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Description
Domaine technique de I'invention.

[0001] L’invention estdudomaine des mécanismes de
commande par cable d’un organe distant a manoeuvrer,
notamment applicables aux engins du génie civil ou en-
gins analogues. Elle a pour objet un tel dispositif de com-
mande par cable d’'un encombrement réduit, qui est in-
tégrable dans I'accoudoir d’un sieége et/ou qui est équipé
de moyens de verrouillage spontané en position de re-
pos.

Etat de la technique.

[0002] Les mécanismes de commande par cable, par
tringle ou analogue d’un organe distant a manoeuvrer,
mettent en oeuvre une manette de commande qui est
manipulable par un opérateur et qui est reliée par l'inter-
médiaire d’un ou de plusieurs cables a des organes dis-
tants @ manoeuvrer. La transmission de la commande
est réalisée a partir de la mobilité de la manette dont les
mouvements imprimés par 'opérateur sont transmis au
cable, qui manoeuvre a son tour I'organe distant. Ces
mécanismes sont notamment appliqués aux engins du
génie civil ou engins analogues, tels que des engins fo-
restiers ou agricoles. La manette est plus particuliere-
ment articulée sur un chéssis ou un boitier logeant le
meécanisme, et comporte a son extrémité proximale une
poignée de préhension par 'opérateur pour sa manipu-
lation. Le ou les cables sont ancrés sur la manette, de
sorte qu’'un mouvement imprimé a la manette par 'opé-
rateur provoque une traction sur un cable correspondant,
qui manoeuvre a son tour I'organe distant. Selon les ca-
pacités de commande recherchées, la manette est arti-
culée suivant une ou plusieurs directions sur le boitier,
voire de maniére omnidirectionnelle. La manette est re-
liée a différents cables qui sont respectivement affectés
a chacune des directions de mobilité de la manette.
[0003] Pour optimiser les capacités de commande du
mécanisme, il a été proposé d’articuler la manette de
maniére omnidirectionnelle sur le boitier et de la relier a
une pluralité de cables de manoeuvre d’'un organe distant
respectif. Les cables sont manoeuvrés par la manette en
fonction de la direction de sa manipulation. Accessoire-
ment, le mécanisme est complété par des moyens de
commande de type électromécanique, électropneumati-
que et/ou électronique, pour multiplier le nombre de com-
mandes offertes. On pourra par exemple se reporter au
document FR2857762 (BIGNON) qui décrit un tel méca-
nisme de commande par cable.

[0004] Le document DE 196 21 023 C1 décrit un mé-
canisme de commande par cable selon le préambule de
la revendication 1.

[0005] Un probléeme général posé réside dans une or-
ganisation des mécanismes de commande par cable of-
frant un encombrement limité pour faciliter leur intégra-
tion dans un quelconque site, sans porter atteinte a leur

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

capacité de commande et/ou a la sécurisation de leur
utilisation.

[0006] Selon un probleme spécifique posé, il est sou-
haitable que le mécanisme de commande par cable puis-
se étre intégré a I'intérieur de I'accoudoir d'un siége, pour
améliorer les conditions de travail de 'opérateur. L'avan-
tage d’une telle intégration est de rapprocher le méca-
nisme de la main de I'opérateur confortablement installé
dans le siege. Il est commun a cet effet d’utiliser des
mécanismes de commande électromécanique ou élec-
tronique, dont le faible encombrement est mis a profit
pour faciliter I'intégration du mécanisme de commande
a l'intérieur de 'accoudoir. Cependant, de tels mécanis-
mes de commande sont colteux, voire sont inadaptés
pour certaines applications.

[0007] L’encombrement des mécanismes de com-
mande par cable rend difficile leur intégration a 'intérieur
de l'accoudoir. Cet encombrement implique non seule-
ment un volume de I'accoudoir rendu conséquent, ce qui
n’est pas ergonomique, mais aussi implique des aména-
gements spécifiques qui sont susceptibles de constituer
une géne pour I'accés au sieége par 'opérateur. Notam-
ment, les cables sont orientés verticalement depuis la
manette vers le plancher du véhicule, avec pour consé-
quence d’avoir a aménager I'accoudoir en colonne lo-
geant le mécanisme. Une telle colonne constitue un obs-
tacle a I'encontre d’'un accés aisé au siége par I'opéra-
teur, tel que décrit par US4040499 (INT HARVESTER
CO). Pour éviterune telle géne, il a été proposé d’articuler
la colonne sur le plancher et I'accoudoir pour permettre
son escamotage et palier a I'obstacle qu’elle constitue a
I'encontre d’'un accés aisé au siege, tel que décrit par
GB2390415 (BAMFORD EXCAVATORS LTD). Cepen-
dant, 'ergonomie de cette solution n’est pas satisfaisan-
te. Il a aussi été proposé par JP58030849 (KOMATSU
MFG CO LTD) un mécanisme de commande par cables,
ou de maniéere analogue par tringles, qui est logé a I'in-
térieur d’un accoudoir. La manette est articulée de ma-
niere monodirectionnelle sur I'accoudoir, et les tringles
s’étendent horizontalement depuis la manette vers I'ar-
riere du sieége, zone dans laquelle est aménagée la co-
lonne. Un dispositif de renvoi est placé a l'intérieur de la
colonne, cette derniére logeant des tringles qui s’éten-
dent verticalement depuis le dispositif de renvoi vers le
plancher. Les possibilités de commande offertes par ce
mécanisme sont limitées, et les modalités d’articulation
de la manette et des tringles sur I'accoudoir impliquent
un encombrement conséquent du mécanisme, et des
aménagements spécifiques de I'accoudoir qui sont con-
traignants au regard de la liberté offerte pour son agen-
cement.

[0008] Selon un autre probléme spécifique posé, il est
souhaitable que I'articulation de la manette sur le boitier
soit réalisée de sorte que I'opérateur puisse la manoeu-
vrer en position de travail vers I'une au moins des direc-
tions correspondantes a un déplacement des cables, et
de sorte qu’en I'absence d’'une telle manoeuvre, la ma-
nette soit spontanément placée en position de repos. Il
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est commun de réaliser une telle mise en position de
repos de la manette a partir de I'exploitation de moyens
de rappel, tel qu’un organe élastique ou analogue.
[0009] Il est par exemple connu de sécuriser I'utilisa-
tion du mécanisme en I'équipant de moyens de ver-
rouillage de la manette en position de repos. De tels
moyens de verrouillage sont manoeuvrables par I'opé-
rateur lorsqu’il ne souhaite plus utiliser le mécanisme,
pour bloquer la manette en position de repos afin d’éviter
sa manoeuvre accidentelle.

[0010] llestaussiconnudes mécanismesde comman-
de d’un autre type, tels qu’a commande électronique,
dont la structure permet d’organiser aisément une telle
sécurisation. Par exemple, il est connu des mécanismes
de commande électronique exploitant le principe « de
I’'homme mort », selon lequel une absence de maintien
de la manette par un opérateur implique une commande
d’arrét du fonctionnement des organes distants a ma-
noeuvrer. De tels mécanismes de commande électroni-
ques présentent 'avantage d’optimiser leurs fonctionna-
lités pour un faible encombrement, et en I'espece de per-
mettre une sécurisation aisée de leur utilisation. Cepen-
dant, ces mécanismes de commande électroniques sont
plus colteux que les mécanismes de commande par ca-
bles. Il en découle au regard de la compétitivité un choix
économique entre un mécanisme de commande électro-
nique dont la sécurisation est optimisée, et un mécanis-
me de commande par cables dont les conditions de sé-
curisation de leur utilisation sont communément réduites
a un verrouillage volontaire par I'opérateur de la manette
en position de repos.

[0011] Silasécurisation du mécanisme de commande
par cables mérite d’étre améliorée a partir d'une démar-
che surmontant les préjugés, les modalités de cette sé-
curisation ne doivent pas porter atteinte a sa compétitivité
auregard de mécanismes de commande analogues d’un
autre type.

Objet de I'invention.

[0012] Unbutde la présente invention est de proposer
un mécanisme de commande par au moins un cable d’au
moins un organe distant a manoeuvrer qui est affecté a
ce cable, dont les possibilités de commande et/ou de
sécurisation offertes sont optimisées et dont I'organisa-
tion lui confére une structure de faible encombrement qui
facilite son implantation en un quelconque site d’instal-
lation.

