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@ VEHICULE AUTOMOBILE EQUIPE D’UN DISPOSITIF DE COMMANDE DE L'ACCELERATION ET DU

FREINAGE AU MOYEN D’UN MANIPULATEUR.

@ Véhicule automobile équipé d’un dispositif de com-
mande de laccélération et du freinage au moyen d’'un ma-
nipulateur (1) dont I'inclinaison selon une direction et dans
un sens (Ar, Av) par rapport a une position neutre corres-
pond a une consigne d’accélération, et dont linclinaison
dans le sens opposé correspond a une consigne de freina-
ge, caractérisé en ce qu’il comporte également:

H des moyens pour maintenir de la consigne de freinage
a une valeur non nulle lorsque le manipulateur (1) repasse
en position neutre, aprés étre resté en position de freinage,
et alors que la vitesse du véhicule était nulle;

W des moyens d’annulation postérieure de la consigne
de freinage sur action du conducteur.
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VEHICULE AUTOMOBILE EQUIPE D'UN DISPOSITIF DE

COMMANDE DE L'ACCELERATION ET DU FREINAGE AU MOYEN
D'UN MANIPULATEUR

Domaine technique

L'invention se rattache au domaine de 1'automobile, au sens large, et peut étre
appliquée notamment aux véhicules industriels mais également sur des voitures
particulieres. Elle concerne plus spécifiquement un systéme de commande de
l'accélération et du freinage au moyen d'un manipulateur unique. L'invention
concerne plus spécifiquement des dispositions de ce type de systéme de commande

destinées a améliorer 'ergonomie de fonctionnement.

Techniques antérieures

De fagon générale, de nombreuses solutions sont étudiées pour remplacer les
systemes de commande mécaniques des différentes fonctions au sein d'un véhicule
industriel. Ainsi, on a déja proposé de remplacer la colonne de direction
mécanique d'un véhicule par un circuit de commande électrique ou électro-
hydraulique qui, en fonction d'une information représentative d'un angle de
rotation du volant provoque une modification de l'angle de braquage des roues

directrices.

On a également proposé de remplacer la commande d'accélération, effectuée
traditionnellement par un cable reliant une pédale au systéme de carburation, par
un manipulateur relié & un calculateur électronique responsable de la commande
adéquate de l'accélération. Plus précisément, l'angle d'inclinaison vers I'avant de ce

manipulateur est représentatif de la consigne d'accélération demandée.

I1 a également été proposé d'utilisér ce méme manipulateur pour générer les
commandes de freinage, en remplacement donc d'un circuit de commande
traditionnel hydraulique. Ainsi, l'inclinaison vers l'arriére d'un tel manipulateur est

représentatif de la consigne de freinage demandée par le conducteur. Cette
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inclinaison vers l'arriere est mesurée par un capteur adéquate, relié 3 un calculateur

responsable de l'application d'un effort de freinage.

Des exemples d'un tel manipulateur sont décrits dans les documents
GB2218187et WO 01/76932.

On congoit que ce type de manipulateur présente certains défauts
d'ergonomie, notamment lorsque le conducteur doit effectuer des arréts fréquents,
et par exemple lorsqu'il se déplace en ville. En effet, pour les phases d'accélération,
le conducteur doit incliner le manipulateur vers l'avant, puis, pour stopper son
véhicule, il doit imposer une consigne de freinage ou de décélération en inclinant
le manipulateur dans le sens opposé, au-deld de la position neﬁtre. Or, lorsque le
véhicule est arrété, par exemple a un feu de circulation, il n'est pas trés confortable
pour le conducteur d'avoir & maintenir une consigne de freinage pendant la durée

du feu.

En effet, le conducteur peut avoir besoin d'effectuer certains réglages sur son
poste de conduite et on congoit donc qu'il lui sera utile de pouvoir bénéficier d'une
main libre en reldchant le manipulateur’ de commande. Or s'il relache ce
manipulateur, celui-ci se replace en position neutre, c'est-a-dire dans une position
ou il n'exerce une commande ni d'accélération ni de freinage. Si le véhicule se
trouve en légere pente, cette situation n'est bien entendu pas satisfaisante, puisque

le véhicule va alors se mettre & avancer sous 'effet de son propre poids.

