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Systéme de Motorisation Auxiliaire pour Fauteuil Roulant Manuel.

La présente invention concerne un systeme de moto-
risation auxiliaire (100) pour un fauteuil roulant. Selon I'in-
vention ce systéme comprend un bloc moteur, une roue
motrice, un bras de sécurité, et un bras d’accrochage confi-
guré pour que son extrémité s’accroche a un élément dudit
fauteuil, et puisse y pivoter autour, et définir un angle de
fonctionnement comme étant l'angle saillant a compris
entre la surface du sol et la demi-droite passant par le point
de contact de la roue motrice avec le sol et par le centre de
la liaison pivot, 'angle de fonctionnement définissant deux
états de fonctionnement du systéme de motorisation
auxiliaire (100) : un état d’entrainement, et un état libre
lorsque l'angle de fonctionnement dépasse une valeur
d’angle limite, ou ledit bras de sécurité est en contact avec
le sol, la roue motrice n’étant plus en contact avec le sol.

Figure de 'abrégé : Figure 5
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Description

Titre de l'invention : Systeme de Motorisation Auxiliaire pour
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Fauteuil Roulant Manuel

Domaine technique
La présente divulgation releve des systemes de motorisation auxiliaires pour des
fauteuils roulants.

Plus précisément, I’invention porte sur un systeme de motorisation €lectrique.

Technique antérieure

Pousser un fauteuil roulant manuel n’est pas toujours une tache aisée. Selon le type
de terrain, la pente ou la charge, il peut étre difficile de pousser un fauteuil roulant.
Pour remédier a ce probleme, il est connu d’équiper le fauteuil d’un systeéme de moto-
risation auxiliaire, qui vient alors soulager 1’effort nécessaire pour le faire avancer. Un
tel systeme peut assister une personne assise dans le fauteuil et actionnant seule ce
dernier, ou bien une personne se tenant debout et poussant le fauteuil par derriere.

Il existe beaucoup de modeles de systemes de motorisation auxiliaires. En effet,
comme ces systémes sont volumineux, ils sont généralement réservés a certaines
gammes, marques, ou certains types de fauteuils roulants manuels. Classiquement,
placés sous le sicge du fauteuil roulant manuel, I’encombrement d’un systeme de mo-
torisation auxiliaire est limité et de ce fait, ils sont souvent congus selon I’architecture
des fauteuils roulants manuels pour lesquels ils sont destin€s a €tre mis en ceuvre.

En plus d’€tre volumineux, un systeme de motorisation auxiliaire est généralement
lourd. Avec un puissant moteur, habituellement a entrainement direct, un lourd
systeme de motorisation auxiliaire permet certes d’assurer une bonne adhérence d’une
ou des roues motrices sur le sol pour permettre une poussée en roulant sans glisser,
mais le poids du systéme est une géne pour sa manipulation, lors de sa mise en place
ou de son démontage par exemple.

Résumé

La présente divulgation vient améliorer la situation en proposant un systeme de mo-
torisation auxiliaire d’architecture légere et peu encombrante, s’adaptant avanta-
geusement a un plus grand nombre de fauteuils roulants manuels, tout en maintenant
une sécurité pour 1’utilisateur en prévenant un éventuel basculement du systéme de
motorisation, et en gardant une adhérence suffisante du systeme au sol.

Il est donc proposé€ un systeme de motorisation auxiliaire pour un fauteuil roulant
comprenant :

- un bloc moteur,

- au moins une roue, dite motrice, destinée a €tre entrainée par ledit bloc



moteur,
- un bras de sécurité, placé en saillie a une premiere extrémité dudit bloc
moteur,
- un bras d’accrochage, formant saillie a une seconde extrémité, opposée a
ladite de la premicre extrémité, dudit bloc moteur, configuré pour que son
extrémité s’accroche a un €élément solidaire dudit fauteuil roulant de sorte a :
. former une liaison pivot en au moins un point d’accrochage avec
ledit fauteuil roulant dans un plan parallele a celui par lequel passe
I’une ses roues arriere, et

. définir un angle de fonctionnement comme étant 1’angle saillant a
compris entre la surface du sol et la demi-droite passant par le point
de contact de 1a roue motrice avec le sol et par le centre de ladite
liaison pivot, lorsque ledit fauteuil roulant est placé sur un sol plan
horizontal et le systeme de motorisation auxiliaire est monté en
position sur ledit fauteuil

I’angle de fonctionnement définissant deux états de fonctionnement du systeéme de mo-

torisation auxiliaire :

- un état d’entrainement, lorsque 1’angle de fonctionnement est inférieur a une
valeur d’angle limite, dans lequel ladite roue motrice est en contact avec le sol
et exerce une poussée, et

- un état libre, lorsque 1’angle de fonctionnement dépasse ladite valeur d’angle
limite, ou ledit bras de sécurité est en contact avec le sol, la roue motrice
n’étant plus en contact avec le sol.

