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DESCRIPCION
Manipulador de conduccién que comprende una tecla tactil

[0001] La presente invencién se refiere a un manipulador de conduccion de vehiculo del tipo que comprende
un dispositivo de procesamiento de vigilancia automatica con control de mantenimiento de apoyo y un brazo de
palanca, que se extiende desde un elemento de soporte y puede desplazarse de acuerdo con una direccién de
accionamiento predeterminada con, dispuesto en un extremo del brazo opuesto al elemento de soporte, un mango
de forma externa adaptado a la forma de la palma de la mano, incluyendo el mango una cara superior opuesta al
brazo de palanca con respecto al mango y al menos una cara lateral que se extiende sustancialmente
perpendicularmente a la cara superior, comprendiendo el mango una tecla tactil eléctricamente conectada al
dispositivo de procesamiento de vigilancia automatica con control de mantenimiento de apoyo, estando dicha tecla
situada en la cara lateral del mango.

[0002] Dicho manipulador es particularmente aplicable a vehiculos ferroviarios, tales como trenes o tranvias,
dentro de un sistema de vigilancia automatica con control de mantenimiento de apoyo (VACMA). Tal sistema,
instalado a bordo de las cabinas de conduccion, permite supervisar la vigilancia del conductor del vehiculo
ferroviario, lo que le obliga a accionar regularmente un érgano de control para verificar que no esté dormido, incluso
si es victima de un malestar o la muerte y para activar, en caso de falta de vigilancia, una parada de emergencia del
vehiculo ferroviario. Tipicamente, se requiere que el conductor accione el érgano de control durante un periodo de
entre 15 y 60 segundos, y luego lo suelte durante un periodo de 2 a 5 segundos.

[0003] El documento EP-2 148 346 describe un 6rgano de control integrado en un manipulador de
conduccion de vehiculo ferroviario y realizado en forma de una tecla tactil y que puede activarse particularmente por
el pulgar de la mano del conductor que utiliza manipulador de conduccion.

[0004] El manipulador de conduccion descrito en el presente documento es particularmente ergonémico y
permite obtener un sistema VACMA que reduce las limitaciones de fatiga fisica y psicolégicas que tal sistema
impone al conductor del vehiculo ferroviario, particularmente con respecto a un sistema en el que el érgano de
control esta formado por un botéon manual o un pedal sobre el cual el conductor debe ejercer presion.

[0005] Sin embargo, la tecla tactil descrita es una tecla muy localizada y de superficie reducida. De hecho, tal
tecla tiene, por ejemplo, una forma circular y un didmetro de aproximadamente diez milimetros.

[0006] Por lo tanto, aunque la tecla tactil esté posicionada ergonémicamente en el manipulador, no esta
adaptada para todo tipo de morfologias. Por consiguiente, para algunos conductores, la tecla tactil puede ser dificil
de alcanzar con el pulgar, lo que obliga al conductor a adoptar una posicién antinatural o mover su pulgar para
realizar la activacion y la desactivacién de la tecla tactil, por contacto con el pulgar, de acuerdo con las restricciones
de tiempo requeridas. A largo plazo, esta posicibn o movimiento pueden ser dolorosos y causar fatiga fisica y
provocar trastornos musculoesqueléticos.

[0007] En particular, cuando la mano sostiene el mango del manipulador horizontalmente, el pulgar se
dispone a una cierta altura del mango y, en funcién de la morfologia del conductor, no necesariamente esta al lado
de la tecla tactil. El pulgar se extiende entonces por encima o por debajo de la tecla tactil, lo que impide una
activacion natural e intuitiva de la misma.

[0008] Uno de los objetivos de la invencidon es paliar esta desventaja proponiendo un manipulador de
conduccion, que comprende una tecla tactil, un dispositivo de procesamiento de vigilancia automatica con control de
mantenimiento de apoyo, de facil acceso para todos los conductores, independientemente de la morfologia de su
mano.

