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(57) Abstract: The invention relates to an electric drive system (1) for a rolling object, comprising a frame (2) having at least one
motorised wheel (3), and at least one non-motorised wheel (4), a handle (6) and coupling means (5). The coupling means are provided
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for using the electric drive system.
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(57) Abrégé : La présente invention concerne un systeme de propulsion électrique (1) pour un objet roulant, comprenant un chassis
(2) avec au moins une roue motorisée (3), et au moins une roue non motorisée (4), un guidon (6), et des moyens d'attelage (5). Les
moyens d'attelage sont prévus pour réaliser la préhension, l'orientation, I'immobilisation et le levage d'au moins une roue (14) de 1'objet
roulant (13). Les moyens d'orientation de la roue de 1'objet roulant orientent la roue selon une direction perpendiculaire a la direction
longitudinale (x) du chéssis. Les moyens de levage comprennent une structure articulée en partie centrale du chassis entre 1'au moins
une roue motorisée (3) et 'au moins une roue non motorisée (4). La présente demande concerne également un attelage comprenant le
systeme de propulsion électrique et une méthode d'utilisation du systeme de propulsion électrique.
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DISPOSITIF DE LEVAGE DE ROUE DE SYSTEME DE PROPULSION ELECTRIQUE
AMOVIBLE POUR UN OBJET ROULANT

Domaine technique

L’invention concerne le domaine de transport des objets roulants, en particulier des lits
roulants, par exemple des lits d’hdpitaux.

Le déplacement des charges lourdes roulantes par un utilisateur peut entrainer des
difficultés pour l'utilisateur, en particulier si cette action est répétée, telles que des troubles

musculo-squelettiques.
Technique antérieure

Afin de rendre le déplacement des charges lourdes roulantes plus facile et plus
ergonomique, il a été envisagé d’équiper ces charges lourdes de machines électriques. Par
exemple, une premiere idée a consisté a équiper chaque lit d’hopital d’'un systéme
d’entrainement électrique des roues. Une telle solution est onéreuse, car elle nécessite le
remplacement ou la modification de I'ensemble des lits, ce que les hdpitaux ne peuvent pas
se permettre. De plus, le systeme d’entrainement et sa batterie augmentent le poids du lit.
Par conséquent, lorsque la batterie est déchargée, les efforts a fournir pour déplacer le lit
sont plus importants.

De la méme fagon, dans le domaine de la logistique ou du commerce, il a été envisagé

de rendre électrique tous les chariots. La aussi, une telle solution est onéreuse.

Une alternative est de prévoir un systéme amovible de propulsion des objets roulants.

Plusieurs solutions techniques ont été envisagées.

Par exemple, la demande de brevet WO 01/85086 décrit un systéme de propulsion
motorisée pour un lit. Le systéme de propulsion est configuré pour s’atteler a un ou plusieurs
points du lit. De par les moyens d’attelage prévus pour ce systeme de propulsion, ce
systéme ne peut pas étre universel et adapté a différents objets roulants. En effet, il ne peut
pas étre attelé a un objet roulant non muni d’une piece d’attelage. De plus, pour ce systeme
de propulsion, toutes les roues de I'objet roulant restent en contact avec le sol. Par
conséquent, l'orientation de I'attelage (systéme de propulsion et lit) est plus compliquée, les

forces de frottement sont élevées, et la roue motorisée nécessite plus de puissance.

La demande de brevet WO 2012/171079 décrit un deuxieme systeme de propulsion
d'un lit d’hépital. Le systeme de propulsion est configuré pour lever deux roues du lit.

Toutefois, le mécanisme de préhension des roues est complexe et encombrant: la
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dimension latérale (direction parallele a l'axe des roues motorisées) est importante
(supérieure a la largeur des roues du lit) et peut dépasser les dimensions latérales du lit, ce
qui peut étre génant pour le déplacement du lit, en particulier dans un espace réduit tel qu'un

couloir ou un ascenseur d’hopital.

La demande de brevet WO 2013/156030 décrit un troisieme systéme de propulsion
d'un lit d’hépital. Le systeme de propulsion est configuré pour lever deux roues du lit.
Toutefois, le systeme présente des dimensions latérale (direction paralléle a 'axe des roues
motorisées) et longitudinale (direction perpendiculaire a laxe des roues) qui sont
importantes : la plateforme arriere dépasse le lit et la distance entre les roues non
motorisées peuvent dépasser les dimensions du lit, ce qui peut étre génant pour le
déplacement du lit, en particulier dans un espace réduit, tel qu’un couloir ou un ascenseur

d’hopital.
Résumeé de lI'invention

Pour pallier ces inconvénients, la présente invention concerne un systeme/dispositif de
propulsion électrique pour un objet roulant, comprenant un chassis avec au moins une roue
motorisée, et au moins une roue supplémentaire, de préférence non motorisée, un guidon, et
des moyens dattelage. Les moyens d’attelage sont prévus pour réaliser la préhension,
I'orientation, 'immobilisation et le levage d’au moins une roue de la charge roulante. Les
moyens d’orientation de la roue de I'objet roulant orientent la roue selon une direction
perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis. Ainsi, le déplacement d’objet roulant
lourd est rendu facile et ergonomique. De plus, les dimensions des moyens d’attelage sont
réduites, en particulier les dimensions latérales, et le systéme de propulsion est plus
compact, ce qui permet de déplacer I'objet roulant, y compris dans un espace réduit. En
outre, ces moyens d’attelage sont universels et sont adaptés a de nombreux types d’objets
roulants, car I'objet roulant ne nécessite pas de moyens d’attelage spécifique.

Selon un premier aspect, I'invention concerne un systeme de propulsion électrique
amovible pour un objet roulant, le systéme de propulsion comprenant un chassis muni d’au
moins une roue entrainée par une machine électrique, et d’au moins une roue non entrainée,
un guidon et des moyens d’attelage du systéme de propulsion a l'objet roulant, lesdits
moyens d’attelage comprenant des moyens de préhension, d'orientation, d'immobilisation et
de levage d’au moins une roue de 'objet roulant, dans lequel : les moyens de préhension
comprennent au moins un jeu de deux éléments de saisie dont les axes principaux sont
sensiblement perpendiculaires a la direction longitudinale du chassis, les deux éléments de
saisie étant adaptés pour venir en contact avec la roue de l'objet roulant ; les moyens

d’orientation sont adaptés pour orienter 'au moins une roue de l'objet roulant dans une
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direction sensiblement perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis du systeme de

propulsion.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les deux éléments de saisie sont adaptés
pour permettre I'introduction de la roue de I'objet roulant entre lesdits éléments de saisie de
sorte que I'axe de rotation de la roue de 'objet roulant soit sensiblement perpendiculaire aux

axes principaux des deux éléments de saisie.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la distance entre les deux éléments de
saisie est prédéterminée pour étre : strictement inférieure au diamétre de la roue de I'objet

roulant ; et supérieure au égale a I'épaisseur de la roue de I'objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, un des deux éléments de saisie est plus

long que l'autre élément de saisie du jeu d’éléments de saisie, selon les axes principaux.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément de saisie disposé du cb6té de la
roue motorisée est plus long que l'autre élément de saisie du jeu des deux éléments de

saisie.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, un élément de butée est disposé du coté
intérieur des moyens d’attelage par rapport aux éléments de saisie dans une direction
sensiblement perpendiculaire aux axes principaux des éléments de saisie I'élément de butée
étant adapté pour guider la roue de I'objet roulant de sorte que la dite roue vienne en butée
contre I'élément de saisie disposé du cbété de la roue motorisée.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément de butée est disposé sur un

élément de saisie.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la distance entre I'élément de butée et un
élément de saisie est prédéterminée pour étre strictement supérieure au diametre de la roue

de I'objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, une piece mobile est connectée a au
moins un élément de saisie au travers d’un axe de rotation perpendiculaire a I'axe principal
de I'élément de saisie, la piece mobile étant adaptée pour tourner autour de I'axe de rotation

et prolonger I'élément de saisie selon I'axe principal de I'élément de saisie.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, 'axe principal de la piece mobile est
vertical et 'axe de rotation est paralléle a la direction longitudinale du chassis.
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Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la piece mobile comprend un axe principal
sensiblement horizontal, et parallele a la direction longitudinale du chassis, la dite piece
mobile étant disposée sur le cété opposé a I'élément de saisie adjacent, et comprenant un

axe de rotation vertical.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la pieéce mobile comprend une portion

interne disposée sur le cbté en vis-a-vis de I'élément de saisie adjacent.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, au moins une des roues du systéme de

propulsion comprend un systeme de freinage.

Selon un deuxieme aspect, I'invention concerne un systéme de propulsion électrique
amovible pour un objet roulant, le systéme de propulsion comprenant un chassis muni d’au
moins une roue entrainée par une machine électrique, et d’au moins une roue non entrainée,
un guidon et des moyens d’attelage du systeme de propulsion a I'objet roulant, lesdits
moyens d’attelage comprenant des moyens de préhension, d’orientation, d’'immobilisation et
de levage d’au moins une roue de l'objet roulant, dans lequel : les moyens d’orientation sont
adaptés pour orienter 'au moins une roue de 'objet roulant dans une direction sensiblement
perpendiculaire a la direction longitudinale du chéassis du systéme de propulsion ; et les
moyens d'immobilisation comprennent un bras d’arrimage sensiblement horizontal, portant

un élément d’immobilisation a une de ses extrémités.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément d'immobilisation est orienté vers
l'extérieur du chassis selon I'axe perpendiculaire a la direction longitudinale du chéssis, ou
dans lequel I'élément d’'immobilisation est orienté vers lintérieur du chassis selon l'axe

perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'’élément d’'immobilisation comprend un
élément de support adapté pour supporter la roue de l'objet roulant par actuation du bras

d’arrimage.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément de support comprend une piéce

plate, inclinée ou courbée adaptée pour passer sous la roue de I'objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'’élément de support comprend en élément

en forme de cuillere, de pelle ou d’équerre.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément de support est adapté pour
passer sous, supporter et immobiliser la roue de I'objet roulant.
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Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément de support comprend une partie
sensiblement horizontale, adaptée pour passer sous la roue de I'objet roulant, et une partie
sensiblement verticale, adaptée pour venir en contact avec la roue de l'objet roulant par

actuation des bras d’arrimage.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, un élément de butée est disposé sur le

bras d’arrimage.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément de butée est adapté pour guider
la roue de I'objet roulant de sorte que la dite roue puisse étre placée entre I'élément de butée

et 'élément d’'immobilisation.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément de butée est disposé du cétée

intérieur du bras d’arrimage par rapport a I'élément d’immobilisation.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, dans lequel deux bras d’arrimage
déplagable en translation le long d’axes principaux sensiblement paralléles I'un de l'autre, ou
comprenant deux bras d’arrimage déplacable en rotation autour d’'axes de pivot verticaux
respectifs.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les deux bras d’arrimage sont mis en
mouvement l'un par rapport a l'autre au moyen d’un actuateur relié a chacun desdits bras
d’arrimage, ou dans lequel les deux bras d’arrimage sont mis en mouvement au moyen

d’actuateurs respectifs reliés au chassis.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens de préhension comprennent
au moins un jeu de deux éléments de saisie dont les axes principaux sont sensiblement
perpendiculaires a la direction longitudinale du chassis, les deux éléments de saisie étant
adaptés pour venir en contact avec la roue de I'objet roulant, lesdits éléments de saisie étant
disposés a une extrémité dudit bras d’arrimage.

