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@I' TITRE « Télécommande a manette d’engin de travaux
publics »

Télécommande comprenant une embase (20) solidaire
de l'engin (2) ayant une manette amovible (10) fonctionnant
en mode combiné (MC) ou en mode indépendant (MI), ex-
traite de l'embase (20), avec une liaison sans fil avec I'em-
base (20) qui comprend un adaptateur (23) pour la manette
(10), un coupleur inductif (24), un gyromeétre (28) pour déter-
miner son orientation (ZZ), un récepteur de signaux (27),
une unité centrale (26) gérant le fonctionnement de 'em-
base (20) et recevant les signaux du capteur 131, du gyro-
metre (28), pour commander le coupleur inductif (24) et les
actionneurs (A1-An) de l'outil.

La manette amovible (10) comprend un adaptateur (13)
de forme complémentaire a celle de I'adaptateur de I'em-
base (24) un coupleur inductif (14) pour une batterie (15), un
gyrométre (18) pour détecter I'orientation de la manette (10)
un bouton d’activation (19), une unité centrale auxiliaire (16)
recevant les signaux du gyrométre (18) et ceux du bouton
(19) pour activer la manette (10) en mode indépendant (Ml)
ou en mode combiné (MC).

Figure 3




Description

Titre de l'invention : « Télécommande a manette d’engin de travaux
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Domaine technique

La présente invention se rapporte a une télécommande a manette d’engin de travaux
publics
Technique antérieure

Selon les documents EP 1 644 645 et FR 2 996 082 on connait des télécommandes
d’engin de travaux publics qui sont fixées dans I’engin lui-méme, par exemple dans
I’accoudoir du siege du conducteur ou encore solidaires d’un boitier transportable.
Dans le premier cas, I’opérateur doit rester assis sur son si¢ge dans I’engin pour
effectuer les manceuvres avec la manette. Dans le second cas, 1’opérateur peut
descendre de I’engin pour commander la manceuvre. Mais il doit emporter le boitier
avec la t€lécommande électronique.

Les télécommandes mobiles sont fondées sur la mesure de I’angle de la manette par
exemple par un capteur a effet Hall ou des capteurs a potentiometre, reliés a 1’engin par
des cables. Il existe également des liaisons sans fil de type Wi-Fi, Bluetooth ou autres
protocoles de transmission par air.

Toutes ces télécommandes utilisent le principe d’un élément rotatif par rapport a une
base fixe.

Or dans la cabine d’un engin de travaux publics telle qu’une excavatrice, pour les
manceuvres délicates, 1’opérateur doit pouvoir se lever de son siege pour suivre plus
précis€ément le mouvement du godet. Par exemple lorsqu’il réalise une tranchée ou
qu’il manceuvre un équipement tel qu’une conduite a installer dans la tranchée, il est
tres difficile d’effectuer la manceuvre avec la t€lécommande fixe. De plus il ne peut
sortir de I’engin pour avoir une meilleure visibilité de la manceuvre.

Or dans ces cas I’opérateur devrait pouvoir manceuvrer le godet de I’excavatrice en
position debout dans la machine ou en sortant de 1’engin.

Dans le cas d’un équipement amovible, avec un boitier muni d’une manette,
I’opérateur peut certes descendre de 1’engin mais il doit porter la télécommande
attachée a une sangle passée autour du cou.

Cet équipement n’est pas tres confortable et surtout il est encombrant de sorte que
lorsque I’opérateur est assis sur son siege il doit avoir le dégagement pour
I’équipement portatif. Cela risque de géner ses mouvements.

BUT DE L’INVENTION

La présente invention a pour but de développer une télécommande permettant a
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I’opérateur d’effectuer des manceuvres a partir de son sicge aussi de descendre de
I’engin pour effectuer une manceuvre en se plagcant a c6té de 1’engin ou plus pres de
I’endroit de cette manceuvre sans €tre géné par I’encombrement du matériel tant en
position assise dans son poste de conduite qu’a I’extérieur de I’engin.