On notera que cet inconvénient est propre a l'utilisation d'un manipulateur
recevant une action manuelle du conducteur, puisque dans les solutions
traditionnelles 4 pédalier, le maintien de l'effort de freinage s'effectue au moyen
d'une pédale, laissant donc le conducteur libre de lacher son volant et d'utiliser ses

mains lorsque le véhicule est arrété.

Le probléme que se propose de résoudre l'invention est celui de permettre au

conducteur d'avoir les mains libres tout en conservant une commande de freinage
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lorsque le véhicule est a l'arrét, comme par exemple pendant la durée d'un feu de
q p pie p

circulation.

Exposé de l'invention

L'invention concemne donc un véhicule automobile tel qu'une voiture
particuliere ou un véhicule industriel, qui est équipé d'un dispositif de commande
de l'accélération et du freinage au moyen d'un manipulateur. Plus précisément,
l'inclinaison de ce manipulateur selon une direction et dans un sens déterminé par
rapport a une position neutre, génére une -consigne d'accélération, l'inclinaison du

manipulateur dans le sens opposé générant une consigne de freinage.

Conformément & 'invention, ce véhicule se caractérise en ce qu'il comporte

également :

* des moyens pour maintenir la consigne de freinage 4 une valeur non
nulle lorsque le manipulateur repasse en position neutre, aprés étre resté
en position de freinage, alors que la vitesse du véhicule était nulle ;

* des moyens pour annuler postérieurement la consigne de fréinage, sur

action du conducteur.

Autrement dit, l'invention consiste a prolonger le freinage ayant conduit la
décélération par un freinage automatique assimilable & un freinage de
stationnement qui s'enclenche sans intervention du conducteur, autorisant ainsi ce

dernier a reldcher le manipulateur et donc de profiter de sa main libre.

En d'autres termes, le freinage du véhicule est maintenu pour l'immobiliser,
afin de dispenser le conducteur de maintenir une action sur la commande de

freinage.

Bien entendu, le maintien de la consigne de freinage s'entend de préférence
par la conservation d'un effort minimum de la part du systéme de frein de service,

mais elle couvre également d'autres variantes non illustrées dans lesquelles un
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systeéme de frein complémentaire, assimilable a un frein de stationnement serait

enclenché automatiquement aprés reldchement du manipulateur.

La sortie du mode de freinage "automatique" ne peut pas s'effectuer sans que
le conducteur ne 'ait positivement autorisée, en effectuant une action particuliére.
On évite ainsi que le véhicule ne sorte d'un état de freinage automatique de facon

inopinée, avec des risques sur la sécurité du véhicule et de son voisinage.

En pratique, le maintien de la consigne de freinage et donc l'actionnement
automatique du frein peut se déclencher de différentes maniéres, dés lors que le

manipulateur est en position de freinage et que la vitesse du véhicule est nulle.

Ainsi, ce maintien peut s'enclencher lorsque la vitesse du véhicule est
demeurée nulle pendant une durée prédéterminée, signifiant que la volonté du

conducteur est effectivement d'immobiliser le véhicule temporairement.

Cet enclenchement automatique du frein peut s'effectuer également lorsque
linclinaison du manipulateur dans le sens du freinage dépasse un seuil
prédéterminé, ce qui correspond & une consigne de freinage supérieure a une valeur
prédéterminée. Dans une variante de réalisation, l'enclenchement automatique du
frein peut s'effectuer lorsqu'en outre une action est réalisée par le conducteur sur
un interrupteur ou tout organe analogue. Il peut par exemple s'agir d'un
interrupteur lui-méme situé sur le manipulateur ou en tout autre endroit du poste de

conduite.

A l'inverse, l'annulation de la consigne de freinage, et donc la sortie du mode

de freinage automatique peut se faire selon différentes méthodes.