[0009] Con este fin, la invencion se refiere a un manipulador de conduccién del tipo mencionado
anteriormente, de acuerdo con las caracteristicas de la reivindicacion 1. El solicitante ha descubierto que, cuando
una mano sujeta el mango del manipulador en horizontal, su pulgar se encuentra a una altura sustancialmente igual
al ancho de la palma de la mano. Por lo tanto, al realizar una tecla tactil que se extiende sobre una gran altura que
cubre practicamente todos los anchos posibles de las manos, se garantiza que el pulgar del conductor se encuentre
frente a la tecla tactil, cualquiera que sea la morfologia del conductor, y que podra realizar la activaciéon del control
de vigilancia automatica con control de mantenimiento de apoyo en condiciones dptimas.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2675401 T3

[0010] De acuerdo con otras caracteristicas del manipulador de conduccién de acuerdo con la invencion:

- el borde inferior de la tecla tactil esta dispuesto a una altura de entre 60 mm y 65 mm;

- el borde superior de la tecla tactil esta dispuesto a una altura de entre 90 mm y 95 mm;

- el mango comprende una base, de forma sustancialmente tubular, que se extiende a lo largo del eje del brazo de
palanca, coronado por un cabezal de forma sustancialmente ovoide cuyo eje principal esta inclinado con respecto al
eje del brazo de palanca;

- la tecla tactil comprende bordes laterales que conectan el borde inferior con el borde superior, teniendo dichos
bordes laterales una forma sustancialmente idéntica a la forma de una parte del cabezal del mango con respecto al
cual se extienden dichos bordes laterales;

- la tecla tactil tiene una forma sustancialmente eliptica y se extiende a lo largo de un eje principal que se extiende
entre el borde inferior y el borde superior de la tecla tactil;

- el ancho de la tecla tactil es de entre un tercio y un noventa y cinco por ciento el ancho del cabezal del mango; y
- el mango comprende un solo 6rgano de control, formado por dicha tecla tactil.

[0011] Otros aspectos y ventajas de la invencion apareceran tras la lectura de la siguiente descripcion, dada
a modo de ejemplo y con referencia a los dibujos adjuntos, en los que:

- la figura 1 es una vista lateral esquematica de un manipulador de conduccién de acuerdo con la invencion, segin
una primera realizacién de la tecla tactil,

- la figura 2 es una vista lateral esquematica de un manipulador de conduccién que no forma parte de la presente
invencion,

- la figura 3 es una vista frontal esquematica de un manipulador de conduccién de acuerdo con la invencion,

- la figura 4 es una vista en perspectiva esquematica de un manipulador de conduccién sostenido por la mano de un
conductor, y

- la figura 5 es una vista en perspectiva esquematica de un manipulador de conduccién sostenido por la mano de un
conductor de una manera diferente.

[0012] Con referencia a las figuras, se describe un manipulador de conduccion de un vehiculo 1, en particular
ferroviario, montado mévil de forma giratoria en el plano de un elemento de soporte 2 de un tablero de conduccion,
por ejemplo, instalado a bordo de una cabina de conduccion. El manipulador 1 puede desplazarse de acuerdo con
un movimiento de rotacién, con respecto al elemento de soporte 2, en dos direcciones opuestas, representadas por
las flechas f y f' de las figuras 1 y 2 y contenidas en un plan de viaje definido mediante un cilindro 4 previsto en
rotacion sobre el elemento de soporte 2.

[0013] Cuando el manipulador 1 se acciona en rotacion hacia adelante, de acuerdo con la flecha f de las
figuras 1 y 2, se acciona en la traccién del vehiculo, es decir, que el vehiculo avanza durante este accionamiento.
Cuando el manipulador 1 se acciona en rotacién hacia atras, de acuerdo con la flecha f de las figuras 1y 2, se
acciona en la frenada del vehiculo, es decir, que el vehiculo frena durante este accionamiento. Se define una
posicion neutra N intermedia y corresponde a una falta de control de conduccién.

