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INTERFACE POUR VEHICULE AUTOMOBILE ET PROCEDE D'ECLAIRAGE.

@ L'invention concerne une interface (1) pour la com-
mande d'au moins une fonction d'un organe de véhicule au-
tomobile, comportant:

- au moins un organe de commande (2) comprenant: un
élément mobile de préhension (4},

- au moins un index métallique (6a, 6b) porté par I'élé-
ment mobile de préhension (4) et mobile avec celui-ci,

- un guide (5), I'élément mobile de préhension (4) étant
supporté et guidé en déplacement par le guide (5), et

- une dalle tactile capacitive (3) configurée pour détecter
la position de l'index métallique (6a, 6b), le guide (5) étant
fixé sur la dalle tactile capacitive (3), I'index métallique (6a,
6b) étant agencé en regard de la dalle tactile capacitive (3),

caractérisée en ce que I'élément mobile de préhension
(4) comporte au moins un guide de lumiere (7) présentant
une premiére extrémité (7a) située en regard de la dalle tac-
tile capacitive (3) et une deuxieme extrémité (7b) située a
une extrémité de I'élément mobile de préhension (4) oppo-
sée a celle située en regard de la dalle tactile capacitive (3).

L'invention concerne également un procédé d'éclairage
(100) d'une interface (1).
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Interface pour véhicule automobile et procédé d’éclairage

La présente invention concerne une interface pour la commande d’au moins
une fonction d’'un organe de véhicule automobile. Linvention concerne également un
procédé d’éclairage d’'une telle interface.

Dans le domaine automobile, la commande d’organes électriques, comme le
systéme de climatisation ou de navigation, est généralement réalisée au moyen d’'un
bouton rotatif mécanique. Celui-ci comporte généralement une molette dont le
positionnement angulaire est déterminé par exemple par un capteur optique ou par un
commutateur rotatif électrique. La position angulaire de la molette permet a une unité
de traitement de sélectionner une commande particuliere et de commander par
exemple un actionneur de volet dans le systeme de climatisation ou permet a
lutilisateur d'accéder au clavier de saisie pour entrer une destination dans le systeme
de navigation.

On connait également un systéme de commande dans lequel on associe une
molette rotative a un écran tactile. Dans ce systeme, une dalle tactile capacitive
détecte la position angulaire d’'un index métallique porté par la molette. La dalle tactile
capacitive permet ainsi d'une part, la saisie tactile d'informations sur la dalle et d’autre
part, de détecter la position angulaire de la molette montée rotative sur la dalle. Ce
systeme est intéressant car il permet notamment de programmer I'affichage de I'écran
tactile supportant la molette en relation avec différentes fonctions a commander. Par
exemple, I'écran peut étre programmé pour afficher la position des volets et la
température du systéme de climatisation. Ce méme écran avec molette peut
également servir a I'affichage du réglage de paramétres du systéme audio du véhicule.

La rotation de la molette permet notamment a l'utilisateur de faire défiler un
élément dans une liste ou d’'incrémenter/décrémenter une variable, la sélection ainsi
opérée pouvant étre affichée sur I'écran. Une fois I'élément sélectionné ou la valeur de
la variable modifiée, le choix peut ensuite étre validé par contact de I'écran tactile.

Un inconvénient de ce systeme est gu’il ne permet pas de produire un retour
visuel a l'utilisateur notamment lorsqu’il touche la molette, lui permettant de s’assurer
que sa commande a bien été prise en compte.

Un des buts de la présente invention est donc de proposer une interface
améliorée qui résolve au moins en partie cet inconvénient.

A cet effet, I'invention a pour objet une interface pour la commande d’au moins
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une fonction d’un organe de véhicule automobile, comportant :

- au moins un organe de commande comprenant :
~ un élément mobile de préhension,

—~ au moins un index métallique porté par I'’élément mobile de préhension
et mobile avec celui-ci,

— un guide, I'élément mobile de préhension étant supporté et guidé en
déplacement par le guide, et

- une dalle tactile capacitive configurée pour détecter la position de I'index
métallique, le guide étant fixé sur la dalle tactile capacitive, lindex
métallique étant agencé en regard de la dalle tactile capacitive,

caractérisée en ce que I'élément mobile de préhension comporte au moins un
guide de lumiere présentant une premiere extrémité située en regard de la dalle
tactile capacitive et une deuxieme extrémité située a une extrémité de I'élément
mobile de préhension opposée a celle située en regard de la dalle tactile
capacitive.

Un écran d’affichage agencé sous la dalle tactile capacitive ou une source de
lumineuse peuvent étre programmes pour éclairer la premiére extrémité du guide de
lumiere. On dispose ainsi d’'une grande palette de couleur et d’'une grande souplesse
de programmation pour rétroéclairer ou éclairer 'organe de commande et produire un
retour visuel a l'utilisateur, notamment en fonction du menu dans lequel l'utilisateur
évolue.

Selon une ou plusieurs caractéristiques de linterface, prise seule ou en

combinaison :

- linterface comporte au moins actionneur vibratoire configuré pour faire
vibrer au moins la dalle tactile capacitive en réponse a un contact, un
déplacement ou un appui de I'élément mobile de préhension ou a un
contact ou un appui sur la dalle tactile capacitive,

- linterface comporte au moins un capteur d’appui configuré pour mesurer un
parametre représentatif d’'une force d’appui exercée sur la dalle tactile
capacitive,

- linterface comporte une partie fixe et au moins un élément amortisseur
agencé entre la partie fixe et une partie mobile de l'interface comprenant la
dalle tactile capacitive,
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le capteur d’appui est un capteur capacitif configuré pour mesurer un
déplacement de la partie mobile par rapport a la partie fixe,

la dalle tactile capacitive comporte une plaque frontale sur laquelle est fixée
le guide de 'organe de commande, par exemple par collage,

la dalle tactile capacitive comporte un capteur capacitif fixé sous la plague
frontale, du c6té opposé au guide,

linterface comporte au moins deux capteurs d’appui agencés de part et
d’autre du capteur capacitif sous la plaque frontale,

les capteurs d’appui sont configurés pour mesurer un déplacement d’'un
support de la partie mobile portant la plaque frontale par rapport a une
embase de la partie fixe,

linterface comporte autant de capteurs d’appui que d’amortisseurs,

chaque capteur d’appui est agencé a proximité d’'un élément amortisseur
respectif,

linterface comporte un écran daffichage configuré pour afficher des
informations associées a un contact, un déplacement ou un appui de la
partie mobile de préhension ou a un contact ou un appui sur la dalle tactile
capacitive,

I'écran d’affichage est fixé a la dalle tactile capacitive,

la dalle tactile capacitive est au moins partiellement transparente,

le capteur d’appui est agencé a I'arriere de I'écran d'affichage,

le capteur d’appui est porté par une carte électronique de l'interface portant
également des circuits électroniques de gestion de I'écran d’affichage,

le support s’étend entre I'écran d’affichage fixé a la dalle tactile capacitive et
'embase portant le capteur d’appui pour qu’un appui sur la dalle tactile
capacitive rapproche le capteur d’appui du support,

le support s’étend entre le capteur d’appui et 'embase, le capteur d’appui
étant fixé a 'embase par des plots traversant le support pour qu’un appui
sur la dalle tactile capacitive éloigne le capteur d’appui du support,
linterface comporte un roulement mécanique interposé entre un socle du
guide et I'élément mobile de préhension,

le roulement mécanique est un roulement a billes, un roulement a cylindre

ou un roulement a aiguilles,
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le roulement mécanique comporte un joint d’étanchéité,

l'organe de commande comporte au moins un organe élastique métallique
dont une premiere extrémité est connectée a une surface métallique externe
de I'élément mobile de préhension et une deuxieme extrémité est fixée a
lindex meétallique, l'organe élastique métallique étant configuré pour
solliciter l'index métallique contre la dalle tactile capacitive,

