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La présente invention concerne parmi les groupes de la scus-classe B 62 B
de la classification internaticnals ceux traitant des diverses sortes de cha-
riots pexmsttant de monter et dascendre une volée d'escalier,

Lea dispositifs connus de ce genre peuvent 8ire regroupés en deux grandes
catégories:1'une utilisant des chenilles comme dans les brevets 1 302 329,
1 434 602, 1 519 149, 1 572 515, 2 135 872 ou 2 177 329, 1'autre utilisant des
étoiles 3 trois branches ou plus,celles-ci étant munies de roulmttes comme
dans les bravets 1 179 623, 1 208 170, 1 265 489, 1 328 648, 1 353 562,
1 471 296, 1 512 234, 1 531 179, 1 589 819, 2 050 542,0u 2 070 923,

Les dispositifs & chenilles ne s'appuient que sur des rebords de marche et
risquent de glisser si la chenille est lisse. Si elle comporte des aspérités
pour mieux accrocher,alors slle n'est pas adaptée 3 toutes les dimensions de
warches et devient inefficace si les marches n'ont plus de rebord anguleux.
Ces dispositifs aon% inutilisables dans une volée d'sscalier &n colimagon,
chaque chenille étant orientée dans 1le plan vertical de fagon identique et fixe;
en effet la pente de la chenille la plus proche de l'axs de rotation de 1'esca-
lier doit #tre supérieure & la pente de la chenille la plus extérieur:, Enfin
si les chenilles étaient orientables,elles devraient tout de méme glisser pour
tourner,ce qui rend précaire la progression dans une volée d'escalier en coli-
magon,

Mis & part les brevets 1 179 §23 et 2 050 542,dans les autres dispositifs
connus utilisant des &toiles,celles-ci sont libres en rotation sur leur axe
sans pouvoir Btre freinées. Si elles permettent de mieux tourner dans un esca-
lier en colimagon,la progression est assurée par la seule traction humaine, De
plus 1'arr®t de la progression dars 1'escalier ne peut se faire sans continuer
de fournir un effort pour reterir le chariot.

Bien qu'ayant des étoiles bluquées X 1'arr@t par un syst2me roue-vis sans fin,
le dispositif décrit dans le brevet 1 179 623 est dangareux dans un sscalier en
colimagon si la charge portée mst lourde,car le chariot doit 8tre maintenu en
équilibre et les roulettes situées aux extrémités de 1'étoile sont libres en
rotation sur leur axe alors que 1'una dlelles prend appui sur une marche trés
étroite du cBté intérieur.

Le dispositif décrit dans le brevet 2 050 542 n'aurait pas les inconvénients
décritsci~-dessus i le moteur pouvait lui faire monter une ssule marche; ce n?
est pas le cas car lorsque l'une des roulettes rencontre la paroi verticale de
la premi2re marche,il faudrait que 1'axe de cette roulette soit maintenu immo-
bile et que le moteur inverse son sens de rotation pour gque l'étoile bascule.

D'autres dispositifs connus de ce genre ne s'intégrent pas dans les deux
grandes catégories précitées.C'est le cas du mécanisme suivant le brevet
1 344 059 qui ne peut gravir que des marches plus larges que hesutes,et de

1'appareil suivant le brevet 2 311 703 qui a les inconvénients des dispositifs
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34 chenilles,

L'eppereil suivant l'invention permet di6viter ces inconvénients. En
effet celui-ci aseocie les avantages suivents:-pouvoir tourner dens un escalier
en colimagon,~permetire & 1l'utilisateur de pouvoir se TEepGEBr en cours de pro-
gressior et par la mBme sssurer la sécurité. A cos awsntageé peuvent en Btre
ejoutée d'sutres,iels la motorisation du véhicule.

