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Engin roulant automoteur a déplacement automatique encore appelé robot.

@ Engin (1) roulant automoteur a déplacement automa-
tigue comprenant un chassis (2) équipé d’au moins un élé-
ment (20) fonctionnel, une premiere et une deuxiéme roue
motrice (31, 32), une ou plusieurs roues non motrices (11)
et un dispositif (4) moteur pour I'entrainement en rotation
des roues motrices (31, 32). Le dispositif (4) moteur
comprend : - un boitier (5) délimitant au moins une enceinte
(8), - un premier moteur (71) et un deuxieme moteur (72)
portés par ledit boitier (5) et équipés chacun d’'un arbre mo-
teur (81 ; 82) a deux sens de rotation,- un arbre de sortie (9)
d’entrainement en rotation des premiére et deuxiéme roues
motrices (32) comprenant une premiére section (91) et une
deuxiéme section (92) d’arbre de sortie coaxiales et mon-
tées libres en rotation, 'une par rapport a l'autre,- un pre-
mier mécanisme (101) de transmission du mouvement de
rotation de I'arbre moteur (81) du premier moteur (71) a la
premiere section (91) d’arbre de sortie, un deuxiéme méca-
nisme (102) de transmission du mouvement de rotation de
Farbre moteur (82) du deuxieme moteur (72) a la deuxieme
section (92) d’arbre de sortie, I'arbre de sortie (9) et les pre-
mier et deuxieme mécanismes (101, 102) de transmission
sont logés au moins partiellement a l'intérieur de I'enceinte
(6).
Figure pour 'abrégé : Fig. 2




Description

Titre de l'invention : Engin roulant automoteur a déplacement au-
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tomatique encore appelé robot

La présente invention concerne un engin roulant automoteur a déplacement au-
tomatique encore appelé robot.

Elle concerne en particulier un engin roulant automoteur a déplacement automatique
dit robot, ledit engin comprenant au moins un chéssis, une premicre roue motrice et
une deuxieéme roue motrice pour déplacer le chissis, une ou plusieurs roues non
motrices et un dispositif moteur pour I’entrainement en rotation des premicre et
deuxieme roues motrices.

De tels engins roulants automoteurs a déplacement automatique ; ¢’est-a-dire
exempt ; de conducteur marchant derriere 1’engin ; ou de conducteur embarqué ; sont
bien connus. Le ou les €léments fonctionnels d’un tel engin roulant peuvent étre de
nature diverse selon la nature de I’engin qui peut €tre un robot de tonte, un robot de
nettoyage, un robot d’inspection ou autre. Un tel engin roulant notamment sous forme
d’un robot de tonte est décrit par exemple dans la demande internationale
W0202/0018337. Dans cette demande internationale, 1’engin est un robot de tonte et il
est prévu un groupe motoréducteur par roue motrice. Cette solution est relativement
onéreuse et le montage de tels groupes motoréducteurs peut étre fastidieux. En outre,
une telle solution oblige a augmenter la résistance mécanique du chéssis qui doit porter
les groupes motoréducteurs.

Un but de I’invention est de proposer un engin roulant du type précité dont la
conception permet de conserver une efficacité dudit engin sans nuire a la facilité de fa-
brication et de maintenance de 1’engin.

A cet effet, I’'invention a pour objet un engin roulant automoteur a déplacement au-
tomatique dit robot, ledit engin comprenant au moins un chassis équipé d’au moins un
élément fonctionnel, une premicre roue motrice et une deuxieme roue motrice pour
déplacer le chassis, une ou plusieurs roues non motrices et un dispositif moteur pour
I’entrainement en rotation des premicre et deuxieme roues motrices, caractérisé en ce
que le dispositif moteur comprend :

- un boftier délimitant au moins une enceinte,

- un premier moteur ¢lectrique et un deuxieéme moteur €lectrique portés par ledit
boitier et équipés chacun d’un arbre moteur a deux sens de rotation,

- un arbre de sortie d’entrainement en rotation des premiére et deuxi¢me roues
motrices comprenant une premicre section d’arbre de sortie couplée a la premiere roue

motrice et une deuxiéme section d’arbre de sortie couplée a la deuxieme roue motrice,
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avec lesdites premicre et deuxieme sections d’arbre de sortie coaxiales et montées, de
maniere libre en rotation, 1’une par rapport a I’autre,