Ainsi, I'annulation de la consigne de freinage peut étre activée par une action
du conducteur sur un organe monté sur manipulateur, ou de fagon plus générale

dans un endroit accessible du poste de conduite. Cette annulation peut également
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€tre assujettie 4 des moyens permettant de détecter la présence du conducteur dans

le poste de conduite, afin d'éviter tout désenclenchement inopiné.

On peut €galement prévoir que l'annulation de la consigne de freinage soit
activée apreés que le manipulateur réalise une séquence combinant une commande
d'accélération et de freinage. Plus précisément, ce désenclenchement peut étre
activé aprés que l'inclinaison du manipulateur dans le sens du freinage dépasse un
seuil prédéterminé, puis que l'inclinaison du manipulateur indique une commande

d'accélération.

Bien entendu, I'ensemble de ces différentes conditions peut étre combiné en
tout ou partie pour obtenir un fonctionnement ergonomique qui conserve un haut

niveau de sécurité.

Description sommaire des figures

La maniere de réaliser I'invention ainsi que les avantages qui en découlent
ressortiront bien de la description du mode de réalisation qui suit, a l'appui de
I'unique figure annexée qui est un schéma explicatif du systéme de commande et

de freinage conforme & I'invention.

Maniére de réaliser l'invention

La figure 1 illustre un schéma de fonctionnement des systémes de commande
conformes & l'invention dans lequel on note la présence du manipulateur (1),
équipé d'une poignée (2) apte a se déplacer dans une direction, et selon deux sens
illustré par les fleches Av, Ar. Ce manipulateur délivre un ou plusieurs signaux
représentatifs de l'inclinaison de la poignée (2), a destination d'un calculateur (3),
par l'intermédiaire d'une liaison filaire (4) ou d'un bus de communication entre

calculateurs, ou bien encore par tout autre média de communication.

Le calculateur regoit également l'information de vitesse du véhicule élaboré
par un capteur de vitesse ou tachymétre (5), également relié au calculateur, soit par

liaison spécifique filaire, soit par un bus de communication.
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Le calculateur délivre a destination du sous-ensemble moteur différents -
signaux ou ordres permettant d'assurer l'accélération demandée par le conducteur

grace au manipulateur.

Pour assurer la décélération du véhicule, le conducteur utilise le manipulateur
(1) en pivotant la poignée dans le sens opposé, selon la fleche Ar, ce qui provoque
I'¢laboration par le calculateur (3) d'ordres de freinage & destination des
actionneurs associés au systeme de freinage (11) de l'essieu (10). Ces ordres de
freinage peuvent &tre destinés & commander directement les actionneurs, ou bien
encore 4 les commander par l'intermédiaire de sous-ensembles particuliers, ou bien

encore grice a un calculateur spécifique a la fonction de freinage.

Plus précisément, l'invention concerne les phases de fonctionnement dans
lesquelles aprés décélération totale, le véhicule se trouve a l'arrét. Dans ce cas, dés
lors que l'arrét est détecté par le capteur de vitesse (5), le calculateur maintien une
consigne de freinage, et génére des ordres de commande méme aprés que le

manipulateur soit sorti d'une position de freinage.

Plus précisément, cet actionnement automatique du frein de peut avoir licu
des lors que le véhicule est arrété, que le manipulateur (1) est en position de
freinage, et ce pendant une durée dépassant un seuil prédéterminé, de l'ordre d'une

ou quelque seconde. Cette temporisation est réalisée au sein méme du calculateur

).

Cet enclenchement du freinage de stationnement automatique peut nécessiter
également que le manipulateur soit conservé dans une position de freinage, au-dela
d'une inclinaison minimum, correspondant & un effort de freinage supérieur 4 un

seuil donné, pendant une durée prédéterminée.

Toutefois, cette derniére condition correspond & une méthode particuliére du

traitement de cette phase de freinage, mais n'est er aucun cas obligatoire.
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L'enclenchemént automatique du frein peut également s'obtenir lorsque le

véhicule est arrété, que le manipulateur est conservé dans une position de freinage, -
et que le conducteur effectue une action particuliére, par exemple sur un
interrupteur ou tout autre bouton poussoir accessible au conducteur. Dans un cas

particulier, cet interrupteur se trouve directement sur la poignée du manipulateur.