EXPOSE ET AVANTAGES DE L’ INVENTION

A cet effet, I’invention a pour objet une télécommande a manette d’engin pour
commander les actionneurs associés a des fonctions d’un outil de I’engin

caractérisé en ce qu’elle comprend

une embase solidaire de I’engin ayant une manette amovible fonctionnant au choix
en mode combiné, la manette étant alors installée sur I’embase ou en mode in-
dépendant, la manette étant alors extraite de I’embase , avec une liaison sans fil entre
I’embase et la manette pour I’échange de signaux,

A) ’embase comprenant :

un adaptateur mécanique d’assemblage pour recevoir la manette

un capteur d’orientation pour déterminer 1’orientation de I’embase,

un récepteur de signaux,

une unité centrale gérant le fonctionnement de 1’embase et recevant

les signaux de détection d’assemblage pour passer en mode combiné ou en mode in-
dépendant

les signaux du capteur d’orientation de la manette, pour

commander les actionneurs de 1’outil,

B) la manette amovible comprenant

un adaptateur mécanique d’assemblage de forme complémentaire a celle de
I’adaptateur de I’embase pour se combiner a celui-ci

un capteur d’orientation pour détecter 1’orientation de la manette

un moyen d’activation

un capteur d’assemblage et

une unité centrale auxiliaire recevant les signaux d’orientation du capteur
d’orientation de la manette et ceux de I’interrupteur pour activer la manette en mode
indépendant ou en mode combiné,

C) en mode indépendant, la manette étant détachée de I’embase, son capteur
d’orientation détecte 1’axe de la manette par rapport a son axe de référence défini par
I’ utilisateur en activant le mode indépendant, et

en mode combiné, la manette installée dans I’embase, génere un signal représentant
I’ orientation de son axe en rapport avec I’axe de I’embase, et

dans les deux modes, les signaux du capteur d’orientation de la manette sont transmis
a I’embase dont 1’unité centrale génere les signaux de commande des actionneurs.

La télécommande selon I’invention permet un fonctionnement intégré a la cabine
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lorsque la manette est placée dans son embase ou de fagon totalement indépendante
avec la manette détachée de I’embase en n’étant reliée a celle-ci que de par la liaison
radio pour la transmission des signaux.

Cela permet une tres grande souplesse d’utilisation tant lorsque le conducteur est
dans son poste de conduite a I’intérieur de I’engin qu’a ’extérieur.

Méme dans le poste de conduite, si pour une raison quelconque par exemple pour
mieux observer I’opération a effectuer par 1’outil de 1’engin le conducteur veut se
mettre debout il pourra enlever la manette de son embase pour passer en mode in-
dépendant sans étre géné par I’encombrement d’un boitier puisqu’il n’aura a manipuler
que la manette.

A T’extérieur I’utilisation de la télécommande est considérablement facilitée par
rapport a une utilisation d’une télécommande portative habituelle avec son boitier
puisque I’opérateur a simplement a tenir et manipuler la manette et cela sans étre
encombré par un boitier qu’il aurait porté par exemple avec une sangle passant sur son
épaule.

Cela offre une plus grande liberté de manceuvre puisque le geste pour la commande
avec la manette est totalement libre et n’est pas liée a I’emplacement d’un boitier qui
lui-méme, transporté par exemple attaché avec une sangle, n’est pas dans une position
précise ou fixe comme cela est le cas lorsque la manette est en mode combiné.

Cette différence tres importante par rapport aux solutions de I’état de la technique
offre ainsi de multiples avantages pour la manceuvre précise de 1’outil de 1’engin
puisque seul compte la position de la manette et non pas la position d’une manette qui
serait attachée a un boitier transportable et dont la position elle-méme n’est pas fixe.

Dans le cas de I’invention, la position de la manette est libre et repérée par rapport a
une position fixe qui est celle du repere initial au début de la manceuvre.

L’invention offre également une grande sécurité de fonctionnement puisque la
manette n’est active qu’aussi longtemps que I’opérateur veut que la manette reste
active c’est-a-dire aussi longtemps qu’il appuie sur le bouton d’activation.

Si par accident, I’opérateur fait une fausse manceuvre et lache la manette, I’action de
la manette est immédiatement neutralisée puisque le bouton d’activation ne sera plus
actionné.

