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PROCEDE DE CONTROLE D'UN ELEMENT D'AFFICHAGE PAR
UNE CONSOLE DE JEUX

La presente invention concerne de maniere génerale un procede de
controle d'un élement d'affichage généeré sur un écran d'affichage par une
console de jeux video accouplée a un controleur de jeux. En particulier,
'iInvention concerne le controle de I'element d'affichage lorsque le controleur
de jeux comprend un levier ou un joystick deplacé par un utilisateur pour
commander la position et/ou le déplacement de I'élement d'affichage qui peut
étre un curseur de viseée ou une scene vue par un avatar de l'utilisateur,

depuis une position dans le jeu ou un poste de pilotage par exemple.

I est connu dans l'art antérieur d'utiliser aussi bien un systeme de
coordonnées selon un repere cartesien que polaire pour gerer la mesure de
la position du levier, tel que le divulgue le document EP2450776A1.
Cependant, il est souvent necessaire de toujours envoyer a la console de jeu
des coordonnees selon un systeme de coordonnées cartesien, en raison du

format standardisé pour la console de jeux.

I est de pratigue commune de projeter les positions mesurees dans un
plan de base (qui peut par exemple étre perpendiculaire au levier lorsque ce
dernier est en position de repos, par exemple verticale). Dans le cas ou le
levier peut évoluer dans une zone de déplacement limitée par une butee
mecanigue (telle qu'un hexagone ou autre polygone, une forme quelconque
ou encore une ellipse), il est frequent d'envoyer a la console un signal pleine
echelle lorsque le levier est en butée et selon I'une des diagonales du plan de
base, et de ne pas augmenter ce signal lorsque le levier passe dans des
zones situees au-dela des bords d'un carre inscrit dans une projection de la

butée mécanique, et ayant ses sommets sur les diagonales précitées.

La zone de deplacement prédéterminée du levier est définie comme

etant une zone de l'espace dans laquelle le levier peut se déplacer avant
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d'entrer en butée avec par exemple le boitier du contrOleur de jeux. Comme
cela est connu, cette butée peut étre un polygone, tel qu'un octogone ou un

hexagone ou méme une ellipse par exemple.

En consegquence, ce mode de gestion aboutit a une limitation de la
zone de déplacement (qui a une forme projetee en forme de polygone, une
forme quelcongue ou encore une ellipse) a une zone de mesure effective (qui

est le carré inscrit dans |la projection de la butee mecanique).

Un but de la présente invention est de réepondre aux inconvéenients du
document de l'art anterieur mentionnés ci-dessus et en particulier, tout
d'abord, de proposer un procede de contrOle d'une position et/ou d'un
deplacement d'un element d'affichage géneré sur un écran d'affichage par
une console de jeux vidéo accouplee a un controleur de jeux comprenant un
levier de commande agencé pour étre deplacé selon au moins deux degrés
de liberte dans une zone déterminee par un utilisateur, qui exploite toute la
zone de déplacement du levier de commande, tout en envoyant des

coordonnées cartésiennes a la console de jeux.

Pour cela un premier aspect de l'invention concerne un procéde de
controle d'une position et/ou d'un deplacement d'un element d'affichage
géneré sur un ecran d'affichage par une console de jeux vidéo accouplée a
un controleur de jeux comprenant un levier de commande agencé pour étre
déplacé par un utilisateur selon au moins deux degrés de liberté dans une
zone délimitée par une butée mécanique, le procédé comprenant les etapes
consistant a
- mesurer une position du levier de commande dans |la zone déterminée avec
au moins un capteur donnant en sortie au moins un signal électrique par
degré de liberté,

- projeter dans un plan de base la position du levier de commande mesuree
avec ledit au moins un capteur, pour determiner un premier jeu de
coordonnées,

- déterminer une figure homothétique d'une projection de la butée mecanigque
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dans le plan de base, centrée sur une position de repos du levier de
commande et passant par la position projetée du levier de commande dans
le plan de base,

- determiner un carré circonscrit a la figure homothétique,

- projeter sur le carre circonscrit au moins une coordonnee du premier jeu de
coordonnées,

- calculer un deuxieme jeu de coordonnées dans un repéere cartésien, sur la
base de la projection de ladite au moins une coordonnée du premier jeu de
coordonnées sur le carre circonscrit, de sorte a pouvoir envoyer a la console
le deuxieme jeu de coordonnees cartésiennes qui est une image du premier

jeu de coordonnees.

