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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung
zur Umwandlung mechanischer Bewegungen in elektri-
sche Signale, die zur Prozesssteuerung dienen, nach
dem Oberbegriff des Patentanspruches 1.

[0002] Aus der CH 688 065 A5 ist eine solche Vorrich-
tung zu entnehmen, in dessen Gehdause vier Polschuhe
angeordnet sind, die mit dem Steuerknippel fest verbun-
den werden und daher jede Kippbewegung des Steuer-
kniippels nachvollziehen. Zwei gegenuberliegende Pol-
schuhe sind als Permanentmagnete ausgebildet und mit
einem magnetisch leitenden L-férmig ausgebildeten Pro-
fil fest verbunden, so dass die Bewegungen der einzel-
nen Polschuhe an die beiden Profile weitergegeben wird.
Im Bereich der im Geh&use integrierten Leiterplatte ist
ein sogenannter Hall-Sensor, also ein Sensor, der die
Anderungen des Magnetfeldes messen kann, vorgese-
hen.

[0003] Das magnetisch leitende Blech endet im Be-
reich des jeweiligen Hall-Sensors, so dass durch diesen
die Bewegungen der Polschuhe, also die Anderungen
des Magnetfeldes beim Betatigen des Steuerkniippels,
ermittelbar ist. Die derart ausgewerteten magnetischen
Signale werden anschlieend in elektrische Signale, bei-
spielsweise durch einen Mikroprozessor, umgerechnet
und an eine elektrische Einheit fiir deren Prozessfiihrung
weitergegeben. Somit kénnen die Bewegungen des
Steuerkniippels zunachst in Anderungen eines Magnet-
feldes und anschlieRend in elektrische Signal zur Pro-
zessfiihrung umgewandelt werden. Durch eine solche
Joystick-Vorrichtung kénnen demnach Steuersignale
auf einen Bildschirm oder dgl. Gibertragen werden.
[0004] Als nachteilig bei diesem Stand der Technik hat
sich  herausgestellt, dass der Steuerknippel
ausschlieBlich in einer Ebene bewegt werden kann. Eine
solche Bewegung entspricht einer Kippbewegung des
SteuerknUlppels. Wenn jedoch zusétzliche Informationen
durch den Steuerknippel an die elektrisch betriebene
Baugruppe weitergegeben werden sollen, beispielswei-
se durch einen Drehknopf, sind zuséatzliche Leitungen
vorzusehen, durch die diese elektrischen Signale an die
Leiterplatte und deren Bauteile Ubertragen werden. Die-
se Leitungen missen demnach im Kippwinkelbereich
des Steuerknippels, also im Bereich der Lagerung des
SteuerknUppels, verlaufen und unterliegen in diesem
Ubergangsbereich einer erheblichen Biegebelastung, so
dass diese Leitungen oftmals kaputt gehen.

[0005] Daruber hinausistder Bauaufwand fiir eine sol-
che Steuerknippelvorrichtung dufRerst aufwandig, denn
die die magnetischen Anderungen (ibertragenden Profile
sind duBerst exakt zu fertigen und einzubauen.

