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ES 2380294 T3

DESCRIPCION
Dispositivo de mando de una caja de velocidades de un vehiculo automovil, controlado por un ordenador

La invencion se refiere al sector técnico de los medios de control de cajas de velocidades, en especial para
vehiculos automoviles, refiriéndose mas particularmente a una caja automatica pilotada.

Este tipo de caja, bien conocida por los técnicos en la materia, esta controlada por diferentes medios del tipo de un
ordenador, accionador, unidad de control electrénica, etc. para pasar, a voluntad, de modalidad manual a una
modalidad automatica. En la modalidad manual se habla de las posiciones M+ y M- (mando secuencial) para subir y
bajar las velocidades actuando sobre un 6rgano de maniobra. En la modalidad automatica se habla de las
posiciones P-R-N-D para el acoplamiento y seleccion, a partir del 6rgano de mando precitado, de las posiciones P
(freno de estacionamiento), R (marcha atras), N (punto muerto), D (conducciéon normal con la totalidad de relaciones
de marcha). El mando de estas cajas pilotadas se efectla frecuentemente por una palanca Unica, o bien solo por
paletas asociadas al volante, o bien por la combinacién de una palanca y las paletas.

Se ha propuesto igualmente asegurar este control por medio de un érgano relativo en forma de un botén, tal como
resulta, por ejemplo, de los documentos EP 1.768.009 y WO 2007/076814.

No obstante, este tipo de control, por medio de un boton rotativo requiere medios especificos, por una parte, para la
indexacién angular del botén en diferentes posiciones que corresponden a la modalidad seleccionada y al estado
seleccionado y, por otra parte, de medios destinados a saber el posicionamiento del 6rgano.

Se conoce igualmente el documento EP 1 229 272 que da a conocer un dispositivo de acuerdo con el preambulo de
la reivindicacion 1.

A partir de este estado de la técnica, es decir, de un control de caja de velocidades por medio de un botén rotativo,
el problema que se propone resolver la invencion es poder seleccionar, a partir de este botén, las modalidades P-R-
N-D y M, no solamente en los estados estables de este botdn, tal como resulta del estado de la técnica, sino en los
desplazamientos entre los estados estables de este boton.

Para resolver este problema, se ha concedido y se ha realizado un dispositivo segun las caracteristicas definidas en
la segunda parte de la reivindicacién 1.

Segun otras caracteristicas, los medios de tipo magnético estan constituidos por una serie de imanes cuyos polos
norte y sur estan dispuestos de modalidad alternada sobre la parte correspondiente del botén y del soporte.

La parte del botdn esta constituida por una corona interna, mientras que la parte del soporte esta constituida por una
corona externa, estando dispuestas dichas coronas de manera concéntrica. Los imanes estan repartidos sobre la
periferia de las coronas.

Otro problema que se propone resolver la invencién es el de poder detectar el paso de los polos sur y norte con la
finalidad de determinar el nUmero de pasos efectuados, asi como el sentido de rotacion del botén de mando.

Para resolver este problema, el botén esta asociado a 2 captadores para detectar el cambio de posicion estable e
indicar el sentido de rotacion. Los captadores estan constituidos por dos captadores de efecto Hall montados en las
proximidades de los imanes de la parte giratoria del botén.

Segun la invencion, el botdn esta asociado mediante bus de mando y de potencia a:

- un ordenador de control y captacion de los datos procedentes de la caja de velocidades;

- un ordenador de gestion de la caja de velocidades para la seleccién y la gestion de las modalidades P-
R-N-D 6 M en combinacién con un accionador;

- un medio de indicacioén visual en las diferentes modalidades en forma de LED.

Las sefiales con efecto Hall del botdn son transmitidas a un microcontrolador que envia una sefial a cada uno de los
LED que corresponden a las diferentes modalidades y a las diferentes posiciones en las modalidades seleccionadas,
estando asimismo dicho microcontrolador asociado a un elemento que hace la funcién de contactor. El
microcontrolador notifica al ordenador de pilotaje modalidades P-R-N-D de la posicion deseada por el conductor.

