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TROTTINETTE MOTORISEE 
Arriere-plan de I'invention 

La presente invention a pour objet une trottinette motorisee. Elle 
trouve en particulier une application pour la pratique de loisirs de plein-air 

5 ou pour des deplacements de moyennes ou longues distances, en 
particulier en milieu urbain, par exemple dans le cadre de I'intermodalite. 

Par intermodalite, on comprend la combinaison de differents modes 
de transport, tels que la marche, la bicyclette, la trottinette, le metro, le 
bus,... utilisee sur un unique parcours. 

10 On connait des trottinettes motorisees dont la puissance du moteur 
est commandee par un organe de commande actionne par I'utilisateur. 

Une telle trottinette est en particulier proposee par le document US 
2002/170 763, qui decrit une trottinette comportant un cadre, une roue 
avant et une roue arriere fixees au cadre, un moteur configure pour 

15 entrainer en rotation la roue arriere, et un organe de commande du 
moteur. 

En actionnant I'organe de commande, I'utilisateur choisit I'une des 
puissances predetermines du moteur, et, par suite, la vitesse de la 
trottinette. 

20 On connait egalement des trottinettes motorisees dont I'organe de 
commande comporte une gachette disposee, par exemple, sur le guidon 
de la trottinette. 

En actionnant la gachette, par exemple en la pivotant autour de 
I'axe du guidon, I'utilisateur modifie la puissance du moteur, de maniere 

25 similaire a I'actionnement de I'organe de commande d'un cyclomoteur. 
Neanmoins, de tels produits ne satisfont pas les utilisateurs qui 

souhaitent beneficier d'une assistance permettant de reduire I'effort 
musculaire afin, par exemple, de parcourir des distances plus longues 
qu'avec une trottinette habituelle, tout en conservant la possibility de 

30 pratiquer la trottinette de maniere traditionnelle, c'est-a-dire, par exemple, 
en maintenant un pied sur le cadre de la trottinette, alors que I'autre pied 
applique des impulsions sur le sol. En outre, de tels produits ne 
permettent pas d'adapter de maniere automatique la puissance du moteur 
aux efforts exerces par I'utilisateur. 

35 
Obiet et resume de I'invention 
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La presente invention a pour but de resoudre, parmi d'autres, les 
insuffisances decrites plus haut des trottinettes motorisees existantes, en 
proposant une trottinette motorisee dont la puissance du moteur est 
commandee par les efforts exerces par I'utilisateur. 

5 Ce but est atteint par le fait que I'invention porte sur une trottinette 
dont I'organe de commande com porte : 

- des moyens de detection deceleration pour detecter une phase 
deceleration de la trottinette ; 

- des moyens de detection de deceleration pour detecter une 
10 phase de deceleration de la trottinette ; 

- I'organe de commande etant configure pour actionner le moteur 
lorsqu'une phase de deceleration ayant une duree au moins 
egale a un premier seuil predetermine a ete detectee par les 
moyens de detection de deceleration apres qu'une phase 

15 d'acceleration a ete detectee par les moyens de detection 
d'acceleration. 

Ainsi, ce dispositif est configure de maniere que le moteur est 
actionne en fonction des efforts exerces par I'utilisateur. 

Par acceleration et deceleration de la trottinette, on comprend une 
20 phase au cours de laquelle, respectivement, la vitesse de la trottinette 

augmente et diminue. 
Plus particulierement, I'organe de commande est configure pour 

actionner le moteur apres qu'un effort musculaire a ete exerce par 
I'utilisateur. 

25 Par effort musculaire, on comprend, par exemple et de maniere non 
limitative, une impulsion donnee par I'utilisateur a la trottinette permettant 
de mettre ou de maintenir la trottinette en mouvement, I'utilisateur 
appliquant, par I'une de ses jambes, une pression sur le sol, alors que 
I'autre jambe est maintenue sur la cadre de la trottinette, et plus 

30 particulierement sur la plateforme disposee entre les roues avant et 
arriere. 

Le fait de conditionner I'actionnement du moteur a une detection 
d'une phase de deceleration suivant la detection d'une phase 
d'acceleration permet de ne pas actionner le moteur si I'utilisateur exerce 

35 une impulsion sur la trottinette, ce qui risquerait, entre autres, de 
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perturber I'utilisation traditionnelle et manuelle de la trottinette par 
I'utilisateur. 

L'organe de commande peut done etre desactive de sorte que la 
trottinette motorisee selon la presente invention ne supprime pas la 

5 possibility pour I'utilisateur de mettre ou de maintenir en mouvement la 
trottinette au moyen des efforts musculaires traditionnels. 

Par ailleurs, le fait de conditionner I'actionnement du moteur a une 
detection d'une phase de deceleration suffisamment longue permet de ne 
pas actionner le moteur lorsque I'utilisateur exerce une nouvelle impulsion, 

10 de maniere sensiblement immediate apres I'acceleration detectee par les 
moyens de detection d'acceleration. 

En d'autres termes, I'organe de commande est configure de 
maniere que, lorsque I'utilisateur exerce differentes impulsions 
consecutives de maniere rapprochee, par exemple pour initier le 

15 mouvement de la trottinette apres son immobilisation, le moteur n'est pas 
actionne, de maniere a ne pas perturber les efforts exerces par 
I'utilisateur. 