- un premier mécanisme de transmission du mouvement de rotation de 1’arbre moteur
du premier moteur a la premiere section d’arbre de sortie, un deuxi¢me mécanisme de
transmission du mouvement de rotation de 1’arbre moteur du deuxiéme moteur a la
deuxieme section d’arbre de sortie, et

en ce que ’arbre de sortie et les premier et deuxicme mécanismes de transmission sont
logés au moins partiellement a I’intérieur de I’enceinte. La présence d’un seul boitier
offre un grand nombre d’avantages notamment en termes de montage, de maintenance,
de cofit du fait d’une réduction du nombre de pieces, et d’allegement du chéssis. En
outre, les contraintes d’étanchéité sont moindres du fait de la présence d’un seul
boitier.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’engin comprenant plusieurs roues non
motrices, le boitier est monté a pivotement autour d’un axe orthogonal a 1’arbre de
sortie, cet axe dit horizontal s’étendant, sensiblement a 1’horizontale, a 1’état positionné
des premicre et deuxieme roues motrices dudit engin sur une surface plane horizontale.

Par sensiblement horizontal, on entend horizontal a plus ou moins 30 degrés pres.
Cette conception permet de conserver une efficacité dudit engin, le chissis demeurant
au plus pres du sol, tout en autorisant une maintenance et un démontage aisés du
dispositif moteur. En effet, de tels robots sont amenés a se déplacer sur des surfaces
plus ou moins planes. Il en résulte, en cas d’irrégularité de la surface, un soulevement
du chéssis du robot. Or, ce chissis est équipé du ou des éléments fonctionnels du robot
de sorte que, lorsqu’un tel soulevement du chassis se produit, I’écartement du ou des
éléments fonctionnels du sol entraine une moindre efficacité du robot en termes de
coupe, lorsque le robot est un robot de tonte, ou en termes de nettoyage, lorsque par
exemple le robot est un robot aspirateur. Le montage a pivotement du boitier et de
I’arbre de sortie associé par rapport au chéssis permet de conserver, sur ces surfaces ir-
régulicres, une efficacité dudit engin sans nuire a la facilité d’entrainement en dé-
placement de I’engin. Ce montage a pivotement permet en outre de conserver toutes les
roues en contact avec le sol y compris lors d’un déplacement de 1’engin sur une surface
irrégulicre.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le boitier est, pour son pivotement,
équipé de deux bouts d’axe disposés chacun a I’intérieur d’un logement formant palier
du chassis.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, au moins I’un des premier et deuxiéme
mécanismes de transmission comprend un élément menant rotatif en prise avec I’arbre
moteur du moteur associé¢ audit mécanisme de transmission et un systéme de réduction

comprenant une pluralité de roues dentées a axes paralleles, sous forme chacune de
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pignon et/ou couronne dentée, et en prise par engrenement entre elles ou avec
I’élément menant rotatif, 1’une des roues dentées étant montée coaxiale a la section de
I’arbre de sortie a laquelle le mécanisme de transmission de mouvement est configuré

pour transmettre le mouvement de rotation de 1’arbre moteur du moteur associ€.
Selon un mode de réalisation de 1’invention, les premier et deuxieme moteurs sont

disposés cote a cote avec I’arbre moteur du premier moteur s’étendant parallelement a
I’arbre moteur du deuxieme moteur, en ce que I’engin comprend un connecteur
commun aux premier et deuxieéme moteurs pour 1’alimentation et la commande des
premier et deuxicme moteurs, ledit connecteur étant accessible depuis 1’extérieur du
boitier. La présence d’un connecteur unique facilite les raccordements ultérieurs et
simplifie la fabrication du boitier notamment en termes d’étanchéité.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’engin comprend une unité de
commande des premier et deuxieme moteurs, cette unité de commande comprenant au
moins une carte ¢lectronique avec une partie de la carte pour le premier moteur et une
deuxieéme partie de la carte pour le deuxieme moteur et un faisceau de cébles reliant le
connecteur a la carte au moins pour 1’alimentation €lectrique de ladite carte. A
nouveau, cette disposition constitue une simplification en termes de fabrication.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, les premier et deuxieme moteurs sont
logés chacun a I’intérieur d’une chambre du boitier attenante a 1’enceinte du boitier,
lesdites chambres étant disposées cote a cote. En variante, les premier et deuxieme
moteurs sont logés au moins partiellement a I’extérieur du boitier.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, les chambres communiquent entre elles
et en ce qu’au moins une partie de la ou de 1’une des cartes €lectroniques, qui
comprend une partie de la carte pour le premier moteur et une deuxi¢me partie de la
carte pour le deuxieéme moteur, s’étend a cheval entre lesdites chambres.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le chéssis comprend au moins une partie
avant et une partie arricre et se développe longitudinalement depuis la partie avant en
direction de la partie arriere et en ce que I’arbre de sortie s’étend suivant une direction
transversale a la direction longitudinale du chéssis.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’engin est un robot de tonte et en ce que
le ou au moins 1’un des éléments fonctionnels est un outil de coupe.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’engin est un robot de nettoyage et en
ce que le ou au moins 1’un des €léments fonctionnels est un organe de nettoyage.
Breve description des dessins

