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Inventia de fata se refera la un mecanism de pozitionare, orientare si stabilizare a
unui lift de scara, destinat transportului persoanelor varstnice, bolnave sau cu dizabilitati, in
cladiri cu mai multe nivele.

Este cunoscut un lift de scara, al firmei producatoare THYSSEN KRUPP SA , ce pre-
zinta un lift de scara cu pozitionarea, orientarea si stabilizarea liftului in timpul deplasarii lui
pe o cale de rulare realizata dintr-o singuréa teava, pe care este fixata prin sudare o platbanda
perforata cu rol de cremaliera. Migcarea liftului este asigurata de un motoreductor ce actio-
neaza o roata dintatd speciald, ce angreneaza cu o platbanda perforata. Corpul liftului este
fixat de mecanismul de antrenare doar prin axul rotii de antrenare, iar stabilizarea liftului in
pozitie verticala se face cu ajutorul unui al doilea angrenaj cu roti dintate, care este actionat
de un sistem electronic comandat de un senzor giroscopic electronic.

Dezavantajul acestei solutii consta in faptul ca:

- stabilizarea este electronica, iar o eventuala defectiune a acesteia face ca liftul sa
devina instabil;

- toti senzorii de pe calea de rulare sunt electronici (optocuplare), cu o sensibilitate
deosebita si, implicit, o probabilitate de dereglare mult mai mare decéat in mod obisnuit;

- pentru utilizarea liftului pentru functionare pe stanga sau dreapta, este nevoie de
o setare electrica a variantei dorite;

- are doua motoare electrice, iar posibilitatea defectiunii conduce la costuri ridicate
de reparare.

Este cunoscut, de asemenea, brevetul RO 119940, care dezvaluie un lift de scara
CuU un mecanism mecanic alcatuit din foarte multe piese; unele dintre acestea sunt de o mare
complexitate. Calea de rulare aliftului de scara este compusa din doué tevi de diametre diferite,
teava superioara fiind de diametru mai mare decét cea inferioara, si avand o configuratie diferita.
Mecanismul de antrenare are la baza un motoreductor care, prin intermediul rotii dintate de
pe arborele de iesire, angreneaza cu o cremaliera fixata prin sudare pe partea de jos a tevii
superioare. Liftul este fixat de mecanismul de stabilizare doar prin axul rotii de antrenare, iar
stabilizarea se realizeaza cu ajutorul unor parghii si roti dintate care sunt actionate prin rotirea
bratului ce sustine rolele de pe teava superioara, respectiv, prin rotirea bratului ce sustine
grupul de patru role de pe teava inferioara. Bratul inferior este legat de corpul liftului cu o
parghie, migcarea acesteia obligand corpul liftului sa raméana in permanenta vertical.

Dezavantajele acestei solutii sunt:

- calea de rulare este alcatuita din doua tevi de diametre si configuratie diferite, acest
lucru conducand la o montare mai dificila si cu costuri suplimentare de executie;

- configuratia diferita a celor doua tevi presupune costuri de montaj sporite;

- complexitatea pieselor componente si numarul mare al acestora conduce la costuri
mari de executie;

- prezinta configuratie diferité a celor doua tevi;

- montarea liftului de scara nu este posibila pe ambele parti ale caii de rulare, decat
prin modificarea componentelor.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia de fatad consta in asigurarea pozitiei
verticale a unui lift de scara indiferent de forma si unghiul de inclinare a caii de rulare, fara
a mai fi necesara modificarea sau inlocuirea unor piese din componenta mecanismului.

