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Engin roulant & déplacement automatique.

Engin roulant a déplacement automatique compre-
nant un chassis, des roues et pour chaque roue dite motrice
un groupe (4) motoréducteur comprenant un moteur (5)
électrique équipé d’un arbre moteur (6), un arbre (7) de sor-
tie en prise avec la roue motrice et un réducteur (8) de trans-
mission du mouvement de I'arbre moteur (6) a I'arbre (7) de
sortie, le réducteur (8) étant logé a I'intérieur d’un boitier (9)
en matiere de synthése duquel fait saillie au moins une par-
tie de l'arbre (7) de sortie et le moteur (5) comprenant un ro-
tor (10), un stator (11) et une carcasse (12) entourant le
rotor (10) et le stator (11).

Le réducteur (8) comprend deux étages de réduction,
comprenant chacun un engrenage (13; 14) composé de
deux éléments (131, 132; 141, 142) d’'engrénement rotatifs
dentés présentant chacun une denture (1311, 1321; 1411,
1421) extérieure et en prise par engrénement par ladite den-
ture extérieure. L’arbre moteur (6) et I'arbre (7) de sortie
sont des arbres paralléles d'axe longitudinaux confondus ou
écartés 'un de l'autre d’'une distance au plus égale a 10 mil-
limétres et la carcasse (12) du moteur (5) est formée par
une partie du boitier (9).

Figure pour 'abrégeé : Fig. 3




Description

Titre de l'invention : Engin roulant a déplacement automatique

[0001]

[0002]

[0003]

[0004]

La présente invention concerne un engin roulant a déplacement automatique exempt
de conducteur assis ou marchant derriére I’engin encore appelé robot.

Elle concerne en particulier un engin roulant a déplacement automatique exempt de
conducteur assis ou marchant derricre 1’engin, tel qu’un robot de tonte, ledit engin
comprenant un chéssis, des roues portant le chéssis et pour chaque roue dite motrice un
groupe motoréducteur d’entrainement en rotation de la roue, le groupe motoréducteur
d’entrainement en rotation d’une roue motrice comprenant un moteur électrique équipé
d’un arbre moteur, un arbre de sortie en prise avec la roue motrice et un réducteur de
transmission du mouvement de 1’arbre moteur a 1’arbre de sortie, le réducteur étant
logé a I'intérieur d’un boitier en matiere de synthese duquel fait saillie au moins une
partie de I’arbre de sortie et le moteur comprenant un rotor, un stator et une carcasse
entourant le rotor et le stator.

Un tel engin roulant se présentant sous forme d’un robot de tonte est connu comme
I’illustre le brevet FR 3 112 833. De tels engins peuvent €tre destinés a demeurer en
permanence a I’extérieur et a fonctionner y compris en présence de personnes. Il est
donc important que le groupe motoréducteur permette un transfert de puissance en
douceur pour limiter les nuisances sonores sans nuire a la compacité et a la simplicité
dudit engin ainsi qu’a sa robustesse.

A cet effet, I’'invention a pour objet un engin roulant a déplacement automatique
exempt de conducteur assis ou marchant derriere I’engin encore appelé robot, ledit
engin comprenant un chéssis, des roues portant le chassis et pour chaque roue dite
motrice un groupe motoréducteur d’entrainement en rotation de la roue, le groupe mo-
toréducteur d’entrailnement en rotation d’une roue motrice comprenant un moteur
électrique équipé d’un arbre moteur, un arbre de sortie en prise avec la roue motrice et
un réducteur de transmission du mouvement de I’arbre moteur a 1’arbre de sortie, le
réducteur étant logé a ’intérieur d’un boitier en matiere de syntheése duquel fait saillie
au moins une partie de I’arbre de sortie et le moteur comprenant un rotor, un stator et
une carcasse entourant le rotor et le stator, caractérisé en ce que le réducteur comprend
au moins deux étages de réduction, en ce que chaque étage de réduction comprend un
engrenage composé d’au moins deux éléments d’engrénement rotatifs dentés
présentant chacun une denture extérieure et en prise par engréenement par ladite denture
extérieure, en ce que 1’arbre moteur et 1’arbre de sortie sont des arbres paralleles, en ce
que les axes longitudinaux de 1'arbre moteur et de 1'arbre de sortie sont confondus ou
écartés ’'un de I’autre d’une distance au plus égale a 10 millimetres et en ce que la

