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Inventia se refera la un sistem de control al vitezei
unui vehicul electric actionat priﬁ prin ilmpingere cu
piciorul, de tip skateboard, utilizabil pentru

activitati ludice sau transportul unor colete intr-un

depozit, intr-un magazin, in gari.

Sunt cunoscute diferite tipuri de transportoare
actionate prin impingere cu piciorul $i anume
skateboarduri, trotinete, carucioare care sunt
folosite pentru deplasarea persoanelor sau a
marfurilor. Pentru a reduce efortul fizic si frecventa
impingerilor cu piciorul existad tot mai multe
transportoare inzestrate cu actionare electrica care
evidént sunt de constructie mali complexa si mai
costisitoare. Problema care apare in cazul
transportoarelor de acest tip este cea a controluluil
vitezei de deplasare. Aceasta se realizeaza de obicei
prin control manual. De exemplu in cazul unui
skateboard controlul vitezei se va face printr;o
radiocomanda actionata de la un buton de accelerare si
un buton de franare. Cat timp utilizatorul apasa
butonul de accelerare viteza creste, iar cand apasa
butonul de franare viteza scade, iar ca&nd nici o

comanda nu este activatad viteza este mentinutd la
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valoarea curentd. Dezavantajul solutiei este legat de
necesitatea unui dispozitiv relativ complex si
costisitor -radio comanda
(https://boostedboards.com/). In scopul accelerdrii
respectiv franarii unul skateboard electric mai este
cunoscutad utilizarea a doi senzori de presiune
pozitionati in fatd, respectiv spatele skateboardului
care actioneaza pentru comanda accelerarii, respectiv
franarii. Acestia sunt actionati prin schimbarea
centrului de greutate, pe fatda pentru accelerafe,
respectiv pe spate pentru frénare.,Dezanvantajul este
ca centrul de greutate este folosit si la mentinerea
echilibrului si la efectuarea virajelor ceea ce ar
putea crea dificultati si disconfort in controlarea
skateboardului (https://www.zboardshop.com/. In cazul
unei trotinete electrice este cunoscutd procedura
utilizarii de controale analogice plasate pe ghidon.
La una din méini existada un buton pentru accelerare,
iar la cealalta mana exista un buton pentru |

decelerare. Acest mod de control al trotinetei

electrice nu este foarte intuitiv. (https://e-

twow.ro/) .

Este cunoscuta inventia US2017007910 care prezinta un
dispozitiv de control si reglare a motorului si are un
sistem de senzori pentru detectarea fortelor care
actioneaza lateral pe un skateboard sau longboard 1in

raport cu directia de deplasare, sisteme de senzori

77



, 2201800342 16/05/2018 ?)é

pentru controlul turatiel unui motor electric,
madsurarea rpm $i directia de rotatie a rolelor
skateboard sau longboard si detectarea unghiului de
rotire a skateboard-ului sau a longboard-ului in
raport cu directia de deplasare. E§ist5 un procesor
electronic de date cu controler integrat pentru

sinus, care controleaza rpm si directia de rotatie prin
procesarea semnalelor receptionate de sistemele
senzorilor. Fortele care actioneaza lateral pe
skateboard sau longboard sunt deflectate Intr-o

forta de tractiune laterala. Fara un controler extern,
directia de rotatie a motorului electric este
inversata aproximativ in timp real atunci cand
skateboard-ul depadSeste un unghi definit, astfel

incadt acesta nu se mai afla intr-un mod de

rulare, ci intr-un mod de alunecare.

Este cunoscuta inventia US2004206562 care prezintd un

skateboard ce include un element de bord, o

rola din fata, o rola din spate, o pereche de role

intermediare stanga-dreapta dispuse intre rolele

din fata $i din spate $i o unitate de actionare ‘pentru
actionarea rolelor intermediare stinga $i dreapta. O
unitate de comandd este operabilad intre un prim mod in
care unitatea de antrenare este activatad pentru a

actiona rolele intermediare stanga $i dreapta,

un al doilea mod in care unitatea de antrenare este
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dezactivat, un al treilea mod in care unitatea de
antrenare este activata conduce una dintre rolele
intermediare stanga $i dreapta $i un al patrulea mod,
in care unitatea de antrenare este activata pentru a

actiona cealalta dintre rolele intermediare stanga $i

dreapta.