Selon une autre caractéristique, I’embase a un coupleur inductif et la manette
amovible un coupleur inductif complémentaire de celui de I’embase pour alimenter
une batterie de la manette.

Suivant une autre caractéristique avantageuse le capteur d’orientation de I’embase et/
ou le capteur d’orientation de la manette sont des gyrometres.

Suivant une autre caractéristique avantageuse le moyen d’activation de la manette est

un bouton d’activation.
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Suivant une autre caractéristique avantageuse les signaux du capteur d’orientation de
la manette sont transmis a I’unité centrale pour commander le coupleur inductif de

I’embase.
Suivant une autre caractéristique avantageuse le moyen d’activation est un bouton

pour activer la manette en mode indépendant.

Suivant une autre caractéristique avantageuse le moyen d’activation est un bouton
poussoir ou un bouton de contact qui doit &tre maintenu en position active aussi
longtemps que la manette doit fonctionner en mode indépendant.

Le couplage inductif de la manette et de I’embase permet de recharger efficacement
la batterie de la manette lorsque la manette est reliée a I’embase ce qui représente en
général une durée beaucoup plus grande que celle pendant laquelle 1a manette est
dégagée de ’embase. Cette solution évite également la consommation de piles et les
inconvénients et incertitudes de leur état de charge et de leur emplacement.

Suivant une autre caractéristique avantageuse la manette comporte une mini-manette
pour commander une autre manceuvre indépendante de celle commandée par la
manette.

Suivant une autre caractéristique le fonctionnement de la mini-manette est associé a
celui de la manette pour fonctionner en combinaison avec la manette ou indé-
pendamment de celle-ci selon la nature des opérations a effectuer.

Cette mini-manette étend efficacement les capacités de la manette amovible sans en
augmenter I’encombrement ou créer des difficultés d’utilisation particulicre de la
manette en tant que telle.

Breve description des dessins

La présente invention sera décrite ci-apres de maniere plus détaillée a I’aide d’un
exemple de télécommande a manette selon 1’invention représentés dans les dessins
annexés dans lesquels :

[fig.1] est le schéma d’une manette selon 1’invention un mode combiné

[fig.2] est un schéma analogue a celui de la figure 1 d’une manette en mode in-
dépendant,

[fig.3] est un schéma par blocs de la télécommande selon I’invention.

DESCRIPTION D’UN MODE DE REALISATION

Selon les figures 1 et 2, I’invention a pour objet une télécommande 1 par exemple
d’un engin de travaux publics 2 dont I’outil tel qu’un bras avec une pelle, un godet, un
marteau-piqueur ou autre, se manceuvre avec des actionneurs en général hydrauliques
ou pneumatiques, commandés par une unité centrale recevant les signaux d’une ou de
deux télécommandes a manette permettant une commande avec un ou deux axes et le

cas échéant des commandes par bouton formant en sortie un signal de commande.
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La télécommande 1 selon I’invention présentée dans sa version a une manette 10 est
formée d’une embase 20 solidaire d’un composant de 1’engin 2 par exemple
I’accoudoir du siege du conducteur.

L’embase 20 est reliée aux actionneurs Al-An par des liaisons sécurisées comme des
cables de transmission de signaux.

L’embase 20 recoit la manette amovible 10 dans son adaptateur 23, par une liaison
de formes complémentaires de 1’adaptateur 13 de la manette 10, de fagon que la
manette soit solidaire en mouvement de 1’adaptateur 23 de I’embase 20.

La figure 1 montre schématiquement la télécommande 1 avec la manette 10
assemblée pour fonctionner en mode combiné (MC) et la figure 2 montre la manette 10
séparée de I’embase 20 pour fonctionner en mode indépendant (MI) dans lequel les
seuls mouvements de la manette 10 génerent les signaux de commande des actionneurs
Al-An, la liaison étant une liaison sans fil, de préférence une liaison radio.

En mode combiné (MC) (Figure 1), le mouvement de la manette 10 est celui autorisé
par ’embase 20 dont I’élément mobile avec I’adaptateur 21 regoit la manette 10 alors
solidaire en mouvement.