[0014] El manipulador 1 comprende un brazo de palanca 6 que se extiende a lo largo de un eje A en alzado
con respecto al elemento de soporte 2 y que sobresale del cilindro 4. El brazo de palanca 6 se fija en un cilindro 4
movil en rotacion con respecto al elemento de soporte 2. Un mango 8 esta montado en el extremo libre 10 del brazo
de palanca 6, opuesto a la porcién del brazo de palanca 6 que se proyecta desde la corredera 4, y se extiende en la
continuidad de este brazo de palanca 6. El eje A del brazo de palanca 6 es sustancialmente vertical cuando el
manipulador esta en la posicién neutra N.

[0015] El mango 8 comprende una base sustancialmente cilindrica 12 y que se extiende a lo largo del eje A
del brazo de palanca 6 desde el extremo libre 10 del brazo de palanca 6. El mango 8 comprende ademas un cabezal
14 con forma sustancialmente ovoide que supera la base 12 e inclinado con respecto a la misma, como se muestra
en las figuras 1 y 2, es decir, que el eje principal B del cabezal 14, que se extiende a lo largo de la direccién
adelante-atras del mango 8, forma un angulo a con el eje A a lo largo del cual se extiende la base. El angulo a es,
por ejemplo, entre 5 ° y 85 °. Ademas, la cara posterior 15 del cabezal 14, a la cual esta destinada a apoyarse la
palma de la mano del conductor cuando el mango se sostiene como se muestra en la figura 5, tiene un radio de
curvatura de entre 30 y 40 mm y preferiblemente igual a 35 mm.

[0016] Tal forma del mango 8 es una forma particularmente ergonémica y puede agarrarse naturalmente por
la mano del conductor del vehiculo, como se muestra en la figura 4.
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[0017] Ademas de la tecla tactil descrita a continuacion, el mango 8 es sustancialmente como se describe en
el documento EP-2 148 346 y esta formado por una carcasa que comprende una cara superior 16, que se extiende
con respecto al elemento de soporte 2 opuesto al extremo libre 10 del brazo de palanca 6, y dos caras laterales 18,
que se extienden sustancialmente perpendiculares a la cara superior 16, a cada lado de un plano de simetria Q del
mango 8 que incluye el eje A del brazo de palanca 6 y las direcciones hacia adelante f y hacia atras ' del
manipulador 6.

[0018] Una tecla tactil 20, sensible al tacto, se extiende en una de las caras laterales 18 del mango 8. La tecla
tactil 20 se extiende en la cara lateral izquierda 18, como se muestra en las figuras 3 y 4, cuando el manipulador
esta destinado a colocarse a la derecha de un conductor. La tecla tactil 20 se extiende en la cara lateral derecha 18,
cuando el manipulador esta destinado a colocarse a la izquierda de un conductor. Por lo tanto, cuando el conductor
sostiene el mango 18 en su mano, como se muestra en la figura 4, la tecla tactil 20 se extiende en la cara lateral 18
en la que estéa dispuesto el pulgar del conductor. La tecla tactil 20 esta dispuesta, por ejemplo, en un orificio de la
carcasa del mango 8 y esta alineada con la cara lateral 18 sobre la que esta dispuesta.

[0019] La tecla tactil 20 se extiende en altura, es decir, en la direccion de elevacion del brazo de palanca 6 y
el mango 8, entre un borde inferior 22 y un borde superior 24, respectivamente formados por el punto o puntos mas
bajos y por el punto o puntos mas altos de la tecla tactil 20 en el mango 8.