Par impulsions successives rapprochees, on comprend des 
impulsions qui sont exercees par I'utilisateur sans qu'une duree superieure 

20 au premier seuil predeterminee ne s'ecoule entre la fin de la phase 
d'acceleration detectee par les moyens de detection d'acceleration a Tissue 
d'une premiere impulsion, et le debut de la phase d'acceleration, 
egalement detectee par les moyens de detection d'acceleration, a Tissue 
de Timpulsion suivante. Dit autrement, deux impulsions successives 

25 doivent avoir lieu dans un delai inferieur au premier seuil predetermine. 
Par fin de la phase d'acceleration, on comprend le moment qui 

precede le moment ou la vitesse de la trottinette commence a decroitre, 
par exemple du fait des frottements de la trottinette sur la route sur 
laquelle elle evolue. 

30 Lorsque I'utilisateur n'exerce plus de nouvelle impulsion sur la 
trottinette, la trottinette decrit une phase de deceleration detectee par les 
moyens de detection de deceleration ; lorsque les moyens de detection de 
deceleration detectent une phase de deceleration dont la duree est 
superieure au premier seuil predetermine, le moteur est actionne, de 

35 maniere a supprimer la deceleration de la trottinette. 
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En d'autres termes, I'organe de commande du moteur est configure 
pour actionner le moteur de maniere a suppleer les efforts musculaires 
exerces par I'utilisateur. 

L'invention est declinee ci-apres dans une serie de variantes de 
5 realisation, qui peuvent etre considerees seules ou en combinaison avec 

une ou plusieurs des precedentes. 
Avantageusement, I'organe de commande est configure pour 

actionner le moteur apres detection de ladite phase de deceleration de 
sorte que la vitesse de la trottinette soit maintenue a une vitesse de 

10 consigne. 
Par cette disposition, I'organe de commande est configure de 

maniere que le moteur est actionne pour supprimer la deceleration 
naturelle de la trottinette inherente, par exemple, aux forces de 
frottement. 

15 De maniere avantageuse, la vitesse de consigne est fonction de la 
vitesse de declenchement. Par vitesse de declenchement, on comprend la 
vitesse de la trottinette au moment de I'actionnement du moteur. 

La vitesse de declenchement peut done correspondre a la vitesse 
de la trottinette a la fin de la duree de la phase de deceleration detectee 

20 par les moyens de deceleration ; alternativement, elle peut correspondre a 
une vitesse inferieure a la vitesse de la trottinette a la fin de la duree de la 
phase de deceleration detectee par les moyens de deceleration, dans 
I'hypothese ou le moteur n'est pas actionne de maniere simultanee a la fin 
de la duree de la phase de deceleration detectee, mais de maniere 

25 legerement posterieure, la vitesse de la trottinette continuant, dans cette 
hypothese, a diminuer. 

Ainsi, I'organe de commande est configure de maniere que 
I'assistance de la trottinette est fonction des efforts exerces par 
I'utilisateur qui ont permis d'atteindre la vitesse de declenchement. On 

30 comprend done que I'organe de commande est configure de maniere que 
I'assistance generee par I'actionnement du moteur est exercee de maniere 
a ne pas surprendre I'utilisateur, par une puissance du moteur qui serait 
independante de la vitesse de la trottinette detectee a Tissue de la phase 
de deceleration detectee par les moyens de detection de deceleration dont 

35 la duree depasse le premier seuil predetermine. 
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De preference, la vitesse de consigne est egale a la vitesse de la 
trottinette au moment de I'actionnement du moteur. 

Par cette disposition, I'assistance generee par I'actionnement du 
moteur est particulierement fluide, et n'entraine aucune acceleration ou 

5 deceleration soudaine et brusque, de nature a surprendre I'utilisateur, 
voire a le destabilises 

Avantageusement, I'organe de commande est configure pour 
determiner une vitesse en fin de ladite phase de deceleration, et pour 
actionner le moteur apres detection de ladite phase de deceleration de 

10 sorte que la vitesse de la trottinette soit superieure a la vitesse determinee 
en fin de ladite phase de deceleration. 

Par cette disposition, I'assistance fournie par I'actionnement du 
moteur permet de reduire, voire de supprimer, les effets de la deceleration 
pendant la duree sensiblement egale au premier seuil predetermine de la 

15 phase de deceleration detectee par les moyens de detection de 
deceleration. En d'autres termes, I'organe de commande est configure de 
maniere a actionner le moteur pour que la vitesse de la trottinette 
motorisee se rapproche de la vitesse cible que I'utilisateur souhaite faire 
prendre a la trottinette, a Tissue de la/des impulsion(s) qu'il a exercee(s). 

20 De maniere avantageuse, I'organe de commande est configure pour 
actionner le moteur pendant une duree predeterminee. 

Par cette disposition, le moteur n'est pas actionne de maniere 
continue, permettant ainsi d'alterner les phases de propulsion manuelle, 
au moyen par exemple d'impulsions exercees de maniere traditionnelle par 

25 I'utilisateur, et les phases de propulsion assistee, par I'actionnement du 
moteur. En outre, par cette disposition, la capacite d'assistance de la 
trottinette, qui combine ainsi differents modes de propulsion, est accrue. 

De preference, I'organe de commande est configure pour stopper 
I'actionnement du moteur lorsqu'une nouvelle phase d'acceleration est 

30 detectee alors que le moteur est actionne. 
Par cette disposition, Tutilisation de maniere traditionnelle de la 

trottinette, au moyen d'impulsions exercees par I'utilisateur, n'est pas 
empechee par I'actionnement du moteur. 

Avantageusement, I'organe de commande est configure pour 
35 actionner a nouveau le moteur lorsqu'une nouvelle phase de deceleration 

ayant une duree au moins egale au premier seuil predetermine a ete 
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detectee par les moyens de detection de deceleration apres la nouvelle 
phase d'acceleration. 

