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(54) Title: HYBRID MOTOR VEHICLE

(54) Titre : VEHICULE AUTOMOBILE DU TYPE HYBRIDE

FIG. 1

(57) Abstract: The invention relates to a highly manoeuvrable hybrid motor vehicle (10), the passive safety of which is enhanced
by the use of two independent modules. This vehicle comprises a chassis (11), a body (12) mounted on this chassis, two steered
wheels (17, 27) and two driven wheels (17, 27). The chassis (11) supports a front driving and steering unit (13) and a rear driving
and steering unit (14), and each unit (13, 14) is provided with a supporting member (15, 25) that forms an independent module.
This supporting member is constructed to support a motor (16, 26) and a wheel (17, 27) driven by this motor and is articulated with

respect to the chassis (11).

(57) Abrégé : Linvention concerne un véhicule automobile (10) du type hybride qui présente une grande maniabilité et dont la
sécurité passive est accrue par l'utilisation de deux blocs indépendants. Ce véhicule comporte un chéssis (11), une carrosserie (12)
montée sur ce chissis, deux roues directrices (17, 27) et deux roues motrices (17, 27). Le chéssis (11)
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porte une unité a la fois motrice et directrice frontale (13) et une unité a la fois motrice et directrice arriére (14) et chaque unité (13,
14) est équipée d'un support (15, 25) formant un bloc indépendant. Ce support est agencé pour porter un moteur (16, 26) et une roue
(17, 27) entrainée par ce moteur et est articulé par rapport au chassis (11).
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VEHICULE AUTOMOBILE DU TYPE HYBRIDE

La présente invention concerne un véhicule automobile du type hybride
comportant un chassis, une carrosserie montée sur ce chéssis, deux roues

directrices et deux roues motrices.

La plupart des véhicules automobiles connus comportent un chéssis
sensiblement rectangulaire et quatre roues disposées aux quatre angles de ce
chassis. La carrosserie portée par le chassis dépend de I'usage prévu et peut se
présenter sous diverses formes allant du cabriolet au véhicule familial ou
utilitaire, ou au tout-terrain a quatre roues motrices, etc.

Du point de vue de la motorisation, toutes les variantes sont envisageables et la
tendance actuelle va vers les véhicules dits hybrides qui comportent un moteur
thermiqgue et un moteur électrique enclenchables alternativement ou
simultanément. Cette tendance est liée a des problemes écologiques et & une
volonté de réduire futilisation de combustible fossile ainsi qu'a des problémes

économiques dus au colt de plus en plus élevé de ces combustibles fossiles.

La maniabilité de tous les véhicules automobiles est limitée par le rayon de
braquage de leurs roues directrices, ce qui les rend peu maniables et complique
les manceuvres de stationnement, notamment en ville. La différence d'un
véhicule & lautre est faible et dépend principalement de I'encombrement du
chassis. La réalisation de véhicules ayant quatre roues directrices est compliquée
et, de ce fait, ne s’est pas étendue aux véhicules courants. '

La sécurité passive est lige principalement a la capacité que possede la
carrosserie du véhicule de se déformer en cas de choc. Un choc frontal est la
plupart du temps mortel pour les occupants car la partie avant du véhicule
présente une résistance limitée. La plupart des véhicules automobiles ne
comportent plus de chassis indépendant puisqu’il est intégré a une carrosserie

autoportante. La résistance au choc est meilleure lorsque le contact se fait
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latéralement, sous un certain angle, contre les roues, selon un angle qui
positionne la partie la plus rigide du véhicule dans 'axe du choc.

Les véhicules actuels présentent de nombreux défauts, tels ceux mentionnés ci-
dessus, que les constructeurs essaient de corriger. Les mesures prises sont
individuelles et chaque amélioration ne corrige qu'un défaut, en introduisant
éventuellement d'autres ou en amplifiant certains inconvénients existants. Le
probléeme de la maniabilité n'est corrigé que par une réduction de
'encombrement. Le probleme de la consommation ne peut étre corrigé que par
la réduction de la masse du véhicule et par 'adaptation de moteurs a faible
consommation. Le probléme de la pollution ne peut étre solutionné que par
Futilisation de moteurs propres, tels que des moteurs électriques. Le probleme de
la résistance aux chocs trouve une solution partielle dans la cpnception de
carrosseries étudiées pour former un habitacle qui ne se déforme pas ou peu, ce

qui ne correspond que tres partiellement aux réalisations actuelles.