L'invention sera bien comprise a la lecture de la description suivante d'exemples de
réalisation, en référence aux dessins annexés dans lesquels :

[Fig.1] représente une vue partielle en perspective d’un engin roulant conforme a
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I’invention, le ou les éléments fonctionnels dudit engin n’ayant pas été représentés ;

[Fig.2] représente une vue partielle en perspective d’un engin roulant conforme a
I’invention, ladite vue étant prise depuis le dessous de 1’engin,

[Fig.3] représente, sous forme de deux vues schématiques, un pivotement du boitier
et de ’arbre de sortie associé€ lors de la rencontre d’une roue motrice de 1’engin avec
un obstacle,

[Fig.4] représente une vue schématique partielle du dispositif moteur

[Fig.5] représente une vue en perspective du dispositif moteur en position éclatée des
éléments le constituant,

[Fig.6] représente une vue en perspective du dispositif moteur en position éclatée des
éléments le constituant,

[Fig.7] représente une vue partielle en perspective du dispositif moteur,

[Fig.8] représente une vue en perspective du dispositif moteur,

[Fig.9] représente une vue de face du dispositif moteur,

[Fig.10] représente une vue schématique partielle en perspective d’un engin sous
forme d’un robot de tonte

[Fig.11] représente une vue schématique partielle en perspective d’un engin sous
forme d’un robot de nettoyage.

Comme mentionné ci-dessus, l'invention concerne un engin 1 roulant automoteur a
déplacement automatique, c'est-a-dire sans conducteur marchant derricre 1’engin ou
embarqué, cet engin 1 roulant étant généralement appelé robot.

La [Fig.10] illustre un engin 1 roulant de tonte, c'est-a-dire un robot de tonte pour la
tonte de pelouse, tandis que la [Fig.11] illustre un engin 1 roulant de nettoyage,
c'est-a-dire un robot de nettoyage pour le nettoyage par aspiration d’un sol. D'autres
exemples d'engins roulants équipés, par exemple de caméras pour former un robot
d'inspection ou autre, peuvent €tre envisagés sans sortir du cadre de I’invention.

Cet engin 1 roulant comprend un chéssis 2 de type coque. Il se présente ici
simplement sous forme d'une coiffe ou d'un couvercle rapporté par le dessus sur le
reste de I'engin. Ce chéssis 2 peut étre en matiere de syntheése. Ce chéssis 2 délimite
une cavité a l'intérieur de laquelle le dispositif 4 moteur, qui va étre décrit ci-apres,
peut étre logé. Ce chassis 2 délimite au niveau de deux bords opposés de la cavité, un
passage de roue. Chaque passage de roue permet le logement d'une roue motrice de
l'engin. Enfin, ce chassis 2 sert de support de fixation du ou des éléments 20 fonc-
tionnels devant équiper le chassis 2, ce ou ces éléments 20 fonctionnels pouvant étre
des outils de coupe, tels qu'une lame de coupe rotative dans le cas d'un robot de tonte,
comme illustré a la [Fig.10], des organes de nettoyage, tels qu’une brosse rotative dans
le cas d'un robot de nettoyage, comme illustré a la [Fig.11], ou autre.

Cet engin 1 comprend, pour son déplacement au sol, une premiere roue motrice 31 et
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une deuxieme roue motrice 32 et une ou plusieurs roues non motrices 11.

Dans l'exemple de la [Fig.1], I'engin 1 comprend deux roues motrices, dites arriere et
deux roues avant non motrices 11. L'engin 1 aurait pu, de maniere équivalente, ne
comporter qu'une seule roue non motrice 11. L'entrainement en rotation des premiecre
et deuxieme roues motrices est réalisé a 1'aide d'un dispositif 4 moteur qui peut étre
conforme a celui représenté a la [Fig.4]. Ce dispositif 4 moteur comprend un boitier 5
délimitant au moins une enceinte 6, un premier moteur 71 électrique et un deuxicme
moteur 72 électrique portés par ledit boitier 5 et équip€s chacun d'un arbre moteur a
deux sens de rotation. L'arbre moteur du premier moteur 71 €lectrique est représenté en
81 tandis que 1'arbre moteur du deuxieéme moteur 72 électrique est représenté en 82 aux
figures.