Mecanismul de pozitionare, orientare si stabilizare a unui lift de scara, conform
inventiei, asigura rezolvarea problemei tehnice prin aceea cé este prevazut cu un mecanism
format din doua patrulatere articulate, simetrice, definite geometric de niste axe X, Y, X', Y',
respectiv, Y, Z, Y', Z', care, in migcarea intregului lift, parcurg o traiectorie paralela cu calea
de rulare, si care sunt constituite din cate un corp montat prin intermediul unor rulmenti pe
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arborele superior, si de care este sudat un brat ce formeaza latura superioara a patrulateru-
lui, i pe care se monteaza cate o consola la capatul careia se roteste liber cate un arbore
ce sustinerolele de urmarire, sila partea inferioard a mecanismului, pe arborele inferior, sunt
montate alte corpuri, ce se deplaseaza prin niste rulmenti, si de care este sudat un brat pe
care este fixat un arbore care, prin niste rulmenti, permite rotirea libera a unei role de sprijin,
iar un alt arbore permite, prin alti rulmenti, rotirea libera a unei role de urmarire, formand latu-
ra inferioara a patrulaterului, ce este legata de cea superioara prin intermediul unor tije care
au distanta intre punctele de fixare X si X' egala cu distanta dintre arborii superior si inferior,
si in acest fel cele doua laturi, superioara si inferioara, ale patrulaterului articulat se vor
misca identic, asigurand prin rolele de urmarire conturul caii de rulare, distantele X-Y, X'-Y,
Y-Z si Y'-Z' dintre punctele de fixare a tijelor si punctele de fixare a rolei centrale de susti-
nere, si a rolei de urmarire sunt egale, astfel incat mecanismul se deplaseaza pe calea de
rulare fara a-si pierde pozitia verticala.

Prin aplicarea inventiei, se obtin urmatoarele avantaje:

- siguranta sporita in functionarea liftului, prin eliminarea totala a riscului de iesirea
a rolelor de pe calea de rulare;

- asigura o stabilitate mare a liftului de scar3;

- constructie mecanica simpla, cu un grad redus de complexitate, conducand astfel
la niste costuri reduse;

- posibilitatea montarii liftului de scara pe oricare dintre partile caii de rulare, fara a
fi necesara schimbarea de piese din componenta liftului;

- montarea in conditii ugoare a liftului de scar3;

- configuratia liftului de scara conduce la o realizare a caii de rulare cu niste costuri
reduse.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu fig. 1...9, ce
reprezinta:

- fig. 1, vedere din fatéd a unui mecanism conform inventiei;

- fig. 2, sectiune pe directia A-A prin mecanismul din fig. 1;

- fig. 3, sectiune pe directia B-B prin mecanismul din fig. 1;

- fig. 4, sectiune pe directia C-C prin mecanismul din fig. 1;

- fig. 5, sectiune pe directia D-D ce releva pozitia in miscare a unei role 7 in functie
de curbura in plan orizontal a caii de rulare;

- fig. 6, sectiune pe directia E-E ce releva pozitia rotii dintate 28 in angrenare cu cre-
maliera 29 in functie de curbura in plan orizontal a caii de rulare;

- fig. 7, vedere a mecanismului cu reprezentarea pozitiei axelor x y z X' y' z' ale
mecanismului patrulater articulat, in migcare la trecerea din pozitia orizontala spre pozitia
inclinata;

- fig. 8, vedere a mecanismului cu reprezentarea pozitiei axelorxy z x' y' z' ale meca-
nismului patrulater articulat, in migcare in pozitie inclinata;

- fig. 9, vedere a mecanismului cu reprezentarea gradului de utilizare a circumferintei
tevii superioare.

Mecanismul de pozitionare, orientare si stabilizare a unuilift de scara, conform inven-
tiei, este alcatuit dintr-un un corp central 1, realizat in constructie sudata, pe care sunt mon-
tate un ax 2 superior si un alt ax 3 inferior. Pe axul 2 superior, prin intermediul unei bucse
autolubrifiante 4, culiseaza liber un corp § pe care, prin doi rulmenti 6, este fixata si se poate
roti liber o rola de sustinere 7, cu rol de a prelua intreaga greutate a liftului. Pe corpul 5 este
fixat prin sudare un brat 8 care sustine un ax 9, pe care se roteste liber, prin niste ruimenti
10, o rola de siguranta 11, rola ce are rolul de a impiedica iegirea rolei de sustinere 7 de pe
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teava superioara 12 a caii de rulare. Tot pe axul 2 superior se fixeaza doua corpuri, dreapta
13 si stanga 14, de o forma speciald, prin intermediul unor rulmenti 15. De corpul 13 dreapta
se fixeaza prin sudare un brat 16 pe care se monteaza o consola 17, consolala capatul careia
se roteste liber, prin nigte ruimenti 18, un arbore 19 de care este fixat un corp 20. Pe corpul
20 sunt fixate prin presare doua axe 21, axe pe care, prin intermediul unor ruimenti 22, se
rotesc liber niste role 23 de urmarire. Rolele 23 de urmarire, de o forma speciald, prin unghiul
sub care sunt montate pe corpul 20, nu permitiesirea acestora de pe teava 12 a caiiderulare.
De asemenea, de corpul 14 stanga este fixat prin sudare un brat 16 pe care se monteaza
consola 24, la capatul careia se roteste liber, prin niste rulmenti 18, un arbore 19, de care
este sudat corpul 20. Pe corpul 20 sunt fixate prin presare doua axe 21 pe care, prin niste
rulmenti 22, se rotesc liber doua role 23 de urmarire. Cele doua perechi de role 23 de urmarire
sunt intr-un contact permanent cu calea de rulare A, astfel este asigurata stabilizarea liftului
de scara indiferent de raza sau unghiul de inclinare a céii de rulare. in interiorul axului 3 inferior,
prin niste rulmenti 25, se roteste un arbore 26, antrenat in migcarea de rotatie de un
motoreductor 27 melcat, actionatin curent continuu. La capatul liber al arborelui 26 este fixata
o roata dintata 28, care transmite migcarea de la motoreductorul 27 catre o cremaliera 29,
fixata prin sudare pe partea superioara a tevii inferioare 30 a caii de rulare.