Le procede selon la mise en ceuvre ci-dessus comprend une etape qui
permet de déefinir un carre circonscrit a la figure homothétique (c’est-a-dire un
carre qui entoure la figure homothetique, et dont au moins deux cotes sont
chacun tangents a la figure homothéetique), ce qui offre la possibilite
d'effectuer une projection sur l'un des cotés du carré circonscrit de la position
projetee dans le plan de base. Cette deuxieme projection permet de passer
d'une position projetée qui est sur la figure homothétiqgue a une deuxieme
position projetée (definie par la projection d'au moins une des coordonnees
de la position projetée) qui se trouve pour sa part sur le carre circonscrit. Cec
permet de définir aisément des coordonnées cartésiennes, et lorsque le
levier de commande se trouve en butée mecanique sur une butée mécanique
de forme hexagonale ou polygonale, une forme quelconque ou encore
ellipsoidale, on obtient naturellement des coordonnéees qui sont sur le carré
circonscrit a la projection de |la butée mécanique (car le levier de commande

est en butée mécanique).

En consequence, la projection sur le carré circonscrit permet de définir
un deuxieme point de position (ayant pour coordonnees le deuxieme jeu de
coordonnées) qui permet de construire un deuxieme vecteur entre l'origine

(la position de repos) et le deuxieme point dont la norme est plus grande ou
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egale que la norme d'un premier vecteur construit entre l'origine et la position

projetée dans le plan de base.

I est a noter que lorsque le levier de commande est deplacé selon un
axe qui passe par un point de tangence entre le carre circonscrit a la
projection et la figure homothéetique (c'est-a-dire que le point projeté
appartient simultanement aux deux figures), alors il n'y a aucune modification
des coordonnees. En corollaire, lorsque le levier de commande est déplace
partout ailleurs que selon un tel axe, la projection sur le carré circonscrit
revient a augmenter ou allonger l'une des coordonnées mesurees, pour

définir le deuxieme jeu de coordonnées cartésiennes.

De plus, le levier peut etre monte en liaison rotule a doigt par rapport
au controleur de jeux, c'est-a-dire gqu'il est mobile selon deux rotations, mais
pas en translation ni selon une troisieme rotation (genéralement autour du
levier). Cependant, le procédé s'applique aussi a un levier qui est mobile
selon deux translations dans un plan, et qui est blogué selon les trois
rotations et une translation. Comme indiqué, il suffit que le levier soit mobile
selon deux degres de liberté pour pouvoir appliquer la méthode objet de

I'lnvention.

Par ailleurs, |a projection dans le plan de base est avantageusement
une projection orthogonale par rapport au plan de base, mais on peut
envisager une projection oblique, c'est-a-dire que la direction de projection
n'‘est pas perpendiculaire au plan de base, mais inclinée (au moins de
quelques degrés par exemple) par rapport au plan de base. En d'autres
termes, le plan de base peut eétre perpendiculaire au levier lorsque ce dernier
est en position de repos, mais cela n'est pas nécessaire pour mettre en
ceuvre la méthode objet de I'invention. Cependant, il faut veiller a conserver
une bonne resolution, si bien que la direction de projection ne sera pas
inclinée de plus de 20° par exemple par rapport au plan de base. Cela revient
a effectuer une projection dans un plan de base qui n'est pas perpendiculaire

au levier de commande dans sa position de repos.



CA 03073126 2020-02-14

WO 2019/034560 PCT/EP2018/071781

10

15

20

29

.5 -

En particulier, la figure homothetique a determiner qui passe par la
position projetée n'est pas un cercle. Autrement dit, la butée mécanique du
levier ne se fait pas contre une portion de boitier qui a une forme circulaire.
L'invention concerne donc la gestion des coordonnées d'un levier qui evolue

dans une zone delimitée par une butee de forme non circulaire.

Avantageusement, la butée mecanique presente une forme
polygonale, et I'étape de détermination de la figure homothétique comprend
une étape consistant a determiner dans le plan de base un secteur angulaire
dans lequel se trouve la position projetee du levier de commande, puis une
etape consistant a déterminer une droite passant par la position projetée et
parallele a un coté de la projection polygonale de la butée mécanique dans le
plan de base, contenu dans le secteur angulaire détermine. Selon cette mise
en oeuvre, si la butee mécanique est de forme polygonale, alors la
determination de la figure homothetique se fait en deux temps, avec une
etape d'identification du secteur angulaire ou se trouve la position projetée,

pour pouvoir ensuite déterminer quel est le cote du polygone le plus proche.

Avantageusement, la butée mecanique présente une forme elliptique,
et I'étape de determination de la figure homothetique comprend une étape
consistant a determiner une ellipse de position centréee sur la position de
repos du levier de commande et passant par la position projetée du levier de

commande dans le plan de base.

