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VEHICULE AUTOMOBILE POUR FRANCHISSEMENT D'OBSTACLES.

@ L’invention concerne un véhicule automobile (1) com-
prenant un chassis, un module de roue (5) fixé audit chas-
sis, et un moteur (7), caractérisé en ce que ledit module de
roue (5) comprend : une pluralité de roues (9), un train épi-
cycloidal (11) couplé au moteur (7), un train d’engrenages
(13) couplé a chacune desdites roues (9) et audit train épi-
cycloidal (11), une piece de support (15) montée rotative sur
laquelle sont montés le train épicycloidal (11), le train d’en-
grenages (13) et les roues (9) ; ledit module de roue (5)
étant configuré, d’'une part, pour que les roues (9) soient en-
trainées en rotation au moyen dudit au moins un moteur (7)
par 'intermédiaire du train épicycloidal (11) et du train d’en-
grenages (13) et, d’autre part, que la piéce de support (15)
soit entrainée en rotation par ledit moteur (7) lorsqu’une
roue (9) est bloquée en rotation.
Figure d’abregé : [Fig. 1]




Description

Titre de I'invention : VEHICULE AUTOMOBILE POUR FRAN-
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CHISSEMENT D’OBSTACLES

La présente invention se rapporte de manicre générale au franchissement d’obstacles,
par exemple d’escaliers, par un véhicule automobile. L’invention se rapporte plus par-
ticulierement a un véhicule automobile, tel qu’une chaise roulante, comportant, d’une
part, plusieurs roues, par exemple disposées en étoile, et qui est, d’autre part, configuré
pour le franchissement d’obstacles ou de dénivelés.

De tels véhicules sont généralement utilisés par des personnes a mobilité réduite et
sont couramment motorisés pour permettre aux personnes de se déplacer avec le moins
d’effort possible.

Ces véhicules comprennent généralement un sicge installé sur un chéssis dont les
roues sont couplées a plusieurs moteurs, afin de permettre a I’ utilisateur de faire
mouvoir et de diriger son véhicule. Lesdits véhicules comprennent ainsi généralement
des commandes centrales ou manuelles permettant aux utilisateurs de les manceuvrer
aisément.

Ces véhicules sont des véhicules de type léger et doivent €tre compacts, notamment
pour passer a travers ’ouverture d’une porte, les rendant utilisables dans une habitation
la plus standard possible.

De plus, ces véhicules doivent pouvoir aussi se mouvoir en milieu urbain, et donc
doivent pouvoir évoluer sur des terrains escarpés, ou encore pouvoir franchir des
obstacles présentant une certaine hauteur, tels que des bordures de trottoir, des
marches, etc.

Cependant, ces véhicules sont généralement peu adaptés aux franchissements de tels
obstacles et encore moins pour descendre ou monter des escaliers, tels que des
escaliers tournants ou en colimagon, par exemple situés dans des habitations.

La présente invention se propose ainsi de remédier a au moins un des inconvénients
précités en proposant un nouveau type de véhicule automobile comprenant un chéssis
principal, au moins un module de roue fixé audit chéssis, ainsi qu’au moins un moteur
d’entrainement, caractérisé en ce que ledit au moins un module de roue comprend :

— une pluralité de roues;

— un train épicycloidal couplé mécaniquement audit au moins un moteur
d’entrainement ;

— un train d’engrenages couplé mécaniquement, d’une part, a chacune des roues et,
d’autre part, audit train épicycloidal ;

— une picce de support montée rotative sur laquelle sont montés le train épicycloidal,
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le train d’engrenages et la pluralité de roue;

ledit module de roue étant configuré, d’une part, pour que les roues soient entrainées
en rotation au moyen dudit au moins un moteur par I’intermédiaire du train €pi-
cycloidal et du train d’engrenages et, d’autre part, que la piece de support soit entrainée
en rotation par ledit au moins un moteur lorsqu’au moins une desdites roues est
bloquée en rotation.