[0008]  On entend par « point de contact » entre ladite au moins une roue motrice et le sol,
I’unique point de contact de cette roue motrice avec le sol ou, le cas échéant, le ba-
rycentre de 1’ensemble des points de contact de cette ou de ces roues motrices avec le
sol.

[0009]  Selon un mode de réalisation particulier du systéme de motorisation auxiliaire, la
valeur d’angle de limite haute de 1’angle de fonctionnement est comprise entre 63° et
72°, préférentiellement égale a 68°.

[0010]  Selon un autre mode de réalisation particulier du systeme de motorisation auxiliaire,
son bras de sécurité comprend une roulette libre.

[0011]  Selon encore un autre mode de réalisation particulier du systéme de motorisation
auxiliaire, son bras d’accrochage est avantageusement de longueur ajustable.

[0012]  Selon encore un autre mode de réalisation particulier du systéme de motorisation
auxiliaire la longueur du bras d’accrochage est fixée pour maintenir I’angle de fonc-
tionnement au-dessus d’une valeur minimale d’angle, a partir de laquelle la roue

motrice roule sans glisser.



[0013]  Selon encore un autre mode de réalisation particulier du systéme de motorisation
auxiliaire, cette valeur minimale d’angle est 55°.

[0014]  Dans une variante du systeme de motorisation en mode d’entrainement, le point de
contact entre la roue et le sol est aligné ou sensiblement aligné avec les points de
contact des roues arricre du fauteuil roulant avec le sol.

[0015]  Selon encore un autre mode de réalisation particulier du systéme de motorisation
auxiliaire, le bloc moteur inclut un moteur électrique, une batterie alimentant en
électricité ledit moteur, et un carénage définissant le pourtour du bloc moteur.

[0016]  Selon encore un autre mode de réalisation particulier du systéme de motorisation
auxiliaire, le bloc moteur comprend en outre un dispositif de contrdle de la vitesse
dudit moteur électrique.

[0017]  Selon encore un autre mode de réalisation particulier du systéme de motorisation
auxiliaire, ledit dispositif de contrdle de la vitesse du moteur comprend un dispositif de
commande déporté ou colocalisé au bloc moteur, connecté audit dispositif de controle
de facon filaire ou sans-fil, permettant a un utilisateur de contrdler la vitesse du
moteur.

[0018]  Selon encore un autre mode de réalisation particulier du systéme de motorisation
auxiliaire, la roue motrice est séparée spatialement du moteur et reliée a ce dernier par
un réducteur, tel qu'un ensemble de réduction poulies-courroie.

[0019]  Avantageusement, la roue motrice est positionnée partiellement dans le bloc moteur
pour assurer la compacité du systeéme de motorisation.

On s’assure ainsi que celui-ci puisse €tre monté aisément sous un fauteuil roulant.

[0020]  Selon encore un autre mode de réalisation particulier du systéme de motorisation
auxiliaire, le bras d’accrochage est accroché, en au moins un point d’accrochage, a une
barre de fixation rapportée, fixée au fauteuil roulant et formant un ensemble solidaire
avec celui-ci, ladite liaison pivot étant formée audit au moins un point d’accrochage
avec ladite barre de fixation.

[0021]  Dans une définition plus large de la présente invention, il est propos€ un systeme de
motorisation auxiliaire pour un fauteuil roulant comprenant :

- un bloc moteur,

- au moins une roue, dite motrice, destinée a €tre entrainée par ledit bloc
moteur,

- un bras de sécurité, placé en saillie a une premiere extrémité dudit bloc
moteur,

- un bras d’accrochage, formant saillie a une seconde extrémité, opposée a
ladite de la premicre extrémité, dudit bloc moteur, configuré pour que son
extrémité s’accroche a un €élément solidaire dudit fauteuil roulant de sorte a :

. former une liaison pivot en au moins un point d’accrochage avec
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ledit fauteuil roulant dans un plan parallele a celui par lequel passe
I’une ses roues arriere, et