Avantageusement, l'eétape de projection de ladite au moins une
coordonnée du premier jeu de coordonnées sur le carré circonscrit comprend
une étape consistant a determiner un point de position projetée comme étant
un point d'intersection d'un axe passant par la position de repos du levier de
commande et par la position projetee, avec le carré circonscrit. En d'autres
termes, la position projetee est a nouveau projetée selon la direction d'un axe
qui définit l'une des coordonnees d'un systeme de coordonnées polaires ou

cylindriques (la distance a l'origine).
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Selon la méthode préferee, I'etape de projection de ladite au moins
une coordonnée du premier jeu de coordonnees sur le carré circonscrit
comprend une éetape consistant a projeter sur le carré circonscrit la position
projetee, selon une direction de projection definie par un rayon de la figure

homothétique, passant par la position projetee.

Avantageusement, |'étape de calcul du deuxieme jeu de coordonnees
cartesiennes comprend :
- une étape consistant a calculer une premiere longueur comme étant une
longueur d'un segment reliant la position de repos a la position projetee,
- une étape consistant a calculer une deuxieme longueur comme étant une
longueur d'un segment reliant la position de repos au point de position
projetéee (se trouvant sur le carré circonscrit),
- une étape consistant a multiplier chague coordonnée du premier jeu de
coordonnée par un facteur defini par un ratio de la deuxieme longueur sur la
premiere longueur. Le premier jeu de coordonnées est selon le systeme
cartesien, et la derniere etape de cette mise en ceuvre revient a effectuer une
homothéetie sur chagque coordonnee du premier jeu de coordonnees. Le
rapport d'homothétie est supérieur ou €gal a 1, et est égal au rapport de la
distance a l'origine du point de position projetee (appartenant au carre
circonscrit) sur la distance a l'origine de la position projetee (appartenant a la
figure homothetique). Le rapport d'homothétie n'est égal a 1 que lorsque le
levier de commande est déplace selon une direction qui passe par un point
de tangence entre le carre circonscrit et la figure homothétique. Dans tous les

autres cas, Il est supérieur a 1.

Selon une premiere alternative, l'étape de projection de ladite au
moins une coordonnée du premier jeu de coordonnees sur le carre circonscrit
comprend au moins une étape consistant a projeter la position projetée sur le
carre circonscrit, selon une direction de projection définie par un axe d'un

repere orthonorme.
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Selon un cas particulier de la premiere alternative, l'étape de
projection de ladite au moins une coordonnee du premier jeu de coordonnees
sur le carré circonscrit comprend :

- une seule etape consistant a projeter sur le carré circonscrit la position
projetee, selon une premiere direction de projection definie par un axe d'un
repere orthonormé definissant la plus courte distance entre la position
projetee et le carré circonscrit, pour définir un point de projection unigque.
Cette methode evite de calculer des coefficients de conversion, ce qui permet

de rapidement transmettre le deuxieme jeu de coordonnees.

Avantageusement, le deuxieme jeu de coordonnees cartesiennes est

déefini par les coordonnees cartesiennes du point de projection unique.

AN

Avantageusement, les étapes consistant a deéterminer la figure
homothetique, determiner le carre circonscrit a la figure homothetique,
projeter sur le carré circonscrit ladite au moins une coordonnée, et a calculer
le deuxieme jeu de coordonnées dans un repere cartesien (selon la mise en
ceuvre preferée, ou la premiere alternative) sont effectuees de maniere
préalable pour toutes les positions projetées possibles du levier de
commande dans le plan de base, de sorte a definir une table predéfinie de
conversion du premier jeu de coordonnées vers le deuxieme jeu de
coordonnées. Autrement dit, les éetapes liées a la projection sont effectuees
préalablement a l'utilisation du controleur de jeux, pour créer une table
prédefinie de conversion qui est stockée dans des moyens de stockage
informatique du contrbleur de jeux. En conséequence, les calculs sont limites

lors de l'utilisation du contrGleur de jeux.

Avantageusement, ladite table préedéfinie de conversion comprend en
entree le premier jeu de coordonnées, et donne en sortie un coefficient a
multiplier avec chagque coordonnee du premier jeu de coordonnées, pour
calculer le deuxieme jeu de coordonnees. Les calculs se limitent a multiplier

le premier jeu de coordonnées avec le coefficient.
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Avantageusement, ladite table prédefinie de conversion comprend en
entree le premier jeu de coordonnées, et donne en sortie le deuxieme jeu de

coordonnées.

