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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un stabilizator in linie, pentru
platforme de ridicare si lifturi de trepte, utilizate pentru
transportul unor persoane pe scarile interioare/ exte-
rioare ale unor cladiri. Stabilizatorul conform inventiei
este alcatuit dintr-un brat (H) si un mecanism (J)
compensator, care mentine constant pe tot traseul cdii
de rulare un unghi (a) generat de un plan (0-01) vertical
si de un plan (0-02) care trece prin axa longitudinala a
bratului (H) si un rotor (1), iar intregul ansamblu ruleaza
pe o cale de rulare construita din doua tevi (F si G) pe
care este montatad o cremaliera (M), mecanismul (J)
percepand in fiecare punct al caii un unghi (B) fata de
orizontald sau de verticald a unei bucse (B) gene-
ratoare, montata rigid pe un suport (A) al unui cérucior
ce descrie, In deplasarea sa, traseul si inclinarea caii
de rulare, si transmite acest unghi (B) cu aceeasi
valoare, dar cu sens opus, unui suport (8) al scaunului
liftului, fiind alcatuit dintr-un corp (21) montat intre doua
brate (20 si 21) care se rotesc prin intermediul unor
rulmenti (10 si 10°) in jurul bucsei (B), alcatuita dintr-o
bucsa (1) si o coroand (2) prevazuta cu o dantura,
fixatd pe suportul (A) caruciorului, si asiguratd cu o
pana (130), iar in interiorul unui corp (21) este montat
un pinion (15) receptor, prin intermediul unor rulmenti
(13 si 14) care angreneaza cu coroana (2) danturata a
bucsei (B) si cu un pinion (16) reversor spate, montat
tot in corp (21) prin niste rulmenti (51 si 52) care
transmit migcarea de rotatie printr-un ax (57) al unui
pinion (17) care angreneaza cu un segment (18)

danturat, fixat pe suport (8), care se roteste in jurul unei
bucse (1) pe care este montat si asigurat cu un inel (12)
de siguranta, si pe a carui suprafata (O) se fixeaza
scaunul liftului asigurat prin niste gauri (56) filetate, iar
pe un ax (3) se monteaza un reductor printr-o pana
(11), si se fixeaza de corp (8) prin niste suruburifiletate,
in niste gauri (131...134).
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Inventia se refera la un stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte,
utilizate pentru transportul unor persoane pe scarile interioare s-au exterioare ale unor cladiri.

Sunt cunoscute o varietate mare de stabilizatoare atat mecanice cat si electronice.

In cazul de fata ne referim la stabilizatoarele mecanice. Functionarea stabilizatoarelor mecanice
cunoscute utilizeaza in cea mai mare parte solutia patrulaterului deformabil, la care una din laturi
este de fapt un brat care asigura prin doua articulatii o legaturd mecanica intre scaunul propriu zis
si celelalte laturi ale patrulaterului si a carei pozitie este determinata de al doilea element al caii de
rulare asfel incat sa se mentina scaunul in pozitie orizontala pentru oricare unghi al caii de rulare.
Deformarea patrulaterului este controlata de diferentele distantelor dintre axele celor doua tevi ale
caii de rulare s-au de pozitia unui alt profil care se aplica pe una din fetele unei tevi rectangulare in
cazul in care calea de rulare este alcatuita dintr-o singura teava.Aceste stabilizatoare functioneza
bine in anumite limite iar daca sunt echipate cu dispozitive suplimentare de siguranta sunt foarte
sigure. (RO119940 si RO128286)

Dezavantajul principal al acestor stabilizatoare consta in legi de stabilizare complexe
avand ca efect prelucrari mai dificile ale elementelor cailor de rulare implicit o constructie mai
dificila a acesteia.

Un alt dezavantaj al stabilizatoarelor mecanice cunoscute este limitarea functionarii pe
raze mici, limitare datorata atat unui numar redus al gradelor de libertate ale elementelor din
componenta lor cat si al gabaritului ansamblului rezultat ca urmare a conceptelor respective.