Este cunoscuta inventia US2017252638 care prezinta o
transmisie personala care include un substrat
flexibil, o roata si un motor electric montat pe un

ansamblu de roata primd, roata sustinuta prin rotirea
primului ansamblu de roata $i motorul electric
configurat sa conduca roata, in care primul ansamblu
de roata este montat pe substratul flexibil, o baterie
montatd pe substratul flexibil si

configurata sd alimenteze motorul electric si un

procesor configurat pentru a controla functionarea

motorului electric

Problema tehnica a inventiei constd in realizarea unui
sistem de control simplu, care sa asigure mentinerea
vitezel imprimate prin impingere cu piciorul al unui
vehicul electric de tip skateboard, astfel ca acesta
sa ruleze cu vitezd imprimatd de operator atata timp
cat operatorul nu realizeaza depunerea picioruiui de

pe vehicul, pentru franare.

»
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Sistemul de control al vitezel prin impingere cu
piciorul a unui vehicul electric tip skateboard
conform inventiei este constituit dintr-o placa de tip
skateboard care are previdzut la partea inferioara fatd
un subansamblu de rulare din cel putin 2 roti, iar la
partea inferiocara spate un subansamblu motor din cel
putin 2 roti comandate si controlate de unitate de
control alimentata de o baterie, toate dispuse la
partea inferioara a pldcii. Pentru a realiza controlul
simplu $1 intuitiv al vitezeli de deplasare a
vehicululul electric ca urmare a impingerii sau
franarii cu piciorul de cdtre operator, se utilizeaza
antrenarea in miscare de rotatie a unor motoare ce
actioneaza rotile unui subansamblu motor dispus sub
placa de tip skateboard, fie in partea inferioara fata
pentru antrenare cu tragere, fie in partea inferioara
spate pentru antrenare prin impingere a placii. Rotile
motrice ale subansamblul motor sunt controlate de o
unitate de control alimentatd de o baterie si
conectata la niste senzori de presiune dispusi pe
partea superiocara a placii. Un‘senéor de « prezenta »
si un senzor de « franare » sunt

astfel 1interconectati functional cu restul
componentelor sistemulul ca prin comenzile unuil
program de calculator instalat in unitatea de control
sa se asigure mentinerea vitezei imprimate prin

impingere cu piciorul, ca vehiculul electric sd adopte
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viteza imprimata de operator atata timp cat operatorul
nu realizeaza depunerea piciorului de pe vehicul, fie
pentru incetinire inertiala, fie pentru franare si

adoptarea unei noi viteze sau pentru stationare.

Sistemul de control al vitezei prin impingere cu
piciorul a unuil vehicul electric tip skateboard

conform inventiel prezintd urmdtoarele avantaje:
e control intuitiv al vehiculuil

® reducerea costurilor prin eliminarea altor

dispozitive (telecomanda)

® siguranta deplasarii prin imposibilitatea

atingerii de viteze periculos de mari

Se da in continuare, un exemplu de realizare a

inventiei in legaturad cu figurile care reprezinta:
® Figura 1 - Skateboard in ansamblu;
e Figura 2 - Baterie;
e [Figura 3 - Roata cu motor integrat;
e Figura 4 - Unitate de control;
® Figura 5 - Schema bloc unitate, de control;

® Figura 6 — Schema logicd a programului de

calculator;
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e Figura 7 - Skateboard transportor colete.

Sistemul de control al vitezei prin impingere cu
piciorul a unui vehicul electric tip skateboard

conform inventiei este alcatuit din:

- o0 placa (1) plana si de forma dreptunghiulara cu
colturi rotunjite (Fig.l), care sa includa pe suprafata
superioara, in perimetrul ei, cel putin cele doua talpi
ale piciocarelor unui operator, forma placii (1) fiind
cea utilizatad in general pentru skéteboard—uri.
Grosimea placii (1) este redusa, la limita asigurarii
unei rezistente suficiente pentru a purta un

operator, dar avand o flexibiliate redusa. Placa (1)
este realizata din lemn stratificat avand la partea
superioara adaugat un strat antiaderent din hartie
abraziva cunoscuta in domeniu sub denumirea de ,grip

tape” cu rolul de a asigura contactul ferm al talpilor

operatorului cu placa (1);