carcasse du moteur est formée par une partie du boitier en matiere de synthese logeant
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le réducteur.
Selon un mode de réalisation de 1’invention, la denture extérieure de chaque élément

d’engrénement du réducteur est une denture hélicoidale.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, chaque élément d’engrénement du
réducteur est formé par une roue dentée ou un pignon.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’un des éléments d’engrenement du
premier étage de réduction et I’un des éléments d’engrenement du deuxiéme étage de
réduction sont réalisés d’une seule picce et les dentures desdits éléments
d'engrénement réalisés d'une seule piece sont des dentures hélicoidales de sens opposé.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le boitier est formé de deux coquilles as-
semblées par un plan de joint et I’un des éléments d’engrenement du premier étage du
réducteur est porté par un arbre s’étendant dans le plan de joint dudit boitier.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’arbre porteur dudit élément
d’engrénement est un arbre lisse.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’arbre porteur dudit élément
d’engrénement est équipé de deux rondelles anti-frottement, chaque rondelle étant in-
tercalée entre I’élément d’engrenement et une surface du boitier.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le rotor du moteur est entouré par le
stator.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le stator est formé par un empilement de
toles métalliques.

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 simplifiée en perspective d’un robot de tonte, le
capot ayant été représenté transparent pour visualiser 1’intérieur du robot ;

[Fig.2] représente une vue de coté d’un groupe motoréducteur d’un robot conforme a
I’invention ;

[Fig.3] représente une vue en position €clatée des €léments d’un groupe moto-
réducteur d’un robot conforme a ’invention ;

[Fig.4] représente une vue en coupe d’un groupe motoréducteur d’un robot conforme
a ’invention.

Comme mentionné ci-dessus, I’invention a pour objet un engin 1 roulant automoteur
autonome, c’est-a-dire exempt de conducteur assis ou marchant derriere 1’engin. Un tel
engin a déplacement automatique est encore appelé robot.

Dans I’exemple illustré a la [Fig.1], le robot est un robot de tonte, bien que la lame de

coupe n’ait pas été représentée dans la figure pour ne pas alourdir la représentation.
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Bien évidemment, il aurait pu, de manicre similaire, étre envisagé un robot aspirateur
ou autre, tel qu’un robot de transport de charge.

Cet engin 1 roulant comprend un chéssis 2 équipé de roues 3 portant le chéssis 2.

Dans I’exemple représenté, le chéssis 2 comprend un corps creux et un couvercle qui,
a I’état fixé au corps creux, délimite avec ledit corps creux une cavité a I’intérieur de
laquelle sont logés les groupes 4 motoréducteurs qui seront décrits ci-apres.

Au moins certaines des roues 3 du chissis 2 sont des roues motrices. Ainsi, dans
I’exemple représenté, le chassis 2 est équipé de quatre roues dont deux sont motrices et
deux sont folles. Bien évidemment, le nombre de roues motrices peut changer sans
sortir du cadre de ’invention.

Ces roues 3 sont disposées a I’extérieur de la cavité délimitée par le chéssis 2. Ici, les
roues motrices sont de plus grand diametre que les roues folles.

Chaque roue 3 motrice est associée a un groupe 4 motoréducteur d’entrainement en
rotation de la roue 3. Dans I’exemple de la [Fig.1], il est donc prévu deux groupes mo-
toréducteurs, un par roue 3 motrice.