Le dispositif,objet de 1°invention,est un chazriot muni d'une paire d'Stoi-
les (A} (voir fig.1l). Sur chague bras de celle-ci des roulettes (B) sont re-
lifes 3 une roue centzale {C). Un systime de freinage permet de freiner et blo-
guer les roulettes (B) ainsi que 1'étoile (A},

A titre d'exemple sur la Tig.2,ls roue centrale {C) est directement en cone
%act avec lec roulettes {B) et lesurs mouvements les unss par rapport aux autres
sont obtenus par friction cu par sngrdnement. Le Treinage peut alors Bire cbte-~
nu simplement par friction du flanc de (A)contre le flanc de la rous (C), En
effet lors d'un déplacement suz un plan horizontel,(A) est fixe par rapport au
chssis et les roulettes {B} iournent par rapport 3 {A);iors d'une montée cu
d'une deecenie dans une volfe d'escalier on constate le mouvement supplémen-
taire suivant:{A) tourne autcur de 1'axe {D) de (B){voir fig.2),lorsque ceiie-
ci est immobile; il est équivalent de dire que (B) tourne par rapport a (A), Or
si (C) et (A) sont fixés 1'un & 1'autre,(B) ne peut tourner par rapport & {(A).
Donc dans un déplacement du chariot,{C} touzne toujours par rapport 2 (A} et il
suffira de les faire frotier 1'un contre l'auire pour freiner.

La véalisatien technique du sysidme de f:éinage posside une commande menuelle
(E} et 1'obiention du contact entre (C) et (A) est simileire 3 celle décrite
par ailleurs pour lss embrayaces.

Suivant d'autres wodes de réalisation seion l'invention,(A) etr(C) peuvent
8ire relifs 3 dee disques (comme en fig.3):{A) au disque (F),et (L) au disgue
{£). Le freinage pouvant Btre assuré par conizct entre Bux comme ci-dessus,ou
chaque disque indépendemment avsc des Eldments {1} 1iés au bAti (H) du chariot,
un sxemple ftent proposs en Tig,3,0u encore par contact entrz les deux disnues
et un glément (I) 2i6 au bAti du chariot,un exemple &tant proposé en fig.4.

Les éléments (1) évoquis ci-dessus sont similaires 3 ceux décrits par ailleurs
dans les systimes de freinage. ) 7 '

Suivsnt d'sutres types de réslisation selon léinvénﬁisn,les liaisons entze
roulettes (B} et la roue centrale (L) peuvent ne pas 8tre dirsctes, Cee liai-
sOns paﬁvent 8tre indépendantes,clest 3 dize réalisfes par autant de transe
missions que de roulettes (B),cez transmissions n'ayant entre slles que la rous
centrale comme &lément commun. Ces %ransmissions pourront se composer scit de

pignons (J) & denture extérieure ou intérieure en membre guelcongue,un sxemple

de réalisation avec une seule rouletie (Bj &tant représenté par la fig.5 ,

soit de chaines ou courroies (K) devant ou non passer sur des galets (L)},un
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exemple de réalisation avec une seule roulette (B) étant représenté par la
fig.6 ,ou encore se composer d'une combinaison des &léments ci-dessus évoqués,
Ces liaisons entrs (B) et (C) pesuvent également ne pas 8tre indépendantes,mais
comporter en plus de (C) une ou plusisurs chaines ou courroies communes reliant
soit deux roulettes (B) a (C),un exemple de réalisation &tant présenté par la
fig.7, soit plus de deux roulsttes (B) 2 (C),deux exemples de réalisation é&tant
présentés par les fig.B8 et 9; des galets assurent le positionnement adéquat de
la chaine ou courroie (K). Ces types de liaison 2 chaine ou courroie commune
pour relier (C) avec plusieurs (B) peuvent comporter un ou plusieurs pignons
en contact ou non avec (C),deux exemples de réalisation étant présentés par les
fig.10 et 11,

Suivant d'autres modes de réalisation selan l'invention,les roulettes (B)
sont libres et 1'axe de 1'étoile ne porte pas de roue centrale {C). Le frei-
nage des roulettes (B) est assuré par frottement de (B) contrs une flasque (M)
mobile axialement et solidaire en rotation de (A)jle freinage de (A) est obte-
nu par frottement d'un élément 1lié A son axe sur un élément (N) immobile en
rotation et 1ié au bAti (H),un exemple étant schématisé en fig.12.