Le dispositif 4 moteur comprend encore un arbre de sortie 9 d'entrainement en
rotation des premiere et deuxieéme roues motrices 32. Cet arbre de sortie comprend une
premiere section 91 d'arbre de sortie couplée a la roue motrice 31 et une deuxicme
section 92 d'arbre de sortie couplée a la deuxiéme roue motrice 32. Les premicre et
deuxieme sections d'arbre de sortie sont coaxiales et sont montées libres en rotation
l'une par rapport a l'autre.

Le dispositif 4 moteur comprend encore un premier mécanisme 101 de transmission
du mouvement de rotation de l'arbre moteur 81 du premier moteur 71 a la premiere
section 91 d'arbre de sortie et un deuxieéme mécanisme 102 de transmission du
mouvement de rotation de 'arbre moteur 82 du deuxieme moteur 72 a la deuxiéme
section 92 d'arbre de sortie. L'arbre de sortie 9 et les premier et deuxieme mécanismes
101 et 102 de de transmission sont logés au moins partiellement a l'intérieur de
l'enceinte 6 du boitier 5. Ce boitier 5 est généralement en matiere de synthese. Ce
boitier 5 est formé d’au moins deux €léments. Dans I'exemple représenté aux figures 5
et 6, le boitier comprend trois éléments. Indépendamment de son mode de réalisation
en deux €léments ou plus, au moins deux éléments du boitier 5 se présentent sous
forme de coquilles assemblées par un plan de joint. Ce boitier 5 délimite ainsi a 1'état
fermé, c'est-a-dire a 1’état assemblé des coquilles, une enceinte 6 qui est également gé-
néralement remplie de lubrifiant, tel que de la graisse. Cette enceinte 6 peut étre com-
partimentée. Le premier mécanisme 101 de transmission et le deuxieme mécanisme
102 de transmission sont logés enticrement a l'intérieur de cette enceinte 6 tandis que
'arbre de sortie 9 est logé partiellement a l'intérieur de 1'enceinte 6.

La premiere section 91 et la deuxieme section 92 d'arbre de sortie font en effet
chacune saillie partiellement du boitier 5 a travers une ouverture de 1'enceinte du
boitier 5. Comme visible a la [Fig.4], la premicre section 91 d'arbre de sortie et la
deuxieme section 92 d'arbre de sortie peuvent, pour leur montage libre en rotation 1'une

par rapport a l'autre, étre reli€es 1'une par rapport a I'autre par une picce de liaison 93.
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Cette picce de liaison 93 peut se présenter sous forme d'un manchon a l'intérieur
duquel vient s’emmancher une extrémité de chaque section d'arbre de sortie ou d’un
axe ou d’une goupille a 'extérieur duquel vient s’emmancher une extrémité de chaque
section d’arbre de sortie. Cette piece de liaison 93 est disposée a l'intérieur de
l'enceinte 6 du boftier 5.

Comme mentionné ci-dessus, le dispositif 4 moteur comprend un premier moteur
électrique 71 et un deuxieme moteur électrique 72. Chaque moteur €lectrique est un
moteur €lectrique a deux sens de rotation, c’est-a-dire I’arbre moteur dudit moteur peut
tourner suivant deux directions opposées. Le premier moteur électrique 71 est équipé
de l'arbre 81 moteur. Le deuxieéme moteur €lectrique 72 est équipé de 1'arbre §2
moteur. Les premier et deuxieme moteurs peuvent €tre disposés au moins partiellement
a l'extérieur du boitier 5.

En variante et comme dans I'exemple représenté a la [Fig.9] avec le détail de la
conception du boitier 5 visible a la [Fig.5], les premier et deuxieme moteurs 71 et 72
peuvent étre logés chacun a l'intérieur d'une chambre du boitier attenante a 'enceinte 6
du boitier 5. Ainsi, le premier moteur 71 peut €tre logé a l'intérieur de la chambre 171
du boitier, tandis que le deuxieme moteur 72 peut étre logé a l'intérieur de la chambre
172 du boitier. Les chambres 171 et 172 sont disposées cote a cote. Les arbres 81 et 82
moteurs s'étendent de manicre parallele.

Pour permettre une telle réalisation, 1'un des éléments ou coquilles servant a la déli-
mitation de I'enceinte 6 du boitier 5 est également muni sur sa face externe de deux
cavités accolées visibles a la [Fig.6]. Ces cavités peuvent étre fermées par le troisicme
élément du boitier se présentant sous forme d'un couvercle pour délimiter lesdites
chambres 171 et 172 avec la chambre 171 logeant le premier moteur 71 et la chambre
172 logeant le deuxieme moteur 72.