. définir un angle de fonctionnement comme 1’angle saillant o entre
une premiere demi-droite partant du point sur la roue motrice le plus
proche du sol et passant par le centre de ladite liaison pivot, et une
seconde demi-droite partant du méme point, parallele au plan du sol
et dans le plan de rotation de ladite liaison pivot, et orientée dans le
sens de la marche normale du fauteuil roulant,

L’angle de fonctionnement définissant deux états de fonctionnement du systeme de

motorisation auxiliaire :

- un état d’entrainement, lorsque 1’angle de fonctionnement est inférieur a une
valeur d’angle limite, dans lequel ladite roue motrice est en contact avec le sol
et exerce une poussée, et

- un état libre, lorsque 1’angle de fonctionnement dépasse ladite valeur d’angle
limite, ou ledit bras de sécurité est en contact avec le sol, la roue motrice
n’étant plus en contact avec le sol.

Breve description des dessins

D’autres caractéristiques, détails et avantages apparaitront a la lecture de la des-
cription détaillée ci-apres, et a I’analyse des dessins annexés, sur lesquels :

Fig. 1

[Fig.1] montre un systéme de motorisation auxiliaire monté sur un fauteuil roulant
manuel, de fagon schématique et de c6té, selon un mode de réalisation.

Fig. 2

[Fig.2] est une autre vue du systeme de motorisation auxiliaire représenté a la [Fig.1],
avec son bras d’accrochage rentré (opaque) et sorti (en transparence) en superposition.

Fig. 3

[Fig.3] est une autre vue du systeme de motorisation auxiliaire représenté a la [Fig.1]
lorsqu’il est dans un €état libre.

Fig. 4

[Fig.4] est une représentation schématique des composants du bloc moteur du
systeme de motorisation auxiliaire illustré a la [Fig.1].

Fig. 5

[Fig.5] est une représentation schématique opaque et en perspective du bloc moteur
du systeme de motorisation auxiliaire illustré a la [Fig.4].

Fig. 6

[Fig.6] montre de fagcon schématique un dispositif de commande déporté du dispositif

de contrdle de la vitesse du moteur d’un systéme de motorisation auxiliaire selon un
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mode de réalisation.
Fig. 7

[Fig.7] montre de fagon schématique les étapes de montage d’un systeéme de moto-
risation auxiliaire dans un mode de réalisation avec une barre de fixation rapportée
fixée au chassis d’un fauteuil roulant.

Description des modes de réalisation

Il est maintenant fait référence aux figures 1 a 4 qui montrent schématiquement un
systeme de motorisation auxiliaire dans un mode de réalisation particulier.

Ce systeme de motorisation auxiliaire est ici représenté de coté, en étant reli€ au
chéssis d’un fauteuil roulant manuel.

Dans ce mode de réalisation, le fauteuil roulant manuel 104 est dispos€ sur un sol
plan 105 horizontal et est équipé du systeme de motorisation auxiliaire 100.

Le systeme de motorisation 100 a pour but de soulager I’effort nécessaire a une
personne pour faire avancer le fauteuil roulant. Pour y parvenir, le syst¢me de moto-
risation 100 exerce par son architecture, une poussé€e dans le sens la marche sur le
fauteuil roulant. En effet, il comprend un bloc moteur 101, qui entraine une roue
motrice 102.

Le systeme de motorisation auxiliaire 100 comprend aussi un bras d’accrochage 103,
configuré pour s’accrocher au chéssis du fauteuil roulant manuel.

Le systeme de motorisation 100 exerce ainsi une force F du point de contact entre la
roue motrice 102 et le sol 105 vers ledit point d’accrochage. Dans cette configuration,
avec la roue motrice 102 au sol 105, le systeme de motorisation 100 exercant une force
F est dit dans un €tat d’entrainement.

En poussant un fauteuil roulant 104 manuel, on est souvent amené a basculer 1¢é-
gerement en arricre le fauteuil, par exemple pour descendre d’une marche d’un trottoir.
Pour conserver cette manceuvre, le bras d’accrochage 103 est avantageusement
accroché au chéssis du fauteuil roulant manuel de sorte a former une liaison pivot avec
celui-ci, dont la rotation peut se faire dans le plan de basculement du fauteuil roulant
(et donc parallelement a ses roues arriere 106).