La présente invention permet ainsi d’optimiser la compacité, la stabilité, la
simplicité, le confort et 1a manceuvrabilité d’un tel véhicule. De plus, le véhicule selon
I’invention permet de minimiser le nombre de moteurs a installer sur ledit véhicule
pour permettre a celui-ci de se mouvoir, rendant ainsi celui-ci plus simple et moins
onéreux a fabriquer. Ledit véhicule selon I’invention permet entre autres d’éviter
I’ utilisation d’un moteur a détecteur de couple.

Par ailleurs, la présence d’un train épicycloidal permet de transmettre et de répartir
I’énergie sur les roues et/ou la piece de support en fonction des efforts (ou couples)
exercés sur les roues. Le train €picycloidal permet aussi, lors d’une montée ou d’une
descente d’escalier, de sécuriser la position du véhicule en entrainant automatiquement
les roues vers les contre-marches.

En outre, ledit véhicule permet le franchissement sécurisé d’obstacles, tel que des
escaliers, trottoirs, dénivelés, etc., méme si ceux-ci présentent des formes et/ou des
pentes complexes, par exemple un escalier en colimagon.

Selon une caractéristique possible, ledit train €picycloidal comprend un pignon
solaire, au moins deux satellites, ainsi qu’une couronne couplée mécaniquement audit
au moins un moteur.

Avantageusement, le train épicycloidal comprend ainsi un pignon central ou solaire
couplé mécaniquement aux satellites qui sont eux-mémes couplés mécaniquement a la
couronne. Ledit au moins un moteur entrainant en rotation la couronne qui fait elle-
méme tourner les satellites qui entrainent le pignon solaire en rotation (qui
communique lui-méme son mouvement au train d’engrenages).

Selon une autre caractéristique possible, ladite couronne présente une denture interne
coopérant avec lesdits au moins deux satellites et une denture externe coopérant avec
ledit au moins un moteur d’entrainement.

De maniere avantageuse, la couronne présente des dentures interne et externe pour
optimiser la compacité du train épicycloidal et limiter le nombre d’engrenages né-
cessaire, réduisant ainsi son temps et/ou son cofit de fabrication.

Selon une autre caractéristique possible, le train d’engrenages comprend un
engrenage central couplé mécaniquement audit train épicycloidal, et des engrenages
secondaires qui sont chacun reli€s a une desdites roues.

L’engrenage central présente par exemple un diametre supérieur au pignon solaire,
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augmentant ainsi la vitesse de rotation de 1’engrenage central par rapport au pignon
solaire.

Selon une autre caractéristique possible, chacune des roues est reliée a I’un des en-
grenages secondaires par I'intermédiaire d’un arbre de connexion définissant I’axe de
rotation commun de la roue et de I’engrenage de roue associ€.

L’engrenage central et le pignon solaire sont montés fixes sur I’arbre de connexion,
tandis que celui-ci est fixé sur (et traverse) la piece de support en étant monté rotatif
(sur la piece de support), par exemple au moyen d’un ou plusieurs roulements a billes
sur ladite piece de support

Selon une autre caractéristique possible, ledit véhicule comprend au moins deux
modules de roues couplés mécaniquement 1’un avec I’autre.

Ledit véhicule peut comprendre un ou plusieurs modules de roue selon la destination
du véhicule automobile, transport de personne et/ou de marchandises, types de terrain,
etc. De plus, le fait d’avoir un couplage mécanique permet d’avoir une transmission
des mouvements et des efforts entre les roues et la picce de support, tout en ayant une
démultiplication pour la picce de support, permettant ainsi une meilleure transition au
niveau des efforts entre avancer ou monter. Le véhicule selon I’invention avance plus
vite et monte plus facilement (avec moins de vitesse et plus de couple) les obstacles,
tels que des marches ou un trottoir. De plus, il n’est plus nécessaire de gérer I’inversion
du sens de rotation du moteur lorsqu’il y a transition entre rouler et franchir un
obstacle.

Selon une autre caractéristique possible, ledit véhicule comprend des axes de liaison
couplant mécaniquement chacune des pieces de support de module de roue entre elles.