Indépendamment du positionnement des moteurs a l'intérieur ou a l'extérieur du
boitier, idéalement les premier et deuxieme moteurs sont disposés cote a cote avec
'arbre moteur 81 du premier moteur 71 s'étendant parallelement a 1'arbre moteur 82 du
deuxieéme moteur 72. Par 'expression « les premier et deuxi¢me moteurs sont disposés
coté a cote », on entend que les premier et deuxieme moteurs sont disposés d'un méme
coté d'un plan transversal a l'arbre 9 de sortie et passant par une zone de l'arbre 9 de
sortie disposée entre la premiere section d'arbre de sortie et la deuxiéme section d'arbre
de sortie. Cette zone correspond ici a une zone située au niveau de la piece de liaison
93.

L’engin 1 comprend un connecteur 16 commun aux premier et deuxieéme moteurs 71
et 72 pour l'alimentation électrique et la commande des premier et deuxi¢me moteurs
71 et 72. Ce connecteur 16 est accessible depuis 1'extérieur du boitier. La présence d'un

seul et méme connecteur 16 commun aux premier et deuxieme moteurs 71 et 72 pour
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leur alimentation et leur commande permet de simplifier le raccordement desdits
moteurs, en particulier a une unité de fourniture d'énergie, telle qu'un accumulateur
d’énergie, de l'engin, et éventuellement a une unité de commande l'engin. Ce
connecteur méale ou femelle est donc destiné a €tre couplé a un organe de connexion
complémentaire respectivement femelle ou male lui-méme apte a €tre raccordé de
maniere directe ou indirecte a une unité de fourniture d’énergie embarquée sur I’engin
1. L’accumulateur d’énergie constitutif de 1’unité de fourniture d’énergie de I’engin,
qui se présente généralement sous forme d'une batterie, est également {ixé au chassis 2.

L'engin 1 comprend, pour parfaire le fonctionnement des moteurs, une unité 15 de
commande des premier et deuxieme moteurs 71 et 72. De préférence, au moins une
partie de cette unité 15 de commande est disposée a I’intérieur du boitier. L’ unité de
commande se présente sous la forme d’un systeme électronique et informatique qui
comprend par exemple au moins un microprocesseur et une mémoire de travail. Dans
les exemples représentés, cette unité 15 de commande comprend au moins une carte
151 électronique avec une partie de la carte 151 pour le premier moteur 71 et une
deuxieme partie de la carte 150 pour le deuxieme moteur 72 et un faisceau 161 de
cable reliant le connecteur 16 a la carte 151 au moins pour I'alimentation électrique de
ladite carte 151.

Dans 1'exemple représenté a la [Fig.5], on constate que les chambres 171 et 172 com-
muniquent entre elles et qu’au moins une partie de la carte 151 électronique, qui
comprend une partie de la carte 151 pour le premier moteur 71 et une deuxieme partie
de la carte 151 pour le deuxieme moteur 72 s'étend a cheval entre lesdites chambres
171 et 172.

La présence du premier moteur électrique 71 et du deuxieéme moteur €lectrique 72
permet, via les premier et deuxicme mécanismes de transmission, l'entrainement en
rotation de la premiere section 91 d'arbre de sortie et de la deuxieme section 92 d'arbre
de sortie a des vitesses de rotation différentes et dans des sens de rotation différents.

Cet entrainement en rotation des premiere et deuxieme sections d'arbre de sortie a
des vitesses et dans des sens de rotation différents permet de diriger 1'engin 1. L’engin
I est dit a rayon de braquage nul ou ZT pour l'acronyme anglais : zero Turn.

Pour permettre la transmission du mouvement de rotation de 1'arbre moteur 81 du
premier moteur 71 électrique a la premiere section 91 d'arbre de sortie, le dispositif 4
moteur comprend un premier mécanisme 101 de transmission.

De méme, pour permettre la transmission du mouvement de rotation de 1'arbre
moteur 82 du deuxieme moteur 72 électrique a la deuxieme section 92 d'arbre de
sortie, le dispositif 4 moteur comprend un deuxieéme mécanisme 102 de transmission.

Ces premier et deuxieme mécanismes de transmission sont de conception similaire.

En particulier, les engrenages sont de conception similaire et symétriques. Tout est
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identique sauf I’angle d’hélice des engrenages qui est oppos€. Leur détail est visible
aux figures 4 et 7. Ainsi, le premier mécanisme 101 de transmission comprend un
élément 12 menant rotatif qui se présente sous forme d'un pignon monté solidaire en
rotation de 1'arbre moteur 81 du premier moteur électrique 71. Ce pignon est enfilé sur
I'arbre moteur 81 qui le traverse au moins partiellement.