[0020] El borde inferior 22 se extiende a una altura hirf igual a la distancia entre el borde inferior 22 y el
elemento de soporte plano 2 y el borde superior 24 se extiende a una altura hsup igual a la distancia entre el borde la
parte superior 24 y el elemento de soporte plano 2, como se muestra en las figuras 1 a 3. Los valores hint y hsup S€
eligen de modo que el pulgar del conductor esté junto a la tecla tactil cuando el conductor sostiene el mango con la
mano horizontalmente, como se muestra en la figura 4, independientemente de la morfologia de la mano del
conductor. Cuando la mano del conductor sostiene el mango 8 horizontalmente, como se muestra en la figura 4, el
pulgar esta a una altura que corresponde sustancialmente al ancho de la palma de la mano del conductor.

[0021] Por consiguiente, el valor hinf se elige para que sea menor o igual que el percentil cinco del ancho de
la palma de la mano de la poblacidn femenina y el valor hsup se elige para que sea mayor o igual que el noventa y
cinco por ciento del ancho de la palma de la mano de la poblacion masculina, siendo la poblacién considerada, por
ejemplo, la poblacion francesa.

[0022] Esto significa que, estadisticamente, el 95 % de la poblaciéon femenina francesa tiene un ancho de
palma igual o mayor que el hint y que el 95 % de la poblacién masculina francesa tiene un ancho de palma inferior o
igual a hsup. Por lo tanto, practicamente toda la poblacion tiene una mano cuyo pulgar esté junto a la tecla tactil 20
cuando éste se sostiene el manipulador 1 horizontalmente. El percentil cinco del ancho de la palma de la mano de la
poblacion femenina esta entre 55 mm y 85 mm. En Francia, es sustancialmente igual a 67 mm. El percentil noventa
y cinco del ancho de la palma de la mano de la poblacién masculina esta entre 85 y 115 mm. En Francia, es
sustancialmente igual a 98 mm.

[0023] De acuerdo con una realizacion, la hint €s entre 52 mm y 82 mm. En particular, la hinf €s, por ejemplo,
entre 60 mm y 65 mm. Mas particularmente, hint €S, por ejemplo, menor o igual a 62 mm.

[0024] De acuerdo con una realizacion, la hsup se comprende entre 88 mm y 118 mm. En particular, la hsup €s,
por ejemplo, entre 90 mm y 95 mm. Més particularmente, hsup €S, por ejemplo, menor o igual a 95 mm.

[0025] Por consiguiente, independientemente de la morfologia de la mano del conductor, ya sea una mujer o
un hombre, su pulgar se encuentra al lado de la tecla tactil 20 que puede activarse sin un esfuerzo particular del
posicionamiento del pulgar, lo que le permite mantener una posicion natural, reduciendo la fatiga fisica y mental
asociada con la activacion del control de vigilancia automatica.

[0026] La distancia | de la tecla tactil 20 al plano de simetria Q esta sustancialmente entre 20 mm y 30 mm.
De acuerdo con una realizacién, la distancia | es inferior a 25 mm para tener una tecla tactil 20 posicionada de
manera oOptima en el mango. En particular, se elige una tecla tactil 20 cuya anchura sea de entre un tercio y un
noventa y cinco por ciento la de la anchura maxima del cabezal 14 del mango 8. Por lo tanto, la tecla tactil 20 tiene
una gran superficie, lo que permite adaptar la activacion del control de vigilancia automatica a todas las morfologias
de manos.
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[0027] De acuerdo con la realizacion representada en las figuras 1 y 4, el botdn tactil 20 tiene una forma
sustancialmente eliptica y se extiende a lo largo de un eje principal C que se extiende entre el borde inferior 22 y el
borde superior 24. Como alternativa, de acuerdo con una realizacion, el eje principal C es sustancialmente paralelo
al eje a del brazo de palanca 6. De acuerdo con la realizacion mostrada en las figuras, el eje principal C forma un
angulo B distinto de cero con el eje A del brazo de palanca 6. El angulo B esta, por ejemplo, entre 5°y 30 ° de
manera que garantiza un posicionamiento éptimo de la tecla tactil 20, extendiéndose este Ultimo "a través" del
cabezal 14 del mango para cubrir una gran area del mismo.

