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RO 128286 B1

Inventia se refera la un lift de trepte, modular, destinat persoanelor cu disfunctii loco-
motorii.

Sunt cunoscute mai multe tipuri $i modele de constructie a lifturilor de trepte, care
folosesc o multitudine de solutii tehnice, pentru asigurarea functiilor de baza, acestea fiind:
rularea sau deplasarea, stabilizarea, functiile de siguranta.

Conceptele de constructie ale acestor lifturi cunoscute actual pot fi considerate a fi
monobloc, chiar daca lifturile respective au in componentd mai multe subansambluri, care,
pentru a alcatui o unitate completé si functionald, necesita suficientd manopera, avand in
acelasi timp si dezavantajul unor limite, in sensul ca aceste tipuri de lifturi nu pot fi echipate
atat initial, cat mai ales, ulterior, cu anumite dispozitive ajutatoare, optionale.

Este cunoscut un lift de trepte, alcatuit dintr-un carucior, care asigura mentinerea si
deplasarea liftului pe o cale de rulare, cu portiuni a caror panta variaza de la pozitia orizon-
tala la pozitia verticala si care este prevazut cu un mecanism de siguranta ce poate bloca
liftul pe calea de rulare, in caz de avarie, dintr-un agregat de propulsie care realizeaza
momentul motor, dintr-un stabilizator ce mentine pozitia scaunului liftului, dintr-un suport de
picioare, prevazut cu un mecanism de reglare si un scaun. Caruciorul este alcatuit dintr-o
placa de baza, de forma neregulata care, la partea inferioara, are forma de semicerc si care
este prevazuta cu o decupare. In partea superioara a placii de baza, sunt fixate, prin sudura,
niste suporturi prevazute cu doua orificii articulate in partea centrald, in care sunt montati
niste pivoti prin niste bucse de ghidare, asigurati prin niste semibucse. La celdlalt capat,
pivotii sunt prevazuti cu un orificiu in care este montat un bolt asigurat cu un inel elastic si
pe bolt sunt fixate niste parghii in care sunt fixate axele de sustinere a rolelor de ghidare prin
niste bucse, iar pe parghii, rolele sunt montate cu niste ruimentie radiali. Stabilizatorul liftului
este montat pe carucior, mentine pozitia verticald a scaunului si este prevazut cu un sector
dintat, ce angreneaza cu o coroana dintata si care este prevazut cu un orificiu in care este
montat un bolt pe care este montat un lagar articulat si ingurubat intr-un tirant. Pozitionarea
sectorului dintat este corelata cu pozitia rotorului care urmareste partea inferioara a caii de
rulare, precum si cu pozitia tirantului articulat de sectorul dintat si cu suportul de picioare
(RO 119940 B1).

Este cunoscut, de asemenea, un mecanism de control al functiei de stabilizare a unui
lift de trepte, la care caruciorul de rulare pe caile de rulare este prevazut cu niste role alca-
tuite, fiecare, din nigte semirole montate pe un ax de sustinere, cu niste lagare si prin niste
armaturi realizate din otel, care au forma a doi cilindri cu diamentre diferite, suprapusi,
formand un umar intre ei, care sustin niste rulmenti introdusi pe un ax de sustinere. Pe placa
stabilizatorului, este fixat un bolt, care are rolul de a limita cursa placii, care se migca liber,
intre niste opritoare, limitand inclinarea cadrului liftului (RO 123293 B1).

Este cunoscut, de asemenea, un mecanism de ghidare si conducere, pentru un lift
de trepte, la care perechea de role, care ruleaza pe calea de rulare, este alcatuita din cate
doua jumatati de role separate de o coroana de ghidare, si un corp principal este incorporat
intre fetele opuse ale celor doua jumatati de role si coroana de ghidare a axului de
conducere (JP 2010070329 A).

De asemenea, este cunoscut un lift de trepte, care are prevazuta, pe peretele din spate,
o platforma pliabila, destinata purtarii unor scaune cu rotile, manevrata prin intermediul unui
dispozitiv electric. Platforma este prevazuta cu niste rame rabatabile (CH 691773 AS).

Dezavantajele acestor lifturi sunt:

- limitarea sarcinii utile la 125 kg;

- imposibilitatea adaptarii unor dispozitive strict necesare, in anumite conditii de
utilizare, randament scazut;

- limitarea functionarii acestora pe anumite tipuri de trepte.
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Liftul de trepte, modular, conform inventiei, rezolva problema constructiei modulare,
in vederea adaptarii liftului la configuratii cu geometrii variabile ale scérilor pe care se mon-
teaza lifturile, iar rezolvarea acestei probleme a rezultat din diversitatea foarte mare de cons-
tructie a scarilor, atat din punct de vedere a geometriei acestora, cat si a dimensiunilor,
uneori critice, ale acestora. Astfel, rezulta rezolvarea a doua probleme tehnice, care sunt
stréns legate intre ele, si anume, posibilitatea functionarii in cat mai multe situatii de cons-
tructie actuala ale treptelor scarilor, precum si performante superioare de functionare din
punct de vedere al randamentului si al gabaritului, avand posibilitatea de a transporta sarcini
marite, precum $i utilizatori in pozitia agezat si in picioare, fata de majoritatea lifturilor cunos-
cute, care nu pot functiona in aceste conditii sau, in cel mai bun caz, functioneaza limitat.

Liftul de trepte, modular, conform inventiei, rezolva problema tehnica propusa, prin
aceea ca, pe modulul de transport, se fixeaza o placa ce contine echipamentul electric al
liftului, iar modulul de asezare este prevazut cu un dispozitiv auxiliar de coborare, care are
functia ca, la capatul cursei liftului, s coboare/ridice modulul de agezare de pe modulul de
transport, pe palierul scéarii, iar caruciorul de deplasare pe caile de rulare sustine rolele de
deplasare ale liftului, printr-o caseta de sustinere a axelor rolelor, care este formata dintr-un
corp oval si care prezinta un locas de fixare a unui ruiment, care se introduce prin axul unui
pivot, se fixeaza pe axa o roata dintata si se asigura cu un ax si cu o pana, dupa care este
fixat un ruiment care, la randul lui, se asigura cu un inel de siguranta, iar stabilizatorul este
alcatuit dintr-un prim brat aflat in legaturé cu un al doilea brat de anulare a efectului de
impanare al rotorului, atunci cand, intre primul brat si o teava, se formeaza un unghi mai
mare de 45°, si bratul sustine o bucsa in care se monteaza rotorul si o alté bucsa ce sustine
un mecanism de descarcare, montat in interiorul rotorului, sustinut de o placa si o bucsa, iar
peste bucsa amintitd, se monteaza un rulment, un corp de care este fixat un alt brat si un
sector danturat printr-un rulment si un opritor, si un al doilea brat este constituit dintr-un corp
de prevenire a impanarii, prin care trece o tija montata cu un arc, care se fixeaza pe o placa
de presiune a stabilizatorului, iar tija se afla in contact mecanic o cu suprafata a primului
brat, si atunci cand intre primul brat si o teava, se formeaza unghiuri care tind spre 90°, bratul
poate apasa tija, care comprima un arc, iar cu cat unghiul dintre brat si teava se apropie de
90°, cu atat asupra celui de-al doilea brat, este aplicatad, in sens opus, o forta tot mai mare,
astfel incat efectul de impanare este complet eliminat, iar modulul de asezare este montat
pe modulul de transport, prin intermediul unor cleme de prindere rapida, corespunzatoare
cu niste orificii practicate in placa stabilizatorului si suportul principal al caruciorului de rulare,
pe care se fixeaza corpul si caseta in care se introduc pivotii rolelor de deplasare, se asigura
la rotire cu nigte pene, iar in partea opusa a pivotilor, se fixeaza nigte corpuri danturate, care
conlucreaza impreuna si care fac in plan vertical un unghi de 180°, permitand o inscriere a
rolelor pe o cale de rulare cu raze de curbura foarte mici, iar in corpurile danturate, se
introduc alte corpuri, asamblandu-se intre ele, pentru sustinerea rolelor de deplasare a
caruciorului de rulare.

Niste planuri longitudinale trec prin axa de simetrie a pivotilor, atunci cand tevile caii
de rulare sunt drepte, formeaza un singur plan orizontal sau inclinat, iar atunci cand
caruciorul ruleaza pe o portiune a tevii caii de rulare, care are o raza in plan vertical convexa
sau concava, planurile longitudinale formeaza un unghi variabil, generat de rotirea pivotilor
care sunt legati mecanic rigid de grupurile de role, iar prin angrenarea unor roti danturate,
fixate pe axele pivotilor si rotirea acestora in sensuri opuse, este realizatd o legatura
mecanica, variabila, intre perechile de role, la orice valoare a unghiului pe care 0 genereaza
planurile longitudinale, optindndu-se, in acest mod, stabilitatea si flexibilitatea mecanismului
in plan vertical, iar pentru a egaliza fortele care solicita pivotii, deoarece intotdeauna pivotul
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dinspre sensul de coborare este solicitat mai mult decat celalalt pivot, raportul de angrenare
poate fi diferit de 1/1, iar nigte planuri prin axele de simetrie longitudinale ale corpurilor,
atunci cand tevile caii de rulare sunt drepte, formeaza un singur plan vertical, iar in momentul
cand caruciorul ruleaza pe o portiune a tevii care are o raza in plan orizontal, planurile deter-
min& un unghi variabil si, in acest caz, portiunile danturate ale corpurilor angreneaza intre
ele, realizand o legatura mecanica, variabila, intre acestea, prin care se obtine stabilitatea
si flexibilitatea mecanismului in plan orizontal, iar dantura corpurilor permite rotirea acestora
si in planurile amintite, iar prin combinarea dintre rotirea controlata a pivotilor in planurile
amintite si rotirea controlata a corpurilor prin care pivotii sunt lagaruiti in planurile mentionate
se asigura stabilitatea, in orice punct, din spatiul acestui mecanism.

Pe un suport principal al caruciorului pe care se monteaza rolele de deplasare, se
fixeaza un corp de forma literei L, in care sunt indroduse rolele, compus dintr-un ax pe care
se monteaza niste rulmenti, peste care este montata o rola incadrata de niste distantiere,
peste care este montata o brida fixata cu niste suruburi, iar rola opusa este prevazuta cu un
bolt si cu niste rulmenti, peste care intra o alta rola, asiguraté cu o piulita si cu un surub, si
tot, in corp, este montata si caseta in care se afla pivotii pe care se prind nigte brate ce
sustin grupurile de role, ce sunt constituite dintr-un ax, care se monteaza intr-o armatura
superioara, ce poarta niste ruimenti, precum si niste semirole si niste alti rulmenti, iar o
armatura inferioara se asigura cu o saiba si cu un surub.

Caseta este alcatuita dintr-un corp oval, in care se fixeaza un rulment, care se intro-
duce prin axul primului pivot pe care se fixeaza o roata danturata si se asigura cu pana, dupa
care se fixeaza un rulment, care se asigura cu un inel de siguranta, iar intr-un locas al
corpului, se fixeaza un rulment, un ax pe care se introduce o bucsa, o roata daturata si un
rulment, care se asigura cu un inel de sigurantd, iar intr-un alt locas al corpului se fixeaza
un alt ax, un rulment, o bucsa, o roata danturata si un alt ruiment, si se asigura cu un alt inel
de siguranta si, printr-un alt locas, trece axul celui de-al doilea pivot pe care se monteaza un
rulment, o roatd danturatd, asigurata cu o pana si un rulment, asigurat cu un inel de sigu-
rantd, iar rotile danturate au un numar de dinti diferiti, pentru a compensa efortul suplimentar
al pivotului dinspre partea de coborare a liftului, generat de fortele gravitationale.