Ainsi, les phases d'assistance par I'actionnement du moteur et de 
propulsion manuelle par les impulsions exercees par I'utilisateur peuvent 

5 s'enchainer de maniere fluide et intuitive, permettant ainsi d'allier les 
avantages d'une assistance motorisee a la pratique sportive inherente au 
deplacement en trottinette. L'utilisateur peut done decider d'augmenter la 
vitesse de consigne en donnant une nouvelle impulsion. 

De maniere avantageuse, la trottinette comporte en outre un 
10 dispositif de determination de la vitesse de la trottinette, et I'organe de 

commande est configure pour stopper I'actionnement du moteur 
lorsqu'une variation positive de la vitesse de la trottinette superieure a un 
deuxieme seuil predetermine est detectee. 

Ainsi, lorsque la vitesse de la trottinette depasse la vitesse de 
15 consigne de la trottinette de plus du deuxieme seuil predetermine, ou, en 

d'autres termes, lorsque la vitesse de la trottinette augmente de plus du 
deuxieme seuil predetermine par rapport a la vitesse de consigne, 
I'actionnement du moteur est interrompu. Par cette disposition, la securite 
de I'utilisateur ainsi que celle des personnes evoluant a proximite de la 

20 trottinette ne sont pas compromises par le dispositif selon la presente 
invention, I'assistance motorisee ne venant pas s'ajouter aux effets de 
cette augmentation de la vitesse qui peut etre due, par exemple et de 
maniere non limitative, a une pente descendante de la route sur laquelle 
la trottinette est deplacee, a une nouvelle impulsion exercee par 

25 I'utilisateur,... 
De preference, I'organe de commande est configure pour stopper 

I'actionnement du moteur lorsque la variation positive de la vitesse de la 
trottinette est superieure au deuxieme seuil predetermine pendant une 
duree superieure a un troisieme seuil predetermine. 

30 Par cette disposition, I'actionnement du moteur n'est pas stoppe par 
une acceleration superieure au deuxieme seuil predetermine pendant une 
duree inferieure au troisieme seuil predetermine. En d'autres termes, 
I'assistance de la trottinette n'est pas stoppee par une acceleration 
brusque mais breve, une telle acceleration accidentelle pouvant se 

35 produire, par exemple, du fait d'asperites de la route ou d'un contact avec 
la bordure d'un trottoir. 
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Par acceleration accidentelle, on comprend toute acceleration 
distincte d'une acceleration causee de maniere volontaire par une 
impulsion donnee par I'utilisateur a la trottinette. 

Avantageusement, I'organe de commande est configure de maniere 
5 a ne pas actionner le moteur lorsque la vitesse de la trottinette est 

superieure a un quatrieme seuil predetermine. 
En d'autres termes, la vitesse maximale atteignable par la 

motorisation est inferieure au quatrieme seuil predetermine. 
Par cette disposition, la trottinette ne peut pas etre maintenue, par 

10 I'actionnement du moteur, a une vitesse superieure au quatrieme seuil 
predetermine, de maniere a ne pas compromettre la securite de 
I'utilisateur et des autres usagers de I'espace sur lequel la trottinette 
evolue. Cette disposition permet en particulier de se conformer aux 
usages attendus sur I'espace public, par exemple lorsque la trottinette 

15 evolue sur un trottoir. 
De maniere avantageuse, I'organe de commande est configure de 

maniere a ne pas actionner le moteur lorsque la vitesse de la trottinette 
est inferieure a un cinquieme seuil predetermine. 

Par cette disposition, le moteur n'est pas actionne de maniere 
20 intempestive, par exemple lorsque I'utilisateur marche a cote de la 

trottinette. 
De preference, la trottinette comporte en outre un dispositif de 

freinage, et I'organe de commande est configure pour stopper 
I'actionnement du moteur lorsque le dispositif de freinage est actionne. 

25 Ainsi, de maniere simple et intuitive, I'actionnement du moteur est 
stoppe, pour permettre a I'utilisateur de reduire de maniere efficace et 
rapide la vitesse de la trottinette et ainsi de s'adapter aux contraintes 
rencontrees. 

30 Breve description des dessins 
D'autres caracteristiques et avantages de I'invention apparaitront 

plus clairement et de maniere complete a la lecture de la description ci-
apres d'un mode de realisation prefere, donne a titre d'exemple non 
limitatif et en reference aux dessins annexes suivants sur lesquels : 

35 - les figures 1A et IB represented schematiquement un exemple 
de trottinette selon la presente invention ; et 



WO 2015/091074 8 PCT/EP2014/076931 

- les figures 2A, 2B et 2C represented schematiquement 
differents exemples devolutions temporelles de la vitesse de la 
trottinette selon la presente invention. 

5 Description detaillee de I'invention 
Dans I'exemple represents aux figures 1A et IB, la trottinette 10 

selon I'invention comporte, de maniere traditionnelle, un cadre 12, une 
roue avant 20 et une roue arriere 22. 

Le cadre 12 de la trottinette 10 comporte une plateforme 14 
10 disposee entre les roues avant 20 et arriere 22, et une colonne de 

direction 16 dont une extremite est fixee a la roue avant 20, la colonne 
de direction 16 comportant un guidon 18 a son extremite opposee. 

