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Chaque semestre, les étudiants de dernière année choisissaient un projet lié à l'un des cours 
qu'ils avaient suivis. Cela les occupant 8 heures par semaine, ce qui était souvent dépassé en 
fin de semestre, mais la réputation des assistants attirait chaque semestre beaucup d'étudiants. 
 

C'était 20 ans avant les premières trottinettes 
électriques. A l'époque, les accus étaient trop 
gros et les moteurs pas assez puissant, mais le 
LAMI était à l'affut de tout ce qui pouvait avoir 
un avenir. 
C'était la période "robot" du Lami, peu après le 
Khepera en 1991 Donc il fallait que la trotinette 
puisse être autonome. Deux roues motrices à 
l'avant et un levier pour forcer l'orientation 
étaient la solution construite par le technicien du 
LAMI, Georges Vaucher. Cela fonctionnait !  

 

Que faire d'intéressant avec cette trottinette électrique? Conduire aurait été absurde. Se 
parquer relevait plusieurs défis: les capteurs, la navigation, on pensait même aux réseaux de 
neurones. Les compétences de plusieurs assistants entraient en jeu.  
Deux capteurs ultrasonores mesuraient la distance au mur. Le processeur était un 68HC11. 
 

Le rêve de JD ne s'est pas réalisé. Il voulait lâcher la trot en arrivant devant son bureau pour se 
précipiter devant son Smaky. La trottinette devait se parquait seule au coin prévu, et revenir sur 
appel se positionner devant la porte pour le départ. 
Le projet n'avait aucune chance de succès, mais c'était un beau projet pour Daniel von Wyl, qui 
est actuellement directeur chez Maxon Motors AG. 
 

          



Et voici l'article très bien écrit par Nicolas Henchoz, alors journaliste à la Gazette de Genève, 
fondateur de l'EPFL-ECAL lab en 2007.  
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