Le premier mécanisme 101 de transmission comprend également un systeme 13 de
réduction. Ce systeme 13 de réduction comprend une pluralité de roues dentées sous
forme de pignon et/ou de couronne a axes paralleles en prise par engrenement entre
elles ou avec I'élément 12 menant rotatif. L'un des pignons ou couronnes dentées est
monté coaxial a la premicre section 91 de l'arbre 9 de sortie a laquelle le premier
mécanisme 101 de transmission de mouvement est destiné a transmettre le mouvement
de rotation de l'arbre 81 moteur du premier moteur 71.

De maniere similaire, le deuxiéme mécanisme 102 de transmission comprend
également un systeme 13 de réduction. Ce systeme 13 de réduction comprend, de
maniére similaire au premier mécanisme 101 de transmission, une pluralité de roues
dentées sous forme de pignon et/ou de couronne a axes paralleles en prise par en-
grenement entre elles ou avec 1'élément 12 menant rotatif. L'un des pignons ou
couronnes dentées est monté coaxial a la deuxieéme section 92 de 1'arbre de sortie a
laquelle le deuxieme mécanisme 102 de transmission de mouvement est destiné a
transmettre le mouvement de rotation de l'arbre 82 moteur du deuxieéme moteur 72.

Dans lI'exemple des figures 4 et 7, 1'élément 12 menant rotatif du premier mécanisme
de transmission est en prise par engrenement avec une couronne dentée 130 d'axe
parallele a I'élément 12 menant. Cette couronne 130 dentée est également équipée d'un
pignon 131 coaxial et solidaire en rotation de la couronne 130 dentée. Ce pignon 131
vient en prise par engréenement avec une couronne 132 dentée montée solidaire en
rotation de la premiere section 91 d'arbre de sortie.

De maniére similaire, 1'élément 12 menant du deuxiéme mécanisme de transmission
est en prise par engrenement avec une couronne dentée 130 d'axe parallele a 1'élément
12 menant. Cette couronne 130 dentée est €galement équipée d'un pignon 131 coaxial
et solidaire en rotation de la couronne 130 dentée. Ce pignon 131 vient en prise par en-
gréenement avec une couronne 132 dentée montée solidaire en rotation de la deuxicme
section 92 d'arbre de sortie.

Pour parfaire I'engin 1, lorsque ce dernier comprend plusieurs roues non motrices 11,
comme illustré a la [Fig.1] ol I'engin 1 comprend deux roues non motrices 11 réalisées
chacune sous forme d'une roue folle fixée au chassis 2, le boitier 5 peut &tre monté a
pivotement autour d'un axe XX’ orthogonal a I'arbre de sortie 9. Cet axe XX, dit ho-
rizontal, s'étend sensiblement a I'horizontale a 1’état positionné des premicre et

deuxieme roues motrices 31 et 32 de l'engin 1 sur une surface plane horizontale. En



[0054]

[0055]

particulier dans les exemples représentés, le chéssis 2 comprend au moins une partie
avant 181 et une partie arriere 182 et se développe longitudinalement depuis la partie
avant 181 en direction de la partie arriere 182. L'arbre 9 de sortie s'étend suivant une
direction transversale a la direction longitudinale prise suivant la direction avant-
arriere du chassis 2.

La partie avant 181 du chéssis 2 est ici représentée moins large que la partie arriere
182. Pour permettre un tel déplacement relatif a pivotement du boitier 5, le boitier 5 est
équipé de deux bouts d'axe 14 disposés chacun a l'intérieur d'un logement 19 formant
palier du chéssis 2. Ces bouts d’axe 14 sont coaxiaux et s’étendent en saillie de deux
parois opposées du boitier 5. Ces bouts d’axe 14 peuvent étre réalisés d'une seule piece
avec le boitier 5. Grace a ce déplacement a pivotement, lorsque 1'une des roues
motrices de I'engin 1 doit franchir un obstacle au sol, on constate que le boitier et
l'arbre de sortie pivotent tandis que la position du chéssis 2 demeure inchangée. Le
chéssis 2 reste ainsi parallele au sol de sorte que le ou les éléments fonctionnels 20
équipant le chéssis 2 conservent toute leur efficacité.