Selon un troisieme aspect, l'invention concerne un systéme de propulsion électrique
amovible pour un objet roulant, le systéeme de propulsion comprenant un chassis muni d’'au
moins une roue entrainée par une machine électrique, et d'au moins une roue non entrainée
un guidon et des moyens d’attelage du systeme de propulsion a I'objet roulant, lesdits
moyens d’attelage comprenant des moyens de préhension, d’orientation, d’'immobilisation et
de levage d’au moins une roue de l'objet roulant, dans lequel : les moyens d’orientation sont
adaptés pour orienter 'au moins une roue de 'objet roulant dans une direction sensiblement

perpendiculaire a la direction longitudinale du chéassis du systéme de propulsion ; et les
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moyens de levage comprennent une structure articulée en partie centrale du chéssis entre

'au moins une roue motorisée et 'au moins une roue non motorisée.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la structure articulée comprend d’une part,
une premiere portion de chéassis supportée par 'au moins une roue motorisée, et comprend
d'autre part, une deuxiéme portion de chassis supportée par 'au moins une roue non

motorisée.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, lesdites portions de chéassis sont articulées
'une par rapport a 'autre autour d'un axe de rotation horizontal sensiblement perpendiculaire

a la direction longitudinale du chassis.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, des éléments d’immobilisation adaptés

pour immobiliser la roue de I'objet roulant sont liés a I'axe de rotation horizontal.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, 'axe de rotation horizontal est lié a des
bras d’arrimage, les bras d’arrimage étant sensiblement horizontaux et portant a une de

leurs extrémités les éléments d'immobilisation.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, un premier actuateur est relié a chacune
des portions de chassis et permet de contréler la position d’une portion de chassis par
rapport a l'autre.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le premier actuateur contréle la hauteur de

la partie centrale du chassis comprenant 'axe de rotation horizontal.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le premier actuateur est adapté pour
déplacer vers le haut I'axe de rotation horizontal en modifiant un angle entre les portions de

chéassis au niveau de I'axe de rotation horizontal.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, 'axe de rotation horizontal est disposé sur
une extrémité basse des portions de chassis, et 'angle est augmenté pour passer d’une
position basse a une position haute des portions de chassis.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le premier actuateur est connecté d’'une
part, a une portion centrale de la premiére portion de chéassis, et d’autre part, a une portion
d’extrémité arriere de la deuxiéme portion de chassis.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le premier actuateur est unique et

connecté a une portion centrale des portions de chassis selon une vue de dessus.
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Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le premier actuateur est assisté d'un

actuateur complémentaire, chaque actuateur étant connecté a une portion dextrémité

latérale des portions de chéssis selon une vue de dessus.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le premier actuateur est unique et est

connecté a une portion d’extrémité des portions de chassis selon une vue de dessus.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le premier actuateur est adapté pour :
actionner d’une part, une bielle croisée connectée a une premiere extrémité du premier
actuateur ; et actionner d’autre part, une bielle non croisée connectée a la deuxieéme
extrémité du premier actuateur, et dans lequel une desdites bielles est connectée selon I'axe
longitudinal du chassis a une portion centrale de la premiére portion de chassis, et l'autre
desdites bielles est connectée selon I'axe longitudinal du chéssis a une portion d’extrémité
arriere de la deuxieme portion de chéssis.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le premier actuateur est adapté pour :
actionner d’une part, une bielle croisée connectée a une premiere extrémité du premier
actuateur au travers d’un élément lui-méme lié a une portion centrale de la premiere portion
de chassis ; et actionner d’autre part, une bielle non croisée connectée a la deuxiéme
extrémité du premier actuateur au travers de I'élément lui-méme lié a une portion centrale de
la premiere portion de chéssis, et dans lequel lesdites bielles sont chacune connectées selon
laxe longitudinal du chéssis en leur autre extrémité a une portion d’extrémité arriere de la

deuxieéme portion de chassis .

Selon un quatrieme aspect, l'invention concerne un systéme de propulsion électrique
amovible pour un objet roulant, le systéme de propulsion comprenant un chassis muni d’au
moins une roue entrainée par une machine électrique, et d’au moins une roue non entrainée,
un guidon et des moyens d’attelage du systéme de propulsion a l'objet roulant, lesdits
moyens d’attelage comprenant des moyens de préhension, d'orientation, d'immobilisation et
de levage d’au moins une roue de I'objet roulant, le systéme de propulsion comprenant en
outre : des moyens d’aide a la conduite comprenant au moins un bras de longueur variable
adapté pour faire varier la distance entre 'au moins une roue entrainée et 'au moins une

roue non entrainée.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le bras de longueur variable est d’une part,
supporté par la roue non entrainée, et d’'autre part, connecté au chassis ou connecté aux

moyens d’attelage portant un élément d’immobilisation.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le bras extensible est d’'une part, supporté

par la roue non entrainée, et d’autre part, connecté a une portion non motorisée du chassis.
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Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le bras de longueur variable est
sensiblement horizontal et comprend un axe principal sensiblement paralléle a la direction

longitudinale du chéssis.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, un actuateur est relié audit bras de
longueur variable et a la portion non motorisée pour faire varier la longueur dudit bras de

longueur variable.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique
amovible comprend des moyens de blocage directionnel adaptés pour bloquer/débloquer la
rotation de la roue non motorisée autour d’un axe vertical, et dans lequel le mouvement
directionnel de la roue non motorisée est adapté pour étre laissé libre pendant

lactionnement de l'actuateur.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens d’orientation sont adaptés
pour orienter 'au moins une roue de l'objet roulant dans une direction sensiblement

perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis du systéme de propulsion.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens de préhension comprennent
au moins un jeu de deux éléments de saisie dont les axes principaux sont sensiblement
perpendiculaires a la direction longitudinale du chassis, les deux éléments de saisie étant
adaptés pour capturer la roue de I'objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens d'immobilisation comprennent
un bras d’arrimage sensiblement horizontal, portant un élément d’immobilisation a une de

ses extrémités.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le bras de longueur variable est adapté

pour faire varier la distance entre 'au moins une roue non entrainée et le bras d’arrimage.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le bras de longueur variable est adapté
pour que la distance entre 'au moins une roue non entrainée et le bras d’arrimage puisse

étre modifiée d’au moins 150 mm.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le bras de longueur variable est adapté
pour que la distance entre 'au moins une roue non entrainée et le bras d’arrimage puisse

étre modifiée entre 200 et 500 mm.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, les moyens de
levage comprennent une structure articulée en partie centrale du chéssis entre 'au moins

une roue motorisée et 'au moins une roue non motorisée.
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Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, lorsque ledit systeme
de propulsion est attelé a un objet roulant, lesdites roues non entrainées sont disposées
sous ledit objet roulant.

Conformément a une mise en ceuvre des aspects précités, lorsque ledit systeme de
propulsion est attelé a un objet roulant, ladite roue entrainée par ladite machine électrique
est disposée a I'extérieur dudit objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, lorsque ledit systeme
de propulsion est attelé a un objet roulant, ladite roue entrainée par ladite machine électrique
est disposée sous I'objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, ledit chassis

comporte une plateforme, notamment pour le support d’un utilisateur.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, lorsque ledit systeme
de propulsion est attelé a un objet roulant, ladite plateforme est disposée sous ledit objet

roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, ledit guidon est

articulé par rapport au chassis autour d’un axe horizontal.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, ledit guidon est
articulé par rapport a un axe d’orientation de ladite roue entrainée autour d’un axe horizontal,

ledit axe d’orientation étant en rotation par rapport au chassis autour d’un axe vertical.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, lesdites roues non
entrainées sont des roues orientables autour d’un axe vertical, de préférence des roues

décentrées orientables.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, lesdites roues non

entrainées comprennent un moyen de blocage directionnel.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, ledit systeme de

propulsion comprend trois ou quatre roues.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, ledit objet roulant est

un lit roulant, un chariot, un meuble roulant, un fauteuil roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, ledit guidon
comprend des moyens de contrble de ladite machine électrique et/ou desdits moyens
d’attelage.
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Selon un ou plusieurs modes de réalisation des aspects précités, ladite roue entrainée

par ladite machine électrique est disposée a une exitrémité dudit chassis opposée a

Fextrémité dudit chassis sur laquelle sont disposées lesdites roues non entrainée.

Selon un cinquieme aspect, l'invention concerne un attelage comprenant un objet
roulant et un systéme de propulsion électrique selon au moins un des aspects précités,

I'objet roulant étant attelé au systeme de propulsion électrique par lesdits moyens d’attelage.

Selon un sixieme aspect, I'invention concerne un procédé d’attelage d’'un objet roulant
a un systeme de propulsion électrique selon au moins un des aspects précités, comprenant
au moins une des étapes suivantes : contacter la roue de 'objet roulant avec au moins un
élément de saisie ; orienter la roue de l'objet roulant dans une direction sensiblement
perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis du systeme de propulsion;
immobiliser la roue de I'objet roulant avec I'élément d'immobilisation par actuation du bras
d’arrimage ; et faire varier la distance entre 'au moins une roue entrainée et I'au moins une

roue non entrainée au moyen d’au moins un bras de longueur variable.

D'autres caractéristiques et avantages de l'invention, apparaitront a la lecture de la
description ci-aprés d'exemples non limitatifs de réalisations, en se référant aux figures

annexées et décrites ci-apres.
Liste des figures

La figure 1 est une vue de dessus d'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes

de réalisation de l'invention.

La figure 2 est une vue de cbté d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes de

réalisation de I'invention.

La figure 3 est une vue de cbté d’un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes de

réalisation de I'invention.

La figure 4 est une vue de dessus d'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes

de realisation attelé a un objet roulant.

La figure 5 est une vue de cbté d’un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes de

réalisation de I'invention pour le déplacement d'un utilisateur.

La figure 6A est une vue de dessus d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes

de réalisation de l'invention pendant la préhension d’'une roue d’'un objet roulant.
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La figure 6B est une vue de dessus d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes
de réalisation de I'invention pendant la rotation de roues d'un objet roulant selon un axe de

pivot vertical.

La figure 6C est une vue de dessus d’un systéme de propulsion selon un ou plusieurs modes
de réalisation de l'invention en fin de rotation de roues d’un objet roulant selon un axe de

pivot vertical.

La figure 6D est une vue de dessus d’un systéme de propulsion selon un ou plusieurs modes

de réalisation de l'invention pendant I'immobilisation de roues d’un objet roulant.

La figure 7A est une vue de dessus d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes
de réalisation de l'invention pendant la préhension d’'une roue d’'un objet roulant.

La figure 7B est une vue de dessus d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes
de réalisation de l'invention pendant la rotation de roues d’un objet roulant selon un axe de

pivot vertical.

La figure 7C est une vue de dessus d’un systéme de propulsion selon un ou plusieurs modes
de réalisation de l'invention en fin de rotation de roues d’un objet roulant selon un axe de

pivot vertical.

La figure 7D est une vue de dessus d’un systéme de propulsion selon un ou plusieurs modes

de réalisation de l'invention pendant I'immobilisation de roues d’un objet roulant.

La figure 8A est une vue de dessus d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes
de réalisation de l'invention pendant la préhension d’'une roue d’'un objet roulant.

La figure 8B est une vue de dessus d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes
de réalisation de l'invention en fin de rotation de roues d’un objet roulant selon un axe de

pivot vertical.

La figure 8C est une vue de dessus d’un systéme de propulsion selon un ou plusieurs modes

de réalisation de l'invention pendant I'immobilisation de roues d’un objet roulant.

La figure 9A est une vue de dessus d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes
de réalisation de l'invention pendant la préhension d’'une roue d’'un objet roulant.

La figure 9B est une vue de dessus d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes
de réalisation de l'invention en fin de rotation de roues d’un objet roulant selon un axe de

pivot vertical.
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La figure 9C est une vue de dessus d’un systéme de propulsion selon un ou plusieurs modes

de réalisation de l'invention pendant I'immobilisation de roues d’un objet roulant.

La figure 10A est une vue arriere des moyens d’attelage par préhension et immobilisation
interne d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes de réalisation de I'invention

avant la séquence d'immobilisation des roues d’un objet roulant.

La figure 10B est une vue arriere des moyens d’attelage par préhension et immobilisation
interne d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes de réalisation de I'invention

apres la séquence d'immobilisation des roues d’un objet roulant.

La figure 10C est une vue arriere des moyens d’attelage par préhension et immobilisation
externe d’'un systéme de propulsion selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention

apres la séquence d'immobilisation des roues d’un objet roulant.

La figure 11A est une vue arriere des moyens d’attelage par préhension et immobilisation
interne d’'un systéme de propulsion selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention

apres la séquence d'immobilisation des roues d’un objet roulant orientées vers la gauche.

La figure 11B est une vue arriere des moyens d’attelage par préhension et immobilisation
interne d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes de réalisation de I'invention

apres la séquence d'immobilisation des roues d’un objet roulant orientées vers la droite.

La figure 11C est une vue arriere des moyens d’attelage par préhension et immobilisation
interne d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes de réalisation de I'invention

apres la séquence d'immobilisation des roues d’un objet roulant orientées en opposition.

La figure 11D est une vue arriere des moyens d’attelage par préhension et immobilisation
interne d’'un systéme de propulsion selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention

apres la séquence d'immobilisation des roues d’un objet roulant orientées en vis-a-vis.

La figure 12A est une vue 3D des moyens d’attelage d’un systéme de propulsion selon un ou

plusieurs modes de réalisation de l'invention.

La figure 12B est une vue 3D des moyens d’attelage d’un systéme de propulsion selon un ou

plusieurs modes de réalisation de l'invention.

La figure 12C est une vue 3D des moyens d’attelage d’'un systéme de propulsion selon un ou

plusieurs modes de réalisation de l'invention.

La figure 12D est une vue 3D des moyens d’attelage d’'un systéme de propulsion selon un ou

plusieurs modes de réalisation de l'invention.
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La figure 12E est une vue 3D des moyens d’attelage d’un systéme de propulsion selon un ou

plusieurs modes de réalisation de l'invention.

La figure 12F est une vue 3D des moyens d’attelage d’un systeme de propulsion selon un ou

plusieurs modes de réalisation de l'invention.

La figure 12G est une vue 3D des moyens d’attelage d’'un systéme de propulsion selon un
ou plusieurs modes de realisation de linvention comprenant une portion interne de point

d’appui.

La figure 12H est une vue 3D des moyens d’attelage par préhension externe d’'un systeme
de propulsion selon un ou plusieurs modes de réalisation de linvention comprenant un

élément de butée disposé sur un bras d’arrimage.

La figure 121 est une vue 3D des moyens d’attelage par préhension externe d’'un systéeme de
propulsion selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention comprenant un élément

de butée disposé sur un élément de saisie.

La figure 13A est une vue de cbté des moyens de levage d'un systeme de propulsion selon

un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention en position basse.

La figure 13B est une vue de cbté des moyens de levage d'un systeme de propulsion selon

un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention en position haute.