Corpul fixat in partea opusa a pivotului prins in caseta este alcatuit dintr-un corp oval
pe care se monteaza niste placi, acestea fixandu-se cu un bolt si cu un inel de siguranta, iar
intre placi, intra primul pivot, iar intr-un locag al acestuia, sunt montati niste ruimenti si uninel
de siguranta, care distanteaza rulmentii, iar unul dintre pivoti si alti ruimenti se pozitioneaza
in niste locasuri, dupa care, peste niste placi, se fixeaza un corp danturat, de forma literei
u, prin care trece un ax, montat cu o bucsa, si se asigura cu un inel de siguranta, iar in corpul
danturat, prin niste locasuri ale corpului oval, se monteaza grupurile de role, asigurate cu
niste stifturi filetate.

Corpul fixat in partea opusa a pivotului prins in caseta este alcatuit dintr-un corp oval
pe care sunt fixate niste placi cu un bolt asigurat cu un inel de sigurantd, iar peste placi, se
fixeaz& un corp danturat, de forma literei u, cu un bolt pe care sunt montati niste ruimenti
distantati cu un inel de sigurantd, asigurand lagaruirea pivotului, iar la partea superioara a
boltului, se monteaza o bucsa, care se asigura cu un inel de siguranta.

Arborele principal este alcatuit dintr-un corp cilindric, in care sunt montati niste
rulmenti $i un ax pe care se fixeaza un pinion asigurat cu o pana, o saiba si un surub, iar
peste corp, se afla niste rulmenti asigurati cu un inel de sigurantd, iar partea frontala a
corpului cilindric se inchide cu un capac, iar in partea inferioara a corpului, se afla o coroana
danturata, fixata cu niste suruburi, ce angreneaza cu sectorul dintat al stabilizatorului.
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Modulul de agezare este fixat prin niste brate de lungimi egale, iar unul dintre brate
este fixat de o coroana danturata, si bratele sunt articulate, in partea inferioara, de un suport,
iar in partea superioard, sunt articulate de coroana danturata, prin intermediul unei placi,
care asigura legatura mecanica dintre dispozitivul de coborare si suportul de asezare, iar prin
rotirea unui pinion, se antreneaza coroana danturatd, coborand un plan c, pe o distanta,
mentinand pe intreg parcursul miscarii acest plan orizontal, astfel asigurandu-se pozitia
stabila a dispozitivului de coborare, iar la inceputul cursei de coborare, un servomotor
pozitioneaza un reazem elastic pe palierul inferior al treptelor si, la terminarea cursei, il
repozitioneaza in locasul initial al acestuia.

Modulul de asezare are posibilitatea de rotire, dupa doud axe diferite, in spatii
inguste, la treptele in spirala si la unghiuri mari, fiind prevazut cu trei placi, asamblate prin
cele doua axe, ce permit deplasarea, una dintre axe pentru deplasarea utilizatorului, iar a
doua axa de rotire, pentru rotirea modulului, pentru coborare, astfel coborarea utilizatorului
de pe lift, la lifturile care au sensul de urcare inspre partea dreapta a utilizatorului, axul de
rotire necesar deplasarii in spatii inguste se pozitioneaza in partea stanga spate, a sezutului,
iar axa de rotire, necesara coborérii utilizatorului de pe lift, se pozitioneaza in partea dreapta
spate, a sezutului, iar lalifturile care au sensul de urcare inspre partea stanga a utilizatorului,
axa de rotire necesara deplasarii in spatii inguste este pozitionata dreapta spate, iar axa de
rotire necesara coborarii utilizatorului de pe lift se pozitioneaza stanga spate.

Dispozitivul de coborare este alcatuit dintr-un suport pe care se fixeaza motorul cu
reductor, prevazut cu un pinion si o rola de ghidare, aflate in legatura cu un brat articulat cu
un ax si cu un brat articulat cu un alt ax, iar bratele sunt articulate de placa care asigura lega-
tura mecanica dintre dispozituivul de coborare si suportul de agezare, prin niste axe, iar pe
primul suport, se fixeazé o placa, prin niste distantiere, pe care este articulat un brat, printr-
un ax, iar un alt brat este articulat printr-un ax de un suport, ambele brate fiind articulate si
de o brida, prin niste axe, iar pe brida, se fixeaza un reazem, care poate fi cu arcuri concen-
trice, iar un motor de actionare liniar are articulata tija de o brida, care se prinde de un brat
si de un corp articulat de o brida, fixat de suport.

Pe modulul de transport, este fixat un suport de transport carucioare, alcatuit dintr-un
suport inferior si dintr-un suport lateral, suportul inferior fiind prevazut, in fiecare colt, cu cate
o lamela rabatabila, actionata electric de niste servomecanisme si este prevazut cu doua
ghidaje si cu doua lamele de actionare a unui senzor care are fixata pe el o balama, un
sector danturat, un servomecanism, un suport principal, un servomecanism, niste bucse, o
piulitd, un servomecanism, niste ghidaje si niste lagare fixate pe un suport, ce permit agata-
rea caruciorului de transport.

Suportul lateral al suportului de transport este alcatuit dintr-un suport, prevazut, in
partea inferioara, cu niste ghidaje, care se fixeaza, de un suport principal, prin intermediul
unor suruburi prevazute cu niste arcuri, iar pe suportul principal, sunt pozitionate un senzor
de proximitate, niste servomecanisme ale caror tije, care au un profil care sa permita
blocarea acestora, a bucselor, a piulitei, iar niste ghidaje sunt fixate in partea superioara in
lagarele care sunt fixate de o placa, de care este fixat si motoreductorul si surubul, printr-un
lagar, iar pe structura de rezistenta a caruciorului, sunt fixate o bucsa, prevazuta cu un
senzor, si 0 bucsa, precum si un alt senzor de proximitate.

Prin aplicarea acestei inventii, se obtin urmatoarele avantaje:

- posibilitatea instalarii si a functionarii a acestui tip de lift in configuratia adecvata a
caii de rulare pe trepte, unde alte lifturi cunoscute nu pot functiona, rezultand avantajul
de a creste sectorul de piata;

- functionarea pe scéri care au lungimea treptelor foarte mici;
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- functionarea pe scari in spirala care au deasupra lor tavane joase sau obstacole;

- adaptabilitate mare la configuratii variabile, chiar la trepte in elice la unghiuri mari;

- posibilitatea de a functiona avand inceputul céii de rulare pe prima treapta si nu
peste prima treaptd, conform fig. 5.5, fara a afecta lungimea utila a treptelor, in sensul de a
mari distanta dintre calea de rulare si perete sau balustradd, cum sunt cele cu element
retractabil, expus in fig. 5.6 si 5.7, la care aceasta distantd este mai mare din cauza
dispozitivului de retractare;

- functionarea in siguranta, cu sarcini nominale de 150 kg;

- posibilitatea persoanelor supraponderale si cu dificultati locomotorii de a beneficia
de o asemenea facilitate, adicad de a se deplasa cu usurintd intre doua sau mai multe
niveluri;

- randament superior fata de alte lifturi, datorita noilor solutii tehnice de alcatuire a
mecanismelor de baz3;

- din testele si incercarile efectuate, a rezultat un randament mai bun, cu cel putin
28% fata de alte lifturi cunoscute, din acest motiv, rezulta si avantajul de a folosi acumulatori
mai mici, precum si faptul ca poate functiona pe lungimi mai mari ale cailor de rulare, avand
in acelasi timp si dimensiuni mai mici;

- posibilitatea de adaptare si la trepte unde sunt necesare raze foarte mici ale caii de
rulare;

- posibilitatea de a transporta utilizatorul asezat direct pe caruciorul pe care il
utilizeaza la mers;

- posibilitatea de a putea fi produs in serii mari, avand modulul de transport comun
tuturor variantelor;

- posibilitatea de a fi transportat el insusi mai usor, cu costuri reduse, datorita
conceptului modular;

- in eventualitatea transportarii coletelor, acestea au un factor de umplere superior,
prin acesta, rezultdnd un volum mai mic; acest aspect este deosebit de important, in special,
cand se transporta la distante mari;

- raportul dintre greutatea proprie al liftului $i a greutatii sarcinii transportate este
superior fatad de lifturile cunoscute; din aceasta, rezultd avantajul unor costuri reduse la
materiale si la transport;

- costuri de productie mai mici, din cauza modului de transport comun tuturor
variantelor, dar si din cauza reducerii consumului de otel pentru componente, cu aproximativ
30% mai mici;

- posibilitate de instalare mai ugoara atat din cauza greutatii reduse, cat si din cauza
conceptului modular;

- lifturile cunoscute in prezent, cu exceptia celor drepte, au greutéti cuprinse intre 45
si 65 de kg, iar liftul conform inventiei este alcatuit din doua subansambluri, niciunul dintre
acestea nu depaseste 20 kg, plus dispozitivele optionale, care sunt separate, deci un
muncitor poate instala acest lift, fara a ridica greutati mai mari de 20 kg;

- aceste performante sunt posibile, datoritd modului de alcatuire a liftului, care permite
o adaptabilitate completa, pentru depasirea fiecarei situatii critice, precum si a utilizarii unei
solutii noi @ mecanismului de rulare si a unui stabilizator, modificat si completat intr-o
variantd imbunatatita, pentru a suporta sarcini mult mai mari, in asa fel incat, la o greutate
proprie mica, sa suporte sarcini considerabil mai mari.

Se d3, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura si cu figurile,
dupa cum urmeaza:

- fig. 1.1 si 1.2, schitd a unei scari de cladire, cu lungime foarte mica a treptelor;
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- fig. 2.1 si 2.2, schema geometrica de montare a unui lift, in situatia de la pct. 1.1 si
1.2;

- fig. 3, schema a unei trepte de scari care are portiuni in spirala si tavanul jos sau
alte obstacole care se afla deasupra lor;

-fig.4.1,4.2,4.3, 4.4, 4.5 si 4.6, scheme geometrice de montare a unui lift in situatia
configuratiei de la pct. 2.1 si 2.2;

- fig. 4.7 prezinta o schema geometrica de rezolvare prin rotire, de unde rezulta ca,
pentru o functionare optima, este necesara o rotire dupa doua axe distincte;

- fig. 4.8, tabelul 2 contine calcule din care rezulta eficienta fiecarei solutii luate in
parte;

- fig. 5.1, 5.2, scheme ale situatiilor din care rezulta distantele necesare b1 si b2 ale
caii de rulare peste prima treapta;

- fig. 5.3, figura din care rezulta imposibilitatea instalarii unei cai de rulare de pe al
carei lift aferent, utilizatorul sa poaté cobori, in conditii de siguranta, pe palier, deoarece
calea de rulare ar bloca usa, asemenea situatii nefiind acceptate de utilizatori;

- fig. 5.4 si 5.5, din aceste figuri, rezulta lungimea inferioara, admisibila, peste prima
treapta a caii de rulare, astfel incat usa sa poata fi utilizata, adica calea de rulare sa se
termine la nivelul primei trepte, in acest caz, distanta caii de rulare peste prima treapta este
egala cu 0;

- fig. 5.6 si 5.7 prezintd o solutie cunoscuta si denumita cale de rulare cu element
rabatabil. Astfel, pe calea de rulare 300, care se termina la nivelul primei trepte, este articulat
un element, o completare a caii de rulare 301, care, in timpul functionarii, este pozitionat in
prelungirea caii de rulare (fig. 5 si 6), iar in cazul neutilizarii liftului, acest element 301 se
rabateaza, pentru asigurarea accesului pe usa (fig. 5.7);

- fig. 5.8, tabelul 1 reprezintd valorile pentru situatiile din care rezultd distantele
necesare b1 si b2 ale caii de rulare peste prima treaptd, astfel incat liftul s& coboare pe
palier, iar utilizatorul s& poata urca sau cobori din lift, in conditii de siguranta.

Aceasta solutie are dezavantajul necesitatii unei distante mari a caii de rulare fata de
perete, distanta care este necesara pozitionarii mecanismelor de rabatare micgorand in
acest fel suprafata utila a treptelor.