I'élément mobile de préhension est mobile en rotation,

le guide de lumiére est configuré pour que ses parois latérales réfléchissent
au moins une fois la lumiére,

les parois latérales du guide de lumiéere sont polies,

la surface de la deuxiéme extrémité du guide de lumiére est translucide, par
exemple dépolie,

le guide de lumiére est réalisé en matériau au moins partiellement
transparent et/ou au moins partiellement translucide,

le guide de lumiére est réalisé en matériau plastique,

le guide de lumiére présente au moins une premiére portion cylindrique,

la portion cylindrique est surmontée d’une deuxieme portion de révolution
de forme évasée,

la premiere extrémité et/ou la deuxiéeme extrémité du guide de lumiére
présente une forme annulaire,

la deuxieme extrémité du guide de lumiere débouche de l'organe de
commande pour étre visible par 'utilisateur,

la deuxieme extrémité est agencée en regard d'une zone d’affichage
ménagée dans une face frontale opaque de 'organe de commande, la zone
d’'affichage définissant au moins un pictogramme pouvant étre rétroéclairé
par la deuxieme extrémité du guide de lumiére,

la forme de la deuxieme extrémité du guide de lumiére présente au moins
une portion concave annulaire,

la surface de la deuxieme extrémité du guide de lumiére est plus grande
que la surface de la premiére extrémité,

la hauteur du guide de lumiere est au moins deux fois supérieure a la
surface de la premiere extrémité du guide de lumiere située face a la dalle
tactile capacitive,
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l'élément mobile de préhension comporte une partie périphérique de
préhension portant un premier index métallique,

I'élément mobile de préhension comporte une partie centrale de préhension
portant un deuxiéme index métallique,

la partie périphérique de préhension et la partie centrale de préhension
comportent des corps métalliques formant les surfaces métalliques
externes,

le guide de lumiere est interposé entre la partie centrale de préhension et la
partie périphérique de préhension,

le guide de lumiéere forme un isolant électrique,

le guide de lumiére entoure la partie centrale de préhension,

I'écran d’affichage est configuré pour émettre de la lumiere au niveau de la
premiere extrémité du guide de lumiere,

l'organe de commande comporte au moins un deuxieme index métallique
pouvant étre détecté par la dalle tactile capacitive,

le deuxieme index métallique est porté par I'élément mobile de préhension
et connecté a une deuxieme surface métallique externe de I'élément mobile
de préhension,

un premier index métallique est excentré par rapport a I'axe de rotation de
maniere a détecter une position angulaire de [I'élément mobile de
préhension,

le deuxieme index métallique et/ou la deuxiéme surface métallique de
préhension est agencé dans l'axe de rotation pour détecter un contact
central de I'élément mobile de préhension,

l'élément mobile de préhension comporte une partie périphérique de
préhension portant le premier index métallique et la premiére surface
métallique externe,

I'élément mobile de préhension comporte une partie centrale de préhension
portant le deuxieme index métallique et la deuxiéme surface métallique
externe,

'élément mobile de préhension comporte un isolant électrique interposé
entre la partie centrale de préhension et la partie périphérique de

préhension,
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- lisolant électrique entoure la partie centrale de préhension,
- lisolant électrique est au moins partiellement transparent et/ou au moins
partiellement translucide,
- lisolant électriqgue présente une premiere extrémité située en regard de la
dalle tactile capacitive et une deuxieme extremité située a une extrémité de
I'élément mobile de préhension opposée a celle située en regard de la dalle
tactile capacitive.
Linvention a aussi pour objet un procédé d'éclairage d’'une telle interface,
caractérisé en ce gu'on modifie I'éclairage de I'écran d’affichage ou de la source
lumineuse en fonction d'un contact ou d’'un déplacement de I'élément mobile de

préhension ou lorsqu’un appui est détecté par le capteur d’appui.

D'autres caractéristiques et avantages de linvention ressortiront de la
description suivante, donnée a titre d'exemple et sans caractére limitatif, en regard des
dessins annexés sur lesquels :

- la figure 1 représente une vue d'une portion de I'habitacle intérieur d'un
véhicule automobile comprenant une interface qui est installée a titre
d’exemple au niveau du panneau avant du véhicule,

- lafigure 2 montre une vue de face de l'interface de la figure 1,

- lafigure 3 montre une vue en coupe A-A de l'interface de la figure 2,

- la figure 4 montre une vue éclatée d’un organe de commande de l'interface
de la figure 3,

- lafigure 5 montre un organigramme d’un procédé de commande d’au moins
une fonction d'un organe de véhicule automobile au moyen de linterface
des figures 2 et 3,

- la figure 6 est une vue schématique d'une premiere configuration de
linterface,

- la figure 7 est une vue schématique d'une deuxiéme configuration de
linterface,

- la figure 8 est une vue schématique d'une troisieme configuration de
linterface,

- la figure 9 est une vue schématique d’'une quatrieme configuration de

linterface, et
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- lafigure 10 est une vue schématique d’un autre exemple d’interface.

Sur ces figures, les éléments identiques portent les mémes numéros de
référence.

Les réalisations suivantes sont des exemples. Bien que la description se réfere
a un ou plusieurs modes de réalisation, ceci ne signifie pas nécessairement que
chaque référence concerne le méme mode de réalisation, ou que les caractéristiques
s'appliquent seulement a un seul mode de réalisation. De simples caractéristiques de
différents modes de réalisation peuvent également étre combinées pour fournir

d'autres réalisations.

La figure 1 montre des éléments d’'une partie avant d'habitacle de véhicule
automobile.

L'habitacle comprend notamment un siege conducteur noté -C- disposé derriere
un volant 60 et un panneau avant 61 (aussi appelé planche de bord), un siege
passager noté -P-, un rétroviseur intérieur 62, un module de plafonnier 63 aussi appelé
déme placé a proximité du rétroviseur intérieur 62 dans la partie centrale haute de la
partie avant de I'habitacle et une console centrale 64 située entre les deux sieges C, P
de la partie avant de 'habitacle 10.

L’habitacle comporte une interface 1 notamment propre a étre logée dans le
panneau avant 61 du véhicule. Bien entendu, linterface 1 peut également étre
disposée a d'autres endroits de I'habitacle comme par exemple au niveau de la console
centrale 64 ou tout autre endroit adapté.

Une telle interface 1 permet la commande d’au moins une fonction d’'un organe
de véhicule automobile telle que la commande des fonctions d’'un systéme de
climatisation, d’'un systéme audio, d’un systéme de téléphonie ou encore d’'un systeme
de navigation. Cette interface 1 peut également servir pour les commandes de leve-
vitres, de positionnement des rétroviseurs extérieurs ou encore pour le déplacement de
sieges motorisés ou pour commander des lumieres intérieures, un verrouillage central,
un toit ouvrant, les feux de détresse ou les lumieres d’ambiance.

Linterface 1 permet par exemple a l'utilisateur une sélection par défilement dans
une liste ou une modification d’une valeur de paramétre ou une validation d'une
sélection. Elle permet par exemple a l'utilisateur de sélectionner une adresse postale
de destination ou un nom dans un répertoire, les réglages du systéme de climatisation
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ou la sélection d’'une piste musicale dans une liste.

Linterface 1 comporte au moins un organe de commande 2 et une dalle tactile
capacitive 3.

Les figures 2 et 3 montrent une vue plus détaillée de l'interface 1, la figure 3
représentant l'interface 1 de la figure 2 en coupe A-A.

La dalle tactile capacitive 3 comprend au moins un capteur capacitif 31 et une
plague frontale 32 agencée sur le capteur capacitif 31. Le capteur capacitif 31 est fixé a
la plaque frontale 32 par exemple par une colle optique (appelée « optical bounding »
en anglais).

Le capteur capacitif 31 permet de détecter une variation de capacité au niveau
de la surface de la plaque frontale 32. Le capteur capacitif 31 peut par exemple
détecter un contact d’'un doigt d’'un utilisateur. Le capteur capacitif 31 permet
également de déterminer les coordonnées spatiales du doigt sur la surface de la dalle
3. Le capteur capacitif 31 est par exemple formé d’'un réseau d’électrodes s’étendant
sur tout ou partie de la surface arriere de la plaque frontale 32. Les électrodes sont par
exemple réalisées en ITO (oxyde indium — étain) qui permettent au capteur 31 d’étre
transparent.