Diverses tentatives ont été faites pour essayer d’apporter des solutions aux
probléemes existants. La publication allemande DE 31 28 905 A1 décrit un
véhicule automobile ayant deux roues disposées sensiblement sur l'axe
longitudinal du véhicule, dont au moins F'une est motrice et deux roues latérales,
disposées respectivement de part et d'autre de cet axe, qui sont réglables en
hauteur. La caractéristique principale de ce véhicule est que les roues peuvent

s'incliner par rapport a la verticale.

La publication allemande DE 198 00 738 A1 concerne un véhicule automobile a
quatre roues disposées comme précédemment sur ['axe longitudinal du véhicule,
en ce qui concerne les deux roues principales et latéralement en ce qui concerne

deux roues annexes pouvant étre entrainées électriquement.

Le brevet américain US 4 775 021 a pour objet un véhicule automobile & quatre
roues disposées comme dans les deux publications précédentes selon I'axe
longitudinal et sur un axe transversal. Les quatre roues sont motrices, mais
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seules la roue avant et la roue arriere sont directrices. Leur axe est pivotant sur

un bras de suspension solidaire d’'un chassis.

La publication allemande DE 203 13 576 décrit également un véhicule a quatre
roues disposées en losange, dont seules les roues disposées sur l'axe
longitudinal sont en contact avec le sol lors du déplacement de ce véhicule en
ligne droite, les roues latérales servant a assurer la stabilité du véhicule

uniquement dans les courbes.

Toutes les solutions proposées ne permettent pas de répondre globalement a un
cahier des charges dont le but est la réalisation d’'un véhicule répondant aux
exigences acfuelles en matiére d’écologie, de maniabilité, de flexibilité, de confort
et de sécurité.

La présente invention se propose de pallier globalement ces inconvénients en
réalisant un véhicule automobile du type hybride, qui présente une grande
maniabilité et dont la sécurité passive, notamment en cas de choc frontal, est
fortement accrue.

Ce but est atteint par le véhicule automobile selon Pinvention tel que défini en
préambule, dans lequel le chassis porte une unité a la fois motrice et directrice
frontale et une unité a la fois motrice et directrice arriére, chaque unité a la fois
motrice et directrice étant agencée pour former un bloc indépendant et étant
équipée d’'un support portant un moteur et une roue entrainée par ce moteur,
ledit support étant articulé par rapport au chassis, dans lequel la roue de l'unité a
la fois motrice et directrice frontale et la roue de l'unité a la fois motrice et
directrice arriere sont alignées sensiblement sur I'axe de symétrie longitudinal du
chassis, respectivement a I'avant et a l'arriére du véhicule, dans lequel les deux
roues de stabilisation sont en roulement libre et disposées latéralement de part et
d’autre de I’ake de symétrie longitudinal du chassis et dans lequel les supports s
des deux unités a la fois motrices et directrices sont mobiles autour d'un axe

sensiblement vertical et ont un angle de rotation de 360°.



10

15

20

25

30

WO 2009/003304 PCT/CH2008/000302

L’'une des deux unités a la fois motrices et directrices peut comporter un moteur

thermique et 'autre unité peut comporter un moteur électrique.

Dans la forme de réalisation préférée, les supports des deux unités a la fois
motrices et directrices sont couplés de telle maniére qu’un pivotement angulaire
de I'unité a la fois motrice et directrice frontale entraine un pivotement angulaire
équivalent, mais dans le sens opposé, de l'unité a la fois motrice et directrice

arriére.

Ledit support de chacune des unités a la fois motrices et directrices peut étre
monté sur un roulement ayant une bague extérieure liée au chassis et une bague
intérieure, rotative par rapport a la bague extérieure, qui porte au moins la roue

correspondante.

Le moteur et la roue de chaque unité a la fois motrice et directrice sont de
préférence portés par ladite bague de roulement intérieure correspondante et les

deux bagues de roulement intérieures sont angulairement lies.

De facon avantageuse, chaque roue de chaque unité a la fois motrice et
directrice est associée a une suspension qui est portée par ladite bague de

roulement intérieure.

Les supports des deux unités a la fois motrices et. directrices peuvent étre

couplés par au moins un élément souple.

La présente invention et ses avantages seront mieux compris a la lecture de la
description détaillée d’'une forme de réalisation de l'invention, en réference aux

dessins annexés donnés a titre indicatif et non limitatif, dans lesquels:

la figure 1 est une vue schématique représentant une vue d’ensemble en
élévation du véhicule selon l'invention,
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la figure 2 est une vue schématique en plan du véhicule de la figure 1, et

la figure 3 est une vue partielle en élévation du chéassis et des unités motrices et

directrices respectivement frontale et arriére.