- un subansamblu de rulare (2), dispus de preferinta
sub partea antericara a pldcii (1), constituit din cel
putin 2 roti de rulare libere dispuse pe niste arbori
pivotanti in jurul unuil butuc central din cauciuc
amplasat pe partea inferiocara a placii (1), la
jumatatea distantei dintre cele 2 roti, permitand

astfel o miscare de pivotare s$i inclinare a arborelui

27
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si consecutiv a rotilor, fapt care serveste la

efectuarea virajelor.

- un subansamblu motor (3) dispus epus subansambluluil
de rulare pe partea infericara a placii (1) avand
aceeasl alcatuire ca s$i subansamblul de rulare (2) cu
diferenta ca rotile acestuia sunt niste roti motrice
(4) avand niste motoare (5) integrate 1n constructia
lor(Fig.3). Acestea sunt niste motoare fara perii, de

tip ,outrunner”, au rotorul pe exterior, 1ar statorul
este reprezentat de miezul bobinat al motoruluil.

Astfel statorul este solidar cu arborele pivotant,

iar rotorul se invarte realizand functia motoare de
antrenare a pldacii (1). Rotile motrice ale
subansamblului motor (3), ca $i rotile libere ale
subansamblului de rulare (2), sunt imbracate periferic
intr-un invelis de poliuretan care

reprezinta suprafata de contact cu solul. Cele 2
motoare (5) ale rotilor subansambluluil motor (3) sunt
prevazute cu niste senzori de efect Hall (6) (Fig. 3).
Acestia sunt folositi de catre o un%tate de comanda

pentru a masurd numdrul de rotatii pe minut ale

motorului.

- 0 baterie (7) dispusa la partea inferiocarad a placii
(1) sicompusa dintr-un numdr de celule de litiu ion
(8) legate 1n paralel intr-un numdr suficient care sa

asigure un curent maxim de descdrcare de minim 30A. De

o
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exemplu pentru baterii 18650 care suporta un curent
maxim de descarcare de 10A ar trebui folosite minim 3
celule legate in paralel. Modulele obtinute prin
legarea in paralel a celulelor sunt legate in serie
pentru a obtine un voltaj nominal de minim 22V. Un
exemplu cu aceleasi celule 18650 ar insemna legarea a
6 astfel de module in serie. Bateria (7) este montata
intr-o carcasa de protectie (9) care includesiun
circuit de protectia (10) cunsocut in domeniu sub
numele de BMS (battery mangement system) (Fig. 2).
Acesta din urma are rolul de a proteja celulele de

supradescdrcare $i supraincdrcare. Bateria (7) este

folosita pentru alimentarea unei unitdti de control

(11) (F1ig.1).

- un senzor de « prezenta » (l2) amplasat de
preferinta inspre jumdtatea posterioarda a placii (1) si
care este de fapt un senzor de presiune cu rolul de a
determina prezenta picioruluil operatorulul atunci cand

acesta nu este folosit pentru actionarea vehiculului.

- un senzor de « frdnare » (13) care este de fapt un
senzor de presiune amplasat in spatele senzorului de
« prezenta » (12) $1 care are roiul de a declaﬁsa
procesul de franare in cazul in care operatorul

amplaseaza piciorul pe el.
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Cel doi senzori, de « prezentda » (12) si de

« franare » (13) sunt conectati la o unitate de

control (11).

- 0 unitate de control (11) alcdtuita dintr-un un
circuit electronic (ESC) si comandata de un software
de control. Circuit electronic este cunoscut 1n
domeniu sub denumirea de controler ESC (electronic
speed controller). Acesta este compus la nivel minim
dintr-un microprocesor (14), un driver de motor

fara perii (15) Si 6 tranzistori MOSFET (16) (Fig. 4).
Microprocesorul (14) este conectat in mod operational
la driverul de motor (15) care la randul sau
controleaza prin intermediul tranzistorilor (16) cele
3 faze ale motoruluil (Fig. 5). Unitatea de control
(11) are rolul de a folosi informatiile colectate de
la senzorii de efect Hall (6) ai celor 2 motoare (5),
precum $i de la cei 2 senzorl de presiune (12 si 13)

pentru a comanda cele 2 motoare (5) din subansamblul

motor (3).