La rigidité de la dalle tactile capacitive 3 est obtenue au moyen de la plague
frontale 32 (ou plague de contact) rigide, telle qu’une plague de verre ou de plastique.
La plaque frontale 32 agencée sur le capteur capacitif 31 fait face a l'utilisateur une fois
montée dans I'habitacle. La surface tactile de la dalle 3 est ainsi formée par la surface
de la plagque frontale 32 qui peut étre plane ou courbe.

La plaque frontale 32 peut étre au moins partiellement transparente et/ou au
moins partiellement opaque de maniere a cacher les éléments disposés derriere.

La plaque frontale 32 peut étre entierement opaque, la dalle tactile capacitive 3
formant un pavé tactile ou « Touchpad » en anglais. Une telle interface 1 ayant un
organe de commande 2 collé sur la dalle tactile capacitive 3 est compacte. En effet,
une telle interface 1 regroupe deux éléments manipulables par l'utilisateur dans un
méme emplacement de l'habitacle sans nécessiter d’emplacement dédié pour la
fixation de lorgane de commande 2. Cela permet aussi d’avoir une interface 1
reconfigurable. La saisie de caractéeres est fastidieuse avec une molette, voire
impossible pour les caractéeres asiatiques. L'organe de commande 2 collé sur une dalle
3 permet d’obtenir dans un espace réduit une interface 1 multifonctions capable de
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réaliser une reconnaissance aisée des caracteres grace a la dalle, associée au confort
de préhension d’'un organe de commande 2.

Un écran d'affichage 10, tel qu'un écran TFT (« Thin-Film transistor » en anglais)
ou un écran LED ou un écran LCD peut étre configuré pour afficher des informations
associées a la manipulation de linterface 1. L'écran 10 peut étre disposé sous le
capteur capacitif 31 de maniere a former un écran tactile (« touchscreen » en anglais).
L'écran d’affichage 10 peut étre fixé au capteur capacitif 31 par une colle optique 33
(appelé « optical bounding » en anglais). Le capteur capacitif 31, la colle optique 33 et
la plaque frontale 32 sont alors au moins partiellement transparents pour permettre la
visualisation des images affichées au travers par I'écran 10.

Linterface 1 peut comporter une carte électronique 21 portant des circuits
électroniques de gestion de I'écran d’affichage 10.

L'écran d’'affichage 10 peut aussi étre déporté de la dalle tactile capacitive 3. La
plague frontale 32 est alors opaque. L'écran d’affichage 10 déporté peut étre recu dans
le panneau avant 61 ou peut étre projeté dans le champ de vision du conducteur par
un afficheur téte haute, également connu sous le nom de HUD (pour « Head-Up
Display » en anglais).

La dalle tactile capacitive 3 et I'écran d’affichage 10 sont par exemple des
éléments d’une partie mobile 16 de l'interface 1 qui est reliée par au moins un élément
amortisseur 17 a une partie fixe 18 destinée a étre fixée au véhicule automobile.
L'élément amortisseur 17 comporte au moins un élément élastique, tel qu'un plot
élastique, silicone ou caoutchouc. L'élément amortisseur 17 comporte par exemple au
moins quatre silentblock ® comprenant des éléments élastiques et des vis de fixation
pour relier la partie mobile 16 a la partie fixe 18.

L'interface 1 peut comporter un capteur d’appui 11 configuré pour mesurer un
parameétre représentatif d’'une force d’appui exercée sur la dalle tactile capacitive 3.

Linterface 1 comporte par exemple autant de capteurs dappui 11 que
d’amortisseurs 17, par exemple quatre capteurs d’appui 11, agencés a proximité des
amortisseurs 17. Un capteur 11 est par exemple agencé a proximité de chaque coin de
I'écran d’affichage 10 (figure 2).

Le capteur d’'appui 11 est par exemple un capteur capacitif configuré pour
mesurer une distance entre la partie mobile 16 et la partie fixe 18 dans une direction
perpendiculaire a la surface de la dalle 3. Une variation de distance entre la partie
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mobile 16 et la partie fixe 18 est représentatif d’'un déplacement de la partie mobile 16
par rapport a la partie fixe 18 d( a un appui sur la dalle 3.

Pour cela, le capteur d’appui 11 comporte une électrode, par exemple portée par
une carte électronique additionnelle 11a, agencée en regard d’'une surface métallique,
Fun étant porté par la partie mobile 16, l'autre étant porté par la partie fixe 18. La
mesure de la force d’appui peut alors étre obtenue a partir d’'une mesure capacitive du
faible déplacement de la dalle 3 (non perceptible) résultant d’'un appui exercé sur la
dalle 3.

La partie mobile 16 comporte par exemple un support 19 auquel est fixée la dalle
tactile capacitive 3 et le au moins un amortisseur 17. Plus précisément, le capteur
capacitif 31 de la dalle 3 est fixé a l'arriere de la plaque frontale 32, un guide 5 de
Forgane de commande 2 étant fixé en face avant. On prévoit en outre que la dimension
de la surface de la plagque frontale 32 soit supérieure a celle du capteur capacitif 31. Le
support 19, par exemple en forme de cadre, est fixé au niveau de la surface laissée
libre de la plaque frontale 32, a l'arriere de cette derniére, autour du capteur capacitif
31 de la dalle 3.

Selon un premier exemple de réalisation représenté sur la figure 3, l'interface 1
comporte au moins deux capteurs d’appui 11, par exemple quatre, agencés de part et
d’autre du capteur capacitif 31, et ici de I'écran d’affichage 10. Les capteurs d’appui 11
sont configurés pour mesurer un déplacement du support 19 par rapport a une embase
20 de la partie fixe 18. Le support 19 est par exemple métallique ou présente un
revétement métallique en face arriere, au moins en face de I'électrode du capteur
d’appui 11 porté par une carte électronique additionnelle 11a fixée a 'embase 20. Ces
surfaces métalliques peuvent étre détectées par I'électrode du capteur d’appui 11. Les
capteurs d’appui 11 sont ainsi agencés en regard du support 19, lui-méme fixé a une
portion P de la plaque frontale 32 qui est opaque (figure 2), ils ne sont donc pas
visibles par l'utilisateur.

Les capteurs d’appui 11 agencés a proximité des amortisseurs 17 sont disposés
a 'emplacement ou le déplacement de la partie mobile 16 est le plus important.

En fonctionnement, lorsque l'utilisateur appuie sur la plaque frontale 32 ou sur
Forgane de commande 2, le capteur d’appui 11 détecte le déplacement de la dalle
tactile capacitive 3 vers la partie fixe 18, représentatif d’'une force d’appui.

La mesure de la force d’appui peut aussi étre réalisée par d’autres moyens
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comme par mesure inductive ou par mesure ultrason ou par mesure de déformation au
moyen de jauges de contrainte ou de capteurs FSR (pour « Force Sensing Resistor »
en anglais).

Une unité de traitement 12 peut étre reliée aux capteurs d’appui 11 et au capteur
capacitif 31 (figure 2). Lunité de traitement 12 comporte un ou plusieurs
microcontrdleurs ou ordinateurs, ayant des mémoires et programmes adaptés pour
modifier I'affichage de I'écran 10, pour recevoir les informations de position détectées
par la dalle tactile capacitive 3 et pour recevoir les sighaux de mesure des capteurs 11.
C’est par exemple l'ordinateur de bord du véhicule automobile. L'unité de traitement 12
peut étre configurée pour évaluer une force d’appui a partir des capteurs d’appui 11
notamment en additionnant les forces mesurées par chaque capteur 11.

Un exemple d’'organe de commande 2 est également visible sur la vue en coupe
de la figure 3 et sur la vue éclatée de la figure 4.

