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Description

Titre de I'invention : Engin automoteur, tel qu’un engin de ma-
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nutention de charge

La présente invention concerne un engin automoteur, tel qu’un engin de manutention
de charge.

Elle concerne en particulier un engin automoteur comprenant au moins un chassis,
une cabine de pilotage portée par le chéssis, un rétroviseur extérieur comprenant au
moins un miroir, un dispositif de liaison du rétroviseur a la cabine et une unité de
commande, ladite cabine comprenant une face avant et une face opposée arriere prises
par rapport au sens d’avancement en marche avant de 1’engin et une porte latérale
d’acces a la cabine montée mobile a pivotement depuis la face avant en direction de la
face arriere de la cabine pour son passage d’une position fermée a une position
ouverte.

Un tel engin est connu comme 'illustre la [Fig.1] représentative de 1’€tat de la
technique. Dans un tel engin, le rétroviseur est disposé sur 1’une des trajectoires apte a
étre suivie par le conducteur de I’engin pour accéder a la cabine du véhicule. Il résulte
de ce positionnement un grand nombre d’inconvénients. En particulier, le posi-
tionnement du rétroviseur sur la trajectoire suivie par le conducteur de 1’engin lors de
la montée dans la cabine de pilotage génere un risque de blessure de la téte du
conducteur susceptible de heurter le rétroviseur. Une solution pourrait étre d’envisager
un rétroviseur rabattable. Le risque est dans ce cas d’oublier le repositionnement du ré-
troviseur lors du roulage de 1’engin, ce qui n’est pas conforme a la réglementation
routiere.

Un but de I’invention est de proposer un engin dont la conception permet de
surmonter les inconvénients précités sans nuire au respect de la reglementation
routiere.

A cet effet, ’'invention a pour objet un engin automoteur comprenant au moins un
chassis, une cabine de pilotage portée par le chéssis, un rétroviseur extérieur
comprenant au moins un miroir, un dispositif de liaison du rétroviseur a la cabine et
une unité de commande, ladite cabine comprenant une face avant et une face opposée
arriere prises par rapport au sens d’avancement en marche avant de 1’engin et une porte
latérale d’acces a la cabine montée mobile a pivotement depuis la face avant en
direction de la face arriere de la cabine pour son passage d’une position fermée a une
position ouverte, caractérisé en ce que ledit engin comprend au moins un capteur de
détection de la position ouverte ou fermée de la porte et au moins un capteur d’un

parametre représentatif d’une présence d’un conducteur de I’engin dans la cabine, en
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ce que le dispositif de liaison comprend au moins une liaison pivot présentant un axe
pivot et un systeme d’actionnement de ladite liaison pivot pour un déplacement a pi-
votement du rétroviseur autour dudit axe pivot entre une position de service écartée du
chassis et une position rabattue rapprochée du chassis dans laquelle le ou au moins I'un
des miroirs du rétroviseur s’étend suivant la direction avant/arriere de I’engin, le ré-
troviseur étant, pour son passage de la position de service a la position rabattue, monté
mobile a pivotement depuis la face arricre en direction de la face avant de la cabine et
en ce que ’unité de commande est configurée pour commander le systéme
d’actionnement de la liaison pivot en fonction de données fournies par le ou les
capteurs de détection de la position ouverte ou fermée de la porte et le ou les capteurs
d’un parametre représentatif de la présence d’un conducteur de ’engin dans la cabine.

Par "position de service écartée du chassis”, on entend une position du rétroviseur
permettant une rétrovision au roulage, c¢’est-a-dire une vision de 1’arriere de I’engin. En
d’autres termes, la position de service permet depuis la cabine de pilotage d’utiliser le
rétroviseur pour visualiser au moins une partie de I’environnement en arricre de la
cabine de I’engin. La position de service est une position dans laquelle le miroir du ré-
troviseur s’étend suivant une direction dite transversale de 1’engin, c’est-a-dire une
direction formant un angle non nul avec la direction avant arricre de I’engin. La
position rabattue est une position de repli ou d’effacement qui, en sus de faciliter
I’entrée et la sortie de la cabine, est une position utile lorsque I’engin est en sta-
tionnement ou lors d’une manceuvre dans un passage étroit. La présence d’un systeme
d’actionnement de ladite liaison pivot pour un déplacement a pivotement du ré-
troviseur autour dudit axe pivot entre une position de service écartée du chiassis dans
laquelle le ou au moins 1’un des miroirs du rétroviseur s’étend suivant la direction
transversale de 1’engin, et une position rabattue rapprochée du chassis dans laquelle le
ou au moins I’un des miroirs du rétroviseur s’étend suivant la direction avant/arriere de
I’engin permet de dégager les trajectoires suivies par le conducteur de 1'engin pour
accéder ou sortir de la cabine. Ainsi tout risque de heurt du conducteur de I’engin avec
le rétroviseur est évité. La présence d’une unité de commande apte 8 commander le
systeme d’actionnement de la liaison pivot permet de pallier un oubli du conducteur de
I’engin pour amener le rétroviseur en position de service une fois la porte fermée avec
le conducteur a I’intérieur de la cabine. La présence d’une unité de commande apte a
commander le systéme d’actionnement de la liaison pivot permet encore d’optimiser le
positionnement du rétroviseur y compris en position fermée de la porte pour améliorer
la rétrovision.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’unité de commande est configurée
pour commander le systeme d’actionnement de la liaison pivot dans le sens d’un dé-