Dans une variante non-illustrée, le systeme de motorisation auxiliaire comprend
plusieurs roues motrices destinées a €tre entrainées par le bloc moteur, la force F est
exercée depuis le barycentre des points de contacts de chacune des roues motrices.

Similairement, dans une autre variante non-illustrée du systeme de motorisation
auxiliaire, le bras d’accrochage s’accroche au chéssis du fauteuil roulant en plusieurs
points, la force F est alors exercée vers le barycentre de ces points d’accrochage.

Cette force F forme un angle a avec le sol, qui peut &tre amené a varier avec la

liaison pivot, et peut étre décomposée en une composante verticale Fz et une
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composante horizontale Fx. La composante horizontale Fx est ’effort qui sert di-
rectement a la poussée du fauteuil roulant manuel. La composante verticale Fz est un
effort qui va plaquer la roue motrice sur le sol en soulevant le fauteuil roulant.

Ainsi, si la composante verticale Fz n’est pas suffisamment forte, la roue motrice 102
n’adhere pas suffisamment au sol et se met a patiner. La poussée du systeme de moto-
risation auxiliaire 100 est alors inefficiente.

Au contraire, si la composante verticale Fz est trop forte, le soulevement du fauteuil
roulant 104 est trop important et ce sont les roues arriere 106 de ce dernier qui
n’adhérent plus assez au sol et patinent. Ce phénomene empécherait donc un utilisateur
de changer la direction du fauteuil roulant 104, puisque freiner I’une des roues arriere
pour tourner ferait uniquement déraper celle-ci. On estime que pour €viter un tel
phénomene, il faut empécher que la composante verticale ne réduise la réaction des
roues arriere 106 du fauteuil roulant au sol de plus de 30%, et encore mieux de plus de
25% et de maniere encore plus préférentielle de plus de 20%.

Dans un cas simplifi€¢ ou ’on néglige la résistance au roulement des roues du fauteuil
roulant et la résistance aé¢rodynamique, les composantes Fx et Fz peuvent étre
exprimées comme suit :

Fx=Px pente (1)

Fz=Fxxtan(a) (2)

avec P le poids total du fauteuil roulant équipé du systeme de motorisation 100 et
portant un utilisateur, et pente I’exigence minimale relative a la stabilité statique pour
un fauteuil roulant de classe A suivant la norme ISO7176-1 : 1999 (correspondant a la
pente maximale latérale sur laquelle un fauteuil roulant manuel puisse opérer, soit 6°
ou environ 10%)

Pour éviter un patinage de la roue la motrice, il faut que :

Fzxux2Fx3)

avec | le coefficient de frottement de la roue motrice 102 sur le sol. Pour une roue en
caoutchouc vulcanisé sur une route en asphalte, on a = 0.7.

A partir des équations (2) et (3), on a donc :

Fxxtanfe)x p> Fx

a2 ta'(z)

ax2550°

On note donc @,,,;,, = 55.0° 1la valeur limite pour I’angle o au-dela de laquelle la
roue motrice 102 adhere suffisamment au sol et ne patine pas.

Pour maintenir une adhérence des roues arriere 106 du fauteuil roulant 104 au sol
105, on détermine ici par exemple, pour ne pas réduire la réaction des roues arriere 106
au sol 105 de plus de 25%, qu’il faut :
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Fz<0.25x P @)

avec P le poids total du fauteuil roulant équipé du systeme de motorisation 100 et
portant un utilisateur

A partir des équations (1), (2) et (4), on a donc :

P x pente x tanax < 0.25x P
0.25 )

pertte
a<68.2°

On note donc @,y = 68.2 ° 1a valeur limite en dessous de laquelle la réaction au sol

a < tan'(

105 des roues arriére 106 du fauteuil est suffisante. Bien entendu, cette valeur limite
dépend du coefficient de réduction de réaction au sol des roues arricre 106. Par
exemple pour ne pas réduire la réaction de plus de 30%, on trouve Gy = 71.6° et de
plus de 20%, on trouve @y = 63.4° . 0., est donc avantageusement choisi dans
Iintervalle [63.4°, 71.6°], par exemple 68.2°.

Il est maintenant fait référence a la [Fig.2] qui est une vue €largie du systeéme de mo-
torisation auxiliaire 100 illustré a la [Fig.1].

Pour assurer que % 2 @, le systéme de motorisation auxiliaire 100 comprend avan-
tageusement le bras d’accrochage 103 qui est télescopique, de longueur ajustable.