On voit sur ces figures que 'organe de commande 2 comporte un élément mobile
de préhension 4, au moins un index métallique 6a, 6b porté par I'élément mobile de
préhension 4 et mobile avec celui-ci et un guide 5, I'élément mobile de préhension 4
étant supporté et guidé en déplacement par le guide 5.

Le guide 5 est fixé sur la plague frontale 32 de la dalle tactile capacitive 3, par
exemple par collage. Le guide 5 est par exemple fixé au centre de la dalle tactile
capacitive 3 (figure 1) ou dans un coin ou cété de la dalle tactile capacitive 3.

Lorgane de commande 2 peut étre un bouton rotatif, I'élément mobile de
préhension 4 étant mobile en rotation autour d’'un axe de rotation | perpendiculaire a la
surface de la dalle tactile capacitive 3. L'élément mobile de préhension 4 rotatif est
supporté et guidé en rotation par le guide 5 formant un palier. L’élément mobile de
préhension 4 et le guide 5 présentent par exemple des formes générales cylindriques
coaxiales.

Selon un exemple de réalisation, le guide 5 comporte un socle 51 fixé a la dalle
tactile capacitive 3 et un roulement mécanique 52, tel qu’un roulement a billes ou un
roulement a cylindres ou un roulement & aiguilles, monté sur le socle 51, le roulement
mécanique 52 étant interposé entre le socle 51 et I'élément mobile de préhension 4.

Le roulement mécanique 52 permet de limiter les frottements et d’assurer un bon
guidage en rotation de I'élément mobile de préhension 4. La réduction des frottements
permet une bonne longévité de I'organe de commande 2 et limite les bruits. Le bon
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guidage en rotation produit un ressenti de qualité a l'utilisateur, lui permettant une
navigation fluide et aisée dans les différents menus proposés.

Le bon guidage en rotation permet aussi d’éviter a I'élément mobile de
préhension 4 de se positionner de travers lors de la rotation, ce qui pourrait coincer les
index métalliques 6a, 6b.

En outre, le roulement mécanique 52 permet de transmettre un effort exercé sur
Forgane de commande 2 vers la dalle tactile capacitive 3 pour que celui-ci puisse étre
détecté par les capteurs d’appui 11. Egalement, la possibilité de transmettre un effort
entre 'organe de commande 2 et la dalle 3 permet qu’un retour haptique généré sur la
dalle 3 soit transmise aux doigts de l'utilisateur par I'organe de commande 2. En effet,
le roulement mécanique 52 permet de former une liaison rigide entre I'élément mobile
de préhension 4 et le socle 51 collé a la dalle tactile capacitive 3.

Le roulement mécanique 52 peut comporter un joint d’étanchéité permettant
notamment d’'améliorer la manceuvrabilité de I'organe de commande 2.

L'extrémité de I'élément mobile de préhension 4 en regard de la dalle tactile
capacitive 3 porte au moins un index métallique 6a, 6b qui est ainsi agencé en vis-a-vis
de la dalle tactile capacitive 3. Il s’agit par exemple d’une languette métallique, par
exemple en Cuivre.

L'index métallique 6a, 6b est électriquement connecté a une surface métallique
externe 9a, 9b de I'élément mobile de préhension 4 destinée a étre manipulée par
lutilisateur. La surface métallique externe 9a, 9b recouvre au moins en partie la
surface externe de I'élément mobile de préhension 4.

Pour cela, I'élément mobile de préhension 4 est par exemple au moins en partie
réalisé en matériau métallique.

Selon un autre exemple, l'élément mobile de préhension 4 comporte un
revétement agencé au niveau de la surface externe de préhension, tel gu’une
enveloppe chromée connectée a I'index métallique 6a, 6b.

En touchant la surface métallique externe 9a, 9b électriquement connectée a
lindex métallique 6a, 6b, I'utilisateur amene des charges électriques en regard de la
dalle tactile capacitive 3 qui sont alors détectées par le capteur capacitif 31. La
détection de ces charges dans la zone de l'organe de commande 2 permet d'en
déduire le contact de l'organe de commande 2 par l'utilisateur. La détermination des
coordonnées de I'index métallique 6b par la dalle tactile capacitive 3 permet également
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de déterminer la position angulaire de I'index métallique 6b mobile au-dessus de la
dalle tactile capacitive 3.

L'interface 1 est en outre configurée pour commander la mise en ceuvre d’un
procédé de commande d’au moins une fonction d’un organe de véhicule automobile.

Linterface 1 est en outre configurée pour la mise en ceuvre d'un procédé
d’éclairage 100 permettant de modifier I'éclairage de I'écran d’affichage 10 ou de la
source lumineuse (102 ; figure 5) en fonction d’'un contact ou d'un déplacement de
élément mobile de préhension 4 ou lorsqu’un appui est détecté par le capteur d’appui
11 (101 ; figure 5).

Au cours du procédé de commande, on commande par exemple au moins une
fonction de l'interface 1 lorsqu’une force d’appui exercée sur la dalle tactile capacitive 3
est supérieure a un seuil.

Au cours du procédé d’éclairage 100, on peut par exemple éclairer I'écran
d’affichage 10 et/ou rétroéclairer 'organe de commande 2 lorsqu’une force d’appui
exercée sur la dalle tactile capacitive 3 est supérieure a un seuil de réveil, par exemple
lorsque la force d’appui est supérieure a 0,1N, telle que comprise entre 0,1 et 0,15N.
En effet, la détection d’'un appui sur 'organe de commande 2 par les capteurs d’appui
11 peut étre plus rapide que la détection par la dalle tactile capacitive 3 d’un contact de
l'organe de commande 2, du fait du temps nécessaire pour le transport des charges de
la surface métallique externe a l'index métallique 6a, 6b. La détection d’un appui par
les capteurs d’appui 11, antérieure a la détection d’un contact par la dalle 3, peut donc
permettre le « réveil » de linterface 1, en allumant I'écran 10 ou en rétroéclairant
'organe de commande 2.

On commande par exemple une fonction de l'interface 1, telle qu’une validation
d'une sélection, lorsqu’une force d’appui exercée sur la dalle tactile capacitive 3 est
supérieure a un seuil d’appui, par exemple lorsque la force d’'appui est supérieure a
3N.

La fonction de linterface 1 peut étre commandée relativement a l'intensité de la
force d’appui exercée sur la dalle tactile capacitive 3. Par exemple, la fonction est un
agrandissement de limage affichée sur I'écran 10 et [Iagrandissement est
proportionnel a I'intensité de la force d’appui exercée sur la dalle 3.

On peut en outre commander au moins une fonction de linterface 1 lorsque la

dalle tactile capacitive 3 détecte un contact de 'organe de commande 2 et lorsqu’une
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force d’appui supérieure a un seuil d’appui est exercée sur la dalle tactile capacitive 3.

La mesure d'une force d’appui supérieure au seuil d’appui peut permettre de
confirmer la détection d’un contact de I'organe de commande 2 par la dalle tactile
capacitive 3 du fait de la redondance de I'information.

La détection d’'un contact de I'élément mobile de préhension 4 et la mesure d’'un
appui sur 'organe de commande 2 supérieure a un seuil d’appui peuvent notamment
permettre la validation d’une fonction, telle qu’une fonction du systéme de climatisation,
de navigation, de l'autoradio ou la validation d’une sélection d’un choix parmi une liste,
telle qu’une liste téléphonique. Il est notamment ainsi possible d’exécuter une fonction,
comme une validation d’une sélection, par simple appui sur 'organe de commande 2.

L'interface 1 peut aussi comporter au moins un actionneur vibratoire 13 configuré
pour faire vibrer au moins la dalle tactile capacitive 3 en réponse a un contact, un
déplacement ou un appui de I'élément mobile de préhension 4 ou a un contact ou un
appui exerce sur la dalle tactile capacitive 3. Linterface 1 comporte par exemple deux
actionneurs vibratoires 13 par exemple fixés au support 19 de la plaque frontale 13 de
la dalle tactile capacitive 3 (figure 2).