Stabilizatorul in linie conform acestei inventii asigura functia de stabilizare pentru
platforme, lifturi de trepte s-au alte dispozitive pentru care este necesara aceasta functie, utilizand
un singur brat de referinfa multifunctional in interiorul caruia sunt amplasate atat mecanismele ce
efectueaza stabilizarea efectiva cat si cele care asigura gradele de libertate necesare functionarii
pe raze mici.

Stabilizatorul, conform inventiei, este alcatuit dintr-un brat de referintd compus la randul
sau dintr-un brat si un mecanism compensator care mentine constant pe tot traseul caii de rulare
un unghi o care este generat de planul vertical si planul ce trece prin axa longitudinala a bratului
si un rotor iar intregul ansambiu ruleaza pe o cale de rulare construita din doua tevi pe care este
montatd o cremalierd iar mecanismul compensator percepe in fiecare punct al caii de rulare
unghiul g fata de orizontala sau fatd de verticala a unei bucse generatoare montata rigid pe

suportul unui carucior care descrie in deplasarea sa traseul si inclinarea caii de rulare si transmite
acest unghi S cu aceeasi valoare dar cu sens opus unui suport al scaunului liftului fiind aicatuit

dintr-un corp montat intre doua brate care se rotesc prin intermediul unor rulmenti in jurul unei
bucse generatoare alcatuita dintr-o bucsa si o coroana prevazuta cu o dantura, fixata pe suportul
caruciorului si asigurata cu o pana iar in interiorul corpului este montat un pinion receptor prin
intermediul unor rulmenti care angreneaza cu coroana danturata a bucsei B si cu un pinion
reversor spate montat tot in corpul prin rulmentii si care transmit miscarea de rotatie prin axul
pinionului ce angreneaza cu un segment danturat fixat pe un suportul al scaunului, care se roteste
in jurul unei bucse pe care este montat si asigurat cu un inel de siguranta si pe a carui suprafata se
fixeaza scaunul liftului asigurat prin niste gauri filetate iar pe axul se monteaza un reductor printr-o
pana si se fixeaza de corpul prin suruburi filetate in niste gauri.
Prin aplicarea prezentei inventji se obtin urméatoarele avantaje:
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- alcatuire compacta, in acest mod este utilizat un volum redus din gabaritul liftului in care se
amplaseaza stabilizatorul, o caracteristica necesara pentru a obtine un lift s-au alt dispozitiv cat
mai mic posibil pentru a fi utilizat in spatii limitate.

- permite functionarea pe raze foarte mici ,mai precis in jurul valorii de 125 mm.

- legea de stabilizare este foarte simpla.

- permite o constructie a elementelor caii de rulare simplificata.

- asigura posibilitatea ca cele doua elemente, cel superior si cel inferior care alcatuesc segmentele
caii de rulare sa fie identice ceea ce are ca si efect atat costuri reduse de productie cat si
posibilitatea utilizarii unui personal mai putin calificat.

Problemele tehrica pe care le rezolva inventia sunt posibilitatea constructiei segmentelor
caii de rulare din elemente identice si depasirea in mod eficient a limitelor de functionare pe
anumite raze utilizate in prezent, fiind posibila functionarea pe raze extrem de mici.

Problemele rezolvate au legatura intre ele prin faptul ca ambele au ca si efect cresterea
semnificativa a performantelor de baza ale lifturilor, platformelor sau a oricaror alte dispozitive
echipate cu acest stabilizator.

Solutiile pentru rezolvarea acestor probleme tehnice sunt acelea de a utiliza un brat de
referinta, brat a carui axa longitudinala pastreza fata de un plan vertical un unghi constant in orice
punct al caii de rulare indiferent de unghiurile de pozitionare a acesteia, precum si aceiea de a
asigura gradele de libertate necesare functionarii pe raze foarte mici.

Se prezinta, in continuare, un exemplu de realizarea al inventiei in legatura si cu figurile
care reprezinta:

- fig. 1. alcatuirea si modul de functionare al stabilizatorului in linie, conform inventiei.