[0006] Aus der US 3,739,316 ist eine Vorrichtung zu
entnehmen, durch die die Bewegungen eines Steuer-
knippels erfassbar und in elektrische Signale umwan-
delbar sind. Der Steuerknlippel ist dabei in einem Ge-
hause kippbar gelagert. Das dem Gehaduse zugewandet
freie Ende des Steuerknlippels istdabeitrieblich mit einer
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Vielzahlvon mechanischen Bauteilen, wie beispiesweise
Zahnradern, Rickstellfedern und Aufnahmeschuhen,
verbunden. Die Bewegungen des Steuerkniippels wer-
den daher in Rotationsbewegungen der Zahnrader und
in LAngenausdehnung der Riickstellfeder umgewandelt.
Diese mechanischen Bauteile sind mit Stellgliedern ver-
bunden, durch die die Rotationsbewegung der Zahnra-
der und die Langendnderungen der Rickstellfedern
messbar sind. Die derartig erzeugten mechanischen
Messsignale kénnen in elektrische Signale umgewandelt
werden, die die Bewegungsanderungen des Steuer-
knlppels abbilden und in entsprechenden elektrischen
Geréaten zu deren Steuerung verwendet werden kénnen.
[0007] Als nachteilig bei diesem Stand der Technik hat
sich herausgestellt, dass eine Vielzahl von mechani-
schen Bauteilen zu verwenden ist, deren Herstellung du-
Rerst kostenintensiv ist, denn jedes verwendete mecha-
nische Bauteil, insbesondere die Zahnrader und die
Ruckstellfeder, sind mit duRerster Prazision zu fertigen.
Dartber hinaus ist der Zusammenbau einer solchen Vor-
richtung &ulerst kostenintensiv, denn jedes einzelne
Bauteil ist an die entsprechende Position zu bringen und
dort zu fixieren. Dies erfordert einen erheblichen Zeitauf-
wand; des Weiteren ist diese technische Fertigung mit
einer erheblichen optischen Problematik verbunden,
denn die dufRerst klein bemessenen mechanischen Bau-
teile kdnnen nicht mit dem bloRen Auge positioniert wer-
den, sondern vielmehr sind optische Hilfsmittel, bei-
spielsweise Lupen und dergleichen, erforderlich, um die
exakte Positionierung und Montage dieser Kleinteile vor-
nehmen zu kdnnen.

[0008] Des Weiteren hat sich bei der Verwendung sol-
cher mechanischen Umwandlungsvorrichtungen als
nachteilig herausgestellt, dass die Bewegungsanderun-
gen des Steuerkniippels nicht exakt durch die mechani-
schen Bauteile umgewandelt werden, so dass Messun-
genauigkeiten entstehen, die dazu beitragen, dass die
Bewegungen des SteuerknUppels nicht optimal in dem
elektrischen Gerat abgebildet werden. Dies fiihrt oftmals
zu Bedienungsfehlern und anderen unerwiinschten St6-
rungen bei der Bedienung der elektrischen Geréate.
[0009] Aus den Druckschriften US 4,459,578 sowie
der EP 0872957 A1 sind Umwandlungsvorrichtungen be-
schrieben, bei denen die Bewegungen der mit dem Steu-
erkntippel gekoppelten Arme Uber Hall-Sensoren und
Magnete gemessen werden.

[0010] Dabeiist aus der US 4,459,578 zu entnehmen,
dass die mit dem Steuerknlppel verbundenen Arme in
Langléchern gefiihrt gehalten sind und somit durch die
Bewegung des Steuerknippels Linearbewegungen im
Bereich der Hall-Sensoren stattfinden.

[0011] Als nachteilig hat sich dabei herausgestellt,
dass die Bewegungen des Steuerknlppels lediglich ein-
dimensionalin Bewegungen, namlich in Linearbewegun-
gen, umgesetzt werden. Folglich kénnen beispielsweise
Rotationen des Steuerknlppels nicht in elektrische
Schaltsignale umgewandelt werden.

[0012] In der EP 0872957 A1 ist gezeigt, dass die Ar-
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me, die mit dem Steuerkniippel krafischllssig verbunden
sind, Relativbewegungen im Bereich der Hall-Sensoren
ausfihren kénnen, wenn der Steuerknippel gekippt
wird. Auch durch diese Umwandlungsvorrichtung sind
Rotationsbewegungen bzw. Uberlagerungen von Kipp-
und Rotationsbewegungen nicht Gbertragbar auf die Ar-
me an denen die Magnete im Bereich der Hall-Sensoren
angeordnet sind, kdnnen solche Rotations- oder Uber-
lagerungsbewegungen nicht messen.

[0013] Aus der US 3,942,148 ist eine Vorrichtung zur
Umwandlung von Kippbewegungen eines Joysticks in
elektrische Signale zu entnehmen. Der Joystick ist dabei
im Inneren des Gehauses gelagert und weist an diesen
senkrecht zueinander abstehende Zapfen auf, die in den
Jahrfiihrungen gehalten sind und somit die Kippbewe-
gungen des Joysticks Ubertragen. An den freien Enden
der jeweiligen Zapfen sind Sensoren in Form von Sen-
soren angeordnet.