En effet, dans ce mode de réalisation, le bras d’accrochage 103 comprend trois
parties :

- un guide 201, fixé au bloc moteur 101, en saillie de celui-ci, avec au moins un
trou le traversant transversalement

— le corps principal 202 du bras avec le systeme d’accrochage en son extrémité,
configuré pour s’insérer dans le guide 201 et comprenant une pluralité de
trous alignés avec le guide 201, de sorte que chaque trou puisse se retrouver
en regard d’un trou du guide selon la distance d’insertion du corps principal
202 dans le guide 201, et

— un systeme de goupille 203 inséré dans au moins un trou du guide et au moins
un trou du corps principal lorsque ceux-ci sont en regard.

Cet agencement permet avantageusement de former un bras d’accrochage té-
lescopique, de longueur ajustable. Pour maintenir le corps principal assemblé dans le
guide, il comprend en outre au moins une butée en ses extrémités.

Avantageusement, le systeme de goupille 203 est un ensemble d’au moins une vis,
préférentiellement deux ou quatre vis, rendant solidaire le corps principal au guide
guide a une longueur ajustée par 1’ utilisateur selon les trous dans lesquels la ou les vis
sont insérées.

En variante non illustrée, le bras d’accrochage peut étre un assemblage de tubes de

section de plus en plus petite destinés a s’insérer les uns dans les autres, pour former
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un ensemble télescopique.

L’image 2 montre ainsi deux positionnements du systeme de motorisation auxiliaire
100 dans ce mode de réalisation : un premier avec le bras d’accrochage rentré, et un
second étendu ici représenté en transparence.

Cet agencement permet de faire varier I’angle a pour différentes hauteurs
d’accrochage du bras d’accrochage 103 et de s’assurer a la mise en place que @ 2 @,
Avantageusement, cela permet au systeéme de motorisation auxiliaire 100 de pouvoir
s’adapter a différents types de fauteuil roulant 104, indépendamment de la hauteur
d’accrochage.

En outre, le bras d’accrochage 103 télescopique permet aussi de régler la position de
la roue motrice 102 en profondeur (plus ou moins vers I’avant ou I’arriere du fauteuil
roulant 104).

Une roue motrice 102 dont le point de contact avec le sol 105 est aligné ou sen-
siblement align€ avec les points de contact des roues arriere 106 du fauteuil roulant
104 avec le sol permet avantageusement de faciliter 1a maniabilité du fauteuil roulant
lorsqu’on souhaite emprunter un virage.

Ainsi, préférentiellement, la roue motrice est a moins de quinze centiméetres d’un
alignement parfait avec les points de contact des roues arriere 106 du fauteuil roulant
104 afin de maintenir une maniabilité suffisante de ce dernier pour tourner en faisant
déraper la roue motrice 102. Plus préférentiellement, a moins de cinq centimetres et
idéalement exactement aligné, la maniabilité du fauteuil roulant 104 est entiere pour
tourner sans avoir a faire déraper la roue motrice 102.

Avantageusement, une roue motrice 102 plus en arriere permet aussi au systeme de
motorisation auxiliaire 100 d’€tre plus proche du sol et d’avoir un encombrement
minimisé sous le fauteuil roulant 104, offrant ainsi plus de compatibilité avec
différents fauteuils roulant.

Afin d’assurer que %= Zmax, le systéme de motorisation comprend avantageusement
un bras de sécurité 204. Ce bras de sécurité est avantageusement placé en saillie du
bloc moteur 101, de sorte & rentrer en contact avec le sol quand @ = Umax, Cela permet
au systeme de motorisation auxiliaire de reposer au sol sur le bras de sécurité 204
plutdt que la roue motrice 102, décollant alors celle-ci du sol 105.

Le bras de sécurité 204 €vite ainsi au systeme de motorisation auxiliaire 100 de
pouvoir basculer au-dela de a,,,,, puisque la roue motrice 102 décollée du sol 105
n’exerce plus de poussée.

Dans cette derniere configuration, le systeéme de motorisation 100, reposant sur le
bras de sécurité 204 et dont la roue motrice 102 n’exerce plus de poussée, est dit dans
un €état libre. La [Fig.3] illustre schématiquement le systeme de motorisation auxiliaire

100 dans un état libre, reposant sur le bras de sécurité 204.
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De plus, en basculant le fauteuil roulant en arriere, sans le bras de sécurité 204, le
systeme de motorisation 100 pourrait se retrouver, lui aussi, basculé en arricre,
empéchant alors le fauteuil roulant 104 de retomber dans une position stable au sol et
pourrait provoquer le basculement complet du fauteuil et sa chute en arriere. Le bras de
sécurité 204 prévient avantageusement ce risque.

