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Description
DOMAINE DE L'INVENTION

[0001] La présente invention concerne le domaine de
la mobilité pour les personnes handicapées, et concerne
plus particulierement un dispositif d’assistance électri-
que pour un fauteuil roulant.

ETAT DE LA TECHNIQUE

[0002] D’une maniere générale, on connait deux types
de fauteuils roulants.

[0003] D’une part, les fauteuils entierement manuels,
qui présentent classiquement deux grandes roues arrie-
re et deux petites roues avant. Les roues avant sont mo-
biles en rotation autour d’'un axe transversal et les roues
arriére sont bloquées en rotation autour de ce méme axe
transversal.

[0004] Le plus souvent, une poignée annulaire est dis-
posée sur le flanc de chaque roue arriére. La propulsion
et le guidage du fauteuil sont assurés soit par l'utilisateur
en utilisant les poignées annulaires pour faire tourner les
roues arriére, soit par une tierce personne poussant le
fauteuil.

[0005] Un deuxieme type de fauteuils roulants connus
est les fauteuils motorisés.

[0006] Ces fauteuils sontsouventbeaucoup plus mas-
sifs et lourds que les fauteuils manuels. D’'une maniere
traditionnelle ces fauteuils comprennent quatre ou six
roues, de diameétre réduit par rapport aux roues arriere
d’'un fauteuil manuel. En outre, le fauteuil intégre des
moteurs électriques, d'imposantes batteries et un syste-
me de guidage. En effet, les fauteuils motorisés connus
ne peuvent étre pilotés qu’avec un systeme de guidage.
Le plus souvent, il s’agitd’'un manche de type « joystick ».
Cette disposition rend le fauteuil particulierement utile
dans le cas d'un polyhandicap, mais interdit toute ma-
noeuvre manuelle.

[0007] Enoutre, le fauteuil ne pouvantse déplacerqu’a
la force des moteurs, il est nécessaire d’avoir des batte-
ries de grande capacité, ce qui alourdi énormément le
fauteuil.

[0008] Un troisieme type de fauteuils roulants, moins
usuels, concerne les fauteuils manuels transformés en
fauteuils électriques.

[0009] Ainsi, on connait par exemple des fauteuils ma-
nuels dans lesquels un moteur est intégré dans le moyeu
de chaque roue arriére. Le moteur est un moteur d’as-
sistance électrique. Ce qui signifie, que les moteurs ne
permettent pas a eux seuls de déplacer le fauteuil, mais
ils fournissent un surcroit de force demandant moins d’ef-
forts a l'usager.

[0010] Le contréle du fauteuil est toujours réalisé avec
les poignées annulaires. Cette solution est particuliere-
mentavantageuse car elle permetd’avoir une assistance
lorsque l'utilisateur est en montée par exemple, ou pour
éviter la fatigue sur de longues distances. Néanmoins,

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

cette solution n’est utilisable que sur un fauteuil roulant
spécifiquement adapté pour. En d’autres termes, cette
solution n’est pas adaptable a n'importe quel fauteuil ma-
nuel.

[0011] Une autre solution, pour motoriser un fauteuil
manuel consiste a ajouter au fauteuil un dispositif avec
une roue motorisée. Le plus souvent, ce dispositif prend
la forme d’'une roue avant, avec un guidon. Le dispositif
est alors fixé a I'avant du fauteuil. Le guidon fonctionne
comme un guidon de moto avec une poignée rotative
pour commander la vitesse du moteur, et une autre poi-
gnée, pour freiner. Ce dispositif n'est pas un systeme
d’assistance, mais bien un systéme de motorisation com-
pléte. Ainsi, l'utilisateur n’utilise plus ses bras pour dé-
placer et orienter le fauteuil. En cas de panne, de méme
que sur un fauteuil motorisé standard, il est impossible
pour l'utilisateur de déplacer le fauteuil.

[0012] US2798565 divulgue un dispositif d’assistance
électrique pour un fauteuil roulant, comprenant un bras
mobile qui permet de manceuvrer le moteur entre une
position embrayée et une position débrayée.

[0013] La demande de certificat d’utilité FR1860425
déposée par'undes demandeurs répond a ses carences
en fournissant une nouvelle solution d’assistance élec-
triqgue adaptable de fagon universelle sur un grand nom-
bre de fauteuils roulants, et qui ne présente pas les dé-
savantages de l'art antérieur.

[0014] Cette demande décrit un dispositif d’assistance
électrique pour un fauteuil roulant quicomprend au moins
un moteur présentant un rotor relié a un pignon denté
adapté pour engrener une denture complémentaire d’'un
pneumatique d’une roue du fauteuil roulant.

EXPOSE DE L’INVENTION

[0015] La présente invention a pour objectif d’'amélio-
rer un dispositif d’assistance électrique pour un fauteuil
roulant.

[0016] A cet effet, selon l'invention, un dispositif d’as-
sistance électrique pour un fauteuil roulant présentant
un siege, et au moins une roue arriere présentant un
pneumatique, comprend :

- au moins un moteur présentant un rotor relié a un
pignon denté adapté pour engrener une denture
complémentaire du pneumatique, et

- unbrasmobile reliantledit moteur au fauteuil roulant.

[0017] Le bras mobile permetde manoeuvrer ledit mo-
teur entre une position embrayée dans laquelle le pignon
est en contact avec la denture complémentaire dudit
pneumatique, une position débrayée dans laquelle le pi-
gnon n’est pas en contact avec la denture complémen-
taire dudit pneumatique et une position de transport dans
laquelle le pignon est éloigné du pneumatique et rétracté
sous le siege.

