pointillés).

La figure 1 montre un engin 1 de levage selon un mode de 
réalisation de l’invention. L’engin 1 de levage peut être une mini-grue, comme 
illustré sur la figure 1. L’engin 1 de levage peut être automoteur.

On précise que la description est réalisée par rapport à un 
référentiel cartésien lié à l’engin 1 de levage, l’axe X étant orienté dans la 
direction longitudinale de l’engin 1 de levage, l’axe Y étant orienté dans la 
direction transversale de l’engin 1 de levage, et l’axe Z étant orienté dans la 
direction verticale de l’engin 1 de levage. Ainsi, les orientations, directions et 
déplacements longitudinaux, transversaux, verticaux, avant ou arrière, haut ou 
bas, sont définis par rapport à ce référentiel.

L’engin 1 de levage comprend une flèche 2 destinée à soulever 
une charge, par exemple une charge dont la masse est inférieure ou égale à 
environ 2,5 tonnes, un châssis 4 sur lequel la flèche 2 peut être montée mobile 
en rotation autour d’un axe vertical, un train 6 avant comprenant notamment 
deux roues 8 avant pouvant être reliées au châssis 4 par deux poutres 10, ces 
deux poutres 10 pouvant être reliées au châssis 4 par une liaison glissière 
d’axe sensiblement parallèle à un axe longitudinal X de l’engin 1 de levage, de 
sorte que ces poutres 10 sont télescopiques, et un train 12 arrière supportant 
en partie le châssis 4.

Le train 12 arrière peut comprendre un bâti 14, une roue 16, et un 
flasque 18 sur lequel la roue 16 est montée mobile en rotation autour d’un axe 
sensiblement horizontal.

Le train 12 arrière peut comprendre une unique roue 16, comme 
cela est représenté sur les figures 1 à 5.

La roue 16 peut être directionnelle, le flasque 18 étant monté 
mobile en rotation par rapport au bâti 14 autour d’un axe sensiblement vertical. 
Cela augmente la maniabilité de l’engin 1 de levage.
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Le train 12 arrière peut comprendre un moteur 20 pour entraîner la 
roue 16 en rotation par rapport au flasque 18.

Selon l’exemple illustré sur les figures 1 à 5, le train 12 arrière 
comprend un levier 22 de manutention permettant à un opérateur de 
manœuvrer le train 12 arrière et par conséquent l’engin 1 de levage.

L’engin 1 de levage comprend des moyens de liaison reliant le train 
12 arrière au châssis 4. Les moyens de liaison sont configurés pour autoriser 
un déplacement sensiblement vertical du train 12 arrière par rapport au châssis 
4, entre une première position, visible sur la figure 4 et sur la figure 5 (en traits 
pleins), dans laquelle le train 12 arrière est positionné par rapport au châssis 4 
de sorte que la garde au sol de l’engin 1 de levage est minimale, et une 
deuxième position, visible sur la figure 5 (en traits pointillés), dans laquelle le 
train 12 arrière est positionné par rapport au châssis 4 de sorte que la garde au 
sol de l’engin 4 de levage est maximale.

En particulier, dans la première position, le plan formé par les 
surfaces d’appui des roues 8, 16 sur le sol peut être sensiblement 
perpendiculaire à l’axe de rotation de la flèche 2 par rapport au châssis 4, et 
dans la deuxième position, cet axe de rotation de la flèche 2 par rapport au 
châssis 4 est incliné par rapport au plan formé par les surfaces d’appui des 
roues 8, 16 sur le sol.

Comme illustré aussi sur la figure 5, l’axe de rotation de la roue 16 
peut être situé au-dessus d’un plan contenant les axes le long desquels 
s’étendent longitudinalement les deux poutres 10 lorsque le train 12 arrière est 
en première position, et être situé en-dessous de ce plan lorsque le train 12 
arrière est en deuxième position.

On notera que par déplacement sensiblement vertical on entend un 
déplacement d’une première position à une deuxième position avec une 
composante verticale non nulle, c’est-à-dire entre deux positions qui sont 
décalées selon un axe vertical Z de l’engin 1 de levage. Ce déplacement inclut 
donc un déplacement en translation circulaire comme cela est décrit ci-après.

En effet, selon l’exemple de réalisation des figures 1 à 5, les 
moyens de liaison comprennent avantageusement deux bielles 24 agencées 
l’une par rapport à l’autre en parallélogramme déformable. Ainsi, le mouvement 
du train 12 arrière par rapport au châssis 4 est ici un mouvement de translation 
circulaire. Chaque bielle 24 comprend ici une première extrémité 240 montée 
pivotante par rapport au châssis 4 autour d’une axe sensiblement parallèle à 
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un axe transversal Y de l’engin 1 de levage, et une deuxième extrémité 242 
reliée au train 12 arrière, notamment au bâti 14, par une liaison pivot P1, P2 
d’axe transversal Y.