Lesdits au moins deux modules de roue sont avantageusement couplés méca-
niquement 1’un avec 1’autre au niveau de leurs picces de support respectives, ceci
permettant de coordonner un changement de direction des roues desdits modules de
roue. On notera par ailleurs que lesdits axes de liaison sont un moyen simple et peu
onéreux de coupler mécaniquement deux modules de roue ensemble, tout en renforcant
la tenue mécanique du train roulant du véhicule automobile.

Selon une autre caractéristique possible, lesdits satellites sont chacun montés rotatif
sur I’un desdits axes de liaison.

Les axes de liaison reliant les picces de support entre elles sont montées fixes sur les
pieces de support, tandis que les satellites sont montés rotatifs, par exemple au moyen
d’un ou plusieurs roulements a billes, sur lesdits axes de liaison.

Selon une autre caractéristique possible, ledit véhicule comprend au moins deux
moteurs d’entrainement, chacun desdits modules de roue étant couplé mécaniquement
a un desdits moteurs d’entrainement.

Le véhicule selon I’invention peut ainsi fonctionner avec seulement deux moteurs, un
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par module de roue (modules situés de chaque coté du chéssis central).

Selon une autre caractéristique possible, ledit véhicule comprend un train différentiel
permettant de coupler mécaniquement lesdits modules de roue 1’un avec 1’ autre.

Le train différentiel permet avantageusement d’équiper le véhicule d’un seul moteur
d’entrainement pour faire se mouvoir ledit véhicule automobile.

Selon une autre caractéristique possible, chaque pluralité de roues comprend trois
roues réparties a 120° autour d’un axe de rotation.

Selon une autre caractéristique possible, la ou les pluralités de roues sont des roues
en étoiles.

Selon une autre caractéristique possible, ledit véhicule automobile est un véhicule
monoplace.

Selon une autre caractéristique possible, ledit véhicule automobile est une chaise
roulante.

L’invention peut également se rapporter a un module de roue pour véhicule au-
tomobile, caractérisé en ce que ledit module de route est configuré pour &tre monté sur
un véhicule tel que défini ci-avant.

L’invention sera mieux comprise, et d’autres buts, détails, caractéristiques et
avantages de celles-ci apparaitront plus clairement au cours de la description suivante
d’un mode de réalisation particulier de 1’invention, donnée uniquement a titre illustratif
et non limitatif, en référence aux dessins annexés, sur lesquels :

— La [Fig.1] illustre une vue schématique, partielle et en perspective d’un véhicule
automobile selon 1’invention ;

—la [Fig.2] est une autre vue agrandie, partielle et en perspective du véhicule de la
[Fig.1];

—la [Fig.3] est un schéma fonctionnel et partiel d’un module de roue du véhicule des
[Fig.1] et [Fig.2].

Dans la description qui suit, le terme « comprendre » est synonyme de « inclure » et
n’est pas limitatif en ce qu’il autorise la présence d’autres éléments dans le véhicule,
ou la structure auxquels il se rapporte. Il est entendu que le terme « comprendre » inclut
les termes « consister en ».

De méme, les termes « inférieur », « supérieur », « avant », « arriere », « longitudinal »
et « transversal » s’entendront par rapport a 1’orientation générale du véhicule au-
tomobile, sauf indication contraire. Le terme « inférieur » désignera une proximité au
sol plus importante que « supérieur » selon 1’axe vertical. Par ailleurs, on notera que sur
les différentes figures, les mémes références désignent des éléments identiques ou si-
milaires.

Dans la présente demande, on notera qu’on entend par « sensiblement parallele », une

direction s’écartant d’au plus 20°, voire d’au plus 10° ou d’au plus 5° d’une direction
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parallele. On notera également qu’on entend par « sensiblement orthogonale », une
direction s’écartant d’au plus 20°, voire d’au plus 10° ou d’au plus 5° d’un angle d’une
valeur de 90°.

La [Fig.1] illustre ainsi une vue tres schématique, partielle et en perspective d’un
véhicule automobile 1 comprenant un chassis principal 3 (plus particulierement visible
a la [Fig.2]), au moins un module de roue 5 fixé audit chassis 3, ainsi qu’au moins un
moteur d’entrainement 7. Ledit véhicule automobile 1 est par exemple un véhicule
monoplace, tel qu’une chaise roulante, et peut comprendre pour cela un siege (non re-
présenté), par exemple monté ou fixé sur le chassis principal.