[0018] Le bras mobile entre trois positions (embrayée,
débrayée et position de transport) permet a la fois de
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pouvoir embrayer/débrayer le dispositif a volonté, et de
placer le dispositif dans une position rétractée, sous le
sieége, particulierement adaptée au transport. En effet,
en position de transport, le dispositif risque moins d’étre
endommagé, par exemple lorsque le fauteuil est dans
un coffre de véhicule.

[0019] Ainsi le bras mobile permet de protéger le dis-
positif.

[0020] Le bras peut comprendre une came permettant
de positionner et maintenir le dispositif d’assistance élec-
trique en position embrayée, en position débrayée ou en
position de transport.

[0021] La came peut présenter au moins trois enco-
ches, et une surface sensiblement plane, adaptées cha-
cune pour coopérer avec un galet d'un levier mobile, pour
maintenir le dispositif d’assistance électrique en position
embrayée, en position débrayée ou en position de trans-
port.

[0022] Le levier mobile en rotation par rapport au bras
peut comprendre le galet adapté pour étre engagé dans
une encoche ou sur la surface sensiblement plane de la
came pour maintenir le dispositif d’assistance électrique
en position embrayée, en position débrayée ou en posi-
tion de transport.

[0023] Le levier peut comprendre a une extrémité le
galet maintenant un effort contre la came par l'intermé-
diaire d’un ressort de rappel.

[0024] Lebraspeutcomprendre une partie distale des-
tinée a étre reliée au fauteuil roulant et une partie proxi-
male reliée au moteur. La partie distale et la partie proxi-
male pouvant étre articulées l'une a l'autre par une arti-
culation concentrique a la came.

[0025] Selon un autre aspect, l'invention propose un
fauteuil roulant comprenant un siege et deux roues ar-
riere présentant chacune un pneumatique. Le fauteuil
roulant comprend au moins un dispositif d’assistance
électrique l'invention.

[0026] Le fauteuil roulant peut comprendre un chassis
constitué d’'une pluralité de tubes, un siege, et deux roues
arriére, et deux dispositifs d’assistance électrique, posi-
tionnés en sous-face du siége, reliés chacun a un tube
et adaptés chacun pour engrener un pneumatique d’'une
roue arriére correspondante.

[0027] Le fauteuil roulant peut comprendre un dispo-
sitif d’assistance électrique dans lequel la partie distale
du bras de chaque dispositif d’assistance électrique est
reliée a un tube.

DESCRIPTION DES FIGURES

[0028] D’autres caractéristiques, buts et avantages de
invention ressortiront de la description qui suit, qui est
purement illustrative et non limitative, et qui doit étre lue
en regard des dessins annexés sur lesquels :

La figure 1 est une représentation partielle, en pers-
pective, d'un fauteuil roulant muni d’'un dispositif
d’assistance électrique selon I'invention, en position
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embrayée.

La figure 2 est une représentation partielle, en pers-
pective, d’'un fauteuil roulant muni d’'un dispositif
d’assistance électrique selon l'invention, en position
embrayée, selon un autre angle de vue.

La figure 3 est une représentation partielle, en pers-
pective, d’'un fauteuil roulant muni d’'un dispositif
d’assistance électrique selon l'invention, en position
débrayée.

La figure 4 est une représentation partielle, en pers-
pective, d’'un fauteuil roulant muni d’'un dispositif
d’assistance électrique selon l'invention, en position
débrayée, selon un autre angle de vue.

La figure 5 est une représentation partielle, en pers-
pective, d’'un fauteuil roulant muni d’'un dispositif
d’assistance électrique selon l'invention, en position
de transport.

La figure 6 est une représentation partielle, en pers-
pective, d’'un fauteuil roulant muni d’'un dispositif
d’assistance électrique selon l'invention, en position
de transport, selon un autre angle de vue.

La figure 7 est une représentation détaillée, en pers-
pective d’'une came d’un dispositif d’assistance élec-
trique selon l'invention.

La figure 8 est une représentation schématique par-
tielle, en perspective d’un fauteuil roulant équipé de
deux dispositifs d’assistance électrique selon l'in-
vention.

La figure 9 est une représentation schématique par-
tielle, en perspective d’un fauteuil roulant équipé de
deux dispositifs d’assistance électrique selon un
autre mode de réalisation de l'invention.

Lafigure 10 estunereprésentation partielle, en pers-
pective, d’'un fauteuil roulant muni d’'un dispositif
d’assistance électrique selon un autre mode de réa-
lisation de l'invention, en position embrayé.

[0029] Sur'ensemble des figures, les éléments simi-
laires portent des références identiques.

DESCRIPTION DETAILLEE DE L’INVENTION
Dispositif d’assistance électrique

[0030] Selon un premier aspect, I'invention concerne
un dispositif d’assistance électrique 1 pour un fauteuil
roulant 100 représenté sur les figures 8 et 9.

[0031] Le dispositif d’assistance électrique 1 com-
prend essentiellement un moteur 2, un pignon 4 et un
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bras 6.