Se observa ca o rotire a suportului de asezare cu numai 24,4° permite coborarea caii
de rulare cu 120 mm, altfel era necesara o tesire de neacceptat a suportului de picioare, in
sensul ca nu mai ramane o suprafata suficienta pentru sprijinul talpilor sau un decalaj necon-
fortabil pentru utilizator.

Referitor la rotirea suportului de asezare, trebuie precizat faptul cad majoritatea
lifturilor au in componenta dispozitive de rotire a sezutului sau a suportului de picioare,
manuale sau electrice, pentru a facilita coborarea utilizatorului pe palierul superior al trep-
telor. Astfel, la o urcare aliftului spre dreapta, utilizatorul fiind in pozitie asezata pe lift, sensul
de rotire la palierul superior trebuie sa fie tot inspre dreapta, iar axa de rotire poate fi sub
centrul sezutului sau pentru o facilitate mai buna, in partea dreapta, spate;

- fig. 6.1 reprezinta distribuirea fortelor la care este solicitat un lift de trepte, precum
si valorile comparative ale acestora intre o utilizare normald, adica greutatea maxima a
utilizatorului de 125 kg si o greutate a utilizatorului de 160 kg;

- fig. 6.2 reprezinta o situatie in care utilizatorul nu poate flexa genunchii, iar
transportul acestuia este necesar sa se efectueze avand pozitia in picioare, precum i
valorile fortelor comparativ intre doua greutati ale utilizatorului, 125 kg, valoare maxima
utilizata, si 160 kg, valoare nominala.
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Prezentdm procentual valorile comparative intre utilizarea liftului cu persoana in
pozitia agezata si avand o greutate mai mica sau egala cu 125 de kg, comparativ cu o per-
soanain aceeasi pozitie, dar avand greutatea de 160 de kg: R1 creste cu valori mai mari sau
egale cu 19%; R2 creste cu valori mai mari sau egale cu 19%; R3 creste cu valori mai mari
sau egale cu 21%;

- fig. 7.1, schema unui lift care roteste suportul de asezare pe palierul superior, avand
axul pe mijlocul sezutului si sensul de rotire in partea dreapta. Aceasta solutie are dezavan-
tajul ca, la o rotire completa de 90°, bratul drept ar lovi in perete, iar pentru a evita aceasta
situatie, ar fi necesar fie sa departam calea de rulare de perete, in acest caz ocupand foarte
mult din zona de trecere a treptelor, fie sa lungim calea de rulare peste ultima treaptd, in
acest caz, blocand o suprafata din palier,;

- fig. 7.2, schema unui lift care are pozitionat axul de rotire in partea dreapta spate,
iar sensul de rotire inspre dreapta. Prin aceasta solutie, se poate obtine o rotire completa la
90°, astfel incat sa pozitioneze utilizatorul intr-o pozitie optima deasupra palierului, nece-
sitdnd, Tn acelasi timp, si o cale de rulare mai scurta, sau, fara profilari suplimentare nece-
sare, pentru a evita lovirea bratului dreapta al suportului de agezare in calea de rulare;

- fig. 7.3 si fig. 7.4, din aceste figuri, rezulta imposibilitatea rotirii in partea stanga a
liftului, rotire strict necesara in anumite zone de functionare, prezentate anterior, in cazul in
care rotirea se va efectua dupa axele pozitionate in centrul sezutului sau in dreapta spate;

- fig. 7.5 reprezinta solutia optima de pozitionare a axului de rotire, in cazul in care
este necesara rotirea liftului spre stanga, in timpul functionarii.

La lifturile care au sensul de urcare inspre partea stanga, se repeta aceste situatii,
dar in sens invers.

Din analiza situatiilor prezentate in fig. 7.1 pana la 7.5, pentru a efectua aceasta
functie in mod optim, rezultd necesitatea efectuarii rotirii dupa doua axe de rotire distincte
atat a sezutului, cat si a suportului de picioare, astfel, pentru ca utilizatorul s& poata cobori
pe palierul superior, axa de rotire trebuie sa fie pozitionata in partea dreapta spate, conform
fig. 7.2, iar pentru rotirea necesara in timpul functionarii la urcarea si coborarea liftului pe
trepte, astfel ca suportul de picioare sa nu loveasca in trepte, situatie prezentata in fig. 4.7,
solutia optima este ca pozitionarea axului, dupa care are loc rotirea, sa fie in partea stanga
spate, conform fig. 7.5. In continuare, prezentam cresterile procentuale ale fortelor, compa-
rand utilizarea liftului cu o persoana transportata in picioare, avand greutatea mai mica sau
egala cu 125 kg, comparativ cu o alté persoana, transportata in aceleasi conditii, avand o
greutate de 160 kg, astfel: R1 creste cu 19%; R2 creste cu 19% si R3 creste cu 24%.

Situatia cea mai critica, si anume, diferenta solicitarilor intre un lift standard (greutate
maxima 125 kg), utilizat normal in pozitie sezand, si transportarea unui utilizator avand
greutatea de 160 kg, avand pozitia in picioare, astfel: R1 creste cu 19%; R2 creste cu 19,3%
si R3 creste cu 93,87%.

Rezulta faptul ca valoarea eforturilor transferate de catre rotor inspre calea de rulare
aproape se dubleaza, deci este strict necesara adaptarea mecanismelor de baza la alte
criterii de performanta, pentru a face fata acestor solicitari.

Din analiza acestor valori, rezultd necesitatea adoptarii unor noi solutii tehnice ale
mecanismelor de baza ale liftului, pentru a corespunde acestor cerinte de solicitare;

- fig. 8, vedere a mai multor variante ale unui lift de trepte modular, conform inventiei,
cu variantele constructive complete, realizate in vederea functionarii in toate situatiile;

- fig. 9.1, vedere a modulului de transport din alcatuirea liftului din fig. 8;

- fig. 9.2, vedere a subansamblurilor principale ale modulului de transport din fig. 9.1;

- fig. 10.1, vedere la un prim nivel de expandare a caruciorului |, din alcatuirea liftului,
conform inventiei,
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- fig. 10.2, vedere a unei casete A a caruciorului |, expandat la nivel de repere;

- fig. 10.3, vedere a unui corp B al caruciorului |, expandat la nivel de repere;

- fig. 10.4, vedere a unui corp C al caruciorului |, expandat la nivel de repere;

- fig. 10.5, vedere a unei role D a caruciorului |, expandat la nivel de repere;

- fig. 10.6, vedere a unei role E a caruciorului |, | expandat la nivel de repere;

- fig. 10.7, vedere a subansamblurilor F, G, H si J, expandate la nivel de repere;

- fig. 10.8, detalii ale casetei A din alcatuirea caruciorului I;

- fig. 10.9, vedere a casetei A din alcatuirea caruciorului ;

- fig. 11.1, vedere a stabilizatorului I, la un prim nivel de expandare;

- fig. 11.2, vedere a subansamblului L al stabilizatorului 1l, expandat la nivel de

repere;

- fig. 11.3, vedere a subansamblului M al stabilizatorului I, expandat la nivel de
repere;

- fig. 11.4, vedere a subansamblului N al stabilizatorului I, expandat la nivel de
repere;

- fig. 11.5, vedere a subansamblului O al stabilizatorului Il, expandat la nivel de
repere;

- fig. 12, vedere a arborelui principal lll, expandat la nivel de repere;

- fig. 13.1, vedere a dispozitivului R, la nivel de ansamblu;

- fig. 13.2, vedere a dispozitivului de coborare R a suportului de asezare S, in cazul
in care calea de rulare nu depaseste prima treapta, la un prim nivel de expandare;

- fig.13.3, vedere de sus a dispozitivului de coborare R;

- fig.13.4, vedere laterala a dispozitivului de coborére R;

- fig.13.5, alta vedere laterala a dispozitivului de coborare R;

- fig.13.6, sectiune prin modulul de agezare S, cu posibilitate de rotire dupa doua axe
dierite;

- fig. 14.1, vedere a dispozitivului de coborare R, expandat la nivel de subansambluri
secundare;

- fig. 14.2, vedere a subansamblului U1, expandat pana la nivel de repere;

- fig. 14.3, vedere a subansamblului U2, expandat pana la nivel de repere;

- fig. 14.4, vedere a subansamblului U3, expandat la nivel de repere;

- fig. 14.5, vedere a subansamblului U4, expandat pana la nivel de repere;

- fig. 14.6, vedere a subansamblului V, expandat pana la nivel de subansambluri
secundare;

- fig. 14.7, vedere a subansamblului secundar V1, expandat la nivel de repere;

- fig. 14.8, vedere a subansamblurilor secundare V2 si V3, expandate la nivel de
repere;

- fig. 14.9, vedere a subansamblului secundar V4, expandat la nivel de repere;

- fig. 14.10, vedere a subansamblului secundar Z, expandat la nivel de repere;

- fig. 14.11, o prezentare secventiala a fazelor de coborére a utilizatorului de pe lift,
atunci cand calea de rulare nu depaseste prima treapta;

- fig. 14.12, in aceasta figura, este prezentatd constructia liftului, in cazul in care
calea de rulare nu poate sa depaseasca prima treapta, mai exact, are inceputul in dreptul
primei trepte;

- fig. 15.1, vedere a unui suport de sustinere (partea inferioard) a unui carucior $i
componentele acestuia;

- fig. 15.2, vedere cu pozitia componentelor suportului inferior in momentul urcarii
caruciorului pe suport;
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- fig. 15.3, vedere a unui carucior blocat pe suportul inferior si pregatit pentru ridicare;

- fig. 15.4, vedere a dispozitivului de transport T al caruciorului, la nivel de sub-
ansambluri;

- fig. 15.5, vedere a dispozitivului de transport T al caruciorului.

Liftul de trepte, modular, conform inventiei (fig. 8), este alcatuit: dintr-un modul de
transport T, pe care se fixeaza, printr-o prindere rapida cu cleme, un modul de asezare S,
in mai multe variante constructive, un modul de stocare a echipamentelor electrice si elec-
tronice P ale liftului $i un modul de coboréare R, care este montat intre modulul de transport
T si modulul de asezare S, prin acelasi sistem de prindere rapida, ca in fig. 8.

Modulul de transport T, conform fig. 7, este dispozitivul care contine toate mecanis-
mele functionale ale liftului, asigura deplasarea, stabilizarea si functiile de siguranta ale
acestuia, prevazutad prin reglementarile legislative din domeniu. Acest modul permite, in
acelasi timp, fixarea simpla si rapida a diverselor suporturi de agezare sau a altor dispozitive
ajutatore.

Modulul de transport T poarta, la partea sa superioara, un carucior |, care este preva-
zut cu niste grupuri de role H, J, F si G, care transporta caruciorul | i, totodata, toate modu-
lele, pe o cale de rulare K, impreuna cu alte grupuri de role de la partea inferioara a liftului.

Modulul de asezare S poate fi alcatuit in mai multe variante, dupa cum urmeaza:

- modulul de agezare $1, care este un suport de asezare simplu, farad mecanisme de
rotire;

- modulul de agezare S2, care este un suport de agezare prevazut cu mecanism de
rotire dupa o singura axa a sezutului;

- modulul de agezare S3, care este un suport de asezare prevazut cu mecanisme de
rotire a sezutului, precum si a suportului de picioare, dupa doua axe;

- modulul de asezare S4, care este un suport de asezare pentru mers in picioare;

- modulul de asezare S5, care este un dispozitiv de transport al utilizatorului agsezat
pe carucioare nemodificate sau cu modificari minime, in functie de abilitatile utilizatorului;

- modulul de asezare S6, care este un dispozitiv de transport al utilizatorului agsezat
pe carucioare modificate special pentru acest mod de transport.

Calea de rulare K este alcatuita din doua tevi, o teava superioara 83, avand functia
de rulare, iar o teava inferioard 146 are functia de stabilizare, precum si de preluare a
eforturilor radiale. Aceste tevi sunt fixate intre ele cu niste suporturi verticale 414.

