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Robot roulant a roues 

5 Domaine technique de llnvention - art anterieur 

L'invention slnscrit dans le domaine des robots roulants disposant d'un chassis 

rigide et de roues articulees sur deux axes distincts, et plus particulierement de 

tels robots a usage militaire ou pour les applications de securite civile. 

De tels robots sont munis de differents equipements, par exemple une camera 
10 ou un bras, montes sur le chassis qui occupe une partie de I'espace entre les 

roues. lis se deplacent a distance de leur operateur humain, souvent dans des 
milieux accidentes, et sont pilotes par radio. 

La locomotion par roues est avantageuse par rapport a la locomotion a chenille 

car les roues permettent au robot de se deplacer rapidement avec un bon 
15 rendement energetique. La legerete du robot lui permet de se deplacer 

rapidement. Le nombre de roues est en general de quatre : deux a I'avant et 

deux a I'arriere, mais un nombre different est possible. 

De tels robots peuvent avoir pour missions, traditionnellement le deminage, 

mais aussi plus generalement I'inspection d'une zone en interieur ou en 

20 exterieur telle que des locaux ou une rue dans une zone de combat. 

On connait par exemple le robot Dragon Runner de la societe Qinetiq. II se 

deplace a une Vitesse limitee, et n'est pas compatible avec une situation de 

combat rapproche. Si le terrain est accidente, il doit etre equipe de chenilles et 

il a alors un poids eleve. 
25 On connait aussi le robot Cobra Mkll de la societe ECA dedie aux missions 

d'inspection et d'intervention en interieur ou en exterieur. Ce robot n'est pas 

congu pour monter un rebord de trottoir ou une marche d'escalier, par 

exemple. 
Expose de rinvention - avantaaes aooortes par celle-ci 

30 Dans le but d'ameliorer la securite des personnels engages dans les zones a 

risque, il est souhaitable de developper des robots capables de se deplacer 

rapidement, sur n'importe quel terrain, sans avoir a faire de manoeuvre 
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complexe. Ainsi, on souhaite qu'un robot puisse monter un rebord de trottoir 

ou une marche d'escalier et qull le fasse sans perdre de temps, et n'ait pas 
besoin d'un elan particulier pour y parvenir. 

II est aussi important que le robot soit leger pour pouvoir etre lance a la main 

5 par son operateur, et qu'il soit ensuite rapide dans son deplacement, des les 
premiers instants suivant sa projection. 

Ainsi, il est propose dans le present document un robot roulant comprenant 

des roues articulees autour de deux axes de rotation paralleles, ainsi qu'un 

chassis presentant une surface essentiellement plane entre les deux axes de 

10 rotation, caracterise en ce que la surface du chassis presente, entre les deux 

axes de rotation, un sillon s'etendant parallelement aux axes de rotation pour 

permettre au robot de progresser sur un obstacle presentant un angle sans 

que Tangle ne heurte le chassis entre les axes de rotation. 

Ainsi, le robot est en mesure de se deplacer tres rapidement en toutes 

15 circonstances et d'agir rapidement dans les situations delicates ou son 

operateur souhaite I'engager, meme si des obstacles doivent etre escalades. 

Un tel robot est capable de prendre part au combat rapproche, pour 

nnterception d'un adversaire par exemple, notamment en zone urbaine ou en 

interieur. Mais il peut aussi avoir des applications de securite civile, telle la 

20 surveillance d'une prison, ou I'aide au maintien de I'ordre dans des situations 

de type emeutes. 
Le dispositif est caracterise de plus, dans certains modes de realisation 

avantageux, comme suit. 
Le sillon peut avoir un profil, qui compte tenu du diametre des roues, permet 

25 au robot de progresser sur un obstacle comportant un angle droit, aborde 

frontalement, sans que Tangle droit ne heurte le chassis. Le sillon peut etre a 

mi-distance des deux axes de rotation. Si le robot a un avant et un arriere, 

alors un des axes de rotation est un axe avant et Tautre axe est un axe arriere, 
et dans ce cas, on prefere que le centre de gravite du robot soit plus proche de 

30 I'axe avant que de I'axe arriere. Dans ce cas, notamment, les batteries du 

robot pourront etre placees dans la moitie avant de celui-ci. Par ailleurs, le 

robot peut comprendre au moins une roue motrice avant ou une roue motrice 
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arriere, et, de maniere generate, deux roues avant et deux roues arriere, 
meme si d'autres arrangements sont possibles. 