En pratique, le fonctionnement d'un tel engin 1 est tel que suit. Des instructions sont
adressées par 1'unité de commande aux premier et deuxieéme moteurs. Le sens de fonc-
tionnement des premier et deuxi¢me arbres moteurs et la vitesse d'entrainement en
rotation desdits arbres moteurs sont fonction de ces instructions. Le mouvement de
rotation de l'arbre 81 moteur du premier moteur 71 est transmis a la premicre section
91 d'arbre de sortie, tandis que le mouvement de rotation de 1'arbre 82 moteur du
deuxieme moteur 72 est transmis a la deuxieme section 92 d'arbre de sortie. Les
premicre et deuxieme roues motrices sont entrainées en rotation, tandis que les roues
non motrices tournent, si nécessaire, sur elle-méme autour d'un axe, dit vertical.
Lorsque le boitier est un boitier pivotant, comme illustré la [Fig.2], la rencontre d'au
moins 1'une des roues motrices avec un obstacle entraine un déplacement a pivotement
du boitier autour de I'axe XX’ tandis que la position du chéssis 2 demeure inchangée.
En cas de défaillance du dispositif 4 moteur, il suffit de le désolidariser du chassis et de

procéder a son remplacement qui peut s'opérer de maniere extrémement simple.
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Revendications

Engin (1) roulant automoteur a déplacement automatique dit robot, ledit
engin (1) comprenant au moins un chéssis (2) équipé d’au moins un
élément (20) fonctionnel, une premiere roue motrice (31) et une
deuxie¢me roue motrice (32) pour déplacer le chassis (2), une ou
plusieurs roues non motrices (11) et un dispositif (4) moteur pour
I’entrainement en rotation des premiere et deuxieéme roues motrices (31,
32), caractéris€ en ce que le dispositif (4) moteur comprend :

- un boitier (5) délimitant au moins une enceinte (6),

- un premier moteur (71) électrique et un deuxiecme moteur (72)
électrique portés par ledit boitier (5) et équipés chacun d’un arbre
moteur (81 ; 82) a deux sens de rotation,

- un arbre de sortie (9) d’entrainement en rotation des premiere et
deuxie¢me roues motrices (32) comprenant une premiere section (91)
d’arbre de sortie couplée a la premiere roue motrice (31) et une
deuxieme section (92) d’arbre de sortie couplée a la deuxieme roue
motrice (32), avec lesdites premicre et deuxieme sections (91 ;92)
d’arbre de sortie coaxiales et montées, de maniére libre en rotation,
I’une par rapport a I’autre,

- un premier mécanisme (101) de transmission du mouvement de
rotation de I’arbre moteur (81) du premier moteur (71) a la premiere
section (91) d’arbre de sortie, un deuxieme mécanisme (102) de
transmission du mouvement de rotation de I’arbre moteur (82) du
deuxieéme moteur (72) a la deuxieme section (92) d’arbre de sortie, et
en ce que ’arbre de sortie (9) et les premier et deuxieéme mécanismes
(101, 102) de transmission sont logés au moins partiellement a
I’intérieur de I’enceinte (6).

Engin (1) roulant selon la revendication 1, caractérisé en ce que I’engin
(1) comprenant plusieurs roues non motrices (11), le boitier (5) est
monté a pivotement autour d’un axe (XX’) orthogonal a I’arbre de sortie
(9), cet axe (XX”) dit horizontal s’étendant, sensiblement a
I’horizontale, a 1’état positionné des premicre et deuxieme roues
motrices (31, 32) dudit engin (1) sur une surface plane horizontale.
Engin (1) roulant selon la revendication 2, caractérisé en ce que le
boitier (5) est, pour son pivotement, équipé de deux bouts d’axe (14)
disposés chacun a I’intérieur d’un logement (19) formant palier du
chassis (2).
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[Revendication 5]

[Revendication 6]

[Revendication 7]

[Revendication 8]
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Engin (1) roulant selon I’une des revendications 1 a 3, caractérisé en ce
qu’au moins I'un des premier et deuxieéme mécanismes (101, 102) de
transmission comprend un élément (12) menant rotatif en prise avec
I’arbre moteur du moteur associé audit mécanisme de transmission et un
systeme (13) de réduction comprenant une pluralité de roues dentées a
axes paralleles, sous forme chacune de pignon (131) et/ou couronne
(130,132) dentée, et en prise par engrenement entre elles ou avec
I’élément menant rotatif, 1’une des roues dentées étant montée coaxiale a
la section de I’arbre (9) de sortie a laquelle le mécanisme de
transmission de mouvement est configuré pour transmettre le
mouvement de rotation de I’arbre moteur du moteur associ€.

Engin (1) roulant selon 1’une des revendications 1 a 4, caractérisé en ce
que les premier et deuxicme moteurs (71, 72) sont disposés cote a cote
avec I’arbre moteur (81) du premier moteur (71) s’étendant paral-
lelement a 1’arbre moteur (82) du deuxieme moteur (72), en ce que
I’engin (1) comprend un connecteur (16) commun aux premier et
deuxieme moteurs (71 ; 72) pour 1’alimentation et la commande des
premier et deuxieme moteurs (71, 72), ledit connecteur (16) étant ac-
cessible depuis I’extérieur du boitier (35).