La figure 14A est une vue de cbté des moyens de levage d'un systeme de propulsion selon

un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention en position basse.

La figure 14B est une vue de cb6té des moyens de levage d'un systeme de propulsion selon

un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention en position haute.

La figure 15A est une vue de cbté des moyens de levage d'un systeme de propulsion selon

un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention en position basse.

La figure 15B est une vue 3D d’'un mode de réalisation des moyens de levage de la figure
15A.

La figure 15C est une vue 3D d’un mode de réalisation des moyens de levage de la figure
15A.

La figure 15D est une vue de c6té des moyens de levage d'un systéme de propulsion selon

un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention en position haute.
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La figure 15E est une vue 3D d’'un mode de réalisation des moyens de levage de la figure
15D.

La figure 15F est une vue 3D d’'un mode de réalisation des moyens de levage de la figure
15D.

La figure 16A est une vue de cbdté des moyens de levage d'un systeme de propulsion selon

un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention en position basse.

La figure 16B est une vue 3D d’'un mode de réalisation des moyens de levage de la figure
16A.

La figure 16C est une vue de c6té des moyens de levage d'un systéme de propulsion selon

un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention en position haute.

La figure 16D est une vue 3D d’un mode de réalisation des moyens de levage de la figure
16C.

La figure 17A est une vue de dessus des moyens d’aide a la conduite pour moyens
d’attelage par préhension et immobilisation interne d’un systéme de propulsion selon un ou

plusieurs modes de réalisation de I'invention en position rétractée.

La figure 17B est une vue de dessus des moyens daide a la conduite pour moyens
d’attelage par préhension et immobilisation interne d’'un systéme de propulsion selon un ou

plusieurs modes de réalisation de l'invention en position allongée.

La figure 18A est une vue de dessus des moyens d'aide a la conduite pour moyens
d’attelage par préhension externe d’'un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes

de réalisation de l'invention en position rétractée.

La figure 18B est une vue de dessus des moyens d’aide a la conduite pour moyens
d’attelage par préhension externe d’un systeme de propulsion selon un ou plusieurs modes

de réalisation de l'invention en position allongée.
Description des modes de réalisation

La présente invention concerne un systeme de propulsion électrique pour un objet
roulant. On appelle systéme de propulsion électrique un systéme amovible permettant
d’'assister le déplacement de l'objet roulant, afin de limiter les efforts requis pour le
déplacement de I'objet roulant. Ce systeme de propulsion électrique comporte au moins une
machine électrique pour son entrainement. Un objet roulant est un objet qui comporte au

moins deux roues afin de le déplacer.



10

15

20

25

30

WO 2020/187516 15 PCT/EP2020/054139

L’objet roulant peut étre de toute forme, notamment un lit roulant, tel que notamment
ceux utilisés dans les hdpitaux, un fauteuil roulant, un chariot, tel qu’utilisé pour la logistique,
par exemple la logistique hospitaliere ou la logistique commerciale (selon un exemple un
chariot de supermarché), tout meuble roulant. Un tel objet roulant comporte au moins deux
roues, de préférence trois ou quatre. Avantageusement, au moins une roue, de préférence,
deux roues de l'objet roulant sont des roues folles, en d'autres termes ce sont des roues
décentrées orientables autour d’'un axe vertical. L’'objet roulant est de préférence non

motorisé.
Le systeme de propulsion électrique selon l'invention comporte :

- Un chéssis muni d’au moins une roue motorisée, c’est-a-dire une roue entrainée
par une machine électrique, et au moins une roue supplémentaire, de préférence
deux, préférablement non motorisée, c’est-a-dire non entrainée(s) par une machine
électrique,

- Un guidon, permettant la manipulation, le déplacement et I'orientation du systeme
de propulsion par un utilisateur,

- Des moyens d’attelage du systéme de propulsion a un objet roulant, les moyens
d’'attelage comportent des moyens de préhension, d’orientation, d'immobilisation et
de levage d’au moins une roue, de préférence plusieurs roues, et de maniere
préférée deux roues, de I'objet roulant, de préférence deux roues de I'objet roulant,
en d'autres termes, les moyens d’attelage sont configurés pour capturer (e.g. saisir,

agripper, lover), orienter, immobiliser et lever au moins une roue de I'objet roulant.

L’attelage est donc réalisé par au moins une roue de I'objet roulant, de préférence par
au moins une roue folle de I'objet roulant. L’objet roulant ne nécessite donc pas d’étre adapté
pour le systeme de propulsion électrique, ce qui rend le systéme de propulsion électrique

universel a différents objets roulants.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention, le systeme de propulsion
électrique peut étre configuré pour que la ou les roues non motorisées soient situées sous
I'objet roulant (soit en zone interne aux roues de I'objet roulant, soit en zone externe aux
roue de l'objet roulant et restant sous I'objet roulant), lorsque le systeme de propulsion
électrique est attelé a I'objet roulant. Ainsi, une partie du systéme de propulsion électrique ne
dépasse pas de 'objet roulant, ce qui facilite son utilisation dans les espaces réduits.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique peut
étre configuré pour que la roue motorisée soit située a I'extérieur de I'objet roulant, selon la

direction longitudinale du chéssis, lorsque le systeme de propulsion électrique est attelé a
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lobjet roulant. En d’autres termes, la partie du chassis qui supporte la roue motorisée
dépasse de I'objet roulant selon la direction longitudinale du chéssis, lorsque le systéeme de
propulsion électrique est attelé a I'objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique peut
étre configuré pour que la roue motorisée soit située sous I'objet roulant, lorsque le systeme
de propulsion électrique est attelé a l'objet roulant. Ainsi, une partie du systeme de
propulsion électrique ne dépasse pas de I'objet roulant, ce qui facilite son utilisation dans les
espaces réduits.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systeme de propulsion peut étre
configuré pour que la majeure partie du systéme de propulsion soit située sous I'objet
roulant, lorsque le systéme de propulsion est attelé a I'objet roulant. Seule la partie du
chéssis correspondant a la roue motorisée et le guidon dépassent de I'objet roulant selon la
direction longitudinale du chéssis.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion peut comprendre
trois ou quatre roues. Lorsque le systeme de propulsion comporte trois roues, une unique
roue peut étre entrainée par une machine électrique. Lorsque le systeme de propulsion

comporte quatre roues, deux roues peuvent étre entrainées par une machine électrique.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la roue motorisée peut étre disposée a
une extrémité longitudinale du chassis, et les roues non motorisées peuvent étre disposées

a l'autre extrémité longitudinale du chassis.
Le chassis peut étre réalisé par un ensemble mécanosoude.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens d’attelage sont liés au chéassis
entre la roue motorisée et la ou les roues non motorisées. Ainsi, 'encombrement longitudinal
du systéeme de propulsion est limité. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens
d’'attelage sont supportés par les roues non motorisées. Ainsi, la stabilité des moyens
d’attelage est augmentée.

De préférence, les moyens d’attelage peuvent comprendre des moyens de réglage
selon I'axe longitudinal du chassis. De ce fait, leur position longitudinale sur le chassis peut
varier, ce qui permet d’améliorer la flexibilité du systéeme de propulsion électrique amovible a
différents objets roulants. Cela permet également d’améliorer la compacité du systeme. Les
moyens de réglage peuvent étre avantageusement commandés par un moyen de pilotage,
tel qu’une télécommande ou un téléphone intelligent. Un contréleur peut également étre

utilisé par exemple pour recevoir des informations de l'utilisateur (déplacement des moyens
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d’attelage, ou d’'un seul des moyens d’attelage, vers I'avant ou vers l'arriere du systeme) et

commander la mise en ceuvre du réglage des moyens d’attelage.

Les moyens de préhension de la roue de I'objet roulant permettent la saisie de la roue.
Par exemple, ces moyens de préhension peuvent comprendre un systeme de pince, un
systéme de coincement, des moyens magnétiques, des moyens adhésifs ou tout systeme
analogue. De maniere avantageuse, les moyens de préhension peuvent étre déplacables de
maniére a s’adapter a toutes dimensions de roues et a tout écartement de roue. Le
déplacement des moyens de préhension peut étre mis en ceuvre au moyen d’un ou plusieurs
vérins, par exemple de vérin électrique, de systéme vis écrous, de systeme pignon-

crémaillere ou tout moyen analogue.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens de préhension comprennent
un premier jeu d’au moins deux éléments de saisie, tels que des tiges ou des plaques (e.g.
meétalliques), préférablement sensiblement horizontales, dont les axes principaux sont
sensiblement paralléles 'un de l'autre (de préférence dans un plan sensiblement horizontal)
et sont perpendiculaires a la direction longitudinale du chéssis. Selon un ou plusieurs modes
de réalisation, les éléments de saisie sont sensiblement horizontaux et perpendiculaires a la
direction longitudinale du chéssis. Dans la présente demande, un axe principal correspond
par défaut a I'axe traversant la partie médiane de I'élément considéré selon sa dimension la
plus grande. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les deux éléments de saisie sont
adaptés pour permettre l'introduction d’une roue de l'objet roulant entre lesdits €léments de
saisie de sorte que I'axe de rotation de la roue soit sensiblement perpendiculaire aux axes
principaux des deux éléments de saisie. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la
distance entre les deux éléments de saisie est prédéterminée pour étre : strictement
inférieure au diametre de la roue de 'objet roulant, tel que moins de 0,8 fois, préférablement
entre 0,3 et 0,5 fois, le diametre de la roue de I'objet roulant ; et supérieure au égale a
I'épaisseur de la roue de I'objet roulant, tel que entre 1 et 1,5 fois, préférablement entre 1 et
1,2 fois, I'épaisseur de la roue de I'objet roulant. Selon un ou plusieurs modes de réalisation,
un élément de saisie est plus long que l'autre élément de saisie formant le jeu d’éléments de
saisie, dans la direction sensiblement perpendiculaire a la direction longitudinale dudit
chassis. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément de saisie disposé du cété
sensiblement opposé a la direction d'introduction du systeme de propulsion électrique sous
I'objet roulant, est plus long que l'autre élément de saisie formant le jeu d’éléments de saisie.
Préférablement, I'élément de saisie disposé du cbdté de la roue motorisée, est plus long que
lélément de saisie disposé du cb6té de la ou des roues non motorisées. Selon un ou
plusieurs modes de réalisation, I'élément de saisie disposé du c6té de la roue motorisée, est
plus long de 1 a 2,5 fois, tel que de 1,5 a 2 fois, que I'élément de saisie disposé du c6té de la
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roue ou des roues non motorisées. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, un élément
de butée est disposé du c6té intérieur des moyens d’attelage par rapport aux éléments de
saisie (dans une direction sensiblement parallele a la direction longitudinale dudit chéassis),
'élément de butée étant pourvu pour guider la roue de I'objet roulant de sorte que la dite
roue vienne en butée contre I'élément de saisie disposé du cb6té de la roue motorisée. Selon
un ou plusieurs modes de réalisation, la distance entre I'élément de butée et un élément de
saisie est prédéterminée pour étre strictement supérieure au diamétre de la roue de I'objet
roulant. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la distance entre I'élément de butée et
'élément de saisie disposé du cbté de la roue non motorisée est prédéterminée pour étre
strictement supérieure au diamétre de la roue de l'objet roulant. Selon un ou plusieurs
modes de réalisation, les moyens de préhension comprennent une piéce mobile connectée a
au moins un élément de saisie au travers d’'un axe de rotation perpendiculaire a I'axe
principal de I'élément de saisie, la piece mobile étant adaptée pour tourner autour de I'axe de
rotation et prolonger I'élément de saisie selon l'axe principal de I'élément de saisie,

notamment lorsque la roue de I'objet roulant est introduite entre les éléments de saisie.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens d’attelage comprennent en
outre des moyens d’orientation de la roue saisie (par les moyens de préhension) dans une
direction sensiblement perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis du systeme de
propulsion (autrement dit, la roue de I'objet roulant est placée dans une direction parallele a
laxe latéral du chéssis). La direction longitudinale du chassis est définie par la direction qui
relie la roue motorisée, a la roue non motorisée. La direction longitudinale correspond a la
direction principale de déplacement du systeme de propulsion électrique. Préférablement, on
entend par sensiblement perpendiculaire, une direction formant un angle compris entre 80 et
100° par rapport a la direction longitudinale. Ainsi, lors de la propulsion de I'objet roulant, au
moins une roue de I'objet roulant est saisie, orientée dans une direction perpendiculaire a la
direction longitudinale du chéssis, immobilisée et levée. De cette maniere, les moyens
d’'attelage agissent dans le sens de I'épaisseur des roues de I'objet roulant et non dans le
sens du diametre des roues. Cela concourt a ce que les moyens d’attelage possédent des
dimensions latérales réduites par rapport aux dimensions latérales des systemes de
propulsion de l'art antérieur (par exemple ceux décrits dans les demandes de brevet WO
2012/171079 et WO 2013/156030), ce qui facilite son utilisation dans les espaces réduits,
tels que les couloirs et les ascenseurs. Les moyens d'orientation de la roue de I'objet roulant

peuvent étre mis en ceuvre par le déplacement des moyens de préhension de la roue.