La télécommande 1 détecte 1’orientation de base ou de référence c’est-a-dire celle de
I’axe (ZZ) du chassis de I’engin 2 qui porte 1’outil a manceuvrer pour avoir une relation
d’orientation entre I’embase 20 de la télécommande 1 et I’axe de manceuvre de 1’outil
(non représenté). Le mouvement de la manette 10, représentée par son axe (MM) est
pris en compte dans le repere de référence défini par I’axe (ZZ) et deux autres axes
dans un plan orienté, par exemple perpendiculaire a cet axe (ZZ).

La manette 10 est représentée dans sa position d’orientation de repos ou neutre re-
présentée par la position (MOMO) de son axe généralement incliné€ vers 1’opérateur sur
son siege.

Le mouvement de la manette 10 se fait autour de cet axe (MOMO) griace a une arti-
culation de type cardan de I’embase 20.

Pour simplifier la description, I’axe (ZZ) de la télécommande 1 est représenté a coté
de I’axe (MOMO). Il pourrait €galement lui €tre collinaire.

La position de I’axe (MM) de la manette 10 est représentée par rapport a cet axe (ZZ)
qui peut lui-méme étre repéré par rapport a 1’axe (ZiZi) d’un repere intermédiaire
associ€ a un autre composant de 1’engin comme cela a été développé ci-dessus.

Cette combinaison de reperes (X, Y, Z) relie les deux composants de cette chaine ci-
nématique entre la position de la manette 10 (son axe MM) a la position de ’outil de
I’engin.

En réalité la situation est en plus complexe que celle décrite ci-dessus a titre
d’exemple puisque I’engin 2 a souvent un chassis de roulement portant un chassis

auxiliaire avec le poste de conduite et le bras équipé de 1’outil. Ce chéssis auxiliaire
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pivote autour de I’axe (ZZ) du chéssis de roulement. Le repere géométrique de
référence pour 1’axe (MM) de la manette 10 est le repere solidaire du chéssis auxiliaire
pivotant lui-méme, repéré par rapport au chéssis de roulement qui peut ou doit bouger
pendant certaines manceuvres.

Les orientations des différents reperes de 1’engin 2 sont combinées dans I’unité
centrale de sorte que 1’axe (MM) de la manette 10 manceuvrée est a tout instant repérée
par rapport a I’orientation de I’outil a travers la combinaison des reperes associant
I’outil a la manette 10.

I1 faut également souligner que dans la position combinée (MC) la manette 10 est
fixe autour de son axe (MM) et libre lorsque la manette 10 est enlevée de I’embase 10
en mode indépendant (MI). Mais ce mouvement ne sera pas pris en compte. Seule la
position/orientation de 1’axe (MM) intervient pour commander une manceuvre.

Dans le mode indépendant (MI) (figure 2) la manette 10 est mécaniquement indé-
pendante de I’embase 20 ; les mouvements de la manette 10 c’est-a-dire ceux de son
axe (MM) ne sont plus limités par le mécanisme de 1’embase 20 ni repérés par I’axe de
la position neutre (MOMO) de 1a manette 10 dans I’embase 20.

La manette 10 indépendante peut également tourner autour de son axe géométrique
(MM) mais ce mouvement ne sera pas pris en compte.

La manette 10 ainsi détachée de I’embase 20 doit €tre repérée par rapport a un axe de
référence pour 1’actionnement a priori non limité mécaniquement de la manette 10 non
reliée a I’embase, en mode indépendant (MI) ; pour cela et pour des raisons de sécurité,
la manette 10 doit étre activée par une action sur un bouton d’activation 19. Cette
phase de début d’activation est utilisée pour définir I’orientation de référence (MOMO
(MI)) de I’axe de la manette 10. Cette orientation de référence (MOMO (MI)) en-
registrée au début d’une manceuvre avec la manette 10 ne correspond pas néces-
sairement a une orientation fixe prédéfinie. Toutefois, instinctivement ou de maniére
choisie, I’opérateur utilisera une orientation (direction) de préférence voisine de celle
de I’outil ou une orientation repérée par rapport a celle de 1’outil pour définir
I’ orientation de référence (MOMO) en rapport avec la manceuvre a effectuer. Par
exemple si I’outil est simplement une fourche de levage a I’extrémité d’un bras ou
d’une fleche qui peut pivoter dans un plan vertical et tourner avec le poste de conduite
autour d’un axe vertical, I’opérateur choisira une position de référence copiant celle du
bras dans sa position de référence de sorte que la manceuvre de la manette 10 imitera
celle du bras.