AN

Autrement dit, les étapes consistant a déterminer la figure
homothétique, déterminer le carré circonscrit a la figure homothétique,
projeter sur le carré circonscrit ladite au moins une coordonnée, et a calculer
le deuxieme jeu de coordonnées dans un repere cartésien sont effectuées en
utilisant une table predéefinie de conversion,
ladite table predefinie de conversion comprenant en entrée le premier jeu de
coordonnées, et donnant en sortie un coefficient a multiplier avec chaqgue
coordonnée du premier jeu de coordonnees, pour calculer le deuxieme jeu de

coordonnées.

Avantageusement, le procedé de contrOle comprend une eétape
consistant a envoyer a la console de jeu le deuxieme jeu de coordonnées

cartésiennes.

Avantageusement, la position et/ou le déplacement de I'element
d'affichage généré sur l'écran d'affichage est modifié sur la base du

deuxieme jeu de coordonnées cartésiennes.

Avantageusement, les etapes jusqu'a l'étape de calcul du deuxieme
jeu de coordonnées sont realisées avec une premiere résolution, et il est
prévu une étape consistant a réduire la résolution avant I'étape d'envoi du
deuxieme jeu de coordonnées, afin d'envoyer le deuxieme jeu de
coordonnées selon une deuxieme résolution, inférieure a la premiere
résolution. Cette mise en oceuvre permet de garder une bonne préecision
pendant les calculs, et d'envoyer le deuxieme jeu de coordonnees selon un
format qui ne nécessite pas beaucoup de temps de calcul pour la console de

jeux ou de temps transmission entre le contrOleur et la console.

D'autres caractéristiques et avantages de la présente invention

apparaitront plus clairement a la lecture de la description détaillee qui suit de
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trois modes de realisation de l'invention donnés a titre d'exemples nullement

limitatifs et illustrés par les dessins annexes, dans lesquels :

- la figure 1 représente une vue en coupe d'un levier de commande
d'un contrOleur de jeux vidéo, pour commander une position et/ou un
deplacement d'un élement d'affichage géneré sur un éecran d'affichage par
une console de jeux vidéo accouplee au contrOleur de jeux, par le procede

selon l'invention ;

- la figure 2 represente une premiere mise en ceuvre du traitement de
la position mesurée du levier de commande de la figure 1 effectué par le

procedé selon l'invention ;

- |a figure 3 represente une deuxieme mise en ceuvre du traitement de
la position mesurée du levier de commande de la figure 1 effectué par le

procedé selon l'invention ;

- la figure 4 représente des possibilites de formes adoptées pour

realiser une butée mécanique du levier de commande.

La figure 1 represente un levier de commande 10 d'un controleur de
jeux. Un tel levier de commande 10 peut étre egalement appele "joystick" ou
"stick”. Typiguement, un tel levier de commande 10 est disposé sur une
surface supérieure d'un contrOleur de jeux, pour pouvoir étre actionné et
déplace par un utilisateur d'une console de jeux video, pour provogquer par
exemple un mouvement d'un personnage, un deplacement d'une mire de

visee, ou encore un mouvement d'une camera virtuelle d'un jeu vidéo.

De maniere génerale, le levier de commande 10 est donc mobile par
rapport a un boitier 20 du contrOleur de jeux vidéo, et peut étre articulé par
rapport au boitier 20 selon une liaison rotule comme representé figure 1.
D'autres liaisons entre le levier de commande 10 et le boitier 20 sont
possibles, comme par exemple une liaison qui ne permet qu'un mouvement

plan du levier de commande 10.
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Toutefois, le levier de commande 10 ne peut étre déplacé que dans
une zone de deplacement predefinie, et limitée par une butée 20a. Dans le
cas represente, la butée 20a est une aréte du boitier 20, formant un trou par
lequel le levier de commande 10 passe au travers du boitier 20. Afin de
détecter les mouvements du levier de commande 10, ce dernier est relié a au
moins un capteur de position 12, tel gu'un potentiometre. Un tel capteur de
position 12 permet de détecter les mouvements du levier de commande 10,
et donc de calculer par exemple une position d'un point PL du levier de

commande 10.

Dans le cas present, le levier de commande 10 peut étre déplace ici
selon deux degres de liberté, si bien que I'on peut bien entendu prévoir deux
capteurs de position, ou un seul capteur de position avec deux pistes de
mesure pour mesurer avec précision toutes les positions que le levier de

commande 10 peut occuper.

La butée 20a est par exemple un polygone (tel qu'un pentagone,
hexagone, heptagone, octogone, dodecagone, ellipse), et si on projette les
positions du point PL dans un plan de base, perpendiculaire ou sensiblement
perpendiculaire au levier de commande lorsque ce dernier est en position de
repos (comme repréesenté figure 1 en traits pleins), les positions projetées
sont toutes contenues dans un hexagone de butéee Hb visible figures 2 ou 3,
et qui a pour sommets A, B, C, D, E et F. Le plan de base peut étre incline a
quelques degres d'un plan perpendiculaire au levier de commande lorsque
ce dernier est en position de repos, et les projections seront toutes contenues
dans un hexagone non régulier dans le cas ou la butée mécanique est un

hexagone.