Dans d'autres réalisations selon l'invention,la sécurité apportée par la
possibilité de freinage est renforcée par 1l'adjonction de systéme cliquet-roue
3 rochet,pouvant remplir leur fonction ds blocage lors de 1s montée dans une
valée d'escalier. L'axe du cliquet est fixé au bAti (H) et la roue A rochet 3
(A) ou inversement si le cliquet est maintenu en contact avec le rochet 3
l'aide d'un ressort par exemple. Pour permettre un arr@t plus sOr en cours ds
descente,on peut disposer & cté de la commande manuelle du frein,une manette
assurant le contact du cliquet avec la roue 3 rochet. I1 n'est pas possible de
mettre un tel systdme de blocage en rotation entre (C) et,soit (H),soit (A),
car lors du basculement de (A),{(C) tourne en sens inverse de son sens de rota-
tion lors d'un déplacement horizontals d'od la nécessité de relier la roue cen-
trale et 1'étoile comme suit. ’

D'autres types de réalisations selon l'invention ont la roues centrale (C) st
1'étoile (A) fixées chacune A un des trois éléments suivants d'un train épicy-
clo!dalzplanétairu,couronna et axe du satellite. Ce systdme de transmission est
conditionné par le'aysténa d'équations suivant:

(Rex)d -r¥ =R

{ Fal1k)p +k§
od R est le rayon de la couronne,
® ¢ ® ® ® du planétaire,
* { est la vitesse angulaire du planétaire,
L ? LI " b de la couronne,
" q L " " " de l'axe du satellite sutour de celui du pl’gglre
" Tn = " " des roulettes (B),
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ol p est la vitesse angulaire de 1'étoile (A),
LIS S n n de la roue centrale (C),
" k est le rapport de transmission entre {B) et (C),rapport défini comme suit

lorsque 1l'étoile est immobile: si (5-,0 , k= 7/5 .

Les vitesses ci~dessus sont définies par rapport 3 un mBme repgre fixe.,

Les solutions du syst2me sont condensées dans le tableau suivant:

H T I E— EEE— - e
'vit,roue libre } ¢ y ¥ L 4 L 9 LA !
Lisisons e‘*’:‘ ‘1"-3 ! Gsi s -5 i v -$ E ¥, 5
' t ' T, L t oo
i gegé ! O=p i‘-f’,,p PWap Yo
1 1 0 - 1 4
valeur de k H H H H H H
B ] 1 1 L
- Fig.14 , ' : <3

-R/T fig.13 S
' N ~_ 1
! -xr/R * \:
s x/(R+x) g \ i
P R/(Re) ! :
H (R+r)/R ! e
S (R+z)/z s i

e =

D'autres types de réalisation selon l'invention ont la roue centrale (C) et
1'&toile (A) fixées chacune 3 un des trois éléments suivants d'un différentiel:
l'axe du satellite et les axes des deux planétaires. Ce systéme de transmission
est conditionné par le syst2me d'équations suivants

@4+ V=26
{7.(1-4:)@ +k

ob 0 est la vitesse angulaire de 1'axe du satellite autour de celui des p%gg%;s
o ? et ¥ sont les vitesses des planétaires,

Les définitions concernant la seconde équation sont les mEmes que dans le sys-
teme précéden'é. 11 en est de m@mepour les définitions de toutes les vitesses
ﬁai‘ rapport & un repgxre fixe,

Les solutions de ce systéme sont ‘condensées dans le tableau de-la page suivantie
La manidre de lire les tableaux est identique. Pour exemple de lecture,considé-
rons la premitre colonne du premier tableau. ‘(.’ est la vitesse de la roue libre
donc il s'agit de la couronne du train épicycloidal. Pour toutes les réalisa-
tions dont les deractéristiques figurent dans les deux tablesux,les roues dites
libres sont les roues qui seront freinées pour obtenir 1'arr8t du chariot.