Modulul de transport T, asa cum se poate observa in fig. 9.1, susutine caruciorul I,
care sustine, la randul sau, rolele H, J, F si G, de deplasare ale liftului pe calea de rulare K,
orientate in deplasarea lor printr-un mecanism de directionare si orientare al rolelor VI si
niste role de franare D si E, dintr-un stabilizator Il, care are rolul de a mentine pozitia verti-
cala a modulului de transport T si implicit a liftului, i de a transfera fortele axiale, rezultate,
pe teava inferioara a caii de rulare K. Stabilizatorul Il este prevazut cu dispozitiv de anulare
a efectului de impanare V al unui rotor M si, la partea sa inferioara, se sprijind pe un meca-
nism de sustinere a unui grup de role inferior, ce ruleaza pe o cale de rulare inferioara,
paraleld cu calea de rulare K. Stabilizatorul Il este antrenat de un arbore principal Ill, aflat
in legatura cu un motoreductor IV (fig. 9.2).

Caruciorul I (fig. 10.1) este alcatuit dintr-un suport principal 1, pe care se fixeaza, cu
niste suruburi 5, 6, 7, 8, un corp 2 de sustinere a rolelor gi o caseta A de articulare, in caseta
A, se introduc niste pivoti 3 si 4, care se asigura, la rotire, cu niste pene 25 si 26. in partea
opusa a pivotilor 3 si 4, se fixeaza niste corpuri B si C, cu rol in realizarea articulatiei, iar in
corpul B, sunt montate grupurile de role H si J, care se asigura cu niste inele de siguranta
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68 si 69, iar in corpul C, se monteaza alte grupuri de role F si G, care se asigura, la randul
lor, cu niste inele de siguranta 70 si 71. In partea inferioara a corpului 2, se monteaza o rola
D si o rola E, cu rol in franare a mecanismului, intr-un locas 105, care se asigura cu o
piulita 99.

Caseta A (fig.10.2) este formata dintr-un corp 9, cu rol de carcasa a acestui
mecanism. in niste locasuri 27 si 28, ale corpului 9, se fixeaza niste rulmenti 14 si 22, care
se introduc prin axul pivotilor 3 si 4, se fixeaza pe axele unor roti dintate 10 si 11 si se
asigura, tot pe aceste axe, cu o niste pene 26, dupa care se fixeaza rulmentii 15 si 23, care,
la randul lor, se asigura cu un niste inele de siguranta 20 si 21. In alte locasuri 30 si 29, ale
corpului 9, se fixeaza niste ruimenti 16 si 22, prin care se introduc niste axe 19 si 24, pe care
se fixeaza niste bucse 18 si 35, si peste acestea, niste roti dintate 12 si 13, acestea
rotindu-se liber pe axe, iar in continuare, se monteaza niste rulmenti 17 si 34, care se
asigura prin niste inele de siguranta 31 si 32. Prin locasul 29, trece axa 24, pe care se mon-
teaza, in ordine: un ruiment 33, o bucsa 35, o roaté dintata 13, un ruiment 34, iar tot acest
pachet se asigura cu un inel de siguranta 32.

In continuare, prin locasul 28, trece axa pivotului 4, pe care se monteaza, in ordine:
un rulment 22, o roaté dintata 11, care se asigura, pe axa, cu pana 25, un rulment 23, iar
acest pachet este asigurat cu un alt inel de siguranta 21.

Rotile dintate 12 si 13 pot avea numar de dinti diferiti, pentru a compensa efortul
suplimentar care apare pe pivotul 3 sau 4, aflat spre partea de coborare a modului de
transport T, din cauza fortelor gravitationale.

Modul de functionare este urmatorul: pivotul 3 se roteste, antreneaza roata dintata
10, care, larandul ei, antreneaza roata dintata 12, aceasta antreneaza roata dintata 13, care
imprima rotii dintate 11, respectiv, pivotului 24, o migcare de rotatie opusa ca sens, dar care
poate sa aiba o valoare a unghiurilor de rotire a pivotilor 3 si 4 usor diferite, din cauza dife-
rentei numarului de dinti, respectiv, a diametrelor dintre rotile 12 si 13. Dar in tot acest timp,
cei doi pivoti 3 si 4 raman in contact mecanic direct, fara jocuri intre ei si asigura stabilitatea
caruciorului | pe calea de rulare K.

Datorita acestei solutii de alcatuire, pivotii 3 si 4 se pot roti cu 360°, la raze foarte
mici, practic fara limite de rotire, ca in cazurile cunoscute, in care contactul dintre acestia
este realizat prin sisteme de parghii sau alte solutii tehnice.

Corpurile B si C, din alcatuirea casetei A, sunt alcatuite, dupa cum urmeaza.

Bratul B (fig. 10.3) este alcatuit dintr-un corp 37, pe care se monteaza niste placi 38
si 39, acestea fixandu-se cu un bolt 46 si se asigura cu un inel de siguranta 47. intre placile
38 si 39, intra pivotul 3, intr-un locas 50 al acestuia, se monteaza, in prealabil, un rulment
42, un inel de siguranta 43, care are rol de a distanta niste ruimenti 41 si 42. Acest grup de
piese: pivotul 3, ruimentul 42, inelul de siguranta 43 si ruimentii 41 se pozitioneaza intre niste
locasuri 51 si 52, dupa care, peste placile 38 si 39, se fixeaza un corp danturat 36, si prin
corpul 36 si prin ambele locasuri 51 si 52, se introduce un ax 40, iar pe partea superioara a
acestuia, se fixeaza o bucsa 44 si se asigura cu un inel de siguranta 45.

Datorita configuratiei unei muchii §3, a corpului danturat 36, acesta nu se poate roti
pe axul 40. Tot in corpul danturat 36, in niste locasuri 48 si 49, se monteaza niste
subansambiluri de role H si J (fig. 10.1) si se asigura cu niste stifturi filetate 68 si 69.

Bratul C este alcatuit dintr-un corp 73, pe care se monteaza niste placi 74 si 75,
acestea fiind fixate cu un bolt 82 si asigurate cu un inel de siguranta 83, intre placile 74 si
75, intra pivotul 4, iar in locasul 50, al acestuia, se monteaza, in prealabil, un rulment 78, un
inel de siguranta 79 si un rulment 77, dupa care aceste repere: pivotul 4, ruimentul 78, inelul
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de siguranta 79 si ruimentul 77 se pozitioneaza intre locasurile 51' si 52', dupa care, peste
placile 74 si 75, se fixeaza un corp danturat 72 si se introduce, prin acesta si prin ambele
locasuri 51' si 62', un ax 76, de a carui parte superioara se fixeaza o bucsa 80 si se asigura
cu un inel de siguranta 81. Tot in corpul 73, in locasurile 48 prim i 49 prim, se monteaza
grupurile de role G si F.

Rola D, din alcatuirea caruciorului I (fig. 10.5), este formata dintr-un corp plat 93, in
care intra, prin incastrare in niste locasguri 96 si 97, niste distantiere cilindrice 91 si 92, iar
intr-un locas central 98, al acestuia, intré un rulment axial 89, urmat de un rulment pentru
sarcina radiala 90, o rola 86 si un alt ruiment 88, si prin tot acest pachet, trece un ax 87.
Distantierele 91 si 92, la celalalt capat al lor, se fixeaza, tot prin incastrare, in corpul 2, al
caruciorului | si se asigura, in acesta, cu niste suruburi 94 si 95. Aceasta alcatuire face ca
rola 86 sa preia in mod optim atat sarcinile axiale, cat si cele radiale, rezultate datorita
pozitiei acesteia fata de teava caii de rulare K.

RolaE (fig. 10.6) este alcatuita dintr-un ax 104, introdus intr-un locas 105, al corpului
2, al caruciorului I, si asigurata cu un surub 106, pentru a nu se rasuci in locas, dupa care,
pe axul 104, se introduce un rulment 103, urmat de un alt ruiment 102, peste care se fixeaza
o rola 100 si un alt ruiment 101, intregul grup fiind asigurat cu un surub 99.

RolaF (fig. 10.7) este alcatuita din axul 56, pe care se introduce un rulment 59, peste
care se fixeaza o armatura 57, in care se introduce un rulment 60, iar peste armatura 57, se
fixeaza o semirola 55. Armatura 57 are rolul de a mari suprafata de contact dintre rulment
si o semirola care este din plastic, iar daca rulmentii ar fi in contact direct cu semirola, ar
aparea jocuri. O altd armatura 58 este prevazuta, la celalalt capat, in care se introduc niste
rulmenti 61 i 62, iar peste armatura 58, se fixeaza o semirola 54, care se introduce pe axul
56 si se asigura cu o saiba 63 si un surub 64.

Rolele G, H si J sunt alcatuite la fel ca si rola F.

Modul de functionare a caruciorului | este simplu i realizeaza un randament superior,
datorita frecarilor reduse ale elementelor de articulatie, role, bile de rostogolire ale lagarelor
rotilor dintate si ale pivotilor.

Astfel, in fig. 10.8, este reprezentat un unghi uX1, dintre planurile variabile in plan
vertical, in functie de unghiurile si razele cailor de rulare K, dintre sectiunile longitudinale prin
pivotii 3 i 4. Prin angrenarea dintre rotile dintate 10, 11, 12 si 13, asa cum se poate observa
din fig.10.8, unghiul uX2 dintre axele corpurilor B si C ale casetei A descrie traiectoria
miscarii de rotatie in planurile a1 si a2, a pivotilor 3 si 4, de sens opus si avand contact
mecanic, permanent, intre ei, migcarea se transmite grupurilor de role F, G, H si J. Datorita
acestui fapt, caruciorul | se poate inscrie la raze extrem de mici sub orice unghi vertical al
céii de rulare K.

La fel, in plan orizontal, datoritd angrenarii dintre corpurile danturate 36 si 72,
angrenate intre planurile transversale b1 si b2, ale acestora, rezultd unghiul X2, ce permite
corpurilor 37 si 73, ale bratelor B si C (fig. 10.3 si 10.4), o rotire intre ele in sens opus, avand
contact mecanic. Implicit, aceeasi rotire se transmite grupurilor de role F, G, H si J, fixate de
aceste brate B si C. In acest mod, se obtine inscrierea caruciorului | pe raze orizontale
extrem de mici si la orice unghi necesar. Prin combinarea acestor doua rotiri, cea din plan
vertical si cea din plan orizontal, rezultd functionarea caruciorului I, in orice configuratie,
elice, curburi etc., spatiald, a caii de rulare. Acest lucru este posibil si datorita unui profil al
dintilor corpurilor danturate 36 si 72, profil prezentat in fig. 10.9, detaliul A.
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Stabilizatorul Il (fig. 11.1), pentru ca acest stabilizator sa aiba o capacitate marita de
a transfera fortele axiale, rezultate pe teava inferioard a caii de rulare, este prevazut un
dispozitiv care are functia de a anula efectul de impanare a unui rotor M, atunci cand intre
un brat N, al stabilizatorului Il si o teava 146, reprezentand calea inferioara de rulare
(fig. 11.1), se formeaza un unghi mai mare de 45°, datorita acestui efect, niste role supe-
rioare 135 si 136 (fig. 11.3), ale rotorului M, se uzeaza mult mai accentuat decat rolele infe-
rioare, iar solicitarea pe o teava 156 a caii de rulare duce, in unele cazuri, la deplasarea
acestuia, cu efecte negative asupra performantelor liftului. Dispozitivul de anulare a efectului
de impanare este prevazut cu o placa de presiune 107, care este prevazuta, in partea supe-
rioara, cu o prelucrare 163, care se fixeaza pe o bucsa 148, (fig.12) a arborelui principal, prin
niste suruburi 159...162, care trec printr-o bucsa 148 si se ingurubeaza intr-un corp 150
(fig. 12). In partea inferioara, placa 107 este prevazutd cu patru gauri filetate, prin care se
fixeaza un corp plat 108, prin intermediul unor suruburi 168...171. Corpul plat 108 este
prelucrat dintr-un otfel aliat si tratat termic, deoarece, prin intermediul acestuia, sunt
transferate toate fortele axiale intr-un subansamblu L, rotorul M, astfel fiind descarcat, de pe
modulul de transport, pe teava 146, a caii de rulare K.

intr-un corp 113, sunt pozitionati niste rulmenti 111 si 112, distantati intre ei prin inelul
de sigurantd 197, care, in acelasi timp, le limiteaza deplasarea axiala. Tot pe acest corp 113,
se monteaza un sector dintat 114, care antreneaza cu semicoroana danturata 151 de pe un
arbore principal lll (fig.12). intreg acest subansamblu, cu rulmentii 111 $i 112, cu inelul de
siguranta 197, cu corpul 113 si cu sectorul dintat 114, se monteaza pe o bucsa 144
(fig. 11.1), a bratului N. in interiorul bucsei 144, se introduce rotorul M, pe corpul caruia, in
prealabil, s-a fixat o bucsa 110, care are in interior un subansamblu de descarcare L1
(fig. 11.2), dupa care se fixeaza o bucsa 109, tot pe corpul rotorului M. Pe bucsa 144, care
are prevazuta o decupare 201 (fig. 11.4), se fixeaza un opritor 115, prin intermediul unor
suruburi 198, 199 si 130. Acest opritor 115 are functia de a limita rotirea (invartirea)
dispozitivului de descarcare L in interiorul rulmentului, astfel incat rulmentul 123 (fig.11.2)
sa fie sub un unghi optim de rulare pe placa 108.