En effet, on voit figures 2 et 3 I'hnexagone de butee Hb, qui est la limite
du déplacement du levier de commande 10. De maniere conventionnelle, on
comprend que lorsque le levier de commande 10 est en butee, alors le
controleur de jeux doit envoyer a la console de jeux linformation que

'Intensité du déplacement est maximale.
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Cependant, le mouvement du levier de commande 10 est limité par un
hexagone, mais la console de jeu doit recevoir une position du levier de
commande 10 sous la forme d'un jeu de coordonnees cartesiennes, et la
norme d'un vecteur entre l'origine du repere cartésien et la position projetee

dans le plan de base doit étre maximale.

Dans le repéere cartésien (x-x' ; y-y') représente figures 2 et 3, lorsque
le levier de commande 10 est en butée vers le haut, selon une diagonale a
45° le signal envoye a la console doit étre a pleine échelle, donc les
coordonnées cartésiennes sont alors par exemple (1, 1). Cependant, si on
trace un rectangle inscrit Rim dans I'hexagone de butée Hb, et si le levier de
commande 10 est déplacé vers le haut hors du rectangle inscrit Rim, et
toujours dans I'hexagone de butéee Hb sans étre en butee, il faudrait encore
augmenter la coordonnée selon l'axe y'-y, mais cela fausserait l'interprétation
faite par la console car la norme du vecteur entre l'origine et la position
projetée dans le plan de base serait supérieure a celle du vecteur lorsque le

levier de commande 10 est en butée sur la diagonale.

En conséquence, il y aurait une incohérence de lintensité du
déplacement restitué par la console : intensité 1 lorsque la position projetée
du levier de commande est sur la diagonale a 45° et sur I'hexagone de butée
Hb (levier de commande 10 en butée a 45°), et intensité supérieure lorsque
la position projetée du levier de commande est hors du rectangle inscrit Rim,

mais pas sur I'nexagone de butee Hb (levier de commande 10 pas en butee).

Afin d'eviter cette incoherence, des que la position projetée du levier
commande 10 sort du rectangle inscrit Rim, une des coordonnees
cartésiennes est imposée a 1, ce qui revient a ignorer quatre zones de
déeplacement, qui sont des zones de plan definies par les zones de

I'nexagone de butée Hb qui sont hors du rectangle inscrit Rim.

On comprend que lors d'un deplacement du levier de commande 10

selon une direction cardinale (la position projetée est donc sur un des axes
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yy' ou xx'), alors on atteint la pleine eéchelle des que la position projetée est

sur ou depasse le carre inscrit Rim.

Afin de remédier a cet inconvenient, et pour prendre en compte toute
la zone de déplacement de I'hnexagone de butée Hb, l'invention propose de
calculer le jeu de coordonnees qui sera envoye a la console de jeux en
faisant une homothétie a partir de la position projetée du levier de commande

10 dans le plan de base.

La figure 2 représente une premiere mise en ceuvre de ce calcul, dans

deux cas de figure.

Dans le premier cas de figure, le levier de commande est dans la
position X1, et la position projetée dans le plan base a pour coordonnees (aft,
a2). Dans un premier temps, on détermine une figure homothétiqgue FH de
I'nexagone de butée Hb, qui passe par la position projetee de coordonnees
(a1, a2), et qui est centree sur la position de repos du levier de commande

(I'origine du repéere (xx', yy')). |l s'agit de I'hexagone abcdef.

Pour cette étape, le procédé détermine d'abord I'angle o entre un axe
du repere xx' et le rayon qui passe par la position projetée, pour determiner
dans quel secteur angulaire du plan se trouve la position projetée. En effet,
cette détermination angulaire est necessaire pour déterminer quelle éguation

de droite doit étre résolue pour trouver un bord parallele a I'hexagone de
butée Hb.

Dans le cas représente, I'angle o permet de déterminer que la position
projetée se trouve sur une droite parallele au bord FA de I'hexagone de butée
Hb. |l est alors possible de determiner avec certitude la droite parallele a (FA)
et alors la figure homothétique FH qui passe par la position projetée de

coordonnées (ail, a2), qui est I'nexagone de sommets abcdet.

Ensuite, le procédé determine un carré circonscrit Ccth a la figure
homothetique FH (il s'agit du carré qui a pour coté le double de |la longueur

Oa, c'est-a-dire lI'ordonnée a'2), et determine le point d'intersection du rayon



CA 03073126 2020-02-14

WO 2019/034560 PCT/EP2018/071781
- 13 -

passant par la position projetée de coordonnées (al, a2) avec le carre

circonscrit Ccfh, qui a pour coordonnées (a'l, a'2).