Dans le mode de réalisation présentement décrit, ledit véhicule 1 comprend au moins
deux modules de roue 5 disposés de part et d’autre du chéssis principal 3. Lesdits
modules de roues 5 sont par ailleurs avantageusement couplés mécaniquement 1’un
avec |’autre.

La [Fig.2] est une autre vue agrandie, partielle et en perspective du véhicule de la
[Fig.1]. On notera que les [Fig.1]et [Fig.2] représentent seulement un des c6tés du
chassis principal 3 du véhicule 1, ici la coté droit, mais ledit véhicule 1 comprend des
modules de roue 5 similaires au niveau des cotés droit et gauche dudit chassis 3.

Chacun desdits modules de roue 5 comprend une pluralité de roues 9 disposées en
étoile. Dans le mode de réalisation présentement décrit, ledit véhicule 1 comprend au
moins deux modules 5 disposé€s sur des cotés opposé€s du chassis principal 3, ainsi que
trois roues 9 par modules 5, mais le nombre de modules de roue 5 dépend de la taille
et/ou du poids du véhicule 1, tandis que le nombre de roues 9 peut étre un nombre
quelconque compris entre deux et douze, et dépend par exemple du type de terrain sur
lequel le véhicule 1 est destiné a se déplacer.

Par ailleurs, ledit véhicule 1 comprend, dans le mode de réalisation présentement
décrit, au moins deux moteurs 7, chacun desdits au moins deux modules de roue 5
étant couplé mécaniquement avec un moteur 7 distinct.

Chacun desdits modules de roue 5 comprend en outre :

— un train épicycloidal 11 couplé mécaniquement audit au moins un moteur
d’entrainement 7 ;

— un train d’engrenages 13 couplé mécaniquement, d’une part, a chacune des roues 9
et, d’autre part, audit train épicycloidal 11;

— une piece de support 15 montée rotative sur laquelle sont montés le train épi-
cycloidal 11, le train d’engrenages 13 et la pluralité de roue 9.

La piece de support 15 présente ici sensiblement une forme en €toile a trois branches
présentant deux faces principales opposées :

— une premicre face, dite face externe, qui est, en position montée, la face destinée a

étre orientée vers 1’extérieure du véhicule 1 ;
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— une deuxieme face 15a, dite face interne, qui est, en position montée, la face destinée
a €tre orientée vers le véhicule 1.

Ainsi, dans le présent mode de réalisation de I’invention, chaque pluralité de roues 9
comprend trois roues 9, par exemple une roue 9 par branche de la piece de support 15
en forme d’€toile, réparties a 120° autour d’un axe qui correspond sensiblement a 1’axe
central de la piece de support 15.

La pluralité de roues 9 et le train d’engrenages 13 sont situ€s sur la premiere face de
la piece de support 15, tandis que le train épicycloidal 11 est situé sur la deuxieme face
15a de ladite piece de support 15.

Le ou les moteurs 7 sont par exemple des moteurs électriques qui comprennent un
pignon d’entrainement 7a qui est en coopération mécanique avec le train €picycloidal
11.

Ledit train épicycloidal 11, quant a lui, comprend entre autres au moins :

— un pignon solaire 17 couplé mécaniquement audit train d’engrenages 13 ;

— au moins deux satellites 19, et de préférence trois comme illustré dans le présent
mode de réalisation, en coopération mécanique avec le pignon solaire 17 ;

— une couronne 21 couplée mécaniquement a I’un desdits moteurs 7 et auxdits sa-
tellites 19.

Ladite couronne 21 présente une denture interne 21a coopérant mécaniquement avec
lesdits satellites 19 et une denture externe 21b coopérant mécaniquement, par
I’intermédiaire du pignon d’entrainement 7a, avec un desdits moteurs d’entrainement
7.

Le train d’engrenages 13, quant a lui, comprend un engrenage central 23 couplé mé-
caniquement audit train €picycloidal 11, et des engrenages secondaires 25 qui sont
chacun reliés a une desdites roues 9.

