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DESCRIPCION
Dispositivo de control de una caja de velocidades robotizada para vehiculo automovil

La invencion se refiere al sector técnico de los medios de control de una caja de velocidades, especialmente para
vehiculos automdviles.

De manera mas especifica, la invencion se refiere al control de una caja de cambios automatica pilotada o de una
caja manual pilotada. Se designara, a continuacién, en la descripcion siguiente, con el término de caja de
velocidades robotizada cualquiera de estos tipos de caja de velocidades.

De manera perfectamente conocida para los técnicos en la materia, el control de una caja de velocidades robotizada
puede ser efectuado o bien por una Unica palanca, o bien por la combinacién de una palanca y de aletas de mando,
generalmente asociadas al volante.

Cuando el control esta asegurado solamente por una palanca, ésta Ultima permite una forma de control manual
llamado secuencial y una forma de control automatico.

En la modalidad secuencial, los impulsos ejercidos sobre la palanca permiten, en un sentido, subir las velocidades, y
en el otro sentido, bajar las velocidades. En la modalidad automatica, la palanca ocupa en general las diferentes
posiciones P (estacionamiento), R (marcha atras), N (punto muerto), D (conduccidn).

Cuando la palanca esta combinada con las aletas de mando, éstas Ultimas permiten pasar en general solamente de
modo secuencial a modo automatico. En el modo secuencial, la subida y bajada de velocidades se efectla por las
aletas.

Se ha propuesto igualmente, tal como resulta de la patente FR 2.916.032, segun el preambulo de la reivindicacion 1,
de la cual es titular el solicitante de la actual, seleccionar el modo manual y el modo automatico a partir de un mismo
organo de control, aleta o palanca, y ello bajo el efecto de simples impulsos, comprendiendo, en forma automatica,
el acoplamiento de las posiciones P, R, N, D.

A partir de este estado de la técnica, el problema que se propone resolver la invencién, es el de no utilizar una
palanca y/o aletas para la seleccion y control de una caja de velocidades robotizada, sino poder utilizar una pantalla
tactil.

Se ha propuesto ya utilizar pantallas tactiles en el campo del automévil, por ejemplo, para el control de un sistema
de navegacion incorporado o embarcado en el vehiculo.

No obstante, este tipo de control tactil no puede ser utilizado propiamente para controles que comporten seguridad,
en especial, dentro del campo del automovil, teniendo en cuenta los importantes riesgos de equivocarse con
facilidad y generar controles involuntarios o el caso en el que un objeto cae sobre la pantalla. Resulta de ello que la
utilizacién de una pantalla tactil en el sector del automavil, en especial para el control de una caja de velocidades
robotizada, requiere asegurar la pantalla con la finalidad de tener la seguridad de validar la funcién deseada
teniendo como objetivo poder utilizar la pantalla de manera intuitiva.

Resulta, por lo tanto, de ello, que la utilizacién de una pantalla tactil en el campo del automovil, especialmente para
el control de una caja de velocidades robotizada, necesita asegurar la pantalla con la finalidad de tener la seguridad
de validar la funcion deseada, teniendo como objetivo poder utilizar la pantalla de manera intuitiva.

Para solucionar estos inconvenientes y resolver el problema, se ha concebido y puesto a punto, segln la invencion,
un dispositivo de control de una caja de velocidades robotizada para vehiculo automoévil sometida a un ordenador y a
una unidad de control electronico para pasar, a voluntad, de un modo manual en el que se suben o bajan las
velocidades actuando sobre un 6rgano de maniobra, a una modalidad automatica para el acoplamiento de las
posiciones P (estacionamiento), R (marcha atras), N (punto muerto), D (conduccién) por medio del indicado érgano.

Segun la invencion, el érgano de maniobra es una pantalla tactil sometida a un algoritmo que comprende las etapas
siguientes:

- una etapa de espera;

- una etapa de memorizacion de las coordenadas de un apoyo digital;

- una etapa de memorizacion de las coordenadas de liberacién del apoyo digital;

- una etapa de célculo de un vector entre los dos puntos (apoyo y liberacion);

- una etapa, segun la cual, se compara la longitud del vector a un sector de longitud determinada:

= sila longitud del vector es inferior a la longitud predefinida, se vuelve a la etapa de espera;
= sila longitud del vector es superior a la longitud predefinida, se valida una etapa de prueba, segun la cual
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se compara la orientacion del vector a un sector angular predefinido;

- sila orientacién del vector no entra en el sector angular predefinido, se vuelve a la etapa de espera;
- si la orientacion del vector entra en el vector angular predefinido, se valida el control deseado de P, R, N, D,
por ejemplo.