Des moyens d'immobilisation de la roue de l'objet roulant permettent d’immaobiliser
(bloquer, arrimer) la roue saisie. Par exemple, les moyens dimmobilisation peuvent

comprendre un systéme de pince, un systeme de coincement, des moyens magnétiques,
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des moyens adhésifs ou tout systéme analogue. De maniére avantageuse, les moyens
d'immobilisation peuvent étre déplacables de maniére a s’adapter a toutes dimensions de
roues et a tout écartement de roue. Le déplacement des moyens d’immobilisation peut étre
mis en ceuvre au moyen d’'un ou plusieurs vérins, par exemple de vérin électrique, de

systéme vis écrous, de systeme pignon-crémaillere ou tout moyen analogue.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens dimmobilisation sont
compacts et simples et sont congus pour s’arrimer aux roues de I'objet roulant lorsque ces
dernieres sont orientées perpendiculairement a l'axe longitudinal du chéssis (les roues de
l'objet roulant peuvent étre orientées dans le méme sens que ce soit vers un c6té au l'autre,

mais elles peuvent aussi étre en opposition ou en vis-a-vis).

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens d'immobilisation comprennent
un premier bras et un deuxieme bras dits « d’arrimage » sensiblement horizontaux, portant
chacun un élément d'immobilisation a une de ses extrémités. Selon un ou plusieurs modes
de réalisation, chaque élément d’immobilisation est prolongé par deux éléments de saisie
(moyens de préhension utilisés pour les séquences de préhension et d’orientation). Selon un
ou plusieurs modes de réalisation, les bras d’arrimage comprennent des axes principaux dits
«axes de déplacement » sensiblement paralleles l'un de lautre, et préférablement
sensiblement coaxiaux. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les deux bras
d’arrimage sont disposés en opposition sur le systeme de propulsion électrique. Selon un ou
plusieurs modes de réalisation, chaque bras d'arrimage est déplacable en rotation autour
d’un axe de pivot vertical. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'axe principal d’un
bras d’arrimage forme par rapport a I'axe longitudinal du chéssis, un angle compris entre 70°
et 45° en position écartée (i.e., avant la séquence d’immobilisation), et un angle compris
entre 45° et 20° en position serrée (i.e., aprés la séquence d'immobilisation). Selon un ou
plusieurs modes de réalisation, I'axe principal d’'un bras d’arrimage forme par rapport a 'axe
longitudinal du chéssis, un angle sensiblement supérieur a 45° en position écartée (i.e.,
avant la séquence d'immobilisation), et un angle sensiblement inférieur a 45° en position

serrée (i.e., aprés la séquence d’'immobilisation).

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément d'immobilisation est disposé
entre deux éléments de saisie, vu de dessus. Selon un ou plusieurs modes de réalisation,
'élément d'immobilisation comprend un élément de support (piece plate, inclinée ou courbée
adaptée pour passer sous la roue de I'objet roulant), par exemple en forme de cuillere, de
pelle ou d’équerre, adaptée notamment pour supporter puis immobiliser la roue de I'objet
roulant par actuation du bras d’arrimage. Selon un ou plusieurs modes de réalisation,

'élément de support comprend une courbe adaptée pour passer sous la roue de I'objet
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roulant. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, I'élément de support comprend une
partie sensiblement horizontale, adaptée notamment pour passer sous la roue de I'objet
roulant, et une partie sensiblement verticale, adaptée notamment pour venir en contact avec

ladite roue au moment de I'actuation des bras d’arrimage.

Selon un ou plusieurs modes de realisation, chaque élément d'immobilisation est
orienté vers 'extérieur selon un axe perpendiculaire a la direction longitudinale du chéassis
(éléments d'immobilisation disposés en opposition). Selon un ou plusieurs modes de
réalisation, les bras d’arrimage sont écartés I'un de l'autre au moyen de systemes adaptés
tels qu’'un ou des vérins, jusqu’a ce que les roues de I'objet roulant soient immobilisées par
les éléments d’'immobilisation. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les éléments
d'immobilisation sont implantés en vis-a-vis sur le systeme de propulsion électrique. Selon
un ou plusieurs modes de réalisation, les bras d’arrimage sont rapprochés I'un de l'autre au
moyen de systéemes adaptés tels qu’'un ou des vérins, jusqu’a ce que les roues de I'objet

roulant soient immobilisées par les éléments d’immobilisation.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, chaque bras d’arrimage est déplagable par
rapport au chéassis (selon I'axe perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis, ou par
rotation autour d’'un axe de pivot vertical) au moyen d’un composant de déplacement, tel
qu’'un vérin, lui-méme relié audit bras d’arrimage et audit chéssis. Selon un ou plusieurs
modes de réalisation, chaque bras d’'arrimage est mis en mouvement I'un par rapport a
lautre au moyen d’'un composant tel qu'un vérin, lui-méme relié a chacun desdits bras
d’arrimage, indépendamment de la position du chéssis. Par exemple, lorsqu’'un premier
élément d’'immobilisation d’un premier bras d’arrimage entre en contact puis en butée avec
une premiere roue de l'objet roulant, c’est le deuxieme élément dimmobilisation du
deuxiéme bras d’arrimage qui se déplace jusqu’a entrer en contact puis en butée avec une
deuxiéme roue de l'objet roulant. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les bras
d'arrimage sont mis en mouvement l'un indépendamment de lautre au moyen de

composants tel que des vérins, chaque veérin étant relié a un bras d’arrimage et au chassis.

Compacts et simples d'utilisation, les moyens de levage de la roue ou des roues
permettent de surélever la roue ou les roues de I'objet roulant, de maniere a ce que cette
roue de 'objet roulant ne touche plus le sol. La masse de 'objet roulant supportée par cette
roue est alors reportée sur le systéme de propulsion électrique. Cela permet notamment
d’apporter 'adhérence nécessaire a la motricité de la roue motorisée du systéme de
propulsion électrique. Dans un méme temps, la solidarisation de I'objet roulant au systeme
de propulsion électrique apporte la stabilité nécessaire au fonctionnement du systeme de
propulsion électrique d’autant plus utile que la largeur de voie du systéeme de propulsion
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électrique est réduite Le levage peut étre mis en ceuvre au moyen d’un ou plusieurs vérins,
par exemple de vérin électrique, de systéme vis écrous, de systeme pignon-crémaillére ou

tout moyen analogue.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens de levage comprennent une
structure articulée en partie centrale du chassis (e.g. entre 'au moins une roue motorisée et
Fau moins une roue non motorisée). La structure articulée comprend d'une part, une
premiere portion de chassis dite « portion motrice » supportée par au moins une roue
motorisée, la roue motorisée pouvant pivoter autour d’'un axe vertical solidaire de ladite
portion motrice, préférentiellement non concourant avec l'axe de rotation de la roue
motorisée, et comprend d’autre part, une deuxieme portion de chassis dite « portion non
motorisée » supportée par au moins une roue non motorisée. Selon un ou plusieurs modes
de réalisation, lesdites portions de chéssis sont articulées 'une par rapport a l'autre autour
d'un axe de rotation horizontal dit « axe d’articulation » sensiblement perpendiculaire a la
direction longitudinale du chassis. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les éléments
d'immobilisation sont disposés adjacent de I'axe de rotation. Selon un ou plusieurs modes de
réalisation, les éléments d'immobilisation adaptés pour immobiliser la roue de I'objet roulant
sont liés directement ou indirectement a I'axe d’articulation. Selon un ou plusieurs modes de
réalisation, 'axe d’articulation est localisé adjacent des axes principaux des bras d’arrimage.
Selon un ou plusieurs modes de realisation, I'axe darticulation est lié directement ou
indirectement aux bras d’arrimage. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, un premier
actuateur tel qu’un vérin, relié a chacune des portions de chassis, permet de contrbler la
position d’une portion de chassis par rapport a l'autre. En conséquence, le premier actuateur
permet le contréle de la hauteur de la partie centrale du chassis comprenant I'axe de rotation
horizontal et les axes principaux des bras d’arrimage, et le contréle de la distance entre les
bras d’arrimage et le sol, et par conséquent, le levage des roues de 'objet roulant dans les

moyens d’immobilisation.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, avant la mise en ceuvre de l'invention pour
immobiliser et lever une ou des roues de l'objet roulant, une séquence préliminaire
d’actionnement du premier actuateur peut étre commandée de maniere a provoguer un
déplacement sensiblement vertical vers le sol de I'axe d’articulation présent entre les deux
portions de chéassis. Les axes de déplacement des bras d’arrimage étant situés dans une
zone proche du dit axe d’articulation, les bras d’arrimage subissent aussi un déplacement
vertical vers le sol. Avantageusement, cette séquence préliminaire permet de prédisposer les
éléments d'immobilisation au plus prés du sol pour faciliter la séquence d'immobilisation.
Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la séquence préliminaire peut étre effectuée

avant la séquence de préhension pour prédisposer les éléments de saisie a une hauteur par
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rapport au sol sensiblement égale a la hauteur par rapport au sol de I'axe de rotation des
roues de I'objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique peut
réaliser la séquence d’étapes suivantes pour l'attelage : préhension de la roue de I'objet
roulant, orientation de la roue ou des roues de l'objet roulant selon une direction
perpendiculaire a la direction longitudinale du chéassis, immobilisation de la roue ou des
roues de 'objet roulant, et levage de la roue ou des roues de I'objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique réalise
la séquence de préhension en approchant les moyens de préhension d’'une des roues de
l'objet roulant jusqu’a l'introduction de la roue de 'objet roulant entre les deux éléments de
saisie, 'axe de rotation de la roue de I'objet roulant étant perpendiculaire a I'axe principal des
deux éléments de saisie. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la distance entre les
éléments de saisie et le sol pendant la séquence préhension est entre 0,2 et 0,8 fois le
diameétre de la roue de I'objet roulant, préférablement entre 0,3 et 0,7 fois le diamétre de la
roue de I'objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique réalise
la séquence d’orientation en mettant en rotation la roue de I'objet roulant autour du point de
contact sur le sol, en gardant sensiblement le contact entre les moyens de préhension et la
roue de 'objet roulant. La mise en rotation par le systéme de propulsion électrique (ou par un
mouvement manuel de l'utilisateur) de la roue de I'objet roulant autour de son point de
contact avec le sol, elle-méme liée a I'objet roulant par un axe de rotation vertical ne passant
pas par le dit point de contact, a pour conséquence de provoquer un léger déplacement de
I'objet roulant. Le déplacement de I'objet roulant provoque alors une rotation d’'une deuxieme
roue de I'objet roulant autour de son point de contact avec le sol. La rotation de la deuxieme
roue est semblable a celle imposée a la premiere roue par le systeme de propulsion
électrique (effet Caddy™). La rotation du systéme de propulsion électrique est appliquée
jusgu’a ce que ladite deuxiéme roue de I'objet roulant soit dans une direction sensiblement
perpendiculaire a la direction longitudinale dudit chassis dudit systeme de propulsion. Selon
un ou plusieurs modes de réalisation, la rotation du systeme de propulsion électrique est
appliquée jusqu’a ce qu’un deuxieéme jeu de deux éléments de saisie entre en contact avec
ladite deuxieme roue de l'objet roulant, par exemple jusqu’a ce que I'élément de saisie
disposé du cbté de la roue motorisée du deuxiéme jeu de deux éléments entre en contact
avec ladite deuxieme roue de I'objet roulant. Selon un mode de réalisation, la séquence de
rotation est commencée lorsqu’au moins un élément de saisie contacte la roue de I'objet

roulant. Avantageusement, il n’est pas nécessaire que la roue de I'objet roulant soit saisie
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pour réaliser I'étape d’orientation ; il suffit par exemple qu’au moins un des éléments de
saisie puisse guider la roue de l'objet roulant lors de la séquence de rotation. Lors de la
séquence d’orientation, le mouvement directionnel des roues non motorisées de la structure

est préférentiellement laissé libre.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique réalise
la séquence d'immobilisation en positionnant les éléments d’immobilisation entre les roues
(ou a I'extérieur des roues) de I'objet roulant, dans le méme axe desdites roues a solidariser
au systeme de propulsion électrique, et en étant sensiblement ou en quasi contact avec le
sol. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la distance entre les éléments
d'immobilisation et le sol pendant la séquence d'immobilisation est de moins de 0,2 fois le
diameétre de la roue de l'objet roulant, préférablement entre 0 et 0,05 fois le diametre de la
roue de l'objet roulant. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le positionnement des
éléments d’immobilisation entre les roues, ou a l'extérieur des roues, est atteint une fois la
séquence d’orientation réalisée, étant donné que les éléments d’immobilisation sont
disposés entre deux éléments de saisie, vu de dessus. Selon un ou plusieurs modes de
réalisation, les bras d’arrimage sont écartés (ou rapprochés) I'un de l'autre (par translation le
long d’axes horizontaux respectifs, ou par rotation autour d’axes verticaux respectifs) au
moyen de systémes adaptés (e.g. vérins), jusqu’a ce qu’'un des élément d’immobilisation
d’'un bras d’arrimage arrive en contact puis en butée avec une roue de I'objet roulant, et que
Fautre élément d'immobilisation de l'autre bras d’arrimage arrive en contact puis en butée
avec l'autre roue de I'objet roulant. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les bras
d'arrimage sont mis en mouvement l'un indépendamment de lautre au moyen de
composants tel que des vérins, chaque vérin étant relié a un bras d’arrimage et au chassis.
Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les bras d’arrimage sont mis en mouvement l'un
avec l'autre au moyen de composants tel que des vérins, chaque vérin étant relié aux deux
bras d’arrimage et est indépendant du chéssis. Lors de la séquence d'immobilisation, le
mouvement directionnel des roues non motorisées de la structure est préférentiellement