placement a pivotement du rétroviseur depuis la position rabattue vers la position de
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service a I’état fermé de la porte et a I’état de détection, par le ou au moins I’un des
capteurs d’un parametre représentatif de la présence d’un conducteur de ’engin dans la
cabine, d’une présence du conducteur de ’engin dans la cabine. Ainsi, la position de
service est commandée a 1’état fermé de la porte résultant du passage de la position
ouverte a la position fermée de la porte et a I’état détecté de la présence d’un
conducteur dans la cabine pour permettre au conducteur de conduire I’engin de
maniere siire suivant des conditions de sécurité réglementaires.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’unité de commande est configurée
pour commander le systeme d’actionnement de la liaison pivot dans le sens d’un dé-
placement a pivotement du rétroviseur depuis la position de service vers la position
rabattue a I’état ouvert de la porte et a 1I’état de non détection, par le ou au moins 1’un
des capteurs d’un parametre représentatif de la présence d’un conducteur de 1’engin
dans la cabine, d’une présence du conducteur de 1’engin dans la cabine. Ainsi, la
position rabattue est commandée, a 1’état ouvert de la porte résultant du passage de la
position fermée a la position ouverte de la porte, et a I’état non détecté de la présence
d’un conducteur dans la cabine, pour permettre, lorsque par exemple le conducteur se
leve de son siege dans la cabine et ouvre la porte, une descente de la cabine et une
remontée ultérieure dans la cabine de manicre sire.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la cabine est équipée d’un siege pour la
réception du conducteur de I’engin et le ou au moins I'un des capteurs d’un parametre
représentatif de la présence d’un conducteur de I’engin dans la cabine est un capteur de
détection de I’état occupé ou non du siege. Ainsi, la présence d’un conducteur dans la
cabine correspond au cas ol le conducteur est assis sur son sicge.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la cabine est équipée d’un levier de
commande d’entrainement en déplacement de I’engin et le ou au moins I’un des
capteurs d’un parametre représentatif de la présence d’un conducteur de ’engin dans la
cabine est un capteur de détection d’un contact avec ledit levier. Le positionnement de
la main du conducteur de I’engin sur le levier est assimilé a la présence du conducteur
de I’engin dans la cabine.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la cabine étant équipée d’un levier de
commande d’entrainement en déplacement de ’engin portant au moins un organe de
commande, tel qu’un bouton ou une molette, actionnable manuellement, le ou au
moins 1’un des capteurs d’un parametre représentatif de la présence d’un conducteur de
I’engin est un capteur de détection de la position du ou d’au moins I’un des organes de
commande portés par le levier de commande. L’organe de commande peut étre un
organe de commande du sens de déplacement de I’engin a 3 positions a savoir marche
avant, marche arriere et neutre. La présence d’un conducteur dans la cabine correspond

a la position marche avant ou marche arriere de 1’organe de commande.
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Selon un mode de réalisation de 1’invention, la cabine est équipée d’au moins une
commande manuelle dite de forcage du rétroviseur activable/désactivable, I’unité de
commande est configurée pour commander 1’activation de ladite commande manuelle
de forcage au moins a I’état fermé de la porte et a 1’état de détection, par le ou au
moins 1’un des capteurs d’un parametre représentatif de la présence d’un conducteur de
I’engin dans la cabine, d’une présence du conducteur de 1’engin dans la cabine, et
I’unité de commande est configurée, pour a I’état activé de ladite commande et a 1’état
actionné manuellement de ladite commande, commander le systeme d’actionnement de
la liaison pivot dans le sens d’un déplacement a pivotement du rétroviseur depuis la
position de service vers la position rabattue. La possibilité pour le conducteur de
I’engin de commander depuis la cabine, en position fermée de la porte, le passage du
rétroviseur de la position de service a la position rabattue, permet de réduire tempo-
rairement la largeur hors tout de I’engin pour par exemple franchir un passage €étroit.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la ou au moins 1’une des liaisons pivot
actionnable par le systeme d’actionnement de ladite liaison pivot pour un déplacement
a pivotement du rétroviseur comprend au moins deux pieces solidarisées 1’une a la
cabine de pilotage, I’autre au rétroviseur, lesdites pieces couplées a pivotement étant
montées a pivotement autour de 1’axe pivot de ladite liaison pivot.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le systéme d’actionnement de la liaison
pivot comprend au moins un moteur avec un arbre moteur et une biellette en prise avec
I’arbre moteur, le moteur étant solidaire de 1’une des picces et la biellette étant couplée
a I’une de ses extrémités a 1’autre picce pour permettre en parallele de la rotation de
I’arbre moteur un déplacement relatif a pivotement desdites picces pour le passage du
rétroviseur d’une position a une autre. Il en résulte une simplicité du systeme
d’actionnement.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, en position de service au moins une
partie du rétroviseur est disposée sur la trajectoire suivie par la porte pour le passage de
la position fermée a la position ouverte. Ainsi, la vision du conducteur de I’engin par
I’intermédiaire du rétroviseur en position de service peut étre améliorée.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’engin comprend un capteur de vitesse
et I'unité de commande est configurée pour commander le passage du rétroviseur de la
position rabattue a la position de service lorsque la vitesse de 1’engin est supérieure a
une vitesse de déplacement de I’engin prédéterminée. Le respect de la réglementation
routiere est ainsi garanti.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’engin est un engin de manutention de
charge équipé d’un systeme de manutention de charge, tel qu’un bras de levage de
charge, positionné le long d’un c6té de la cabine de pilotage a 1’opposé du coté de la

