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La présente invention concerne un dispositif de commande rotatit’ a retour haptique destiné a étre monté dans un panneau de
commande (5) d'un véhicule automobile, ledit dispositif de commande rotatif (1) comportant : un organe de commande rotatif (2),
un capteur angulaire (3a, 3b, 3c) représentatif de la position angulaire dudit organe de commande rotatif (2) et dont la sortie est
destinée a étre reliée a une unité de traitement dudit véhicule automobile, un dispositif de génération d'un retour haptique (4)
couplé audit organe de commande rotatif (2) pour appliquer une vibration audit organe de commande rotatif (2), caractérisé en ce
que ledit organe de commande rotatif (2) présente une surface de commande (6) de forme générale plane destinée a affleurer
sensiblement ledit panneau de commande (5) et en ce que ledit dispositif de génération d'un retour haptique (4) est destiné a étre
contrdlé par ladite unité de traitement pour sélectionner une vibration prédéterminée parmi une pluralité de vibrations prédéfinies,
de sorte que ledit dispositif de génération (4) applique la vibration sélectionnée audit organe de commande rotatit (2) en réponse
au signal de sortie dudit capteur angulaire (3a, 3b, 3c).
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Dispositif de commande rotatif a retour haptique

La présente invention est relative a4 un dispositif de commande rotatif
multifonctions 4 retour haptique destiné & &tre monté dans un panneau de commande
d’un véhicule automobile.

Plus précisément, un tel dispositif de commande peut trouver une application pour
les commandes se trouvant au niveau de la console centrale et entre les deux siéges
avant d’un véhicule automobile pour par exemple commander des fonctions de
climatisation, d’un systéme audio, d’un systéme de t€léphonie ou encore d’un systéme
de navigation. Le dispositif de commande permet par exemple la navigation dans un
menu déroulant ou le réglage direct de ces fonctions.

L’invention peut aussi &tre appliquée dans une région du véhicule appelée le dome
ou le plafonnier qui se situe au niveau de I’emplacement habituel du rétroviseur
intérieur, pour par exemple commander des lumiéres intérieures, un verrouillage central,
un toit ouvrant, les feux de détresse ou les lumidres d’ambiance a Uintérieur du
véhicule.

Le dispositif de commande peut également servir pour les commandes de 1éve-
vitres, des commandes de positionnement des rétroviseurs extérieurs motorisés, des
commandes multifonctions sur volant ou encore des commandes de déplacement de

si¢ges motorisés.

Dans le domaine automobile, les commandes de divers organes électriques sont
réalisées classiquement par des commutateurs / interrupteurs.

Toutefois, au vu du nombre croissant d’organes électriques & commander, des
dispositifs de commande, dits « dispositif de commande multifonctions », c'est-a-dire
aptes & commander plusieurs fonctions avec un seul organe de commande, sont de plus
en plus utilisés du fait des avantages ergonomiques qui en résultent. Par exemple, 2
partir d’un seul organe de commande, réalisé sous la forme d’une molette rotative

associé¢ a un écran d’affichage, on peut naviguer dans des menus déroulants pour

COPIE DE CONFIRMATION
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commander les fonctions de climatisation, comme la température ou D’intensité de la
ventilation, du systéme audio comme le volume, ou encore du systéme de navigation.

La plupart des organes de commande multifonctions connus sont réalisés par une
molette de préhension faisant saillie du panneau de commande. La molette est
préhensible par au moins deux doigts de I'utilisateur, disposés en opposition, pour
tourner dans un sens ou dans I’ autre.

Les effets tactiles générés par I’actionnement de la molette, ainsi que le nombre de
positions angulaires que peut prendre ladite molette, sont définis une fois pour toutes, et
réalisés par des solutions conventionnelles mécaniques utilisant par exemple des rappels
élastiques, une came et un doigt de guidage associé.

Pour augmenter le confort ergonomique et moderniser le design, les stylistes
poussent de plus en plus dans le sens de la « dématérialisation » des interfaces, en
rendant les interfaces moins complexes et moins visibles dans le véhicule. Cela permet
d’éclaircir les panneaux de commande des véhicules en les simplifiant et en améliorant
I’esthétique.

Pour cela, I'utilisation d’une technologie de capteur & surface tactile, peut étre
considérée comme un développement intéressant.

En effet, on connait par exemple une technologie utilisant des résistances
sensibles & la pression (également connu sous le nom capteur FSR pour « Force Sensing
Resistor »). De tels capteurs permettent par exemple de réaliser des « tablettes
digitalisantes » (dénomination anglaise "Digitizer pad"). D’autres technologies de
capteurs a surface tactiles comprennent par exemple des capteurs matriciels de contact,
ou des capteurs du type capacitif.