La invencion se explica a continuacion de manera mas detallada con ayuda de las figuras de dibujos adjuntos, en las
que:

- Lafigura 1 es una vista en perspectiva de tipo esquematico del botén rotativo orientado angularmente
para el control de las modalidades P-R-N-D y M de la caja de velocidades con indicacion de las
diferentes posiciones P-R-N-D y M mediante los LED;

2



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2380294 T3

- Lafigura 2 es una vista en perspectiva antes del montaje de los elementos constitutivos del botén;

- Lafigura 3 es una vista en seccion longitudinal del botén;

- La figura 4 muestra un ejemplo de arquitectura para analisis funcional del botén con los principales
elementos necesarios para el control de la caja de velocidades;

- Lafigura 5 es un ejemplo de arquitectura del mando rotativo;

- Lafigura 6 es una descomposicién funcional del botén rotativo;

- Lafigura 7 es un cronograma de sefiales de los captadores con efecto Hall para un movimiento de una
posicion estable 1 a una posicién estable 2.

Segun una caracteristica principal de la invencion, el botén (1) y el soporte (2) estan asociados a medios de tipo
magnético apropiados para ejercer una fuerza de atraccion, creando el efecto buscado de bola de bloqueo (en
adelante, tope) y haciendo la funcién de entallas y correspondiente a una posicion de indexacion angular estable. El
efecto de tope es anulado cuando se ejerce un esfuerzo sobre el botdn (1). Con este objetivo, una parte de boton (1)
y una parte de soporte (2) estan dotadas de imanes permanentes (3) y (4) cuyos polos norte y sur estan dispuestos
de manera alternada para realizar la posicidon estable cuando el polo sur de un iman esta posicionado delante del
polo norte de otro iman.

Por ejemplo, tal como se muestra en las figuras de los dibujos, el botén (1) delimita una corona (1a) cuya cara
interna esta dotada de imanes (4) repartidos sobre su circunferencia y desplazados angularmente. De manera
correspondiente, el soporte fijo (2) presenta una corona (2a) cuya cara externa esta dotada de los imanes (3). A
titulo indicativo, el montaje giratorio del botén (1) con relacién al soporte (2) se efectia por un tabique coaxial de
centraje (1b) acoplado al interior de la corona (2a) del soporte (2). Las coronas (1a) y (2a), respectivamente con la
alternancia de los imanes (4) y (3), estan dispuestos, por lo tanto, de manera concéntrica, estando repartidos los
imanes sobre la periferia de las coronas. Es evidente que el nimero de imanes (3) y (4) es funcién del numero de
entallas deseadas.

La fijacidn de los diferentes imanes sobre las coronas se efectla por cualquier medio conocido y apropiado.

Teniendo en cuenta estas disposiciones, haciendo girar el botén (1), el polo sur de uno de los imanes (4) de la
corona (1a) pasa por delante del polo sur de uno de los imanes (3) de la corona (2a) del soporte (2), segun un
movimiento que necesita un esfuerzo. Cuando el polo sur pasa delante del polo norte, los dos imanes se posicionan
uno delante del otro de manera correspondiente a una posicidn estable a partir de la cual es necesario vencer un
esfuerzo para pasar a otra posicion desplazada angularmente.

Resulta de estas caracteristicas que el botdn no esta orientado angularmente, sino que puede ser arrastrado de
manera continua, segin 360° en un sentido u otro, con el objetivo de seleccionar las modalidades P-R-N-D y M no
sobre los estados estables de este boton, sino sobre los desplazamientos entre los estados estables de este boton.

Estos diferentes desplazamientos vienen dados por indicaciones luminosas en forma de LED que corresponden, en
especial, por ejemplo, a las diferentes letras P-R-N-D y M.

Las indicaciones corresponden, o bien a la voluntad del conductor, o bien a la posicién de la caja.

El botén esta asociado a un elemento (5) que hace la funcion de contactor para autorizar el paso de una modalidad
a otra.

Si el contactor no ha sido activado, el boton puede girar pero no genera cambio de modalidad, por lo tanto, no hay
cambio de indicacién luminosa.