[0028] De acuerdo con la realizacién mostrada en la figura 2, que no forma parte de la presente invencion, la
tecla tactil 20 comprende dos bordes laterales 26 que conectan los bordes inferiores 22 y superior 24, teniendo los
bordes laterales 26 una forma sustancialmente idéntica a la forma de la parte del cabezal 14 del mango 8 que se
encuentra frente a los bordes laterales 26. Por lo tanto, la tecla tactil 20 "sigue" una parte del contorno del cabezal 14
del mango, lo que permite cubrir una gran superficie del mismo.

[0029] Se pueden prever otras formas de tecla tactil. En particular, las formas que hacen posible aumentar la
superficie activable de la tecla tactil 20 permiten mejorar la ergonomia del sistema de vigilancia automatica con
control de mantenimiento de apoyo.

[0030] La tecla tactil 20 esta conectada eléctricamente por un cable eléctrico 28 a un dispositivo de
procesamiento de vigilancia automatica con control de mantenimiento de apoyo 30. Para este fin, el brazo de
palanca 6 y el mango 8 son huecos para proporcionar un paso para el cable eléctrico 28 conectado a la tecla tactil
20, siendo el paso inaccesible desde el exterior cuando el manipulador 1 estd montado en el elemento soporte 4.

[0031] Como alternativa, la tecla tactil 20 esta acoplada a un transmisor de radiofrecuencia y el dispositivo de
procesamiento 30 comprende un receptor de radiofrecuencia adaptado para recibir sefiales transmitidas por el
transmisor de radiofrecuencia.

[0032] La tecla tactil 20 forma un condensador cuya superficie tactil fija constituye una cara de refuerzo,
teniendo el condensador una capacidad variable en funcion de la presencia 0 no de un contacto de la piel de un
dedo sobre la superficie tactil de la tecla tactil 20. El contacto se garantiza tan pronto como el dedo toca o tan pronto
como el dedo presiona la tecla tactil 20 con una presién muy baja sin deformarla. EI cambio en la capacitancia se
mide convencionalmente por la aplicacion a través del cable 28 y los terminales del condensador de una tension
variable proporcionada por una fuente integrada de tension alterna al dispositivo de procesamiento 30 y por la
medicién de la corriente que circula en la impedancia montada en serie presentada por el condensador. El
dispositivo de procesamiento 30 comprende un relé electromecanico o un elemento electrénico, por ejemplo, un
transistor, capaz de detectar un flujo de corriente al presionar el botén tactil 20. Como alternativa, se trata de un
corte de corriente que se detecta al presionar la tecla tactil.

[0033] El dispositivo de procesamiento 30 es apto para supervisar el cumplimiento del ciclo VACMA por el
conductor y de verificar que la tecla tactil 20 se mantiene regularmente en contacto con al menos uno de los dedos
durante un periodo de entre 15 y 60 segundos seguido de una liberacion durante un periodo de 2 a 5 segundos. Por
lo tanto, se verifica que el conductor no esta dormido, u otro, y es posible activar, en caso de falta de vigilancia, una
parada de emergencia del vehiculo.

[0034] El manipulador 1 puede retenerse por el conductor de diferentes maneras. Se puede consultar el
documento EP-2 148 346 para obtener mas detalles sobre su funcionamiento.

[0035] Cuando el manipulador 1 se sostiene como se muestra en la figura 4, el ejercicio conjunto de la
maniobra de conduccién hacia adelante y la activacion de la vigilancia es facil porque no es necesario girar la
mufieca, sea cual sea la morfologia de la mano del conductor.

[0036] De acuerdo con una realizacion, la tecla tactil 20 forma el Unico érgano de control del mango 8. Es
decir que este mango no comprende ningun otro 6érgano, tal como un botdn, otra tecla tactil u otra cuya activacion
podria realizarse por error segun la forma en que el conductor sostiene el mango 8.