Dispozitivul de descarcare L1 (fig.11.2) este alcatuit dintr-un corp 122, pe a carui
parte frontal3, este fixat un rulment 121, iar intr-o decupare 196, se introduce un alt ruiment
123, in interiorul caruia se afla o bucsa 125, intreg acest subansamblu rezultat se fixeaza
cu un ax 124 si peste un corp 122, se fixeaza un ruiment 126.

Rotorul M (fig.11.3) este alcatuit dintr-un corp in formade T, constituit dintr-o portiune
cilindrica 184, prevazuta cu niste gulere a si b, plate, pe a carui parte frontala este asamblata
orola verticala 128, iar in interiorul acesteia, sunt montati niste ruimenti 130 si 129, distantati
intre ei de un inel 131. Aceasta rola 128 este introdusa intr-o decupare 179 si prin
intermediul unui ax 132 care trece prin interiorul rulmentilor 129 si 130, se fixeaza de corpul
cilindric, in niste locasuri 180 si 181. Acest ax 132 nu trebuie asigurat, intrucat intregul corp
127 este montat in interiorul bratului N (fig.11.4). in continuare, rotorul M este prevazut cu
o rola 135, in care sunt introduse niste bucse 137 si 138 prin care trece un ax 142, cu un
umar, intreg acest subansamblu este introdus intr-un locas central al corpului cilindric si se
asigura cu un stift filetat 184, care intra intr-un canal 190. Un ax 142, |a fel ca si celelalte axe
orizontale, respectiv, 141, 193, 194, este prevazut, in partea frontald, cu un umar care nu
permite rolei 135 s& se deplaseze axial. In mod similar, este asamblata si o altd rola 136,
care este montata intr-un locas 186, al corpului 187, si se asigura cu stiftul filetat 182.
Ambele role au prevazuti niste umeri 192 si 193, pentru a nu permite rotorului M sa piarda
contactul mecanic cu teava 146 (fig.11.1). Aceastd asigurare este necesara, pentru a
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mentine modulul de transport T pe calea de rulare K, mai exact, pentru a nu-i permite
acestuia o migcare de rotatie fata-spate fata de teava 146. in interiorul unei role 139, se intro-
duc niste bucse 133 si 134, iar prin acestea, trece un ax 141, intreg acest ansamblu rezultat
este introdus intr-un locas 188 si asigurat cu un stift 185. in mod similar, este asamblata si
o alta rola 140, care este amplasata intr-un locas 189 si asigurata cu un stift filetat 183.
Functiile principale ale acestui rotor M sunt acelea de a urmari geometria tevii inferioare 146
(fig.11.1) a céii de rulare K si de a transmite aceasta diferenta de pozitionare atevii 146 fata
de o teava 83 a bratului N. La fel de importanta este si functia rotorului M, de a transfera
fortele axiale din placa de presiune 107 spre teava 146 a caii de rulare. Aceste forte au valori
considerabile si se regasesc reprezentate in fig. 6.1 $i 6.2.

Subansamblul de descarcare L1 (fig. 11.2) este alcatuit din corpul 122, pe care este
montat, inspre rotorul M, un rulment axial 121, iar in partea dinspre placa de presiune 107,
intr-o decupare 196, a corpului 122, se monteaza un rulment 123, iar in interiorul acestuia,
bucsa 125, prin care trece axul 123. Peste corpul 122, se monteaza rulmentul 126, care
permite rotirea corpului 122, in asa fel incat ruimentul 123 s& nu se impaneze la contactul
cu sectorul 108 de pe placa de presiune 107, impanare posibila datorita rotirii acestuia fata
de axa de rulare. Functia acestui subansamblu este aceea de a prelua efectiv fortele axiale
din placa de presiune 107 si de a le transfera inspre rotorul M spre teava 146 a caii de rulare,
fard a produce impanari si cu un randament bun. Functionarea acestuia are loc, astfel:
rulmentul 123 vine in contact cu un sector 108, preia fortele axiale de pe acesta si prin
intermediul rulmentului axial 121, le transmite rotorului M, intreg acest subansamblu se afla
pozitionat in partea inferioara a bratului N si in interiorul rotorului M, astfel acesta efectueaza
o migcare de pendulare, deci corpul 122 trebuie sa se roteasca stanga-dreapta, pentru ca
inelul exterior al ruimentului 123 sa ruleze optim pe sectorul 108, astfel incat sa se elimine
orice alte forte de frecare posibile, daca acest rulment ar avea planul transversal rotit cu
pana la 90° fata de directia de pendulare, in acest caz, ar impana si nu s-ar mai roti. Aceasta
miscare de rotire, limitatd, la randul ei, este posibila, datoritd montarii corpului 122 in inte-
riorul rulmentului 126.

Bratul N (fig.11.4) este alcatuit dintr-un brat propriu-zis 143, o bucsa 144, si un
rulment 145 este prevazut in partea superioara cu o prelucrare circulara 172, in care se mon-
teaza niste rulmenti 153 si 154 (fig.12). Rulmentii 153 si 154 se monteaza in continuare pe
corpul 152 al arborelui principal lll (fig.12), iar intre cei doi rulmenti, este montat un inel de
siguranta 173, pentru a limita jocul axial al acestora si intregul subansamblu rezultat (ax +
rulmenti) se asigura cu un inel de siguranta 158. in acest mod, bratul N este fixat axial de
arborele principal lll, dar se poate roti fata de acest arbore, poate pendula fata de acesta.
in partea inferioara a bratului N, se fixeaza bucsa 144, prin intermediul suruburilor 173, 174,
175, 176, 177 si 178, in interiorul acesteia, se introduce rulmentul 145 (fig. 11.4), iar in
interiorul rulmentului 145, se introduce rotorul M.

Bratul L2 (fig. 11.5) are functia de a efectua legatura mecanica dintre corpul 113 si
placa de presiune 147, prin bolturile 119, respectiv, 202, care intrd in locasurile 149,
respectiv, 147, si se asigura cu inelele de siguranta 120, respectiv, 203. Acest brat L2 este
alcatuit dintr-o tija 117, in capetele careia, se fixeaza, priningurubare, articulatiile sferice 116
si 118, prin care trec bolturile 119 si 202. Tija 117 are o prelucrare 203, pentru pozitionarea
unei chei necesare reglajului distantei dintre centrele articulatilor sferice 116 si 118, implicit,
a unei reglari de precizie a pozitiei orizontale a suportului de agezare. Modul de functionare
a stabilizatorului este urmatorul: rotorul M urmareste teava 146 a caii de rulare K (fig.11.1),
teava care, prin constructia caii, este pozitionata la o distanta variabila A de teava 83,
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distante prestabilite in functie de unghiurile caii de rulare. in acest mod, bratului N1 i se
imprima o miscare de pendulare in jurul axei 172, migcare care, la randul ei, produce o rotire
a corpului 113 pe suprafata exterioara a bucsei 144, rotire datorata angrenarii sectorului dan-
turat 114 cu segmentul de coroana danturata 151 (fig. 12). Aceasta miscare de rotatie este
transmisa placii de presiune 107 prin bratul L2, articulat, la partea inferioara, in locagul 149,
al corpului 113, iar la partea superioara, in locasul 147, al placii de presiune 107, imprimand
acesteia o migcare de rotire in jurul axei locasului 163 in asa fel, incét suprafata superioara
410, a placii de presiune 107, pe care este fixat unul dintre suporturile de asezare, raméane,
pe tot parcursul deplasérii, in plan orizontal. Astfel, se foloseste un singur brat N1, fata de
dous, la cel cunoscut, iar mecanismul L1, care transfera fortele de pe placa de presiune spre
calea de rulare, este diferit, fiind mai compact si pozitionat in intregime in interiorul rotorului
N. Tn timpul utilizarii lifturilor echipate cu acest tip de stabilizator cunoscut, s-a observat o
tendintd de impanare a rotorului M pe teava 146, in special, pe portiuni unde unghiul dintre
bratul N si teava 146 este apropiat de 90°. Acest efect a produs, in unele situatii, modificarea
(marirea) distantei prestabilite dintre tevile 183 si 146, avand, drept consecintd, inclinarea
stanga-dreapta cu cateva grade a suportului de asezare, inclinare care se accentua in timp,
avand, drept rezultat, impanarea bratului N1 si nefunctionalitatea liftului.

Pentru a imbunatati randamentul modulului de transport si pentru a evita impanarea
rotorului in timpul coborarii liftului, acest stabilizator este completat cu un dispozitiv suplimen-
tar, care exercita, asupra bratului N, o forta variabila, astfel, la unghiuri mici ale bratului N,
fata de verticald, riscul de impanare fiind mare, forta exercitata asupra bratului are valoarea
maxima, aceasta fortd micsorandu-se cu cresterea unghiului N fatd de verticala. Acest
dispozitiv (fig. 11.1) este alcatuit dintr-un corp 400, avand un capac frontal 401 si un capac
inferior 403 prin care trece tija 402. in capacele 401 si 403, sunt fixate bucsele de poliamida
404 si 405. Bucsa 404 este asigurata cu inelul de siguranta 406. Pe tija 402, este prevazut
un opritor 407, asigurat cu stiftul de blocare 413. intre corpul 400 si tija 402, se fixeaza arcul
408, pe capacele acestui dispozitiv, se gasesc urechile 409 si 412, prin intermediul carora
dispozitivul se fixeaza de placa de presiune 107. Modul de functionare a dispozitivului N2 se
bazeaza pe inmagazinarea unei cantitati de energie in resortul 408 si utilizarea acestuia
pentru a aplica o forta in locasul 421 din muchia bratului N1 in asa fel, incat sa neutralizeze
tendinta de impanare. Astfel, dispozitivul N2 fiind fixat cu partea fixad 400 de placa de
presiune 107 si cu partea mobila 402 in contact mecanic cu suprafata 421 a bratului N1,
atunci cand intre bratul N1 si teava 146, se formeaza unghiuri care, fiind spre 90°, bratul N1
apasa tija 402, care comprima arcul 408 intre capacul 403 si opritorul 407, iar cu cat unghiul
dintre bratul N1 si teava 146 se apropie de 90°, cu atat asupra bratului N2 este aplicata in
sens opus o forta tot mai mare, astfel incét efectul de impanare este complet eliminat, utili-
zand aceasta solutie, se mareste foarte mult timpul de uzura a rolelor superioare 135 si 136,
ale rotorului M si se micsoreaza uzura caii de rulare K.