[0013] Un autre but de la présente invention est de
proposer un tel mécanisme de commande par cable qui
soit aisémentintégrable dans I'accoudoir d’un siége sans
étre une cause de géne a I'encontre d’'un acces aisé au
siége par un opérateur, cet accoudoir étant susceptible
d’étre de quelconque agencement, y compris un accou-
doir de faible épaisseur qui est placé en élévation distante
par rapport au plan d’assise du siége et/ou qui est esca-
motable vers l'arriere du siége.

[0014] Les objectifs cités sont atteints a I'aide d’'une

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

manette de commande par cable ayant les caractéristi-
ques de la revendication 1.

[0015] De préférence, I'organe d’ancrage d’un cable
est lié en mobilité avec un organe de guidage respectif,
et est équipé d’un organe de rappel de cet organe de
guidage en position de repos. Une telle position de repos
correspond par exemple a une position médiane de la
manette entre deux sens de manoeuvre suivant une mé-
me direction de basculement. La liaison en mobilité entre
I'organe d’ancrage et 'organe de guidage auquel il est
affecté estindifféremment une liaison directe ou indirecte
aumoyend’un organe intermédiaire, tel que I'axe de pivot
de I'organe de guidage.

[0016] Selon une forme préférée de réalisation, les
moyens de liaison en mobilité entre un premier organe
d’ancrage et le premier organe de guidage sont du type
par solidarisation. Les moyens de liaison en mobilité en-
tre un deuxiéme organe d’ancrage et le deuxi€éme organe
de guidage sont quant a eux du type par clavetage glis-
sant pour autoriser une mobilité de la manette et de I'or-
gane d’ancrage correspondant suivant la premiére direc-
tion de basculement affectée au premier organe de gui-
dage.

[0017] L’organede rappel estde préférence unressort
de compression interposé en appui axial antagoniste en-
tre 'organe d’ancrage et le chassis. Selon une forme
avantageuse optimisant le fonctionnement des différen-
tes mobilités de la manette, 'organe de rappel est enfilé
sur un doigt épaulé que comporte I'organe d’ancrage.
Ce doigt solidaire de I'organe d’ancrage prend avanta-
geusement un appui a portée sphérique contre le chas-
sis, et notamment un appui a portée omnidirectionnelle,
de sorte que le mécanisme soit préservé de tout risque
de flambage des axes de pivot tout en permettant de
minimiser les masses des organes en mouvement, tels
que notamment les organes de guidage et les axes de
pivot.

[0018] Selon un autre aspect de la présente invention,
la structure porteuse est munie de moyens pour l'inté-
gration dans I'accoudoir d’un siége. Les dispositions pré-
vues parla présente invention permettent une adaptation
libre et aisée de la structure porteuse pour son installation
a l'intérieur d’un tel accoudoir, y compris pour un accou-
doir de faible épaisseur placé a distance en surplomb du
plan d’'assise du siége et exempt de colonne de jonction
de l'accoudoir au sol et/ou au siége placée a I'avant de
I'assise du siége. Plus particulierement et grace aux mo-
dalités proposées d’articulation de la manette sur le chas-
sis, les cables en relation avec cette derniere peuvent
étre aisément orientés de maniére coplanaire et de ma-
niére concourante, orthogonalement notamment, par
rapport a I'axe général d’extension de la manette.
[0019] Les moyens pour l'intégration du mécanisme a
I'intérieur d’'un accoudoir sont par exemple constitués par
un boitier. Ce boitier est indifferemment un boitier de
réception de la structure porteuse, ou est constitutif de
la structure porteuse et plus particulierement du chassis.
Ce boitier est munide moyens de jonction avec une struc-
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ture interne de 'accoudoir, et de fourreaux de guidage
des cables a l'intérieur de I'accoudoir suivant des orien-
tations d’extension contenues dans un méme plan de
guidage. La structure interne de I'accoudoir est suscep-
tible d’étre une armature, voire une masse cohésive d’'un
matériau cellulaire, telle que mousse, a l'intérieur de la-
quelle est noyé le boitier muni des fourreaux préféren-
tiellement prolongés par des gaines rapportées pour la
réception coulissante des cables. Les modalités décrites
de mobilité de la manette sur le chassis sont avantageu-
sement exploitées pour l'intégration du mécanisme en
dans un accoudoir le long duquel circule le ou les cables
vers l'arriére du siége.

[0020] L’encombrement limité et I'organisation de la
structure porteuse facilitent son implantation dans un
quelconque site d’installation, et notamment dans un ac-
coudoir pour siege. Plus particulierement, un tel accou-
doir est apte a étre de faible épaisseur en étant placé en
surplomb et a distance du plan d’assise du siége, sans
nécessiter I'utilisation d’'une colonne avant de jonction
de I'accoudoir au sol, ou de maniére équivalente de I'ac-
coudoir au plan d’assise du siége. Les dispositions de la
présente invention permettent de conférer a I'accoudoir
un faible encombrement, voire un caractére escamota-
ble, pour éviter qu’il ne constitue une géne pour I'acces
au siege par un opérateur. Les cables peuvent s’étendre
a lintérieur de I'accoudoir, en étant préférentiellement
logés a lintérieur des fourreaux de protection, depuis
I'avant vers l'arriere du siége, puis d’étre renvoyés vers
le sol en s’étendant a l'intérieur d’'une colonne arriére non
génante située a l'arriere du siége.

[0021] Selon une premiere variante de réalisation, le
plan de guidage des cables est orthogonal a 'axe d’ex-
tension de la manette et est paralléle a un plan contenant
une pluralité d’axes de pivot de la manette sur la structure
porteuse. Une telle variante de réalisation est adaptée a
une intégration du mécanisme de commande par cables
a l'intérieur d’'un accoudoir exempt de colonne avant le
reliant au sol et/ou au siege.

[0022] Cependant, la compacité du mécanisme de
commande par cable est susceptible d’étre mise a profit
pour tout autre application et pour permettre son intégra-
tion et/ou son installation aisées sur un quelconque site.
Plus particuliérement et selon une deuxiéme variante de
réalisation, le plan de guidage des cables est paralléle a
I'axe d’extension de la manette et est orthogonal a un
plan contenant une pluralité d’axes de pivot de la manette
sur la structure porteuse. Un tel mécanisme de comman-
de peut étre installé a I'intérieur d’'un accoudoir compor-
tant une colonne avant de jonction au sol et/ou au siege,
cette colonne de jonction avant logeant les cables qui
s’étendent verticalement en sortie de la structure porteu-
se.

[0023] L’organisationde la structure porteuse autorise
une modification aisée de I'orientation du plan de guidage
des cables. Selon une forme avantageuse de réalisation
facilitant I'installation du mécanisme de commande par
céble sur un quelconque site d'implantation, les four-
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reaux sont portés par le boitier par l'intermédiaire d'une
platine munie de moyens de fixation réversible sur le boi-
tier suivant des positions alternatives correspondantes
a l'une ou l'autre des orientations du plan de guidage
offert par les fourreaux pour les cables.

[0024] |l sera compris que le cas échéant et selon la
configuration du site d’installation du mécanisme de com-
mande par cable, un ou plusieurs organes d’ancrage sont
interchangeables parmi un jeu d’organes d’ancrage de
conformations adaptées, I'organisation générale de la
structure porteuse restant inchangée.

[0025] Laprésenteinvention porte aussi surun accou-
doir intégrant un mécanisme de commande par cable
selon la revendication 10.

[0026] L’ accoudoir de la présente invention incorpore
un mécanisme de commande par cable dont la manette
est orientée orthogonalement a la direction d’extension
des cables en sortie de I'accoudoir, cette direction d’ex-
tension des cables correspondant a la direction d’exten-
sion de I'accoudoir entre les zones avant et arriere du
siége, de sorte que I'accoudoir est apte a étre exempt
de colonne de jonction avant avec le sol et/ou le siege
telle que disposée a I'avant de I'assise du siege.

[0027] L’incorporation du mécanisme de commande
dans l'accoudoir est avantageusement formé a partir
d’une organisation de I'accoudoir selon laquelle le mé-
canisme de commande par cable estnoyé dans une mas-
se de matériau cellulaire constitutive de I'accoudoir et
préférentiellement munie de moyens de fixation sur une
armature de siege.