L’engrenage central 23 du train d’engrenages 13 et le pignon solaire 17 du train €pi-
cycloidal 11 sont montés fixes sur un axe central de liaison 18, axe central qui est lui-
méme monté rotatif sur et a travers la piece de support 15, par exemple au moyen d’un
ou plusieurs roulements a billes.

Par ailleurs, chacune des roues 9 est reliée a 1’un des engrenages secondaires 25 par
I’intermédiaire d’un arbre de connexion 24 définissant 1’axe de rotation commun de la
roue 9 et de I’engrenage de roue 25 associé.

Ledit véhicule 1 comprend par ailleurs des axes de liaison 29 couplant méca-
niquement chacune des pieces de support 15 de module de roue 5 entre elles. De plus,
lesdits satellites 19 sont chacun montés rotatif sur I’un desdits axes de liaison 29.

De plus, ledit véhicule 1 comprend une piece de soutien 31 qui est, d’une part, fixée
au chassis 3 et, d’autre part, configurée pour supporter les axes de liaison 29. Ladite

picce de soutien 31 est configurée pour tourner autour d’un axe vertical, permettant
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ainsi de maintenir en position les axes de liaison 29 lors d’un changement de direction
dudit véhicule 1.

En outre, ledit véhicule 1 comprend un bati 33 qui est fixé sur le chéssis 3, sur lequel
sont fixés lesdits moteurs 7. Ledit bati 33 est €également configuré pour tourner autour
d’un axe vertical. Les moteurs 7 peuvent ainsi accompagner les changements de
direction du véhicule 1, permettant de conserver la coopération mécanique entre le
moteur 7 et le train épicycloidal, quelle que soit la position (et/ou 1’orientation) des
modules de roue 5.

La [Fig.3] illustre, quant a elle, un schéma fonctionnel et partiel d’un module de roue
5 et des différentes liaisons mécaniques des trains €picycloidal 11 et d’engrenages 13.

Ainsi, chacun desdits modules de roue 5 est configuré pour que les roues 9 soient en-
trainées en rotation au moyen d’au moins un moteur 7 par I’intermédiaire du train €pi-
cycloidal 11 et du train d’engrenages 13.

En effet, le moteur 7 entraine en rotation la couronne 21 qui entraine en rotation le
pignon solaire 17 par 'intermédiaire des satellites 19. L engrenage central 23 de train
d’engrenages 11 est alors entrainé en rotation par 1’intermédiaire de I’axe central de
liaison 18.

Cette mise en mouvement de ’engrenage central 23 entraine la mise en rotation des
engrenages secondaires 25 qui communiquent leur mouvement de rotation, par
I’intermédiaire de leur arbre de connexion 24 respectif, a chacune des roues 9.
L’ensemble des roues 9 se met donc a tourner et permet au véhicule de se mouvoir 1
(c’est-a-dire avance ou reculer).

Cependant, a partir du moment ou 1’une des roues 9 rencontre un obstacle, tel qu'une
marche d’escalier, au moins une roue 9 est bloquée dans sa rotation, et ladite roue 9 ne
peut donc plus tourner, ceci malgré 1’entrainement engendré par le moteur 7 par
I’intermédiaire du train épicycloidal 11 et du train d’engrenages 13.

Ainsi, le moteur 7 continue a engrener, au moyen du pignon d’entrainement 7a, la
couronne 21, au niveau de sa denture extérieure 21b, mais le pignon solaire 17 et les
satellites 19 étant bloqués (dans leur rotation), il y a création d’un couple qui provoque
la mise en rotation de la piece de support 15 autour de son axe central 18.

Cette mise en rotation de la piece de support 15 permet ainsi de faire tourner 1’une
des roues 9 (généralement celle qui ne touche pas le sol) en direction de 1’obstacle et
de prendre appui sur celui-ci pour permettre au véhicule 1 de le franchir. Ainsi, tant
que 1’une des roues 9 est dans une position bloquée, aucune des roues 9 ne tournent, et
la piece de support 15 entre en rotation pour franchir 1’obstacle (que cela soit en
montée ou en descente).