Ce sont les coordonnees (a'1, a'2) qui seront envoyées a la console de

jeux. Pour les calculer, on détermine la longueur du rayon R1 de la figure

5 homothetique FH qui passe par le point (a1, a2), grace au théoreme de
Pythagore (équation 1). Et ensuite, on détermine la longueur R2 du segment

qui a pour extremités l'origine du repere et le point de coordonnées (a'l, a'2)

grace au theoreme de Thales (equation 2).
Equation 1
R1 = V(al? + a2?)
10 Equation 2
R2 = R1.a'2/a2

I reste ensuite a multiplier chagque coordonnée du premier jeu de
coordonnées (al, a2) par le rapport R2/R1 pour trouver les coordonnées du

deuxieme jeu de coordonnees (a'l, a'2).

Le procede effectue donc une homothétie basée sur une différence de

15 dimension entre la figure homothetique FH et son carre circonscrit Ccfh. On
"augmente” ou on "deplace" artificiellement la position projetee vers le carre
circonscrit Ccfh, pour trouver le deuxieme jeu de coordonnées. |l s'agit ici

d'une projection selon la direction radiale.

I est a noter que le deuxieme jeu de coordonnées est egal au premier

20 jeu de coordonnées lorsque le levier de commande est deplacé uniquement
sur une direction cardinale verticale (le long de l'axe yy') : I'nomothetie est
alors de rapport 1. Par allleurs, le rapport d'homothétie est maximal lorsque le

levier de commande 10 est déplace le long d'une diagonale a 45°.

En consequence, la console recoit bien un second jeu de coordonnées
25 cartésiennes, avec la pleine échelle uniguement lorsque le levier de

commande est en butée, et cela sans ignorer de zone de mesure.
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La position X2 de la figure 2 représente justement le levier de
commande 10 en butée, et les coordonnées de |la position projetee sont (b1,
b2), située sur I'nexagone de butée Hb. La transformation revient a calculer
la projection de la position projetée sur le carré circonscrit Ccm selon la
direction radiale qui passe par la position projetée, pour calculer le deuxieme

jeu de coordonnées (b'1, b'2) qui sera envoye a la console.

Le procédé selon l'invention peut effectuer les étapes de déetermination
de la figure homothétique, du carré circonscrit Ccfth et de projection a chaque
mesure de la position du levier de commande 10 pour calculer le deuxieme
jeu de coordonnées avec le rapport d'homothétie, ou bien on peut batir une
table predéfinie en calculant le rapport d'homothétie pour toutes les positions
possibles, stocker cette table predefinie dans le controleur de jeux et
simplement chercher le rapport adéquat en fonction d'une position mesuree,
et multiplier les coordonnées mesurees par le rapport adéquat pour trouver le
deuxieme jeu de coordonnées. On peut en alternative stocker directement le

deuxieme jeu de coordonnées dans la table prédefinie.

La figure 3 represente une premiere alternative. Dans cette alternative,
la détermination de la figure homothétique FH et du carre circonscrit Ccfth
sont identiques. Cependant, au lieu de projeter la position projetee selon la
direction radiale, le procede effectue une seule projection parallele a I'un des
axes xx' ou yy', et en particulier vers le cote du carré circonscrit qui est le plus
proche, pour trouver le deuxieme jeu de coordonnées cartesiennes a envoyer

a la console de jeux.

En particulier, dans le cas de figure ou le levier de commande 10 est
dans la position X1, la position projetée a pour premier jeu de coordonnées
(a1, a2). Le cote du carre circonscrit Ccth le plus proche est le coté superieur
horizontal, si bien que les coordonnées du deuxieme jeu de coordonnées

seront (a'1, a'2), avec .

al=aft



CA 03073126 2020-02-14

WO 2019/034560 PCT/EP2018/071781

10

15

20

29

30

-5 -

a'2 = distance Oa (déterminée lors de la détermination de la figure

homothetique FH).

La figure 4 représente des variantes de la forme de la butée
mecanigue définissant la zone de déplacement du levier de commande, avec

de gauche a droite un octogone, un pentagone, ou une ellipse.

Dans le cas des polygones, la méthode utilisera, avant de determiner
'equation de la figure homothétique qui passe par le position projetee, une
détermination du secteur angulaire ou se trouve la position projetee, pour
identifier avec quel coté de la butée mécanique il faut déterminer la droite
parallele passant par la position projetee et définissant la figure
homothétique. Dans le cas d'un octogone, il y a huit secteurs angulaires,

dans le cas d'un pentagone, il y a cing secteurs angulaires.