- fig. 2.1.varianta constructiva a stabilizatorului in linie avand pozitionata cremaliera pe teava
superioara a caii de rulare iar bratul H decalat cu unghiul « in sens opus sensului de urcare a
liftului.

- fig 2.2 varianta constructiva a stabilizatorului in linie avand pozitionata cremaliera pe teava
superioara a caii de rulare iar bratul H decalat cu unghiul « in acelasi sens cu sensul de urcare al
liftului.

- fig 2.3 varianta constructiva a stabilizatorului in linie avand pozitionata cremaliera pe teava
inferioara a caii de rulare iar bratul H decalat cu unghiul «in sens opus sensului de urcare a
liftului.

- fig. 2.4 varianta constructiva a stabilizatorului in linie avand pozitionata cremaliera pe teava
inferioara a caii de rulare iar bratul H decalat cu unghiul « in acelasi sens cu sensul de urcare a
liftului.

- fig.3.1 stabilizator in linie avand bucsa danturata generatoare B pozitionata coaxial cu axul
pinionului de antrenare.

- fig. 3.2 rotorul | prevazut cu un singur grad de libertate.

- fig. 3.3 stabilizator in linie avand bucsa danturata generatoare B pozitionata in oricare alt punct
aflat pe suportul caruciorului.

- fig. 3.4 exemplu de pozitionare a bucsei generatoare B in orice alt punct de pe suportul A al unui
carucior.

- fig. 3.5 mecanismul de stabilizare J.

- fig. 4 sectiune prin stabilizatorul in linie.

- fig. 5.1 vedere in 3D al rotorului | prevazut cu trei grade de libertate.

- fig. 5.2 sectiune intr-un rotor prevazut cu 3 grade de libertate.

- fig. 5.3 brate cu interghidare directa ale unui rotor | prevazut cu 3 grade de libertate .
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- fig 6.1 cinematica rotorului | prevazut cu un grad de libertate.
- fig 6.2 cinematica rotorului | prevazut cu trei grade de libertate.
-fig 7 sectiune printr-un rotor prevazut cu trei grade de libertate.

Stabilizatorul in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte, conform inventiei, este
alcatuit dintr-un suport principal A pe care este ansmblat un carucior (fig.1) care are funciile de a
ghida prin ansamblele de role u1,u2 si prin mecanismele corespunzatoare acestora, de a sustine o
sarcina prin rola C si de a o deplasa prin intermediul unui pinion D, pe care se fixeaza rigid o bucsa
sau un ax B prevazut cu o coroana danturata. Bucsa B poate fi pozitionata in oricare punct al
suportului A mai precis din latura d pana in latura e si din latura b pana in latura ¢ al acestuia
(fig.2.1--2.4) Amplasarea optima a buctei B este in zona dintre intersectia planului axului
longitudinal i -i" al suportului principal A si planul axului longitudinal f- f al tevii F. Pe bucsa B prin
intermediul a doua elemente suport 20 si 20° se monteaza un brat compus din subansamblele J si
H, (fig.3.1) numit brat de referin{a si care la cealalta extremitate este prevazut cu un rotor | ce
urmareste al doilea element al caii de rulare G. Bratul de referinta H pastreza fata de planul vertical
0-O’(fig.1) un unghi constant « pe tot parcursul caii de rulare. Coroana danturata a bucsei B are
functia de a transmite spre bratul de referinta H unghiurile g, de inclinare ale caruciorului

(fig2.1,2.2), unghiuri care sunt identice cu unghiurile de panta ale caii de rulare. Mecanismul
compensator J component al bratului de referinta H si care angreneaza cu coroana danturata a
bucsei B are functia de a genera o miscare de rotire compensatoare egala dar de sens opus
inclinarii caruciorului A, miscare care este transmisa scaunului propriu-zis, asfel prin aceasta
compensare se obtine functia de stabilizare mentinand scaunul liftului in pozitie verticala s-au
orizontala functie de referinta la care ne raportam indiferent de unghiurile caii de rulare.

Stabilizatorul in linie T pentru platforme, lifturi de trepte s-au alte dispositive, conform
inventiei este alcatuit dintr-un brat H, un mecanism de compensare J si un rotor I.