L’engin 1 de levage comprend en outre des moyens d’entraînement 
conçus pour déplacer le train 12 arrière entre la première et la deuxième 
position.

Comme cela est illustré sur la figure 5, les moyens d’entraînement 
et les moyens de liaison peuvent être adaptés pour déplacer le train 12 arrière 
de la première position à la deuxième position de manière à pouvoir 
compenser une pente a qui est par exemple de l’ordre de 6°.

Les moyens de d’entraînement peuvent avantageusement 
comprendre un vérin 26 hydraulique et un capteur 28 de pression configuré 
pour détecter une valeur de pression seuil prédéterminée dans une chambre 
du vérin 26.

L’engin 1 de levage peut par ailleurs comprendre des moyens de 
commande, comme un servomoteur, conçus pour commander l’arrêt 
automatique d’un déplacement de la flèche 2 lorsque le capteur 28 de pression 
détecte la valeur de pression seuil prédéterminée. Les moyens de commande 
peuvent en outre être conçus commander un déplacement de la flèche 2 qui 
est l’inverse de celui ayant engendré la variation de pression dans la chambre 
intérieure du vérin 26, si bien que la flèche 2 retrouve une position plus stable.

Comme illustré sur la figure 5, le vérin 26 peut être agencé de sorte 
que, dans la première position, sa tige 30 soit déployée, et que, dans la 
deuxième position, sa tige 30 soit rétractée.

Selon une possibilité, les moyens d’entraînement comprennent un 
unique vérin 26. Les coûts sont ainsi réduits par rapport à une solution dans 
laquelle deux vérins seraient utilisés.

Les moyens de liaison peuvent comprendre, en plus de la paire de 
bielles 24, une deuxième paire de bielles 32. Ces deux paires de bielles 24, 32 
sont sensiblement symétriques par rapport à un plan longitudinal médian de 
l’engin 1 de levage, c’est-à-dire un plan sensiblement perpendiculaire à une 
direction transversale Y de l’engin de levage et séparant l’engin 1 de levage en 
deux parties sensiblement similaires. Ainsi, chaque paire de bielles 24, 32 
forme un parallélogramme déformable reliant le train 12 arrière au châssis 4.
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Comme illustré sur la figure 3, chaque bielle 24, 32 peut s’étendre 
en biais par rapport à un plan transversal YZ de l’engin de levage, de sorte que 
les bielles sensiblement symétriques de chaque paire forment un V.

Le vérin 26 hydraulique peut comprendre une extrémité 260 reliée 
au train 12 arrière, notamment au bâti 14, par une liaison pivot P3 d’axe 
transversal Y, et une extrémité 262 montée mobile en rotation par rapport au 
châssis 4 autour d’un axe transversal.

Le vérin 26 hydraulique s’étend de préférence entre les deux paires 
de bielles 24, 32.

Selon le mode de réalisation illustré sur les figures 1 à 5, le train 12 
arrière, notamment le bâti 14, peut comprendre un bras 34 de déport 
s’étendant en direction du châssis 4, de préférence selon une direction 
sensiblement parallèle à la direction longitudinale X de l’engin 1 de levage, et le 
vérin 26 hydraulique est relié par la liaison pivot P3 à une extrémité 340 distale 
du bras 34 de déport, c’est-à-dire l’extrémité du bras 34 de déport qui est la 
plus proche du châssis 4.

L’engin 1 de levage peut par ailleurs comprendre deux pieds 36 
latéraux stabilisateurs, mobiles par rapport au châssis 4 entre une position 
déployée, visible sur les figures 1 à 4, dans laquelle une extrémité 360 distale 
des pieds 36 latéraux stabilisateurs est destinée à venir en appui contre le sol 
et une position rabattue, visible sur la figure 5, dans laquelle cette extrémité 
360 distale est destinée à être agencée à distance du sol.

L’engin 1 de levage comprend également une interface 38 de 
fixation fixée au châssis 4. Les moyens de liaison et les pieds 36 latéraux 
stabilisateurs sont reliés au châssis 4 par l’intermédiaire de l’interface 38 de 
fixation.

En particulier, les bielles 24, 32 sont reliées à l’interface 38 de 
fixation par des liaisons pivot P4, P5 d’axe transversal Y.

Le vérin 26 hydraulique peut être relié au châssis 4 par 
l’intermédiaire de l’interface 38 de fixation ; le vérin 26 est par exemple relié à 
l’interface 38 de fixation par une liaison pivot P6 d’axe transversal Y.

Les pieds 36 latéraux stabilisateurs peuvent comprendre une 
extrémité 362 proximale reliée à l’interface 38 de fixation par une liaison pivot 
P7, P8 d’axe longitudinal X et une lumière 40 ménagée entre l’extrémité 362 
proximale et l’extrémité 360 distale. L’engin 1 de levage comprend de plus 
deux vérins 42 présentant chacun une extrémité 420 proximale reliée à 
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l’interface 38 de fixation par une liaison pivot P9, P10 d’axe longitudinal X et 
une extrémité 422 distale montée coulissante dans la lumière 40 du pied 36 
latéral correspondant.