Les mouvements de la manette 10 apres cette mise en place sont repérés par rapport a
cet axe de référence (MOMO (MI)).

Pour des raisons de sécurité, la manette 10 ne reste activée qu’aussi longtemps que le

moyen d’activation 19 par exemple sous la forme d’un bouton est maintenu, par
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exemple enfoncé. Des I’arrét de I’action sur le bouton d’activation 19, les mouvements
de la manette 10 indépendante ne seront plus pris en compte ; les effets de la manette
10 seront neutralisés et la fonction de 1’engin ou de ’outil sera bloquée dans sa
position de fin d’actionnement de la manette 10. Cela n’impose pas la continuité d’une
manceuvre complete de 1’outil pour exécuter une tache. Cette manceuvre peut €tre
scindée en autant de manceuvres partielles que cela est imposé par 1’opérateur qui tient
la manette 10 et I’actionne ou la neutralise pour examiner/modifier la progression de la
manoceuvre.

Au début de chaque manceuvre partielle, le fait d’activer la manette 10 par le bouton
d’activation 19 se traduit par la définition automatique de la nouvelle orientation de
base (MOMO (MI)) de 1’axe de la manette 10 a partir de laquelle sera mesuré le
mouvement de la manette 10 pour I’exécution de cette manceuvre partielle ; cette
manceuvre partielle dure aussi longtemps que I’opérateur maintien en activité la
manette 10 par son bouton 19. Le relachement du bouton 19 constitue en quelque sorte
aussi un arrét d’urgence de la manceuvre de 1’engin.

De facon plus détaillée, selon les figures 1 et 2 en combinaison avec le schéma de la
figure 3, ’embase 20 de la télécommande 1, est fixée par exemple a I’accoudoir 2. Elle
est composée d’un boitier 21 intégré dans 1’accoudoir 2 ; elle loge une articulation
mécanique cachée par un soufflet 22 et terminée par un adaptateur mécanique 23 et un
coupleur a induction 24.

L’embase 20 est reliée aux actionneurs (Al-An) par des liaisons électriques sé-
curisées, avec le cas échéant une interface de puissance, électrique ou électro-
pneumatique ou encore €lectrohydraulique pour 1’outil.

L’embase 20 comporte aussi I'interface de liaison radio avec la manette 10 en
position indépendante pour communiquer avec celle-ci. Les moyens seront explicités a
I’aide de la figure 3.

La manette 10 en forme de poignée allongée compte un corps 11 terminé par une téte
12. Le corps 11 loge les différents équipements a savoir, une batterie 15, une unité
centrale 16, un module €émetteur 17, un capteur d’orientation de préférence un
gyrometre 18, un bouton d’activation 19 et au niveau de la téte 22, une mini-manette
30.

Selon la figure 3, le corps 11 est terminé par une téte 12 et a I’autre extrémité, par un
adapteur mécanique 13 et un coupleur inductif 14.

Le coupleur inductif 14 est reli€ a la batterie 15 qui alimente I’unité centrale 16 et
I’émetteur radio 17. L unité centrale 16 est reliée au gyrometre 18 et au bouton
d’activation 19 ainsi qu’a la mini-manette 30.

La mini-manette 30 permet de commander la manceuvre de I’outil indépendamment

de la manceuvre commandée par la manette 10. 11 s’agit par exemple de la commande
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en marche/arrét ou d’un mouvement de 1’outil alors que le bras ou la fleche de 1’engin
2 est commandé par le mouvement de la manette 10.