Les actionneurs vibratoires 13 peuvent étre agencés de part et d’autre de I'écran
10, tel qu’a droite et a gauche ou tel qu’en haut et en bas de I'écran 10 en référence a
la position verticale de l'interface 1 montée dans le véhicule (figure 1).

Les actionneurs vibratoires 13 peuvent étre montés de maniere a diriger la
vibration dans le plan de I'écran 10 ou orthogonalement au plan de I'écran 10, ou
encore dirigée selon une combinaison de ces directions.

La possibilité de faire vibrer la dalle 3 permet de faire vibrer I'organe de
commande 2 fixé sur la dalle 3. En effet, le retour haptique ne se fait pas uniquement
sur la dalle tactile capacitive 3 mais il est également transmis a la main de l'utilisateur a
travers I'organe de commande 2 fixé sur la dalle 3. Cela est possible du fait de la
bonne transmission des forces entre I'organe de commande 2 et I'actionneur 13 qui est
obtenue notamment par fixation du guide 5 par collage sur la dalle 3 et par I'emploi
d’un roulement mécanique 52.

Ce retour haptique peut par exemple permettre d’'indexer les positions angulaires
de I'élément mobile de préhension 4.

Au moins un paramétre de la vibration générée peut étre contrélé relativement a

lintensité de I'effort d’appui exercé sur la dalle tactile capacitive 3.
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On peut aussi faire vibrer la partie mobile 16, c’est-a-dire la dalle tactile
capacitive 3 ou la dalle tactile capacitive 3 et I'écran 10, lorsqu’on mesure une force
d’appui exercée sur la dalle tactile capacitive 3 supérieure a un seuil.

La mesure de la force d’appui exercée sur la dalle tactile capacitive 3 peut
également permettre de contrdler au moins un parameétre de la vibration générée,
relativement a l'intensité de I'effort d’appui exercé sur la dalle tactile capacitive 3. Le
parametre de la vibration peut étre l'allure du signal d’alimentation de l'actionneur 13,
amplitude, la durée ou la fréquence de la vibration.

Cette dépendance est par exemple une relation proportionnelle ou une loi
mathématique ou peut étre prédéfinie dans un tableau de correspondance
préalablement stocké en mémoire.

Selon un exemple de réalisation particulier visible sur les figures 3 et 4, ainsi que
sur la variante d’interface 1 représentée en figure 10, I'organe de commande 2
comporte au moins un organe élastique métallique 8a, 8b, tel qu'un ressort hélicoidal
de compression.

Une premiere extrémité de I'organe élastique métallique 8a, 8b est connectée a
une surface métallique externe 9a de I'élément mobile de préhension 4 et une
deuxieme extrémité est fixée a I'index métallique 6a, 6b.

L'organe élastique métallique 8a, 8b est configuré pour solliciter lindex
métallique 6a, 6b contre la dalle tactile capacitive 3.

En sollicitant I'index métallique 6a, 6b contre la dalle tactile capacitive 3, on
s’assure d’'un contact entre I'index métallique 6a, 6b et la dalle 3. L'index métallique 6a,
6b peut ainsi étre vu par la dalle 3, indépendamment des tolérances de fabrication ou
de la non-planéité d’une plaque frontale 32 courbe par exemple et donc de linterstice
pouvant exister entre la dalle et I'index. En outre, 'organe élastique métallique 8a, 8b
est conducteur, ce qui permet d’assurer le transfert de charge entre l'index métallique
6a, 6b et la surface métallique externe de I'élément mobile de préhension 4.

Selon un exemple de réalisation particulier visible sur les figures 3 et 4, ainsi que
sur la variante d’interface 1 représentée en figure 10, l'organe de commande 2
comporte au moins un premier index métallique 6a et au moins un deuxieme index
métallique 6b. Le premier index métallique 6a est connecté a une premiére surface
métallique externe 9a de I'élément mobile de préhension 4. Le deuxiéme index

métallique 6b est connecté a une deuxiéme surface métallique externe 9b de I'élément
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mobile de préhension 4. La premiére surface métallique externe 9a et la deuxiéme
surface métallique externe 9b ne sont pas connectées électriquement.

On peut ainsi commander au moins :

— une premiére fonction de linterface 1 lorsque la dalle tactile capacitive 3
détecte un premier index métallique 6a, et

— une deuxiéme fonction de linterface 1 lorsque la dalle tactile capacitive 3
détecte un deuxieme index métallique 6b.

On peut également mesurer une force d’appui exercée sur la dalle tactile
capacitive 3 au moyen du capteur d’appui 11, au moins un seuil de détection de force
d’appui étant associé a la détection d’'un index métallique 6a, 6b.

Par exemple, un premier seuil de détection de force d’appui est associé a la
détection du premier index métallique 6a et un deuxiéme seuil de détection de force
d’appui est associé a la détection du deuxieme index métallique 6b.

Le premier seuil et le deuxieme seuil de détection peuvent étre distincts ou
égaux.

Dans le cas d’'un élément mobile de préhension 4 rotatif, le premier index
métallique 6a est par exemple excentré par rapport a 'axe de rotation | de maniere a
détecter une position angulaire de I'élément mobile de préhension 4 lorsqu’il est touché
par l'utilisateur.

Selon un exemple de réalisation, le deuxieme index métallique 6b et/ou la
deuxieme surface métallique de préhension 9b est agencé dans I'axe de rotation | pour
détecter un contact central de I'élément mobile de préhension 4.

On obtient ainsi un organe de commande 2 présentant deux zones distinctes de
contact avec un design compact.

Selon un autre exemple, le deuxieme index métallique 6b et/ou la deuxieme
surface métallique de préhension 9b est excentré par rapport a I'axe de rotation I.
L'information d’'une détection du deuxiéme index métallique 6b peut ensuite étre traitée
comme un contact distinct de celui détecté par le premier index métallique 6a
définissant une position angulaire.

Selon un exemple de réalisation, I'élément mobile de préhension 4 comporte :

— une partie périphérique de préhension 4a portant le premier index métallique 6a
et la premiere surface métallique externe 9a, et

— une partie centrale de préhension 4b portant le deuxiéme index métallique 6b et
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la deuxiéme surface métallique externe 9b.

La partie périphérigue de préhension 4a présente par exemple une forme
générale de bague. La partie centrale de préhension 4b, désassemblée en deux
parties sur I'exemple de la figure 5, présente par exemple une forme générale
cylindrique, coaxiale a la bague.

Selon une variante de réalisation représentée sur la figure 10, la partie centrale
de préhension 4b présente une forme évasée du cb6té de l'extrémité visible par
lutilisateur.

Les surfaces métalliques externes 9a, 9b peuvent étre connectées a un index
métalliqgue 6a, 6b respectif par des fils électriques ou des tiges métalliques (non
représenté).

Selon un autre exemple, la partie périphérique de préhension 4a et la partie
centrale de préhension 4b comportent des corps métalliques formant les surfaces
métalliques externes 9a, 9b.

Les organes élastiques métalliques 8a, 8b fixés d’'une part a un index métallique
6a, 6b respectif, peuvent étre fixés d'autre part, a un corps métallique respectif des
parties périphérique et centrale de préhension 4a, 4b pour étre connectées a une
surface métallique externe 9a, 9b respective.

On peut prévoir que I'élément mobile de préhension 4 comporte en outre une
couronne 14 de matériau isolant, tel gu’en plastique, interposée entre I'extrémité du
corps métallique de la partie périphérique de préhension 4a et I'index métallique 6a
(figures 3 et 10). La couronne 14 peut étre fixée a I'extrémité du corps métallique, par
exemple au moyen de vis de fixation 15. La couronne 14 de matériau isolant permet
d’éviter que le corps métallique soit détecté par la dalle tactile capacitive 3 et fausse les
mesures.