En référence aux figures, le véhicule automobile 10 selon invention comporte un
chéssis 11, une carrosserie 12 montée sur ce chassis 11, une unité a la fois
directrice et motrice frontale 13 et une unité a lafois directrice et motrice arriére

14, chacune de ces unités formant un bloc indépendant.

L'unite a la fois motrice et directrice frontale 13 est équipée d'un support 15,
portant un moteur 16 et une roue 17 entrainée par le moteur 16. Ledit support
15 est articulé par rapport au chassis 11 et comporte une base circulaire
portant un roulement a billes ou a rouleaux 18 de grand diametre ayant une
bague extérieure 18a et une bague intérieure 18b entre lesquelles est disposéé
une couronne de billes ou de rouleaux 18c. La bague extéricure 18a est
solidaire du chassis 11, la liaison étant réalisée au moyen de soudures ou de
boulons ou similaires. La bague intérieure 18b est rotative par rapport a la
baQue extérieure 18a et poffé des bras de suspension sur Iesquel;; est montée
la roue 17. Le moteur 16 est directement couplé a la roue 17. Cé moteur est
avantageusement un moteur électrique de relativement faible puissance, qui
constitue un moteur d’appoint, capable d'entrainer a Iui seul le véhicule ou de
compléter la puissance d’'un moteur principal qui sera décrit ci-apres. |

L'unité a Ié fois directrice et motrice arriere 14 est également équipée d'un
support 25, portant un moteur 26 et une roue 27 entrainée par le moteur 26.
Ledit support 25 est articulé par rapport au chéssis 11 et comporte une base
circulaire portant un roulement a billes ou a rouleaux 28 de grand diamétre
ayant une bague extérieure 28a et une bague intérieure 28b entre lesquelles
est disposée une couronne de billes ou de rouleaux 28c. La bague extérieure
28a est solidaire du chassis 11, la liaison étant réalisée au moyen de soudures
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ou de boulons ou similaires. L.a bague intérieure 28b est rotative par rapport a .
la bague extérieure 28a et porte des bras de suspension sur lesquels est
montée la roue 27. Le moteur 26 est directement couplé a la roue 27. Ledit
moteur 26, qui est le moteur principal, est de préférence un moteur thermique
dont I'arbre de sortie 29 est couplé a la roue arriére 27.

Les deux supports, respectivement 15 et 25, comportent une base circulaire et
sont couplés au chassis 11 par des roulements, de sorte qu’ils peuvent tourner
sur eux-mémes de 360°. Cette solution résout un des probléemes évoqués
préecédemment, a savoir la maniabilité du véhicule. En effet, le véhicule
automobile 10 selon linvention est capable de tourner sur lui-méme et le
systeme de supports confére au véhicule un rayon de braquage inégalé. Le
positionnement angulaire des roues avant 17 et arriére 27 est commandé
simultanément par un volant 30 qui, par lintermédiaire d'une réduction, par
exemple a courroie 31, est couplé a la roue avant 17. Les roues avant 17 et
arriere 27 sont suspendues de maniére classique au moyen de ressorts et
d'amortisseurs tels que 'amortisseur 50 de la roue arriere 27.

Par ailleurs, un élément souple (non représenté), tel qu'un cable, une courroie
croisée ou similaire, relie les deux supports respectivement avant et arriere 15
et 25 de telle maniére qu'une rotation d'un angle déterminé du support avant
15, commandée par la rotation du volant 30, engendre une rotation opposée du
méme angle du support arriere 25. Cette construction est a l'origine de la

maniabilité du véhicule automobile 10 selon l'invention.

l.a position centrale des roues avant 17 et arriere 27, montées a l'intérieur des
bases circulaires des supports 15 et 25 qui ont un diamétre sensiblement égal
a la largeur du véhicule automobile 10, prolonge le chassis et renforce
considérablement la rigidite du véhicule en offrant une meilleure résistance aux
chocs frontaux. En effet, avant de porter atteinte a I'habitacle, les chocs sont

absorbés par la déformation du support avant, avec de surcroit, la présence

d’une ceinture pneumatique qui est la roue 17.
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La stabilité du véhicule automobile 10 est assurée par I'existence de deux
roues de stabilisation latérales 40 et 41 montées en roue libre sur leur axe
meédian, transversal par rapport a 'axe de symétrie longitudinal du véhicule.
Ces roues ne sont ni directrices ni motrices et ne servent que d’appui et de
stabilisateurs. |

L'utilisation de deux moteurs, respectivement électrique 16 et thermique 26,
permet d’optimiser la consommation en énergie du véhicule automobile 10 et
de 'adapter aux normes écologiques des voitures dites propres.