Selon un mode de realisation particulierement avantageux, le robot roulant 

peut se deplacer sur ses roues sur une face ou, une fois retourne, sur une 

deuxieme face, le chassis presentant des surfaces essentiellement planes entre 

les deux axes de rotation sur chacune des deux faces, chacune de ces surfaces 

ayant, entre les deux axes de rotation, un sillon s'etendant parallelement aux 

axes de rotation pour permettre au robot de progresser sur un obstacle 

presentant un angle sans que Tangle ne heurte le chassis entre les axes des 

roues. Ce robot est jetable et renversable, car il peut se deplacer sur une face, 

ou, une fois retourne, sur sa deuxieme face. II est done tout particulierement 

adapte aux situations de combat. 

De maniere avantageuse, le robot peut etre equipe de moteurs sans balais 

plats pour sa propulsion. Ces moteurs permettent au robot de se deplacer a 

une tres grande Vitesse. 
Le robot roulant est, dans une version specifique, congu pour operations 

militaires exterieures. Ainsi, il se distingue par exemple par une structure 

etanche, Tutilisation de materiaux resistants a la moisissure, comme le 

polyurethane pour sa coque, ainsi que resistants au rayonnement solaire et au 

feu. Ainsi, le robot peut etre utilise sur un terrain d'operation exterieure 
militaire, et est en mesure de resister durablement aux conditions difficiles qu'il 

peut rencontrer sur un tel terrain. 
Breve description des figures 

L'invention va maintenant etre decrite en relation avec les figures annexees 

suivantes. 
La figure 1 presente une vue generate d'un robot selon un mode de realisation 

de Invention. 
La figure 2 presente une vue eclatee d'un mode de realisation d'un robot selon 

l'invention, le robot etant presente avec son capot ouvert. 

La figure 3 presente une vue du dessus du robot. 
La figure 4 presente une vue de c6te du robot montant une marche, puis 

descendant une marche. 
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La figure 5 presente une autre vue de coupe du chassis du robot de la figure 3. 
La figure 6 presente le chassis en vue de trois-quarts. 
Description detaillee 

En figure 1, on a represents un mode de realisation du robot 1000. Le robot 

5 1000 dispose de deux roues avant 1010, coaxiales, et de deux roues arriere 
1020, coaxiales, et d'axe de rotation parallele a I'axe des roues avant 1010. Les 
roues arriere 1020 sont de meme diametre que les roues avant 1010. 

Le robot 1000 comprend de plus un chassis 1030 d'epaisseur inferieure au 

diametre des roues, et s'etendant dans le rectangle defini par celles-ci. Les 

10 roues sont fixees sur ce chassis 1030 et le robot 1000 admet globalement un 

plan de symetrie passant par les axes des roues. Les roues definissent deux 
plans sur lequel le robot peut etre pose et se deplacer et qui sont ici paralleles, 
les roues avant et arriere ayant un meme diametre. Ainsi, le robot dispose de 

deux faces aux fonctions identiques sur le plan de la locomotion, definissant 

15 deux plans de deplacement. 
Le robot 1000 est muni d'un bras 1040, par exemple articule en rotation autour 
d'un axe parallele et coplanaire aux axes des roues. Le bras 1040 peut prendre 
au moins trois configurations. Une premiere configuration est une configuration 

de rangement (representee en figures 2 a 6), dans laquelle le bras est confine 

20 dans le volume du chassis. Ainsi, le robot 1000 peut rouler sur I'une ou I'autre 
de ses faces, indifferemment, quand le bras 1040 est en position de 
rangement, celui-ci etant cantonne entre les deux plans de deplacement. Les 

deux autres configurations du bras sont des configurations de deploiement, 

dans lesquelles le bras est dresse. Ici, les configurations de deploiement sont 
25 atteintes par une rotation de 90° a partir de la configuration de rangement. 