[0032] Plus particulierement, comme on peut le voir
sur les figures 1 a 6 et 10, le dispositif d’assistance élec-
trique 1 comprend un moteur 2 préférentiellement élec-
trique. Le moteur 2 présente un rotor 22 et un stator 21.
Selon le mode de réalisation ici présenté, il s’agit d’'un
moteur 2 de type moteur 2 a rotor 22 extérieur. |l pourrait
s’agir de maniere alternative a un moteur 2 plus conven-
tionnel a rotor 22 interne.

[0033] Le rotor 22 estrelié au pignon 4. Le rotor 22 est
monté sur le stator 21 a l'aide de roulements a billes. Le
pignon 4 est entrainé directement par le rotor 22. Dans
une variante, il peut étre entrainé par le rotor 22 par I'in-
termédiaire d’'une roue libre.

[0034] Le pignon 4 est destiné a coopérer avec un
pneumatique 110 d’une roue 104, 105 du fauteuil roulant
100, i.e. a venir en contact avec une bande de roulement
110a ou, de fagon préférée, un flanc 110b de ce pneu-
matique 110, de sorte a pouvoir lui transmettre une force
permettant de mettre en rotation le pneumatique 110 et
déplacer le fauteuil roulant 100.

[0035] Le pignon est 4 denté, c’est-a-dire qu’il n’est
pas lisse et présente une denture, en d’autres termes
une pluralité d’éléments saillants améliorant le contact
et le frottement entre le pignon 4 et le pneumatique 110.
Comme on le verra, le pneumatique 110 est astucieuse-
ment également denté de maniére complémentaire, i.e.
de sorte a pouvoir s’engrener avec la denture du pignon
4. On comprend alors que l'effort est transmis bien plus
efficacement directement par appui des dentures, et non
par simple friction. Ainsi, préférentiellement au moins'un
desflancs 110b, 110c du pneumatique 110 (préférentiel-
lement un flanc dit « interne » 110b car la roue 104, 105
est souvent munie d’'une poignée annulaire 106 du coté
de l'autre flanc dit externe 110c, voir plus loin) présente
la denture (non représentée), ce qui permet de garder
sur la bande de roulement 110a une sculpture pour une
bonne adhérence au sol du pneumatique 110.

[0036] Alternativement, on pourra utiliser des dentures
droites, hélicoidales ou encore, a chevrons.

[0037] Il estprécisé que dans le cas d’'une denture hé-
licoidale ou a chevrons, au moins 'un des flancs de cha-
que pneumatique 110, notamment le flanc interne 110b
peut présenter une denture. Ainsi chaque pneumatique
110 présente une denture sur au moins un cété et peut
indifféeremment étre utilisé pour une roue droite 104 ou
une roue gauche 105 du fauteuil 100, sans étre contraint
par la géométrie particuliere de la denture lorsque celle-
ci présente un profil symétrique. Dans le premier mode
de réalisation illustré aux figures 1 a 4, on utilise des
pneumatiques 110 identiques comportant chacun une
denture hélicoidale a profil symétrique sur un flanc inter-
ne 110b, denture qui coopere avec des pignons 4 iden-
tiques (on comprend ayant des dentures identiques)
agenceés'un du cété delaroue arriére droite 104 etl’autre
de la roue arriere gauche 105 du fauteuil 100.

[0038] Quelque soitle mode de réalisation choisi (den-
ture droite, hélicoidale ou en chevron), on préférera uti-
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liser une denture symétrique. Par denture symétrique, il
est entendu, une denture permettant 'engrénement et la
transmission d’un effort, quel que soit le sens de rotation
du pignon 4 (par opposition a une denture asymétrique
dans laquelle un seul sens de rotation du pignon 4 per-
mettrait la transmission d’efforts).

[0039] Avantageusement, la denture présente un pas
compris entre 1 et 4 millimetres. D’'une maniére particu-
lierement avantageuse, la denture présente un pas d’en-
viron 3 millimétres, ce qui permet d’avoir un couple trans-
missible optimal pour un niveau de bruit réduit.

[0040] Le pignon 4 est de préférence réalisé en métal,
par exemple en acier par superposition de toles étam-
pées d'épaisseur comprise entre 0,5 et 2 mm ou par frai-
sage.

[0041] Ladentureduflanc110b, 110c du pneumatique
est de préférence constituée de mélange de caoutchouc
d’'une dureté Shore A comprise de préférence entre 55
et 95 et encore plus préférentiellement entre 75 et 95
pour favoriser la valeur de la force motrice transmissible
par le moteur. La denture est moulée en méme temps
que le pneumatique 110 ou alors, elle peut étre rapportée
sur un pneumatique 110 moulé précédemment.

[0042] Le moteur 2 est relié au fauteuil roulant par le
bras 6 mobile.
[0043] Telque celaseradétaillé, selonle mode de réa-