»

- un program de calculator (software de control) este

instalat in unitatea de control (11) si asigura

functionarea sistemului inventiei dupd cum urmeaza.

Utilizatorul impinge vehiculul care la randul sau
citeste viteza de rotatie a motoarelor si mentine
viteza respectiva padnad cand utilizatorul actioneazd din

nou pentru a modifica viteza, fie pentru a o creste,
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fie pentru a o scadea. Atunci cand utilizatorul are
ambele picioare pe vehicul acesta mentine viteza
curenta de rulare. Cand utilizatorul ia un picior
pentru a impinge sau a frana vehiculul, controlerul
(ESC) al unitatii de control (11) citeste noua viteza
obtinuta prin interventia utilizatoyxului, iar céand
acesta din urma pune piciorul d1a loc, controlerul
(ESC) mentine noua viteza obtinuta. Faptul ca
utilizatorul are piciorul de antrenare pe vehicul
este citit de catre controlerul (ESC) prin intermediul
senzorilor de presiune de « prezentd » si de

« franare » (12 si 13).

In esentd inventia foloseste motoare electrice (5) cu
senzorli Hall (6) pentru a putea citi viteza de rotatie
a acestora, senzorl de presiune (12 si 13) pentru a
determina daca utilizatorul are priciorul de antrenare
pe vehicul, iar un controler (ESC) pentru motor
foloseste datele citite de la motor respectiv senzori
pentru a mentine viteza datd de utilizator sau a frana
vehiculul in cazul in care utilizatorul pozitioneaza
piciorul pe senzorul de « franare » (13) .In cazul in
care prezenta piciorului operatorului nu este

detectatd de catre senzorul de « prezentda » (12)

unitate de control (11) opreste alimentarea cu curent
a motoarelor (5) permitdndu-le sa ruleze liber.

Operatorul foloseste piciorul pentru a impinge

2
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vehiculul. In acest timp untitatea de control (11)
inregistreaza constant valorile primite de la senzorii
Hall (6) al motoarele din subénsamblul motor (3). In
momentul in care operatorul amplaseazd piciorul pe
senzorul de « prezentda » (12) unitatea de control (11)
calculeaza vitezad de rotatie a motorului (5) bazatd pe
informatiile primite de la senzorii Hall (6) $1
comanda cele doud motoare din subansamblul motor (3)

sd mentind aceastd vitezd. Aceastd viteza este mentinuta
pana in momentul in care operatorul ridica piciorul de
pe senzorul de « prezentd » (12) pentru a reduce
viteza sau a accelera vehiculul prin actionare cu
piciorul. De asemenea operatorul poate amplasa
piciorul pe senzorul de « franare » (13) pentru a
comanda franarea vehiculului. Atunci cand unitatea de
control (11) detecteaza prezenta piciorului
operatorului pe senzorul de « franare » (13) comanda o

frédnare a celor doua motoare (5) din subansamblul

motor (3).

»

Controlul vitezei unui vehicul electric coﬁform
inventiel permite citirea vitezei obtinute de
utilizator prin impingerea vehicului si mentinerea
acestel viteze panad cand utilizatorul intervine pentru

a o modifica.

In cele ce urmeazd este redatd succesiunea logicd a

operatiunilor comandate si controlate prin programul
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de calculator (software de control) instalat in

unitatea de control (11) si reprezentata in Fig. 6.

Prima operatie efectuata este cea de citirea a starii
senzorulul de « prezenta » (12). Daca starea acestuia
indica abstenta piciorului de antrenare al
utilizatorulul se opreste alimentarea cu curent a
motoarelor (5), urmata de citirea starii senzoruluil de
« franare » (13). Daca starea senzoruluil de

« franare » (13) indica prezenta piciorului de
antrenare al utilizatoului se initiaza procedura de
franare a motoarelor (5). Daca starea senzorului de

« franare » (13) indica absenta piciorului de
antrenare al utilizatorulul se va citi de la senzorii
de efect Hall (6) numarul de rotatii pe minut ale
motorului (5), $i se va salva aceasta valoare. Dupa
care se revine la citirea starii senzorului de

« prezenta » (12). Dacd starea acestuia indica tot
abstenta piciorului de antrenare al utilizatorului se
reia secventa descrisd mai sus. Daca starea acestuia
indica, insa, prezenta priciorului de antrenare al
utilizatorului, se verifica dacd numarul de rotatii pe
minut salvate anterior este mai mare decat O, caz in
care motorul este comandat sa mentind aceasta viteza, si
se revine la operatia de citire a stdrii senzorului de

« prezenta » (12).