En outre, la trottinette 10 selon la presente invention comporte un 
moteur 24 configure pour entrainer en rotation la roue avant 20 et un 

15 organe de commande 26 configure pour commander le moteur 24. 
Par exemple, et de maniere non limitative, le moteur 24 de la 

trottinette 10 est un moteur electrique monte sur le moyeu de la roue 
avant 20, la trottinette 10 comportant en outre une batterie 28 disposee 
entre la colonne de direction 16 et la plateforme 14. 

20 On pourrait bien evidemment concevoir, et sans sortir du cadre de 
la presente invention, tout autre type de moteur, tel qu'un moteur a 
combustion, configure pour entrainer en rotation Tune ou I'autre des roues 
avant 20 et arriere 22. 

La trottinette 10 comporte par ailleurs un dispositif de freinage 30, 
25 qui peut etre actionne, par exemple et de maniere non limitative, depuis le 

guidon 18 de la trottinette 10, le dispositif de freinage etant configure 
pour s'opposer a la rotation de la roue avant 20. 

La trottinette 10 comporte aussi un dispositif de determination de 
la vitesse de la trottinette ; par exemple et de maniere non limitative, le 

30 dispositif de determination de la vitesse est un capteur 11 monte sur la 
roue arriere 22 et configure pour acquerir, a des intervalles reguliers 
separes d'une periode to, la vitesse de la trottinette 10. II peut aussi 
s'agir d'un capteur de vitesse de rotation de Tune des deux roues de la 
trottinette. 

35 Par ailleurs, I'organe de commande 26 comporte en particulier des 
moyens de detection d'acceleration 26a et des moyens de detection de 
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deceleration 26b, configures pour detecter respectivement une phase 
d'acceleration et une phase de deceleration de la trottinette 10. 

L'organe de commande 26 est configure pour actionner le moteur 
24, et ainsi entrainer en rotation la roue avant 20 de la trottinette 10, si 

5 certaines conditions, qui apparaitront plus clairement a la description des 
figures 2A, 2B et 2C, sont remplies. 

Les figures 2A, 2B et 2C represented schematiquement des 
exemples devolutions temporelles de la vitesse de la trottinette 10 selon 
la presente invention. 

10 Plus particulierement, les figures 2A, 2B et 2C represented les 
evolutions de la vitesse de la trottinette 10, en fonction des actions 
exercees par I'utilisateur de la trottinette 10, ces actions pouvant consister 
en des impulsions iO, il, i2, i3, i4, i5 appliquees par I'utilisateur sur la 
trottinette 10, ou un actionnement fl du dispositif de freinage 30. 

15 Les figures 2A, 2B et 2C represented des premier si, deuxieme 
s2, troisieme s3, quatrieme s4, et cinquieme s5 seuils predetermines qui 
seront decrits plus en detail par la suite. 

Dans cet exemple non limitatif, le premier seuil predetermine si a 
une valeur de 200 ms ; le deuxieme seuil predetermine s2 a une valeur de 

20 10 tours par minute ; le troisieme seuil predetermine s3 a une valeur de 
200 ms ; le quatrieme seuil predetermine s4 a une valeur de 400 tours 
par minute ; le cinquieme seuil predetermine s5 a une valeur de 100 tours 
par minute. 

Par ailleurs, les figures 2A, 2B et 2C represented alternativement 
25 en traits pointilles et en traits pleins, les phases au cours desquelles la 

trottinette fonctionne respectivement de maniere manuelle, grace aux 
efforts musculaires exerces par I'utilisateur, et avec I'assistance du moteur 
24 actionne par I'organe de commande 26. 

A des fins de clarte, la partie inferieure de la figure 2A represente 
30 les periodes au cours desquelles le moteur 24 est actionne par I'organe de 

commande 26, la hauteur des differents paves etant fonction de la vitesse 
a laquelle la trottinette 10 est maintenue lors des differentes phases 
d'actionnement du moteur 24. 

De maniere traditionnelle, la trottinette 10 etant initialement 
35 arretee, afin de la mettre en mouvement, I'utilisateur exerce une premiere 

impulsion iO. 
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Tel que represents sur la figure 2A, les mesures de vitesse 
realisees periodiquement par le capteur 11 toutes les tO ms, avec tO 
valant, par exemple et de maniere non limitative, 40 ms, sont 
croissantes; les moyens de detection d'acceleration 26a detectent ainsi 

5 une phase d'acceleration. 
La vitesse atteinte par la trottinette 10 a I'issue de cette premiere 

impulsion iO est inferieure au cinquieme seuil predetermine s5. 
L'organe de commande 26 est configure de maniere a ne pas 

actionner le moteur 24 lorsque la vitesse de la trottinette 10, determinee 
10 par le dispositif de determination de la vitesse, est inferieure au cinquieme 

seuil predetermine s5 ; le moteur 24 n'est done pas actionne a I'issue de 
cette premiere impulsion iO. 

Apres la detection par les moyens de detection d'acceleration 26a 
de I'organe de commande 26 de la phase d'acceleration causee par la 

15 premiere impulsion iO, les moyens de detection de deceleration 26b 
detectent une phase de deceleration pendant une duree inferieure au 
premier seuil predetermine si. 

L'organe de commande 26 est configure de maniere a actionner le 
moteur 24 lorsqu'une phase de deceleration ayant une duree superieure 

20 ou egale au premier seuil predetermine si a ete detectee par les moyens 
de detection de deceleration apres qu'une phase d'acceleration a ete 
detectee par les moyens de detection d'acceleration ; le moteur 24 n'est 
done pas actionne au cours de cette phase de deceleration. 