Arborele principal 1l (fig.12) este alcatuit din corpul 152, care are fixati, pe partea
exterioara, rulmentii 153 si 154, distantati intre ei, prin inelul de siguranta 173, care limiteaza
si jocul axial al acestora, si asigurati prin inelul de sigurantd 158. De asemenea, tot pe
aceeasi parte, se afla o semicoroana danturata 151, care este fixata de corpul 152, prininter-
mediul suruburilor 204, 205 si 206. in interiorul acestui corp 152, sunt montati rulmentii 149
si 150, distantati intre ei prin distantierul 422. Prin interiorul acestor rulmenti, trece axul 146,
in al carui capat, se fixeaza pinionul 125, care se asigura la rasucire cu pana 147, iar la
deplasarea axial3, se asigura cu saiba 156 si surubul 157. Pe partea frontala a corpului 152,
prevazuta cu opt gauri filetate, se fixeaza flansa 148. Aceasta flansa este prevazuta cu opt
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gauri de trecere. Prin patru dintre acestea, trec suruburile 159, 160, 161 si 162 (fig.11.1),
care fixeaza placa de presiune 107 de arborele principal lll, presand, in acelasi timp, flansa
148 de corpul 152. Prin urmatoarele patru gauri de trecere, se fixeaza motoreductorul IV
(fig. 9.2) de corpul 152, al arborelui principal lll, prin intermediul guruburilor 164, 165, 166 si
167. Functia arborelui principal este aceea de a transmite migcarea de rotatie din motoreduc-
torul IV, prin axul 146, spre pinionul 155, care, prin angrenarea cu cremaliera 84 (fig. 11.1),
produce migcarea de deplasare a modulului de transport de-a lungul caii de rulare.

Motoreductorul IV (fig. 9.2) este conceput si dimensionat special pentru aceasta
aplicatie, dupa criterii de siguranta, randament si gabarit.

Dispozitivul auxiliar de coborare R (fig.13.1) are functia de a deplasa oricare dintre
suporturile de agezare S1...54 (fig. 8), pozitionate la terminarea cursei inspre partea de jos
a cdii de rulare de pe modulul de transport, oprit pe prima treapta a scarii, pe palierul inferior
al treptelor (modulul de transport ramane intotdeauna pe calea de rulare), in cazul in care
calea de rulare nu depaseste prima treapta, pentru ca utilizatorul sa poata urca sau cobori
de pe lift.

In fig. 14.12, este prezentat dispozitivul auxiliar de coborare, iar in fig. 14.11, este
prezentat modul de functionare a acestui dispozitiv, in trei momente ale cursei, astfel:

- B1 - momentul initial de pornire;

- B2 - in timpul coborarii;

- B3 si B4 - pozitia finala pe palier,

- C1 - pozitia intermediara in timpul cursei de coborare;

- C2 - pozitia finald, cu rotirea suportului de asezare la 45°;

- C3 si C4 - pozitia finald, cu rotirea suportului de asezare la 90°.

Acest dispozitiv este alcatuit din trei subansambluri principale U, V si Z (fig.13.2).

Subansamblul U efectueaza miscarea de deplasare si coborare propriu-zisa.

Subansamblul V efectueaza pozitionarea pe palier a subansamblului Z.

Subansamblul Z are functia principala de a sprijini suportul de agezare pe tot
parcursul coborérii, actionand ca o cal3, iar functia secundaréa este aceea de a prelua o parte
din energia rezultata la coborare, datorita fortelor gravitationale, de a acumula aceasta
energie si de a o utiliza la ridicarea suportului de agsezare.

Subansamblul U (fig. 14.1) este alcatuit dintr-o placa de baza 293, pe care sunt fixate
urmatoarele subansambluri secundare:

- bratul U1, prin intermediul axului 209, care intra in locasul 311 si se asigura cu saiba
215 si piulita 308;

- pinionul de antrenare U2, care se fixeaza cu suruburile 224...229 (fig. 14.3), filetate
in gaurile 313...318;

- rola de ghidare si sprijin U3, care se fixeaza cu suruburile 235...240 (fig.14.4), care
se fileteaza in gaurile 319...324;

- segmentul de coroana danturata cu bratul U4, care este fixat indirect, pe suportul
293, prin intermediul bratului 241, de care este fixat rigid bratul 242 (fig.14.5).

Motoreductorul U5, care antreneaza pinionul U2, se fixeaza de placa 293, in functie
de prinderile prevazute de producatori, pentru tipul de motoreductor utilizat.

Placa 298 (fig. 13.2), care asigura legatura mecanica intre dispozitivul R si suportul
de agezare folosit, este fixat/articulat de subansamblul U, prin axele 208 si 208", ale bratelor
U1 si U4, si asigurata cu piulitele 303 si 304 (fig. 14.1), iar de suportul de agezare, este fixat,
prin bridele 299, 300 si 305, care intra si se autoblocheaza in locasurile 301, 302 si 306, si
se asigura cu suruburile 359 si 360, care trec prin locasurile 294 si 295, fiind filetate in
gaurile 363 si 364, asigurandu-se la destrangere cu saibele 361 si 362.
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Bratul U1 (fig.14.2) este alcatuit din bratul 214, care este prevazut, la capatul
superior, cu un locas unde se fixeaza rulmentii 212 si 213, prin care trece axul 208, care se
asigura cu inelul de siguranta 217. La fel si in partea inferioara a bratului 214, este prevazut
un locas in care sunt fixati rulmentii 210 si 211, prin interiorul carora trece axul 209, asigurat,
in partea frontala, cu inelul de siguranta 328, iar in partea dinspre placa 293, cu saiba 215
si piulita 308.

Pinionul de antrenare U2 ( fig.14.3) este alcatuit din corpul 221, fixat cu suruburile
224 panala 229 de placa 293, prin filetare in gaurile 313 pana la 318. Prin interiorul corpului
221, trece axul pinionului 218, |agaruit cu rulmentii 219 si 220, distantati intre ei cu inelul de
siguranta 223, iar axul este asigurat cu inelul de siguranta 222.

Rola de ghidare si sprijin U3 (fig. 14.4) este alcatuita din corpul 230, fixat, de placa
293, cu suruburile 235 pana la 240, care se fileteaza in locasurile 319 pana la 324. Prin
interiorul corpului 230, trece axul rolei 231, care este I&garuit cu rulmentii 232 si 233,
distantati intre ei prin inelul de siguranta 358 si asigurat cu inelul de siguranta 234.

Bratul U4 (fig. 14.5) este alcatuit din bratele 241 si 242. La partea superioara a
acestora, se fixeaza sectorul dintat 243 in doua puncte, astfel:

- de bratul 242, prin intermediul boltului 245, care trece printr-unul dintre locasurile
328 si 331, si se asigura cu inelul de siguranta 363. intre bratul 242 si sectorul dintat 243,
pe boltul 245, se afla distantierul 244,

- iar de bratul 241, se fixeaza, prin boltul 208", care intra in locasul 332, fiind lagaruit,
conform vederii din fig. 14.2, si intr-unul dintre locasurile 327, fiind asigurat cu inelul de
siguranta 326.

in partea inferioara, bratul U4 este articulat prin boltul 209" care intra in locagurile
338' si se asigura cu piulita 310 (fig. 14.1).

Subansamblul principal V (fig. 14.6) este alcatuit din subansamblurile secundare V1,
V2, V3 si V4, fixate pe placa 246. Functia acestui subansamblu este aceea de a pozitiona
acumulatorul Z pe palierul treptelor, la inceputul migcarii de coborére si repozitionarea
acestuia in pozitia initiala, dupa efectuarea cursei. Pozitionarea acumulatorului Z pe palierul
scarilor si revenirea acestora in pozitia initiala se efectueaza cu motorul 249.

Motorul V1 (fig. 14.7) este compus din motorul propriu-zis 249, articulat de brida 248,
prin boltul 250, asigurat cu inelul de siguranta 338, iar brida 248 se fixeaza rigid de placa 293
(fig. 14.1) prin gaurile 342 si 343, si se strange cu suruburile 340 si 341. Tija motorului 249
este articulata de brida 252, prin boltul 251, asigurat cu inelul de siguranta 339, iar brida 252
este fixata de bratul V2 prin suruburile 344 si 345, filetate in locagurile 346 si 347.

Bratul V2 (fig.14.8) este alcatuit din corpul 258, care, in partea superioara, este
articulat de brida V4, prin boltul 253, care trece prin locagurile 501 (fig. 14.6) si este lagaruit
cu rulmentii 256 si 257, si asigurat cu inelele de siguranta 259 si 264, iar la partea inferioara,
este articulat, de placa 293 (fig. 14.1), prin boltul 261', care trece prin locagurile 337’ si se
asigura cu piulitele 262 si 263, fiind l1agaruit in corpul 258 cu rulmentii 254 si 255, asigurati
cu inelele de siguranta 260 si 265.

Bratul V3 (fig. 14.8) este alcatuit |a fel ca i bratul V2, fiind articulatm in partea supe-
rioara, de brida V4, in locasul 500, iar in partea inferioara, este articulat de placa 246 prin
boltul 261" (fig. 14.6) in locasul 350, asigurat cu piulita 349.

Brida V4 (fig. 14.9) are functia de a lega mecanic bratele V2 si V3, care, avand lun-
gimi egale, mentin, pe tot parcursul cursei, acumulatorul Z in pozitie verticala, fiind alcatuita
din corpul 266, capacul 267 intre care se fixeaza acumulatorul Z prin suruburile 356 si 357.
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Suportul 246 (fig. 14.6), al subansamblului V, este fixat de placa 293 (fig. 14.1), prin
distantierele 247, 332, 333 si 364, in locasurile 335, 336, 337 si 338, si se asigura, la ambele
capete, cu inele de siguranta.

Acumulatorul Z (fig. 14.10) are functia de acumula energia rezultata la coborarea
suporturilor de agsezare S1 pana la S4, si de a o utiliza la ridicarea acestora, fiind alcatuit din
corpul 268, prevazut, la partea inferioara, cu capacul 285, fixat de talpa 286, cu suruburile
288 pana la 291, tot pe talpa 286, este fixat si opritorul 284. in interiorul corpului 268, se afld
doua sau mai multe arcuri, arcul exterior 270, in interiorul caruia intréd arcul 271, iar in acea-
sta tija 272, intra bucsa 273, asigurata cu inelul de siguranta 276. Peste arcul exterior 270,
se afla tija cilindrica 269, prevazuta, in partea inferioara, cu inelul de siguranta 275, pentru
a se opri in capacul superior 274. in partea superioara, tija 269 este prevazuta cu corpul 277
in care intra rola 279 a carei armatura interioara 278 este lagaruitd cu rulmentul 282, prin
boltul 281, asigurat cu inelul de siguranta 280.

S-a ales aceasta solutie, cu doua sau mai multe arcuri concentrice, pentru a obtine
o cursa mare, la o lungime mica a acumulatorului, precum si pentru a opune o forta variabila
in functie de unghiul de coborare, forté care are valoarea maxima la orizontala.

Dispozitivul de transport al carucioarelor S5 (fig. 15.4) are functia de a transporta
caruciorul intre doua sau mai multe etaje, de a permite accesul usor al caruciorului pe supor-
tul inferior S.1., precum si de a asigura blocarea acestuia in timpul urcarii (fig. 15.2 si 15.3).