V= 3 indique que le planétaire du train épicycloidal dont ¥ est la vitesse;
est fixé 3 la roue centrale (C) dont S est la vitesse. De mBme 8= P indique
1a liaison entre le support de l'axe du satellite et 1'étoile (A). La fig.13

représente un exemple de réalisation pour k <-r/R.
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: : : i : i Pa—
! vit, roue libre | v ! ¥ ! 6 !
[} ; 3 A - 1 1
1 v 1 V. '
! Liaisons A S I - N T . S B
H H H Hl H
1] % 1 1] k)
' valeur de k ! H ) !
' - ' : : '
! - ! fig.l19 \ <
H ~1 H ;\\\\\\\\\

H 1
H 1/2 ! =
' 2 ? ~J Fig.20 ! fig.21 :
R : : ;

La partie hachurée ne représente pas une impossibilité de réalisation,mais
lorsque k>-r/R,la roue libre (le couronne du train épicycloidal) tourne en
sens inverse lorsque (A) bascule autour dé l'axe (D) d'une roulette (B);cette
réalisation ne présente donc pas d'avantage par rapport aux réaslisations pré-
cédentes,si ce n'est que d'avoir & freiner seulement cette couronne pour stop-
per les rotations de (B) et (A). Par contre,dans les domaines de valeurs de k
pour lesquelles les figures sont dessinées,la roue libre tourne toujours dans
le mBme sens,que le chaxiot se déplace sur un plan horizontal ou dans une
volée d'escalier,pourvu que ces déplacements se fassent dans le mfme sens.
Ceci permet d'installer entre le ch8ssis st la roue libre un systame tel que
cliquet-rous A rochet (voir fig.l13},bloquant dans un seul sens la rotation
de la roue libre, Ainsi aux svantages dé€ja évoqués s'ajoute celui d'une meil-
leure sécurité par action du syst@me de blocage sur 1’étoile (A) et en plus
sur les roulettes (B). On obtient un autre avantsge si on multiplie par 2 les
valeurs de k des tableaux; en effet les réalisations des fig.13,14,15,16,17,186,
19,20 et 21 deviennent motorisables puisque la démultiplication pour obtenir
le basculement de (A) est supfrieure 3 celle assurant la rotation des roulette
(B).

Suivant d'autres modes de réalisation selon 1'invention,on pourra utiliser
3 la place des trains épicycloldaux et différentiels précédemment éQoqués des
systémes épicycloidaux et différentiels possédant des satellites 2 deux diamd-
tres comme représenté par les figures 22 et 23 ou encore des ensembles de
roues remplagant les satellites; ceci pour faciliter l'cbtention des rapports,
lorsque c'est difficile techniquement avec un simple train épicycloidal ou un
simple différentiel.

Suivant d'autres types de réalisation selon 1'invention,]'adhérence au sol
peut Btre améliorée en augmentant la surface de contact par 1'utilisation de
chenille ou de courroie (P) passant sur les roulettes {B) et sur un tendeur

(Q) fixé sur (H) (voir fig.24),et permettant & (P) d'épouser la forme des

30 marches.
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En contact svec les roulettes (B),et &quivalent 3 une roue déformable, (P) rem-
plit des fonctionz similsires & celles de (C) qui pesut 8tre ainsi suppzimé
comme dans les fabrications suivantes.

D'autres modiles de réalisation selon 1'invention n'ont pas de rous cen-
trale (C) mais une chenille ou courroie (P) passant sur un tendeur (Q) et en
pius sur une roue annzxe (R)},un exemple de fabricetion &tant présenté en fig.23.
Le freinege peut Btre cobtenu simplsment en agissent seulement sur {R) si (P}
est suffisamment extensible; en effet si le coefficient de frottement esi suffi-
samment grand, (P} est coincée contre le sol par une roulette (B) ellec-mBme
imrmobilisge contre unz marche lors du basculement de {A) dans une descente d!
zgcalier,et (A) est immobilisé si (P)Vl'est par le truchement de (R). La réa-
lisation technique du systéme de freinage de (R) est similaire 3 celle précé-
demment évoquéde,