[0028] L’organisation du mécanisme de commande
par cable intégré dans I'accoudoir permet une mobilité
de l'accoudoir entre une position d’utilisation dans laquel-
le il est placé en surplomb du plan d’assise du siége, et
une position d’escamotage, par glissement et/ou parbas-
culement par exemple, dans laquelle I'accoudoir est dé-
gagé de I'espace latéral au sieége. Plus particulierement
et selon une forme avantageuse de réalisation de I'ac-
coudoir de la présente invention, celui-ci est monté mo-
bile sur le siége entre une position d’escamotage vers
I'arriere du sieége et une position d’utilisation en surplomb
du plan d’assise du siége.

[0029] Accessoirement, le mécanisme peut étre équi-
pé de moyens de commande annexes, tels que des
moyens de commande électriques et/ou électroniques
et/ou électropneumatique et/ou électromécanique mis
en oeuvre par 'opérateur a partir de boutons de com-
mande intégrés au mécanisme et plus particulierement
a la poignée de préhension, voire encore des moyens
de commande mécaniques susceptibles de mettre en
oeuvre un cable annexe de commande. La manette peut
étre aussi exploitée pour la mise en oeuvre de moyens
de commande annexes différents de ceux affectés a sa
manoeuvre en basculement. Par exemple la manette
peut étre montée de maniére rotative autour de son axe
général d’extension sur la structure porteuse, pour la ma-
noeuvre d’actionneurs ou d’organes de commande ana-
logues placés a sa périphérie. Par exemple encore, la
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manette peut étre montée sur la structure porteuse de
maniére axialement mobile en translation suivant son
axe d’extension pour la manoeuvre d’un cable et/ou d’'un
actionneur.

[0030] Le site d'installation du mécanisme de com-
mande par cables a I'intérieur d’'un accoudoir exempt de
colonne de jonction avant au sol et/ou au siege est par-
ticulierement avantageux. Cependant, il sera compris
que l'organisation du mécanisme de commande de la
présente invention et les avantages qu’il procure permet-
tent son installation aisée et peu encombrante sur un
quelconque site, y compris un accoudoir muni d’'une co-
lonne avant de jonction au sol.

Description des figures.

[0031] La présente invention sera mieux comprise a
la lecture de la description qui va en étre faite d’exemples
de réalisation, en relation avec les figures des planches
annexées dans lesquelles:

Les fig.1 a fig.3 sont des illustrations d’'un mécanis-
me de commande par céble intégré dans un accou-
doir pour sieége selon un exemple de réalisation de
la présente invention, respectivement sur la fig.1 en
perspective assemblée, sur la fig.2 de cété et sur la
fig.3 en perspective éclatée.

Les fig.4 a fig.8 sont des illustrations en perspective
d’un mécanisme de commande par cable selon une
premiére forme de réalisation de la présente inven-
tion, suivant diverses étapes d’assemblage des élé-
ments le composant.

Les fig.9 et fig.10 sont des illustrations en perspec-
tive d’'un mécanisme de commande par céble selon
une deuxiéme forme de réalisation de la présente
invention, suivant diverses étapes d’assemblage
des éléments le composant.

Les fig.11 a fig.13 sont des illustrations en perspec-
tive d'un mécanisme de commande par cables selon
une troisieme forme de réalisation, respectivement
en vue éclatée, en vue assemblée en position de
verrouillage, et en vue assemblée en position de dé-
verrouillage.

Lafig.14 est une vue en coupe d’un volant constitutif
du mécanisme représenté sur les fig.11 a fig.13.
Les fig.15 a fig.17 sont des illustrations en perspec-
tive d’'un mécanisme de commande par cébles selon
une quatriéme forme de réalisation, respectivement
en vue éclatée, en vue assemblée en position de
verrouillage, et en vue assemblée en position de dé-
verrouillage.

[0032] Surlesfig.1afig.3, un mécanisme de comman-
de par cables est intégré dans I'accoudoir 1 d’'un siége
2. Cet accoudoir 1 est de faible épaisseur et est disposé
en surplomb du plan d’assise PO du siége 2. Le montage
de l'accoudoir 1 sur le siege 2 est réalisé dans la zone
arriere de ce dernier, et plus particulierement sur le dos-
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sier 3 et/ou surune colonne arriére 4 d’extension verticale
placée a l'arriere de I'assise 5 du siege 2. Sur 'exemple
de réalisation illustré, 'accoudoir 1 est fixé sur le siege
2 par l'intermédiaire d’'une armature 6 solidaire du siege
2. Une telle configuration de I'accoudoir 1 implique qu'il
est exempt de colonne avant située en zone avant du
siége 2 pour sa jonction a celui-ci et/ou au sol. Un tel
accoudoir 1 présente I'avantage de ne pas faire obstacle
a un acces aisé a I'assise 5 du siége 2 par un opérateur,
et notamment de laisser disponible un espace latéral au
siége. L’accoudoir 1, dans la mesure ou il ne se trouve
pasrelié au sol et/ou au siége par une colonne de jonction
avant, est susceptible d’étre escamotable entre une po-
sition d’utilisation dans laquelle il est placé en surplomb
du plan d’assise PO du siége 2 tel que représenté, et une
position d’escamotage dans laquelle I'accoudoir 1 est
dégagé de I'espace latéral de I'assise 5 du siege 2 pour
faciliter 'accés a cette derniére par I'opérateur. Un tel
escamotage de I'accoudoir 1 est susceptible d’étre ob-
tenu a partir de son montage coulissant surune armature,
telle que 6, du siege 2, et/ou a partir de son basculement
vers l'arriére du siége 2. Un tel basculement est notam-
ment obtenu par un montage pivotant de I'accoudoir 1
et/ou de I'armature 6 sur le siege 2, autour d’'un axe de
basculement situé a I'arriére sur une armature porteuse.
Une telle armature porteuse peut étre par exemple inté-
grée dans le dossier 3 du siége 2 ou étre constituée de
la colonne arriére 4.

[0033] Le mécanisme de commande comprend une
manette 7 de commande qui émerge hors d’un boitier 8
constitutif d’'une structure porteuse 9. Cette manette 7
estaxialement étendue et est montée mobile sur la struc-
ture porteuse 9 suivant plusieurs axes de pivot. La ma-
nette 7 comporte a son extrémité proximale une poignée
de préhension 10 par un opérateur, en vue de sa ma-
noeuvre en basculement suivant des directions respec-
tives monodirectionnelles et concourantes B1 et B2. Sur
I'exemple de réalisation représenté, la manette 7 est ma-
noeuvrable suivant deux directions de basculement con-
courantes B1, B2 et suivant deux sens de manoeuvre
pour chacune de ces directions de basculement B1, B2.
A chacune des directions de basculement B1, B2 cor-
respond une manoeuvre d’'un cable 11,12, en vue de la
commande de la mise en oeuvre d’un organe distant af-
fecté a ce cable 11,12. Sur 'exemple de réalisation illus-
tré, la manette 7 est aussi mobile en rotation R sur elle-
méme, pour la manoeuvre d’actionneurs placés a sa pé-
riphérie par exemple, et comporte sur la poignée de pré-
hension 10 des boutons de commande 13 d’actionneurs.
De tels actionneurs non représentés sont accessoire-
ment mis en relation avec le mécanisme de commande
par cables de la présente invention, afin de multiplier les
possibilités offertes de commande. On comprendra que
si le mécanisme peut étre équipé de tels actionneurs, la
présente invention trouve son objet dans les modalités
d’organisation du mécanisme pour la manoeuvre des ca-
bles 11,12.

[0034] La compacité de la structure porteuse 9 telle
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que décrite sur les fig.4 a fig.10 permet de conférer au
boitier 8 un encombrement restreint autorisant son inté-
gration a l'intérieur de I'accoudoir 1, dans sa zone avant
par rapport au sieége 2. Le boitier 8 est muni de fourreaux
14,15 de guidage des cables 11,2 qui définissent un plan
P1 de guidage des cables qui est orienté orthogonale-
ment a 'axe A0 d’extension de la manette 7 et parallé-
lement au plan d’assise PO du siege 2. Les cables 11,12
sont contenus dans un méme plan P1 de guidage cor-
respondant a I'extension de I'accoudoir 1 entre les zones
avant et arriére du siege 2. Ces dispositions sont telles
que le mécanisme de commande par cables de la pré-
sente invention peut étre aisément intégré dans la zone
avant d’'un accoudoir 1 de faible épaisseur, tel que celui
représenté, grace a quoila présence d’'une colonne avant
est rendue inutile pour loger au moins partiellement le
mécanisme de commande et les cables 11,12 en verti-
calité depuis le mécanisme de commande vers le sol.
[0035] La colonne arriére 4 loge avantageusement un
dispositif de renvoi 32 des cables 11,12 depuis une orien-
tation horizontale correspondante a I'extension de I'ac-
coudoir 1 entre I'avant et I'arriére du siége 2 et au plan
d’assise PO du sieége 2. De tels moyens de renvoi sont
susceptibles d’'étre simples de structure et d’étre organi-
sés d’une quelconque maniére connu de ’'homme du mé-
tier.