Le bras 1040 peut porter une charge utile 3000, visible sur la figure 1 et qui 

peut etre articulee en rotation. Ici, on a represente sommairement un 

telemetre 3000, qui est monte en rotation libre multi-tours au sommet du bras 
1040 en position de deploiement. 

30 En figure 2, on a represente le robot 1000 avec son chassis 1030 ouvert, de 
maniere a faire apparaitre les composants interieurs. Le bras 1040 est en 
position de rangement. Le robot 1000 est represente avec les deux moities 
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1031 et 1032 du chassis separees I'une de I'autre. Le chassis est par exemple 

en polyurethane, mais d'autres matieres comme TABS peuvent egalement etre 
utilisees en fonction des choix de conception. 

Le chassis soutient les quatre roues 1010 et 1020, qui sont chacune actionnee 

5 par un moteur sans balai (moteur « brushless ») plat 1011 et 1021. Ces 

moteurs sont independants les uns des autres et alimentes par des batteries 

1060, et commandes par une unite de commande (non representee) recevant 
des ordres par radio. 

Les roues ne sont pas orientables, mais une commande de vitesse differentes 
10 sur les roues de gauche et de droite permet de faire virer le robot d'un cote ou 

de I'autre. Les moteurs peuvent permettre au robot de se deplacer a de 

grandes vitesses, par exemple jusqu'a 20 km/h. 

Le robot est equipe d'une camera 1050 placee entre les roues avant sur le 

chassis 1030. La camera 1050 est orientable. Le robot peut etre equipe de 

15 quatre cameras, dont certaines capables de vision de nuit, a haute resolution. 

A I'oppose de la camera, le robot est muni d'une poignee 1070 pour permettre 

sa manipulation et son transport par un operateur. 

En figure 3, on a represente une vue du dessus du robot 1000. Le robot 1000 

possede, de maniere tout a fait remarquable, un chassis qui se caracterise par 

20 un profil echancre entre les axes des roues avant et des roues arriere. La 

surface inferieure du chassis, essentiellement plane, est parcourue d'un sillon 

2010 parallele aux axes des roues, d'un flanc du robot au flan oppose. Le sillon 

a globalement un profil en V. 
En figure 4, on a represente le robot 1000 en train de monter sur un obstacle 

25 presentant un angle droit, tel qu'une marche d'escalier ou un rebord de trottoir 

(partie gauche de la figure). Le robot escalade tout d'abord I'obstacle avec ses 

roues avant, puis compte tenu de la distance entre les roues avant et les roues 

arriere, se retrouve avec les roues avant en appui sur la face horizontal de la 
marche, et les roues arriere en appui sur I'autre face de la marche, qui est 

30 verticale. Pour eviter que Tangle de la marche ne heurte le chassis dans cette 
situation, le sillon 2010 a ete etudie pour que sa profondeur et sa largeur 

permettent, compte tenu du diametre des roues et de leur ecartement, de 
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recevoir Tangle de la marche que surmonte le robot. L'angle de la marche vient 

occuper Tespace vide du sillon, et ne heurte done pas la surface du chassis. Le 

robot continu sa progression grace Taction de ses roues et se hisse 

completement sur la marche. Le meme principe est utilise pour descendre d'un 
5 obstacle (partie droite de la figure). 

En figure 5, on a represente le chassis 1030 en coupe, dans le plan median 

perpendiculaire aux axes des roues. On reconnait notamment le sillon 2010, 

mais aussi un sillon 2020 situe sur I'autre face du chassis 1030, et symetrique 

du sillon 2010. Ainsi, le robot peut rouler sur Tune ou I'autre de ses deux faces, 

10 et dans les deux cas, il est prevu de maniere remarquable que le profil du 

chassis soit adapte pour faciliter le franchissement d'obstacles. 