Cele doua tevi 12 superioara si 30 inferioara, ale caii de rulare A, formate din doua
tevi identice atat ca dimensiune, cat si ca forma spatiald, sunt rigidizate intre ele prin niste
bride 31 de legatura, in sine cunoscute, fixate prin sudare. Forma partii superioare a bridelor
31 de legatura in sine cunoscute, si modul lor de fixare prin platbanda 42 sudata tangential
in parteainferioara atevii superioare 12 permit utilizarea unui procent de peste 80% din circum-
ferinta tevii 12 superioare pentru rularea pe aceasta arolelor 7, 11 si 23, nepermitand astfel
iesirea lor de pe teava, si asigurand stabilizarea liftului de scara in timpul deplasarii. Pe axul
3inferior, prin niste rulmenti 15, sunt fixate cele doua corpuri 13 dreapta si 14 stanga. Corpul
13 dreapta este fixat prin sudare de un brat 32 pe care se afla un ax 33 care, prin niste rulmenti
34, permite rotirea libera a uneirole de sprijin 35, si un ax 36 care, prin alti ruimenti 37, permite
rotirea libera a unei role de urmarire 38. De corpul stanga 14 este fixat prin sudare un brat
39 pe care se afla un alt ax 33 care, prin niste rulmenti 34, permite rotirea libera a unei alte
role de sprijin 35, si un alt ax 36 care, prin rulmentii 37, permite rotirea libera a unei alte role
de urmarire 38. Bratul 16 al corpului 13 dreapta, de pe axul 2 superior, este legat de bratul
32 al corpului 13 dreapta, de pe axul 3 inferior, prin tija 40. Bratul 16 al corpului 14 stanga,
de pe axul 2 superior, este legat de bratul 39 al corpului 14 stanga, de pe axul 3 inferior, prin
tija 40. Axul 9 este legat de bratul 16 al corpului 14 printr-un arc de intindere 41, asigurand
astfel un contact permanent intre rola de siguranta 11 si teava superioara 12 a caii de rulare
A. Stabilizarea liftului de scara este asigurata si prin doud mecanisme patrulater articulat,
simetrice si identice dimensional, avand ca puncte fixe cele doua axe, 2 superior si 3 inferior,
de pe corpul central 1. Un prim patrulater articulat stanga are ca axe de referinta coordonatele
X, Y, X', Y', iar cel de-al doilea patrulater dreapta are ca axe de referintd coordonatele Y, Z,
Y', Z'. Patrulaterul articulat, definit de cele doua axe 2 superior si 3 inferior fixe, si de bratele
opuse 16, 32 si 39 egale, se caracterizeaza prin faptul ca, in orice moment al migcarii bratelor
16, 32 si 39 libere, fiecare punct de pe acestea va ocupa o pozitie plan paralela cu punctul
similar, de pe bratul opus. Liftul de scara este pus in migcare datorita interactiunii dintre roata
dintata 28 si cremaliera 29, iar axa pusa in miscare este Y.