cabine de pilotage €quipé de la porte latérale d’acces.
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Selon un mode de réalisation de 1’invention, le rétroviseur comprend, en sus du
miroir, un bras de liaison du miroir au dispositif de liaison et le bras est couplé a pi-
votement au dispositif de liaison pour permettre un réglage en position du miroir du ré-
troviseur. Cette disposition permet d’affiner le réglage en position du rétroviseur.
Breve description des dessins

L'invention sera bien comprise a la lecture de la description suivante d'exemples de
réalisation, en référence aux dessins annexés dans lesquels :

[Fig.1] représente une vue en perspective d’un engin conforme a 1’état de la
technique ;

[Fig.2] représente une vue en perspective d’un engin conforme a I’invention en
position de service du rétroviseur ;

[Fig.3] représente une vue en perspective d’un rétroviseur et du dispositif de liaison
associé en position de service du rétroviseur ;

[Fig.4] représente une vue en perspective d’un engin conforme a I’invention en
position rabattue du rétroviseur la porte étant ouverte ;

[Fig.5] représente une vue en perspective d’un rétroviseur et du dispositif de liaison
associé¢ dans une position du dispositif de liaison correspondant a la position rabattue
du rétroviseur ;

[Fig.6] représente sous forme de deux vues en perspective deux positions du bras par
rapport au dispositif de liaison ;

[Fig.7] représente sous forme de bloc 1’unité de commande.

Comme mentionné ci-dessus, l'invention concerne un engin 1 automoteur
comprenant au moins un chassis 2, une cabine 3 de pilotage portée par le chassis 2, un
rétroviseur 4 extérieur comprenant au moins un miroir 5, un dispositif 6 de liaison du
rétroviseur 4 a la cabine 3 et une unité 7 de commande.

La cabine 3 comprend une face avant 8 et une face opposée arricre 9 prises par
rapport au sens d'avancement en marche avant de 1'engin et deux c6tés reliant chacun
la face avant 8 et la face opposée arricre 9 de la cabine 3.

Dans lI'exemple représenté, 1'engin 1 automoteur est un engin de manutention de
charge équipé d'un systeme 20 de manutention de charge positionné le long d'un coté, a
savoir le c6té droit, de la cabine 3 de pilotage a 'opposé du coté de la cabine de
pilotage €quipé de la porte 10 latérale d'acces.

Ce systeme 20 de manutention de charge se présente ici sous forme d'un bras
pivotant monté a pivotement autour d'un axe dit horizontal, orthogonal a 'axe lon-
gitudinal du bras, et parallele au plan d'appui au sol de I'engin 1, a 1'état positionné de
I'engin sur une surface plane horizontale pour le passage du bras d'une position basse a

une position haute et inversement.
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L'engin 1 comprend encore un accessoire de réception de charge positionnable a
I'extrémité libre du bras, c'est-a-dire a 1'extrémité du bras opposée a celle couplée a pi-
votement au chéssis 2. Cet accessoire peut étre formé d'un godet, d'une fourche ou
autre. Cet accessoire peut étre couplé de maniere fixe ou mobile au bras.

Comme mentionné ci-dessus, I'engin 1 de manutention comprend, portant la cabine 3
de pilotage, un chéssis 2 mobile, tel qu'un chassis roulant ou a chenilles. Ce chassis est
équipé d'un groupe motopropulseur, non représenté, pour l'entrainement en dé-
placement au sol de I'engin. Le groupe motopropulseur peut comprendre un moteur
thermique couplé a une pompe hydraulique, non représentée, apte a alimenter en fluide
un ou des vérins et/ou des moteurs hydrauliques. De tels moyens de déplacement ne
seront pas décrits plus avant car ils sont bien connus a ceux versés dans cet art.

Le ou l'un des rétroviseurs 4 est disposé€ au niveau de la face avant 8 de la cabine 3
sur le coté gauche de la cabine, c'est-a-dire coté porte 10 d'acces a la cabine.

Dans les exemples représentés, le rétroviseur 4 comprend, en sus du miroir 5, un bras
21 de liaison du miroir 5 au dispositif 6 de liaison. Le dispositif 6 de liaison interposé
entre le bras 21 du rétroviseur 4 et la cabine 3, en particulier le coté gauche de la
cabine 3, au niveau de la face avant de la cabine, comprend quant a lui au moins une
liaison 13 pivot présentant un axe XX' pivot et un systeme 14 d'actionnement de ladite
liaison 13 pivot pour un déplacement a pivotement du rétroviseur 4 autour dudit axe
pivot entre une position de service €cartée du chéssis 2 permettant d'utilisant le ré-
troviseur 4 depuis la cabine 3 de pilotage pour visualiser au moins une partie de
I'environnement en arriere de la cabine de pilotage, et une position rabattue rapprochée
du chéssis 2 dans laquelle le ou au moins 1'un des miroirs 5 du rétroviseur 4 s'étend
suivant la direction avant/arriere de l'engin 1, c'est-a-dire dans un plan longitudinal de
l'engin 1, lorsque 1'axe longitudinal de I'engin 1 correspond a la direction avant/arriere
de I'engin.