Dans une variante de réalisation non représentée de 1’invention, ledit véhicule

comprend un train différentiel permettant de coupler mécaniquement lesdits modules



de roue 5 I'un avec Iautre. Ledit véhicule peut alors comprendre qu’un seul moteur 7
couplé mécaniquement a I’un ou ’autre desdits modules de roue 5, le train différentiel
étant un systeme mécanique qui a pour fonction de distribuer le couple fourni par le

seul moteur 7 aux deux modules de roue 5.



[Revendication 1]

[Revendication 2]

[Revendication 3]

[Revendication 4]

[Revendication 5]

Revendications

Véhicule automobile (1) comprenant un chassis principal (3), au moins
un module de roue (5) fixé audit chassis (3), ainsi qu’au moins un
moteur d’entrainement (7), caractérisé en ce que ledit au moins un
module de roue (5) comprend :

— une pluralité de roues (9);

— un train épicycloidal (11) couplé mécaniquement audit au moins un
moteur d’entrainement (7) ;

— un train d’engrenages (13) couplé mécaniquement, d’une part, a
chacune desdites roues (9) et, d’autre part, audit train épicycloidal (11);
— une piece de support (15) montée rotative sur laquelle sont montés le
train épicycloidal (11), le train d’engrenages (13) et la pluralité de roues
9);

ledit module de roue (5) étant configuré, d’une part, pour que les roues
(9) soient entrainées en rotation au moyen dudit au moins un moteur (7)
par I’intermédiaire du train épicycloidal (11) et du train d’engrenages
(13) et, d’autre part, que la piece de support (15) soit entrainée en
rotation par ledit au moins un moteur (7) lorsqu’au moins une desdites
roues (9) est bloquée en rotation.

Véhicule (1) selon la revendication précédente, caractéris€ en ce que
ledit train épicycloidal (11) comprend un pignon solaire (17), au moins
deux satellites (19), ainsi qu’une couronne (21) couplée mécaniquement
audit au moins un moteur (7).

Véhicule (1) selon la revendication précédente, caractéris€ en ce que
ladite couronne (21) présente une denture interne (21a) coopérant avec
lesdits au moins deux satellites (19) et une denture externe (21b)
coopérant avec ledit au moins un moteur d’entrainement (7).

Véhicule (1) selon 1’une quelconque des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce que le train d’engrenages (13) comprend un engrenage
central (23) couplé mécaniquement audit train épicycloidal (11), et des
engrenages secondaires (25) qui sont chacun reli€s a une desdites roues
).

Véhicule (1) selon la revendication précédente, caractéris€ en ce que
chacune des roues (9) est reliée a ’un des engrenages secondaires (25)
par I’intermédiaire d’un arbre de connexion (24) définissant I’axe de
rotation commun de la roue (9) et de I’engrenage secondaire (25)

associé.
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[Revendication 7]

[Revendication 8]

[Revendication 9]

[Revendication 10]

10

Véhicule (1) selon 1’une quelconque des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce que ledit véhicule (1) comprend au moins deux modules
de roues (5) couplés mécaniquement 1’un avec I’autre.

Véhicule (1) selon la revendication précédente, caractéris€ en ce que
ledit véhicule (1) comprend des axes de liaison (29) couplant méca-
niquement chacune des pieces de support (15) de module de roue (5)
entre elles.

Véhicule (1) selon la revendication précédente, caractéris€ en ce que
lesdits satellites (19) sont chacun montés rotatif sur 1’un desdits axes de
liaison (29).

Véhicule (1) selon 1’une quelconque des revendications 6 a 8, ca-
ractérisé en ce que ledit véhicule (1) comprend au moins deux moteurs
d’entrainement (7), chacun desdits modules de roue (5) étant couplé mé-
caniquement a un desdits moteurs d’entrainement (7).

Véhicule (1) selon la revendication 6, caractérisé en ce que ledit
véhicule (1) comprend un train différentiel permettant de coupler méca-

niquement lesdits modules de roue (5) I’un avec I’autre.
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[Fig. 1]
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