Resulta de ello, que el aseguramiento de la pantalla tactil para el control y seleccion de las velocidades se efectla
por el analisis de las coordenadas del vector de apoyo.

A partir de este concepto de base, la pantalla tactil de control puede estar combinada con otros medios, con la
finalidad de aumentar adicionalmente la seguridad, para tener la certidumbre que el apoyo y desplazamiento digital
sobre dicha pantalla corresponden a la funcién realmente deseada.

En una primera forma de realizacion, la pantalla tactil estd dotada de una forma ergonomica apropiada para
asegurar el posicionamiento de la mano, estando dotada dicha forma, como minimo, de un captador de deteccion de
la presencia de la mano sobre dicha forma para autorizar la activacién de dicha pantalla, que esta sometida a un
algoritmo de control de paso y de seleccion de las velocidades.

El captador de proximidad es de tipo capacitivo.
La forma ergonémica forma parte de un soporte en el que estd montada la pantalla.

En otra forma de realizacién, encima de la pantalla esta dispuesto, como minimo, un elemento de proteccion de la
totalidad de la pantalla y que presenta, como minimo, una ventana para dar libre acceso digital a dicha pantalla,
segun, como minimo, una zona apta para permitir un apoyo y/o desplazamiento del dedo correspondiente a la
activacion de una funcién. La ventana corresponde a una rejilla de paso y de seleccion de una caja de velocidades
robotizada para vehiculo automévil.

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

- lafigura 1 es un cuadro sinodptico del funcionamiento de la validacion de los controles de la pantalla tactil;

- la figura 2 muestra, a titulo de ejemplo, la descripcion de las acciones, segln la zona de liberacion del
apoyo con respecto al punto de apoyo;

- lafigura 3 muestra ejemplos de validacion o de no validacién del control deseado, en funcién de la longitud
y de la orientacion del vector de apoyo;

- lafigura 4 es una vista en perspectiva, de caracter esquematico, que muestra la pantalla de control tactil
combinada con una forma ergonémica de apoyo para la activacion o no de dicha pantalla;

- lafigura 5 muestra una forma de realizacion, segin la cual la pantalla estd combinada con un elemento de
proteccion que presenta una ventana correspondiente a las diferentes acciones deseadas.

Segun una caracteristica basica de la invencion, el 6rgano de maniobra para el control de las cajas de velocidades
robotizadas esta constituido por una pantalla tactil (1). Dicho de otro modo, la pantalla tactil (1), de la misma manera
gue una palanca o que las aletas, esta sometida, de manera perfectamente conocida por los técnicos en la materia,
a un ordenador y a una unidad de control electrénico para pasar, a voluntad, de una forma manual secuencial, segun
la cual se suben y bajan las velocidades, a una forma automatica de acoplamiento para las posiciones P, R, N, D.

La invencion se refiere, mas particularmente, al aseguramiento de la pantalla tactil (1) para evitar cualquier
valoracion no voluntaria de una accion correspondiente al paso y/o seleccién de una velocidad. Dicho de otro modo,
segun la invencién, un control 0 una accién no sera confirmada mas que después de un desplazamiento sobre la
pantalla en condiciones determinadas, con la finalidad de evitar cualquier error de manipulacién y permitiendo una
utilizacién sin necesidad de mirar la pantalla.

De manera general, segun el estado de la técnica, se valida un control por presion sobre un area de la pantalla tactil.
Por lo tanto, son las coordenadas del punto de presion las que podran definir el control a realizar.

Segun las caracteristicas basicas del dispositivo, segun la invencion, el control es validado después de un
movimiento del punto de presion. Dicho de otro modo, es necesario definir y calcular el sentido con la longitud y
direccién de un vector entre los puntos de inicio y final de la presién. Si la norma del vector es demasiado débil, en el
sentido de que no entra en el campo de las caracteristicas predefinidas del vector, el control no sera realizado.