Le type de transmission n'est pas intégré dans les descriptions précfdentes
d'étoile avec roue centrale {C) car il cemporie la particularité cinématique
suivante:que le chariot se déplace dans une volée d'escalier ou sur un plan
horizontal dans le m8me sens,{f} 2 le wméme sens de rotastion. Ceci permet sans
complication de motoriser (R) pour certains fypes de Tabricstion et de dispuser
entre le chfssis (H) et (R) un systBme tel gue cliguet-roue 2 rochet,bloguant
efficacement dans un seul sens le déplacemsnt du chariot,

Suivant 1’emplacement de {R) sur {H),1'axxB%t de (A) dans certaines positisns
peut réclamer un 2ffort trop importantjon wmettra alors soit un systéme de $rai-
nage,soit un systéme tel que cliquei-roue & rochet,ou les deux,agissant sur

{A},le systéme de freinage Stant ou non coordonné avec celui agissant sur {R).

3 Un peut également metire une transmizsion quelcongue entre (R} et une roue tour-

nant sur 1l'axe de {A},ou entre (A) et une rous tournant sur 1'sxe dz {R},
et disposer un systime de freinage comme déczit dams l'exemple 1ié aux Fig.Z,
3 et 4. De ls mBme moridre,dans certaines positions de {A),le couple réciszms
esu moteur szra trop important,ce qui conduit 2 envisager les constructions gui
suivent,

(R) et (A) pourrent 8tre,indépendemment ou per des transmissicns quelconques,
ligs -en totation 2 deux destzois éléments dlumn systime Spicycioldel ou diffé-
rentiel comme Svoqué précédemment,l'Siément restent librz sera celui gui sers
motorisé et frziné. .

Dans d'autres réalisations selon l'invention,les étciles {A) situdes de
part et d'autre du chariot sersnt relides par leur axe pour gue leur rotation
soit identique. En effet,dans une volée d'escalisz ezn colimagon,si les éioiles
{A) sont indspendantes,la plus proche de l'zxe de 1'escalier risque de ne pas
basculer & chaque degré,ce qui diminue 1'efficacité du freinage;les marches n'
ttant pas assez larges,la roulette {B),en attaquant le degrs supérieur,touthe-

ra la paroi verticale du degré suivant avant que 1fétoile {A) ait tourné d'un
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angle suffisant (360 dagrés divisé par le nombre de branches de {A) et les
forces s'appliquant sur 1l'axe de (A) maintiennent celle-ci dans le position
représentée par le fig.26.

Sujvant d'autres modes de réalisation selon l'invention, les étoiles peu-
vent avoir un nombre quelconque de branches mais de préférence 3 ou 4 pour que
1'axe des étoiles ne s'écarte pas trop de la ligne fictive joignant les rebords
de marchesjceci pour limiter le porte-3-faux de la charge et par conséquent la
difficulté du freinage.

Dans d'sutres types de réalisation selon 1'invention,le frottement par glis-
sement transversal de (P) ou des roulettes (B) sur le sol,du 3 la rotstion du
chariot autour d'un axe vertical,peut 8tre moindre en fixant sous le ch8ssis
des roulettes (S) dont la position est approximativement celle représentée sur
la fig.27 et définie comme suit:lorsque le chariot est incliné pour progresser
dans une volée d'escalier,(S) ne touche une marche que lorsque 1l'étoile (A)
finit de basculerpour reposer sur celle-ci par deux de ses roulettes (B).(S)
surél2vera alors faiblement 1l'axe de (A) pour que la charge repose sur 1'axe
de (S). Une des roulettes {B) ou une portion de (P) pourra toucher le sol mais
sans supporter le poids. Les roulettes (S) pourront 8tre freinées pour compen-
ser le fait que le systdme de freinage de {B) ou (P) est inefficace lorsque le
poids est supporté par (B). _

D'autres modéles de réalisation selon l'invention comporteront un harnais
-ou des courroies (T)-(voir fig.1l).1ié au ch8ssis (H) pour permettre 3 1'uti-
lisateur de tirer ou retenir en ayant au moins une main libre pour tenir la
rambarde, Le chariot pourra également comporter des roulettes (U) disposées de
chaque cOté et 3 1'arridre de (H) lors d'une montée d'escalier,et approximati-
vement orientées de fagon qu'en roulent sur les murs,l'un d'elles évite que le
chariot ou son chargement n'endommege la cage d'escalier.,