La lumière 40 peut être agencée plus proche de l’extrémité 362 
5 proximale que de l’extrémité 360 distale du pied 36 latéral stabilisateur 

correspondant.
Bien entendu, l’invention n’est nullement limitée au mode de 

réalisation décrit ci-dessus, ce mode de réalisation n’ayant été donné qu’à titre 
d’exemple. Des modifications sont possibles, notamment du point de vue de la 

10 constitution des divers éléments, ou par la substitution d’équivalents 
techniques, sans sortir pour autant du domaine de protection de l’invention.
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1. Engin (1) de levage comprenant une flèche (2) destinée à soulever une 
charge, un châssis (4) auquel est reliée la flèche (2), et un train (12) arrière pour 
supporter en partie le châssis (4), caractérisé en ce que l'engin (1) de levage comprend 

des moyens de liaison reliant le train (12) arrière et le châssis (4), les moyens de 
liaison étant configurés pour autoriser un déplacement sensiblement vertical du train 
(12) arrière par rapport au châssis (4) entre une première position dans laquelle le 

train (12) arrière est positionné par rapport au châssis (4) de sorte que la garde au sol 

de l'engin (1) de levage est minimale et une deuxième position dans laquelle le train 

(12) arrière est positionné par rapport au châssis (4) de sorte que la garde au sol de 

l'engin (1) de levage est maximale, et en ce que l'engin (1) de levage comprend des 

moyens d'entraînement conçus pour déplacer le train (12) arrière entre la première 
position et la deuxième position, et dans lequel les moyens d’entraînement 

comprennent un vérin (26) hydraulique et un capteur (28) de pression configuré pour 

détecter une valeur de pression seuil prédéterminée dans une chambre du vérin (26).

2. Engin (1) de levage selon la revendication 1, dans lequel les moyens de 

liaison comprennent deux bielles (24), chaque bielle (24) comprenant une première 
extrémité (240) montée pivotante par rapport au châssis (4) et une deuxième 
extrémité (242) reliée au train (12) arrière par une liaison pivot (PI, P2), les deux 

bielles (24) étant agencées l'une par rapport à l’autre en parallélogramme 

déformable.

3. Engin (1) de levage selon la revendication 2, dans lequel le vérin (26) 

hydraulique comprend une extrémité (260) reliée au train (12) arrière par une liaison 
pivot (P3), et une extrémité (262) montée pivotante par rapport au châssis (4).

4. Engin (1) de levage selon la revendication 2 ou 3, dans lequel les 
moyens de liaison comprennent deux paires de bielles (24, 32) sensiblement 
symétriques par rapport à un plan longitudinal médian de l'engin (1) de levage, 

chaque paire de bielles (24, 32) formant un parallélogramme déformable reliant le 

train (12) arrière au châssis (4).
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5. Engin (1) de levage selon la revendication 4, dans lequel chaque bielle 

(24, 32) s'étend en biais par rapport à un plan transversal de l'engin (1) de levage, de 

sorte que les bielles (24, 32) sensiblement symétriques de chaque paire forment un V.

6. Engin (1) de levage selon la revendication 4 ou 5, dans lequel le vérin 
(26) hydraulique s’étend entre les deux paires de bielles (24, 32).

7. Engin (1) de levage selon l'une des revendications 1 à 6, dans lequel le 

train (12) arrière comprend un bras (34) de déport s'étendant en direction du châssis 

(4), et le vérin (26) hydraulique est relié à une extrémité (340) du bras (34) de déport.

8. Engin (1) de levage selon l'une des revendications 1 à 7, dans lequel 
l'engin (1) de levage comprend deux pieds (36) latéraux stabilisateurs mobiles par 
rapport au châssis (4) entre une position déployée dans laquelle une extrémité (360) 
distale des pieds (36) latéraux stabilisateurs est destinée à venir en appui contre le sol 

et une position rabattue dans laquelle cette extrémité (360) distale est destinée à être 

agencée à distance du sol, et l'engin (1) de levage comprend une interface (38) de 

fixation fixée au châssis (4), les moyens de liaison et les pieds (36) latéraux 

stabilisateurs étant reliés au châssis (4) par l'intermédiaire de l'interface (38) de 
fixation.

9. Engin (1.) de levage selon la revendication 8, dans lequel les pieds (36) 

latéraux stabilisateurs comprennent une extrémité (362) proximale reliée à l'interface 

(38) de fixation par une liaison pivot (P7, P8) et une lumière (40) ménagée entre 

l'extrémité (362) proximale et l'extrémité (362) distale, et l'engin (1) de levage 
comprenant deux vérins (42) présentant chacun une extrémité (420) proximale reliée 
à l’interface (38) de fixation par une liaison pivot (P9, P10) et une extrémité (422) 
distale montée coulissante dans la lumière (40) de l'un des pieds (36) latéraux 

stabilisateurs.
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