Bratul H in varianta cu un singur grad de libertate (fig. 3.1,3. 2, 3.3) si anume miscarea de
pendulare in jurul bucsei B este alcatuit dintr-un corp 22 fixat in carcasa 21 a mecanismului
compensator J fiind asigurat la deplasari longitudinale prin stiftul filetat 23 iar la rasucire printr-o
prelucrare specifica 53.In partea inferioara a bratul H este prevazut cu o prelucrare in care se
monteaza axul 25 al rotorului .

Pentru functionarea corecta a stabilizatorului pe raze mici se prevede bratul H cu al doilea
grad de libertate care consta in rotirea corpului 22 in jurul axului longitudinal al sau (fig.7). Prin
acest grad de libertate se asigura rotorului I un contact muit mai eficient cu elementul G al caii de
rulare asfel incat axele rolelor rotorului | vor fi perpendiculare pe axa g- g a elementului de cale G
(fig.1) si in portiunile curbe ale caii de rulare asfel rezulta posibilitatea de a utiliza role mai scurte si
profilate corespunzator care sa exercite o presiune de contact redusa asupra tevii G.

Bratul H, in varianta cu doua grade de libertate (fig.7) necesare pentru functionarea pe
raze foarte mici este alcatuit dintr-un ax 60 si un corp 61. Axul 60 este lagaruit in interiorul corpului
61 cu rulmentul radial 62 si cu rulmentii axiali 63 si 66. Componentele 71, 72 si 64 sunt carcase ale
rulmentilor 63 si 66. Inelul cu umeri 64 are si functia de a asigura longitudinal prin intermediul
stifturilor filetate 65 si 65' rulmentii axiali 63 si 66 iar capacul 68, semiinelele 69,69" si inelul de
siguranta 70 asigura longitudinal axul 60. In partea inferioara corpul 61 este prevazut cu o
prelucrare in care se monteaza axul 99 al rotorului I.

Rotorul | din alcatuirea acestui stabilizator spre deosebire de cele cunoscute care au si
functia de a descarca componentele axiale ale fortei rezultata in urma aplicarii sarcinii in ambele
variante de alcatuire are numai o singura functie, aceea de a urmari cat mai precis traseul tevi caii
de rulare. In varianta cu un singur grad de libertate (fig. 3.2, 4) si anume miscarea de pendulare in
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jurul axului 285, este alcatuit dintr-un corp 26 in care este fixat axul 25 lagaruit in locasul corpului 22
cu rulmentul radial 48 si cu rulmentul axial 49. Rulmentul 48 este asigurat longitudinal cu inelul de
siguranta 50. Tot pe corpul 26 sunt fixate axele 31, 32, 33 si 34, asigurate prin stifturile filetate 43,
44, 45 si 46. Pe axele 31, 32, 33 si 34 sunt montate rolele 27, 28, 29 si 30, prin intermediul
bucselor cu umar 35,36,37,38,39,40,41 si 42. Aceste bucge permit 0 mica alunecare longitudinald
a rolelor pe axe.

Analizand cinematica rotorului | prevazut cu un singur grad de libertate fig 6.1, se observa
deplasari fortate y ale centrelor m1 si m2 fata de axa tevii i" implicit o presiune de contact foarte
mare avand o valoare proportionala cu x1-x2 in rolele 27,28,29,30 ceea ce genereaza eforturi
foarte mari in axele 31,32,33,34 ale rotorului | cu un singur grad de libertate simultan cu o
deplasare a centrului I'fata de axa i" a tevii pe care ruleaza rotorul | avand drept consecinta
modificarea unghiului « care este de fapt referinta stabilizatorului ,ori nemaiavand referinta corecta
nu mai avem nici stabilizare corecta.Tocmai din acest motiv rezulta necesitatea conceptiei unui
nou model de rotor care sa asigure inca un grad de libertate care sa permita rotirea bratelor in jurul
centrelor m1 si m2 asfel incat rolele 27,28,29,30 sa se autopozitioneze intr-o pozitie optima in care
sa compenseze efectul de deplasare fortata .