laissé libre.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique réalise
la séquence de levage en actionnant le premier actuateur de maniére a provoquer un
déplacement sensiblement vertical vers le haut de I'axe d’articulation en modifiant un angle
entre les portions de chéssis au niveau de I'axe d’articulation. Les axes de déplacement des
bras d'arrimage étant situés dans une zone proche du dit axe d’articulation, les bras
d’arrimage subissent aussi un déplacement de levage. Avantageusement, cette séquence de
levage permet de lever les roues de l'objet roulant amarrées au systéme de propulsion
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électrique. Lors de la séquence de levage, le mouvement directionnel des roues non

motorisées de la structure est préférentiellement laissé libre.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le chéassis peut comporter une plateforme.
La plateforme peut servir pour le support de charge, en particulier d’'un utilisateur. De
préférence, cette plateforme est disposée au-dessus des roues non motorisées ou entre les
roues non motorisées. Conformément a une variante de cette réalisation, le systeme de
propulsion électrique est configuré pour que la plateforme soit située sous I'objet roulant
lorsque le systeme de propulsion électrique est attelé a I'objet roulant, ce qui permet de
réduire les dimensions du systéme de propulsion électrique. Pour ce mode de réalisation, la
plateforme ne peut pas étre utilisée comme support de charge lorsque le systeme de
propulsion électrique est attelé a un objet roulant. Par exemple, la plateforme peut servir a
un utilisateur pour utiliser le systéme de propulsion en tant que trottinette électrique, lorsque
le systeme de propulsion électrique n'est pas attelé a un objet roulant, ce qui permet de
faciliter les déplacements des utilisateurs, entre le déplacement de deux objets roulants
Alternativement, la plateforme peut servir au déplacement de charge, lorsque le systeme de
propulsion n’est pas attelé a un objet roulant.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention, le guidon peut étre articulé
par rapport au chassis selon un axe horizontal fixé au chéssis. Cet axe horizontal peut étre
de préférence selon la direction latérale du chéssis. Ainsi, le guidon peut pivoter autour d’un

axe horizontal.

Pour un ou plusieurs modes de réalisation du positionnement du guidon, le guidon
n'est solidaire d’aucune roue, et le déplacement du systéeme de propulsion est réalisé de
maniére similaire au déplacement d’'un chariot (par exemple comme pour un chariot de

supermarché).

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, la roue motorisée peut étre une roue
orientable par rapport au chassis selon un axe d’orientation vertical, préférentiellement non
concourant a 'axe de rotation de la roue motorisée, et le guidon peut étre articulé ou fixé a
l'axe d'orientation vertical de la roue motorisée. En d’autres termes, la roue motorisée peut
pivoter par rapport au chassis autour d’'un axe d’'orientation vertical, le pivotement autour de
cet axe vertical pouvant étre contrdlé par le déplacement du guidon. Cette réalisation
correspond sensiblement au contrble du déplacement d’un systéme de type transpalette.

Afin de faciliter le déplacement du systéme de propulsion électrique par un utilisateur,
le guidon peut comprendre des moyens de contrOle, tels que des moyens de contrble de la
machine électrique et/ou des moyens de contrble des moyens d’attelage. Les moyens de
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contrble de la machine électrique permettent l'allumage, I'arrét, le réglage de la vitesse et/ou
du couple de lassistance électrique. Les moyens de contrble des moyens dattelage
permettent le contrble des moyens de préhension pour la préhension de la roue ou des
roues de I'objet roulant, le contr6le des moyens de levage de la roue ou des roues de I'objet
roulant, et le contr6le des moyens d’orientation des roues de I'objet roulant. Ces contréles
peuvent consister en des déplacements des éléments constituant les moyens d’attelage.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation de linvention, le guidon peut étre
télescopique, repliable et/ou amovible, de maniére a faciliter le rangement du systéme de
propulsion électrique en limitant son encombrement. Cela peut permettre aussi de limiter
Fencombrement du systéme de propulsion attelé a un objet roulant dans un espace réduit tel

gu’un ascenseur.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, lorsque le systéme de propulsion est attelé
a l'objet roulant, le contréle du systéme de propulsion ne se fait pas nécessairement par le
guidon, le contréle peut étre réalisé par les moyens de contréle de I'objet roulant, par
exemple une poignée, un guidon ou analogue de I'objet roulant.

Le systéeme de propulsion électrique peut comporter en outre une batterie électrique
pour l'alimentation de la machine électrique. La batterie électrique peut étre placée sur ou
sous le chassis, par exemple a I'extrémité longitudinale du chéssis a proximité de la roue
motorisée, ou a I'extrémité longitudinale du chéssis a proximité des roues non motorisées.
Alternativement, la batterie peut étre placée sur le guidon. De plus, la batterie peut étre
amovible afin de faciliter sa recharge ou son remplacement. Alternativement, la batterie peut

ne pas étre amovible.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les roues non motorisées peuvent étre des
roues folles, c’est-a-dire des roues décentrées orientables autour d’un axe vertical. En
d’autres termes, les roues non motorisées peuvent pivoter par rapport au chassis autour d'un
axe d’orientation vertical, et 'axe de rotation de la roue peut étre décentré (non concourant)

par rapport a 'axe d’orientation vertical.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les roues non motorisées peuvent étre des
roues orientables autour d’'un axe vertical de maniere non décentrées. En d’autres termes,
les roues non motorisées peuvent pivoter par rapport au chassis autour d'un axe
d’orientation vertical, et 'axe de rotation de la roue est aligné avec cet axe d’orientation

vertical (concourant avec I'axe d’orientation vertical).

De preférence, pour le mode de réalisation pour lequel les roues non motorisés sont

des roues orientables autour d’'un axe vertical (décentrées ou non), le systéeme de propulsion
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électrique peut comporter des moyens de blocage directionnel qui peuvent bloquer la
rotation des roues non motorisées autour de leur axe vertical. Ainsi, la commande des
moyens de blocage directionnel peut faciliter le déplacement du systeme de propulsion
électrique. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens de blocage directionnel
peuvent étre commandés lorsque le systéme de propulsion électrique est attelé a un objet
roulant, et lorsque les roues de I'objet roulant en contact avec le sol sont des roues folles.
Lors de l'attelage, les roues non motorisées peuvent étre de préférence non bloquées par les
moyens de blocage directionnel. Lorsque le systéme de propulsion électrique n’est pas attelé
a l'objet roulant, le moyen de blocage directionnel est préférentiellement actionné.

L’invention concerne en outre un attelage formé d’'un objet roulant, tel qu’un lit roulant,
avec un systéme de propulsion électrique selon l'une quelconque des combinaisons de
variantes décrites ci-dessus. L’'objet roulant est attelé au systéme de propulsion par les
moyens d’attelage. En d’autres termes, au moins une roue de l'objet roulant est saisie,
orientée perpendiculairement a la direction longitudinale du chéssis, et levée, par les moyens
d’attelage du systéme de propulsion.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique
comprend en outre des moyens d’aide a la conduite pour assister l'utilisateur dans la
manceuvre de I'attelage. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, les moyens d’aide a la
conduite comprennent au moins un troisieme bras de longueur variable dit « extensible »
adapté pour contréler la distance entre 'au moins une roue entrainée et 'au moins une roue
non entrainée. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le bras extensible est adapté
pour contréler la distance entre 'au moins une roue non entrainée et les bras d’arrimage.
Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le bras extensible est d’'une part, supporté par la
roue non entrainée, et d’autre part, connecté a la portion non motorisée. Selon un ou
plusieurs modes de réalisation, le bras extensible est sensiblement horizontal et comprend
un axe principal sensiblement parallele a la direction longitudinale du chéassis. Selon un ou
plusieurs modes de réalisation, le bras extensible est déplagable par rapport a la portion non
motorisée (selon l'axe parallele a la direction longitudinale du chassis) au moyen d’un
deuxiéme actuateur, tel qu’un vérin, lui-méme relié audit bras extensible et a la portion non
motorisée. Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le bras extensible est adapté pour
que la distance entre 'au moins une roue non entrainée et les bras d’arrimage puisse étre
augmentée d'au moins 150 mm, préférablement augmentée entre 200 et 500 mm.
Avantageusement, 'au moins une roue non entrainée ainsi déplacée vers la partie centrale
de l'objet roulant, permet une manceuvrabilité augmentée dite «effet 5éme roue »,

notamment lors de la rotation et/ou le déplacement de I'attelage dans des pieces et/ou des
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couloirs exigus, notamment lorsque le mouvement directionnel de ladite roue non entrainée

est bloqué.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, le systéme de propulsion électrique réalise
une séquence d'aide a la conduite en actionnant le deuxieme actuateur de maniére a
déplacer le bras extensible et augmenter la distance entre I'au moins une roue non entrainée
et les bras d’arrimage. Préférablement, le mouvement directionnel des roues non motorisées

de la structure est préférentiellement laissé libre pendant I'actionnement de I'actuateur.

Préférablement, la séquence d’aide a la conduite est réalisée avant la séquence de

levage. Il est entendu que la séquence daide a la conduite peut étre réalisée

indépendamment des séquences ci-dessus mentionnées.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, au moins une des roues du systeme de
propulsion électrique comprend un systeme de freinage. Selon un ou plusieurs modes de
réalisation, au moins une des roues non motorisées comprend un systéeme de freinage.
Avantageusement, le freinage d’'une des roues non motorisées associe a I'entrainement de

la roue motorisée permet a l'utilisateur de tourner 'attelage sans effort.

Selon un ou plusieurs modes de réalisation, lorsque le systeme de propulsion
électrique est attelé a l'objet roulant, le systeme de propulsion électrique réalise une
séquence de blocage de mouvement directionnel suivante. Cas 1: le mouvement
directionnel des roues non motorisées du systéeme de propulsion électrique est
preférentiellement laissé libre, et le mouvement directionnel d’au moins une des roues du lit
et préférentiellement bloqué, préférentiellement une des roues les plus éloignées du systeme
de propulsion électrique. Cas 2 : le mouvement directionnel d’'un moins une des roues non
motorisées du systeme de propulsion électrique est préférentiellement bloqué, et le
mouvement directionnel de toutes les roues de I'objet roulant est préférentiellement laissé
libre. Préférablement, lorsque la séquence d’'aide a la conduite est réalisée, le systeme de
propulsion électrique réalise la séquence de blocage de mouvement directionnel dite « Cas
2 ».

La figure 1 illustre, schématiguement et de maniére non limitative, un systeme de
propulsion électrique selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention. La figure 1
est une vue de dessus du systeme de propulsion électrique 1. Le systéme de propulsion
électrique 1 comprend un chassis 2. L’axe x correspond a I'axe longitudinal du chassis 2 et a
la direction principale de déplacement du systéme de propulsion 1, et 'axe y correspond a
l'axe latéral du chassis 2. Le chéssis 2 supporte trois roues (alternativement le chéssis 2
peut comprendre quatre roues). Le chéssis 2 supporte une roue motorisée 3
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(alternativement le chassis 2 peut supporter deux roues 3), qui est une roue entrainée par
une machine électrique (non représentée). La roue motorisée 3 est orientable par rapport au
chéssis 2, autour d’'un axe vertical 8. A l'autre extrémité, le chéssis 2 supporte deux roues
non motorisées 4, qui sont deux roues non entrainées par une machine électrique. Les roues
non motorisées 4 sont orientables par rapport au chéassis autour d'axes verticaux 9. Le
systéme de propulsion électrique 1 comprend en outre des moyens d’attelage 5. Selon le
mode de réalisation illustré, le systeme de propulsion électrique 1 comprend deux moyens
d’'attelage 5 de part et d’autre du chassis selon la direction latérale (axe y) afin de réaliser
lattelage au moyen de deux roues de I'objet roulant (non représenté). Les moyens d’attelage
5 sont représentés de facon simplifiée en tant que pince. Le déplacement latéral des moyens
d’'attelage est indiqué par une double fleche. Ce déplacement latéral peut servir a la
préhension et a l'orientation des roues de l'objet roulant. Les moyens d’'attelage 5 sont
placés, dans la direction x, entre la roue motorisée 3 et les roues non motorisées 4. De plus,
le systeme de propulsion électrique 1 comprend un guidon 6, par exemple sous la forme
d'une tige équipée d'une poignée (non représentée) articulée par rapport au chéssis 2. En
outre, le systeme de propulsion électrique 1 comporte une plateforme 7 de support (par
exemple d’un utilisateur). La plateforme 7 est située a I'extrémité du chéassis 2 qui supporte

les roues non motorisées 4.