Resulta, por lo tanto, segun la invencién, que el boton rotativo (1) permite seleccionar las modalidades P-R-N-D y M
en una caja de velocidades automatica, siendo capaz de seleccionarlas e indicarlas mediante los diferentes
elementos LED que corresponden a las posiciones P-R-N-D y M. De este modo, cuando la caja se encuentra en
modalidad secuencial M, la rotacion del botdn (1), en el sentido horario, controla la velocidad superior, mientras que
la rotacion inversa de dicho botén (1) controla la velocidad inferior. Para dejar la modalidad secuencial y seleccionar
la modalidad automatica, es necesario apoyar sobre el contactor (5) y después girar el botdn (1) en sentido inverso
de las agujas de un reloj.

El botdn permite entonces de nuevo seleccionar las modalidades P-R-N-D 6 M.

Tal como se muestra en las figuras y los dibujos, el contactor (5) puede ser constituido por un pulsador dispuesto
coaxialmente al botén rotativo (1) constituyendo el soporte fijo de este Ultimo.

Se hace referencia a la figura 4 que muestra, a titulo indicativo pero no limitativo, la arquitectura posible para la
utilizacion del botén de mando y de seleccién de velocidades.

- Una accién sobre el botén rotativo (1) envia una orden de mando de la modalidad P-R-N-D y M deseada
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por el conductor. La informacién de la posicion de la caja de velocidades automatica se recupera para
indicar, con intermedio de los LED, la posicion de dicha caja.
- Un ordenador UCE SBW de captacion de la demanda asociado al boton de mando (1) con intermedio de
un bus CAN que pilota un accionador SBW segun el estado del vehiculo (por ejemplo, su velocidad).

- El accionador SBW permite posicionar el selector de la caja de velocidades automatica en una modalidad
P-R-N y D con intermedio de un enlace mecanico y eléctrico.
- El ordenador de gestion UCE TCU de la caja de velocidades automatica esta adaptado para captar las
sefiales de tiptronic que permiten seleccionar la modalidad manual o modalidad automatica y gestionar la
modalidad secuencial M+ y M-.

Segun otra caracteristica, el botén rotativo (1) estd asociado a captadores para detectar cada posicion estable e
indicar el sentido de rotacién. De manera ventajosa, los captadores estan constituidos por dos captadores de efecto
Hall montados en las proximidades de los imanes (4) de la parte giratoria (1), es decir, de la corona interna de este

Gltimo.

Tal como muestra la figura 5, las sefiales de efecto Hall del boton rotativo (1) son transmitidas al microcontrolador (7)
que envia una sefial a cada uno de los LED indicando las diferentes posiciones P-R-N-D y M. El microcontrolador
esta igualmente asociado a la palanquita de seleccién de la modalidad que presenta el botén.

La funcion de interfaz entre el boton rotativo y el microcontrolador, en combinacién con los captadores de efecto
Hall, permite detectar el desplazamiento y el sentido de desplazamiento de dicho botén de una zona estable (1)
hacia una zona estable (2). Resulta de un cronograma de la figura 7 de las sefiales de los captadores de efecto Hall
que los frentes descendentes permiten detectar un inicio de movimiento de la posicion estable (1) hacia la posicion
estable (2), mientras que los frentes ascendentes permiten confirmar el final del movimiento de la posicidon estable
(1) hacia la posicién estable (2).

Se hara referencia a la descomposicion funcional siguiente con la finalidad de describir las diferentes funciones, asi
como las entradas/salidas de estas funciones, haciendo referencia a los cuadros sindpticos de la figura 6.