L'utilisateur exerce ensuite une nouvelle impulsion il. 
25 Tel que represents sur la figure 2A, a la suite de cette impulsion il, 

les moyens de detection d'acceleration detectent une acceleration de la 
trottinette, au cours de laquelle sa vitesse, determinee par le dispositif de 
determination de la vitesse, depasse le cinquieme seuil predetermine s5, 
jusqu'a atteindre la vitesse vml, representee sur la figure 2B. 

30 Par exemple, et de maniere non limitative, les moyens de detection 
d'acceleration detectent une phase d'acceleration de la trottinette 10 
lorsque les vitesses determinees successivement par le dispositif de 
determination de la vitesse, mesurees a intervalle tO regulier, sont 
croissantes. 

35 Les moyens de detection de deceleration detectent, pour leur part, 
une phase de deceleration de la trottinette 10 lorsque les vitesses 
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dSterminSes successivement par le dispositif de determination de la 
vitesse, mesurSes a intervalle tO rSgulier, sont dScroissantes. En 
particulier, entre les instants PI a P6 reprSsentSs sur la figure 2B, la 
vitesse de la trottinette 10 determinee par le dispositif de determination 

5 de vitesse est dScroissante. 
On pourrait bien Svidemment concevoir tout autre moyen de 

detection d'acceleration et de deceleration, sans sortir du cadre de la 
presente invention. 

Tel que represents sur la figure 2B, sur laquelle une phase de 
10 deceleration fait suite a une phase d'acceleration dStectSes 

respectivement par les moyens de detection de deceleration et les moyens 
de detection d'acceleration, lorsque la phase de deceleration detectee par 
les moyens de detection de deceleration a une duree superieure au 
premier seuil predetermine si, I'organe de commande 26 actionne le 

15 moteur 24. 
Sur I'exemple non limitatif represents sur la figure 2B, la vitesse 

vml reprSsente la plus grande valeur de la vitesse de la trottinette 10 
dSterminSe par le dispositif de dStermination de la vitesse, atteinte a 
I'instant PI; I'instant PI correspondant a la mesure de la vitesse vml 

20 correspond done a la fois a la fin de la phase d'accSISration dStectSe par 
les moyens de dStection d'accSISration, et au dSbut de la phase de 
dScSISration dStectSe par les moyens de dStection de dScSISration. 

Tel que reprSsentS sur la figure 2B, le premier seuil prSdSterminS 
si a une valeur, par exemple et de maniere non limitative, de 5 intervalles 

25 tO, au cours desquels les vitesses sont dSterminSes par le dispositif de 
dStermination de la vitesse aux instants P2, P3, P4, P5 et P6 ; a Tissue 
de la cinquieme vitesse dScroissante dSterminSe a la suite de la vitesse 
vml par le dispositif de dStermination de la vitesse a I'instant P6, le 
moteur 24 est actionnS par l'organe de commande 26. 

30 L'instant P7 reprSsentS sur la figure 2B correspond done a la 
premiere vitesse dSterminSe par le dispositif de dStermination de vitesse 
au cours de I'actionnement du moteur 24. 

Dans I'exemple reprSsentS ou 5 intervalles d'une durSe de tO = 40 
ms sont considSrSs pendant la phase de dScSISration dStectSe par les 

35 moyens de dStection de dScSISration 26b, le premier seuil prSdSterminS 
si a done une valeur de 200 ms. 
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En d'autres termes, on comprend que l'organe de commande 26 du 
moteur 24 dStecte, par ses moyens de detection d'acceleration, une 
phase d'acceleration de la trottinette 10, suivie d'une phase de 
deceleration de la trottinette 10, detectee par ses moyens de detection de 

5 deceleration. Lorsque la phase de deceleration detectee par les moyens de 
detection de deceleration presente une duree au moins egale au premier 
seuil predetermine si, l'organe de commande 26 actionne le moteur 24. 

Tel que represents en particulier sur la figure 2A, l'organe de 
commande 26 est configure pour actionner le moteur 24 de maniere que 

10 la vitesse de la trottinette 10 soit maintenue a une vitesse de consigne 
vl, a I'issue de I'impulsion il. 

Tel que represents sur la figure 2B, la vitesse de consigne vl est 
fonction de la vitesse de la trottinette 10 au moment de I'actionnement du 
moteur 24. Dans cet exemple, la vitesse de consigne vl a une valeur 

15 constante environ Sgale a 180 tours par minute. 
Tel que cela apparaitra plus clairement dans la suite de la 

description, la vitesse de consigne vl, a laquelle la trottinette 10 est 
maintenue a I'issue de I'impulsion il, est supSrieure a la vitesse vdl 
dSterminSe par le dispositif de dStermination de la vitesse a Tissue de la 

20 durSe si de la phase de dScSISration dStectSe par les moyens de 
dStection de dScSISration. Par exemple et de maniere non limitative, 
l'organe de commande 26 applique un facteur supSrieur a 1 a la vitesse 
vdl, par exemple 1.05. 

On pourrait bien Svidemment concevoir, et sans sortir du cadre de 
25 la prSsente invention, un organe de commande 26 configurS pour 

actionner le moteur 24 de maniere que la vitesse de consigne vl soit 
Sgale a la vitesse vdl dSterminSe a Tissue de la durSe si de la phase de 
dScSISration dStectSe par les moyens de dStection de dScSISration. 