Engin (1) roulant selon la revendication 5, caractérisé en ce que ’engin
(1) comprend une unité (15) de commande des premier et deuxicme
moteurs (71, 72), cette unité (15) de commande comprenant au moins
une carte (151) électronique avec une partie de la carte (151) pour le
premier moteur (71) et une deuxieme partie de la carte (151) pour le
deuxieéme moteur (72) et un faisceau (161) de céables reliant le
connecteur (16) a la carte (151) au moins pour 1’alimentation €lectrique
de ladite carte (151).

Engin (1) roulant selon I’une des revendications 1 a 6, caractérisé en ce
que les premier et deuxieéme moteurs (71, 72) sont logés chacun a
I’intérieur d’une chambre (171, 172) du boitier attenante a 1’enceinte (6)
du boitier (5), lesdites chambres (171, 172) étant disposées cdte a cote.
Engin (1) roulant selon la revendication 7 prise en combinaison avec la
revendication 6, caractérisé en ce que les chambres (171, 172) com-
muniquent entre elles et en ce qu’au moins une partie de la ou de 1’une
des cartes (151) électroniques, qui comprend une partie de la carte (151)
pour le premier moteur (71) et une deuxieme partie de la carte (151)
pour le deuxieme moteur (72), s’étend a cheval entre lesdites chambres
(171, 172).
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Engin (1) roulant selon I’une des revendications 1 a 8§ caractérisé en ce
que le chassis (2) comprend au moins une partie avant (181) et une
partie arriere (182) et se développe longitudinalement depuis la partie
avant (181) en direction de la partie arricre (182) et en ce que I’arbre (9)
de sortie s’étend suivant une direction transversale a la direction longi-
tudinale du chassis (2).

Engin (1) roulant selon I’une des revendications 1 a 9 caractérisé en ce
que I’engin (1) est un robot de tonte et en ce que le ou au moins I’un des
éléments (20) fonctionnels est un outil de coupe.

Engin (1) roulant selon I’une des revendications 1 a 9 caractérisé en ce
que I’engin (1) est un robot de nettoyage et en ce que le ou au moins

I’un des éléments (20) fonctionnels est un organe de nettoyage.
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[Fig. 1]




2/9

e

P~

e
o

JR6NS
H v
i
A
H 1
s
;o
‘i
o
4 i
gy
ﬂ

b
£

2t

s

bid
3

$5H
3 e

»
sl
yiaed

ot
e
¥

Ay
H
i

b

S
3

RN

o

{

§

R—

-

=

O ™

: H
;
e w :
e = =

H
H

2

i

oo ool 2200
31

e

-

e

[Fig. 2]

IR 2 o

L LR




3/9

rrvireg f "
OGP
oy :
3
77 g b LI R T
| ISR e w4
; s s rrt IS 23
Fi 2
7% “
[ “
iy f ,‘ |
H B .
arss, pooorrrrrrrrrrrrrsrssssssssect § Rssees g, | -
pvEs ; : | .
H 7 ; \ \
¢ : ‘ : | ﬁ
H / |
| ; “ 13 ;
1 ; 4“ \
54 ; ; i
] 7 i | |
\, ; X ) ]
iy Z } ‘o \
“ [ e T
’ o " Vs, by .“ :
& 3 s, i
b3 f 3
3
7 |
“ 1
| 1
i
i
1y
iy
LA it
: it
[
\ H
45 feretr, \ .“.
. | s ors; 4
4 i |
H . “
H v \
] ‘ | |
7 . | |
3 .A | |
el \ %
] P 5
“ v
\ "
~ 4
‘ ;
4 :
i \~
g v ersrresosnrid
i B
| ; S bt
i “ elgpreortr R,
| “ ] E
\ o
m i
| z
t Yrpsosigore
3
H
H f
b st
geeatesny
P
’
H
;
;
3
I3
I
3
Fait \. | .
,‘ i ot
. i
i
| 4
5., |
4
1
¥
12T v |
E¥ e, ; ,
i "~ e, ;
7y oy rn W, P 5 ‘
¥ el 5 . u
H } \
‘ i “
. !
[ u
Potierrarerin - ”
s s s T
RlaSatee O e e
v s AP
i
—




4/9

[Fig. 4]
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[Fig. 5]
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[Fig. 8]
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[Fig. 10]
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[Fig. 11]
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