Chaque groupe 4 motoréducteur d’entrainement en rotation d’une roue 3 motrice
comprend un moteur 5 électrique équipé d’un arbre 6 moteur. Classiquement, un tel
moteur 5 électrique, qui est ici un moteur de type Brushless ou moteur a courant
continu sans balais a aimants permanents, comprend un rotor 10, un stator 11 et une
carcasse 12 entourant le rotor 10 et le stator 11.

Dans I’exemple représenté a la [Fig.4], le rotor 10 du moteur 5 est entouré par le
stator 11 et le stator 11 est formé par un empilement de tdles 1métalliques.

Le groupe 4 motoréducteur comprend encore un arbre 7 de sortie en prise avec la
roue 3 motrice associée, et coaxial avec 1’axe de rotation de ladite roue 3 motrice.

Le groupe 4 motoréducteur comprend enfin un réducteur 8 de transmission. Le
réducteur 8 est logé a I'intérieur d’un boitier 9 en maticre de synthese, duquel fait
saillie au moins une partie de I’arbre 7 de sortie.

Dans I’exemple représenté a la [Fig.3], le boitier 9 est formé de deux coquilles 91 et
92 assemblées par un plan de joint 93.

De maniere caractéristique a ’invention, 1’arbre moteur 6 et I’arbre 7 de sortie sont
des arbres paralleles présentant chacun un axe longitudinal. L'axe longitudinal de
'arbre moteur 6 et I'axe longitudinal de 'arbre 7 de sortie sont confondus ou écartés
I’un de ’autre d’une distance au plus égale a 10 millimetres. La carcasse 12 du
moteur 5 est formée par une partie du boitier 9 en maticre de synthese logeant le
réducteur 8.

La matiere de syntheése du boitier 9 peut €tre notamment choisie dans le groupe des
matieres formées par des polymeres thermoplastiques, en particulier un polyamide ou

des polyoléfines, telles que du polypropyléne.
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Le réducteur 8 est quant a lui un réducteur a engrenages. Ce réducteur 8§ comprend au
moins deux étages de réduction, a savoir au moins un premier et un deuxieme étages
de réduction.

Dans I’exemple représenté a la [Fig.3], ou deux étages de réduction sont représentés,
chaque étage de réduction comprend un engrenage composé de deux €léments
d’engrénement rotatifs dentés présentant chacun une denture extérieure, lesdits
éléments d'engrenement de 1'engrenage d'un étage de réduction étant en prise par en-
gréenement par ladite denture extérieure.

La denture extérieure de chaque élément d’engrénement du réducteur 8 est une
denture hélicoidale et chaque élément d’engrenement du réducteur 8 est formé par une
roue dentée ou un pignon.

Ainsi, l'engrenage 13 du premier étage de réduction comprend un élément 131
d’engrénement formé par un pignon a denture extérieure hélicoidale en prise avec
I’arbre moteur 6 qui s’insere a I'intérieur du pignon, et est monté solidaire en rotation
avec ledit pignon.

Cet élément 131 d’engrenement vient, par sa denture extérieure hélicoidale re-
présentée en 1311, en prise avec une roue dentée formant le second élément 132
d’engrénement de 1'engrenage 13 du premier étage de réduction.

Ce second élément 132 d’engrénement de l'engrenage 13 du premier étage de
réduction est porté par un arbre 15 s’étendant dans le plan de joint 93 du boitier 9.

L’arbre 15 porteur de cet €lément 132 d’engrénement est un arbre lisse. Cet arbre 15
porteur de I’élément 132 d’engrenement est équipé de deux rondelles 16 anti-
frottement. Chaque rondelle 16 est intercalée entre 1’élément 132 d’engrenement et une
surface du boitier 9.

Ce second élément 132 d’engrénement de l'engrenage 13 du premier étage de
réduction comprend une denture extérieure 1321 en prise par engrenement avec la
denture 1311 extérieure du premier élément 131 d’engrénement de 1'engrenage 13 du
premier étage de réduction.