[0014] Als Nachteilig bei diesem Stand der Technik hat
sich herausgestellt, dass ausschlieBlich Kippbewegun-
gendes Steuerkniippels aufgrund der konstruktiven Ver-
bindung zwischen diesem und den Sensoren Ubertrag-
bar sind. Es ist daher Aufgabe der Erfindung, eine Vor-
richtung der eingangs genannten Gattung zur Verfligung
zu stellen, mittels der sowohl die Kippbewegungen des
SteuerknUppels als auch zusétzliche weitere Bewegun-
gen, beispielsweise Drehungen des Steuerknippels,
und zwar auch in dessen gekippten Stelfungen, tGbertra-
gen zu kdnnen. Dabei soll der Bauaufwand gering und
die Funktion der Vorrichtung soll zuverlassig und dauer-
haft gewahrleistet sein.

[0015] Diese Aufgaben werden durch die Merkmale
des kennzeichnenden Teils des Patentanspruches 1 ge-
18st.

[0016] Weitere vorteilhafte Weiterbildungen der Erfin-
dung ergeben sich aus den Unteranspriichen.

[0017] Dadurch, dass die Signalgeber mit Mithehmer
verbunden sind, die im Gehduse drehbar gelagert wer-
den, wird die Position jedes Signalgebers im Gehause
exakt festgelegt und unterliegt auch wahrend einer lan-
geren Betriebsdauer keinerlei Verdnderungen durch
Krafteinflisse oder sonstigen Erschitterungen. Des
Weiteren ist die Zuordnung der Signalgeber im Bereich
der auf einer Leiterplatte angebrachten Empfangs-Sen-
soren exakt vornehmbar, so dass die Einstellung der
Feldanderungen oder des Sensorsignals auch bei einer
langeren Betriebsdauer nicht ungewollten Schwankun-
gen unterliegt. Da ndmlich der Abstand zwischen den
Signalgebern, die ortsfest an den Mitnehmern abgestiitzt
sind und den auf der Leiterplatte angebrachten Emp-
fangs-Sensoren konstant beibehalten wird, bleibt der Ab-
stand zwischen diesen Bauteilen nach der Montage un-
verandert, so dass durch die einmalige Einstellung und
Kalibrierung der Vorrichtung ein zuverlassiger und exak-
ter Betrieb mdoglich ist.

[0018] In der Zeichnung ist ein erfindungsgemales
Ausfiihrungsbeispiel dargestellt, das nachfolgend ndher
erlautert wird. Im Einzelnen zeigt:
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Figur 1 eine Vorrichtung, miteinemin einem Gehause
eingesetzten kippbaren und drehbaren Steu-
erkniippel, dessen Bewegungen auf vier Zwi-
schenglieder Ubertragen werden, die an in
dem Gehause eingesetzten Mithehmern an-
geformt sind, in Explosionsdarstellung,

Figur 2  die Vorrichtung gemaR Figur 1 im zusammen-
gebauten Zustand, entlang der Schnittlinie II-
11,

Figur 3  die Vorrichtung gemaR Figur 1 um 45° gedreht
gegenuber der Figur 2, im Schnitt,

Figur4 die Vorrichtung gemaR Figur 1 in Unteran-
sicht,

Figur 5 eine Ausflihrungsvariante der Vorrichtung
nach Figur 1, mit einem in einem Gehause
kipp- und drehbar eingesetzten Steuerkniip-
pel, dessen Bewegungen Uber vier Zwischen-
glieder an vier in das Gehduse eingesetzten
als Drehpotentiometer ausgebildeten Mitneh-
mern Ubertragbar ist, im Schnitt,

Figur 6  die Vorrichtung geman Figur 5 mitim Gehau-
se zusatzlich vorgesehenen elektrischen Lei-
tungen, im Schnitt und

Figur 7  die Vorrichtung gemaR Figur 5, in Ansicht von
unten.

[0019] Figur 1 kann eine Vorrichtung 1 zur Umwand-
lung von mechanischen Bewegungen eines in einem Ge-
hause 2 kippbar und drehbar gelagerten Steuerkniippels
3 entnommen werden. Durch die Bewegungen des Steu-
erkniippels 3 sollen elektrische Signale erzeugt werden,
die zu einer Prozesssteuerung, beispielsweise auf einem
Computerbildschirm, dienen und die dem sichtbaren Be-
wegungsablauf eines Pfeils oder dgl. nachempfunden
sind.