[0036] Surl'exemple de réalisation représenté sur les
fig.1 afig.3, le mécanisme de commande est avantageu-
sement noyé dans une masse de matériau cellulaire, tel
qu’a base d’'un matériau naturel et/ou synthétique expan-
sé. Le boitier 8 constitue une enceinte de protection de
la structure porteuse 9 sur laquelle est articulée la ma-
nette 7, et les fourreaux 14,15 prolongés par les gaines
constituent une enceinte de protection des cables 11,12
autorisant leur mobilité malgré l'intégration du mécanis-
me a l'intérieur de la masse cellulaire. Cette masse de
matériau cellulaire est rapportée sur le siége 2, par I'in-
termédiaire de moyens de fixation 16 qu’elle incorpore
et/ou dont elle est équipée, tel qu’une platine fixable sur
I'armature 6 du siége 2 par I'intermédiaire d’au moins un
organe de fixation, tels que vis ou analogue.

[0037] Surlesfig.4 a 10, le mécanisme de commande
comprend la structure porteuse 9 qui est composée de
plusieurs organes de guidage 17,18 en basculement de
la manette 7. Ces organes de guidage 17,18 sont indivi-
duellement articulés sur un chassis 19, tel que constitué
par au moins une partie du boitier 8, ou de maniére ana-
logue constitué par un élément 19 muni de moyens de
fixation sur le boitier 8, voire directement sur une arma-
ture intégrée a I'accoudoir 1 ou une armature intégrée a
un quelconque organe d’'un site d’installation du méca-
nisme.

[0038] La manette 7 est montée pivotante suivant une
premiére direction de basculement B1 sur un premier
organe de guidage 17. Sur 'exemple de réalisation illus-
tré, 'extrémité distale de la manette 7 est munie d’'un
corps 20 qui est assemblé en pivotement sur le premier
organe de guidage 17, tel que par exemple par l'inter-
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médiaire d’un tourillon monté tournant dans un logement.
Le tourillon et le logement sont indifferemment ménagés
sur I'un ou l'autre de la manette 7 et du premier organe
de guidage 17. Le montage pivotant de la manette 7 sur
le premier organe de guidage 17 constitue des moyens
de liaison en mobilité monodirectionnelle entre eux. Plus
particulierement, la manette 7 est montée pivotante
autour d’'un axe A1 sur le premier organe de guidage 17,
de sorte qu’ils sont liés I'un a l'autre suivant la premiére
direction de basculement B1, et de sorte que la manette
7 soit libre en mobilité suivant au moins la deuxieme di-
rection de basculement B2. Le premier organe de gui-
dage 17, directement porteur de la manette 7, est lui-
méme articulé en pivotement sur le chassis 19 autour
d’'un premier axe de pivotement A2 de la manette 7 par
rapport a la structure porteuse 9. On notera que les po-
sitions relatives de I'axe A1 de pivotement de la manette
7 sur le premier organe de guidage 17, et de I'axe A2 de
pivotement du premier organe de guidage 17 sur le chas-
sis 19 sont indépendantes I'une de l'autre. Cependant il
est avantageusement possible de placer les axes de pi-
votement A1 et A2 dans un méme plan P2 orthogonal a
I'axe AO d’extension de la manette 7 pour réduire I'en-
combrement du mécanisme, réduction notamment sui-
vant I'axe AO d’extension de la manette 7 et dans le cas
d’application illustré sur les fig.1 a fig.3 suivant I'épais-
seur E de I'accoudoir 1.

[0039] Le premier organe de guidage 17 est logé a
P'intérieur d’'une cage formée par un deuxiéme organe de
guidage 18, lui-méme articulé sur le chassis 19 autour
d’'un deuxiéme axe A3 de pivotement de la manette 7
sur la structure porteuse 9. Ce deuxieme organe de gui-
dage 18 comporte une fenétre 21 de passage de la ma-
nette 7 a son travers, cette fenétre s’étendant transver-
salement au premier axe de pivotement A2 pour former
un couloir de circulation de la manette 7 autorisant sa
mobilité et celle du premier organe de guidage 17 suivant
la premiére direction de basculement B1. Les tranches
latérales 22 de la fenétre 21 constituent des organes
d’appui de la manette 7 suivant la deuxiéme direction de
basculement B2 autour du deuxiéme axe de pivotement
A3. On comprendra que I'axe de pivotement A1 et 'axe
de pivotement A3 sont nécessairement orientés parallé-
lement I'un par rapport a I'autre, soit de maniére décalée
par rapport a I'axe A0 d’extension de la manette 7, soit
avantageusement de maniére coaxiale tel qu'illustré. Ce
caractére coaxial de I'axe de pivotement A1 et de I'axe
de pivotement A3 est autorisé grace a 'agencement du
deuxiéeme organe de guidage 18 en cage de réception
du premier organe de guidage 17.

[0040] L’ensemble des axes de pivotement de la ma-
nette 7 sur la structure porteuse 9, et plus particuliére-
ment I'axe de pivotement A1 de la manette 7 sur le pre-
mier organe de guidage 17, le premier axe de pivotement
A2 du premier organe de guidage 17 sur le chassis 19,
et le deuxiéme axe de pivotement A3 du deuxiéme or-
gane de guidage 18 sur le chassis 19 sont disposés dans
un méme plan P2 qui est transversal a 'axe A0 d’exten-
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sion de la manette 7, et plus particulierement qui est or-
thogonal a I'axe AO d’extension de la manette 7 en po-
sition de repos. La réduction de 'encombrement du mé-
canisme de commande est optimisée suivant 'axe A0
d’extension de la manette 7, et il est facilité une implan-
tation du mécanisme en un quelconque site, voire son
adaptation a un quelconque site d’installation et notam-
ment son intégration a l'intérieur de I'accoudoir 1 d’un
sieége 2 exempt de colonne avant de jonction de I'accou-
doir 1 avec le sol et/ou le siege.

[0041] Les organes de guidage 17,18 sont en relation
avec des organes d’ancrage 23,24 d’'un cable 11,12 res-
pectif, avec lesquels ils sont respectivement liés en mo-
bilité. Ces organes d’ancrage 23,24 sont chacun équipés
d’un organe de rappel 25 de I'organe de guidage 17,18
correspondant en position de repos, qui correspond par
exemple a une position médiane entre deux sens de bas-
culement de la manette 7 suivant une méme direction de
basculement B1,B2. Selon I'ergonomie recherchée pour
le mécanisme et sa situation d'installation sur un site,
accoudoir 1 notamment, la position médiane de la ma-
nette 7 correspond plus particulierement a une position
en verticalité par rapport au sol et/ou par rapport au plan
d’assise PO du siége 2, sans qu’une telle position ne soit
restrictive quant ala portée de la présente invention. L’or-
gane de rappel 25 est constitué d’'un ressort de compres-
sion qui est axialement interposé entre I'organe d’ancra-
ge 23,24 et le chassis 19, ou de maniére analogue entre
I'organe d’ancrage 23,24 et un élément de chassis soli-
daire du boitier 8, voire le boitier 8 lui-méme. L'organe
de rappel 25 est enfilé sur un doigt épaulé 26, particulie-
rement visible sur la fig.9, que comporte I'organe d’an-
crage 23,24 correspondant. Ce doigt 26 prend un appui
dont la portée sur le chassis 19 est spontanément mo-
difiable selon I'orientation de I'organe de guidage 17,18
correspondant autour de son axe de pivotement A2, A3
sur le chassis 19, tel qu’un appui a portée sphérique. Ces
dispositions permettent de conforter la robustesse du
mécanisme en évitant un porte a faux des organes de
guidage 17,18 sur le chéssis, quels que soient les efforts
appliqués sur les cables 11,12.