En position de service le ou au moins 'un des miroirs 5 du rétroviseur 4 s'étend dans
un plan dit transversal formant un angle non nul avant la direction avant/arriere.

Le rétroviseur 4 est, pour son passage de la position de service a la position rabattue,
monté mobile a pivotement depuis la face arriere 9 en direction de la face avant § de la
cabine 3. Ce rétroviseur 4 est donc déplacé a pivotement autour de I'axe XX' pivot de
la liaison 13 pivot du dispositif 6 de liaison depuis 'arriere en direction de 'avant du
véhicule pour le passage de la position de service a la position rabattue.

Dans les exemples représentés, la liaison 13 pivot actionnable par le systeme 14
d'actionnement de la liaison 13 pivot pour un déplacement a pivotement du rétroviseur
4, en particulier du bras 21 de liaison du rétroviseur, comprend au moins deux pieces
131, 132. Ces picces sont solidarisées, I'une représentée en 131 aux figures, a la cabine

3 de pilotage, 1'autre représentée en 132 aux figures, au rétroviseur 4. Lesdites picces
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131, 132 sont couplées 1'une a l'autre par un montage a pivotement autour de 'axe XX'
pivot de la liaison 13 pivot.

Le systeme 14 d'actionnement de la liaison 13 pivot comprend au moins un moteur
141 avec un arbre 142 moteur et une biellette 143 en prise avec 'arbre 142 moteur. Le
moteur 141 est solidaire de la piece 131 solidarisée a la cabine de pilotage et la
biellette 143 est couplée, a l'une de ses extrémités, a l'autre picce 132 pour permettre en
parallele de la rotation de 'arbre 142 moteur un déplacement relatif a pivotement des
pieces 131, 132 pour le passage du rétroviseur 4 d'une position a une autre.

Dans 1'exemple représenté, le moteur 141 est donc couplé a la piece 131 qui est so-
lidarisée a la cabine 3 de pilotage, et l'extrémité de la biellette 143 opposée a celle
couplée a I'arbre 142 moteur est couplée a la piece 132 elle-méme couplée au bras 21
du rétroviseur.

La piece 131 couplée a la cabine de pilotage a ici la forme d'une platine et la picce
132 couplée au bras 21 du rétroviseur 4 a la forme d'un corps de boitier dont la piece
131 constituerait un couvercle couplé a pivotement au corps de boitier de sorte qu'en
position de service le couvercle ferme le corps du boitier et le moteur est logé a
l'intérieur du boitier.

L'axe XX' pivot de la liaison 13 pivot est un axe sensiblement vertical, c'est-a-dire
vertical a £ 20° pres a I'état positionné de I'engin sur une surface plane horizontale.

Le bras 21 du rétroviseur 4 est couplé a pivotement au dispositif 6 de liaison pour
permettre un réglage en position du miroir 5 du rétroviseur 4. En particulier, le bras 21
du rétroviseur 4 est, dans 1'exemple représenté, couplé a pivotement a la piece 132 du
dispositif 6 de liaison. Cet axe pivot est représenté en YY" aux figures. Cette dis-
position permet d'affiner manuellement la position du rétroviseur en position de service
pour rapprocher ou écarter le miroir du rétroviseur de la porte 10 latérale d'acces selon
le réglage choisi par le conducteur de 1'engin.

L'axe pivot YY' de la liaison bras 21/dispositif 6 de liaison est ici un axe incliné par
rapport a la verticale d'un angle voisin de 30° a I'état positionné de I'engin sur une
surface plane horizontale.

De ce montage, il en résulte qu'en position de service au moins une partie du ré-
troviseur 4 peut €tre disposée sur la trajectoire suivie par la porte 10 pour le passage de
la position fermée a la position ouverte.

Pour permettre un passage automatique de la position de service a la position rabattue
du rétroviseur 4 ou inversement, 'engin 1 comprend au moins un capteur 11 de
détection de la position ouverte ou fermée de la porte 10 latérale d'acces et au moins un
capteur 12 d'un parametre représentatif de la présence d'un conducteur de 1'engin 1
dans la cabine 3.

Dans les exemples représentés, le capteur 11 de détection de la position ouverte ou
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fermée de la porte 10 latérale d'acces est un contacteur disposé au niveau de la face
avant 8 de la cabine dans la zone de contact de la porte 10 latérale avec la face avant 8
de la cabine en position fermée de la porte. Ce capteur 11 de détection de la position
ouverte ou fermée de la porte 10 latérale est donc activé a I'état fermé de la porte 10
latérale.