[0020] Zur Bewegungsausrichtung ist an dem Steuer-
knlppel 3 in dessen unteren im Gehause angeordneten
Bereich eine Kugel 7 angeformt, die als Lager fir den
Steuerkniippel 3 in dem Gehause 2 wirkt. Die Kugel 7
des SteuerknUppels 3 wird dabei von zwei Fiihrungsplat-
ten 5 und 6 umgriffen und in diesen drehbar und kippbar
gehalten. Die Fihrungsplatten 5 und 6 sind an dem Ge-
hause 2 Gber Schrauben 19 und Muttern 21 abgestiitzt.
[0021] Die Fuhrungsplatten 5 und 6 sind nach aufien
durch eine Abdeckung 4 und ein Abschlussgehduse 24
verschlossen. Um den Eintritt von Staub und sonstigen
Verschmutzungen zu verhindern kann ein nicht darge-
stellter Faltenbalg auf das Abschlussgehduse 24 aufge-
schoben werden. Der Steuerknippel 3 durchgreift die
Abdeckung 4 und das Abschlussgehduse 24, so dass
dieser von auRen manuell greifbar ist. Das Abschluss-
gehéause 24 (ibt dabei eine Riickstellkraft auf den Steu-



5 EP 1903 418 B1 6

erkniippel 3 aus, durch die dieses in die Ausgangslage
Uberfuhrt ist.

[0022] Des Weiteren ist an dem im Gehduse 2 enden-
den unteren Abschnitt des Steuerknippels 3 ein Teller
15 fest angebracht, von dem vier Stifte 16 abstehen. Das
Gehause 2 weist vier rund ausgebildete Aufnahmen 10
auf, in die jeweils ein Mitnehmer 11 eingesetzt ist. Die
Mitnehmer 11 sind in Richtung einer im Gehause 2 un-
tergebrachten Leiterplatte 17 offen ausgebildet und in
diesen ist jeweils ein Permanent-Magnet 8 oder 9 derart
eingesetzt, dass zwei benachbarte PermanentMagnete
8 oder 9 unterschiedlich gepolt sind, so dass diese ein
andersartig ausgebildetes Magnetfeld erzeugen.
[0023] An die Mitnehmer 11 ist jeweils ein als Zwi-
schenglied 12 wirkender Steg 13 angeformt, der in Rich-
tung des Steuerknippels 3, also in das Zentrum des Ge-
hauses 2, zugekehrt ist. In den jeweiligen Steg 13 ist ein
Langloch 14 eingearbeitet, in das die Stifte 16 des Tellers
15 eingreifen. Somit ist der Steuerkntppel 3 trieblich mit
den vier Mitnehmern 11 und damit mit den Permanent-
magneten 8 oder 9 verbunden. Die Rotationsachse der
Permanentmagnete 8 und 9 verlduft senkrecht zu der
von einer Leiterplatte 17 gebildeten horizontalen Ebene.
[0024] Auf der Leiterplatte 17 sind vier Magnetsenso-
ren, die als sogenannte Hall-Sensoren 18 aufgebaut
sind, angebracht. Die Position der jeweiligen Hall-Sen-
soren 18 ist dem jeweiligen Permanentmagnet 8 oder 9
zugeordnet, so dass die Permanentmagnete 8 oder 9
unmittelbar oberhalb und fluchtend zu den Hall-Senso-
ren 18 verlaufen.

[0025] Den Figuren 2 bis 4 kann entnommen werden,
dass bei einer Bewegung des Steuerknippels 3 in einer
Ebene, die Mitnehmer 11 Uber die Zwischenglieder 12
im Gehause 2 in ihrer Position verandert werden, denn
die Mitnehmer 11 sind drehbar im Geh&use 2 gelagert,
so dass durch eine Kippbewegung und/oder eine Ver-
drehung des Steuerknippels 3 eine Lageverdnderung
der jeweiligen Mitnehmer 11 erzeugt wird. Durch die Ro-
tation und der damit verbundenen Winkelverédnderung
der Mitnehmer 11 gegeniiber den Sensoren 18 wird je-
doch auch das von den Permanentmagneten 8 oder 9
erzeugte Magnetfeld unmittelbar im Bereich der Hall-
Sensoren 18 verandert. Die Hall-Sensoren 18 messen
demnach die Magnetfeldanderungen und geben diese
an eine elektrische Auswerteeinrichtung, die der Leiter-
platte 17 zugeordnet ist, beispielsweise einem Mikropro-
zessor oder einer andersartig aufgebauten Rechenein-
heit, weiter. Durch diese Recheneinheiten kdnnen die
magnetischen Signale der Hall-Sensoren 18 derart in
elektrische Signale umgewandelt werden, dass mittels
diesen eine Bewegung eines Pfeils auf einem Bildschirm
erkennbar ist, oder dass bestimmte Eingabebefehle
durchden Steuerkniippel 3 iibertragen und weitergeleitet
werden.