lisation ici présenté, le bras 6 mobile permet de manoeu-
vrer le moteur entre trois positions, une position em-
brayée (figures 1 et 2) dans laquelle la denture du pignon
4 est en contact (i.e. engrenée) avec la denture du pneu-
matique 110 (I'assistance électrique est alors possible),
une position débrayée (figure 3 et 4) dans laquelle le
pignon 4 n’est pas en contact avec le pneumatique 110
(i.e. non-engrené avec la denture du pneumatique 110,
en d’autres termes - légerement - éloigné du pneumati-
que 110) (le fauteuil 100 revient en mode manuel) et une
position de transport (figures 5 et 6) dans laquelle le pi-
gnon 4 est éloigné du pneumatique 110 et rétracté sous
le siege 103. En d’autres termes, le bras 6 permet d’ap-
procher ou d’éloigner le pignon 4 du pneumatique 110.
[0044] Il est remarquable qu’en position débrayée, le
moteur 2 reste a proximité de la roue 104 ou 105, et a
fortiori en position débrayée le pignon 4 n’est pas retracté
sous le siége 103. En outre, comme on peut le remarquer
sur les figures 3 et 4, une portion proximale 63 du bras
6 fixée au moteur 2 est orientée selon un axe sensible-
ment paralléle a un plan de la roue arriére 104 ou 105.
Cette disposition permet a un utilisateur de pouvoir aisé-
ment positionner le dispositif d’assistance électrique 1
en position embrayée, s’il le souhaite. A contrario, en
position de transport, le moteur est rétracté sous le siége
103, a distance de la roue 104 ou 105 (i.e. en position
de transport, le moteur 2 est plus loin de la roue 104 ou
105 qu’en position débrayée). En outre, comme on peut
leremarquer surlesfigures 5 et 6, en position de transport
la partie proximale 61 du bras 6 est orientée selon un
axe sensiblement perpendiculaire avec le plan de la roue
arriere 104 ou 105.
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[0045] La présence distincte d’une position débrayée
et d’'une position de transport est particulierement avan-
tageuse. En effet, la position débrayée est particuliere-
ment pratique lors du roulage, la proximité du moteur 2
avec la roue 104 ou 105 permet d’embrayer rapidement
le dispositif d’assistance électrique 1. En revanche la po-
sition débrayée ne permet pas de replier le fauteuil rou-
lant 100, ou du moins ne permet pas de replier le fauteuil
roulant 100 de maniére compacte, la partie systéme 1
formant une excroissance peu pratique pour le transport.
La position de transport, quant a elle, permet de replier
le fauteuil roulant 100 sans excroissance du systeme 1.
Ainsi, ces deux positions (position débrayée et position
de transport) sont complémentaires et ont des effets dif-
férents.

[0046] Lebras6 comprend une pince 61 adaptée pour
enserrer un tube 102 du fauteuil roulant 100.

[0047] La pince 61 présente deux demie-machoires.
Les deux demie-méachoires sont vissées l'une a l'autre.
Cet assemblage permet a la fois de pouvoir fixer, a vo-
lonté, le dispositif 1 sur un fauteuil roulant 100, tout en
garantissant une sécurité maximale. En effet, lorsque les
deux demie-méachoires sont vissées elles garantissent
une tenue fiable du dispositif 1.

[0048] En outre, selon le mode de réalisation ici pré-
senté, le bras 6 comprend une partie distale 62 et une
partie proximale 63, articulées 'une a l'autre.

[0049] La partie distale 62 est comprend la machoire
61 et la partie proximale 63 est reliée au moteur 2.
[0050] Une articulation relie la partie distale 62 et la
partie proximale 63. L’articulation est une liaison pivot
d’axe A. L’articulation est pourvue d’'une came 7.
[0051] En référence a la figure 7, la came 7 présente
un pergage central 71 et une enveloppe extérieure 72
sensiblement oblongue, et trois percages intérieurs 74.
Trois encoches 76, 77, et 78 sont ménagées dans I'en-
veloppe extérieure 72. Une surface sensiblement plane
79 sur I'enveloppe extérieure 72 fait office de surface de
travail en mode position embrayée. Tel que cela sera
décrit ultérieurement, les encoches 76 et 77 permettent
de verrouiller en rotation pour les modes respectivement
transport et débrayée la partie proximale 63 par rapport
a la partie distale 62. La surface sensiblement plane 79
quant a elle sert a maintenir un effort sensiblement cons-
tant entre le pignon 4 et la denture du flan interne du
pneumatique, ceci pour s'laccommoder d’éventuels voi-
lages de roues et autres imperfections de positionne-
ments entre pneumatique et systéme d’entrainement.
L’encoche 78 sert de butée au cas ou la roue du fauteuil
serait retirée alors que le systéme est en position em-
brayée, pour limiter la rotation du bras 63.

[0052] Le percage central 71, permet de relier, en pi-
vot, la partie distale 62 et la partie proximale 63. Les trois
percages intérieurs 74 permettent de fixer la came 7 a
la partie proximale 63, selon une liaison de type encas-
trement. Ainsi, la came 7 est mobile en rotation par rap-
port a la partie distale 62 mais est liée en rotation a la
partie proximale 63. En d’autres termes, une rotation de
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la came 7 entraine en rotation la partie proximale 63 par
rapport a la partie distale 62 qui est fixe et reliée au chas-
sis du fauteuil 100.

[0053] En outre, le dispositif d’assistance électrique 1,
comprend un levier 8 mobile en rotation d’axe A par rap-
port a la partie distale 62. Le levier 8 présente une ex-
trémité munie d’'un galet 81. Le galet 81 est configuré
pour étre engagé dans les encoches 76, 77 et 78, et en
appui sur la surface sensiblement plane 79.

[0054] Un ressort de rappel 82 tend a conserver une
force de contact entre le galet 81 et la came 7. Lorsque
le galet se trouve dans les encoches 76, 77 ou 78 (le
galet 81 dans I'encoche 78 n’est possible que lorsque la
roue est retirée du fauteuil), il s’agit de positions stables
dans lesquelles la partie proximale 63 est fixé en rotation
par rapport a la partie distale. Lorsque le galet se trouve
sur la surface sensiblement plane 79, la force de contact
du galet 81 sur cette surface sensiblement plane a pour
effet d’exercer un couple de rotation de la partie proxi-
male du bras 63 ayant pour conséquence un effort entre
le pignon 4 et le flan du pneumatique. Ce couple de ro-
tation est d0 au fait que la surface sensiblement plane
79 n’est pas normale a un rayon partant du centre de
rotation de la came 7.