Selon le type d’outil, les deux manceuvres peuvent dans certains cas, s’exécuter en
méme temps et dans d’autres, I’exécution d’une manceuvre nécessite 1’arrét de 1’autre
manceuvre, par exemple I’immobilisation de la fleche pour exécuter la seconde
manceuvre avec la mini-manette 30.

La manette 10 peut étre neutralisée en arrétant d’appuyer sur le bouton d’activation
19 ce qui nécessite que la mini-manette 30 puisse fonctionner indépendamment de la
manette 10 ou en variante, simultanément avec ce celle-ci ou encore en alternance avec
celle-ci, en mode indépendant (MI), selon la nature de la manceuvre a effectuer et la
compatibilit€ ou non de I’exécution simultanée des manceuvres. Lorsque la télé-
commande c’est-a-dire la manette 10 est déconnectée, la mini-manette 30 devient
I’image de la manette gauche de I’installation de commande.

Dans le méme ordre d’idées, la mini-manette 30 peut €tre neutralisée ou activée
lorsque la manette 10 est fixée a I’embase 20.

L’adaptateur mécanique 13 de la manette a un capteur 131 notamment sous la forme
d’un capteur Hall pour détecter la présence de I’adaptateur mécanique 13 de la manette
10 dans I’adaptateur mécanique 23 de I’embase 20. Le capteur 131 est reli€ a I’unité
centrale 16 pour passer en mode combiné (MC) ou en mode indépendant (MI).

L’embase 20 se compose d’un boitier 21 logeant au moins en partie 1’articulation
portant I’adaptateur mécanique 23 et le coupleur inductif 24 de formes et de dis-
position homologues, complémentaire a celles de I’adaptateur mécanique 13 et du
coupleur inductif 14 de la manette 10.

Un gyrometre 28 détecte la position de ’embase 20 (son axe ZZ) et fournit les
signaux a I’unité centrale 26 qui recoit également ceux du récepteur 27 captant les
signaux de I’émetteur 17 de la manette 10.

L’ unité centrale 26 reliée a une alimentation 25 du réseau électrique de I’engin 26
génere les signaux commandant les actionneurs Al-An transmis par une ligne 29 qui
peut étre un bus, par exemple un bus CAN.

En résumé, I’invention s’applique a une télécommande comprenant une embase (20)
solidaire de I’engin (2) ayant une manette amovible (10) fonctionnant en mode
combiné (MC) ou en mode indépendant (MI), extraite de I’embase (20), avec une
liaison sans fil avec I’embase (20) qui comprend un adaptateur (23) pour la manette
(10), un coupleur inductif (24), un gyrometre (28) pour déterminer son orientation
(ZZ), un récepteur de signaux (27), une unité centrale (26) gérant le fonctionnement de
I’embase (20) et recevant les signaux du capteur 131, du gyrometre (28), pour
commander le coupleur inductif (24) et les actionneurs (Al-An) de I’outil.

La manette amovible (10) comprend un adaptateur (13) de forme complémentaire a
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celle de I’adaptateur de I’embase (24) un coupleur inductif (14) pour une batterie (15),
un gyrometre (18) pour détecter 1’orientation de la manette (10) un bouton d’activation
(19), une unité centrale auxiliaire (16) recevant les signaux du gyrometre (18) et ceux
du bouton (19) pour activer la manette (10) en mode indépendant (MI) ou en mode
combiné (MC).

NOMENCLATURE DES ELEMENTS PRINCIPAUX

1 Télécommande

2 Engin de chantier

10 Manette

11 Corps en forme de poignée

12 Téte

13 Adaptateur mécanique d’assemblage

131 Capteur

14 Coupleur inductif

15 Batterie

16 Unité centrale

17 Emetteur

18 Capteur d’orientation, gyrometre

19 moyen d’activation, bouton d’activation

20 Embase

21 Boitier

22 Soufflet

23 Adaptateur mécanique d’assemblage

24 Coupleur inductif

25 Alimentation électrique

26 Unité centrale

27 Récepteur

28 Capteur d’orientation, gyrometre

29 Liaison vers les actionneurs

30 Mini manette

MM Axe de la manette

MOMO Axe de repere de la manette

77 Axe de I’embase
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Revendications

Télécommande a manette d’engin pour commander les actionneurs
(A1-An) associés a des fonctions d’un outil de I’engin