[0026] Des Weiteren ist ersichtlich, dass in dem Ge-
hause 2 eine Trennplatte 34 eingesetzt ist, durch die die
Mitnehmer 11 in dem Gehéause 2 abgestitzt werden.
[0027] In Figur 4 ist gezeigt, dass die vier Stifte 16 in
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dem jeweiligen Langloch 14 der Stege 13 bewegbar ein-
gesetzt sind, so dass durch die Bewegung des Steuer-
knlppels 3 die jeweiligen Stifte 16 in den Langléchern
14 verfahren werden und dadurch eine Drehbewegung
der Mitnehmer 11 und demnach der Permanentmagnete
8 oder 9 entsteht. Es ist denkbar, lediglich zwei Perma-
nentmagnete 8 oder 9 in jeweils zwei Mitnehmer 11 un-
terzubringen. Das zuséatzliche Paar von Permanentma-
gneten 8 oder 9 dient entweder der Betriebssicherheit,
wenn das erste Paar von Permanentmagneten 8 und 9
ausfallt oder zu zuséatzlichen Messungen von Rotations-
bewegungen. Durch die Drehung und/oder Kippung des
Steuerknippels 3 werden namlich die von vier Mitneh-
mern 11 im gleichen Drehsinn bewegt; dies wird von der
Rechen- und Auswerteeinheit erkannt und in entspre-
chende elektrische Signale umgewandelt.

Wird der Steuerknlippel 3 zusétzlich oder ausschliellich
gekippt, bewegen sich jeweils die der Kippbewegung ge-
geniberliegende Mitnehmer 11 in entgegensetzter Dreh-
richtung zueinander.

[0028] Den Figuren 5 bis 7 kann entnommen werden,
dass an dem im Gehéause 2 untergebrachten freien Ende
des Steuerknippels 3 der Teller 15’ fest angebracht ist,
in dem nunmehr vier Fihrungsnuten 33 eingearbeitet
sind. An den jeweiligen Mitnehmern 11 sind Zapfen 31
angeformt, deren freien Ende dem Steuerknippel 3 zu-
gekehrt sind, alsoin das Zentrum des Gehauses 2 ragen.
Die freien Enden der Zapfen 31 sind als Kugelkopf 32
ausgebildet und in die jeweilige Flihrungsnut 33 einge-
setzt. Die jeweiligen Kugelképfe 32 kénnen in der Fih-
rungsnut 33 langsverschieblich bewegt werden, so dass
die mechanische Ubertragung der Bewegungsrichtung
des Steuerknippels 3 auf die Mitnehmer 11 gewahrleis-
tet ist.

[0029] Die Breite der Fuhrungsnuten 33 entspricht
dem Durchmesser der darin eingesetzten Kugelkdpfe
32.

[0030] Zuséatzlich sind im Inneren des Steuerknilppels
3 mehrere elektrische Leitungen 36 vorgesehen, die mit
einem am freien nach auflen abstehenden Ende des
Steuerknippels 3 angebrachten Drehknopf oder Taster
verbunden sind. Die durch die Drehung des Drehknopfes
oder durch die Betatigung des Tasters erzeugten elek-
trischen Signale werden an die Leiterplatte 17 durch die
Leitungen 36 Ubertragen und von einer auf der Leiter-
platte 17 angebrachten elektrischen Recheneinheit ver-
werketund in elektrische Signale umgewandelt. Der Aus-
tritt der elektrischen Leitungen 36 aus dem Steuerknip-
pel 3 erfolgt unmittelbar im Inneren des Gehauses 2 und
in geringem Abstand zu der Kippebene 35 des Steuer-
knlppels 3, so dass die elektrischen Leitungen 36 vor-
teilhafterweise keinen groRen Auslenkbewegungen aus-
gesetzt sind und daher wenig mechanisch belastet wer-
den.