Le dispositif,objet de 1'invention,peut @tre utilisé dans tous les cas
ol 1'on doit déplacer une charge sur un parcours comportant des escaliers ou
des obstacles st tout particulidrement lorsque la progression deit se faires
dans une volée d'escalier en colimagon. Le possibilité de motoriser le systime
lui permet d'8tre utilisé sur des véhicules dits automobiles st tout-terrain,

Des applications particuli2rement intéressantes peuvent 8tre le déménage-
ment dans des immeubles ne comportant pas de monte-charge,des appareils élec-
tro-ménagers par exemple puisqu'ils ont un encombrement similaire et présen-
tent des difficultés de préhension,
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«B=
REVENDICAT IONS

1, Cheriot constitué d'un chfissis (H) reposant sur au moins un axe au-
tour duquel peuvent tournexr des &toiles (A) ayant sur leurs branches des rou-
lettes (B),caractérisé par le fait qu'il comporte des moyens de freinage des
étoiles (A) et des roulettes (B),ces moyens pouvant 8tre ou non indépendants
les uns des autres. 7

2. Chariot selon la revendication l,csractérisé en ce que le freinage
peut 8tre obtenu par l'action d'une ou plusieurs commandes manuelles. Chariot
caractérisé par ie fait que les étoiles (A) peuvent Btre freinées par contact
avec le b8ti (H),le contact étant direct ou obtenu par 1'intermédiaire d'é16-
ments solidasires en rotation soit de 1'#toile (A),soit du b8ti (H),soit de
chacun d'eux. Chariot caractérisé en ce qu'il peut comporter des moyens de
blocage dans un seul sens de rotation des étoiles (A) par rapportrau bati (H),
tels que syst2me cliquet-xoue & rochet & titre d'exemplejces moyens de blocage
peuvent 8tre actionnés par des commandes manuelles. Chariot caractérisé par le
fait que les étoiles (A) de chaque c8té& du chariot et de m@me gig?sgﬁégﬁf gtre
solidaires dans leur rotation,soit par leur arbre commun,soit par une trans-

mission reliant leurs arbres. Chariot caeactérisé en ce que les &toiles (A)
peuvent avoir un nombre quelconque de branches. Chariot caractérisé en ce qu'
il peut comporter un harnais ou des courroies (T) fixés au chfssis pour per-
mettre 3 1'utilisateur de tirer le chariot. Chariot caractérisé en ce qu'il
peut comporter des roulettes (U) dont le positionnement des axes sur le chfis-
sis permet & celui-ci ocu 3 son 6hargement de ne pas endommager les parsis ver-
ticales, Chariot caractérisé par le fait qu'il peut compniter des roulettes
(S) dont les axes sont positionnés sur le chissis le plus pr2s possible des
étoiles (A) de telle facon que lors du basculement des étoiles {A) pour gravir
une marche,les roulettes (S) ne touchent cette marche que lorsque le bascule-
ment se termine,afin de surélever 1'axe de 1'étoile,pour que le poids du chas
riot ne soit pas supporté par les roulettes (B) de 1'étoile mais par les rou-
lettes (S),qui de ce fait élimineront les frottements des roulettes (B) sur le
sol lorsque le chariot vire sur une surface planejces roulettes (S) pourront
ou non subir l'action d'un moyen de freinage,

3. Chariot selon les revendications 1 et 2,caractérisé en ce que les
roulettes (B) sont indSpendantes dans leur rotation. Le freinage de celles-ci
sera assuré par un élément (M) ou plusieurs éléments,solidaires en rotation
avec 1'é6toile (A) et venant en contact avec les roulettes (B) par un déplace-
ment axial. Chariot caractérisé en ce qu'il peut comporter des chenilles ou
courroies (P) passant sur plusieurs roulettes (B) ainsi que sur des fendeurs(ﬂ).