Elemento | Nombre Descripcion Entrada(s) Salida(s)
FP1.1 Captacion de | Captacién y memorizacion en | Sefial Hard del captador | 1. Tiempo del frente
los frentes de | tiempo para cada frente | de efecto Hall 1 descendente efecto Hall
efecto Hall 1 ascendente 'y descendente 1
para el captador con efecto
Hall 1 2. Tiempo del frente
ascendente efecto Hall 1
FP1.2 Captacion _de | Captacion y memorizacion en | Sefial Hard del captador | 1. Tiempo del frente
los frentes de | tiempo para cada frente | de efecto Hall 2 descendente efecto Hall
efecto Hall 2 ascendente 'y descendente 2
para el captador con efecto
Hall 2 2. Tiempo del frente
ascendente efecto Hall
FP1.3 Gesti6n de los | Funcion de gestion de los | 1. Tiempo del frente | 1. Evento del boton
movimientos movimientos del botén rotativo. | descendente efecto Hall | rotativo = {no hay
del botén | Esta  funcion controla la | 1. movimiento | un paso
rotativo 2,5 | aparicion de un frente de P hacia M (sentido
ms) ascendente sobre los dos | 2. Tiempo del frente | horario) | un paso de M

captadores de efecto Hall. En

este caso, la  funcién
comprueba:
1. el tiempo entre los

dos frentes descendentes se
encuentra dentro de un sector
temporal admisible (entre 1 ms
y 1 s). Este sector esta
asociado a la cinematica del
botén rotativo.

2. el tiempo entre los dos
frentes ascendentes se
encuentra en un sector
temporal admisible (entre 1 ms
y 1 s). Este sector esta
asociado a la cinematica del

ascendente efecto Hall

3. Tiempo del frente
descendente efecto Hall
2

3. Tiempo del frente
ascendente efecto Hall
2

hacia P
(Sentido antihorario }
)
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botén rotativo.

Ademas, esta funcion
calculara:
3 el sentido de

desplazamiento (P hacia M o
M hacia P) con respecto a los
frentes descendentes.

4. el sentido de
desplazamiento (P hacia M o
M hacia P) con respecto a los
frentes ascendentes

funcién

Ademas, esta

comprobara:

5. La coherencia entre los dos
sentidos de rotacion que se ha
encontrado

Finalmente, esta funcion
actualizara los datos de
“Evento de Botén rotativo”

Se debe observar que la
periodicidad de tratamiento de
un movimiento rotativo es
suficientemente elevada para
garantizar la pérdida de un
paso del movimiento rotativo.

Gestiones _del

Esta funcién permitira
actualizar la informacién de
“posicion deseada”

1. Evento Boton
Rotatvo = { sin
movimiento | un paso

1. Control de posiciéon
de caja deseada = {
Estacionamiento |

puesta en espera) entonces se
lleva a cabo la secuencia de
control de los LED hacia P.
Esta secuencia permite
encender todos los LED de la
posicion actual hacia la
posicion final deseada que es
P.

Si se realiza un movimiento
gue solicite el accionamiento

El algoritmo de esta funcion | de P hacia M (sentido | marcha atrds | punto
esta especificado a | horario) I un paso de M | muerto | marcha |
continuacion (ver FP 1.4) hacia P}, (sentido | manual }
Se debe observar que la | antihorario)
periodicidad de tratamiento del
control de la «caja es|?2. Estado sefial
suficientemente elevado para | espera/actividad 2. Evento de Boton
garantizar que no se pierde Rotativo = { sin
una informacion Evento de | 3. Accionamiento | movimiento | un paso
Boton rotativo en “un paso de | palanquita de P hacia M (sentido
P hacia M” o “un paso de M | 4. Accionamiento freno horario) | un paso de M
hacia P” 5. Posicion de caja | hacia P} (sentido
automatica antihorario)

Gestiones del | Esta funcion generara el | 1. Estado sefial
encendido de los LED de | espera/actividad

los LED P, R, | posicion P, R, N, D y M, asi
como el LED de la palanquita. 2. Accionamiento

palanquita

Si la sefial espera/actividad se | 3. Posicion de caja
encuentra inactiva (peticién de | automatica
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de la palanquita sin este
accionamiento de la
palanquita, entonces se lleva a
cabo la  secuencia de
notificacion de manipulacion
errénea (intermitente del LED
de la palanquita)

En caso contrario, el LED que
corresponde a la posicion de
caja de velocidades esta
encendido y los otros LED
estin en un estado de
encendido débil (tipo de
iluminacion noche)

FP1.6 Gestién del | Esta funcion permitira recibir y | 1. Accionamiento freno 1. Control de posiciéon
envio y | emitir sefiales a través del bus | 2. Posicion caja | de caja deseada =
recepcion _de | CAN. automatica { Estacionamiento |
los tramos | Atencion, las sefiales CAN marcha atrds | punto
CAN estan muy relacionadas con la muerto | marcha |

arquitectura utilizada: ciertas manual }
sefiales CAN podrian ser

sustituidas por sefiales de

cable e inversamente.