[0042] Les organes d’ancrage 23,24 sont conformés
en bras de levier qui sont liés en mobilité aux organes
de guidage 17,18 par l'intermédiaire de talons 27,28 res-
pectivement solidaires de I'organe de guidage 17,18 cor-
respondant. Cette liaison en mobilité est telle qu’un pi-
votement d’un organe de guidage 17,18 induit un bas-
culement du talon 27,28 et provoque un pivotement de
I'organe d’ancrage 23,24 correspondant. Sur les fig.8 et
fig.10, les cables 11,12 sont guidés en sortie de boitier
8 au moyen des fourreaux 14,15, qui sont montés sur le
boitier 8 par I'intermédiaire d’'une platine 31. Cette platine
31 est munie de moyens de fixation facilement réversible
sur le boitier 8, de sorte que sa position est avantageu-
sement interchangeable selon l'orientation souhaitée
des cables 11,12 par rapport a 'axe A0 d’extension de
la manette 7 en position de repos. Les fourreaux 14,15
sont préférentiellement prolongés par des gaines ou ana-
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logues, pour faciliter le guidage coulissant des céables
11,12 en sortie de mécanisme et le cas échéant pour
autoriser une mobilité des cables 11,12 dans le cas ou
le mécanisme est noyée a l'intérieur d’'une masse cellu-
laire constitutive de I'accoudoir 1.

[0043] Selon la forme de réalisation illustrée sur les
fig.4 afig.8, les cables 11,12 sont orientés dans un méme
plan P1 orthogonal a 'axe AO d’extension de la manette
7 en position repos. La liaison en mobilité entre le premier
organe de guidage 17 et un premier organe d’ancrage
23 est du type par solidarisation entre le talon 27 et I'or-
gane d’ancrage 23. La liaison en mobilité entre le deuxié-
me organe de guidage 18 et un deuxieme organe d’an-
crage 24 est du type par clavetage glissant pour obtenir
leur liaison en basculement tout en autorisant leur mo-
bilité relative par glissement. A cet effet, le talon 28 que
comporte le deuxiéme organe d’ancrage 18 estmunid’un
taquet 29 de conformation sphérique qui est logé a l'in-
térieur d’'une glissiere 30 que comporte le deuxiéme or-
gane d’ancrage 24. Les doigts 26 sur lesquels sont en-
filés les organes de rappel 25 sont solidarisés a I'extré-
mité distale de I'organe d’ancrage 23,24 correspondant,
tandis que I'extrémité proximale des organes d’ancrage
23,24 est lié en mobilité a 'organe de guidage corres-
pondant. L’'extrémité distale des organes d’ancrage
23,24 est aussi exploitée pourlafixationd’'uncable 11,12.
[0044] Selon la forme de réalisation illustrée sur les
fig.9 et fig.10, les cables 11,12 sont orientés dans un
méme plan P1 paralléle a I'axe AO d’extension de la ma-
nette 7 en position repos. Dans le cas ou un tel méca-
nisme est intégré dans un accoudoir, cette orientation
des cébles 11,12 correspond a une orientation des ca-
bles 11,12 en verticalité entre le mécanisme et le sol.
Les cables 11,12 sont éventuellement logés a l'intérieur
d’une colonne avant par rapport a I'assise 5 du siége 2,
une telle colonne étant susceptible d’étre escamotable.
L’agencement du mécanisme représenté est plutot ap-
plicable a d’autres sites d’installation qu’'un accoudoir,
pour éviter de faire obstacle a un accés aisé pour un
opérateur a I'assise 5 du siége 2. Les organes d’ancrage
23,24 sont conformés en équerre, qui sont chacune so-
lidarisées a l'organe de guidage 17,18 correspondant
dans la zone de jonction entre les branches qui les com-
posent. Cette solidarisation est réalisée indifféremment
par liaison directe ou par liaison indirecte entre les orga-
nes d’ancrage 23,24 et les organes de guidage 23,24.
Une telle liaison indirecte est par exemple réalisée par
l'intermédiaire de tourillons respectivement affectés aux
axes de pivotement A2, A3 correspondant, ces tourillons
étant eux-mémes solidaires de l'organe de guidage
17,18 auquel ils sont affectés.

[0045] Sur les fig.11 a fig.17, un mécanisme de com-
mande par cables comprend une manette de commande
101 qui est montée pivotante sur une structure porteuse
102, elle-méme montée mobile sur un chassis, tel qu’'un
boitier non représenté. Cette manette 101 est munie a
son extrémité proximale d’une poignée de préhension
103 par un opérateur, et est articulée en basculement a
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son extrémité distale sur la structure porteuse 102 autour
d’axes de pivot respectif A1 et A2. Plus particulierement,
la structure porteuse 102 est composée de deux organes
de guidage 104, 105 de la manette 101 en basculement
suivant des directions respectives monodirectionnelles
et concourantes D1 et D2. Ces organes de guidage 104,
105 sont chacun articulés sur le chassis autour d'un axe
de pivot respectif A1 et A2, et sont en prise sur un ou
plusieurs cables 106 qui leur sont affectés en vue d’'une
manoeuvre de ces derniers a partir d’'un mouvement cor-
respondant de la manette 101 en basculement. L'un de
ces organes de guidage 104 forme une cage de réception
de l'autre organe de guidage 103, de sorte que leurs axes
de pivot A1, A2 soient coplanaires perpendiculairement
a I'axe général A d’extension de la manette 101. On no-
tera que cet agencement du montage en basculement
de la manette 101 est préféré en raison de I'avantage
procuré du gain d’encombrement et de la disponibilité
laissée a son extrémité distale pour agencer aisément
des moyens de sécurisation du fonctionnement du mé-
canisme. Cependant, il est envisageable d’agencer la
mobilité de la manette 101 sur la structure porteuse 102
selon d’autres modalités aptes a coopérer avec le mé-
canisme de sécurisation proposé par la présente inven-
tion. Plus particulierement, ce mécanisme de sécurisa-
tion est applicable a tout mécanisme de commande par
un ou plusieurs cables, indépendamment des modalités
de manoeuvre en basculement de la manette 101 sur la
structure porteuse 102 ou le chéssis, tel que par exemple
une manoeuvre en basculement de la manette 101 uni-
directionnelle ou omnidirectionnelle.