[0031] Ferner kénnen Uber die Leitungen 36 im Steu-
erknuippel 3 befindlichen Leuchtdioden angesteuert wer-
den.

[0032] Die Rickstellung des Steuerkniippels 3 in eine
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Ausgangslage erfolgt durch eine am Abschlussgehduse
24 aufgesetzte Feder 22, die zwischen dem Abschluss-
gehause 24 und ein am Steuerkniippel 3 angebrachter
Anschlag 23 eingesetzt ist. Sobald der Steuerknlppel 3
daher in eine bestimmte Winkellage gekippt oder gedreht
wird, entsteht eine Kraft, die auf die Feder 22 einwirkt
und die durch diese zusammengepresst wird. Sobald der
Steuerknlippel 3 daher wieder keiner Auslenkkraft unter-
worfenwird, schnapptdie Feder 22 in ihre Ursprungslage
zurlick und richtet den Steuerknlippel 3 senkrecht zu
dem Gehause 2 verlaufend aus. Dies entspricht der Aus-
gangslage des Steuerkniippels 3 in Bezug auf das Ge-
hause 2.

[0033] Indem Gehause 2 kénnen auch mehrere Steu-
erkniippel 3 vorgesehen sein. Die Hall-Sensoren 18 oder
Empfangssensoren sind dann auf der einen Leiterplatte
17 angeordnet, so dass eine solche Ausbildung weniger
Platz benétigt und einfach herzustellen ist.

[0034] Des weiteren kénnen die Zwischenglieder (12)
derart zusammenwirken, dass eine Uber-oder Unterset-
zung der Bewegung des Steuerkniippels erfolgt.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung (1) zur Umwandlung mechanischer Be-
wegungen in elektrische Signale, die zur Prozess-
steuerung dienen,

-miteinem Gehause (2), indem ein Steuerkn(p-
pel (3) zur Aufnahme und Ubertragung der Be-
wegungen in einer Ebene kippbar angeordnet
ist,

- mit mindestens zwei dem Steuerknuppel (3)
zugeordneten Signalgebern (8, 9), die mittels
Zwischenglieder (12) der Vorrichtungs (1) trieb-
lich mit dem SteuerknUppel (3) verbunden sind,
und durch die ein Feld in der Bewegungs-Ebene
des Steuerknippels (3) erzeugbar ist,

- mit mindestens zwei mit den Signalgebern (8,
9) jeweils zusammen wirkenden Empfangssen-
soren (18), die unmittelbar im Bereich der Sig-
nalgeber (8, 9) in dem Gehduse (2) unterge-
bracht sind und durch die die Anderung des Fel-
des messbar ist,

- mit jeweils einem fest an die Signalgeber (8,
9) verbundenen Mitnehmer (11), der jeweils in
kraftschlissiger Wirkverbindung mit dem Steu-
erknippel (3) steht,

- wobei die Zwischenglieder (12) als Zapfen (31)
ausgebildet sind, die an jeweils einem der Mit-
nehmer (11) angeformt sind und die in Richtung
des Steuerkniippels (3) weisen, wobei

jederder Signalgeber (8, 9) drehbar in dem Gehause
(2) gelagert ist,

wobei die Signalgeber (8, 9) als Permanentmagnete
(8, 9) ausgebildet sind, durch die ein Magnet-Feld
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erzeugbar ist, wobei die Empfangssensoren (18) als
Hallsensoren ausgebildet sind, wobei mittels der
trieblichen Wirkverbindung zwischen dem Steuer-
knippel (3) und den Signalgebern (8, 9) eine Dreh-
bewegung und/oder eine Kippbewegung des Steu-
erkniippels (3) in eine Rotationsbewegung der Sig-
nalgeber (8, 9) zu deren Positionsveranderung ge-
genliber den Empfangssensoren (18) Ubertragbar
ist, wobei die freien Enden der Zapfen (31) jeweils
in einer Fihrungsnut (33) eingesetzt sind, die jeweils
in einen mit dem Steuerknippel (3) fest verbunde-
nen Teller (15) eingearbeitet sind, wobei die in den
Fihrungsnuten (33) angeordneten freien Enden der
Zapfen (31) als Kugelkopf (32) ausgebildet sind und
wobei die Breite der jeweiligen Fiihrungsnut (33) mit
dem Durchmesser des jeweiligen Kugelkopfes (32)
korrespondiert.