Cele trei grade de libertate ale rotorului | necesare pentru functionarea pe raze foarte mici
sunt
- rotirea corpului 81 in jurul axului 99 (fig.7);

- alunecarea longitudinalad controlata a semirolelor 107,107°,108, 108°,109,109°,110,110° pe axele
101,102,103,104 (fig. 5.2);
- rotirea bratelor 87 si 88 fata de axele 91 si 92 (fig.5.1).

Rotorul | este alcatuit (fig. 7,5. 1, 5.2) dintr-un corp 81 in interiorul caruia este rulmentul 86
asigurat cu inelul de siguranta 83'iar prin rulmentul 81 trece un ax 99 fixat in corpul 61 si asigurat
cu inelul de siguranta 100", Pe partea frontala a corpului 81 este fixat un suport 85 asigurat cu
stiftul filetat 81°.Pe suportul 85 sunt fixate axele 91, 92 si asigurate cu stifturile filetate 122,122', si
pe care sunt montate bratele port-role 87,88, prin intermediul unor bucse 91°,92', iar in bratele 87
si 88 sunt fixate axele 101,102,103,104 asigurate cu stifturile filetate 105,105°,106,106" pe care
sunt montate semirolele 107,107°,108,108°,109,109°,110,110 prin intermediul bucselor sau unor
rulmenti 115,115°,116,116°,117,117°,118,118 si niste arcuri disc
1,111°,112,112°,113,113°,114,114". Tot pe corpurile 87 si 88 sunt fixate segmentele danturate 89
si 90. La varianta cu interghidare directa a bratelor rotorului |, fara a utiliza segmentele danturate
89 si 90, bratele 87 si 88 vor fi inlocuite cu bratele 187 si 188 care insasi prin forma lor
constructiva asigura functia de interghidare.

Mecanismul compensator J (fig.3.3, 3.5, 4) este alcatuit dintr-un corp 21 in interiorul caruia
se afla pinionul receptor 15 lagaruit prin rulmentii 13 si 14 de corp. Pinionul receptor 15
angreneaza atat cu dantura 2 a bucsei B cat si cu pinionul reversor spate 16 lagaruit de corpul 21
prin rulmentii 51 si 82 si care este montat pe acelasi ax cu pinionul reversor fata 17 care
angreneaza cu pinionul compensator 18 fixat rigid de suportul 8 al scaunului propriu zis.
Functionarea mecanismului compensator J este urmatoarea: pinionul generator 2 fixat rigid de
suportul A al caruciorului genereaza o miscare unghiulara egala cu unghiul de inclinare al
caruciorului, unghi care la randul sau este egal cu unghiul de pozitionare al caii de rulare fata de
trepte, miscare care se transmite pinionului receptor 15, care angreneaza cu pinionului reversor
spate 16 care are functia de a inversa sensul acestei miscari unghiulare si care transmite
miscarea unghiulara in acelasi sens pinionului reversor fatd 17 care angreneaza cu pinionul
compensator 18, iar prin aceasta solutie unghiul £ de inclinare al caruciorului A este transmis egal
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ca valoare dar in sens opus suportului 8 compensand orice variatie de unghi ale caii de rulare si
mentinand suportul 8 al scaunului propriu-zis in pozitie orizontala pe tot parcursul caii de rulare.
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REVENDICARI
1.Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte caracterizat prin aceea ca este
alcatuit dintr-un brat de referintda compus la randul sau dintr-un brat (H) si un mecanism
compensator (J) care mentine constant pe tot traseul caii de rulare un unghi « care este generat
de planul vertical 0-01 si planul 0-0O2 ce trece prin axa longitudinala a bratului (H) si un rotor (I)
iar intrequl ansamblu ruleaza pe o cale de rulare construita din doua tevi F si G pe care este
montata o cremaliera (M) iar mecanismul compensator (J) percepe in fiecare punct al caii de rulare
unghiul g fata de orizontala sau fatd de verticala a unei bucse generatoare (B) montata rigid pe