L'élément mobile de préhension 4 peut comporter un isolant électrique 7
interposé entre la partie centrale de préhension 4a et la partie périphérique de
préhension 4b. Lisolant électrique 7 permet d’isoler les index métalliques 6a, 6b I'un de
lautre notamment pour une partie périphérique et centrale de préhension 4a, 4b
comportant des corps métalliques. Cela permet de séparer la détection d’'un contact
sur la partie périphérique de préhension 4b d'un contact sur la partie centrale de
préhension 4b.

Les parties périphérique et centrale de préhension 4a, 4b et l'isolant électrique 7
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peuvent présenter des formes complémentaires. Les parties périphérique et centrale
de préhension 4a, 4b sont fixées a lisolant électrique 7, par exemple par collage. La
partie périphérique de préhension 4a, la partie centrale de préhension 4b et lisolant
électrique 7 de I'élément mobile de préhension 4 sont solidaires en rotation.

Lisolant électrique 7 peut entourer la partie centrale de préhension 4a,
notamment sur la hauteur de l'organe de commande 2. Plus précisément, Iisolant
électrique 7 présente par exemple une premiere portion cylindrique, notamment de
méme hauteur que le socle 51, surmontée d’'une deuxieme portion de révolution de
forme évasée. La portion cylindrique de lisolant électrique 7 traverse le socle 51 du
guide 5. Les extrémités 7a, 7b de l'isolant électrique 7 peuvent présenter des formes
respectives d’anneaux.

On peut ainsi associer une fonction distincte selon que I'utilisateur touche ou
appuie sur la périphérie ou sur le sommet de I'organe de commande 2.

La rotation de la partie périphérique de préhension 4a peut permettre la sélection
d’une fonction et un appui ou contact successif de la partie périphérique de préhension
4a ou de la partie centrale de préhension 4b peut permettre la validation de la sélection
réalisée.

Un appui ou contact de la partie centrale de préhension 4b peut permettre une
validation sans rotation de sélection préalable.

Deux seuils de détection distincts peuvent étre prévus selon que l'utilisateur
appuie sur la partie périphérique de préhension 4a ou sur la partie centrale de
préhension 4b. Par exemple, le seuil de détection de la partie périphérique de
préhension 4a est supérieur au seuil de détection de la partie centrale de préhension
4b. Un seuil de détection plus élevé en partie périphériqgue permet déviter de
déclencher une commande lorsque l'utilisateur manipule la partie périphérique de
préhension 4a en rotation pour sélectionner une commande par exemple.

L’élément mobile de préhension 4 comporte en outre au moins un guide de
lumiere 7.

Le guide de lumiere 7 présente une premiere extrémité 7a (ou extrémité d’entrée)
située en regard de la dalle tactile capacitive 3 et une deuxieme extrémité 7b (ou
extrémité de sortie) située a une extrémité de I'élément mobile de préhension 4
opposée a celle située en regard de la dalle tactile capacitive 3.

Dans le cas ou la dalle tactile capacitive 3 est au moins partiellement
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transparente et l'interface 1 comporte un écran d’affichage 10 agencé sous la dalle
tactile capacitive 3, la source de lumiere éclairant la premiére extrémité 7a du guide de
lumiere peut provenir de I'écran d’affichage 10.

Dans le cas notamment ou la plaque frontale 32 est opaque, l'interface 1 peut
comporter une source lumineuse, telle qu’une LED, située au niveau de la premiére
extrémité 7a du guide de lumiére 7. La LED est par exemple fixée sur la dalle tactile
capacitive 3.

Le guide de lumiere 7 est configuré pour réfléchir au moins une fois les rayons
lumineux, par réflexion sur ses parois latérales ou sur des particules diffusantes du
matériau du guide de lumiere.

Le guide de lumiere 7 ne peut pas transmettre des images provenant directement
de I'écran 10. En effet, au contraire d’'une simple vitre ou d’une lentille, le guide de
lumiere 7 homogénéise la lumiere provenant de I'écran 10 grace a une succession de
réflexions de sorte qu’on ne puisse plus voir les pixels de I'écran 10 a travers le guide
de lumiere 7. L'écran 10 est ainsi en fait utilisé comme une simple source de lumiére.

Le guide de lumiere 7 est réalisé en matériau au moins partiellement transparent
et/ou au moins partiellement translucide.

Le matériau est par exemple 100% transparent ou 90% transparent et 10%
translucide, les proportions étant choisies selon l'effet souhaité. Dans le cas d'un
matériau entierement transparent, les réflexions peuvent avoir lieu sur les parois
latérales uniquement. Pour augmenter le taux de réflexion, les parois latérales du
guide de lumiére 7 peuvent étre polies. Dans le cas d’'un matériau translucide, les
réflexions peuvent avoir lieu sur des particules diffusantes internes au matériau.

Le guide de lumiere 7 peut étre réalisé en matériau plastique.

La surface de la deuxieme extrémité 7b du guide de lumiére 7 peut étre
translucide, par exemple dépolie. La surface translucide ou dépolie peut étre obtenue
par exemple par moulage ou par attaque chimique, pour obtenir par exemple de fines
rugosités qui diffusent la lumiere.

La hauteur du guide de lumiere 7 peut étre au moins deux fois, telle que au
moins trois fois, supérieure a la surface de la premiere extrémité 7a du guide de
lumiere 7 située face a la dalle tactile capacitive 3. Ce critere géométrique permet
d’augmenter le taux de réflexion des rayons lumineux sur les parois latérales et donc

d’obtenir I'effet d’homogénéisation de la lumiere du guide de lumiere 7.
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Le guide de lumiere 7 peut présenter au moins une portion inclinée, tel qu’au
moins une portion coudée. Le guide de lumiere 7 représenté sur la figure 10 présente
ainsi deux portions coudées. La portion inclinée permet de dévier les rayons lumineux
et donc d’homogénéiser la lumiere provenant de I'écran 10.

Le guide de lumiére 7 peut présenter au moins une premiere portion cylindrique.
La portion cylindrique peut étre surmontée d’une deuxiéme portion de révolution de
forme évasée (figures 3, 4 et 10).

Dans I'exemple de réalisation de la figure 3, le guide de lumiére 7 présente une
deuxiéme portion de révolution conigue et une forme interne cylindrique. L'épaisseur
du guide de lumiére 7 présente ainsi une plus grande dimension du cété de I'extrémité
visible de 'organe de commande 2. La surface de la deuxiéme extrémité 7b est plus
grande que la surface de la premiere extrémité 7a.

Dans I'exemple de réalisation de la figure 10, le guide de lumiere 7 présente une
forme externe sensiblement en forme d’entonnoir et une épaisseur du guide de lumiere
7 constante. La surface de la deuxieme extrémité 7b présente la méme dimension que
la surface de la premiere extrémité 7a.

Le guide de lumiére 7 peut entourer la partie centrale de préhension 4a. Les
parties périphérique et centrale de préhension 4a, 4b et le guide de lumiére 7 peuvent
présenter des formes complémentaires. Les parties périphérique et centrale de
préhension 4a, 4b sont fixées au guide de lumiére 7, par exemple par collage. La partie
périphérique de préhension 4a, la partie centrale de préhension 4b et le guide de
lumiere 7 de I'élément mobile de préhension 4 sont solidaires en rotation.

La premiere extrémité 7a et/ou la deuxieme extrémité 7b du guide de lumiére 7
présente par exemple une forme annulaire.

La deuxieme extrémité 7b du guide de lumiére 7 peut déboucher de I'organe de
commande 2 pour étre visible par l'utilisateur.

La deuxieme extremité 7b peut former un anneau lumineux ou « haloring » en
anglais, visible a la surface de I'organe de commande 2.

Selon un autre exemple, la deuxieme extrémité 7b forme un témoin lumineux,
visible a la surface de 'organe de commande 2. La deuxiéme extrémité 7b présente
ainsi par exemple une forme de pictogramme ou de symbole tel qu'une fleche ou
présente une forme de disque ou une forme polygonale, telle qu’un rectangle.

Le témoin ou 'anneau lumineux permettent de signaler la position de I'organe de
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commande 2 a l'utilisateur, notamment pour la conduite de nuit.