De manera ventajosa, la zona de inicio de presion puede ser definida o puede ser totalmente libre. En este Gltimo
caso, el control puede ser realizado sin obligar, por lo tanto, al usuario a mirar la pantalla tactil.

Se hace referencia a la figura 2, que muestra cuatro caracteristicas del vector correspondiente a cada una de las
ejecuciones de un control, a saber, control 1, control 4, control 2, control 3. Por ejemplo, estos controles 1, 2, 3, 4
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corresponden a las posiciones P, R, N, D de la caja de velocidades. Los diagramas A, B, C, D, corresponden al caso
“ideal” para realizar el control deseado a partir de un punto de presion hasta un punto de liberaciéon generando un
vector, por ejemplo, desde abajo hacia arriba para el control 1, direccién a la derecha para el control 4, de la derecha
a la izquierda para el control 2, y de arriba a bajo para el control 3.

Evidentemente, para cada uno de estos controles, entre el punto de apoyo y deliberacién, una zona para cada uno
de los controles 1, 2, 3, y 4, es autorizada para validar dicho control (figura 2). Por ejemplo, en la figura 3, se aprecia
la validacion del control (1) con diferentes puntos de partida del punto de apoyo y de vectores de longitud de
direccién diferente (diagramas E, F, G, H). Por el contrario, el diagrama (I) muestra un vector de longitud insuficiente,
y el diagrama (J) un vector cuya orientacion va mas alla de la zona admitida. En los diagramas (1) y (J), el control no
se ha validado.

El cuadro sinéptico del funcionamiento de la validacion de los controles se ha mostrado en la figura 1. La pantalla
tactil (1) esta sometida a un algoritmo que comprende las etapas siguientes:

- una etapa de espera (2);
- después del apoyo sobre la pantalla (1), memorizacion de las coordenadas del apoyo en la etapa (3);
- liberacién del apoyo y memorizacion de las coordenadas de liberacion (etapa (4)).

A partir de estos dos datos memorizados (apoyo y liberacion), es posible calcular por medio de un programa
apropiado, el vector entre estos dos puntos (etapa (5)).

Esta etapa de calculo (5) esta seguida de una etapa de pruebas (6), segun la cual se compara la longitud del vector
con una longitud predefinida (L). Si la longitud del vector es inferior a la longitud (L), se vuelve a la etapa de espera
(2). Si la longitud del vector es igual o superior a la longitud (L), se valida, para cada uno de los controles 1, 2, 3, 4,
por ejemplo, las etapas (7) y (8), una etapa de prueba (9), segun la cual se compara el sentido y la orientacion del
vector con respecto al sector predefinido.

Si la orientacion y el sentido del vector no entran dentro del sector predefinido, se vuelve a la etapa de espera (2), si
la orientacion y el sentido de este vector entran en el sector predefinido, se valida el control deseado, control 1,
control 2, control 3, control 4, que corresponde, por ejemplo, a las posiciones P, R, N, D, tal como se ha indicado.

Estas disposiciones técnicas permiten, por lo tanto, validar un control Gnicamente si las condiciones y caracteristicas
predeterminadas del vector entre un punto de apoyo y un punto de liberacion sobre la pantalla tactil son respetadas.
Por consiguiente, se evita cualquier control involuntario e intempestivo.

A partir de este concepto basico del calculo de las coordenadas del vector para validar o no un control, es posible,
por lo tanto, aumentar la seguridad de funcionamiento combinando la pantalla tactil (1) con medios especificos.

En la figura 4, la pantalla tactil (1) esta dotada de una forma ergondmica (12) apropiada para asegurar el
posicionado de la mano. Esta forma (12) esta dotada, como minimo, de un captador (13) de deteccion de la
presencia de la mano sobre dicha forma para asegurar la activacion de la pantalla (1). En ausencia de deteccién, no
es posible el control alguno de la pantalla tactil. El captador de proximidad (13) puede ser de cualquier tipo conocido
y apropiado, tal como un interruptor con contacto mecanico, captador 6ptico, captador capacitivo, o captador
inductivo. De manera ventajosa, el captador es de tipo capacitivo con la finalidad de detectar la proximidad de la
mano a nivel de la forma ergonémica (12). La presencia de la mano detectada por el captador (13) es tratada por un
programa con la finalidad de activar la pantalla.