Avantageusement, le bras de sécurité 204 comprend une roulette libre 205 sur
laquelle le systéme repose au sol quand & = @max, Ainsi, lorsque le systeéme de moto-
risation est dans un état libre, le fauteuil roulant 104 peut ainsi continuer d’étre poussé,
sans que le bras de sécurité du systeéme de motorisation n’exerce trop de frottements
sur le sol 105 et ne géne la poussée.

De surcroit, dans une variante, le bras de sécurité 204 est positionné de sorte a
maintenir une garde avec le sol. Cette garde permet avantageusement que le bras de
sécurité 204 ne rencontre pas le sol par accident, lorsque celui-ci n’est pas lisse. Par
exemple, si le sol est pavé, la garde permet d’éviter que le bras de sécurité 204 ne
touche les pavés lorsque la roue tombe dans un creux qui sépare les pavés. Préféren-
tiellement, la garde du bras de sécurité 204 est de vingt (20) millimetres avec le sol.

En variante, le systeme de motorisation auxiliaire comprend en outre un élément de
préhension 206 comme une poignée pour faciliter le transport du systéme et sa mise en
place sous un fauteuil roulant.

Cette poignée peut avantageusement étre placée en saillie du bras de sécurité sen-
siblement alignée avec ce dernier sans 1’étre completement afin de ne pas com-
promettre son fonctionnement (en touchant le sol avant le bras de sécurité 204).

Dans une variante non-illustrée, I’élément de préhension est directement placé sur
une extrémité du bloc moteur.

I1 est maintenant fait référence a la [Fig.4] qui montre schématiquement la com-
position du bloc moteur 101 du systeme de motorisation auxiliaire dans un autre mode
de réalisation.

Dans ce mode de réalisation, le bloc moteur 101 comprend un moteur électrique 302
alimenté en électricité par une batterie électrique 301. Le moteur électrique peut ainsi
entrainer la roue motrice 102 afin de la faire tourner.

Avantageusement, le moteur électrique 302 est accompagné d’un systeme de
réduction 303 de sorte a augmenter le couple de sortie au niveau de la roue motrice
102. Ce montage permet au systeme de motorisation auxiliaire 100 de pousser des
charges plus lourdes. Bien qu’en variante, un réducteur a engrenages suffise, on met en
ceuvre dans ce mode de réalisation un ensemble poulies-courroie 303.

Comme le moteur électrique 302 n’entraine pas directement la charge, cet as-
semblage permet de réduire considérablement sa taille et son poids. Un moteur

électrique 302 plus petit et plus léger, de couple inférieur aux moteurs a entrainement
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direct, accompagné du systeme de réduction 303 est donc avantageux.

Aussi, un moteur électrique 302 a vitesse lente permet d’obtenir un couple de sortie
du moteur plus fort, et permet de diminuer la taille du systeme de réduction 303 né-
cessaire. A titre purement illustratif, on choisira ainsi avantageusement un moteur
électrique présentant une vitesse de rotation inférieure a 200 tr/min/V, encore mieux
inférieure a 150 tr/min/V et de maniere encore plus préférentielle inférieure a 120 tr/
min/V.

Plus loin, pour réduire encore avantageusement I’encombrement du bloc moteur, la
roue motrice 102 est recue en partie a I’intérieur du bloc moteur 101, le carénage 305
de celui-ci laissant une ouverture pour que la roue motrice 102 puisse €tre en contact
avec le sol. Ainsi, les différents éléments du bloc moteur 101 sont disposés de part et
d’autre de la roue motrice 102, de sorte a équilibrer la charge et limiter avanta-
geusement une usure prématurée de la roue motrice 102.

Dans les conditions décrites ci-avant, le bras d’accrochage 103 peut en outre avoir
une section en U (a ’envers) de sorte a recouvrir la partie supérieure de la roue motrice
102 avec sa partie rétractée dans le bloc moteur, pour limiter la place prise par la partie
rétractée dans le bloc moteur et créer avantageusement un gain d’encombrement.

Le bloc moteur comprend en outre un dispositif de controle 304 de la vitesse de
rotation du moteur électrique. Dans ce mode de réalisation, c’est le controleur de
vitesse 304 qui fait la liaison électrique entre la batterie et le moteur électrique, et
permet de fixer la vitesse de rotation de celui-ci.