Le surfagcage de la deuxieme extrémité 7b visible par un utilisateur peut étre non-
plan. Il peut étre défini par technologie « Freeform ». La surface de la deuxieme
extrémité 7b présente alors par exemple au moins une portion concave, notamment
annulaire (figures 3 et 4). Une surface « freeform » peut ainsi présenter plusieurs
rayons de courbure et/ou des concavités ayant des orientations différentes, ce qui
permet entre autre de styliser 'organe de commande 2.

Selon un autre exemple de réalisation, la deuxieme extrémité 7b est agencée en
regard d'une zone d’affichage ménagée dans une face frontale opaque de l'organe de
commande 2. La zone d’affichage est par exemple une zone translucide. La zone
d’'affichage définit au moins un pictogramme pouvant étre rétroéclairé par la deuxieme
extrémité 7b du guide de lumiere 7.

L’élément mobile de préhension 4 peut comporter un seul ou plusieurs guides de
lumiere 7. L'élément mobile de préhension 4 comporte par exemple plusieurs guides
de lumiere 7 indépendants s’inscrivant dans une forme tubulaire ou rétroéclairant un
pictogramme respectif.

Lisolant électrique 7 peut en outre former le guide de lumiere et inversement. Un
seul élément référencé 7 désigne ainsi le guide de lumiére et l'isolant électrique sur les
figures 3, 5 et 10.

L'unité de traitement 12 peut étre configurée pour modifier I'éclairage de I'écran
d’affichage 10 ou de la source lumineuse en fonction d’un contact ou d’un déplacement
de I'élément mobile de préhension 4 ou lorsqu’un appui, pouvant étre associé a un
contact de 'organe de commande 2, est détecté par le capteur d’appui 11.

L'écran 10 permet ainsi de disposer d’une grande palette de couleur et d’'une
grande souplesse de programmation pour rétroéclairer ou éclairer l'organe de
commande 2. Les couleurs peuvent ainsi par exemple défiler de maniére séquentielle,
continue ou clignotante.

Le guide de lumiére 7 permet ainsi de rétroéclairer ou d’éclairer 'organe de
commande 2 par exemple en association avec la détection d’'un contact de 'organe de
commande 2 ou lorsque I'élément mobile de préhension 4 est déplacé ou lorsqu’un
appui est détecté sur 'organe de commande 2.

Nous allons maintenant décrire pour illustration, deux exemples de

fonctionnement de linterface 1.
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Selon un premier exemple de fonctionnement, l'utilisateur commence par toucher
la partie périphérique de préhension 4a de l'organe de commande 2. Les charges
électriques sont conduites par la surface métallique externe 9a de I'élément mobile de
préhension 4 vers le premier index métallique 6a. La dalle tactile capacitive 3 détecte
ces charges dans la zone de la dalle 3 ou est agencé 'organe de commande 2 (étape
101, figure 5), ce qui permet d’en déduire un contact de I'organe de commande 2 par
l'utilisateur.

L'utilisateur peut manipuler la partie périphérique de préhension 4b en rotation
pour sélectionner une commande qui est affichée sur I'écran d’affichage 10. Plus
précisément, les coordonnées du déplacement du premier index métallique 6a
indiquent a l'unité de traitement 12 le positionnement angulaire de la partie
périphérique de préhension 4b de I'organe de commande 2.

Lunité de traitement 12 peut modifier I'affichage sur I'écran d’affichage 10 en
conséquence, notamment pour faire défiler les commandes par exemple de consigne
de température de la climatisation autour de 'organe de commande 2 et par exemple
pour produire un changement de couleur de I'écran 10 sous l'organe de commande 2
(étape 102). Egalement, I'unité de commande 12 peut commander une vibration de
lactionneur 13 permettant d’indexer la position angulaire de I'élément mobile de
prehension 4 (étape 102). L'utilisateur pergoit alors un retour lumineux et haptique.

Une fois la commande souhaitée sélectionnée, I'utilisateur appuie sur la partie
périphérique de préhension 4a, pour valider la sélection. L'effort est transmis de la
partie périphérique de préhension 4a a la dalle tactile capacitive 3, a travers le
roulement 52 et le socle 51 du guide 5. Leffort provoque un léger déplacement de la
dalle 3 imperceptible par I'utilisateur, qui est détecté par les capteurs d’appui 11.

Lorsque la mesure de force, successive au déplacement du premier index
métalligue 6a est supérieure a un seuil de détection, l'unité de traitement 12
commande une fonction, telle que la validation de la sélection (étape 102).

Selon un deuxiéme exemple de fonctionnement, l'unité de traitement 12
commande un affichage clignotant de l'écran 10 lorsqu’elle détecte un appel
téléphonique entrant.

L'utilisateur touche la partie centrale de préhension 4b de 'organe de commande
2, pour prendre l'appel. Les charges électriques sont conduites par la surface

métallique externe 9b de I'élément mobile de préhension 4 vers le deuxieme index
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métalliqgue 6b. La dalle tactile capacitive 3 détecte ces charges dans la zone ou est
agence l'organe de commande 2. La dalle tactile capacitive 3 détecte ainsi un contact
de l'organe de commande 2 (étape 101, figure 5).

L'utilisateur appuie ensuite sur la partie centrale de préhension 4b de I'organe de
commande 2. Comme précédemment, I'effort est transmis de la partie centrale de
préhension 4b sur la dalle tactile capacitive 3. Ce faible déplacement de la dalle 3 est
détecté par les capteurs d’appui 11. Lorsque la mesure de force associée a la détection
du deuxieme index métallique 6b porté par la partie centrale de préhension 4b est
supérieure a un seuil, 'unité de traitement 12 commande une fonction telle que la prise
de l'appel, peut générer une vibration et arréter I'éclairage clignotant de I'écran.

On comprend ainsi qu’une telle interface 1 permet de détecter un appui latéral ou
un appui central sur I'organe de commande 2 en profitant des capteurs d’appui 11
associés a la dalle tactile capacitive 3.

De plus, linterface 1 peut générer un retour visuel par exemple réalisé sous la
forme d’'un anneau lumineux rétroéclairé par I'écran daffichage 10 qui peut étre
programmable en fonction de la manipulation de I'utilisateur.

Par alilleurs, linterface 1 peut générer un retour vibratoire également
programmable en fonction des manipulations de [lutilisateur, tel qu’en fonction de
I'effort exercé sur 'organe de commande 2 ou en fonction de I'angle de rotation de la
partie périphérique de préhension 4a.

On obtient ainsi une interface 1 dont le retour haptique ou visuel est
complétement programmable en fonction du type de menu dans lequel l'utilisateur
évolue.

Les figures 6, 7, 8 et 9 sont des vues schématiques représentant différents
agencements de linterface 1.

La figure 6 montre un agencement similaire a celui représenté dans 'exemple
précédent. En plus de pouvoir disposer les capteurs d’appui 11 au plus pres des
éléments amortisseurs 17, cette configuration permet que I'écran d’affichage 10 puisse
étre désolidarisé de la dalle tactile capacitive 3 et fixé a la partie fixe 18 comme
représenté sur la figure 7.

Dans les modes de réalisation des figures 8 et 9, les capteurs d’appui 11 sont
agencés a larriere de I'écran d’affichage 10. Cette configuration est intéressante car
elle permet de disposer un ou plusieurs capteurs d’appui 11 sous toute la surface de
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écran 10.

Les capteurs d’appui 11 sont par exemple portés par la carte électronique 21
portant les circuits électroniques de gestion de I'écran d’affichage 10. On évite ainsi
l'utilisation de cartes électroniques additionnelles pour les capteurs d’appui 11, ce qui
facilite le montage de linterface 1 et abaisse les colts.

Comme on peut le voir sur 'exemple de la figure 8, le support 19’ s’étend par
exemple d’'une extrémité a l'autre de I'écran 10, entre I'écran 10 et 'embase 20 portant
la carte électronique 21, elle-méme portant le capteur d’appui 11. Le capteur d’appui 11
est ainsi agencé entre 'embase 20 de la partie fixe 18 et le support 19’ de la partie
mobile 16.