Vorrichtung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass mindestens eines der Zwischenglieder (12) als
Uber- oder Untersetzungsglied ausgebildet ist,
durch das die Bewegungen des Steuerknippels (3)
erhoht bzw. verringert sind.

Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorge-
nannten Anspriiche

dadurch gekennzeichnet,

dass die Rotationsachsen der Signalgeber (8, 9)
senkrechtzu einer, vorzugsweise horizontalen, Ebe-
ne verlaufen,

Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorge-
nannten Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Steuerknuppel (3) im Gehause (2) drehbar
gelagert ist und dass die Drehbewegungen des
SteuerknUppels (3) durch die Zwischenglieder (12)
auf die Mitnehmer (11) Ubertragbar sind.

Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorge-
nannten Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass in dem Gehause (2) eine Leiterplatte (17) be-
nachbart zu den Signalgeber (8, 9) angeordnet ist,
aufderdie Empfangssensoren (18) vorgesehen sind
und durch die die Anderungen des Feldes in elektri-
sche Signale zur Prozesssteuerung umwandelbar
sind.

Vorrichtung nach einem oder mehreren der vorge-
nannten Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass in das Gehause (2) eine Trennplatte (34) ein-
gesetzt ist, in der die Signalgeber (8, 9) abgestitzt
gehalten sind.
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Claims

A device (1) for transforming mechanical move-
ments into electrical signals used for process control,

- with a housing (2) in which a control stick (3)
is arranged so as to allow it to tilt in one plane
in order to adsorb and transmit the movement,
- with at least two signal transmitters (8, 9) allo-
cated to the control stick (3) which are in adriving
connection with the control stick (3) by means
of intermediate elements (12) of the device (1),
and by means of which a field can be generated
in the movement plane of the control stick (3),
- with at least two reception sensors (18) inter-
acting with the signal transmitters (8, 9), in which
case the reception sensors (18) are accommo-
datedimmediately in the area of the signal trans-
mitters (8, 9) in the housing (2), and by means
of which the change in the field can be meas-
ured,

- with a driver (11) firmly connected to each of
the signal transmitters (8, 9), each of which is in
a force-locking active connection with the con-
trol stick (3),

- in which case the intermediate elements (12)
are configured as pins (31) which are each
formed on one of the drivers (11) and point in
the direction of the control stick (3), in which case
each of the signal transmitters (8, 9) is mounted
in the housing (2) in a rotating arrangement,

in which case the signal transmitters (8, 9) are con-
figured as permanent magnets (8, 9) which allow a
magnetic field to be generation, in which case the
reception sensors (18) are configured as Hall sen-
sors, in which case the driving active connection be-
tween the control stick (3) and the signal transmitters
(8, 9) allows a rotational movement and/or a tilting
movement of the control stick (3) to be transferred
into a rotational movement of the signal transmitters
(8, 9) in order to change their position in relation to
the reception sensors (18), in which case the free
ends of the pins (31) are each inserted in a guide
groove (33), each of which is worked into a plate (15)
that is firmly connected to the control stick (3), in
which case the free ends of the pins (31) arranged
in the guide grooves (33) are configured as a ball
head (32) and in which case the width of the corre-
sponding guide groove (33) corresponds to the di-
ameter of the corresponding ball head (32).

The device in accordance with Claim 1,
characterised in that

atleastone of the intermediate elements (12) is con-
figured as a step-up or step-down element, by means
of which the movements of the control stick (3) are
increased or reduced..
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The device in accordance with one or more of the
aforementioned claims,

characterised in that

the axes of rotation of the signal transmitters (8, 9)
are atright angles to a plane which is preferably hor-
izontal.

The device in accordance with one or more of the
aforementioned claim,

characterised in that

the control stick (3) is mounted in the housing (2) in
a rotating arrangement and that rotational move-
ments of the control stick (3) can be transmitted to
the drivers (11) by means of the intermediate ele-
ments (12).