La [Fig.6] montre ainsi schématiquement un dispositif de commande déporté 400. Ce
dispositif de commande est, ici, connecté de facon sans-fil, en Bluetooth, au dispositif
de controle 304 de la vitesse de rotation du moteur €lectrique 302. Ce dispositif de
commande 400 permet a un utilisateur de modifier la vitesse de consigne du dispositif
de controle 304 de la vitesse de rotation du moteur €lectrique 302.

En variante, le dispositif de commande 400 utilise d’autres protocoles de commu-
nication avec un support sans-fil (Wi-Fi, etc.), filaire (CAN, I12C, SPI, etc.) ou ad-hoc.

Dans une variante non-illustrée, le dispositif de commande peut étre colocalisé,
c’est-a-dire directement placé au niveau du bloc moteur.

Néanmoins, un dispositif de commande 400 déporté comme illustré permet avanta-
geusement de pouvoir modifier la vitesse de rotation du moteur, sans avoir a arréter de
pousser le fauteuil.

De plus, le dispositif de commande 400 déporté, comme illustré, sur une poignée du
fauteuil roulant manuel, et sous la forme d’une géachette 401 de contrdle permet de
facon efficiente de changer la vitesse de rotation du moteur électrique sans méme avoir
a lacher la poignée du fauteuil roulant manuel. De plus, la giachette 401 comprend

avantageusement un systeme de retour, par exemple avec des ressorts, a une
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commande d’arrét du moteur lorsque la gachette est lache. De cette manicre, le
systeme de motorisation auxiliaire 100 ne continue jamais la poussée du fauteuil
roulant si personne ne le contrdle.

Dans une variante non-illustrée, le dispositif de commande prend d’autres formes
comme un bouton rotatif ou un bouton curseur. Alternativement, le dispositif de
commande peut comprendre un écran permettant d’afficher la vitesse de consigne et la
vitesse réelle du moteur électrique ou du fauteuil roulant, cet écran pouvant comporter
une interface d’interaction afin de modifier la vitesse de consigne.

Avantageusement, le dispositif de commande 400 comprend un bouton de réglage
402 permettant de régler 1’échelle de valeurs de la gichette 401 et un bouton d’ordre
maximal prioritaire 403 permettant d’outrepasser ponctuellement 1’échelle de valeurs
pour une consigne de vitesse maximale. Par exemple, le systeme de motorisation 100
peut étre dimensionné pour rouler a une vitesse maximale de Skm/h ; ’utilisateur peut
avantageusement régler avec le bouton de réglage 402 un contréle de Okm/m jusqu’a
3km/h par la gachette 401 pour une question de confort d’utilisation. Ponctuellement,
comme dans une montée un peu raide, 1’utilisateur peut avantageusement utiliser le
bouton d’ordre maximal prioritaire 403 pour atteindre une consigne de Skm/h
(maximale), malgré un réglage inférieur de la gachette.

Il est maintenant fait référence a la [Fig.7], qui montre schématiquement des étapes
de montage du systeme de motorisation auxiliaire 100 sur un fauteuil roulant, dans un
autre mode de réalisation.

Dans ce mode de réalisation, le systéme de motorisation auxiliaire comprend en outre
une barre de fixation rapportée 500. Cette barre de fixation vient se fixer sur le chéssis
du fauteuil roulant manuel de sorte a former un ensemble solidaire. Le systeme de mo-
torisation s’accroche alors a la barre de fixation 500 par le bras d’accrochage 103, la
liaison pivot se fait alors en ce point d’accrochage.

Avantageusement, la barre de fixation 500 est télescopique, de longueur ajustable et
comprend des systeémes d’accrochage en ses extrémités. Elle peut ainsi se fixer trans-

versalement sur tout fauteuil roulant, quelle que soit la largeur du chassis.
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Revendications

Systeme de motorisation auxiliaire (100) pour un fauteuil roulant (104)

caractérisé€ en ce qu’il comprend :

un bloc moteur (101),

au moins une roue (102), dite motrice, destinée a étre entrainée

par ledit bloc moteur (101),

un bras de sécurité (204), placé en saillie a une premiere

extrémité dudit bloc moteur (101),

un bras d’accrochage (103), formant saillie a une seconde

extrémité, opposée a ladite de la premicre extrémité, dudit bloc

moteur (101), configuré pour que son extrémité s’accroche a

un élément solidaire dudit fauteuil roulant (104) de sorte a :