On remarque aussi la presence des batteries 1060 dans la partie avant du 

robot, ce qui a, conjugue aux autres distributions de poids dans la structure, 

pour consequence de situer le centre de gravite du robot plus pret de I'axe des 
15 roues avant que de I'axe des roues arriere, et de I'aider a surmonter les 

obstacles comme les marches. 
En figure 6, on a represente le chassis 1030 du robot ferme, sans ses roues. 

Le bras 1040 est visible, ainsi que la charge 3000 qui est placee a son 
extremite. Le bras est en configuration repliee. On observe le sillon 2020, ainsi 

20 que le sillon 2010. La base 1042 du bras 1040, quand celui-ci est en position 

repliee, epouse le profil des sillons 2010 et 2020, de part et d'autre du chassis. 

Les pneus des roues sont, comme le chassis, choisis preferentiellement en 

polyurethane. La structure est etanche et ignifugee. 
L'invention a ete decrite en relation avec les figures presentant de modes de 

25 realisation particuliers, mais elle s'etend a toutes les variantes dans le cadre de 

la portee des revendications. 
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REVENDICATIQNS 

PCT/FR2013/051274 

5 1. Robot roulant (1000) comprenant des roues (1010, 1020) articulees autour 

de deux axes de rotation paralleles, ainsi qu'un chassis (1030) presentant 
une surface essentiellement plane entre les deux axes de rotation, 

caracterise en ce que la surface du chassis presente, entre les deux axes de 

rotation, un sillon (2010, 2020) s'etendant parallelement aux axes de 

10 rotation pour permettre au robot (1000) de progresser sur un obstacle 

presentant un angle sans que Tangle ne heurte le chassis (1030) entre les 

axes de rotation. 

2. Robot roulant selon la revendication 1, dont le sillon (2010, 2020) a un 

profil, qui compte tenu du diametre des roues (1010, 1020), permet au 

15 robot (1000) de progresser sur un obstacle comportant un angle droit, 

aborde frontalement, sans que Tangle droit ne heurte le chassis (1030). 

3. Robot roulant selon la revendication 1 ou la revendication 2, qui peut se 

deplacer sur ses roues (1010, 1020) sur une face ou, une fois retourne, sur 

une deuxieme face, le chassis (1030) presentant des surfaces 

20 essentiellement planes entre les deux axes de rotation sur chacune des 

deux faces, chacune de ces surfaces ayant, entre les deux axes de rotation, 

un sillon (2010, 2020) s'etendant parallelement aux axes pour permettre au 

robot (1000) de progresser sur un obstacle presentant un angle sans que 

Tangle ne heurte le chassis (1030) entre les axes de rotation. 

25 4. Robot roulant selon Tune des revendications 1 a 3, dans lequel le sillon 

(2010, 2020) est a mi-distance des deux axes de rotation. 
5. Robot roulant selon Tune des revendications 1 a 4, dont un des axes est un 

axe avant et I'autre axe est un axe arriere, et dont le centre de gravite est 

plus proche de I'axe avant que de I'axe arriere. 
30 6. Robot roulant selon Tune des revendications 1 a 5, comprenant des 

batteries (1060) placees dans la moitie avant du robot (1000). 
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7. Robot roulant selon I'une des revendications 1 a 6, dont une roue avant 

(1010) a le meme diametre qu'une roue arriere (1020). 

8. Robot roulant selon I'une des revendications 1 a 7, comprenant au moins 

une roue motrice avant (1010) ou une roue motrice arriere (1020). 
9. Robot roulant selon I'une des revendications 1 a 8, comprenant deux roues 

avant (1010) et deux roues arriere (1020). 

10. Robot roulant selon I'une des revendications 1 a 9, equipe de moteurs sans 

balais plats pour sa propulsion. 
11. Robot roulant selon I'une des revendications 1 a 10, congu pour des 

operations militaires exterieures. 