66
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In cazul in care nu a fost salvatd nicio valoare
pentru numarul de rotatii pe minut ale motorului (5),
adica utilizatorul avea amplasat piciorul de
antrenare pe senzorul de « prezenta » (12) 1la
inceperea executiei programului, numdrul de rotatii pe
minut salvate va fi 0 ceea ce determina revenirea la
operatiunea de citire a starii senzorului de

« prezenta » (12). Aceasta secventa se va execut atata
timp cat utilizatorul nu ia piciorul de antrenare de
pe senzorul de « prezenta » (12) pentru a antrena
vehiculul in miscare, fapt ce va determina salvarea
unei valori mai mari decat 0 pentru numarul de rotatii

pe minut ale motorului (5).

Particularitatea care da noutate inventiei este data
de salvarea vitezei de croaziera a vehicului imprimata
de operator si masurata prin intermediul senzorilor
Hall (6) al motoarelor (5), precum s$i interactiunea cu
senzorii de « prezenta » si « franare » (12 si 13)
pentru a se obtine o modalitate de.control cat mai

intuitiva si simpld pentru utilizator.

Se da in continuare un al doilea exemplu de utilizare

a inventiei in legdtura cu reprezentarea din Fig. 7.

Sistemul de control al vitezel prin impingere cu
piciorul a unui vehicul electric tip skateboard poate
fi adaptat unor servicii utilitare necesare

transportulul coletelor in special in depozitele de

*

05
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marfuri, in transportul coletelor in marile magazine,
in transportul coletelor in gdari $i aerogari. In
aceste cazuri sistemul este instalat pe o placa
transportoare modificata ca si configuratie in care
prima jumdtate reprezinta o placa dreptunghiulara (17)
de dimensiuni necesare asezdarii unui numdr de colete,
iar a doua jumdtate, jumelata in continuare,
reprezinta in totalitate sau partial o placa de

skateboard (18) cuprinzand componentele sitemului de

control al vitezel mal sus descrise. Placa de
skateboard (18) poate fi jumelata fix sau printr-o
articulatie de placa dreptunghiulara (17) astfel ca sa
permita operatoruluil prin actionarea de la o bard de
sprijin (19) efectuarea virajelor prin actionarea
suporturilor unor roti de rulare (ZO) dispuse la

partea anterioara a pldacii dreptunghiulare (17).
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REVENDICARI

1.Sistem de control al vitezel prin impingere cu
piciorul a unui vehicul electric tip skateboard
constituit dintr-o placa(l) de tip skateboard
care are la partea inferioara fata un subansamblu
de rulare (2) din cel putin 2 roti, la partea
inferiocara spate un subansamblu motor (3) din cel
putin 2 roti comandate $i controlate de o unitate
de control (11) alimentata de o baterie (7) toate
dispuse la partea inferioara a placii
(1) caracterizata prin aceea cé pentru a realiza
controlul simplu si intuitiv al vitezei de
deplasare a vehicululul electric ca urmare a
impingerii sau franarii cu piciorul de catre
operator, se utilizeaza antrenarea in miscare de
rotatie a unor motoare (5) a rotilor motrice (4)
unui subansamblu motor (3) dispus fie sub placa

(1) de tip skateboard, in partea inferioara fata

pentru antrenare cu tragere, fie in partea
inferioara spate pentru antrenére prin impingere
a placii (1), rotile motrice (4) ale subansamblul
motor (3) fiind controlate de o unitate de
control (11) alimentatda de o baterie (7) si
conectatd la niste senzori de presiune dispusi pe
partea superioara a placii (1), un senzor de
sprezenta” (12) si un senzor de ,franare” (13),

astfel ca prin actiunea operatorului, a
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interconectdrii functionale a componentelor
sistemului $i prin comenzile unul program de
calculator instalat in unitatea de control (11)
sa se asigure mentinerea vitezel imprimate prin
impingere cu piciorul ca vehiculul electric si
adopte viteza imprimatd de operator atata timp
cdt operatorul nu realizeaza depunerea piciorului
de pe vehicul, fie pentru incetinire inertiala,
fie pentru franare si adoptarea unei noli viteze

sau pentru oprire.