. former une liaison pivot en au moins un point
d’accrochage avec ledit fauteuil roulant (104) dans un
plan parallele a celui par lequel passe 1’une ses roues
arriere (106), et

. définir un angle de fonctionnement comme étant
I’angle saillant o compris entre la surface du sol (105)
et la demi-droite passant par le point de contact de la
roue motrice (102) avec le sol (105) et par le centre
de ladite liaison pivot, lorsque ledit fauteuil roulant
(104) est placé sur un sol (105) plan horizontal et le
systeme de motorisation auxiliaire (100) est monté en

position sur ledit fauteuil (104),

I’angle de fonctionnement définissant deux états de fonctionnement du

systeme de motorisation auxiliaire (100) :

un état d’entrainement, lorsque I’angle de fonctionnement est
inférieur a une valeur d’angle limite, dans lequel ladite roue
motrice (102) est en contact avec le sol (105) et exerce une
poussée, et

un état libre, lorsque 1’angle de fonctionnement dépasse ladite
valeur d’angle limite, ou ledit bras de sécurité (104) est en
contact avec le sol, la roue motrice (102) n’étant plus en

contact avec le sol (105).
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Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon la revendication 1 ca-
ractérisé en ce la valeur d’angle de limite haute de I’angle de fonc-
tionnement est comprise entre 63° et 72°, préférentiellement €gale a 68°.
Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon la revendication 1 ou 2
caractérisé en ce que ledit bras de sécurité (204) comprend une roulette
libre (205).

Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon I’une des revendications
précédentes caractérisé en ce que ledit bras d’accrochage (103) est de
longueur ajustable.

Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon la revendication
précédente caractéris€ en ce que la longueur du bras d’accrochage (103)
est fixée pour maintenir 1’angle de fonctionnement au-dessus d’une
valeur minimale d’angle, a partir de laquelle la roue motrice (102) roule
sans glisser.

Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon la revendication
précédente caractéris€ en ce que ladite valeur minimale d’angle est 55°.
Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon I’une quelconque des re-
vendications précédentes caractérisé en ce qu’en mode d’entrainement,
le point de contact entre la roue motrice (102) et le sol (105) est aligné
ou sensiblement aligné avec les points de contact des roues arriere (106)
du fauteuil roulant (104) avec le sol (105).

Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon I’une quelconque des re-
vendications précédentes caractérisé en ce ledit bloc moteur (101) inclut
un moteur électrique (302), une batterie (301) alimentant en €lectricité
ledit moteur (302), et un carénage (305) définissant le pourtour du bloc
moteur (101).

Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon la revendication
précédente caractéris€ en ce que ledit bloc moteur (101) comprend en
outre un dispositif de controle de la vitesse (304) dudit moteur
électrique (302).

Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon la revendication
précédente caractérisé en ce que ledit dispositif de contréle de la vitesse
(304) du moteur (302) comprend un dispositif de commande (400)
déporté ou colocalisé au bloc moteur (101), connecté audit dispositif de
controle (304) de facon filaire ou sans-fil, permettant a un utilisateur de
controler la vitesse du moteur (302).

Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon I’une quelconque des re-

vendications précédentes caractérisé en ce que la roue motrice (102) est
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séparée spatialement du moteur (302) et reliée a ce dernier par un
réducteur (303), tel qu’un ensemble de réduction poulies-courroie.
Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon I’une quelconque des re-
vendications précédentes caractérisé en ce que la roue motrice (102) est
positionnée partiellement dans le bloc moteur (101) pour assurer la
compacité du systeme de motorisation (100).

Systeme de motorisation auxiliaire (100) selon I’une quelconque des re-
vendications précédentes lorsque le bras d’accrochage (103) est
accroché, en au moins un point d’accrochage, a une barre de fixation
(500) rapportée, fixée au fauteuil roulant (104) et formant un ensemble
solidaire avec celui-ci, ladite liaison pivot étant formée audit au moins

un point d’accrochage avec ladite barre de fixation (500).



1/4

[Fig. 1]

<
o
[ aac|
[
_., .
,, 2
. m
Wm
Hm
.
7
7
” H“
i W
p Z " et \§. \k. \
2

Lo ", “
] / ) » | | h ,“
— ; / | _ |

| | \ | _ i i

/ / / - | | " |

™M - e R
oh v BN o T o} me g |
m o= N et 2R

1 =



2/4

[Fig. 3]
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