Le capteur 12 d'un parametre représentatif de la présence d'un conducteur de 1'engin
1 dans la cabine 3 peut avoir un grand nombre de formes. Ainsi, la cabine 3 est équipée
d'un siege 15 pour la réception du conducteur de 1'engin 1 et le ou au moins 1'un des
capteurs 12 d'un parametre représentatif de la présence d'un conducteur de 1'engin dans
la cabine 3 peut €tre un capteur de détection de 1'état occupé ou non du siege 15. Ce
capteur est, dans ce cas, par exemple, un simple capteur de pression.

En variante et/ou en complément, la cabine 3 est équipée d'un levier 16 de
commande d'entrainement en déplacement de I'engin 1 et le ou au moins l'un des
capteurs 12 d'un parametre représentatif de la présence d'un conducteur de 1'engin dans
la cabine 3 peut €tre un capteur de détection d'un contact avec ledit levier 16. 11 suffit
ainsi par exemple que le conducteur de I'engin pose sa main sur le levier de commande
et le capteur 12 d'un parametre représentatif de la présence d'un conducteur de 'engin 1
dans la cabine détecte la présence de cette main.

En variante et/ou en complément, lorsque la cabine 3 est équipée d'un levier 16 de
commande d'entrainement en déplacement de I'engin 1 portant au moins un organe 17
de commande, tel qu'un bouton ou une molette, actionnable manuellement, le ou au
moins 1'un des capteurs 12 d'un parametre représentatif de la présence d'un conducteur
de l'engin peut étre un capteur de détection de la position du ou d'au moins 1'un des
organes 17 de commande porté par le levier 16 de commande. Ainsi, par exemple,
l'organe 17 de commande peut étre un bouton a trois positions marche avant/marche
arriere/neutre et le passage de cet organe 17 de commande en position marche avant ou
en position marche arricre est détecté par le capteur 12 d'un parametre représentatif de
la présence d'un conducteur de I'engin et un signal correspondant a une présence du
conducteur de I'engin dans la cabine 3 est envoyé¢ a 1'unité 7 de commande.

En effet, indépendamment du mode de réalisation des capteurs 11 de détection de la
position ouverte ou fermée de la porte 10 latérale d'acces et 12 d'un parametre repré-
sentatif de la présence d'un conducteur de 1'engin 1 dans la cabine 3, l'unité 7 de
commande est configurée pour acquérir des données desdits capteurs et pour
commander le systeme 14 d'actionnement de la liaison 13 pivot en fonction des
données fournies par le ou les capteurs 11 de détection de la position ouverte ou
fermée de la porte 10 et le ou les capteurs 12 d'un parametre représentatif de la
présence d'un conducteur de 1'engin dans la cabine 3.

Cette unité 7 de commande se présente sous la forme d’un systeme électronique et



informatique qui comprend par exemple un microprocesseur et une mémoire de travail.
Selon un aspect particulier, I’unité de commande peut se présenter sous la forme d’un
automate programmable. Autrement dit, les fonctions et étapes décrites peuvent étre
mise en ceuvre sous forme de programme informatique ou via des composants
matériels (p. ex. des réseaux de portes programmables). En particulier, les fonctions et
étapes opérées par I’unité de pilotage ou ses modules peuvent étre réalisées par des
jeux d’instructions ou modules informatiques implémentés dans un processeur ou
contrbleur ou Etre réalisées par des composants €lectroniques dédiés ou des
composants de type circuit logique programmable (ou FPGA qui est I’acronyme de
I’anglais field-programmable gate array, ce qui correspond littéralement a réseau de
portes programmable in-situ) ou de type circuit intégré propre a une application (ou
ASIC qui est I’acronyme de 1'anglais application-specific integrated circuit, ce qui
correspond littéralement a circuit intégré spécifique a une application). Il est aussi
possible de combiner des parties informatiques et des parties €lectroniques. Lorsqu’il
est précisé que 1’unité ou des moyens ou modules de ladite unité sont configurés pour
réaliser une opération donnée, cela signifie que 1’unité comprend des instructions infor-
matiques et les moyens d’exécution correspondants qui permettent de réaliser ladite
opération et/ou que 1’unité comprend des composants électroniques correspondants.

[0052]  L'unité 7 de commande est donc configurée pour commander le systeme 14
d'actionnement de la liaison 13 pivot dans le sens d'un déplacement a pivotement du
rétroviseur 4 depuis la position rabattue vers la position de service a 1'état fermé de la
porte 10, lors du passage de la porte 10 de la position ouverte a la position fermée et, a
1'état de détection par le ou au moins 1'un des capteurs 12 d'un parametre représentatif
de la présence d'un conducteur de l'engin 1 dans la cabine 3, d'une présence du
conducteur de I'engin 1 dans la cabine 3 pouvant se traduire par une présence du
conducteur sur le sicge de I'engin a 1'état assis du conducteur sur le siege et/ou par une
main du conducteur sur le levier 16 de commande et/ou par l'actionnement de 1'organe
17 de commande en position marche avant ou marche arricre.

[0053]  Bien évidemment d'autres modes de réalisation du capteur 12 d'un parametre repré-
sentatif de la présence d'un conducteur de 1'engin dans la cabine 3 peuvent étre
envisagés sans sortir du cadre de I'invention.