Alternativement, sans sortir du cadre de la prSsente invention, 
30 l'organe de commande 26 pourrait etre configurS pour actionner le 

moteur 24 de maniere que la vitesse de consigne vl soit Sgale a Tune des 
vitesses dSterminSes par le dispositif de dStermination de la vitesse au 
cours de la phase de dScSISration, antSrieurement a I'instant ou la vitesse 
vdl est atteinte. 
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Tel que represents sur la figure 2A, I'organe de commande 26 est 
configure pour actionner le moteur 24 pendant une duree prSdSterminSe 
T, par exemple egale a 60 secondes. 

Tel que cela apparait sur la figure 2A, au cours de la pSriode T 
5 pendant laquelle le moteur 24 est actionne, de ISgeres variations de la 

vitesse de la trottinette 10 peuvent etre dSterminSes par le dispositif de 
determination de la vitesse ; l'organe de commande 26 est configure de 
maniere que, lorsque ces variations ne sont pas significatives, 
I'actionnement du moteur 24 n'est pas interrompu. 

10 Le sens du caractere significatif des variations de vitesse de la 
trottinette 10 determinees par le dispositif de determination de la vitesse 
lorsque le moteur 24 est actionne apparaitra plus clairement dans la suite 
de la description. 

A I'issue de la duree predeterminee T, l'organe de commande 26 
15 interrompt I'actionnement du moteur 24, entrainant ainsi une deceleration 

de la vitesse de la trottinette 10, liSe aux forces de frottement appliquSes 
a la trottinette 10. 

Tel que represents sur la figure 2A, I'utilisateur applique alors une 
nouvelle impulsion i2 ; les moyens de detection d'acceleration detectent 

20 ainsi une nouvelle phase d'acceleration. 
Tel que represents sur la figure 2A, et de maniere similaire a la 

configuration dScrite a I'observation de la figure 2B, l'organe de 
commande 26 du moteur 24 actionne le moteur 24 lorsqu'une phase de 
dScSISration d'une durSe supSrieure ou Sgale au premier seuil 

25 prSdSterminS si a StS dStectSe par les moyens de dStection de 
dScSISration apres qu'une phase d'accSISration a StS dStectSe par les 
moyens de dStection d'accSISration. 

L'organe de commande 26 actionne ainsi le moteur 24, de maniere 
que la vitesse de la trottinette 10 est maintenue a une vitesse de consigne 

30 v2, dans cet exemple supSrieur a vl, par exemple Sgale a 200 tours par 
minute. 

On constate en particulier que les vitesses de consigne vl et v2, a 
laquelle la vitesse de la trottinette 10 est maintenue respectivement apres 
les impulsions il et i2, sont diffSrentes, dans la mesure ou elles sont 

35 fonction de la vitesse de la trottinette 10 au moment de I'actionnement du 
moteur 24 par I'organe d'actionnement 26. 
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Tel que represents sur la figure 2A, une nouvelle impulsion i3 est 
exercSe par I'utilisateur, alors que le moteur 24 est actionne, pendant la 
pSriode T. 

Tel que represents en particulier sur la figure 2C, par suite de cette 
5 impulsion i3 exercee par I'utilisateur, les moyens de detection 

d'acceleration detectent une nouvelle phase d'acceleration, au cours de 
laquelle la vitesse de la trottinette 10 augmente, dSpassant sensiblement 
la vitesse de consigne v2. Plus prScisSment, la variation positive de la 
vitesse de la trottinette, considSrSe depuis la vitesse de consigne v2, est 

10 superieure au deuxieme seuil predetermine s2. 
Tel que cela apparait a I'observation de la figure 2C, I'organe de 

commande 26 est configure de maniere que, lorsque la vitesse de la 
trottinette 10 determinee par le dispositif de determination de la vitesse 
dSpasse la vitesse de consigne v2 de plus du deuxieme seuil predetermine 

15 s2 pendant une duree superieure au troisieme seuil predetermine s3, 
I'actionnement du moteur 24 est interrompu. 

En d'autres termes, l'organe de commande a dStectS une nouvelle 
impulsion de I'utilisateur et stoppe I'actionnement du moteur. 

A I'issue de la phase d'acceleration detectee par les moyens de 
20 detection d'acceleration causSe par I'impulsion i3, et de maniere similaire 

au comportement represents a la figure 2A a I'issue des impulsions il et 
i2, les moyens de dStection de dScSISration dStectent une phase de 
dScSISration dont la durSe dSpasse le premier seuil prSdSterminS si, de 
sorte que l'organe d'actionnement 26 actionne le moteur 24, permettant 

25 de maintenir la vitesse de la trottinette 10 a une vitesse de consigne v3, 
nettement supSrieure a v2. Dans cet exemple, v3 a une valeur d'environ 
360 tours par minute. 

L'utilisateur exerce une nouvelle impulsion i4, au cours de 
I'actionnement du moteur 24, pendant la pSriode T. 

30 De maniere similaire au comportement de la trottinette 10 dScrit en 
rSfSrence a la figure 2C, l'organe de commande 26 interrompt 
I'actionnement du moteur 24 lorsque la variation positive de la vitesse de 
la trottinette 10, par rapport a la vitesse de consigne v3, est supSrieure 
au deuxieme seuil prSdSterminS s2 pendant une durSe supSrieure au 

35 troisieme seuil prSdSterminS s3. 
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Tel que represents sur la figure 2A, a I'issue de la phase 
d'acceleration detectee par les moyens de detection d'acceleration et 
causSe par I'impulsion i4, la vitesse de la trottinette 10 determinee par le 
dispositif de determination de la vitesse est superieure au quatrieme seuil 

5 s4, qui dans cet exemple est Sgal a 400 tours par minute. 
Par mesure de sScuritS, l'organe de commande 26 est configure 

pour ne pas actionner le moteur 24 lorsque la vitesse de la trottinette 10 
determinee par le dispositif de determination est superieure au quatrieme 
seuil s4. 