Dans la cas d'une ellipse, il n'y a pas besoin de déterminer
préalablement un secteur angulaire, le procéde peut, apres la projection de la
position du levier dans le plan de base, directement déterminer l'equation

d'une ellipse homothéetique a la butee, et qui passe par la position projetée.

On comprendra que diverses modifications et/ou améliorations
evidentes pour 'homme du métier peuvent étre apportées aux differents
modes de réalisation de l'invention decrits dans la préesente description sans
sortir du cadre de l'invention defini par les revendications annexées. En
particulier, il est fait référence a un premier jeu de coordonnees, et il n'est
pas précisé dans quel format se trouve ce premier jeu de coordonnees.
L'invention peut fonctionner avec un premier jeu de coordonnees

cylindriques, spheriques, ou méme cartésiennes.

De plus, il est apparent que l'invention inclut une étape consistant a
fournir une butée de forme polygonale ou elliptique. En effet, l'invention
concerne la conversion de coordonnees d'un levier manipule dans les limites
d'une butée mecanique, il y a donc une etape qui consiste a fabriquer et
fournir une telle butee mecanique de forme polygonale ou elliptiue sur un

controleur de jeux.
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Enfin, il est possible d'établir la table prédéfinie de conversion pour

n'importe lequel des aspects de l'invention exposeés ci-dessus.
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REVENDICATIONS

1. Procéde de controle d'une position et/ou d'un déplacement d'un
element d'affichage généré sur un ecran d'affichage par une console de jeux
vidéo accouplée a un controleur de jeux comprenant un levier de commande
(10) agence pour étre deplacé par un utilisateur selon au moins deux degres
de liberté dans une zone delimitee par une butée mecanique, le procéde
comprenant les étapes consistant a :

- mesurer une position du levier de commande (10) dans la zone déterminée
avec au moins un capteur (12) donnant en sortie au moins un signal
electrique par degre de liberte,

- projeter dans un plan de base la position du levier de commande (10)
mesuree avec ledit au moins un capteur (12), pour déterminer un premier jeu
de coordonneées,

- determiner une figure homothétigue (FH) d'une projection de la butee
mecanique dans le plan de base, centrée sur une position de repos du levier
de commande (10) et passant par |la position projetee du levier de commande
(10) dans le plan de base,

- déterminer un carrée circonscrit (Ccfh) a la figure homotheétique (FH),

- projeter sur le carre circonscrit (Ccth) au moins une coordonnée du premier
jeu de coordonnees,

- calculer un deuxieme jeu de coordonnées dans un repéere cartésien, sur la
base de la projection de ladite au moins une coordonnée du premier jeu de
coordonneées sur le carré circonscrit (Ccfth), de sorte a pouvoir envoyer a la
console le deuxieme jeu de coordonnées cartésiennes qui est une image du

premier jeu de coordonnees.

2. Procédé de contrOle selon la revendication précédente, dans
lequel la butee meécanique presente une forme polygonale, et dans lequel
'etape de détermination de la figure homothétique (FH) comprend une étape

consistant a déeterminer dans le plan de base un secteur angulaire dans
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lequel se trouve la position projetee du levier de commande, puis une éetape
consistant a déterminer une droite passant par la position projetee et
parallele a un coté de la projection polygonale de la butée mécanique dans le

plan de base, contenu dans le secteur angulaire déterminé.

3. Procédé de controle selon |la revendication 1, dans lequel la
butée mecanique presente une forme elliptique, et dans lequel I'étape de
determination de la figure homothetique (FH) comprend une étape consistant
a déeterminer une ellipse de position centrée sur la position de repos du levier
de commande (10) et passant par |la position projetee du levier de commande

(10) dans le plan de base.

4. Procédé de controle selon |'une des revendications
précedentes, dans lequel I'étape de projection de ladite au moins une
coordonnée du premier jeu de coordonnées sur le carre circonscrit (Ccth)
comprend une etape consistant a determiner un point de position projetee
comme etant un point d'intersection d'un axe passant par la position de repos
du levier de commande (10) et par la position projetee, avec le carré

circonscrit (Ccfh).

5. Procédé de controle selon I'une des revendications 1 a 3, dans
lequel I'etape de projection de ladite au moins une coordonnee du premier
jeu de coordonnées sur le carré circonscrit (Ccfh) comprend une étape
consistant a projeter sur le carré circonscrit (Ccth) la position projetée, selon
une direction de projection definie par un rayon de la figure homothetique

(FH), passant par la position projetée.