[0054]  L'unité 7 de commande est encore configurée pour commander le systeme 14
d'actionnement de la liaison 13 pivot dans le sens d'un déplacement a pivotement du
rétroviseur 4 depuis la position de service a la position rabattue a 1'état ouvert de la
porte 10, lors du passage de la position fermée a la position ouverte de la porte, et a
l'état de non détection par le ou au moins 1'un des capteurs 12 d'un parametre repré-
sentatif de la présence d'un conducteur de 1'engin dans la cabine 3, d'une présence du

conducteur de I'engin dans la cabine 3.
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En pratique, 'unité 7 de commande est configurée pour commander le systeéme 14
d'actionnement de la liaison 13 pivot dans le sens d'un déplacement a pivotement du
rétroviseur 4 depuis la position de service a la position rabattue lors du passage de la
position fermée a la position ouverte de la porte et a I'état de non détection, par le ou au
moins 1'un des capteurs 12 d'un parametre représentatif de la présence d'un conducteur
de I'engin dans la cabine 3, d'une présence du conducteur de l'engin dans la cabine 3,
c'est-a-dire en l'absence d'une pression sur le siege de l'engin et/ou d'une main sur le
levier 16 de commande et/ou par un positionnement en position neutre de 1'organe 17
de commande.

Bien évidemment, d'autres modes de réalisation du capteur 12 d'un parametre repré-
sentatif de la présence d'un conducteur de 1'engin dans la cabine 3 peuvent étre
envisagés sans sortir du cadre de I'invention.

On distingue donc, au regard de ce qui précede, quatre configurations de l'engin :

- une configuration, dite de stockage, de I'engin dans laquelle le capteur 11 de
détection de la position ouverture ou fermée de la porte est actif, c'est-a-dire détecte
une position fermée de la porte, le capteur 12 d'un parametre représentatif de la
présence d'un conducteur de I'engin dans la cabine est a 1'état inactif, c'est-a-dire
aucune présence n'est détectée par le capteur, et le rétroviseur est en position rabattue ;

- une configuration, dite d'entrée dans la cabine, dans laquelle le capteur 11 de
détection de la position ouverte ou fermée de la porte est inactif, c'est-a-dire la porte est
en position ouverte, le capteur 12 d'un parametre représentatif de la présence d'un
conducteur de 1'engin dans la cabine est a I'état inactif, c'est-a-dire aucune présence
n'est détectée par le capteur et le rétroviseur est en position rabattue ;

- une configuration, dite de conduite, dans laquelle le capteur 11 de détection de la
position ouverte ou fermée de la porte est actif, c'est-a-dire détecte une position fermée
de la porte, et le capteur 12 d'un parametre représentatif de la présence d'un conducteur
de l'engin dans la cabine est a 1'état actif, c'est-a-dire une présence est détectée par le
capteur, et le rétroviseur est en position de service ;

- une configuration, dite de sortie de la cabine, dans laquelle le capteur 11 de
détection de la position ouverture ou fermée de la porte est inactif, c'est-a-dire la porte
est en position ouverte de la porte, et le capteur 12 d'un parametre représentatif de la
présence d'un conducteur de 1'engin dans la cabine 3 est a I'état inactif, c'est-a-dire
aucune présence n'est détectée par le capteur, et le rétroviseur est en position rabattue.

Pour parfaire I'ensemble, la cabine 3 est équipée d'au moins une commande 18
manuelle dite de for¢age du rétroviseur 4 activable/désactivable. L'unité 7 de
commande est configurée pour commander l'activation de cette commande 18
manuelle de forcage au moins a I'état fermé de la porte 10 et a I'état de détection, par le

ou au moins l'un des capteurs 12 d'un parametre représentatif de la présence du
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conducteur de I'engin dans la cabine 3, d'une présence du conducteur de 'engin dans la
cabine 3.

L'unité 7 de commande est configurée pour, a I'état actif de ladite commande 18 et a
1'état actionné manuellement de ladite commande 18, commander le systeme 14
d'actionnement de la liaison 13 pivot dans le sens d'un déplacement a pivotement du
rétroviseur 4 depuis la position de service vers la position rabattue.

Ainsi, dans la configuration de conduite de 1'engin, il est possible, pour le conducteur
de I'engin par actionnement de la commande 18 manuelle, de commander un dé-
placement du rétroviseur 4 de la position de service vers la position rabattue pour
permettre, par exemple, a I'engin de franchir un passage de largeur réduite. Le retour
en position de service du rétroviseur peut tre obtenu par un nouvel actionnement de la
commande 18 manuelle.

En variante et/ou en complément, 1'engin 1 comprenant un capteur de vitesse 19,
I'unité 7 de commande de 1'engin peut étre configurée pour commander le passage du
rétroviseur 4 de la position rabattue a la position de service lorsque la vitesse de I'engin
1 est supérieure a une vitesse de déplacement de 1'engin 1 prédéterminée.

Dans ce cas, il est possible que l'unité 7 de commande n'active la commande 18
manuelle de for¢cage que lorsque la vitesse de I'engin est inférieure a une valeur prédé-
terminée pour interdire 'utilisation de cette commande 18 manuelle au-dela d'une
vitesse de 'engin prédéterminée et ce pour des raisons de s€curité.