Les dispositifs de commande utilisant cette technologie, comportent un capteur a
surface tactile fixe sur laquelle I'utilisateur glisse un doigt de commande pour se
déplacer dans un menu déroulant associé, par exemple par un mouvement rotatif sur un
capteur & surface tactile en forme d’anneau.

Le dispositif de commande présente alors un aspect simple, uniforme et plan, tout

en permettant la commande d’une multitude de fonction.
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Afin de permettre & I’utilisateur de se rendre compte en aveugle des commandes
qu’il applique au niveau dudit dispositif, ce dernier est équipé d’un ou de plusieurs
vibreurs pour générer un retour haptique au niveau du capteur 4 surface tactile. Ainsi, le
conducteur sent au niveau du bout de son doigt de commande affleurant la surface
tactile une vibration témoignant que sa commande a bien été prise en compte.

Toutefois, le saut de technologie visuel et tactile entre les organes de commande
rotatifs massifs et saillants et les capteurs a surface tactile plans et fixes, peut sembler
brutal aux utilisateurs.

En outre, le confort d’activation des interfaces & capteurs a surface tactile dépend
de plusieﬁrs facteurs, dont la qualité de 1’état de surface du capteur mais aussi de la
pression exercée par le doigt de 1’utilisateur, du sens d’activation, de I’accroche du doigt
de I'utilisateur (fonction de sa moiteur) ou encore pour les capteurs a surface tactile de
type capacitif, de I’impossibilité de porter des gants pour I’activation dudit capteur

tactile.

La présente invention vise & proposer un dispositif de commande rotatif a retour
haptique multifonctions, notamment pour la navigation dans un menu déroulant, qui
présente un confort ergonomique d’utilisation meilleur que ceux de 1’état de la

technique.

A cet effet, I’invention a pour objet un dispositif de commande rotatif a retour
haptique destiné & &tre monté dans un panneau de commande d’un véhicule automobile,
ledit dispositif de commande rotatif comportant :

- un organe de commande rotatif,

- un capteur angulaire représentatif de la position angulaire dudit organe de
commande rotatif et dont la sortie est destinée a étre reliée & une unité de
traitement dudit véhicule automobile,

- un dispositif de génération d’un retour haptique couplé audit organe de

commande rotatif pour appliquer une vibration audit organe de commande

rotatif,
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caractérisé en ce que ledit organe de commande rotatif présente une surface de
commande de forme générale plane destinée a affleurer sensiblement ledit panneau de
commande et en ce que ledit dispositif de génération d’un retour haptique est destiné a
étre contrdlé par ladite unité de traitement pour sélectionner une vibration
prédéterminée parmi une pluralité de vibrations prédéfinies, de sorte que ledit dispositif
de génération applique Ja vibration sélectionnée audit organe de commande rotatif en

réponse au signal de sortie dudit capteur angulaire.

Ainsi, un seul organe de commande rotatif et d’aspect plan, sert pour commander
une pluralité de fonctions, telles que la climatisation, le systéme audio ou encore le
systéme de navigation, avec des effets haptiques fonctions de la position angulaire de
Porgane de commande rotatif. On peut ainsi sélectionner un effet haptique selon la
fonction qui doit &tre commandée.

Une fois montée dans le panneau de commande, la surface de commande affleure
la fagade du véhicule qui présente alors un aspect uniforme et plan, comme le sont les
capteurs a surface tactiles fixes.

En outre, le retour haptique créé d’une part, par I’entrainement en rotation de
’organe de commande et d’autre part, par le dispositif de génération de retour haptique,
permet d’étre ressenti manuellement par 'utilisateur comme un organe de commande
classique traditionnel saillant.

Le dispositif de commande répond ainsi aux nouveaux critéres ergonomiques des
constructeurs de véhicules automobiles, requérants un organe de commande intégré

dans le panneau de commande pouvant générer un retour haptique traditionnel.