suportul (A) al unui carucior care descrie in deplasarea sa traseul si inclinarea caii de rulare si
transmite acest unghi £ cu aceeasi valoare dar cu sens opus unui suport (8) al scaunului liftului

fiind alcatuit dintr-un corp (21) montat intre doua brate (20 si 20°) care se rotesc prin intermediul
unor rulmenti (10 si 10°) in jurul unei bucse generatoare (B) alcatuita dintr-o bucsa (1) si o coroana
prevazuta cu o dantura (2), fixata pe suportul (A) al caruciorului si asigurata cu o pana (130) iar in
interiorul corpului (21) este montat un pinion receptor (15) prin intermediul unor rulmentj (13 si 14)
care angreneaza cu coroana danturata (2) a bucsei (B) si cu un pinion reversor spate (16) montat
tot in corpul (21) prin rulmentii (51 si 52) si care transmit miscarea de rotatie prin axul (57)
pinionului (17) ce angreneaza cu un segment danturat (18) fixat pe suportul (8) al scaunului, care
se roteste in jurul unei bucse (1) pe care este montat si asigurat cu un inel de siguranta (12) si pe a
carui suprafata (O) se fixeaza scaunul liftului asigurat prin niste gauri filetate (56) iar pe axul (3) se
monteaza un reductor printr-o pana (11) si se fixeaza de corpul (8) prin suruburi filetate in nigte
gauri (131...134). :

2. Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte, conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca cremaliera (M) ce angreneaza cu cele doua tevi (F si G) este
pozitionata pe {eava superioara (F) a céii de rulare si bratul de referintd compus din bratul (H) si
mecanismul compensator (J) este decalat cu unghiul « in sens opus sensului de urcare al liftului
iar centrul de rotire a al bratului (H) este pozitionat in orice punct cuprins intre laturile (b, ¢ si d, e)
ale caruciorului (A).

3. Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte, conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca cremaliera (M) ce angreneaza cu cele doud tevi (F si G) este
pozifionata pe {eava superioara (F) a caii de rulare si bratul de referinta compus din bratul (H) si
mecanismul compensator (J) este decalat cu unghiul « in acelasi sens cu sensul de urcare al
liftului iar centrul de rotire (a) al bratului de referinta este pozitionat in orice punct cuprins intre
laturile (b,c si d,e), ale caruciorului (A).

4. Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte, conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca cremaliera (M) ce angreneaza cu cele doud tevi (F si G) este
pozitionata pe teava inferioara (G) a caii de rulare si bratul de referinta compus din bratul (H) si
mecanismul compensator (J) este decalat cu unghiul « in sens opus sensului de urcare al liftului
iar centrul de rotire a al bratului de referinta este pozitionat in orice punct cuprins intre laturile (b, ¢
si d,e), ale caruciorului (A).

5 Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte, conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca cremalierd (M) ce angreneaza cu cele doud tevi (F si G) este
pozitionata pe teava inferioara (G) a caii de rulare si bratul de referin{a compus din bratul (H) si
mecanismul compensator (J) este decalat cu unghiul « in acelasi sens cu sensul de urcare al
liftului iar centrul de rotire a al brafului de referinta este pozitionat in orice punct cuprins intre
laturile (b,c si d,e) ale caruciorului (A).
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6. Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte, conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca bratul (H) prevazut cu un singur grad de libertate pentru raze medii si
este alcatuit dintr-un corp (22) care se fixeaza intr-un corp (21) asigurat cu un stift filetat (23) si
care are in partea superioara o prelucrare excentrica (53) iar in partea inferioara o prelucrare in
care se monteaza un ax (2)5 al rotorului (1).

7. Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte, conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca bratul (H) este prevazut cu doua grade de libertate pentru
functionarea pe raze mici si este alcatuit dintr-un corp (61) in interiorul caruia este montat un ax
(60) prin rulmentul (62) asigurat cu un inel de siguranta (74) si prin niste ruimenti (63 si 66) si prin
inelele cu umar (71,72 si 64) asigurate fata de un ax prin niste semiinele (69,69°) printr-un capac
(68) si un alt inel elastic (70) iar fata de corpul (61) este asigurat prin niste stifturi filetate (65 si 65°),
iar in partea inferioara a corpului (61) este prevazuta o prelucrare pentru fixarea axului (99) al
rotorului (1).

8. Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte, conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca rotorul (I) prevazut cu un singur grad de libertate si este alcatuit dintr-
un corp (26) care se poate roti in jurul axului (25) si este montat in corpul (22) al bratului (H) prin
niste rulmeni (48 si 49) asigurati cu un inel de siguranta (75) iar pe corpul (26) sunt fixate niste axe
(31,32,33 si 34) asigurate cu niste stifturi filetate (43,44,45,46), pe care sunt montate niste role (27,
28, 29 si 30), prin niste bucse (35,36,37,38,39,40,41 si 42) asigurate cu niste inele de siguranta
(76,77,78,79,80,81,82 si 83).

9. Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte, conform revendicarii 1 ,
caracterizat prin aceea ca rotorul (I) este prevazut cu trei grade de libertate pentru functionarea
pe raze mici si este alcatuit dintr-un corp (81) in interiorul caruia este montat un ax (99) printr-un
rulment (86) si este asigurat cu un inel de siguranta (100°) iar pe corpul (81) este fixat un alt corp
(85) in care sunt fixate niste axe (91 si 92) asigurate niste cu stifturi filetate (122,122°) pe care sunt
montate doua brate (87 si 88) prin niste bucse (91°,92°) iar pe bratele (87 si 88) sunt fixate niste
axe (101,102,103,104) asigurate cu niste stifturi filetate (105,106,105°,106°) iar pe axe sunt
montate  niste  semirole  (107,107,108,108°,109,109°110,110°)  prin  niste  bucse
(115,115°,116,116°,117,117°,118,118’) si prin niste arcuri (111,111°,112,112°,113,113°,114,114’)
si tot pe braele (87 si 88) sunt fixate niste segmente danturate (89 si 90).

11. Stabilizator in linie pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ca rotorul (I) are doué brate (187 si 188) prevazute cu doua sau trei grade
de libertate ce asigura functia de interghidare prin efectul de parghie rezultat din configuratia lor.
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Fig. 2.1

Varianta constructiva avand pozitionata cremaliera pe
teava superioara a caii de rulare iar bratul H al
stabilizatorului decalat cu unghiul a in sens opus
sensului de urcare al liftului
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Fig. 2.2

Varianta constructiva avand pozitionata cremaliera pe
teava superioara a caii de rulare iar bratul H al
stabilizatorului decalat cu unghiul a in acelasi sens
cu sensul de urcare al liftului
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Fig. 2.3

Varianta constructiva avand pozitionata cremaliera pe teava
inferioara a caii de rulare iar bratul H al

stabilizatorului decalat cu unghiul a in sens opus
sensului de urcare al liftului
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Fig. 2.4

Varianta constructiva avand pozitionata cremaliera pe teava

inferioara a caii de rulare iar bratul H al

stabilizatorului decalat cu unghiul a in acelasi sens

cu sensul de urcare al liftului
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Fig. 3.1 Stabilizator in linie avand bucsa danturata B
pozitionata coaxial cu axul pinionului de antrenare

Fia. 3.2 Rotorul | prevazut cu un
9 singur grad de libertate
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Fig. 3.3 Stabilizator in linie avand bucsa danturata B
pozitionata in oricare alt punct aflat pe suportul caruciorului

Exemplu de fixare al bucsei B Flg 35 Mecanismul de stabilizare J
in orice punct de pe suportul A
al unui carucior

Fig. 3.4




2201700055 03022017 |

Fig. 4  Sectiune prin stabilizatorul in linie
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Fig. 5.1  Vedere in 3D a rotorului |,
prevazut cu 3 grade de libertate

Fig. 5.3
Brate rotor cu interghidare directa

Fig. 5.2

Sectiune printr-un rotor
prevazut cu 3 grade de libertate
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Fig. 7
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Sectiune prin bratul H al unui rotor prevazut
cu 3 grade de libertate
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