10 Par suite, le moteur 24 n'est done pas actionne ; les moyens de 
detection de deceleration detectent alors une phase de deceleration au 
cours de laquelle la vitesse de la trottinette 10 decroit, jusqu'a ce que 
I'utilisateur exerce une nouvelle impulsion i5, tel que represents sur la 
figure 2A. 

15 De maniere similaire au comportement dScrit prScSdemment, une 
phase de deceleration d'une duree superieure au premier seuil 
predetermine si etant detectee par les moyens de detection de 
deceleration apres qu'une phase d'acceleration a ete detectee par les 
moyens de detection d'acceleration, a I'issue de I'impulsion i5, l'organe de 

20 commande 26 actionne le moteur 24. 
Le moteur 24 est alors actionne par I'organe de commande 26 de 

maniere que la vitesse de la trottinette 10 est maintenue a une vitesse de 
consigne v5 a Tissue de I'impulsion i5, la vitesse de consigne v5 etant, de 
maniere similaire aux autres phases d'actionnement du moteur 24 

25 dScrites precedemment, fonction de la vitesse de la trottinette 10 
determinee par le dispositif de determination de la vitesse lors de 
I'actionnement du moteur 24. Dans cet exemple non limitatif, la vitesse de 
consigne v5 est ISgerement superieure a la vitesse determinee a Tissue de 
la phase de deceleration ; elle vaut par exemple 330 tours par minute. 

30 Tel que represents sur la figure 2A, au cours de I'actionnement du 
moteur 24 grace auquel la vitesse de la trottinette 10 est maintenue a la 
vitesse de consigne v5, une variation positive breve de la vitesse de la 
trottinette 10 est dSterminSe par le dispositif de dStermination de la 
vitesse ; au contraire du comportement dScrit en rSfSrence a la figure 2C, 

35 la variation positive de la vitesse de la trottinette 10 n'est pas supSrieure 
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au deuxieme seuil predetermine s2 pendant une duree superieure au 
troisieme seuil predetermine s3. 

Tel que decrit precedemment, l'organe de commande 26 etant 
configure de maniere a stopper I'actionnement du moteur 24 lorsque la 

5 variation positive de la vitesse de la trottinette 10 est superieure au 
deuxieme seuil predetermine s2 pendant une duree superieure a un 
troisieme seuil predetermine s3, I'actionnement du moteur 24 n'est pas 
stoppe par I'organe de commande 26 lorsque le dispositif de 
determination de la vitesse detecte ladite variation positive breve de la 

10 vitesse de la trottinette 10. 
En d'autres termes, la variation de la vitesse de la trottinette 10 

representee sur la figure 2A au cours de I'actionnement du moteur 24 
suivant I'impulsion i5 etant de nature accidentelle, et non provoquee par 
une nouvelle impulsion exercee par I'utilisateur, l'organe de commande 26 

15 n'interrompt pas I'actionnement du moteur 24. 
Pour qu'une variation de la vitesse de la trottinette 10 determinee 

par le dispositif de determination de la vitesse soit consideree comme 
significative par l'organe de commande 26 et qu'elle entraine, a ce titre, 
I'interruption de I'actionnement du moteur 24, il faut done, d'une part, 

20 qu'elle soit superieure a la vitesse de consigne correspondante d'une 
valeur au moins egale au deuxieme seuil predetermine s2, et que, d'autre 
part, le depassement du deuxieme seuil predetermine s2 soit determine 
par le dispositif de determination de la vitesse pendant une duree 
superieure au troisieme seuil predetermine s3. 

25 Apres cette acceleration accidentelle, et tel que represents par la 
reference fl sur la figure 2A, le dispositif de freinage 30 est actionne par 
I'utilisateur. 

L'organe de commande 26 est configure pour stopper 
I'actionnement du moteur 24 lorsque le dispositif de freinage 30 est 

30 actionne par I'utilisateur. 
Par suite, les moyens de detection de deceleration detectent une 

nouvelle phase de deceleration au cours de laquelle la vitesse de la 
trottinette 10 decroit jusqu'a etre inferieure au cinquieme seuil 
predetermine s5. 

35 L'organe de commande 26 de la trottinette 10 selon la presente 
invention peut egalement comporter un dispositif de parametrage 
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configure pour permettre a I'utilisateur de modifier la valeur des seuils 
predetermines si, s2, s3, s4 et s5. 

La duree de la periode tO de determination des vitesses de la 
trottinette 10 par le dispositif de determination de la vitesse peut 

5 egalement, sans sortir du cadre de la presente invention, etre modifiee 
par le dispositif de parametrage. 

On pourrait egalement concevoir un organe de commande 26 
configure pour actionner le moteur 24, lorsque les conditions decrites ci-
dessus sont remplies, de maniere illimitee. 