En pratique, le fonctionnement d'un tel engin est le suivant. On suppose que l'engin 1
est dans la configuration de stockage représentée a la [Fig.4], le rétroviseur est en
position rabattue, la porte est fermée et le capteur 12 d'un parametre représentatif de la
présence d'un conducteur de I'engin dans la cabine est a 1'état de non détection d'une
présence, c'est-a-dire ne détecte rien. Le conducteur souhaite monter dans la cabine 3.
On note que du fait de la position rabattue du rétroviseur, cette montée dans la cabine
est sans risque pour le conducteur de 1'engin, il ne risque pas de se heurter la téte dans
le rétroviseur.

Le conducteur ouvre la porte de sorte que le capteur 11 de détection de la position
ouverte ou fermée de la porte change d'état. Le conducteur ferme la porte et s'assoit sur
le sicge de sorte que le capteur 11 de détection de la position ouverte ou fermée de la
porte change a nouveau d'état et que le capteur 12 d'un parametre représentatif de la
présence d'un conducteur de I'engin de la cabine change également d'état, les deux
capteurs ¢tant alors actifs, c'est-a-dire détectant 1'une 1'état fermé de la porte, 1'autre la
détection d'une présence d'un conducteur, et le rétroviseur est amené en position de
service, comme illustré a la [Fig.2].

Dans cette configuration, le rétroviseur peut étre amené en position rabattue lors de

l'actionnement de la commande 18 manuelle de forcage. Le retour a la position de
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service peut s'opérer par un nouvel actionnement de la commande 18 manuelle de
forgage.

Lorsque le conducteur souhaite sortir de la cabine 3, il se leve de son siege et ouvre
la porte de sorte que les capteurs 11 de détection de la position ouverte ou fermée de la
porte et 12 d'un parametre représentatif de la présence du conducteur de 1'engin dans la
cabine changent d'état et le rétroviseur est entrainé en déplacement dans la position
rabattue. La descente de la cabine par le conducteur de 1'engin peut alors s'opérer sans
risque en raison de la position du rétroviseur.

Un nouveau cycle de fonctionnement, tel que décrit ci-dessus, peut a nouveau étre

réalisé.
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Revendications

Engin (1) automoteur comprenant au moins un chassis (2), une cabine
(3) de pilotage portée par le chassis (2), un rétroviseur (4) extérieur
comprenant au moins un miroir (5), un dispositif (6) de liaison du ré-
troviseur (4) a la cabine (3) et une unité (7) de commande, ladite cabine
(3) comprenant une face avant (8) et une face opposée arricre (9) prises
par rapport au sens d’avancement en marche avant de 1’engin (1) et une
porte (10) latérale d’acces a la cabine (3) montée mobile a pivotement
depuis la face avant (8) en direction de la face arricre (9) de la cabine (3)
pour son passage d’une position fermée a une position ouverte, ca-
ractérisé en ce que ledit engin (1) comprend au moins un capteur (11) de
détection de la position ouverte ou fermée de la porte (10) et au moins
un capteur (12) d’un parametre représentatif d’une présence d’un
conducteur de I’engin (1) dans la cabine (3), en ce que le dispositif (6)
de liaison comprend au moins une liaison (13) pivot présentant un axe
(XX'") pivot et un systeme (14) d’actionnement de ladite liaison (13)
pivot pour un déplacement a pivotement du rétroviseur (4) autour dudit
axe pivot entre une position de service écartée du chassis (2) et une
position rabattue rapprochée du chassis (2) dans laquelle le ou au moins
I’un des miroirs (5) du rétroviseur (4) s’étend suivant la direction avant/
arriere de I’engin (1), le rétroviseur (4) étant, pour son passage de la
position de service a la position rabattue, monté mobile a pivotement
depuis la face arricre (9) en direction de la face avant (8) de la cabine (3)
et en ce que 1’unité (7) de commande est configurée pour commander le
systeme (14) d’actionnement de la liaison (13) pivot en fonction de
données fournies par le ou les capteurs (11) de détection de la position
ouverte ou fermée de la porte (10) et le ou les capteurs (12) d’un
parametre représentatif de la présence d’un conducteur de 1’engin (1)
dans la cabine (3).

Engin (1) automoteur selon la revendication 1, caractérisé en ce que
I’unité (7) de commande est configurée pour commander le systeme
(14) d’actionnement de la liaison (13) pivot dans le sens d’'un dé-
placement a pivotement du rétroviseur (4) depuis la position rabattue
vers la position de service a I’état fermé de la porte (10) et a I’état de
détection, par le ou au moins 1’un des capteurs (12) d’un parametre re-
présentatif de la présence d’un conducteur de I’engin (1) dans la cabine

(3), d’une présence du conducteur de 1’engin (1) dans la cabine (3).
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Engin (1) automoteur selon I’une des revendications 1 ou 2, caractérisé
en ce que I’unité (7) de commande est configurée pour commander le
systeme (14) d’actionnement de la liaison (13) pivot dans le sens d’un
déplacement a pivotement du rétroviseur (4) depuis la position de
service vers la position rabattue a 1’état ouvert de la porte (10) et a I’état
de non détection, par le ou au moins 1’un des capteurs (12) d’un
parametre représentatif de la présence d’un conducteur de I’engin dans
la cabine (3), d’une présence du conducteur de 1I’engin dans la cabine
3).