L'engrenage 14 du second étage de réduction comprend un premier €lément 141
d’engrénement réalisé ici sous forme d’un pignon a denture extérieure hélicoidale re-
présentée en 1411 aux figures.

Dans I’exemple représenté a la [Fig.3], le second élément 132 d’engréenement de
l'engrenage 13 du premier €tage de réduction et le premier €lément 141 d’engrenement
de l'engrenage 14 du second étage de réduction sont réalisés d’une seule piece, et les
dentures 1321 et 1411 desdits éléments 132 et 141 d’engrenement sont des dentures
hélicoidales de sens opposé€.

Le premier €lément 141 d’engrénement de 1'engrenage 14 du second étage de

réduction et le second élément 132 d’engrénement de I'engrenage 13 du premier étage
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de réduction sont coaxiaux.

Le premier €lément 141 d’engrénement de 1'engrenage 14 du second étage de
réduction vient en prise par sa denture 1411 extérieure hélicoidale avec le second
élément 142 d’engrenement de 1'engrenage 14 du second étage de réduction réalisé ici
sous forme d’une roue dentée a denture 1421 extérieure hélicoidale de méme sens que
celle du premier €lément d’engrenage 131 de I'engrenage 13 du premier étage de
réduction. Ce second élément 142 d’engrénement de 1'engrenage 14 du second étage de
réduction est monté solidaire en rotation de 1’arbre 7 de sortie en prise avec la roue 3
motrice.

La réduction s’opere donc en fonction du rapport de réduction, au niveau de chaque
couple de dentures en prise.

Bien évidemment et de maniére en soi connue, 1I’engin 1 roulant comprend une unité
de commande pour piloter le fonctionnement des moteurs électriques, cette unité de
commande €tant logée a ’intérieur du chassis 2. De mé€me, I’engin 1 roulant est équipé
de capteurs aidant au guidage de son déplacement. Ces capteurs sont aptes a adresser
des signaux a ’'unité de commande.

Généralement, une telle unité de commande se présente sous la forme d’un systeme
électronique et informatique qui comprend par exemple un microprocesseur et une
mémoire de travail. Selon un aspect particulier, I’unité de commande peut se présenter
sous la forme d’un automate programmable. Autrement dit, les fonctions et étapes
décrites peuvent étre mises en ceuvre sous forme de programme informatique ou via
des composants matériels (p. ex. des réseaux de portes programmables). En particulier,
les fonctions et étapes opérées par I’unité de commande ou ses modules peuvent étre
réalisées par des jeux d’instructions ou modules informatiques implémentés dans un
processeur ou contrdleur ou étre réalisées par des composants électroniques dédiés ou
des composants de type circuit logique programmable (ou FPGA qui est ’acronyme de
I’anglais field-programmable gate array, ce qui correspond littéralement a réseau de
portes programmable in-situ) ou de type circuit intégré propre a une application (ou
ASIC qui est I’acronyme de 1'anglais application-specific integrated circuit, ce qui
correspond littéralement a circuit intégré spécifique a une application). Il est aussi
possible de combiner des parties informatiques et des parties €lectroniques. Lorsqu’il
est précisé que 1’unité ou des moyens ou modules de ladite unité sont configurés pour
réaliser une opération donnée, cela signifie que 1’unité comprend des instructions infor-
matiques et les moyens d’exécution correspondants qui permettent de réaliser ladite
opération et/ou que 1’unité comprend des composants électroniques correspondants.

En pratique, le fonctionnement d’un tel engin est similaire a ceux de 1’état de la
technique. La commande des moteurs électriques a partir de 1’unité de commande

permet d’entrainer en déplacement et de diriger le robot.