Selon une ou plusieurs caractéristiques du dispositif de commande rotatif, prise

seule ou en combinaison :
- ladite surface de commande présente une forme de disque ; la surface de
commande en forme de disque permet une transmission optimisée des

vibrations mécaniques,
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Jadite surface de commande présente des renflements de guidages pour
faciliter I’accroche du doigt de commande de I’utilisateur,

ledit capteur angulaire comporte un capteur a surface tactile et au moins
une entretoise fixée sous ladite surface de commande, pouvant glisser en
rotation sur ledit capteur & surface tactile, ladite entretoise étant prévue
pour pouvoir transmettre un appui de ladite surface de commande audit
capteur de surface tactile ; le capteur angulaire présente alors un faible
encombrement ,

ledit organe de commande rotatif est couplé audit dispositif de génération
d’un retour haptique par un roulement a billes,

ledit dispositif de commande rotatif comporte un dispositif de
commutation destiné a étre disposé dans le panneau de commande en
dessous de ladite surface de commande,

ledit organe de commande rotatif peut prendre une position enfoncée
dans laquelle ladite surface de commande dudit organe de commande
rotatif actionne ledit dispositif de commutation,

ledit dispositif de commutation comporte un capteur a surface tactile et
ledit dispositif de commande rotatif comporte au moins une entretoise
fixée sous ladite surface de commande, ladite entretoise é&tant prévue
pour pouvoir transmettre un appui de ladite surface de commande audit
capteur de surface tactile,

ledit capteur angulaire et ledit dispositif de commutation comportent un
capteur de surface tactile commun ; ladite entretoise permet ainsi a la fois
de réaliser la commutation du dispositif de commutation et ledit capteur
angulaire ; le dispositif de commande obtenu est alors compact, robuste,
de faible coflit et la commutation est synchronisée avec la génération du
retour haptique,

ladite entretoise est élastique et présente une forme arrondie au niveau du

contact avec ledit capteur de surface tactile,
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- ledit dispositif de commande rotatif comporte un organe de commutation
traversant ledit organe de comniande rotatif de fagon coaxiale, ledit
organe de commutation pouvant actionner un dispositif de commutation

disposé dans I’axe de rotation.

D'autres caractéristiques et avantages de l'invention ressortiront de la description
suivante, donnée a titre d'exemple, sans caractére limitatif, en regard des dessins
annexés sur lesquels :

—  la figure 1 est une vue schématique en perspective d’un dispositif de
commande,

—  la figure 2 est une vue en coupe transversale du dispositif de la figure 1
monté dans un panneau de commande,

— la figure 3 représente une vue en coupe analogue 3 la figure 2 d’un
dispositif de commande selon une premiére variante de réalisation et,

— la figure 4 représente une vue en coupe analogue & la figure 2 d’un
dispositif de commande selon une deuxiéme variante de réalisation.

Sur ces figures, les éléments identiques portent les mémes numéros de référence.

L’invention est relative & un dispositif de commande multifonctions électrique et
plus particuliérement & un dispositif de commande rotatif a retour haptique, c'est-a-dire
que la commande est opérée par ’entrainement en rotation d’un doigt d’un utilisateur et
que ce dernier ressent un retour haptique, par exemple une vibration, au niveau du doigt
de commande signalant la prise en compte de sa commande. Par vibration, on entend de
fagon large tout déplacement de va et vient, en particulier des micro-déplacements avec
des amplitudes inférieurs 4 0, 2 mm.

Un tel dispositif est destiné & étre monté dans un panneau de commande d’un
véhicule automobile par exemple pour la commande de siéges motorisés, des
commandes de leve-vitres, des commandes des miroirs extérieurs motorisés, des

commandes au niveau du plafonnier comme les commandes d’éclairage intérieur, les
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commandes d’ouverture d’un toit ouvrant, des commandes de climatisation, des
commandes multifonctions de téléphonie, de navigation ou encore du systéme audio.

Les figures 1 a 4 représentent un dispositif de commande rotatif 1. Le dispositif de
commande 1 comporte un organe de commande rotatif 2, un capteur angulaire 3a, 3b,
3c représentatif de la position angulaire dudit organe de commande rotatif 2 et un
dispositif de génération d’un retour haptique 4.

L’organe de commande rotatif 2 est destiné a étre monté rotatif autour d’un axe de
rotation I-I dans un orifice correspondant ménagé dans un panneau de commande 5.
L’organe de commande 2 est par exemple destiné & naviguer dans un menu déroulant
d’un écran d’affichage dudit véhicule automobile (non représenté).

L’organe de commande rotatif 2 présente sur son extrémité supérieure, une
surface de commande 6, pouvant étre manipulée par un utilisateur, et de forme générale
plane destinée & affleurer sensiblement ledit panneau de commande 5.