[0055] Le passage d’'une position a l'autre peut étre
réalisé en manoeuvrant uniguement le moteur 2 ou la
partie proximale 63. Sous I'effort exercé, le galet 81 sort
de I'encoche 76, 77 ou 78, ou encore de la surface sen-
siblement plane 79 et glisse sur I'enveloppe extérieure
72.

[0056] En sus, le dispositif d’assistance électrique 1
comprend de fagon connue un potentiomeétre (non repré-
senté) ou un autre moyen permettant de réguler I'énergie
électrique fournie au moteur 2 et donc d’en ajuster la
vitesse de rotation.

[0057] Selon une disposition particulierement avanta-
geuse, un seul potentiométre peut commander plusieurs
moteurs 2.

[0058] Avantageusement, le dispositif d’assistance
électrique 1 comprend aussi une ou plusieurs batteries
électriques permettant d’alimenter le ou les moteurs 2.
[0059] L’homme du métier pourra utiliser des algorith-
mes connus de contréle du ou des moteurs 2 pour fournir
une assistance électrique optimale.

Fauteuil roulant

[0060] Selon un deuxiéme aspect, l'invention concer-
ne un fauteuil roulant 100 équipé d’un ou plusieurs dis-
positifs d’assistance électrique 1.

[0061] D’une maniére classique, le fauteuil roulant
100, est un fauteuil roulant manuel connu, comprenant
un chassis constitué d’une pluralité de tubes 102, un sie-
ge 103, deux roues arriére 104, 105 et deux roues avant
107. D’'une maniére traditionnelle, les deux roues arriére
104, 105 présentent un diamétre nettement supérieur au
diamétre des deux roues avant 107. Les deux roues ar-
riere 104,105 sont munies chacune d’une poignée an-
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nulaire 106. Les poignées annulaires 106 permettent a
un utilisateur de propulser et diriger le fauteuil roulant
100.

[0062] D’une maniére particulierement avantageuse,
chaque roue arriere 104,105 est munie d’un pneumati-
que 110. Chaque pneumatique 110 présente une bande
de roulement 110a destinée a entrer en contact avec le
sol, deux flancs 110b et 110c, dont un flanc interne 110b
(orienté vers le milieu du fauteuil 100 et un flanc externe
110c (orienté vers I'extérieur du fauteuil 100 et du cété
duquel on trouve la poignée annulaire 106).

[0063] Le fauteuil 100 est équipé d’au moins un dispo-
sitif d’assistance électrique 1 adapté pour coopérer avec
au moins une roue 104, 105, en particulier la roue arriere
104 droite ou gauche 105 (puisqu’il s’agit des roues de
plus grande taille supportant la majorité du poids de son
utilisateur, et donc capables de transmettre un effort de
traction important au sol sans perte d’adhérence entre
le pneumatique et le sol). Parabus de langage, on pourra
dire qu’au moins une roue 104, 105 du fauteuil est munie
du dispositif 1.

[0064] De facon préférée, le fauteuil 100 est équipé
d’au moins deux dispositifs d’assistance électrique 1, i.
€. au moins un pour chaque roue arriere 104 et 105, en
particulier I'un avec la roue arrieére gauche 105 et 'un la
roue arriére droite 104. Un tel mode de réalisation permet
une propulsion symétrique plus efficace, et permetméme
le cas échéant de faire tourner le fauteuil 100 en appli-
quantdes vitesses ou des couples de rotation différentes
a gauche et a droite. On comprend qu’il reste possible
de monter plusieurs dispositifs 1 sur une seule roue, de
sorte a démultiplier la puissance.

[0065] Comme expliqué, ledit pneumatique 110 d’'une
roue 104, 105 munie du dispositif 1 présente une denture
complémentaire d’'une denture du pignon 4 relié au rotor
22 dudit moteur 2 du dispositif d’assistance électrique 1
[0066] Avantageusement, au moins l'un des flancs
110b, 110c, et en particulier le flanc interne 110b, et pré-
férentiellement chacun des flancs 110b, 110c, présente
une denture hélicoidale symétrique, complémentaire de
la denture hélicoidale symétrique du pignon 4. Avanta-
geusement, la denture du flanc 110b présente un pas
compris entre 1 et 4 millimetres. D’'une maniére particu-
lierement avantageuse, la denture du flanc 110b présen-
te un pas d’environ 3 millimétres, ce qui permet d’avoir
un couple transmissible optimal pour un niveau de bruit
réduit. L'utilisation d’'une denture symétrique, qu’elle soit
droite ou hélicoidale, permet d’utiliser indistinctement, le
méme type de pneumatique 110 pour les roues arriere
droite 104 ou arriere gauche 105, i.e. on peut prévoir une
configuration dans laquelle chacune des roues arriére
104 est munie d’un dispositif 1, tout en ayant le méme
pneumatique 110 (présentant la denture symétrique sur
chacun de ses flancs 110b, 110c).