caractérisé en ce qu’elle comprend

une embase (20) solidaire de I’engin (2) ayant une manette amovible
(10) fonctionnant au choix en mode combiné (MC), la manette (10)
étant alors installée sur I’embase (20) ou en mode indépendant (MI), la
manette (10) étant alors extraite de I’embase (20), avec une liaison sans
fil entre I’embase (20) et la manette (10) pour 1’échange de signaux,
A) I’embase (20) comprenant :

un adaptateur mécanique d’assemblage (23) pour recevoir la manette
(10)

un capteur d’orientation (28) pour déterminer 1’orientation (axe ZZ) de
I’embase (20),

un récepteur de signaux (27),

une unité centrale (26) gérant le fonctionnement de I’embase (20) et
recevant

les signaux de détection d’assemblage pour passer en mode combiné
(MC) ou en mode indépendant (MI)

les signaux du capteur d’orientation (18) de la manette (10), pour
commander les actionneurs (A1-An) de I’outil,

B) la manette amovible (10) comprenant

un adaptateur mécanique d’assemblage (13) de forme complémentaire a
celle de I’adaptateur (24) de I’embase (20) pour se combiner a celui-ci
un capteur d’orientation (18) pour détecter I’orientation (MM) de la
manette (10)

un moyen d’activation (19)

un capteur d’assemblage (131) et

une unité centrale auxiliaire (16) recevant les signaux d’orientation du
capteur d’orientation (18) de la manette (10) et ceux de ’interrupteur
(19) pour activer la manette (10) en mode indépendant (MI) ou en mode
combiné (MC),

C) en mode indépendant (MI), la manette (10) étant détachée de
I’embase (20), son gyroscope (18) détecte I’axe (MM) de la manette
(10) par rapport a son axe de référence (MOMO) défini par 1’ utilisateur
en activant le mode indépendant (MI), et

en mode combiné (MC), la manette (10) installée dans 1’embase (20),
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génere un signal représentant I’ orientation de son axe (MM) en rapport
avec I’axe (ZZ) de I’embase (20), et

dans les deux modes (MI) (MC), les signaux du capteur d’orientation
(18) de la manette (10) sont transmis a 1’embase (20) dont 1’unité
centrale (26) génere les signaux de commande des actionneurs (A1-An).
Télécommande selon la revendication 1,

caractérisée en ce que

I’embase (20) a un coupleur inductif (24) et la manette amovible (10) a
un coupleur inductif (14) complémentaire de celui (24) de I’embase (20)
pour alimenter une batterie (15) de la manette (10).

Télécommande selon la revendication 1,

caractérisée en ce que

le capteur d’orientation (28) de I’embase (20) et/ou le capteur
d’orientation (18) de la manette (10) sont des gyrometres.
Télécommande selon la revendication 1,

caractérisée en ce que

le moyen d’activation (19) est un bouton d’activation.

Télécommande selon les revendications 1 et 2,

caractérisée en ce que

les signaux du capteur d’orientation (18) de la manette (10) sont
transmis a I’unité centrale (26) pour commander le coupleur inductif
(24) de I’embase (20).

Télécommande selon la revendication 1,

caractérisée en ce que

le bouton d’activation (19) est un bouton pour activer la manette (10) en
mode indépendant (MI).

Télécommande selon les revendications 1 ou 6,

caractérisée en ce que

le moyen d’activation (19) est un bouton poussoir ou un bouton de
contact qui doit €tre maintenu en position active aussi longtemps que la
manette 10 doit fonctionner en mode indépendant (MI).
Télécommande selon la revendication 1,

caractérisée en ce que

la manette (10) comporte une mini-manette (30) pour commander une
autre manceuvre indépendante de celle commandée par la manette (10).
Télécommande selon la revendication 8,

caractérisée en ce que

le fonctionnement de la mini-manette (30) est associé a celui de la



12

manette (10) pour fonctionner en combinaison avec la manette (10) ou
indépendamment de la manette (10), selon la nature des opérations a

effectuer.
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