La carrosserie 12 est montée sur le chassis 11 au moyen de boulons ou
similaires. Cette carrosserie qui constitue I'habitacle du véhicule est en fait e et
montée sur le chassis autoportant. De cette maniére le constructeur peut
décliner le véhicule de différentes maniéres, par exemple en berline, en coupé,
en cabriolet, en véhicule utilitaire etc. Cette conception' permet une grande
souplesse de construction et autorise la variation de la gamme de véhicules a

partir d'éléments de base communs.

Les avantages du véhicule automobile selon linvention sont obtenus par
Foriginalité de sa construction. La base du concept constructif repose sur
I'utilisation de deux blocs indépendants qui sont couplés par des roulements de
grand diametre au chassis autoportant et qui contiennent a la fois les roues
avec leur suspension et les moyens d’'entrainement. Divers éléments peuvent
étre modifiés et complétés par 'homme du métier sans que l'invention sorte du
cadre défini par les revendications.
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REVENDICATIONS

1. Veéhicule automobile (10) du type hybride, comportant un chassis (11), une
carrosserie (12) montée sur ce chassis, deux roues directrices (17, 27) et deux
roues motrices (17, 27), dans lequel le chassis (11) porte une unité a la fois
motrice et directrice frontale (13) et une unité a la fois motrice et directrice arriere
(14), chaque unité & la fois motrice et directrice (13, 14) étant agencée pour
former un bloc indépendant et étant équipée d'un support (15, 25) portant un
moteur (16, 26) et une roue (17, 27) entrainée par ce moteur, ledit support (15,
25) étant articulé par rapport au chassis (11), dans lequel la roue (17) de l'unité a
la fois motrice et directrice frontale (13) et la roue (27) de l'unité a la fois motrice
et directrice arriere (14) sont alignées sensiblement sur l'axe de symétrie
longitudinal du chassis (11), respectivement & l'avant et a Parriere du véhicule
(10), dans lequel les deux roues de stabilisation (40, 41) sont en roulement libre -
et disposées latéralement de part et d’autre de 'axe de symétrie longitudinal du
chassis (11), et dans lequel les supports (15, 25) des deux unités a la fois
motrices et directrices (13, 14) sont mobiles autour d'un axe sensiblement vertical
et ont un angle de rotation de 360°.

2. Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que I'une
(14) des deux unités & la fois motrices et directrices (13, 14) comporte un moteur
thermique (26), et en ce que l'autre unité (13) comporte un moteur électrique
(16). -

3. Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que les
supports (15, 25) des deux unités a la fois motrices et directrices (13, 14) sont
couplés de telle maniére qu'un pivotement angulaire de I'unité a la fois motrice et
directrice frontale (13) entraine un pivotement angulaire équivalent, mais dans le

sens opposé, de l'unité a la fois motrice et directrice arriere (14).

4. Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que le

support (15, 25) de chacune des unités a la fois motrices et directrices (13, 14)



10

15

20

WO 2009/003304 PCT/CH2008/000302

est monté sur un roulement (18, 28) ayant une bague extérieure (18a, 28a) lice
au chassis (11) et une bague intérieure (18b, 28b), rotative par rapport a la

bague extérieure, qui porte au moins la roue correspondante (17, 27).

5. Véhicule automobile selon les revendications 1 et 4, caractérisé en ce que
le moteur (16, 26) et la roue (17, 27) de chaque unité a la fois motrice et
directrice (13, 14) sont portés par ladite bague de roulement intérieure
correspondante (18b, 28b), lesdites bagues de roulement intérieures étant
angulairement liées.

6. Véhicule automobile selon la revendication 4, caractérisé en ce que
chaque roue (17, 27) de chaque unité a la fois motrice et directrice (13, 14) est
associée a une suspension qui est portée par ladite bague de roulement
intérieure (18b, 28b).

7. Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que les
supports (15, 25) des deux unités a la fois motrices et directrices (13, 14) sont

couplés par au moins un élément souple.

8. Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que
lesdites roues de stabilisation (40, 41) sont disposées sensiblement a proximité
de Paxe médian transversal du chéssis (11).
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