La figure 2 illustre, schématiguement et de maniére non limitative, un systeme de
propulsion électrique selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention. La figure 2
est une vue de cbté du systéme de propulsion électriquel. Le systeme de propulsion
électrique 1 comprend un chassis 2. L’axe x correspond a I'axe longitudinal du chéssis 2 et a
la direction principale de déplacement du systeme de propulsion, et 'axe z correspond a
'axe vertical du chassis 2. Le chéassis supporte trois roues. Le chéssis 2 supporte une roue
motorisée 3, qui est une roue entrainée par une machine électrique 10 au moyen d’un
entrainement 17, par exemple une courroie ou une chaine (alternativement la machine
électrique 10 peut étre reliée directement a la roue motorisée 3). La roue motorisée 3 est
orientable par rapport au chassis 2, autour d’'un axe vertical 8. La machine électrique 10 peut
étre solidaire du pivot 8 de la roue motorisée 3. A l'autre extrémité, le chassis 2 supporte
deux roues non motorisées 4, qui sont deux roues non entrainées par une machine
électrique. Les roues non motorisées 4 sont orientables par rapport au chassis autour d’axes
verticaux 9. Le systéme de propulsion électrique 1 comprend en outre des moyens d’attelage
5. Selon le mode de réalisation illustré, le systeme de propulsion électrique 1 comprend deux
moyens d’attelage 5 de part et d’autre du chassis selon la direction latérale (axe y) afin de
réaliser I'attelage au moyen de deux roues de I'objet roulant (non représenté). Les moyens
d’'attelage 5 sont représentés de facon simplifiée en tant que pince. Le déplacement vertical
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des moyens d’attelage 5 est indiqué par une double fleche. Ce déplacement vertical des
moyens d’attelage permet notamment le levage des roues de I'objet roulant. Les moyens
d’'attelage 5 sont placés, dans la direction x, entre la roue motorisée 3 et les roues non
motorisées 4. De plus, le systeme de propulsion électrique 1 comprend un guidon 6, par
exemple sous la forme d’'une tige équipée d’une poignée (non représentée) articulée par
rapport au chassis 2 au moyen d’'une articulation 12 d’axe horizontal, selon la direction
latérale du chassis 2 (perpendiculaire au plan de la figure). En outre, le systeme de
propulsion électrique 1 comporte une batterie 11. La batterie 11 est placée sur le chassis 2 a
proximité de la machine électrique 10 et de la roue motorisée 3.

La figure 3 illustre, schématiquement et de maniére non limitative, un systéme de
propulsion électrique selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention. La figure 3
est une vue de c6té du systeme de propulsion électrique 1. Le systéme de propulsion
électrique 1 comprend un chéssis 2. L’axe x correspond a 'axe longitudinal du chassis 2 et a
la direction principale de déplacement du systeme de propulsion, et 'axe z correspond a
'axe vertical du chassis 2. Le chassis supporte trois roues. Le chéssis 2 supporte une roue
motorisée 3, qui est une roue entrainée par une machine électrique 10 au moyen d’un
entrainement 17, par exemple une courroie ou une chaine. La roue motorisée 3 est
orientable par rapport au chassis 2, autour d’un axe vertical 8. La machine électrique 10 peut
étre solidaire du pivot 8 de la roue motorisée 3. A l'autre extrémité, le chassis 2 supporte
deux roues non motorisées 4, qui sont deux roues non entrainées par une machine
électrique. Les roues non motorisées 4 sont orientables par rapport au chassis autour d’axes
verticaux 9. Le systéeme de propulsion électrique 1 comprend en outre des moyens d’attelage
5. Selon le mode de réalisation illustré, le systeme de propulsion électrique 1 comprend deux
moyens d’attelage 5 de part et d’autre du chassis selon la direction latérale (axe y) afin de
réaliser I'attelage au moyen de deux roues de l'objet roulant (non représenté). Les moyens
d’attelage 5 sont représentés de fagon simplifiée en tant que pince. Le déplacement vertical
des moyens d’attelage 5 est indiqué par une double fleche. Ce déplacement vertical des
moyens d’attelage permet notamment le levage des roues de I'objet roulant. Les moyens
d’'attelage 5 sont placés, dans la direction x, entre la roue motorisée 3 et les roues non
motorisées 4. De plus, le systéme de propulsion 1 comprend un guidon 6, par exemple sous
la forme d’une tige équipée d’'une poignée (non représentée) articulée par rapport a 'axe
d’orientation vertical 8 de la roue motorisée 3 au moyen d'une articulation 12 daxe
horizontal, parallele a I'axe de rotation de la roue motorisée. En outre, le systéme de
propulsion électrique 1 comporte une batterie 11. La batterie 11 est placée sur le chassis 2 a

proximité des roues non motorisées 4.
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La figure 4 illustre, schématiguement et de maniére non limitative, un systeme de
propulsion électrique selon un ou plusieurs modes de réalisation de l'invention attelé a un
objet roulant 13. La figure 1 est une vue de dessus du systéme de propulsion électrique 1 et
de l'objet roulant 13. Le mode de réalisation de la figure 4 correspond au mode de réalisation
de la figure 1. L’objet roulant 13 peut étre de tout type, notamment un lit roulant. L'objet
roulant comprend deux roues 14, appelés arbitrairement roues arriere, et deux roues 15,
appelés arbitrairement roues avant. Le systéme de propulsion électrique 1 comprend un
chéssis 2. L’axe x correspond a I'axe longitudinal du chéassis 2 et a la direction principale de
déplacement du systéme de propulsion, et I'axe y correspond a I'axe latéral du chassis 2. Le
chéssis supporte trois roues. Le chassis 2 supporte une roue motorisée 3, qui est une roue
entrainée par une machine électrique (non représentée). La roue motorisée 3 est orientable
par rapport au chassis 2, autour d’'un axe vertical 8. A l'autre extrémité, le chassis 2 supporte
deux roues non motorisées 4, qui sont deux roues non entrainées par une machine
électrique. Les roues non motorisées 4 sont orientables par rapport au chassis autour d’axes
verticaux 9. Le systéme de propulsion électrique 1 comprend en outre des moyens d’attelage
5. Selon le mode de réalisation illustré, le systeme de propulsion électrique 1 comprend deux
moyens d’attelage 5 de part et d’autre du chassis selon la direction latérale (axe y) afin de
réaliser l'attelage au moyen de deux roues arriecre 14 de l'objet roulant. Les moyens
d’'attelage 5 sont représentés de facon simplifiée en tant que pince. Les roues arriere 14 de
I'objet roulant sont placées dans la pince, et son orientés selon 'axe y, c’est-a-dire selon un
axe perpendiculaire a I'axe longitudinal (axe x) du chéssis 2. De plus, les roues avant 15 de
I'objet roulant sont libres et non attelées. Le systeme de propulsion électrique 1 comprend
également un guidon 6, par exemple sous la forme d’une tige équipée d’'une poignée (non
représentée) articulée par rapport au chassis 2. En outre, le systéme de propulsion
électrique 1 comporte une plateforme 7 de support (par exemple d’un utilisateur). La
plateforme 7 est située a I'extrémité du chassis 2 qui supporte les roues non motorisées 4.
Pour le mode de réalisation de la figure 4, les moyens d’attelage 5, les roues non motorisées
4, la plateforme 7, et une majeure partie du chéssis 2 sont situées en-dessous de l'objet
roulant. Seuls la roue motorisée 3 et le guidon 6 peuvent dépasser de I'objet roulant 13 dans
la direction longitudinale x du chassis 2.

Sur cette figure, les doubles fleches en pointillés indiquent que les moyens d’attelage 5
peuvent se déplacer longitudinalement le long d'un axe parallele a 'axe x, de maniéere a
s’approcher de la roue entrainée 3 ou au contraire de maniere a s’approcher des roues non
entrainées 4. Selon une variante, les moyens dattelage peuvent se déplacer

indépendamment l'un de l'autre.
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La figure 5 illustre, schématiquement et de maniere non limitative, un systeme de
propulsion électrique selon un ou plusieurs modes de réalisation de linvention, le systeme
de propulsion électrique 1 étant utilisé en tant que trottinette par un utilisateur 16. La figure 5
est une vue de c6té du systeme de propulsion 1. Le systéme de propulsion de la figure 5
correspond sensiblement au systéeme de propulsion de la figure 3. Le systeme de propulsion
électrique 1 comprend un chéssis 2. L’axe x correspond a I'axe longitudinal du chassis 2 et a
la direction principale de déplacement du systéeme de propulsion, et 'axe z correspond a
'axe vertical du chassis 2. Le chéassis supporte trois roues. Le chéssis 2 supporte une roue
motorisée 3, qui est une roue entrainée par une machine électrique 10 au moyen d’un
entrainement 17, par exemple une courroie ou une chaine. La roue motorisée 3 est
orientable par rapport au chassis 2, autour d’'un axe vertical 8. La machine électrique 10 peut
étre solidaire du pivot 8 de la roue motorisée 3. A l'autre extrémité, le chassis 2 supporte
deux roues non motorisées 4, qui sont deux roues non entrainées par une machine
électrique. Les roues non motorisées 4 sont orientables par rapport au chassis autour d’axes
verticaux 9. Le systéme de propulsion électrique 1 comprend en outre des moyens d’attelage
5. Selon le mode de réalisation illustré, le systeme de propulsion électrique 1 comprend deux
moyens d’attelage 5 de part et d’autre du chassis selon la direction latérale (axe y) afin de
réaliser I'attelage au moyen de deux roues de I'objet roulant (non représenté). Les moyens
d’attelage 5 sont représentés de fagon simplifiée en tant que pince. Les moyens d’attelage 5
sont placés, dans la direction x, entre la roue motorisée 3 et les roues non motorisées 4. De
plus, le systéeme de propulsion électrique 1 comprend un guidon 6, par exemple sous la
forme d’une tige équipée d’'une poignée (non représentée) articulée par rapport au pivot 8 au
moyen d'une articulation 12 d’axe horizontal, paralléle a I'axe de rotation de la roue
motorisée En outre, le systeme de propulsion électrique 1 comporte une batterie 11. La
batterie 11 est placée sur le guidon 6. Le chassis 2 comporte dans son extrémité
longitudinale a proximité des roues non motorisées 4, une plateforme 7. Pour [l'utilisation
illustrée du systeme de propulsion électrigue 1 non attelé, le systéme de propulsion
électrique est utilisé en tant que trottinette par l'utilisateur 16 : I'utilisateur est debout sur la
plateforme 7 et maintient et/ou actionne le guidon 6.

La figure 6A illustre (en vue de dessus), schématiquement et de maniéere non limitative,
la séquence de préhension d’'un systéme de propulsion électrique 1 selon un ou plusieurs
modes de réalisation de l'invention en approchant les moyens d’attelage 5 d’'une roue arriére
14 de I'objet roulant 13 jusqu’a l'introduction de la roue de I'objet roulant entre deux éléments
de saisie 18, 'axe de rotation de la roue arriere 14 étant perpendiculaire a I'axe principal des
deux éléments de saisie 18. Dans cet exemple, la distance entre les éléments de saisie 18 et
le sol pendant la séquence préhension est sensiblement de 0,5 fois le diamétre de la roue 14
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de I'objet roulant et la distance entre les deux éléments de saisie est de 8 cm, i.e., distance
supérieure a I'épaisseur (6 cm) de la roue 14 de I'objet roulant. Dans cet exemple, I'élément
de saisie 18 disposé du cbété de (faisant face a) la roue motorisée 3, est plus long que
'élément de saisie 18 disposé du cbté des roues non motorisées 4. Dans cet exemple,
'élément de saisie 18 disposé du cbté de la roue motorisée 3, est plus long de 6 cm que
'élément de saisie 18 disposé du cb6té des roues non motorisées 4. L’élément de saisie 18
peut étre une tige ou une plaque.

Les figures 6B et 6C illustrent (en vue de dessus), schématiquement et de maniere non
limitative, la séquence d’orientation d’'un systéme de propulsion électrique 1 selon un ou
plusieurs modes de réalisation de l'invention en mettant en rotation la roue 14 saisie autour
de son point de contact au sol afin d’orientant la roue 14 saisie (par les éléments de saisie
18) dans une direction sensiblement perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis
du systeme de propulsion. Dans cet exemple, l'orientation est effectuée par la rotation du
systeme de propulsion électrique 1 autour de I'axe vertical de la roue 14 saisie jusqu’a ce
que la roue 14 saisie soit placée dans une direction paralléle a la direction latérale du
chéssis 2. Comme montré dans les figures 6B et 6C, la mise en rotation par le systeme de
propulsion électrique 1 de la roue 14 saisie (elle-méme liée a I'objet roulant 13 par un axe de
rotation vertical ne passant pas par le dit point de contact), a pour conséguence de
provoquer un léger déplacement de I'objet roulant 13. Le déplacement de 'objet roulant 13
provoque alors une rotation d’une deuxieme roue 14 de I'objet roulant autour de son point de
contact avec le sol. La rotation de la deuxieme roue 14 de l'objet roulant est semblable a
celle imposée & la premiére roue arriére 14 (effet Caddy™). Dans cet exemple, la rotation du
systéme de propulsion électrique 1 est appliquée jusqu’a ce que le deuxiéme jeu de deux
éléments de saisie 18 entre en contact avec ladite deuxieme roue 14 de 'objet roulant. Dans
cet exemple, le mouvement directionnel des roues non motorisées 4 de la structure est

préférentiellement laissé libre.