[0046] La manette 101 est manoeuvrable en chacune
de ses directions de basculement D1, D2 entre une po-
sition de repos, dans laquelle aucune traction n’est exer-
cée sur les cables 106, et une position de travail corres-
pondante dans laquelle une traction est exercée sur le
ou les cables 106 en vue de la mise en oeuvre d’un or-
gane distant a manoeuvrer. Tel qu’habituellement dans
le domaine, la manette 101 est munie de moyens de
rappel en position de repos en I'absence d’'une manoeu-
vre en basculement par un opérateur. Selon la présente
invention, de tels moyens de rappel de la manette 101
en position de repos sont avantageusement intégrés aux
moyens de sécurisation du mécanisme. Se pose le pro-
bléeme d’'une manoeuvre accidentelle et/ou involontaire
en basculement de la manette 101. Pour sécuriser le
mécanisme, et notamment empécher un déplacement
accidentel de la manette 101 suivant I'une au moins de
ses directions de basculement D1, D2, celui-ci est équipé
de moyens de sécurisation du maintien de la manette
101 en position de repos en I'absence d’'un geste volon-
taire que doit nécessairement effectuer un opérateur.
[0047] Plus particuliérement, le mécanisme est doté
de moyens de verrouillage spontané de la manette 101
en position de repos. Ces moyens de verrouillage met-
tent en oeuvre un loquet 107 qui est interposé entre la
manette 101 et la structure porteuse 102 pour leur ver-
rouillage I'une al'autre en position de repos de la manette
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1, tel qu'illustré sur les fig.12 et fig.16. Ce loquet 107 est
manoeuvrable vers une position de verrouillage, illustrée
sur les fig.13 et fig.17, sous l'effet de I'effort exercé par
des moyens déformables 108. Ces moyens déformables
108 sont par exemple un ressort de torsion 109, tel que
surlavariante illustrée surles fig.11 afig.13, ouunressort
de compression 110, tel qu'illustré sur les fig.15 a fig.17.
Ces moyens déformables 108 sont mis sous contraintes
lors de la manoeuvre du loquet 107 en position de ver-
rouillage, sous I'effet d’'un geste maintenu par 'opérateur
sur un organe monostable 111. Lorsque I'opérateur ces-
se le geste qu'il exerce sur 'organe monostable 111, ce
dernier prend sa position stable de repos en manoeu-
vrant spontanément le loquet 107 en position de déver-
rouillage, dans laquelle la manette 111 est libérée de son
verrouillage a la structure porteuse 102. L’'organe mo-
nostable 111 est par exemple un volant 112 tel que sur
la variante illustrée sur les fig.11 a fig.14, ou un volet
articulé 113 tel que sur la variante illustrée sur les fig.15
afig.16. L’organe monostable 111 estrelié au loquet 107
par l'intermédiaire de moyens de liaison mécanique 114.
Ces moyens de liaison 114 sont constitués par un ou
plusieurs organes de liaison qui s’étendent parallélement
ou coaxialement a I'axe général A d’extension de la ma-
nette 111. Par exemple sur la variante illustrée sur les
fig.11 a fig.14, 'organe de liaison est constitué d’un ft
115 qui prolonge axialement le volant 112. Par exemple
encore sur la variante illustrée sur les fig.15 a fig.17, les
organes de liaison sont constitués de tringles 116 ou ana-
logues reliant le loquet 107 au volet articulé 113.
[0048] Le loquet 107 est placé a I'extrémité distale de
la manette 111, en étant logé a l'intérieur de I'organe de
guidage 104 formant cage pour I'autre organe de guidage
105. Ce loquet 107 est muni de moyens de solidarisation
117 pour le verrouillage I'une a l'autre de la manette 111
et de la structure porteuse 102, qui sont du type par cla-
vetage. Sur les exemples de réalisation illustrés, les
moyens de solidarisation 117 sont constitués de clavet-
tes 118,119 intégrées au loquet 107 en s’étendant lon-
gitudinalement a sa périphérie. Ces clavettes 118,119
coopérentavec des encoches complémentaires 120,121
qui sont ménagées sur la structure porteuse 102, et plus
particulierement avec des encoches 120,121 respecti-
vement ménagées sur I'un et 'autre des organes de gui-
dage 104,105. On relévera que selon les dispositions de
linvention, le loquet 107 est susceptible de ne comporter
qu’une ou plusieurs clavettes 118 ou 119 coopérantes
avec des encoches 120 ou 121 ménagées sur un seul
des deux organes de guidage 104,105, pour sécuriser
le mécanisme suivant au moins une direction correspon-
dante D1 ou D2 de basculement de la manette 111.
[0049] Le loquet 107 est conformé en manchon soli-
daire en rotation de la manette 111 et libre en coulisse-
ment axial le long de cette derniére, pour permettre sa
manoeuvre entre sa position de verrouillage et sa posi-
tion de déverrouillage. Cette jonction est réalisée par des
moyens de prise 122, tels que par goupillage, par bro-
chage ou analogue sur les exemples de réalisation illus-
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trés. Par exemple, le loquet 107 est traversé par une
goupille qui s’étend radialement vers lamanette 111, cet-
te derniére comportant une lumiére périphérique longi-
tudinale, non visible sur les figures, qui permet sa traver-
sée par la goupille sans faire obstacle a une mobilité en
coulissement axiale du loquet 107.

[0050] Sur la variante de réalisation représentée sur
les fig.11 a fig.14, les moyens déformables 108 sont
constitués du ressort de torsion 109, qui est en prise in-
terposée entre la manette 111 et 'organe monostable
111 constitué du volant 112, en étantlogé dans le fat 115
que comporte ce dernier. Les moyens de liaison 114 en-
tre le loquet 107 et 'organe monostable 111 sont cons-
titués d’un couple de rampes hélicoidales 123 que com-
porte le fit 115 pour le guidage d’un doigt radial 124 que
comporte le loquet 107. Le volant 112 est en prise sur la
poignée de préhension 103 par I'intermédiaire d’'un man-
che latéral 131 qu’il comporte, de sorte que I'opérateur
puisse naturellement saisir le volant 112 et la poignée
de préhension 103 et provoquer leur entrainement con-
joint en rotation pour placer le loquet 107 en position de
déverrouillage.

[0051] Sur la variante de réalisation représentée sur
les fig.15 a fig.17, les moyens déformables 108 sont
constitués du ressort de compression 110, qui est axia-
lement interposé en appuis antagonistes entre la manet-
te 101 et le loquet 107, en étant enfilé autour de la ma-
nette 101. Le volet 113 est articulé sur un organe de
jonction 125 qui est fixé en bout proximal de la manette
101 et qui est porteur de la poignée de préhension 103,
agencée en pommeau. Le volet 113 est articulé en levier
sur cet organe de jonction 125, par l'intermédiaire des
tringles 116 constitutives des moyens de liaison 114 en-
tre le volet 113 et le loquet 107. Plus particulierement,
les tringles 116 comportent chacune un retour 126 qui
sont logés dans des saignées longitudinales 127 que
comporte I'organe de jonction 125, et que constituent
ensemble un premier axe d’articulation du volet 113 sur
I'organe de jonction 125. Ces retours 126 sont notam-
ment logés dans des couloirs 128 d’un bras de levier 129
du volet 113, ce dernier étant par ailleurs articulé sur
I'organe de jonction 125 autour d’'un deuxiéme axe d’ar-
ticulation 130, de sorte qu’'une manoeuvre du volet 113
autour du deuxiéme axe d’articulation 130 provoque un
déplacement axial des tringles 116, et donc du loquet
107, entre les position de verrouillage et de déverrouilla-
ge.

[0052] Accessoirement, le mécanisme est complété
par des moyens de commande de type électromécani-
que, électropneumatique et/ou électronique, pour multi-
plier le nombre de commandes offertes.

Revendications
1. Mécanisme de commande par cable d’au moins un

organe distant a manoeuvrer, ce mécanisme com-
prenant une manette (7) de commande axialement
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étendue qui est montée mobile sur une structure por-
teuse (9) autour d’au moins un axe de pivot, et qui
est agencée a son extrémité proximale en poignée
de préhension (10) par un opérateur pour sa ma-
noeuvre en basculement suivant au moins une di-
rection entre une position de repos et au moins une
position de travail, la manette (7) étant en relation
avec au moins un organe d’ancrage (23, 24) d'un
cable (11, 12) de commande pour provoquer une
manoeuvre de ce cable (11, 12) en conséquence
d’un basculement de la manette (7) autour de I'axe
de pivot correspondant, la manette (7) étant ma-
noeuvrable en basculement suivant des directions
respectives monodirectionnelles et concourantes
(B1.B2) autour d’'une pluralité d'axes de pivot
(A2.A3), et étant en relation avec une pluralité d’or-
ganes d’ancrage (23, 24) d’au moins un cable (11,
12) respectif affecté a une direction de basculement
(B1.B2) de la manette (7) ; la structure porteuse (9)
est composée d’une pluralité d’organes de guidage
(17, 18) en basculement de la manette (7) qui sont
chacun articulés sur un chassis (19, 8) autour d’'un
axe de pivot (A2, A3) respectif ; la manette (7) est
reliée avec chacun des organes de guidage (17, 18)
par 'intermédiaire de moyens de liaison en mobilité
monodirectionnelle suivant une direction respective
de basculement (B1.B2), ces moyens de liaison en
mobilité monodirectionnelle autorisant une mobilité
de la manette sur un organe de guidage (7) suivant
une quelconque autre direction de basculement (B1,
B2),

- la manette (7) étant montée pivotante suivant
une premiére direction de basculement (B1) sur
un premier organe de guidage (17) lui-méme
monté pivotant sur le chassis (8), et en ce que
la manette (7) s’étend a travers une fenétre (21)
que comporte un deuxiéme organe de guidage
(18) monté pivotant sur le chassis (8) suivant
une deuxieme direction de basculement (B2);
- lafenétre (21) étant étendue transversalement
a l'axe de pivot (A2) du premier organe de gui-
dage (17) sur le chassis (8) en ménageant un
couloir de circulation de la manette (7) suivant
la deuxiéme direction de basculement (B2), et
en ce que les tranches latérales (22) de la fené-
tre (21) constituent des organes d’appui de la
manette (7) suivant la suivant la premiere direc-
tion de basculement (B1);

le mécanisme de commande étant caractérisé en
ce que:

- le deuxiéme organe de guidage (18) forme une
cage deréception du premier organe de guidage
(17) de sorte que le premier organe de guidage
(17) soit apte a étre logé a l'intérieur de cette
cage et que les axes de pivot (A2.A3) des orga-
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nes de guidage (17, 18) sur le chassis (8) soient
aptes a étre disposés dans un méme plan (P2)
orthogonal a 'axe (AO) d’extension de la ma-
nette (7).