Le capteur d’appui 11 peut ainsi mesurer une distance d1 du support 19’ par
rapport a 'embase 20 a l'arriere de I'écran 10. Un appui sur la dalle tactile capacitive 3
rapproche le capteur d’appui 11 porté par la carte électronique 21 du support 19’ de la
partie mobile 16. Avec cette configuration, la distance di diminue quand leffort
augmente.

Dans I'exemple de la figure 9, le support 19’ s’étend par exemple d’'une extrémité
a lautre de l'écran d’affichage 10, entre le capteur d’appui 11 porté par la carte
électronique 21 et 'embase 20. Le capteur d’appui 11 peut étre fixé a 'embase 20 par
des plots 20a de I'embase 20 traversant le support 19’. Le capteur d’'appui 11 est ainsi
agencé en regard du support 19’. Le capteur d’'appui 11 peut ainsi mesurer un
déplacement d2 du support 19’ par rapport a 'embase 20 a l'arriere de I'écran 10. Un
appui sur la dalle tactile capacitive 3 éloigne le capteur d’'appui 11 du support 19’ de la
partie mobile 16. Avec cette configuration, la distance d2 augmente quand leffort
augmente. En plus du co(t réduit du fait de l'utilisation d’une seule carte électronique
21 commune pour I'écran 10 et les capteurs d’appui 11, cette configuration permet
d’augmenter la précision de mesure notamment pour les faibles valeurs d’efforts. En
effet, le capteur d’appui capacitif est plus précis lorsqu’il est situé proche de la cible,
c’est-a-dire pour les distances d1, d2 faibles.

Dans les configurations décrites, les capteurs dappui 11 sont agencés en
périphérie de I'écran 10 et ne sont donc pas visibles par I'utilisateur.

Il est également possible dutiliser des capteurs dappui 11 transparents,
comportant par exemple des électrodes en matériau ITO. Les capteurs d’appui 11
peuvent alors étre agencés a l'arriere de la dalle 3, entre le capteur capacitif 31 et
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lécran 10. Des entretoises transparentes peuvent permettre d’assurer un interstice
d’'air entre I'écran 10 et la dalle 3 pour permetire une détection capacitive du
déplacement de la partie mobile 16.

Egalement, lorsque linterface 1 est de type « TouchPad » par exemple et ne
comporte pas d’écran, les capteurs d’appui 11 peuvent étre agencés directement
derriere le capteur capacitif 31, la plaque frontale 32 étant alors totalement opaque.
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REVENDICATIONS

Interface (1) pour la commande d’au moins une fonction d’un organe de vehicule
automobile, comportant :
- au moins un organe de commande (2) comprenant :
— un élément mobile de préhension (4),
— au moins un index métallique (6a, 6b) porté par I'élément mobile de
préhension (4) et mobile avec celui-ci,
— un guide (5), I'élément mobile de préhension (4) étant supporté et guidé
en déplacement par le guide (5), et
- une dalle tactile capacitive (3) configurée pour détecter la position de I'index
métallique (6a, 6b), le guide (5) étant fixé sur la dalle tactile capacitive (3),
lindex métallique (6a, 6b) étant agencé en regard de la dalle tactile
capacitive (3),
caractérisée en ce que I'élément mobile de préhension (4) comporte au
moins un guide de lumiére (7) présentant une premiére extrémité (7a) située en
regard de la dalle tactile capacitive (3) et une deuxieme extrémité (7b) située a une
extrémité de I'élément mobile de préhension (4) opposée a celle située en regard
de la dalle tactile capacitive (3).
Interface (1) selon la revendication précédente, caractérisée en ce que le guide de
lumiere (7) est configuré pour que ses parois latérales réfléchissent au moins une
fois la lumiére.
Interface (1) selon la revendication précédente, caractérisée en ce que les parois
latérales du guide de lumiére (7) sont polies.
Interface (1) selon 'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que la
surface de la deuxieme extrémité (7b) du guide de lumiére (7) est translucide, par
exemple dépolie.
Interface (1) selon 'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que le
guide de lumiere (7) est réalisé en matériau au moins partiellement transparent
et/ou au moins partiellement translucide.
Interface (1) selon 'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que le
guide de lumiére (7) est réalisé en matériau plastique.
Interface (1) selon 'une des revendications préceédentes, caractérisée en ce que le

guide de lumiere (7) présente au moins une premiere portion cylindrique.
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Interface (1) selon la revendication précédente, caractérisée en ce que la portion
cylindrique est surmontée d’'une deuxieme portion de révolution de forme évasée.
Interface (1) selon 'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que la
deuxieéme extrémité (7b) du guide de lumiére (7) présente une forme annulaire.
Interface (1) selon 'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que la
deuxieme extrémité (7b) du guide de lumiere (7) débouche de lorgane de
commande (2) pour étre visible par l'utilisateur.
Interface (1) selon l'une des revendications 1 a 9, caractérisée en ce que la
deuxieme extrémité (7b) est agencée en regard d'une zone d’affichage ménagée
dans une face frontale opaque de I'organe de commande (2), la zone d’affichage
définissant au moins un pictogramme pouvant étre rétroéclairé par la deuxieme
extrémité (7b) du guide de lumiere (7).
Interface (1) selon 'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que la
forme de la deuxieme extrémité présente au moins une portion concave annulaire.
Interface (1) selon 'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que la
hauteur du guide de lumiére (7) est au moins deux fois supérieure a la surface de
la premiére extrémité (7a) du guide de lumiere (7) située face a la dalle tactile
capacitive (3).
Interface (1) selon 'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que la
surface de la deuxieme extrémité (7b) est plus grande que la surface de la
premiere extrémité (7a).
Interface (1) selon l'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que
lélément mobile de préhension (4) est mobile en rotation autour d'un axe de
rotation (l).
Interface (1) selon la revendication précédente, caractérisée en ce que I'élément
mobile de préhension (4) comporte :
— une partie périphérique de préhension (4a) portant un premier index métallique
(6a), et
— une partie centrale de préhension (4b) portant un deuxieme index métallique
(6b).
Interface (1) selon la revendication précédente, caractérisée en ce que la partie
périphérique de préhension (4a) et la partie centrale de préhension (4b) comportent
des corps métalliques formant les surfaces métalliques externes (9a, 9b).
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Interface (1) selon la revendication précédente, caractérisée en ce que le guide de
lumiere (7) est interposé entre la partie centrale de préhension (4b) et la partie
périphérique de préhension (4a) et forme un isolant électrique (7).

Interface (1) selon l'une des revendications 15 a 17, caractérisée en ce que le
guide de lumiére (7) entoure la partie centrale de préhension (4b).

Interface (1) selon 'une des revendications précédentes, caractérisée en ce qu’elle
comporte un écran daffichage (10) configuré pour afficher des informations
associées a un contact, un déplacement ou un appui de la partie mobile de
préhension (4) ou a un contact ou un appui sur la dalle tactile capacitive (3).
Interface (1) selon la revendication précédente, caractérisée en ce que I'écran
d’affichage (10) est fixé a la dalle tactile capacitive (3), la dalle tactile capacitive (3)
étant au moins partiellement transparente.

Interface (1) selon la revendication précédente, caractérisée en ce que I'écran
d’'affichage (10) est configuré pour émettre de la lumiére au niveau de la premiére
extrémité (7a) du guide de lumiére (7).

Interface (1) selon l'une des revendications précédentes, caractérisée en ce que
linterface (1) comporte au moins un capteur d’appui (11) configuré pour mesurer
un parametre représentatif d’'une force d’appui exercée sur la dalle tactile capacitive
(3).

Procédé d’éclairage (100) d’'une interface (1) selon l'une des revendications
précédentes, caractérisé en ce qu’on modifie I'éclairage de I'écran d’affichage (10)
ou de la source lumineuse en fonction d’'un contact ou d’'un déplacement de
élément mobile de préhension (4) ou lorsqu’un appui est détecté par le capteur
d'appui (11).
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