La figure 6D illustre (en vue de dessus), schématiquement et de maniéere non limitative,
la séquence d'immobilisation d’'un systeme de propulsion électrique 1 selon un ou plusieurs
modes de réalisation de I'invention en déplacant une branche d’immobilisation 19, disposée
entre les éléments de saisie 18, de maniere a contacter et bloquer les roues 14 saisies, par
exemple, au moyen d’'un ou plusieurs vérins, par exemple de vérin électrique, de systéme vis
écrous, de systeme pignon-crémaillere ou tout moyen analogue. Dans cet exemple, les
branches d'immobilisation 19 sont disposées du cbté intérieur du chassis 2 par rapport aux
éléments de saisie 18. Dans cet exemple, des bras d’arrimage 20 sont écartés, I'un de
Fautre (i.e., déplacés vers I'extérieur du chassis 2, par exemple au moyen de vérins), jusqu’a

ce que les branches d'immobilisation 19 arrivent en contact puis en butée avec les roues 14
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saisies. Dans cet exemple, le mouvement directionnel des roues non motorisées 4 de la

structure est préférentiellement laissé libre.

Les figures 7A, 7B, 7C et 7D illustrent (en vue de dessus), schématiquement et de
maniére non limitative, les séquences de préhension, d’orientation et d’immobilisation
similaires aux séquences définies ci-dessus en référence aux figures 6A, 6B, 6C et 6D, a la
différence que les branches d'immobilisation 19 sont disposées du c6té extérieur du chassis
2 par rapport aux éléments de saisie 18. Dans I'exemple de la figure 7A, la séquence de
préehension n'est pas terminée. Entre la figure 7A et 7B, l'utilisateur peut susciter un
déplacement des éléments de saisie 18 autour de la roue 14 pour terminer la séquence de
préhension, avant, pendant ou apres la séquence de rotation.

Dans I'exemple de la figure 7D, les bras d’arrimage 20 sont rapprochés, I'un de l'autre
(i.e., déplacés vers lintérieur du chassis 2, par exemple au moyen de vérins), jusqu’a ce que
les branches d’'immobilisation 19 arrivent en contact puis en butée avec les roues 14 saisies.
Dans ces exemples, le mouvement directionnel des roues non motorisées 4 de la structure

est préférentiellement laissé libre.

Les figures 8A, 8B et 8C illustrent (en vue de dessus), schématiquement et de maniéere
non limitative, les séquences de préhension, d’orientation et d'immobilisation similaires aux
séquences définies ci-dessus en référence aux figures 7A, 7B, 7C et 7D, a la différence que
les moyens d’attelage 5 comprennent un élément de butée 21 disposé du cb6té intérieur des
moyens d’attelage 5 par rapport aux éléments de saisie 18, I'élément de butée 21 étant
pourvu pour guider la roue 14 de I'objet roulant 13 de sorte que la dite roue 14 vienne en
butée contre I'élément de saisie 18 disposé du c6teé de la roue motorisée 3. Les figures 8A et
8B illustrent notamment que I'élément de saisie 18 disposé du c6té de la roue motorisée 3 et
lélément de butée 21 permettent de guider la roue 14 de l'objet roulant 13 pendant la
séquence d’orientation sans qu’il soit nécessaire d’introduire ladite roue 14 entre les deux
éléments de saisie 18. La figure 8C illustre les séquences de préhension et d'immobilisation
s’achevant en méme temps lorsque les bras d’arrimage 20 sont rapprochés, 'un de l'autre
(i.e., déplacés vers l'intérieur du chéssis 2, par exemple au moyen de vérins), jusqu’a ce que
les branches d'immobilisation 19 arrivent en contact puis en butée avec les roues 14 saisies.
Dans ces exemples, le mouvement directionnel des roues non motorisées 4 de la structure

est préférentiellement laissé libre.

Les figures 9A, 9B et 9C illustrent (en vue de dessus), schématiquement et de maniéere
non limitative, les séquences de préhension, d’orientation et d’immobilisation similaires aux
séquences définies ci-dessus en référence aux figures 8A, 8B et 8C, a la différence que les
moyens d'attelage 5 sont supportés par les roues non motorisées 4 et que les branches
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d'immobilisation 19 forment un systeme de pince pouvant étre serré par un vérin adapté pour
rapprocher les bras d’arrimage 20, 'un de l'autre par un mouvement de rotation. Dans cet
exemple, les bras d'arrimage 20 sont reliés entre eux et sont mis en mouvement par un
actuateur commun, tel qu’un vérin. Comme montré sur les figures 9B et 9C, chaque bras
d’'arrimage est déplacable en rotation autour d’un axe de pivot vertical, I'axe principal d’un
bras d’arrimage formant, par rapport a I'axe longitudinal du chéssis (i.e., 'axe x), un angle a
sensiblement supérieur a 45° en fin de séquence de rotation (figure 9B), et un angle a
sensiblement inférieur a 45°en fin de séquence d’i mmobilisation (figure 9C).

Les figures 10A, 10B et 10C illustrent (en vue de c6té selon la direction transversale),
schématiquement et de maniére non limitative, les séquences d’'immobilisation similaires aux
séquences définies ci-dessus en référence aux figures 6C, 6D et 7D, respectivement, dans
lesquelles les branches d'immobilisation 19 comprennent un élément de support 22 (piece
plate, inclinée ou courbée ou en forme d’équerre adaptée pour passer sous la roue 14 saisie
et supporter la roue 14 immobilisée). Comme montré dans les figures 10B et 10C, lors de la
séance d’'immobilisation, I'élément de support 22 est adapté pour passer sous la roue 14
saisie lors de I'actuation des bras d’arrimage 20 et ainsi supporter la roue 14 immobilisée.

Les figures 11A et 11B illustrent (en vue de cbté selon la direction transversale),
schématiquement et de maniére non limitative, des séquences dimmobilisation, dans
lesquelles les roues 14 immobilisées sont orientées dans la méme direction selon l'axe
perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis (€léments d’immobilisation disposés
en opposition). La figure 11C illustre, schématiquement et de maniére non limitative, une
séquence d'immobilisation, dans laquelle les roues 14 immobilisées sont orientées dans des
directions différentes et disposées en opposition selon I'axe perpendiculaire a la direction
longitudinale du chassis. La figure 11D illustre, schématiquement et de maniere non
limitative, une séquence d'immobilisation, dans laquelle les roues 14 immobilisées sont
orientées dans des directions différentes et disposées en vis-a-vis selon laxe
perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis. Bien que les figures 11A, 11B, 11C et
11D soient illustrées avec des branches d'immobilisation 19 disposées du cbté intérieur du
chéssis 2 par rapport aux éléments de saisie 18, il est également envisagé d’'immobiliser les
roues 14 de l'objet roulant dans la méme direction, en opposition ou en vis-a-vis avec des
branches d’'immobilisation 19 disposées du cbté extérieur du chassis 2 par rapport aux
éléments de saisie 18.

Les figures 12A-12I illustrent (en vue tridimensionnelle), schématiquement et de
maniere non limitative, des moyens de préhension et d'immobilisation selon un ou plusieurs

modes de réalisation. Spécifiquement, la figure 12A montre un bras d’arrimage 20,
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comprenant une branche d’immobilisation 19 pourvue d'un élément de support 22 en forme
de cuillere ou de pelle, le bras d’arrimage 20 étant prolongé par deux éléments de saisie 18
de longueur sensiblement identique. La figure 12B montre un exemple dans lequel un
élément de saisie 18 est sensiblement plus long que lautre élément de saisie.
Préférablement, I'élément de saisie 18 disposé du c6té de (le plus proche de) la roue
motorisée 3, est sensiblement plus long que I'élément de saisie 18 disposé du cbté de la ou
des roues non motorisées 4, permettant ainsi de faciliter la séquence de préhension en
servant de guide lors de la saisie la roue 14 de l'objet roulant 13. Les figures 12C-12G
montrent des exemples dans lesquels une piéce mobile 23, telle qu’une tige ou une plaque
(e.g. métallique), est connectée a au moins un €lément de saisie 18 au travers d’'un axe de
rotation 24, la piece mobile 23 étant disposée sur I'extrémité de I'élément de saisie 18
opposée a la branche d’immobilisation 19. La piece mobile 23 permet de limiter
lencombrement de I'élément de saisie 18 lors de la séquence de préhension, et facilite le
maintien de la roue 14 saisie entre les éléments de saisie 18 lors de la séquence de rotation.
En référence aux figures 12C et 12D, la piéce mobile 23 comprend un axe principal
sensiblement verticale et I'axe de rotation 24 est parallele a la direction longitudinale du
chéssis. La piece mobile 23 est préférablement disposée vers le bas par rapport a I'élément
de saisie 18 afin d’augmenter la compacité des moyens d’attelage. En référence aux figures
12E et 12F, la piece mobile 23 comprend un axe principal sensiblement horizontal, est
paralléle a la direction longitudinale du chassis, est disposée sur le c6té opposé a I'élément
de saisie 18 adjacent, et comprend un axe de rotation 24 vertical. En référence a la figure
12G, la piece mobile 23 telle que décrite dans la figure 12E comprend en outre une portion
interne 25 disposée sur le cété en vis-a-vis de I'élément de saisie 18 adjacent. La longueur
de la portion interne est strictement inférieure a la distance entre les deux éléments de saisie
18 pour permettre lintroduction de la roue 14 saisie entre les éléments de saisie 18. La
portion interne 25 permet notamment de servir de point d’appui pour I'actuation de la piece
mobile autour de I'axe de rotation lorsque la roue 14 de I'objet roulant vient en butée contre
ladite portion interne 25. La figure 12H montre un exemple de bras d’arrimage 20 de moyens
d’attelage par préhension externe, dans lequel un élément de butée 21 est disposé sur le
bras d’arrimage 20. La figure 121 montre un exemple de bras d’arrimage 20 de moyens
d’attelage par préhension externe, dans lequel I'élément de butée 21 est disposé sur
élément de saisie 18.

Les figures 13A, 13B, 14A et 14B illustrent (en vue de cété selon une direction
latérale), schématiquement et de maniére non limitative, des moyens de levage en position
basse (figures 13A et 14A) et en positon haute (figure 13B et 14B) selon un ou plusieurs

modes de réalisation, comprenant une structure articulée en partie centrale du chéssis (e.g.
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entre 'au moins une roue motorisée et 'au moins une roue non motorisée). La structure
articulée comprend d’'une part, une premiére portion de chassis dite « portion motrice 26 »
supportée par 'au moins une roue motorisée 3, et comprend d’autre part, une deuxieme
portion de chéssis dite « portion non motorisée 27 » supportée par I'au moins une roue non
motorisée 4. Les portions de chassis 26 et 27 sont articulées I'une par rapport a l'autre
autour d'un axe de rotation horizontal dit «axe darticulation 28 » sensiblement
perpendiculaire a la direction longitudinale du chassis. Le systéme de propulsion électrique 1
réalise la séquence de levage en actionnant un premier actuateur de maniére a provoquer
un déplacement sensiblement vertical vers le haut de 'axe d’articulation 28 en modifiant
langle B entre les portions de chassis 26 et 27 au niveau de l'axe d’articulation 28. En
référence aux figures 13A et 13B, 'axe d'articulation 28 est disposé sur une extrémité basse
des portions de chéssis 26 et 27, et 'angle B est augmenté pour passer de la position basse
a la position haute. En référence aux figures 14A et 14B, I'axe d’articulation 28 est disposé
sur une extrémité haute des portions de chéssis 26 et 27, et 'angle B est diminué pour
passer de la position basse a la position haute.