Engin (1) automoteur selon 1’une des revendications 1 a 3, caractérisé en
ce que la cabine (3) est équipée d’un sicge (15) pour la réception du
conducteur de I’engin (1) et en ce que le ou au moins I’un des capteurs
(12) d’un parametre représentatif de la présence d’un conducteur de
I’engin dans la cabine (3) est un capteur de détection de I’état occupé du
sicge (15).

Engin (1) automoteur selon I’une des revendications 1 a 4, caractérisé en
ce que la cabine (3) est équipée d’un levier (16) de commande
d’entrainement en déplacement de 1’engin (1) et en ce que le ou au
moins ’un des capteurs (12) d’un parametre représentatif de la présence
d’un conducteur de ’engin dans la cabine (3) est un capteur de détection
d’un contact avec ledit levier (16).

Engin (1) automoteur selon 1’une des revendications 1 a 5, caractérisé en
ce que la cabine (3) étant équip€e d’un levier (16) de commande
d’entrainement en déplacement de 1’engin (1) portant au moins un
organe (17) de commande, tel qu’un bouton ou une molette, actionnable
manuellement, le ou au moins 1’un des capteurs (12) d’un parametre re-
présentatif de la présence d’un conducteur de I’engin est un capteur de
détection de la position du ou d’au moins 1’un des organes (17) de
commande portés par le levier (16) de commande.

Engin (1) automoteur selon 1’une des revendications 1 a 6, caractérisé en
ce que la cabine (3) est €équipée d’au moins une commande (18)
manuelle dite de for¢age du rétroviseur (4) activable/désactivable , en ce
que I’unité (7) de commande est configurée pour commander
I’activation de ladite commande (18) manuelle de for¢age au moins a
I’état fermé de la porte (10) et a I’état de détection, par le ou au moins
I’un des capteurs (12) d’un parametre représentatif de la présence d’un
conducteur de I’engin dans la cabine (3), d’une présence du conducteur

de I’engin (1) dans la cabine (3), et en ce que 1’unité (7) de commande
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est configurée pour, a I’état activé de ladite commande (18) et a 1’état
actionné manuellement de ladite commande (18), commander le
systeme (14) d’actionnement de la liaison (13) pivot dans le sens d’un
déplacement a pivotement du rétroviseur (4) depuis la position de
service vers la position rabattue.

Engin (1) automoteur selon I’une des revendications 1 a 7, caractérisé en
ce que la ou au moins 1’une des liaisons (13) pivot actionnable par le
systeme (14) d’actionnement de ladite liaison (13) pivot pour un dé-
placement a pivotement du rétroviseur (4) comprend au moins deux
pieces (131, 132) solidarisées 1’une (131), a la cabine (3) de pilotage,
I’autre (132) au rétroviseur (4), lesdites pieces (131, 132) couplées a pi-
votement étant montées a pivotement autour de 1I’axe (XX') pivot de
ladite liaison (13) pivot.

Engin (1) automoteur selon la revendication 8, caractérisé en ce que le
systeme (14) d’actionnement de la liaison (13) pivot comprend au moins
un moteur (141) avec un arbre (142) moteur et une biellette (143) en
prise avec ’arbre (142) moteur, le moteur (141) étant solidaire de 1’une
(131) des pieces (131, 132) et la biellette (143) étant couplée a ’'une de
ses extrémités a ’autre piece (132) pour permettre en parallele de la
rotation de I’arbre moteur un déplacement relatif a pivotement desdites
pieces (131, 132) pour le passage du rétroviseur (4) d’une position a une
autre.

Engin (1) automoteur selon 1’une des revendications 1 a 9, caractérisé en
ce qu’en position de service au moins une partie du rétroviseur est
disposée sur la trajectoire suivie par la porte (10) pour le passage de la
position fermée a la position ouverte.

Engin (1) automoteur selon 1’une des revendications 1 a 10, caractérisé
en ce que I’engin (1) comprend un capteur de vitesse (19) et en ce que
I’unité (7) de commande est configurée pour commander le passage du
rétroviseur (4) de la position rabattue a la position de service lorsque la
vitesse de I’engin (1) est supérieure a une vitesse de déplacement de
I’engin (1) prédéterminée.

Engin (1) automoteur selon I’une des revendications 1 a 11, caractérisé
en ce que I’engin (1) est un engin de manutention de charge équipé d’un
systeme (20) de manutention de charge, tel qu’un bras de levage de
charge, positionné le long d’un coté de la cabine (13) de pilotage a
I’opposé du coté de la cabine de pilotage équipé de la porte (10) latérale

d’acces.
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Engin (1) automoteur selon I’une des revendications 1 a 12, caractérisé
en ce que le rétroviseur (4) comprend, en sus du miroir (5), un bras (21)
de liaison du miroir (5) au dispositif (6) de liaison et en ce que le bras
(21) est couplé a pivotement au dispositif (6) de liaison pour permettre

un réglage en position du miroir (5) du rétroviseur (4).
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