Mécanisme de commande par cable selon la reven-
dication 1, caractérisé en ce que 'organe d’ancra-
ge (23, 24) d'un cable (11, 12) est lié en mobilité
avec un organe de guidage (17, 18) respectif par
des moyens de liaison et est équipé d’'un organe de
rappel (25) de cet organe de guidage (17, 18) en
position de repos.

Mécanisme de commande par cable selon la reven-
dication 2, caractérisé en ce que les moyens de
liaison en mobilité entre un premier organe d’ancra-
ge (23) et le premier organe de guidage (17) sont du
type par solidarisation, et en ce que les moyens de
liaison en mobilité entre un deuxiéme organe d’an-
crage (24) et le deuxieme organe de guidage (18)
sont du type par clavetage glissant.

Mécanisme de commande par cable selon les re-
vendications 2 et 3, caractérisé en ce que I'organe
de rappel (25) est un ressort de compression inter-
posé en appui axial antagoniste entre I'organe d’an-
crage (23, 24) et le chassis (8, 19).

Mécanisme de commande par cable selon la reven-
dication 4, caractérisé en ce que 'organe de rappel
(25) est enfilé sur un doigt épaulé (26) que comporte
I'organe d’ancrage (23, 24), ce doigt prenant un ap-
pui a portée sphérique contre le chassis (8, 19).

Mécanisme de commande par cable selon la reven-
dication 5, caractérisé en ce que la structure por-
teuse est munie de moyens pour l'integration dans
I'accoudoir d’un siége, les moyens pour l'integration
étant constitués par un boitier qui (8) est muni de
moyens pour la jonction et de fourreaux (14, 15) de
guidage des cables (11, 12) pour monter a l'intérieur
de I'accoudoir (1) suivant des orientations d’exten-
sion contenues dans un méme plan de guidage (P1).

Mécanisme de commande par cable selon la reven-
dication 6, caractérisé en ce que le plan (P1) de
guidage des cébles (11, 12) est orthogonal a I'axe
(AO) d’extension de la manette (7) et est paralléle a
un plan (P2) contenant une pluralité d’axes de pivot
(A2, A3) de la manette (7) sur la structure porteuse

9).

Mécanisme de commande par cable selon la reven-
dication 7, caractérisé en ce que le plan (P1) de
guidage des cables (11, 12) est paralléle al'axe (AO)
d’extension de la manette (7) et est orthogonal a un
plan (P2) contenant une pluralité d’axes de pivot
(A2.A3) de la manette (7) sur la structure porteuse
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(9).

Mécanisme de commande selon les revendications
6 a 8, caractérisé en ce que les fourreaux (14, 15)
sont portés par le boitier (8) par I'intermédiaire d’'une
platine (31) munie de moyens de fixation réversible
sur le boitier (8) suivant des positions alternatives
correspondantes a I'une ou l'autre des orientations
du plan (P1) de guidage des cables (11, 12).

10. Accoudoir (1) d’'un siége (2) intégrant un mécanisme

11.

de commande par cables selon I'une quelconque
des revendications 6 a 9.

Accoudoir (1) d’'un siége (2) selon la revendication
10, caractérisé en ce qu’il incorpore le mécanisme
de commande par cable dont la manette (7) est
orientée orthogonalement a la direction d’extension
(P1) des cables (11, 12) en sortie de I'accoudoir (1),
cette direction d’extension (P1) des cables (11) cor-
respondant a la direction d’extension de I'accoudoir
(1) entre les zones avant et arriére du sieége (2) de
sorte que I'accoudoir (1) est apte a étre exempt de
colonne de jonction avec le sol et/ou le sieége dispo-
sée a l'avant de I'assise (5) du siége (2).

Claims

Cable controlling mechanism for controlling at least
a distant organ to be operated, this mechanism in-
cluding a control lever (7) axially extended that is
movably mounted on a supporting structure (9) about
at least one pivot axis and which is arranged at its
proximal end as a gripping handle (10) for gripping
by an operator so as to be actuated to tilt in at least
one direction between a rest position and at least
one working position, the lever (7) being connected
with at least one anchor member (23, 24) of a control
cable (11, 12) to cause an operation of the cable (11,
12) as a result of a tilting of the lever (7) around the
corresponding pivot axis, the lever (7) being opera-
ble to tiltin respective monodirectional and intersect-
ing directions (B1, B2) about a plurality of pivot axis
(A2.A3), and being connected to a plurality of an-
choring members (23, 24) for anchoring at least one
respective cable (11, 12) assigned to a direction of
tilt (B1, B2) of the lever (7); the supporting structure
(9) is composed a plurality of guide members (17,
18) for guiding the tilt movement of the lever (7), each
of which being articulated on a frame (19, 8) about
a respective pivot axis (A2, A3); the lever (7) is con-
nected to each of the guide members (17, 18)
through connecting means for monodirectional
move in a respective direction of tilt (B1, B2), these
connecting means allowing an unidirectional mobility
of the lever (7) on a guide member in any other di-
rection of tilt (B1, B2),
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- the lever (7) being pivotally mounted in a first
direction of tilt (B1) on a first guide member (17),
itself pivotally mounted on the frame (8), and the
lever (7) extending through a window (21) that
includes a second guiding member (18) pivotally
mounted on the frame (8) in a second direction
of tilt (B2);

- the window (21) being extended transversely
to the pivot axis (A2) of the first guide member
(17) on the frame (8) and arranging a movement
corridor for the movement of the lever (7) in the
second direction of tilt (B2), and lateral edges
(22) of the window (21) constituting the bearing
members of the lever (7) in the first direction of
tilt (B1);

the controlling mechanism being characterized in
that:

- the second guiding member (18) forms a cage
for receiving the first guide member (17) so that
the first guide member (17) is capable to be
housed inside of the cage and the pivot axes
(A2, A3) of the guide members (17, 18) on the
frame (8) are capable to be placed in the same
plane (P2) orthogonal to the expansion axis
(AO) of the lever (7).

Cable controlling mechanism according to claim 1,
wherein the anchoring member (23, 24) of a cable
(11, 12) is connected with mobility to a respective
guide member (17, 18) through connecting means
and has a return member (25) for returning the guide
member (17, 18) to the rest position.

Cable controlling mechanism according to claim 2,
wherein the mobility connecting means connecting
a first anchor member (23) and the first guide mem-
ber (17) are of the attachment type, and the mobility
connecting means connecting a second anchoring
member (24) and the second guide member (18) are
of the slide keying type.

Cable controlling mechanism according to claims 2
and 3, wherein the return member (25) is a compres-
sion spring interposed between the anchoring mem-
ber (23, 24) and frame (8, 19) and bearing axially
there between.

Cable controlling mechanism according to claim 4,
wherein the return member (25) is slipped over a
shouldered finger (26) that the anchoring member
(23, 24) includes, this finger bearing in a spherical
sliding manner against the frame (8, 19).

Cable controlling mechanism according to claim 5,
wherein the support structure is provided with means
for integration into the armrest of a seat, this means
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10.

11.

20

forintegration being constituted by a casing (8) which
is provided with means for joining and with sleeves
(14, 15) for guiding wires (11, 12) for mounting inside
the armrest (1) according to directions of extension
located in a same guiding plane (P1).

Cable controlling mechanism according to claim 6,
wherein the plane (P 1) for guiding the wires (11, 12)
is orthogonal to the axis (AO) of extension of the
lever (7) and is parallel to a plane (P2) containing a
plurality of pivot axes (A2, A3) of the lever (7) on the
supporting structure (9).

Cable controlling mechanism according to claim 7,
wherein the plane (P1) for guiding wires (11, 12) is
parallel to the axis (AO) of extension of the lever (7)
and is orthogonal to a plane (P2) containing a plu-
rality of pivot axes (A2, A3) of the lever (7) on the
supporting structure (9).

Controlling mechanism according to claims 6-8,
wherein the sleeves (14, 15) are carried by the hous-
ing (8) through a plate (31) provided with reversible
attachment means on the housing (8) at alternative
positions corresponding to one of the directions of
the plane (P1) for guiding wires (11, 12).

Armrest (1) of a seat (2) including a cable controlling
mechanism according to any one of claims 6 to 9.