The device in accordance with one or more of the
aforementioned claims,

characterised in that

a circuit board (17) is arranged in the housing (2)
adjacentto the signal transmitter (8, 9), the reception
sensors (18) are provided on the circuit board (17)
and allow the changes in the field to be converted
into electrical signals for process control.

The device in accordance with one or more of the
aforementioned claims,

characterised in that

a partition plate (34) is inserted in the housing (2)
and the signal transmitters (8, 9) are held supported
in this plate (34).

Revendications

Dispositif (1) servant a la transformation de mouve-
ments mécaniques en signaux électriques pour la
commande de procédés,

- comprenant un boitier (2) dans lequel est logé,
de maniére basculante dans un plan, un levier
de commande (3) pour la saisie et la transmis-
sion des mouvements,

- avec au moins deux transmetteurs de signaux
(8, 9) assignés au levier de commande (3) qui,
moyennant des éléments intermédiaires (12) du
dispositif (1), sont liés par entrainement avec le
levier de commande (3) et qui créent un champ
dans le plan de mouvement du levier de com-
mande (3),

- avec au moins deux capteurs de réception (18)
collaborant respectivement ensemble avec les
transmetteurs de signaux (8, 9) qui sont arran-
gés directement prés des transmetteurs de si-
gnaux (8, 9) dans le boitier (2) et qui permettent
de mesurer le changement du champ,

- avec respectivement un entraineur (11) rac-
cordé rigidement aux transmetteurs de signaux
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(8, 9) etlié respectivement de maniére entrainée
par adhérence avec le levier de commande (3),
- ou les éléments intermédiaires (12) sont con-
cus en tant que tétons (31) formés sur respec-
tivement un des entraineurs (11), et donnant en
direction du levier de commande (3), ou chacun
des transmetteurs de signaux (8, 9) est logé en
rotation dans le boitier (2), ou les transmetteurs
de signaux (8, 9) sontcongus en tantqu’aimants
permanents (8, 9) qui permettent de créer un
champ magnétique, ou les capteurs de récep-
tion (18) sont congus en tant que capteurs de
Hall, o, moyennant la liaison par adhérence en-
tre le levier de commande (3) et les transmet-
teurs de signaux (8, 9), il se laisser transmettre
une rotation et/ou un basculement du levier de
commande (3) en une rotation des transmet-
teurs de signaux (8, 9) en vue de leur déplace-
ment par rapport aux capteurs de réception (18),
ou les extrémités libres des tétons (31) sont in-
sérées respectivement dans une rainure de gui-
dage (33) pratiquée respectivement dans un
plateau (15) rigidement lié au levier de comman-
de (3), ou les extrémités libres des tétons (31)
disposées dans les rainures de guidage (33)
sont congues en tant que tétes sphériques (32),
etou lalargeur de larainure de guidage respec-
tive (33) correspond au diameétre de la téte sphé-
rique respective (32).

Dispositif d’aprés la revendication 1,

caractérisé en ce que

au moins un des éléments intermédiaires (12) est
congu en tant qu’élément de surmultiplication ou de
démultiplication ayant pour fonction d’agrandir ou de
réduire les mouvements du levier de commande (3).

Dispositif d’aprés une ou plusieurs des revendica-
tions précédentes,

caractérisé en ce que

les axes de rotation des transmetteurs de signaux
(8, 9) sont perpendiculaires a un plan de préférence
horizontal.

Dispositif d’aprés une ou plusieurs des revendica-
tions précédentes,

caractérisé en ce que

le levier de commande (3) est logé en rotation dans
le boitier (2) et que les éléments intermédiaires (12)
permettent de transmettre les rotations du levier de
commande (3) aux entraineurs (11).

Dispositif d’aprés une ou plusieurs des revendica-
tions précédentes,

caractérisé en ce que

dans le boitier (2), il est prévu une carte imprimée
(17) avoisinant les transmetteurs de signaux (8, 9),
sur laquelle sont arrangés les capteurs de réception
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(18), et qui permet de transformer les changements
du champ en signaux électriques pour lacommande
de procédés.

Dispositif d’aprés une ou plusieurs des revendica-
tions précédentes,

caractérisé en ce que

dans le boitier (2), il est monté une plaque de sépa-
ration (34) dans laquelle sont retenus les transmet-
teurs de signaux (8, 9).
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