[Revendication 1]

[Revendication 2]

[Revendication 3]

[Revendication 4]

Revendications

Engin (1) roulant a déplacement automatique exempt de conducteur
assis ou marchant derriere I’engin encore appelé robot, ledit engin (1)
comprenant un chassis (2), des roues (3) portant le chéssis (2) et pour
chaque roue (3) dite motrice un groupe (4) motoréducteur
d’entrainement en rotation de la roue (3), le groupe (4) motoréducteur
d’entrainement en rotation d’une roue (3) motrice comprenant un
moteur (5) électrique équipé d’un arbre moteur (6), un arbre (7) de
sortie en prise avec la roue (3) motrice et un réducteur (8) de
transmission du mouvement de 1’arbre moteur (6) a I’arbre (7) de sortie,
le réducteur (8) étant logé a I’intérieur d’un boitier (9) en matiere de
synthese duquel fait saillie au moins une partie de 1’arbre (7) de sortie et
le moteur (5) comprenant un rotor (10), un stator (11) et une carcasse
(12) entourant le rotor (10) et le stator (11), caractérisé en ce que le
réducteur (8) comprend au moins deux étages de réduction, en ce que
chaque étage de réduction comprend un engrenage (13 ; 14) composé
d’au moins deux éléments (131, 132 ; 141, 142) d’engréenement rotatifs
dentés présentant chacun une denture (1311, 1321 ; 1411, 1421) ex-
térieure et en prise par engrenement par ladite denture extérieure, en ce
que ’arbre moteur (6) et I’arbre (7) de sortie sont des arbres paralleles,
en ce que les axes longitudinaux de 'arbre (6) moteur et de 'arbre (7) de
sortie sont confondus ou écartés 1’un de I’autre d’une distance au plus
égale a 10 millimetres, et en ce que la carcasse (12) du moteur (5) est
formée par une partie du boitier (9) en matiere de synthése logeant le
réducteur (8).

Engin (1) roulant selon la revendication 1, caractérisé en ce que la
denture (1311, 1321, 1411, 1421) extérieure de chaque élément (131,
132, 141, 142) d’engrenement du réducteur (8) est une denture hé-
licoidale.

Engin (1) roulant selon 1’une des revendications 1 ou 2, caractérisé en ce
que chaque élément (131, 132, 141, 142) d’engrenement du réducteur
(8) est formé par une roue dentée ou un pignon.

Engin (1) roulant selon I’une des revendications 1 a 3, caractérisé en ce
que I'un (132) des éléments (131, 132) d’engrénement du premier étage
de réduction et I'un (141) des éléments (141, 142) d’engrénement du
deuxieme étage de réduction sont réalisés d’une seule picce et en ce que
les dentures (1321, 1411) desdits éléments (132, 141) d'engrénement



[Revendication 5]

[Revendication 6]

[Revendication 7]

[Revendication 8]

[Revendication 9]

réalisés d'une seule piece sont des dentures hélicoidales de sens opposé.
Engin (1) roulant selon 1’une des revendications 1 a 4, caractérisé en ce
que le boitier est formé de deux coquilles (91, 92) assemblées par un
plan de joint (93) et en ce que 1'un (132) des éléments (131, 132)
d’engrénement du premier étage du réducteur (8) est porté par un arbre
(15) s’étendant dans le plan de joint (93) dudit boitier (9).

Engin (1) roulant selon la revendication 5, caractérisé en ce que I’arbre
porteur dudit €lément (132) d’engréenement est un arbre lisse.

Engin (1) roulant selon I’une des revendications 5 ou 6, caractérisé en ce
que ’arbre (15) porteur dudit élément (132) d’engrenement est équipé
de deux rondelles (16) anti-frottement, chaque rondelle (16) étant in-
tercalée entre 1’élément (132) d’engrenement et une surface du boitier
9.

Engin (1) roulant selon 1’une des revendications 1 a 7, caractérisé en ce
que le rotor (10) du moteur (5) est entouré par le stator (11).

Engin (1) roulant selon I’une des revendications 1 a 8, caractérisé en ce

que le stator (11) est formé par un empilement de toles métalliques.
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[Fig. 1]
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[Fig. 2]
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[Fig. 3]
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[Fig. 4]
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