[0067] Dans un autre mode de réalisation, on utilise
une denture non symétrique (par exemple du type tel que
décrit dans la demande de brevet WO2014086727 de la
demanderesse) permettant d’augmenter encore le cou-
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ple transmissible. Cependant, I'utilisation d’'une telle den-
ture asymétrique nécessite d’avoir un pneu spécifique
gauche et un pneu spécifique droite, ou alors des pneus
identiques a gauche et a droite, mais avec une denture
sur les deux flancs, augmentant ainsi Iégérement le colt
de fabrication.

[0068] D’une maniére préférentielle, chaque moteur 2
est fixé par un bras 6 a proximité de chaque roue arriére
104, 105. De sorte que le pignon 4 relié a chaque moteur
2 puisse étre engrené a la denture du pneumatique 110
de la roue arriere 104, 105 correspondante.

[0069] Selon un premier mode de réalisation présenté
notamment aux figures 1 et 8, le dispositif 1 est orienté
de sorte que le moteur 2 soit vers les roues avant 107.
En d’autres termes, selon ce mode de réalisation, en
parcourant le dispositif 1 dans une direction allant des
roues avant 107 versles roues arriere 104, 105, on trouve
tout d’abord le moteur 2 puis le pignon 4.

[0070] Inversement, selon un deuxiéme mode de réa-
lisation présenté aux figures 9 et 10, le dispositif 1 est
orienté de sorte que le pignon 4 soit vers les roues avant
107. En d’autres termes, selon ce mode de réalisation,
en parcourant le dispositif 1 dans une direction allant des
roues avant 107 versles roues arriere 104, 105, on trouve
tout d’abord le pignon 4 puis le moteur 2. Ce second
mode de réalisation peut procurer un surplus d’ergono-
mie pour un utilisateur et peut permettre d’éviter une
éventuelle collision du moteur 2 avec des objets a I'avant
du fauteuil, tels que des pieds de tables par exemple. De
plus, ce second mode de réalisation rend le systéme plus
discret, en dissimulant les moteurs derriére les roues, ce
qui est avantageux pour les utilisateurs.

[0071] Lors du roulage, les bras 6 permettent de ma-
noeuvrer les pignons 4 entre une position embrayée dans
laquelle les pignons 4 sont engrenés chacun a une den-
ture du pneumatique 110 correspondant, et une position
débrayée dans laquelle les pignons 4 sont écartés des
pneumatiques 110.

[0072] En d’autres termes, en position embrayée, les
pignons 4 sont engrenés aux pneumatiques et les mo-
teurs 2 peuvent appliquer un couple sur les roues arriére
104, 105. En position débrayée, les pignons sont a dis-
tance des pneumatiques et les moteurs 2 ne peuvent
appliquer aucun couple aux roues arriere 104, 105.
[0073] En sus, les bras permettent aussi de manceu-
vrer les dispositifs d’assistances électrique 1 en position
de transport. Dans cette position, les pignons 4 sont éloi-
gnés des pneumatiques 110 et sont rétractés sous le
siege 103. Cette disposition est particulierement utile
lorsque le fauteuil roulant est placé par exemple dans le
coffre d’un véhicule. Cette position de transport est éga-
lement utile lorsque I'utilisateur s’installe seul au volant
d’'un véhicule automobile, pour faire passer le cadre du
fauteuil latéralement entre ses genoux et le volant, jus-
que sur le siege passager, et inversement pour redes-
cendre seul du véhicule et s’installer a nouveau sur son
fauteuil roulant. En étant rétractés sous le siege 103, les
dispositifs d’assistance électrique 1 sont moins exposés
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a d’éventuels accrochages, ou chocs, qui pourraient les
endommager. De plus, cette disposition est particuliere-
ment avantageuse, dans le cas d’un fauteuil roulant 100
pliable.

[0074] Selon une disposition particuliere, un seul po-
tentiométre peut permettre de commander la vitesse ou
le couple de rotation des deux moteurs 2.

[0075] A l'usage, un utilisateur, peut actionner I'assis-
tance électrique en plagant les bras 6 en position em-
brayée. Les moteurs 2 pourront alors exercer un couple
sur les roues arriere 104, 105. La force transmise par les
moteurs 2 soulagera l'utilisateur qui aura moins d’effort
a fournir pour déplacer le fauteuil roulant a la force de
ses bras. Il est précisé que l'assistance électrique ne
permet pas a elle seule de déplacer le fauteuil roulant
100. Le potentiometre permet d’ajuster la puissance de
I'assistance électrique fournie. L’utilisateur peut a tout
moment placer les bras 6 en position débrayée ou de
transport, déconnectant ainsi I'assistance électrique. En
position débrayée, ou de transport, I'utilisateur déplace
le fauteuil roulant 100 uniquement a la force de ses bras.
[0076] Ainsi, I'invention propose un dispositif d’assis-
tance électrique adaptable sur un fauteuil roulant 100
manuel, permettant une utilisation du fauteuil roulant 100
sans l'assistance électrique, et permettant de rétracter
les dispositifs d’assistance pour faciliter le transport du
fauteuil roulant 100.