.Sistem de control al vitezeili prin impingere cu
piciorul a unui vehicul electric tip skateboard
conform revendicdrii 1 caracterizat prin aceea
ca subansamblul motor (3) "are niste roti motrice
(4) avand niste motoare fara perii (5), de tip
,outrunner” integrate in constructia lor, astfel
ca rotorul lor este pe exterior, iar statorul
este reprezentat de miezul bobinat al
motorului,iar unul din cele 2 motoare (5) ale

rotilor motrice (4) ale subansamblului motor (3)
este prevdzut cu niste senzori de efect Hall (6)
folositi de cdtre unitatea de cotrol (11) pentru a

masura numdarul de rotatii pe minut ale motoarelor

(5) .

3.Sistem de control al vitezei prin impingere cu

piciorul a unui vehicul electric tip skateboard
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conform revendicarii 1 caracterizat prin aceea ca
bateria (7) dispusa la partea inferiocara a placii
(1) este compusa din nigste celule de litiu ion (8)
legate in paralel intr-un numdar suficient care sa
asigure un curent de descarcare de minim 3QA si
sunt montate intr-o carcasa de protectie (9) care
include si un circuit de proteétia (10) de tipul
BMS (battery mangement syétem) cu rolul de a
proteja celulele de supradescarcare $i supra

incadrcare.

.Sistem de control al vitezei prin impingere cu
piciorul a unui vehicul electric tip skateboard
conform revendicdarii 1 caracterizat prin aceea

ca unitatea de control (11) este alcétuitéldintr—
un un circuit electronic (ESC)* (electronic speed
controller) compus la nivel minim dintr-un
microprocesor (14), un driver de motor

(15) fara perii si 6 tranzistori MOSFET (16),
microprocesorul (14) fiind conectat in mod
operational la driverul de motor (15) care la
randul sau controleaza prin intermediul
tranzistorilor (16) cele 3 faze ale motorului (5)
s1 1In care unitatea de control (11) are rolul de a
folosi informatiile colectate de la senzorii de

efect Hall (©) ai unuia dintre cele 2 motoare

(5), precum si de la cei 2 senzori de presiune
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(12 s1 13) pentru a comanda cele 2 motoare (5) din

subansamblul motor (3).

.Sistem de de control al vitezeil prin impingere cu
piciorul a unuil vehicul electric tip skateboard
conform revendicarii 1 caracterizat prin aceea

cda un senzor de “prezenta” (12) este amplasat de
preferinta in spre jumdtatea posteriocarada a placii
(1) si care este de fapt un senzor de presiune cu
rolul de a determina prezenta éiciorului
operatorului atunci cand acesta nu este folosit

pentru actionarea dispozitivului.

.—-Sistem de control al vitezeil prin impingere cu
piciorul a unuil vehicul electric tip skateboard
conform revendicdrii 1 caracterizat prin aceea

ca un senzor de « franare » (13) care este de fapt
un senzor de presiune amplasat in spatele'
senzorulul de « prezenta » (12) are rolul de a
declansa procesul de franare in cazul in care

operatorul amplaseaza piciorul pe el.

.Sistem de control al vitezeil prin impingere cu
piciorul a unul vehicul electric tip skateboard
conform revendicarii 1 caracterizat prin aceea

cd cel doi senzori, de « prezenta » (12) si de

« franare » (13) sunt conectati la o unitate de

control (11).

Iz,
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8.Sistem de control al vitezei prin impingere cu

piciorul a unui vehicul electric tip skateboard
conform revendicarii 1 caracterizat prin aceea
cda un produs program de calculator (software de
control) este instalat in unitatea de control

(11) si asigura functionarea sistemuluil.
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