Armrest (1) of a seat (2) according to claim 10, char-
acterized in that it includes the cable controlling
mechanism which lever (7) is oriented orthogonally
to the extension direction (P1) of the cables (11, 12)
out of the armrest (1), this extension direction (P1)
of the cables (11) corresponding to the extension
direction of the armrest (1) between the front and
rear zones of the seat (2) so that the armrest (1) is
capable to be free of junction column with the floor
and/or the seat located in front of the seat surface
(5) of the seat (2).

Patentanspriiche

1.

Steuermechanismus durch Kabel mindestens eines
entfernten, zu bedienenden Organs, wobei dieser
Mechanismus einen sich axial erstreckenden
Schalthebel (7) umfasst, der auf einer Tragerstruktur
(9) um mindestens eine Schwenkachse bewegbar
befestigt ist, und der an seinem proximalen Ende als
Griff (10) fir einen Bediener fiir seine Kippbedienung
in mindestens eine Richtung zwischen einer Ruhe-
stellung und mindestens einer Arbeitsstellung aus-
gebildet ist, wobei der Schalthebel (7) mit minde-
stens einem Verankerungsorgan (23, 24) eines
Steuerkabels (11, 12) in Beziehung ist, um eine Be-
dienung dieses Kabels (11, 12) als Folge eines Kip-
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pens des Schalthebels (7) um die entsprechende
Schwenkachse hervorzurufen, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Schalthebel (7) in jeweilige mo-
nodirektionale und konkurrierende Richtungen (B1,
B2) um eine Vielzahl von Schwenkachsen (A2, A3)
kippbar bedienbar ist, und mit einer Vielzahl von Ver-
ankerungsorganen (23, 24) mindestens eines jewei-
ligenKabels (11, 12) in Beziehungist, das einer Kipp-
richtung (B1, B2) des Hebels (7) zugeordnet ist, wo-
bei die Tragerstruktur (9) aus einer Vielzahl von Fiih-
rungsorganen (17, 18) fiir das Kippen des Schalthe-
bels (7) zusammengesetzt ist, die jeweils auf einem
Unterbau (19, 8) um eine jeweilige Schwenkachse
(A2, A3) angelenkt sind, wobei der Schalthebel (7)
mit jedem Fihrungsorgan (17, 18) Gber monodirek-
tional bewegbare Verbindungsmittel in eine jeweilige
Kipprichtung (B1, B2) verbunden ist, wobei diese
monodirektional bewegbaren Verbindungsmittel ei-
ne Bewegung des Schalthebels auf einem Fih-
rungsorgan (7) in eine beliebige andere Kipprichtung
(B1, B2) erlauben,

- wobei der Schalthebel (7) in eine erste Kipp-
richtung (B1) schwenkbar auf einem ersten Fiih-
rungsorgan (17) befestigt ist, das selbst
schwenkbar auf dem Unterbau (8) befestigt ist,
und dadurch, dass sich der Schalthebel (7)
durch ein Fenster (21) erstreckt, das ein zweites
FUhrungsorgan (18) umfasst, das in eine zweite
Kipprichtung (B2) schwenkbar auf dem Unter-
bau (8) befestigt ist,

- wobei sich das Fenster (21) quer zur Schwenk-
achse (A2) des ersten Flhrungsorgans (17) auf
dem Unterbau (8) erstreckt und dabei einen Be-
triebsgang des Schalthebels (7) in die zweite
Kipprichtung (B2) ausbildet, und dadurch, dass
die seitlichen Abschnitte (22) des Fensters (21)
Abstiitzorgane des Schalthebels (7) in der er-
sten Kipprichtung (B1) darstellen,

wobei der Steuermechanismus dadurch gekenn-
zeichnet ist, dass:

- das zweite Flihrungsorgan (18) einen Aufnah-
mekafig des ersten Fiihrungsorgans (17) bildet,
so dass das erste Fiihrungsorgan (17) imstande
ist, in diesem Ké&fig untergebracht zu sein, und
dass die Schwenkachsen (A2, A3) der Fih-
rungsorgane (17, 18) auf dem Unterbau (8) in
einer gleichen Ebene (P2) orthogonal zur Ex-
tensionsachse (AO) des Schalthebels (7) anor-
denbar sind.

Steuermechanismus durch Kabel nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass das Veranke-
rungsorgan (23, 24) eines Kabels (11, 12) durch Ver-
bindungsmittel bewegbar mit einem jeweiligen Fih-
rungsorgan (17, 18) verbunden ist und mit einem
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Rickholorgan (25) dieses Fihrungsorgans (17, 18)
in Ruhestellung ausgestattet ist.

Steuermechanismus durch Kabel nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die zwischen ei-
nem ersten Verankerungsorgan (23) und dem ersten
Fihrungsorgan (17) bewegbaren Verbindungsmittel
der Verbindungsbauart entsprechen, und dadurch,
dass die zwischen einem zweiten Verankerungsor-
gan (24) und dem zweiten Fihrungsorgan (18) be-
wegbaren Verbindungsmittel der gleitenden Keilver-
bindungsbauart entsprechen.

Steuermechanismus durch Kabel nach einem der
Anspriiche 2 und 3, dadurch gekennzeichnet,
dass das Rickholorgan (25) eine Kompressionsfe-
der ist, die sich in antagonistischer axialer Abstut-
zung zwischen dem Verankerungsorgan (23, 24)
und dem Unterbau (8, 19) befindet.

Steuermechanismus durch Kabel nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass das Riickholorgan
(25) auf einem Finger mit Absatz (26) aufgefadelt
ist, den das Verankerungsorgan (23, 24) umfasst,
wobei sich dieser Finger in sphéarischer Reichweite
auf dem Unterbau (8, 19) abstiitzt.

Steuermechanismus durch Kabel nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet, dass die Tragerstruktur
mit Mitteln fir die Integrationsmittel in die Armlehne
eines Sitzes ausgestattet ist, wobei die Integrations-
mittel von einem Gehause (8) gebildet werden, das
mit Anschlussmittel und mit Manschetten (14, 15)
zur Flhrung der Kabel (11, 12) zwecks Montage in
der Armlehne (1) in den Extensionsrichtungen in ei-
ner gleichen Fiihrungsebene (P1) ausgestattet ist.

Steuermechanismus durch Kabel nach Anspruch 6,
dadurch gekennzeichnet, dass die Ebene (P1) zur
Flhrung der Kabel (11, 12) orthogonal zur Extensi-
onsachse (A0) des Schalthebels (7) ist und parallel
zu einer Ebene (P2), die eine Vielzahl von Schwenk-
achsen (A2, A3) des Schalthebels (7) auf der Tra-
gerstruktur (9) enthalt.

Steuermechanismus durch Kabel nach Anspruch 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Ebene (P1) zur
Fihrung der Kabel (11, 12) parallel zur Extensions-
achse (AO) des Schalthebels (7) ist und orthogonal
zu einer Ebene (P2), die eine Vielzahl von Schwenk-
achsen (A2, A3) des Schalthebels (7) auf der Tra-
gerstruktur (9) enthalt.

Steuermechanismus durch Kabel nach den Anspri-
chen 6 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass die
Manschetten (14, 15) vom Gehause (8) Uber eine
mit Befestigungsmitteln ausgestattete, auf dem Ge-
hause (8) gemaR alternativer Positionen, die der ei-



10.

1.

23 EP 2 109 802 B1

nen oder der anderen Ausrichtung der Ebene (P1)
zur Fuhrung der Kabel (11, 12) entsprechen, rever-
sible Platte (31) getragen werden.

Armlehne (1) eines Sitzes (2), die einen Steuerme-
chanismus durch Kabel nach einem der Anspriiche
6 bis 9 integriert.

Armlehne (1) eines Sitzes (2) nach Anspruch 10, da-
durch gekennzeichnet, dass sie den Steuerme-
chanismus durch Kabel inkorporiert, dessen Schalt-
hebel (7) orthogonal zur Extensionsrichtung (P1) der
aus der Armlehne (1) hinausgehenden Kabel (11,
12) ausgerichtet ist, wobei diese Extensionsrichtung
(P1) der Kabel (11) der Extensionsrichtung der Arm-
lehne (1) zwischen dem vorderen und hinteren Be-
reich des Sitzes (2) entspricht, so dass die Armlehne
(1) keine vor der Sitzflache (5) des Sitzes (2) ange-
ordnete Anschlusssaule mit dem Boden und/oder
dem Sitz benétigt.
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