Revendications

1. Dispositif d’assistance électrique (1) pour un fauteuil
roulant (100) présentant un siége (103), et au moins
une roue arriere (104, 105) présentant un pneuma-
tique (110), le dispositif d’assistance électrique (1)
comprenant :

- au moins un moteur (2) présentant un rotor
(22) relié a un pignon (4) denté adapté pour en-
grener une denture complémentaire du pneu-
matique (110), et

- un bras (6) mobile permettant de relier ledit
moteur (2) au fauteuil roulant (100),

le dispositif d’assistance électrique (1) étant carac-
térisé en ce que le bras (6) mobile permet de ma-
noeuvrer ledit moteur (2) entre une position em-
brayée dans laquelle le pignon (4) est en contact
avec la denture complémentaire dudit pneumatique
(110), une position débrayée dans laquelle le pignon
(4) n’est pas en contact avec la denture complémen-
taire dudit pneumatique (110) et une position de
transport dans laquelle le pignon (4) est éloigné du
pneumatique (110) et rétracté sous le siege (103).

2. Dispositif d’assistance électrique (1) selon la reven-
dication 1, dans lequel le bras (6) comprend une ca-
me (7) permettant de positionner et maintenir le dis-
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positif d’assistance électrique (1) en position em-
brayée, en position débrayée ou en position de trans-
port.

Dispositif d’assistance électrique (1) selon la reven-
dication 2, danslequel la came (7) présente au moins
trois encoches (76, 77, 78), et une surface sensible-
ment plane (79), adaptées chacune pour coopérer
avec un galet (81) d’un levier (8) mobile, pour main-
tenir le dispositif d’assistance électrique (1) en posi-
tion embrayée, en position débrayée ou en position
de transport.

Dispositif d’assistance électrique (1) selon la reven-
dication 3, dans lequel le levier (8) mobile en rotation
parrapportau bras (6) comprend le galet (81) adapté
pour étre engagé dans une encoche (76, 77, 78) ou
sur la surface sensiblement plane 79 de la came (7)
pour maintenir le dispositif d’assistance électrique
(1) en position embrayée, en position débrayée ou
en position de transport.

Dispositif d’assistance électrique (1) selon la reven-
dication 4, dans lequel le levier (8) comprend a une
extrémité le galet (81) maintenant un effort contre
une came (7) par l'intermédiaire d’un ressort de rap-
pel (82).

Dispositif d’assistance électrique (1) selon quelcon-
que des revendications précédentes, dans lequel le
bras (6) comprend une partie distale (62) destinée
a étre reliée au fauteuil roulant (100) et une partie
proximale (63) reliée au moteur (2), la partie distale
(62) et la partie proximale (63) étant articulées 'une
a l'autre par une articulation concentrique a la came

(7).

Fauteuil roulant (100) comprenant un siege (103) et
deux roues arriere (104, 105) présentant chacune
un pneumatique (110), caractérisé en ce qu’il com-
prend au moins un dispositif d’assistance électrique
(1) selon 'une des revendications 1 a 6.

Fauteuil roulant (100) selon la revendication 7, com-
prenant un chassis constitué d’'une pluralité de tubes
(102), un siege (103), et deux roues arriere (104,
105) caractérisé en ce qu’il comprend deux dispo-
sitifs d’assistance électrique (1), positionnés en
sous-face du siege (103), reliés chacun a un tube
(102) et adaptés chacun pour engrener un pneuma-
tique (110) d’'une roue arriere (104, 105) correspon-
dante.

Fauteuil roulant (100) selon la revendication 8, com-
prenant un dispositif d’assistance électrique (1) se-
lon la revendication 6, dans lequel la partie distale
(62) du bras (6) de chaque dispositif d’assistance
électrique (1) est reliée a un tube (102).
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Patentanspriiche

1.

Elektrische Hilfsvorrichtung (1) fur einen Rollstuhl
(100), der einen Sitz (103) aufweist und mindestens
ein Hinterrad (104, 105), das einen Reifen (110) auf-
weist, wobei die elektrische Hilfsvorrichtung (1) um-
fasst:

- mindestens einen Motor (2), der einen Rotor
(22) aufweist, der mit einem Zahnrad (4) ver-
bundenist, das geeignetist, in eine komplemen-
tare Zahnung des Reifens (110) einzugreifen,
und

- einen beweglichen Arm (6), der erlaubt, den
Motor (2) mit dem Rollstuhl (100) zu verbinden,

wobei die elektrische Hilfsvorrichtung (1) dadurch
gekennzeichnet ist, dass der bewegliche Arm (6)
erlaubt, den Motor (2) zwischen einer eingekoppel-
ten Position, in welcher das Zahnrad (4) mit der kom-
plementaren Zahnung des Reifens (110) im Kontakt
ist, einer entkoppelten Position, in welcher das Zahn-
rad (4) mit der komplementaren Zahnung des Rei-
fens (110) nicht im Kontakt ist und einer Transport-
position, in welcher das Zahnrad (4) vom Reifen
(110) entfernt und unter den Sitz (103) zuriickgezo-
gen ist, zu bewegen.

Elektrische Hilfsvorrichtung (1) nach Anspruch 1,
wobei der Arm (6) einen Nocken (7) umfasst, der
erlaubt, die elektrische Hilfsvorrichtung (1) in einge-
koppelte Position, in entkoppelte Position oder in
Transportposition zu positionieren und zu halten.

Elektrische Hilfsvorrichtung (1) nach Anspruch 2,
wobei der Nocken (7) mindestens drei Kerben (76,
77, 78) aufweist und eine etwa ebene Oberflaiche
(79), die jeweils fur das Zusammenwirken mit einer
Rolle (81) eines beweglichen Hebels (8) geeignet
sind, um die elektrische Hilfsvorrichtung (1) in ein-
gekoppelter Position, in entkoppelter Position oder
in Transportposition zu halten.