Datorita faptului ca intreaga greutate a liftului se descarca prin rola de sustinere 7,
simultan cu migcarea axei Y' se va migca siaxa Y.
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Avand in vedere ca bratele 16, 32 si 39 ale celor doua patrulatere articulate X, Z, X',
Z'siY,Z Y' Z'suntrigide, iar contactul dintre rolele de urmarire 23 si teava superioara 12,
cat si dintre rolele de urmarire 38 si teava inferioara 30 le obliga pe acestea s& urmareasca
in permanenta profilul caii de rulare, intreaga constructie se va migca plan paralel cu pozitia
initiald, mentinand liftul in pozitie verticala indiferent de forma spatiala a caii de rulare.
Corpurile 13 si 14 de pe axul 2 superior, impreuna cu bratele 16 si 17, au un singur grad de
libertate, putand sa se roteasca doar intr-un plan paralel cu corpul central 1 al mecanismului,
iar atunci cand migcarea se face pe o portiune curba in plan orizontal sau spatial, rola de
sustinere 7, intrucét este libera pe axul 2 superior, se va deplasa pe ax in functie de forma
curburii, interioara sau exterioara. Frecarea dintre axul 2 superior si bucsa autolubrifianta 4
este foarte redusa. Similar, roata dintata 28, de pe axul 3 inferior, va avea zone diferite de
contact cu cremaliera 29, permitdnd angrenarea in curbe orizontale sau spatiale.

11



11

13

15

17

19

21

23

25

27

RO 129447 B1

Revendicare

Mecanism de pozitionare, orientare si stabilizare a unui lift de scarg, sprijinit printr-o
rola de sustinere centrala (7) si, in partile laterale, printr-un arbore (2) superior i un arbore
(3) inferior, ce sustin, la randul lor, mecanismele de deplasare ale liftului pe o cale de rulare
(A) realizata din doua tevi cilindrice (12, 30) paralele, si care au acelasi diametru si aceeasi
configuratie spatiala, si care sunt legate intre ele printr-o tija (31), iar deplasarea pe calea
de rulare se realizeaza prin intermediul unor perechi de role (23, 23a) care se rotesc liber
prin niste rulmenti, si care sunt fixate pe niste corpuri (20, 20a) in care sunt fixate prin pre-
sare niste axe (21, 21a), caracterizat prin aceea ca stabilizarea liftului de scara este asigu-
rata si printr-un mecanism format din doua patrulatere articulate, simetrice, definite geometric
de niste axe (X, Y, X', Y', respectiv, Y, Z, Y', Z'), care, in migcarea intregului lift, parcurg o
traiectorie paralela cu calea de rulare (A), si care sunt constituite din cate un corp (13, 14)
montat prin intermediul unor rulmenti (15, 15a) pe arborele (2) superior, si de care este sudat
un brat (16 si 16a) ce formeaza latura superioara scurta a patrulaterului, si pe care se mon-
teaza cate o consola (17, 24) la capatul careia se roteste liber cate un arbore (19) ce sustine
rolele de urmarire (23, 23a), si la partea inferioara a mecanismului pe arborele (3) inferior
sunt montate alte corpuri (13a, 14a), ce se deplaseaza prin niste rulmenti (15, 15b), si de
care este sudat un brat (32, 39) pe care este fixat un arbore (33) care, prin niste rulmenti
(34), permite rotirea libera a unei role de sprijin (35, 35a), iar un alt arbore (36) permite prin
alti rulmenti (37) rotirea liberé a unei role de urmarire (38, 38a), formand latura inferioara
scurta a patrulaterului, ce este legata de cea superioara prin intermediul unor tije (40, 40a)
care au distanta intre punctele de fixare (X si X') egala cu distanta dintre arborii (2 si 3)
superior si inferior, si in acest fel cele doua laturi, superioara si inferioara, ale patrulaterului
articulat se vor migca identic, asigurand prin rolele de urmarire (23 si 38) conturul céii de
rulare (A), distantele (X-Y, X'-Y, Y-Z si Y'-Z') dintre punctele de fixare a tijelor (40, 40a) si
punctele de fixare arolei centrale (7) de sustinere si a rolei de urmarire (38) sunt egale, astfel
incat mecanismul se deplaseaza pe calea de rulare fara a-si pierde pozitia verticala.
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