10 Tel que decrit en reference aux figures 1, 2A, 2B et 2C, la 
trottinette 10 selon la presente invention est done configuree pour mettre 
en oeuvre un precede d'assistance motorisee comprenant: 

- une etape de detection d'une phase d'acceleration de la 
trottinette ; 

15 - une etape de detection d'une phase de deceleration de la 
trottinette ; 

- une etape de mesure de la duree de la phase de deceleration ; 
et 

- une etape d'actionnement du moteur 24 lorsque la phase de 
20 deceleration a une duree au moins egale au premier seuil 

predetermine si. 
Le precede d'assistance motorisee comprend egalement une etape 

consistant a detecter une nouvelle phase d'acceleration lors de I'etape 
d'actionnement du moteur, et une etape consistant a stopper 

25 I'actionnement du moteur. 
Par ailleurs, le precede d'assistance motorisee mis en oeuvre par la 

trottinette 10 selon la presente invention comprend egalement: 
- une etape consistant a detecter une variation positive de la 

vitesse de la trottinette superieure au deuxieme seuil 
30 predetermine s2 au cours de I'actionnement du moteur; 

- une etape consistant a mesurer la duree pendant laquelle la 
variation positive de la vitesse de la trottinette est superieure au 
deuxieme seuil predetermine s2 ; et 

- une etape consistant a stopper I'actionnement du moteur 24 
35 lorsque la variation positive de la vitesse de la trottinette est 
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superieure au deuxieme seuil predetermine s2 pendant une 
duree superieure au troisieme seuil predetermine s3. 

Enfin, le precede d'assistance motorisee comprend egalement une 
etape consistant a detecter un eventuel actionnement du dispositif de 

5 freinage 30 alors que le moteur est actionne, et une etape consistant a 
stopper I'actionnement du moteur, en cas de detection de I'actionnement 
du dispositif de freinage. 

La description ci-dessus est donnee a titre d'exemple, et n'est done 
pas limitative de I'invention. 

10 En particulier, I'invention, bien que particulierement adaptee au 
domaine des trottinettes, peut egalement equiper tout moyen de 
deplacement, tel qu'une bicyclette ou une planche a roulettes, de maniere 
a fournir une assistance motorisee sans empecher le fonctionnement 
traditionnel du moyen de deplacement. 

15 
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REVENDICATIONS 

1. Trottinette (10) comportant: 
- un cadre (12); 
- une roue avant (20) et une roue arriere (22) fixees au cadre ; 
- un moteur (24) configure pour entrainer en rotation au moins 

Tune des roues avant et arriere ; 
- un organe de commande (26) du moteur; 
la trottinette etant caracterisee en ce que l'organe de commande 
du moteur comporte: 
- des moyens de detection d'acceleration (26a) pour detecter une 

phase d'acceleration de la trottinette ; 
- des moyens de detection de deceleration (26b) pour detecter 

une phase de deceleration de la trottinette ; 
- l'organe de commande etant configure pour actionner le moteur 

lorsqu'une phase de deceleration ayant une duree au moins 
egale a un premier seuil predetermine (si) a ete detectee par 
les moyens de detection de deceleration apres qu'une phase 
d'acceleration a ete detectee par les moyens de detection 
d'acceleration. 

2. Trottinette (10) selon la revendication 1, caracterisee en ce que 
I'organe de commande (26) est configure pour actionner le moteur 
(24) apres detection de ladite phase de deceleration de sorte que la 

25 vitesse de la trottinette soit maintenue a une vitesse de consigne 
(vl, v2, v3, v5). 

3. Trottinette (10) selon la revendication 2, caracterisee en ce que la 
vitesse de consigne (vl) est fonction de la vitesse (vdl) de la 

30 trottinette au moment de I'actionnement du moteur. 

4. Trottinette (10) selon la revendication 2 ou 3, caracterisee en ce 
que I'organe de commande (26) est configure pour determiner une 
vitesse (vdl) en fin de ladite phase de deceleration, et en ce que 

35 I'organe de commande est configure pour actionner le moteur 
apres detection de ladite phase de deceleration de sorte que la 

10 

15 

20 
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vitesse (vl) de la trottinette soit superieure a la vitesse determinee 
en fin de ladite phase de deceleration. 

5. Trottinette (10) selon Tune quelconque des revendications 1 a 4, 
5 caracterisee en ce que l'organe de commande (26) est configure 

pour actionner le moteur pendant une duree predeterminee (T). 

6. Trottinette (10) selon Tune quelconque des revendications 1 a 5, 
caracterisee en ce que I'organe de commande est configure pour 

10 stopper I'actionnement du moteur lorsqu'une nouvelle phase 
d'acceleration est detectee alors que le moteur est actionne. 

7. Trottinette (10) selon la revendication 6, caracterisee en ce que 
I'organe de commande est configure pour actionner a nouveau le 

15 moteur lorsqu'une nouvelle phase de deceleration ayant une duree 
au moins egale au premier seuil predetermine (si) a ete detectee 
par les moyens de detection de deceleration apres la nouvelle 
phase d'acceleration. 

20 8. Trottinette (10) selon Tune quelconque des revendications 1 a 7, 
caracterisee en ce que la trottinette comporte en outre un dispositif 
de determination de la vitesse de la trottinette, et en ce que 
l'organe de commande est configure pour stopper I'actionnement 
du moteur lorsqu'une variation positive de la vitesse de la 

25 trottinette superieure a un deuxieme seuil predetermine (s2) est 
detectee. 

9. Trottinette (10) selon la revendication 8, caracterisee en ce que 
I'organe de commande est configure pour stopper I'actionnement 

30 du moteur lorsque la variation positive de la vitesse de la trottinette 
est superieure au deuxieme seuil predetermine (s2) pendant une 
duree superieure a un troisieme seuil predetermine (s3). 

10.Trottinette (10) selon Tune quelconque des revendications 1 a 9, 
35 caracterisee en ce qu'elle comporte en outre un dispositif de 

freinage (30), et en ce que l'organe de commande est configure 



WO 2015/091074 21 PCT/EP2014/076931 

pour stopper I'actionnement du moteur lorsque le dispositif de 
freinage est actionne. 