4. Chariot selon lss revendications 1 et 2,caractérieé en ce que les
roulettes (B) d'une &toile (A) sont soit chacune reliée indépendemﬁent 3 une

roue (C) de m&me axe que (A),soit toutes ou plusieurs d'entre elles relifes
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indépendemment 3 une chsa%ne ou courroie (K) commune,elle-mBme reliéeiuns roue
(C) de mBme sxe que (A). Les liasisons entre chaque roulette (B) et la rous (C)
ou la chatne ou courroie (K) seront soit direcies par friction ou engrénement,
soit indirectes par des transmissions composdes des rouss dentées ou non (J) en
nombre quelconque,ocu composéss de chalnes ou courroies,ou encore composées
d'une combinaison de ces £lémentsichalnes ou courroies et roue {J)e Les liai-
sons entre les chafnes ou courroies (K) et la roue (C) de mBme axe que (A) sont
soit directes par friction ou engrénement,scit indirectes par des transmissions
composées de roues dentées ou non en nombre guelconque. Le freinege des rou-
lettes (B) sera assuré per celui de la roue (C), Chariot. carectérisé en ce qu'
il peut comporter des chenilles ou courruiea (P) passant sur plusieurs roulet-
tes (B) ainsi que des tendeurs (Q).

5. Chariot selon les revendications 1 et 2 caractérisé en ce qu'une che-
nille ou courroie (P) passe sur plusieurs roulettes (B) d'une é&toile (A) einsi
que sur un tendeur (Q) et sur une roue (R) dont 1'axe est 1ié au b8&ti (H). Le
freinage des roulettes (B) sera assuré par celui de la roue (R). Chariot carac—
térisé en ce qu'il peut comporter des moyens de blocage,dans un seu: sens de
rotation,des roues (R) par rapport au b&ti (H) tels que des syst2mes cliquet-
roue & rochet 3 titre d'exemple. Chariot ceractérisé en ce qu'il peut comporter
un ou plusieurs moteurs actiannant les roues (R)lorsque 1'utilissteur le désire.

6. Chariot selon les revendications 1 et 2,caractérisé en ce que les
roues (C) selon la revendication 4,ou les roues (R) selon la revendication 5
sont reliées & un élémentou sont un élément d'un syst2me épicycloidel: ou dif-
férentielssoit un planétaire,soit un support d'axé de satellite,soit respecti-
vement une couronne ou un deuxidme planétsire suivant qu'il s'agit d'un sys-
téme épicycloidal ou d7un systdme différentieljun deuxidme de ces &léments est
1'étoile (A) ou lui est rslié;le‘troisiéme appelé ci-desscus roue libre est I’
€lément qui sera freiné pour obtenir 1'arr2t des roulettes (B) et &ventuelle-
ment celui de 1'6toile {A)}. Cheriot caractérisé en ce qu'il peut comporter des
moyens de blocage,dans un seul sens de rotation,des roues libres par rapport
au b&ti (H) tels que des systimes cliquet-roue 3 rochet 2 titre d'exemple,
Chariot caractérisé en ce qu'il peut comporter un ou plusieurs moteurs action-
nant les roues libres lorsque 1'utilisateur le désire, Chariot caractérisé en
ce que les systdmes &picycloldaux et différentiels peuvent comporter 3 la place
de leur satellite,des satellites 3 deux diam2tres ou des ensembles quelconques
de roues ayant les mBmes fonctions que le satellite remplacé,

7. Chatiot selon les revendications 1 et 2,caractérisé en ce que les
roues (C),ou (R),ou dites libres selon respectivement les revendications 4,5
et 6 sont directement ou par l'intermédiaire d'éléments solidaires en rotation
de ces roues mis en contact soit avec les étoiles (A),scit avec le b&ti (H),
soit avec les étoiles (A) et le b8ti (H),directement ou par 1'intermédiaire
d'éléments solidaires en rotation des étoiles ou du b&ti (H),pour obtenir le
freinage de roulettes (B) st éventuellement celui des étoiles (A).
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