Elektrische Hilfsvorrichtung (1) nach Anspruch 3,
wobei der im Verhaltnis zum Arm (6) rotatorisch be-
wegliche Hebel (8) die Rolle (81) umfasst, die zum
Eingreifen in eine Kerbe (76, 77, 78) oder auf der
etwa ebenen Oberflache (79) des Nockens (7) ge-
eignet ist, um die elektrische Hilfsvorrichtung (1) in
eingekoppelter Position, in entkoppelter Position
oder in Transportposition zu halten.

Elektrische Hilfsvorrichtung (1) nach Anspruch 4,
wobei der Hebel (8) an einem Ende die Rolle (81)
umfasst, die Uber eine Rickstellfeder (82) eine Kraft
gegen einen Nocken (7) aufrechterhalt.

Elektrische Hilfsvorrichtung (1) nach einem der vo-
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rangehenden Anspriiche, wobei der Arm (6) einen
distalen Teil (62) umfasst, der bestimmt ist, mit dem
Rollstuhl (100) verbunden zu sein, und einen proxi-
malen Teil (63), der mit dem Motor (2) verbunden
ist, wobei der distale Teil (62) und der proximale Teil
(63) durch ein konzentrisches Gelenk am Nocken
(7) miteinander gelenkig verbunden sind.

Rollstuhl (100), der einen Sitz (103) und zwei Hin-
terrader (104, 105) umfasst, die jeweils einen Reifen
(110) aufweisen, dadurch gekennzeichnet, dass
er mindestens eine elektrische Hilfsvorrichtung (1)
nach einem der Anspriiche 1 bis 6 umfasst.

Rollstuhl (100) nach Anspruch 7, der ein Fahrgestell
umfasst, das aus einer Vielzahl von Rohren (102),
einem Sitz (103) und zwei Hinterradern (104, 105)
besteht, dadurch gekennzeichnet, dass er zwei
elektrische Hilfsvorrichtungen (1) umfasst, die ander
Unterseite des Sitzes (103) positioniert, jeweils mit
einem Rohr (102) verbunden und jeweils geeignet
sind, in einen Reifen (110) eines entsprechenden
Hinterrads (104, 105) einzugreifen.

Rollstuhl (100) nach Anspruch 8, der eine elektrische
Hilfsvorrichtung (1) nach Anspruch 6 umfasst, wobei
der distale Teil (62) des Arms (6) jeder elektrischen
Hilfsvorrichtung (1) mit einem Rohr (102) verbunden
ist.

Claims

Electric assistance device (1) for a wheelchair (100)
having aseat(103), and at least one rear wheel (104,
105) having a tire (110), the electric assistance de-
vice (1) comprising :

- at least one motor (2) having a rotor (22) con-
nected to atoothed pinion (4) adapted to engage
a complementary toothing of the tire (110), and
- a mobile arm (6) for connecting said motor (2)
to the wheelchair (100),

the electric assistance device (1) being character-
ized in that the movable arm (6) makes it possible
to maneuver said motor (2) between an engaged
position in which the pinion (4) is in contact with the
complementary toothing of said tire (110), a disen-
gaged position in which the pinion (4) is notin contact
with the complementary toothing of said tire (110),
and a transport position in which the pinion (4) is
moved away from the tire (110) and retracted under
the seat (103).

The electric assist device (1) according to claim 1,
wherein the arm (6) comprises a cam (7) for posi-
tioning and holding the electric assist device (1) in
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an engaged position, a disengaged position or a
transport position.

The electric assist device (1) according to claim 2,
wherein the cam (7) has at least three notches (76,
77, 78), and a substantially flat surface (79), each
adapted to cooperate with a roller (81) of a movable
lever (8), to hold the electric assist device (1) in an
engaged position, in a disengaged position or in a
transport position.

The electric assist device (1) according to claim 3,
wherein the lever (8) rotatable with respect to the
arm (6) comprises the roller (81) adapted to be en-
gaged in a notch (76, 77, 78) or on the substantially
flat surface 79 of the cam (7) to hold the electric assist
device (1)in the engaged position, in the disengaged
position or in the transport position.

The electric assist device (1) according to claim 4,
wherein the lever (8) comprises at one end the roller
(81) maintaining aforce againstacam (7)viaareturn
spring (82).

An electric assist device (1) according to any of the
preceding claims, wherein the arm (6) comprises a
distal portion (62) to be connected to the wheelchair
(100) and a proximal portion (63) connected to the
motor (2), the distal portion (62) and the proximal
portion (63) being articulated to each other by a joint
concentric to the cam (7).

Wheelchair (100) comprising a seat (103) and two
rearwheels (104, 105)each having a tire (110), char-
acterized in that it comprises at least one electric
assistance device (1) according to one of claims 1
to 6.

A wheelchair (100) according to claim 7, comprising
a frame made up of a plurality of tubes (102), a seat
(103), and two rear wheels (104, 105), character-
ized in that it comprises two electric assistance de-
vices (1), positioned on the underside of the seat
(103), each connected to a tube (102) and each
adapted to engage a tire (110) of a corresponding
rear wheel (104, 105).

A wheelchair (100) according to claim 8, comprising
an electric assist device (1) according to claim 6,
wherein the distal portion (62) of the arm (6) of each
electricassistdevice (1) is connected to a tube (102).
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[Fig. 7]
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[Fig. 9]
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