FP1.7 Control PWM | Esta funcién permite el control | 1. Informacién ciclica | 1. Sefial Hard LED

de los LED de los LED con una relacion | LED P 2. Sefial Hard LED R

ciclica variable. 2. Informacion ciclica | 3. Sefial Hard LED N
LED R 4. Sefial Hard LED D
3. Informacion ciclica | 5. Sefial Hard LED M
LED N 6. Sefial Hard
4. Informacion ciclica | Palanquita
LED D
5. Informacion ciclica
LED M
6. Informacion ciclica
palanquita

El funcionamiento del dispositivo de control de la caja de velocidades por medio de un boton multi-estable se puede
resumir del modo siguiente:

En el arranque del vehiculo, la caja de velocidades se encuentra en modalidad P. El LED
correspondiente esta encendido.
Girando el botdn, se pasa de la posicion P a la posicion R después N, después D, después M. Para
cada movimiento, los diferentes LED indican un solo cambio.
Al parar el vehiculo, los diferentes LED se encienden y después se apagan sucesivamente desde la
posicion conectada hasta el poro de P, y ello sin que el conductor tenga que intervenir sobre el botén.
La instruccion “control de posiciéon de caja deseada” sera P, permitiendo de este modo volver a P de
forma automatica.

Tal como se ha indicado, para salir de las posiciones P, N y eventualmente M, asi como para entrar en posicion N
(opcidn), es necesario accionar el contactor (5) dispuesto en el botén (1) o en las proximidades de éste ultimo. El
accionamiento de este contactor no es valido mas que durante un tiempo determinado. La validez del accionamiento
del contactor sera limitada a un tiempo determinado sin cambio de modalidad ni se desactivara cuando se
seleccione una nueva modalidad.

Si el operador gira el boton sin haber accionado el contactor, entonces este accionamiento es necesario para
modificar la posicidn, la caja de velocidades no cambia de modalidad y la indicacién luminosa no cambia.

Si el operador gira el botén para entrar en posicion M sin haber realizado el accionamiento necesario del contactor,
la caja pasa o permanece en posicion D.

Cuando el accionamiento del contactor no se ha efectuado, siendo asi que este Ultimo es necesario, una sefial
sonora y/o luminosa advierte al conductor.

Las ventajas resultan evidentes de la descripcion.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de control de una caja de velocidades de un vehiculo automévil asociada a un ordenador que tiene, en
modalidad de funcionamiento automatico de la caja, posiciones asociadas a las modalidades P, R, Ny Dy, en
modalidad de funcionamiento manual de la caja, la posicion asociada a la modalidad M, comprendiendo un érgano
de paso y seleccion de las diferentes modalidades en forma de un botén (1) apropiado para ser accionado
libremente en rotacion, de manera continua, en 360°, en un sentido o en el otro, caracterizado porque dicho botén
esté asociado a:

- medios de tipo magnético (3, 4) desplazados angularmente segin posiciones predeterminadas en una
parte del botén y en una parte de un soporte (2) y apropiados para ejercer una fuerza de atraccion que crea un
efecto de bola de bloqueo en un dentado, que hace la funcién de entallas que corresponden a una posicion de
indexacién angular estable, siendo anulado dicho efecto de bola de bloqueo cuando tiene lugar un esfuerzo ejercido
sobre el boton, correspondiendo cada una de las posiciones estables a las diferentes posiciones de las diferentes
modalidades P, R, N, D y M con una sefial de indicacion luminosa en forma de LED para cada una de ellas;

- medios en forma de captadores con efecto Hall para detectar el desplazamiento de una posicion estable a
otra posicion estable e indicar el sentido de rotacién;