Acesta este alcatuit din suportul inferior S.1., pe care se afla patru lamele 600, 601,
602 si 603, rabatabile (s-a ales amplasarea acestora pe colturile suportului, deoarece au
avantajul unui gabarit mai mic al colturilor, acestea fiind cele care pot atinge in primul rand
treptele), motoreductoarele pentru actionarea lamelelor 604, 605, 606 si 607, doua ghidaje
pentru pozitionarea transversala a caruciorului fiind evazate la inceput 608 si 609, senzorul
de orbire a caruciorului 610 pentru pozitionarea longitudinala a acestuia, bucsa 613 pentru
o siguranta sporita a blocarii caruciorului (fig. 15.1), balamaua 614 (fig. 15.4) de care este
prins sectorul danturat 629, motoreductorul 615, fixat de suportul principal 626, tot pe acest
suport, in partea dinspre suportul inferior S.1., este fixat dispozitivul 628, care are functia de
a bloca caruciorul, prin pozitionarea tijei retractabile 628' in bucsa 613, iar in partea dinspre
modulul de transport T, are fixate perechile de bucse 623 si 624, precum si piulita 625; pe
suportul ghidajelor 616, se afla fixate lagarele superioare 618, 619 si 620, si lagarele
inferioare 621 si 622, surubul 631 si motoreductorul 617.

Modul de functionare a acestui dispozitiv este urmatorul: dispozitivul S5 fiind fixat,
prin aceleasi cleme de prindere rapida, de modulul de transport T, si initial, suportul inferior
S.1. al dispozitivului S5 este coboréat pe palier, prin intermediul motoreductorului 617, dupa
care lamelele 600 si 601 se ridica in pozitie verticala, fiind comandate de motoreductoarele
604 si 605, iar lamelele 602 si 603, ce coboara prin intermediul motoreductoarelor 606 si
607, formand o panta pentru un acces usor al caruciorului pe suport (fig. 15.2). in continuare,
caruciorul urca pe suport, fiind ghidat transversal de ghidajele 608 si 609, iar in momentul
cand senzorul 612, pozitionat pe carucior si conectat la instalatia electrica a acestuia, atinge
lamela retractabila 610, caruciorul se comuta automat pe microviteza, dupa care opreste si
franeaza. Tija 628", a dispozitivului 628, intra in bucsa 656, blocheaza mecanic caruciorul
de dispozitivul de ridicare si atinge senzorul 665, de asemenea, conectat la instalatia elec-
tricd a caruciorului, care intrerupe, pe tot parcursul ridicarii, comenzile caruciorului, astfel
incat acestea sa nu poata fi accesate accidental, dupa care lamelele 602 si 603 se ridica si
blocheaza rotile din spatele ale caruciorului. In continuare, motoreductorul 617 actioneaza
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surubul 631, care imprima, piulitei 625, o migcare de translatie pe verticala, in acest mod,
ridicand suportul principal 626, implicit, si caruciorul pozitionat pe suportul inferior S.1., la un
nivel suficient, pentru ca acesta sa poata evita treptele atat in zonele drepte, cat si, mai ales,
in cele de curburad. Dupa ridicarea caruciorului in dreptul palierului superior al scarilor, se
pozitioneaza S.l. la nivelul palierului superior, se retrage tija 628' silamela 610, se rabateaza
corespunzator lamelele 600 si 601, iar utilizatorul poate actiona caruciorul, pentru a se
deplasa unde este necesar. Pentru a se putea utiliza scarile si de catre alte persoane, supor-
tul inferior S.1. se rabateaza prin intermediul motoreductorului 615, al carui pinion actioneaza
sectorul danturat 629, pana cand S.lI. ajunge in pozitie verticala.

Dispozitivul de transport al carucioarelor S6 (fig. 15.5), al utilizatorului asezat pe
carucior, este mai simplu decét S5, dar implica unele adaptari pe structura de rezistenta a
carucioarelor existente, sianume, doua bucse de ghidare si blocare 655 i 657; 656 fiind pre-
vazuta la capat cu un senzor de preluare a comenzilor, 664 pentru preluarea comenzilor
caruciorului, precum si un senzor de proximitate 658, pentru pozitionarea longitudinala a
caruciorului. Acest dispozitiv este alcatuit dintr-un suport 632, pentru rotile dintr-o anume
parte a caruciorului prevazut cu trei ghidaje 660, 660' si 661, pentru facilitarea pozitionarii,
si care este fixat de suportul principal 626, pe care este pozitionat un senzor de proximitate
659, precum si dispozitivele 633 si 634, pentru extinderea si retragerea tijelor 635 si 636, iar
partea dinspre modulul de transport T, a suportului 626, ramane neschimbata.

Modul de functionare este urmatorul: in pozitie initiald, tijele 635 si 636 suntin pozitie
retrasa, astfel incat rotile caruciorului (in cazul nostru, cele din partea stanga), cu ajutorul
ghidajului 660", sa urce pe suportul 632, iar ghidajele 660 si 661 sa ajute la pozitionarea
longitudinala a caruciorului, pozitionare comandata de catre senzorii de proximitate 658 si
659, dupa care tijele 635 si 636 se extind spre suprafata conica 662, a bucselor 656 si 657,
dupa care se autoghideaza, pana ce marginile lor 662' depasesc muchiile 661', ale bucselor.
Apoi este actionat senzorul 664, care blocheaza comenzile caruciorului. In continuare, prin
intermediul reductorului 617, care actioneaza surubul 631, tijele 635 si 636 se ridica si
datorita formei capetelor lor 662', se autoblocheaza in bucsele 556 si 557, comprimand arcul
635, corpul 626 se indeparteaza de corpul 632, cu distanta a, astfel incat rotile din partea
stAnga a caruciorului sa ramana in contact cu suportul 632, dupa care caruciorul se ridica
atat cat este necesar, pentru a depasi muchiile treptelor si a fi transportat pe palierul superior
al scarilor.

Avantajele dispozitivelor S5 si S6 fata de platformele cunoscute si utilizate actual
consta in faptul ca aceste dispozitive pot transporta caruciorul intre doud sau mai multe
etaje, pe scari mai inguste decéat cele necesare instalarii si functionarii platformelor.

Pentru utilizarea liftului, se foloseste dispozitivul care sa preia unul dintre suporturile
de agsezare S1+ S4, cu sau fara utilizator agezat, iar printr-o migcare de rotatie, sa deplaseze
acel suport dupa un arc de cerc in asa fel, incat suportul respectiv sa ajunga de pe modulul
de transport | pe palierul inferior al scarilor, si invers, asigurand, in acelasi timp, mentinerea
verticala a suportului S si stabilitatea acestuia, printr-o functie de stabilizare, utilizand, in
acelasi timp, energia generata de fortele gravitationale in timpul coborérii, prin acumularea
acesteia si folosirea acestei energii, alaturi de forta dezvoltatd de motorul de actionare a
dispozitivului, pentru miscarea de ridicare de pe palier pe modulul de transport.
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Revendicari

1. Lift de trepte, modular, alcatuit dintr-un modul de transport (T) pe care se fixeaza
o placa ( P) ce contine echipamentul electric al liftului, care sustine un modul de asezare (S)
a caruciorului persoanei transportate si un carucior (l) pe care se monteaza rolele de depla-
sare (F, G si H, J) ale liftului pe caile de rulare si este prevazut cu un stabilizator (Il) de men-
tinere a pozitiei verticale a liftului, actionat, printr-un arbore principal (lll), de un motoreductor
(IV) side unrotor (M), iar suportul de transport carucioare este alcatuit dintr-un suport inferior
(S.1.) si dintr-un suport lateral (S.L), caracterizat prin aceea ca modulul de agsezare (S) are
posibilitatea de rotire dupa doua axe diferite (701 si 703) si este prevazut cu un dispozitiv
auxiliar de coborare (R), care are functia ca, la capatul cursei liftului, s& coboare/ridice
modulul de agezare (S) de pe modulul de transport (T) pe palierul scarii, iar caruciorul (I) de
deplasare pe céile de rulare sustine rolele de deplasare (F, G si H, J) ale liftului, printr-o
caseta (A) de sustinere a axelor rolelor, care este formata dintr-un corp oval (9) si care pre-
zinta un locas (27) de fixare a unui ruiment (14), care se introduce prin axul unui pivot (3),
se fixeaza pe axa o roata dintaté (10) si se asigura cu un ax (a) si cu o pana (26), dupa care
este fixat un rulment (15), care, la randul lui, se asigura cu un inel de siguranta (20), iar stabi-
lizatorul (Il) este alcatuit dintr-un prim brat (N1), aflat in legatura cu un al doilea brat (N 2) de
anulare a efectului de impéanare al rotorului (M), atunci cand intre primul brat (N1) si o teava
(146), se formeaza un unghi mai mare de 45° si bratul (N1) sustine o bucsa (144) in care se
monteaza rotorul (M) si o altd bucsa (110) ce sustine un mecanism de descarcare (L1),
montat in interiorul rotorului (M) sustinut de o placéa (108) si o bucsa (109), iar peste bucsa
(144) amintita, se monteaza un ruiment (111), un corp (113) de care este fixat un alt brat (L2)
si un sector danturat (114), printr-un rulment (112) si un opritor (115), si un al doilea brat (N
2) este constituit dintr-un corp (400) de prevenire a impanarii, prin care trece o tija (402)
montatad cu un arc (408) care se fixeaza pe o placa de presiune (107) a stabilizatorului (ll),
iar tija (402) se afla in contact mecanic o cu suprafaté (421) a primului brat (N1), si atunci
cand intre primul brat (N1) si o teava (146), se formeaza unghiuri care tind spre 90°, bratul
(N1) poate apasa tija (402) care comprima un arc (408), iar cu cat unghiul dintre brat (N1)
si teava (146) se apropie de 90°, cu atat asupra celui de-al doilea brat ( N2), este aplicata,
in sens opus, o forta tot mai mare, astfel incat efectul de impanare este complet eliminat, iar
modulul de agezare (S) este montat pe modulul de transport (T) prin intermediul unor cleme
(299, 300 si 305) de prindere rapida, corespunzatoare cu niste orificii practicate in placa
(107) stabilizatorului () si suportul principal (1) al caruciorului de rulare pe care se fixeaza
corpul (2) si caseta (A) in care se introduc pivotii (3 si 4) rolelor (F, G si H, J) de deplasare,
se asigurd, la rotire, cu niste pene (25 si 26), iar in partea opusa a pivotilor (3 si 4), se
fixeaza niste corpuri (36 si 72) danturate, care conlucreaza impreuna si care fac in plan verti-
cal un unghi de 180°, permitand o inscriere a rolelor si pe o cale de rulare (K) cu raze de
curbura foarte mici, iar in corpurile (36 si 72) danturate, se introduc alte corpuri (37 si 73),
asamblandu-se intre ele, pentru sustinerea si deplasarea rolelor (F, G si H, J) caruciorului
de rulare (I).

2. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca niste
planuri longitudinale (a1 si a2) care trec prin axa de simetrie a pivotilor (3 si 4), atunci cand
tevile caii de rulare sunt drepte, formeaza un singur plan orizontal sau inclinat, iar atunci
cand caruciorul () ruleaza pe o portiune a tevii caii de rulare, care are o raz4, in plan vertical,
convexa sau concava, planurile longitudinale (a1 si a2) formeaza un unghi variabil (ux1),
generat de rotirea pivotilor (3 si 4) care sunt legati mecanic, rigid, de grupurile de role (F, G
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si H, J), iar prin angrenarea unor roti danturate (10 si 11), fixate pe axele pivotilor (3 si 4) si
rotirea acestora in sensuri opuse, este realizata o legatura mecanica, variabila, intre pere-
chile de role (F, G si H, J), la orice valoare a unghiului (ux1) pe care o genereaza planurile
longitudinale (a1 si a2), optinandu-se, in acest mod, stabilitatea si flexibilitatea mecanismului
in plan vertical, iar pentru a egaliza fortele (F1 si F2) care solicita pivotii (3 si 4), deoarece
intotdeauna pivotul dinspre sensul de coborare este solicitat mai mult decat celalalt pivot,
raportul de angrenare poate fi diferit de 1/1, iar niste planuri (b1 si b2) prin axele de simetrie
longitudinale ale corpurilor (36 si 72), atunci cand tevile caii de rulare sunt drepte, formeaza
un singur plan vertical, iar in momentul cand caruciorul (I) ruleaza pe o portiune a tevii care
are oraza in plan orizontal, planurile (b1 si b2) determina un unghi variabil (ux2) si, in acest
caz, portiunile danturate ale corpurilor (36 si 72) angreneaza intre ele, realizand o legatura
mecanica, variabila, intre acestea, prin care se obtine stabilitatea si flexibilitatea mecanis-
mului in plan orizontal, iar dantura corpurilor (36 si 72) permite rotirea acestora si in planurile
(a1 si a2) amintite, iar prin combinarea dintre rotirea controlata a pivotilor (3 si 4) in planurile
(a1 si a2) amintite si rotirea controlata a corpurilor (36 si 72) prin care pivotii (3 si 4) sunt
lagaruiti in planurile (b1 si b2) mentionate, se asigura stabilitatea in orice punct din spatiul
acestui mecanism.

3. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca, pe un
suport principal (1) al caruciorului (I) pe care se monteaza rolele de deplasare (F, G siH, J),
se fixeaza un corp (2) de forma literei L, in care sunt indroduse rolele (D si E), compus dintr-
un ax (87) pe care se monteaza niste rulmenti (88, 89 si 90), peste care este montata o rol&
(86) incadrata de niste distantiere (91 si 92), peste care este montata o brida (96) fixata cu
niste suruburi (94 si 95), iar rola (E) opusa este prevazuta cu un bolt (104) si cu niste
rulmenti (101, 102 si 103) peste care intra o alta rola (100), asigurata cu o piulita (99) si cu
un surub (106), si tot in corp (2), este montata si caseta (A) in care se afla pivotii (3 si 4) pe
care se prind niste brate (B si C) ce sustin grupurile de role (F, G si H si J), ce sunt cons-
tituite dintr-un ax (56) care se monteaza intr-o armatura superioara (57), ce poarta niste
rulmenti (59 si 60), precum si nigte semirole (55 si 54) si niste alti rulmenti (61 i 62), iar o
armatura inferioara (568) se asigura cu o saiba (63) si cu un surub (64).

4. Lift de trepte, modular, conform revendicérii 1, caracterizat prin aceea ca mentio-
nata caseta (A) este alcatuita dintr-un corp (9) oval in care se fixeaza un rulment (14), care
se introduce prin axul primului pivot (3) pe care se fixeaza o roata danturata (10) si se asi-
gura cu o pana (26), dupa care se fixeaza un rulment (15) care se asigura cu un inel de sigu-
ranta (20), iar intr-un locas (30) al corpului (9), se fixeaza un ruiment (16), un ax (19) pe care
se introduc o bucsa (18), o roata (12) danturata si un rulment (17) care se asigura cu uninel
de siguranta (31), iarintr-un alt locas (29) al corpului (9), se fixeaza un alt ax (24), un rulment
(33), o bucsa (35), o roata (13) danturata si un alt rulment (34), si se asigura cu un alt inel
de siguranta (32), si printr-un alt locas (24) trece axul celui de-al doilea pivot (4) pe care se
monteaza un rulment (22), o roata danturata (11), asigurata cu o pana (25) si cu un rulment
(23) asigurat cu un inel de siguranta (21), iar rotile (12 si 13) danturate au un numar de dinti
diferiti, pentru a compensa efortul suplimentar al pivotului dinspre partea de coborare a
liftului, generat de fortele gravitationale.

5. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca, respec-
tiv, corpul (B) fixat in partea opusa a pivotului (3) prins in caseta (A) este alcatuit dintr-un
corp (37) oval pe care se monteaza niste placi (38 si 39), acestea fixandu-se cu un bolt (46)
si cu un inel de siguranta (47), iar intre placi (38 si 39), intra primul pivot (3), iar intr-un locas
(50) al acestuia, sunt montati niste ruimenti (41 si 42) si un inel de siguranta (43) care
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distanteaza rulmentii (41 si 42), iar unul dintre pivoti (3) si alti ruimenti (41, 42 si 43) se
pozitioneaza in niste locasuri (51 si 52), dupa care, peste niste placi (38 si 39), se fixeaza
un corp danturat (36), de forma literei u, prin care trece un ax (40) montat cu o bucsa (44)
si se asigura cu un inel de siguranta (45), iar in corpul danturat (36), prin niste locaguri (48
si 49) ale corpului (37) oval, se monteaza grupurile de role (H si J), asigurate cu niste stifturi
filetate (68 si 69).

6. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca, respec-
tiv, corpul (C) fixat in partea opusa a pivotului (4) prins in caseta (A) este alcatuit dintr-un
corp (73) oval pe care sunt fixate niste placi (74 si 75), cu un bolt (82) asigurat cu un inel de
siguranta (83), iar peste placi (74 si 75), se fixeaza un corp danturat (72) de forma literei u,
cu un bolt (76) pe care sunt montati niste rulmenti (78 si 77) distantati, cu un inel de sigu-
ranta (79), asigurand lagaruirea pivotului (4), iar la partea superioara a boltului (76), se mon-
teaza o bucsa (80) care se asigura cu un inel de siguranta (71).

7. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca arborele
principal (lll) este alcatuit dintr-un corp (152) cilindric in care sunt montati niste rulmenti (149
si 150) si un ax (146) pe care se fixeaza un pinion (155) asigurat cu o pana (147), o saiba
(156) si cu un surub (157), iar peste corp (152), se afla niste rulmenti (153 si 154) asigurati
cu un inel de siguranta (158), iar partea frontala a corpului (152) cilindric se inchide cu un
capac (148), iarin parteainferioara a corpului (152), se afla o coroana danturata (151), fixata
cu niste suruburi (204, 205 si 206) ce angreneaza cu sectorul dintat al stabilizatorului (Il).

8. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca modulul
de asezare (S) este fixat prin niste brate (U1 si U4) de lungimi egale, iar unul dintre brate
(U4) este fixat de o coroana (V) danturata si bratele sunt articulate, in partea inferioara, de
un suport, iar in partea superioara (Il si lll), sunt articulate de coroana danturata (V) prin
intermediul unei placi (298), care asigura legatura mecanica dintre dispozitivul de coborare
(R) si suportul de asezare (S), iar prin rotirea unui pinion (U2), se antreneaza coroana dantu-
rata (V), coborénd un plan (c) pe o distanta (d1-d3), mentinand, pe intreg parcursul miscarii,
acest plan (c) orizontal, astfel asigurandu-se pozitia stabila a dispozitivului de coborare (R),
iar la inceputul cursei de coborére, un servomotor pozitioneaza un reazem (Z) elastic pe
palierul inferior al treptelor si la terminarea cursei, il repozitioneaza in locasul initial al
acestuia.

9. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca, pentru
ca modulul de asezare (S) sa aiba posibilitatea de rotire dupa doua axe diferite (701 si 703),
in spatii inguste, |a treptele in spirala si la unghiuri mari, este prevazut cu trei placi (700, 702
si 704) asamblate prin cele doua axe (702 si 703) ce permit deplasarea, una dintre axe,
pentru deplasarea utilizatorului, iar a doua axa de rotire, pentru rotirea modulului pentru
coborére (R), astfel coborarea utilizatorului de pe lift, la lifturile care au sensul de urcare
inspre partea dreapta a utilizatorului, axul de rotire, necesar deplasarii in spatii inguste, se
pozitioneaza in partea stdnga spate a sezutului, iar axa de rotire, necesara coboréarii
utilizatorului de pe lift, se pozitioneaza in partea dreapta spate a sezutului, iar la lifturile care
au sensul de urcare inspre partea stanga a utilizatorului, axa de rotire, necesara deplasarii
in spatii inguste, este pozitionatéd dreapta spate, iar axa de rotire, necesara coborérii
utilizatorului de pe lift, se pozitioneaza stanga spate.

10. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca supor-
tul (293) dispozitivului de coborére (R), pe care se fixeaza motorul cu reductor (U5), este pre-
vazut cu un pinion (U2) si cu o rola de ghidare (U3), aflate in legatura cu un brat (U1) articu-
lat cu un ax (209) si cu un brat (U4) articulat cu un alt ax (209'), iar bratele (U1 si U4) sunt
articulate de placa (298) care asigura legatura mecanica dintre dispozitivul de coborare (R)
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si suportul de asezare (S), prin niste axe (208 si 208'"), iar pe primul suport (293), se fixeaza
o placa (246), prin niste distantiere (247, 332, 333 si 364) pe care este articulat un brat (V3),
printr-un ax (261"), iar un alt brat (V2) este articulat printr-un ax (261) de un suport (293),
ambele brate fiind articulate si de o brida (V4), prin niste axe (253 si 253"), iar pe brida (V4),
se fixeaza un reazem (Z), care poate fi cu arcuri concentrice, iar un motor de actionare liniar
(V1) are articulata tija de o brida (252), care se prinde de un brat (V2) si de un corp (249)
articulat de o brida (248) fixata de suport (293).

11. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca
suportul inferior (SI) al suportului de transport carucioare este prevazut, in fiecare colt, cu
cate o lamela rabatabila (600, 601, 602 si 603), actionata electric de niste servomecanisme
(604, 605, 606 si 607), si este prevazut cu doua ghidaje (608 si 609) si cu doua lamele (610
si 611) de actionare a unui senzor (612) care are fixata pe el o balama (614 si 614'), un
sector danturat (629) aflat in legatura cu un servomecanism (615) solidar cu un suport prin-
cipal (626) si cu un alt servomecanism (628) montat pe niste ghidaje (629 si 630) prevazute
cu niste bucse (623 si 624) si cu o piulité (625), si cu un alt servomecanism (617) aflat in
legatura cu niste lagare (618, 619, 620, 621 si 622) fixate pe un suport (616) cu care se
agata caruciorul de transport pe modulul de transport (T).

12. Lift de trepte, modular, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca
suportul lateral (SL) al suportului de transport carucioare este alcatuit dintr-un suport, (632)
prevazut, in partea inferioara, cu niste ghidaje (660, 660’ $i 661) care se fixeaza de un suport
principal (626), prin intermediul unor suruburi (663 si 633') prevazute cu niste arcuri (635 si
635"), iar pe suportul principal (626), sunt pozitionate un senzor de proximitate (659) si niste
servomecanisme (633 si 634) ale caror tije (635 si 636) au un profil care s& permita blocarea
acestora, iar ghidajele (629 si 630) sunt fixate, in partea superioara, in niste lagare (618 si
620, 621 si 622) care sunt fixate de o placa (616) de care este fixat $i motoreductorul (617)
printr-un alt lagar (619), iar pe structura de rezistenta a caruciorului, sunt fixate o bucsa (656)
prevazuta cu un senzor (664) si o altad bucsa (657), precum si un alt senzor de proximitate
(658).
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Suport de picioare
decalat

Muchia

; Cota i i i Télpier
I e e T e
CR ﬁ‘”m".' 30° x A| vertical’ |45° x A| verticala verticald | mmsi |verticald
eptei rotit
(°] D A H B H lrg‘t%gi H Hnght H
[(mm] [{mm}| [mm] } {mm]} [mm] (°] [mm] ":fle [mm]
10 8,7 10 s 10 21 10 - 10
20 17.3 20 141 20 4.2 20 - 20
30 26 30 21,2 30 6,3 30 - 30
40 34,6 40 28,3 40 84 40 - 40
50 433 50 354 50 10,4 50 - 50
45 60 52 60 424 60 12,4 60 - 60
70 60,6 70 485 70 144 70 - 70
80 69,3 80 56,6 80 16,4 80 21 80
90 77,9 90 63,6 90 184 90 41 90
100 86,6 100 70,7 100 20,4 100 6,1 100
110 95,3 110 77,8 110 224 110 8,1 110
120 | 103,9 120 84,9 120 244 120 10 120
Fig. 4.8 - Tabelul 2
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Nr. al a2 b1 b2
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1 20 40 790 495
2 30 50 610 420
3| — 55 — 385
4 — 65 s 340

Fig. 5.8 - Tabelul 1
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