Les figures 15A a 15F illustrent (les figures 15A et 15D en vue de cb6té selon un
direction latérale, et les figures 15B, 15C, 15E et 15F en vue tridimensionnelle),
schématiquement et de maniére non limitative, des moyens de levage en position basse
(figures 15A, 15B et 15C) et en positon haute (figure 15D, 15E et 15F) selon un ou plusieurs
modes de réalisation, dans lesquelles 'axe d’articulation 28 est disposé sur une extrémité
basse des portions de chassis 26 et 27, et 'angle B est augmenté pour passer de la position
basse a la position haute. Dans cet exemple, le premier actuateur 29 est connecté selon
'axe longitudinal du chéssis 2 (i.e., selon la vue xz des figures) d’'une part, a une portion
centrale 30 de la portion motrice 26, et d’autre part, a une portion d’extrémité arriere 31 de la
portion non motorisée 27 (i.e., extrémité en vis-a-vis avec la portion motrice 26). En
référence aux figures 15B et 15E, le premier actuateur 29 peut étre unique et disposé
adjacent d’une portion centrale 30’ selon une vue de dessus (selon un axe sensiblement
horizontal et sensiblement perpendiculaire a la direction longitudinale du chéssis 2) des
portions de chassis 26 et 27. Avantageusement, un seul actuateur de levage est nécessaire.
En référence aux figures 15C et 15F, le premier actuateur 29 est assisté d’'un actuateur
complémentaire 29’, chaque actuateur étant disposé adjacent des portions d’extrémité
latérale 30” selon une vue de dessus (i.e., selon la vue xy des figures) de la portion motrice
26. Avantageusement, les actuateurs de levage sont disposés sur les cétés du chassis afin
de libérer de la place au milieu du chassis et de gagner en compacité des moyens
d'attelage.
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Les figures 16A a 16D illustrent (les figures 16A et 16C en vue de cbté selon un
direction latérale, et les figures 16B, et 16D en vue tridimensionnelle), schématiquement et
de maniere non limitative, des moyens de levage en position basse (figures 16A et 16B) et
en positon haute (figure 16C et 16D) selon un ou plusieurs modes de réalisation, dans
lesquelles 'axe d’articulation 28 est disposé sur une extrémité basse des portions de chassis
26 et 27, et 'angle B est augmenté pour passer de la position basse a la position haute.
Dans cet exemple, le premier actuateur 29 est connecté selon I'axe longitudinal du chéassis 2
(i.e., selon la vue xz des figures) d’une part, a une portion centrale 30 de la portion motrice
26, et d'autre part, a une portion d’extrémité arriere 31 de la portion non motorisée 27 (i.e.,
extrémité en vis-a-vis avec la portion motrice 26). En référence a la figure 16B et 16D, le
premier actuateur 29 est unique et est disposé adjacent d’une portion d’extrémité 30” selon
une vue de dessus (i.e., selon la vue xy des figures) des portions de chassis 26 et 27.
Avantageusement, un seul actuateur de levage est nécessaire et ledit actuateur est disposé
sur les cbtés du chassis afin de libérer de place au milieu du chassis et de gagner en
compacité des moyens d’attelage. Dans cet exemple, le premier actuateur 29 est adapté
pour : actionner d’'une part, une bielle croisée 32 connectée a une premiere extrémité du
premier actuateur 29, par exemple par l'intermédiaire d’'un renvoi 33 ; et actionner d’autre
part, une bielle non croisée 34 connectée a la deuxieme extrémité du premier actuateur 29,
par exemple par lintermédiaire d’'un arbre 35 traversant la portion centrale 30 (i.e., arbre
horizontal et perpendiculaire a la direction longitudinale du chéssis). Une desdites bielles 32,
34 est connectée selon 'axe longitudinal du chéssis 2 en une de ses extrémité a une portion
centrale (30) de la premiére portion de chassis 26 par l'intermédiaire du renvoi 33, et en son
autre extréemité a une portion d'extrémité arriere 31 de la deuxieme portion de chassis 27.
L’autre desdites bielles 32, 34 est connectée selon 'axe longitudinal du chassis 2 en une de
ses extrémité a une portion centrale (30) de la portion motrice 26 par l'intermédiaire de
léléement 35, et en son autre extrémité a une portion d’extrémité arriére 31 de la portion non
motorisée 27. Dans cet exemple, la bielle croisée 32 est du méme cb6té que l'actuateur 29 et
la bielle non croisée 34 est reliée a I'actuateur 29 au moyen de l'arbre 35. Il est également
envisagé que la bielle non croisée 34 soit du méme c6té que I'actuateur 29 et que la bielle
croisée 32 soit reliée a I'actuateur 29 au moyen de I'arbre 35.

En référence aux figures 16A a 16C, selon un ou plusieurs modes de réalisation I'angle
B est modifié de 20°a 90° préférablement de 60°a 90° entre une position basse et une
position haute des portions de chéssis 26 et 27.

Les figures 17A et 17B illustrent, schématiquement et de maniére non limitative, des
moyens d’aide a la conduite selon un ou plusieurs modes de réalisation adaptés pour

assister l'utilisateur a manceuvrer lattelage et comprenant deux bras extensibles 36
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permettant de modifier la distance entre 'au moins une roue non motorisée 4 et les bras
d'arrimage 20. Chaque bras extensibles 36 est d’'une part, supporté par la roue non
motorisée 4 au travers de I'axe vertical 9, et d’autre part, connecté a la portion non motorisée
27. Avantageusement, Les bras extensibles 36 permettent de positionner les roues non
motorisées 4 au plus prés de la partie centrale 37 de I'objet roulant (selon la direction
longitudinale du chassis). |l résulte une manceuvrabilité dite « effet 5eme roue » augmenteée,
notamment lors de la rotation et/ou le déplacement de I'attelage dans des pieces et/ou des
couloirs exigus, notamment lorsque le mouvement directionnel de ladite roue non motorisée
4 est bloqué. En référence a la figure 17A, les bras extensibles 36 sont dans une position
rétractée. En référence a la figure 17B, lorsque le systeme de propulsion électrique réalise la
sequence d’aide a la conduite, le deuxieme actuateur est actionné de maniére a allonger les
bras extensibles 36 et augmenter la distance entre les roue non motorisées 4 des bras
d'arrimage 20.

Sur toutes les figures, les moyens d’attelage sont représentés fixes en position
longitudinale sur le chéssis. Néanmoins, ils pourraient alternativement comprendre un
moyen de réglage en position longitudinale sur le chéassis ou sur la plateforme. Le moyen de
réglage peut étre indépendant pour chacun des moyens d'attelage, ou bien permettant dle
réglage simultanément des différents moyens d’attelage. Ce moyen de réglage peut
notamment étre commandé par un moyen de pilotage, I'utilisateur pouvant agir sur ce moyen
de pilotage, par exemple par une télécommande ou un téléphone intelligent, pour
commander le déplacement d’un ou de plusieurs moyens d’attelage, dans la direction

longitudinale, vers I'avant ou vers l'arriere du systéme de propulsion électrique.

Ces moyens de réglage peuvent notamment étre utilisés lorsque les roues de I'objet
roulant ne sont pas situées dans un méme plan orthogonal a I'axe longitudinal de I'objet
roulant (ou du chassis). lls peuvent également étre utiles pour faciliter la préhension des
roues de I'objet roulant et aider a la compacité du systeme attelé ou non attelé.

Les figures 18A et 18B illustrent, schématiquement et de maniere non limitative, des
moyens d’aide a la conduite selon un ou plusieurs modes de réalisation similaires aux
moyens d’aide a la conduite en référence aux figures 17A et 17B, a la différence que les
roues 14 de l'objet roulant 13 sont immobilisée par préhension et immobilisation externe.
Spécifiqguement, la figure 18A montre les bras extensibles 36 en position rétractée et la figure
18B montre les bras extensibles 36 en position allongée. Préférablement, le mouvement
directionnel des roues non motorisées 4 de la structure est préférentiellement laissé libre
pendant I'actionnement de I'actuateur. Bien que les figures 18A et 18B montrent que les
moyens d’attelage 5 sont supportés par les roues non motorisées 4, il est également
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envisagé que les moyens d’attelage 5 soient par préhension externe sans étre supportés par
les roues non motorisées (voir par exemple, les figures 7A-8C).

Dans la présente demande, le terme « comprendre » est synonyme de (signifie la méme
chose que) «inclure » et « contenir », et est inclusif ou ouvert et nexclut pas d’autres
éléments non récités. Il est entendu que le terme « comprendre » inclut le terme exclusif et
fermé « consister ». En outre, dans la présente description, les termes «environ »,
« substantiellement » « sensiblement », « essentiellement », « uniquement » et «a peu
pres » sont synonymes par défaut de marge inférieure et/ou supérieure de 20 %,
préférablement de 10 %, tres préférablement de 5%, de la valeur donnée. Par exemple,
sensiblement perpendiculaire correspond par défaut a un angle de 78°a 108°; sensiblement
parallele correspond par défaut a un angle de -18° a 18°; sensiblement vertical correspond
par défaut a vertical +/- 18°; sensiblement horizo ntal correspond par défaut a horizontal +/-

18°
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Revendications

1.  Systéme de propulsion électrique amovible pour un objet roulant (13), le systéme de
propulsion (1) comprenant un chassis (2) muni d’au moins une roue entrainée (3) par une
machine électrique (10), et d'au moins une roue non entrainée (4), un guidon (6) et des
moyens d’attelage (5) du systeme de propulsion (1) a l'objet roulant (13), lesdits moyens
d’attelage (5) comprenant des moyens de préehension, d’orientation, d'immobilisation et de
levage d’au moins une roue (14) de I'objet roulant (13), dans lequel :

les moyens d’orientation sont adaptés pour orienter 'au moins une roue (14) de I'objet
roulant (13) dans une direction sensiblement perpendiculaire a la direction longitudinale (x)
du chassis (2) du systeme de propulsion (1) ; et

les moyens de levage comprennent une structure articulée en partie centrale du

chassis entre 'au moins une roue motorisée (3) et 'au moins une roue non motorisée (4).

2. Systeme de propulsion électrique amovible selon la revendication 1, dans lequel la
structure articulée comprend d’une part, une premiere portion de chassis (26) supportée par
au moins une roue motorisée (3), et comprend d'autre part, une deuxieme portion de

chéssis (27) supportée par I'au moins une roue non motorisée (4).

3. Systéme de propulsion électrique amovible selon la revendication 2, dans lequel
lesdites portions de chassis (26, 27) sont articulées 'une par rapport a l'autre autour d’'un
axe de rotation horizontal (28) sensiblement perpendiculaire a la direction longitudinale (x)
du chéssis (2).

4.  Systéme de propulsion électrique amovible selon 'une quelconque des revendications
précédentes, comprenant des éléments d’'immobilisation (19) adaptés pour immobiliser la
roue (14) de I'objet roulant (13), et liés a I'axe de rotation horizontal (28).

5.  Systeme de propulsion électrique amovible selon la revendication 4, dans lequel 'axe
de rotation horizontal (28) est lié a des bras d’arrimage (20), les bras d’arrimage (20) étant
sensiblement horizontaux et portant a une de leurs extrémités les éléments d’'immobilisation
(19).

6. Systeme de propulsion électrique amovible selon 'une quelconque des revendications
précédentes, comprenant un premier actuateur (29) relié a chacune des portions de chassis
(26, 27) et permettant de contréler la position d’une portion de chéassis (2) par rapport a

autre.

7. Systeme de propulsion électrique amovible selon la revendication 6, dans lequel le
premier actuateur (29) contréle la hauteur de la partie centrale du chéssis (2) comprenant
I'axe de rotation horizontal (28).
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8.  Systeme de propulsion électrique amovible selon 'une quelconque des revendications
6 a 7, dans lequel le premier actuateur (29) est adapté pour déplacer vers le haut 'axe de
rotation horizontal (28) en modifiant un angle (B) entre les portions de chassis (26, 27) au
niveau de I'axe de rotation horizontal (28).

9. Systeme de propulsion électrique amovible selon la revendication 8, dans lequel 'axe
de rotation horizontal (28) est disposé sur une extrémité basse des portions de chéssis (26,
27), et I'angle (B) est augmenté pour passer d’'une position basse a une position haute des
portions de chassis (26, 27).

10. Systéme de propulsion électrique amovible selon 'une quelconque des revendications
6 a 9, dans lequel le premier actuateur (29) est connecté (2) d’'une part, a une portion
centrale (30) de la premiere portion de chéassis (26), et d’autre part, a une portion d’extrémité
arriere (31) de la deuxieéme portion de chassis (27).

11.  Systéme de propulsion électrique amovible selon 'une quelconque des revendications
6 a 10, dans lequel le premier actuateur (29) est unique et connecté a une portion centrale
(30’) des portions de chéssis (26, 27) selon une vue de dessus (xy) ; ou dans lequel le
premier actuateur (29) est assisté d’un actuateur complémentaire (29’), chaque actuateur
(29, 29’) étant connecté a une portion d’extrémité latérale (30”) des portions de chassis (26,
27) selon une vue de dessus (xy).

12. Systéme de propulsion électrique amovible selon 'une quelconque des revendications
6 a 10, dans lequel le premier actuateur (29) est unique et est connecté a une portion
d’extrémité (30”) des portions de chassis (26, 27) selon une vue de dessus (xy).

13. Systéme de propulsion électrique amovible selon la revendication 12, dans lequel le
premier actuateur (29) est adapté pour: actionner d'une part, une bielle croisée (32)
connectée a une premiére extrémité du premier actuateur (29) ; et actionner d’autre part, une
bielle non croisée (34) connectée a la deuxieme extrémité du premier actuateur (29), et dans
lequel une desdites bielles (33, 34) est connectée selon I'axe longitudinal du chéssis (2) a
une portion centrale (30) de la premiere portion de chassis (26), et 'autre desdites bielles
(32, 34) est connectée selon l'axe longitudinal du chéassis (2) a une portion d'extrémité
arriere (31) de la deuxieme portion de chassis (27).

14. Systeme de propulsion électrique amovible selon 'une des revendications précédentes,
pour lequel les moyens d’attelage comprennent des moyens de réglage en position
longitudinale, de préférence, les moyens de réglage étant commandés par un moyen de
pilotage.
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15. Attelage comprenant un objet roulant (13) et un systéme de propulsion électrique (1)
selon I'une des revendications précédentes, I'objet roulant (13) étant attelé au systeme de
propulsion électrique (1) par lesdits moyens d’attelage (5).

16. Procédé dattelage d’un objet roulant (13) a un systéme de propulsion électrique (1)
selon l'une quelconque des revendications 1 a 14, comprenant les étapes suivantes :

orienter la roue (14) de l'objet roulant (13) dans une direction sensiblement
perpendiculaire a la direction longitudinale (x) du chéassis (2) du systeme de propulsion (1) ;
et

lever la roue (14) de l'objet roulant (13) au moyen de la structure articulée en partie
centrale du chéssis entre 'au moins une roue motorisée (3) et 'au moins une roue non

motorisée (4).
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