[0037] El manipulador 1 que se ha descrito anteriormente permite que cualquier tipo de conductor maniobre
respetando el ciclo VACMA de forma ergonémica gracias a su tecla tactil 20 adaptada a todas las morfologias de
mano.
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REIVINDICACIONES

1. Manipulador de conduccion de vehiculo (1) que comprende un dispositivo de procesamiento de
vigilancia automatica con control de mantenimiento de apoyo (30) y un brazo de palanca (6) que se extiende desde
un elemento de soporte (2) y adecuado para desplazarse de acuerdo con una direccion de accionamiento direccién
predeterminada (f, ') con, dispuesto en un extremo (10) del brazo opuesto al elemento de soporte (2), un mango (8)
de forma externa adaptado a la forma de la palma de la mano, incluyendo el mango (8) una cara superior (16)
situada frente al brazo de palanca (6) con respecto al mango (8) y al menos una cara lateral (18) que se extiende
sustancialmente perpendicularmente a la cara superior (16), comprendiendo el mango (8) una tecla tactil (20)
conectada eléctricamente al dispositivo de procesamiento de vigilancia automatica con control de mantenimiento de
apoyo (30), estando dicha tecla (20) situada en la cara lateral (18) del mango (8), caracterizado porque la tecla
tactil (20) se extiende entre un borde inferior (22), dispuesto a una altura (hinf) con respecto al elemento de soporte
(2) de entre 52 mm y 82 mm, y un borde superior (24), dispuesto a una altura (hsup) con respecto al elemento de
soporte (2) de entre 88 mm y 118 mm, y porque la tecla tactil (20) tiene una forma sustancialmente eliptica y se
extiende a lo largo de un eje principal (C) extendiéndose entre el borde inferior (22) y el borde superior (24) de la
tecla tactil (20), formando el eje principal (C) un angulo () distinto de cero con el eje (A) del brazo de palanca (6),
estando el angulo (B) del eje principal (C) de forma eliptica con respecto al eje (A) del brazo de palanca (6)
comprendido entre 5 ° 'y 30 °.

2. Manipulador de conduccién de acuerdo con la reivindicacién 1, caracterizado porque el borde inferior
(22) de la tecla tactil (20) esta dispuesto a una altura (hin) de entre 60 mm y 65 mm.

3. Manipulador de control de acuerdo con la reivindicacion 1 o 2, caracterizado porque el borde
superior (24) de la tecla tactil (20) esta dispuesto a una altura (hsup) que estd comprendida entre 90 mm y 95 mm.

4. Manipulador de conduccién de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3,
caracterizado porque el mango (8) comprende una base (12), de forma sustancialmente tubular, que se extiende a
lo largo del eje (A) del brazo de palanca (6), coronado por un cabezal (14) de forma sustancialmente ovoide cuyo eje
principal (B) esta inclinado con respecto al eje (A) del brazo de palanca (6).

5. Manipulador de conduccion de acuerdo con la reivindicacion 4, caracterizado porque el ancho de la
tecla tactil (20) es de entre un tercio y un noventa y cinco por ciento el ancho del cabezal (14) del mango (8).

6. Manipulador de conduccién de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5,
caracterizado porque el mango (8) comprende un Unico elemento de control, formado por dicha tecla tactil (20).

7. Manipulador de conduccién de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6,
caracterizado porque el mango (20) es simétrico con respecto a un plano de simetria (Q) que contiene el eje (A) del
brazo de palanca (6), estando la distancia (I) de la tecla tactil (20) al plano de simetria (Q) comprendida esta entre 20
y 30 mm.

8. Manipulador de conduccién de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 4 a 7,
caracterizado porque la cara posterior (15) del cabezal (14) tiene un radio de curvatura comprendido
sustancialmente entre 30 mmy 40 mm.



ES 2675401 T3

_L\\__zg

+—56

-~~~ 28

A= B

"T

FIG.2



ES 2675401 T3




ES 2675401 T3




	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