Por consiguiente, se obtiene una doble seguridad, por una parte, detectando la presencia de la mano en un punto
determinado de la pantalla, y por otra parte, calculando el vector resultante del punto de apoyo y del punto de
liberacién del control considerado.

En la figura 5, la pantalla (1) comprende, como minimo, un elemento de proteccién (14) que presenta, como minimo,
una ventana (14a) para dar libre acceso digital a dicha pantalla, segin, como minimo, una zona apropiada para
permitir un apoyo y/o desplazamiento del dedo correspondiente a la activacion del control deseado. Por ejemplo, en
el ejemplo que se ha mostrado, la ventana (14a) corresponde a una rejilla de paso y de seleccion de una caja de
velocidades robotizada con las posiciones P, R, N, D y M+ y M-. Este elemento de proteccién (14) no se encuentra
en contacto por la pantalla tactil y puede ser realizado en cualquier material.

Estas disposiciones permiten, de manera ventajosa, poder utilizar la pantalla para el control de la caja de
velocidades, sin estar obligado a mirar la pantalla periédicamente. Se debe observar igualmente que estas
disposiciones permiten determinar, de manera precisa, el posicionamiento del punto de apoyo del vector
considerado.

Las ventajas resultan claramente de la descripcion.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de control de una caja de velocidades robotizada para un vehiculo automdvil controlada por un
ordenador y a una unidad de control electrénico para pasar, a voluntad, de una modalidad manual, en la que suben
o0 bajan las velocidades actuando sobre un 6rgano de maniobra, a una modalidad automatica para el acoplamiento
de las posiciones P (estacionamiento), R (marcha atras), N (punto muerto), D (conduccién) mediante dicho érgano

caracterizado porque el érgano de maniobra es una pantalla tactil (1) sometida a un algoritmo que comprende las
etapas siguientes:

- una etapa de espera (2);

- una etapa (3) de memorizacion de las coordenadas de un apoyo digital;

- una etapa (4) de memorizacion de las coordenadas de liberacion del apoyo digital;

- una etapa (5) de calculo de un vector entre los dos puntos (apoyo y liberacion);

- una etapa (6) de ensayo, segun la cual, se compara la longitud del vector a un sector de longitud
determinada:

= sila longitud del vector es inferior a la longitud predefinida, se vuelve a la etapa de espera;
= si la longitud del vector es superior a la longitud predefinida, se valida una etapa de prueba (9), segun la
cual se compara la orientacion del vector a un sector angular predefinido;

- sila orientacién del vector no entra en el sector angular predefinido, se vuelve a la etapa de espera (2);
- si la orientacion del vector entra en el vector angular predefinido, se valida el control deseado de P, R, N, D,
por ejemplo.

2. Dispositivo, segun la reivindicacion 1, caracterizado porque la pantalla tactil (1) esta dotada de una forma
ergondmica (12) apropiada para asegurar el posicionamiento de la mano, estando dotada dicha forma (12), como
minimo, de un captador (13) de deteccion de la presencia de la mano sobre dicha forma, para permitir la activacion
de dicha pantalla, que esta sometida a un algoritmo de control de funciones.

3. Dispositivo, segun la reivindicacion 2, caracterizado porque el captador de proximidad (13) es de tipo capacitivo.

4. Dispositivo, segun la reivindicacion 2, caracterizado porque la forma ergonémica (12) forma parte de un soporte o
esta montada en la pantalla.

5. Dispositivo, segun la reivindicacion 1, caracterizado porque por encima de la pantalla total (1) esta dispuesto, por
lo menos, un elemento de protecciéon (14) de la totalidad de la pantalla, presentando, como minimo, una ventana
(14a) para dar libre acceso digital a dicha pantalla segin, como minimo, una zona apropiada para permitir apoyo y/o
desplazamiento del dedo correspondiente a la activacién de una funcién.

6. Dispositivo, segun la reivindicacion 5, caracterizado porque la ventana (14a) corresponde a una rejilla de paso y
de seleccion de una caja de velocidades robotizada para vehiculo automovil.
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