- un elemento (5) que hace las funciones de contactor para pasar de una modalidad a la otra;

- un ordenador de captacion de datos procedentes de la caja de velocidades;

- un ordenador de gestion de la caja de velocidades para la seleccién de la gestién de las modalidades P,
R, N, D y M en combinacién con un dispositivo de accionamiento;

- un microcontrolador al cual se transmiten las sefales de los captadores con efecto Hall y que manda una
sefial a cada uno de los LED correspondientes a las diferentes posiciones de las diferentes modalidades, estando
sometido asimismo dicho microcontrolador al elemento (5) que hace la funcién de contactor para notificar al
ordenador de gestion del control de las modalidades P, R, N, D y M segun la posicién seleccionada por el conductor.

2. Dispositivo, seguln la reivindicacién 1, caracterizado porque los medios de tipo magnético estan constituidos por
una serie de imanes (3, 4), cuyos polos norte y sur estan dispuestos de manera alternada sobre la parte
correspondiente del botén y del soporte.

3. Dispositivo, segun una de las reivindicaciones 1 a 2, caracterizado porque la parte del botén esta constituida por
una corona interna (1a) mientras que la parte del soporte esta constituida por una corona externa (2a), estando
dispuestas dichas coronas de manera concéntrica.

4. Dispositivo, segun las reivindicaciones 2y 3, caracterizado porque los imanes estan repartidos sobre la periferia
de las coronas.

5. Dispositivo, segun la reivindicacién 2, caracterizado porque los captadores con efecto Hall (6) estan montados
en las proximidades de los imanes de la parte giratoria del botén (1).



ES 2380294 T3

M%Aﬂ - o

EAPTLS S \u
W/////u o
A1
, %
1 |
7 2
A= [
N
N\
| B

L




ES 2380294 T3

 pal wom_ru \
3 .m .Ap,m:mz.,v_gmc aoelug—
7.0 hy |

02luBd9W 99E|U]
- 4

.a
\..\m_____m> eun Jod soiqued ap eled e| ap eoueled
solqiued sp m_mo . /m_ e OjusiWEeUoIoo. 8p eoueed e| ap 8oejug MES ¥OAvNOIJIV

N4

_ _ ,...
S gt
@, O
7 O N
Q. ) S0 29
S 83 €z €32 8§ 8
S 2 59 ©8 9 '+
m = N e B OS
7 =23 ®© © =
. | i .
ki _ ¥ Y

Nnol13on - Jjo)d{ | ~——————-1 M9S HOAVNOIJIV
e} QU0 | ey

Q

Mgas

Jopeuoooe

_ uoIsod
oualj |8
IWBUOIOD

g—
=& oju)

(posicion
deseada)

Posicién
l~jaccionador E &

(eyosep
ap osawnu A g ‘N ‘d ‘d) 3 J0peuoIdIY
ugloezijensiA pepliepoiN




ES 2380294 T3

pepiAnoy / esadsg

— (0dv+) pepiaioe
ar | e1adsa ap [eUSS (‘. pAGS Jopeuoidoe sod,,

‘.3 Jopeuoldoe sod,,)

.\\w\\\&\\\\\v@ﬁa@.\\\\\\\\\\\\\\
. X 4

q

OAI}R}OJ Ugjog

W sod NVO oju|
INMd _
a3an i 1
E..W.SMJ ¢~ |IBUDS
; a sod
INMd
a3l L. "
q.ﬂaﬂd.u..d { ¢~ |euag e
et : : Z lleH 0309)0 |euas
. N sod 1Oope|0J3u0d0IDIN ——in ]
INMd .
aal .
.alﬂqmd 43 u | ¢—s—  |eUaS L lIeH ou\_u_mﬂm.v euss
Yy sod
INMd
gsdaIi |- e
leuss
ejinbuejed
INMd elnbuejed
d55d 01 N = dsod A\\Md @37 [euas "2 eudg
* a3 jeuss _
| )
(a3
+ Ojudlweuoldde)
eynbuejed

3 Jopeuoiddy

10



ES 2380294 T3

FIGURA 6
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