6. Procédé de controle selon 'une des revendications 4 ou 5, dans
lequel l'etape de calcul du deuxieme jeu de coordonnees cartésiennes
comprend :

- une étape consistant a calculer une premiere longueur comme éetant une
longueur d'un segment reliant la position de repos a la position projetée,
- une étape consistant a calculer une deuxieme longueur comme éetant une

longueur d'un segment reliant la position de repos au point de position
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projetee,
- une étape consistant a multiplier chague coordonnée du premier jeu de
coordonnée par un facteur defini par un ratio de la deuxieme longueur sur la

premiere longueur.

/. Procéde de controle selon lI'une des revendications 1 a 3, dans
lequel I'etape de projection de ladite au moins une coordonnee du premier
jeu de coordonnées sur le carre circonscrit (Ccth) comprend au moins une
étape consistant a projeter la position projetée sur le carré circonscrit (Ccfth),

selon une direction de projection définie par un axe d'un repere orthonorme.

8. Procéde de controle selon l'une des revendications 1 a 3 ou 7,
dans lequel I'étape de projection de ladite au moins une coordonnee du
premier jeu de coordonnées sur le carré circonscrit (Ccth) comprend :

- une seule etape consistant a projeter sur le carre circonscrit (Ccth) la
position projetée, selon une premiere direction de projection définie par un
axe d'un repere orthonorme definissant la plus courte distance entre la
position projetée et le carre circonscrit (Ccfth), pour définir un point de

projection unique.

9. Procédé de contrdle selon la revendication préceédente, dans
lequel le deuxieme jeu de coordonnées cartésiennes est défini par les

coordonnées cartésiennes du point de projection unique.

10. Procédé de contrlle selon l'une des revendications 1 a 8, dans
lequel les étapes consistant a déterminer la figure homothétique (FH),
déterminer le carre circonscrit (Ccfh) a la figure homothetique (FH), projeter
sur le carré circonscrit (Ccfh) ladite au moins une coordonnee, et a calculer le
deuxieme jeu de coordonnées dans un repere cartésien sont effectuées de
maniere préalable pour toutes les positions projetees possibles du levier de
commande (10) dans le plan de base, de sorte a définir une table prédeéfinie
de conversion du premier jeu de coordonnées vers le deuxieme jeu de

coordonnées.
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11. Procédé de controle selon |la revendication précédente, dans
lequel ladite table prédéfinie de conversion comprend en entree le premier
jeu de coordonnées, et donne en sortie un coefficient a multiplier avec
chague coordonnée du premier jeu de coordonnees, pour calculer le

deuxieme jeu de coordonnees.

12. Procéde de contrble selon la revendication 10, dans lequel
ladite table predéfinie de conversion comprend en entrée le premier jeu de

coordonnées, et donne en sortie le deuxieme jeu de coordonnées.

13. Procédé de controle selon |'une des revendications
précedentes, comprenant une etape consistant a envoyer a la console de jeu

le deuxieme jeu de coordonnées cartesiennes.

14. Procédé de controle selon |la revendication précédente, dans
lequel les étapes jusqu'a l'etape de calcul du deuxieme jeu de coordonnees
sont réalisées avec une premiere résolution, et dans lequel il est prévu une
étape consistant a réduire la résolution avant I'étape d'envoi du deuxieme jeu
de coordonnées, afin d'envoyer le deuxieme jeu de coordonnées selon une

deuxieme résolution, inferieure a la premiere résolution.

15. Procédé de controle selon |'une des revendications
préecedentes, dans lequel la position et/ou le déeplacement de I'élement
d'affichage generé sur l'écran d'affichage est modifiee sur la base du

deuxieme jeu de coordonnées cartesiennes.



CA 03073126 2020-02-14

WO 2019/034560 1/2 PCT/EP2018/071781

Fig. 1

Fig. 2
Hb
a'l, a'2 FH
al, a2
XI
Ccfh
b1, b2




CA 03073126 2020-02-14

WO 2019/034560 2/2

Fig. 3

Fig. 4

PCT/EP2018/071781

Hb



Fig. 1




	Page 1 - abstract
	Page 2 - abstract
	Page 3 - abstract
	Page 4 - description
	Page 5 - description
	Page 6 - description
	Page 7 - description
	Page 8 - description
	Page 9 - description
	Page 10 - description
	Page 11 - description
	Page 12 - description
	Page 13 - description
	Page 14 - description
	Page 15 - description
	Page 16 - description
	Page 17 - description
	Page 18 - description
	Page 19 - description
	Page 20 - claims
	Page 21 - claims
	Page 22 - claims
	Page 23 - claims
	Page 24 - drawings
	Page 25 - drawings
	Page 26 - abstract drawing