Des lors, le véhicule reste immobilisé, puisque le systéme de freinage
demeure activé, bien que le conducteur ait reldché le manipulateur qui est donc

revenu en position neutre.

La sortie du mode de freinage automatique peut s'effectuer selon différents

modes de fonctionnement.

Ainsi, dans une premiére variante de réalisation, la consigne de freinage peut
étre ramencée & une valeur nulle, lorsque le conducteur actionne le manipulateur (1)
pour obtenir une accélération, et qu'il effectue une action de confirmation sur un
interrupteur ou assimilé. Ceci évite que la consigne de freinage soit annulée de
facon inopinée alors que par exemple le manipulateur a simplement été heurté de

fagon involontaire et est passé transitoirement dans une position d'accélération.

Dans une autre variante de réalisation, la consigne de freinage peut étre
annulée lorsque le chauffeur actionne le manipulateur dans le sens du freinage, au-
dela d'un seuil prédéterminé, puis qu'il reliche ensuite le manipulateur pour passer

en position d'accélération.

Dans une autre variante de réalisation, le passage du manipulateur (1) en
position d'accélération peut provoquer l'annulation de la consigne de freinage.
Dans ce cas, pour éviter tout déplacement inopiné du véhicule, on préférera que la
transmission soit alors réglée a un trés faible rapport autorisant qu'un roulage 4 trés
faible vitesse. Le passage en mode normal, avec une augmentation des rapports
avec l'accélération pourra se faire en détectant un mouvement complémentaire du

manipulateur, éventuellement aprés un passage par la position neutre.



8
Dans cette derniére variante de réalisation, on préférera également assujettir

cette annulation de la consigne de freinage a une information relative a la présence
du conducteur au poste de conduite, et notamment des capteurs d'ouverture de

portiéres, ou de pression sur son siége entre autres.

Il ressort de ce qui précéde que le véhicule conforme & l'invention présente
l'avantage majeur de dispenser de maniére automatique le conducteur d'une action

permanente sur le manipulateur de freinage lors d'un arrét de courte durée.
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REVENDICATIONS

1/ Véhicule automobile équipé d'un dispositif de commande de I'accélération et du
freinage au mdyen d'un manipulateur (1) dont l'inclinaison selon une direction et
dans un sens (Ar, Av) par rapport & une position neutre correspond a une consigne
d'accélération, et dont I'inclinaison dans le sens opposé correspond a une consigne
de freinage, caractérisé en ce qu'il comporte également :
= des moyens pour maintenir de la consigne de freinage a une valeur non
nulle lorsque le manipulateur (1) repasse en position neutre, aprés étre resté
en position de freinage, et alors que la vitesse du véhicule était nulle ;
* des moyens d'annulation postérieure de la consigne de freinage sur action

du conducteur.

2/ Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que les moyens
de maintien de la consigne de freinage sont activés, lorsque la vitesse du véhicule

est demeurée nulle, pendant une durée prédéterminée.

3/ Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que les moyens
de maintien de la consigne de freinage sont activés lorsque l'inclinaison du

manipulateur dans le sens du freinage dépasse un seuil prédéterminé.

4/ Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que les moyens
de maintien de la consigne de freinage sont activés lorsqu'en outre une action est

réalisée sur un interrupteur ou analogue accessible au conducteur.

5/ Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que les moyens
d'annulation de la consigne de freinage sont activés par une action sur un organe

monté sur le manipulateur.

6/ Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que les moyens
d'annulation de la consigne de freinage sont activés en fonction de moyens

ermettant de détecter la présence d'un conducteur au poste de conduite.
p p p
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7/ Véhicule automobile selon la revendication 1, caractérisé en ce que les moyens
d'annulation de la consigne de freinage sont activés aprés que l'inclinaison du
manipulateur dans le sens du freinage dépasse un seuil prédéterminé, puis que

5 l'inclinaison du manipulateur indique une commande d'accélération.

10 Déposant : RENAULT V.L
Mandataire : Cabinet LAURENT ET CHARRAS
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