A Tétat assemblé dans le panneau de commande 5 (figure 2), ’organe de
commande 2 est au niveau de la surface extérieure du panneau de commande 5, et
présente un: aspect plan et uniforme. Cependant, le dispositif de commande 1 reste
ergonomique car I’utilisateur actionne 1’organe de commande 2 en rotation.

Ainsi, un seul organe de commande 2 rotatif et d’aspect plan, sert pour
commander une pluralité de fonctions, telles que la climatisation, le systéme audio ou
encore le systeme de navigation, avec des effets haptiques fonctions de la position de
P’organe de commande.

Les effets haptiques peuvent en outre étre choisis en fonction de la position
angulaire de I’organe de commande. On peut donc les sélectionner selon la fonction qui
doit étre commandée.

Par exemple, et comme représenté sur les figures, la surface de commande 6
présente une forme de disque. On peut en outre prévoir que la surface de commande 6
présente en surface des renflements de guidages 7a, 7b, par exemple formant une
nervure circulaire centrale 7a et des rainures radiales 7b réguliérement réparties, pour

faciliter ’accroche du doigt de commande de 1’utilisateur 8.
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Selon un premier mode de réalisation représenté sur les figures 2 et 4, le capteur
angulaire 3a, 3b comporte un encodeur rotatif monté sur I’organe de commande rotatif
2.

Selon un deuxiéme mode de réalisation représenté sur la figure 3, le capteur
angulaire 3¢ comporte un capteur a surface tactile 11 et au moins une entretoise 12 fixée
sous la surface de commande 6. L’entretoise 12 est prévue pour pouvoir transmettre un
appui de la surface de commande 6 au capteur de surface tactile 11 et peut glisser en
rotation sur le capteur & surface tactile 11. Par exemple, Ie capteur a surface tactile 11
utilise la technologie utilisant des résistances sensibles & la pression (€galement connu
sous le nom capteur FSR pour « Force Sensing Resistor »). Pour faciliter son glissement
en rotation, on prévoit en outre que I’entretoise 12 est élastique et présente une forme
arrondie au niveau du contact avec le capteur de surface tactile 11. Le capteur angulaire
3¢ présente alors un faible encombrement et un faible cofit.

La sortie du capteur angulaire 3a, 3b, 3c est destinée 2 étre reliée a une unité de
traitement du véhicule automobile (non représentée).

Le dispositif de génération d’un retour haptique 4 comporte par exemple un
actionneur, tel qu’électromagnétique, (ou « voice call » en anglais) ou un actionneur
pi€zoélectrique. Le dispositif de génération d’un retour haptique peut également utiliser
la technologie magnéto rhéologique.

Le dispositif de génération d’un retour haptique 4 est monté fixe dans le panneau
de commande 5 et est mécaniquement couplé a ’organe de commande rotatif 2 par une
liaison rigide pour acheminer les vibrations mécaniques du dispositif de génération d’un
retour haptique 4 vers la surface de commande 6 tout en permettant la rotation de
I’organe de commande rotatif 2.

Par exemple, I’organe de commande rotatif 2 est couplé au dispositif de
génération d’un retour haptique 4 fixe, par I’intermédiaire d’un roulement & billes 9. La
surface de commande 6 s’étend par exemple par un trongon 10 coaxial a I’axe de
rotation I-I. Le trongon 10 est par exemple réalisé sous la forme d’un cylindre dont une
partie inférieure est amincie pour étre logée dans le roulement a billes 9 et traverse le

dispositif de génération d’un retour haptique 4 pour &tre connectée au capteur angulaire

PCT/FR2010/000623
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3. Le trongon 10 permet ainsi le couplage du dispositif de génération d’un retour
haptique 4 avec la surface de commande 6. Une vibration peut ainsi étre appliquée audit
organe de commande 2 en réponse & une rotation de 1’organe de commande 2 effectuée
par un utilisateur, afin de permettre & 1’utilisateur de se rendre compte en aveugle des
commandes qu’il applique au dispositif 1.

La surface de commande 6 en forme de disque surmontant le trongon 10 permet
en outre une transmission optimisée des vibrations mécaniques. En effet, les vibrations
cheminent le long du trongon 10 vers le haut pour ensuite s’étendre radialement le long
de la surface de commande 6.

On a constaté que cette disposition est particulierement avantageuse du fait que
les vibrations mécaniques s’étendent et se développent radialement vers I’extérieur.
Ainsi, on évite les interférences pouvant diminuer I’amplitude des vibrations. On assure
ainsi une propagation cobérente des ondes de surface comparable a4 la propagation des
ondes de surface qui se développent lorsque I’on jette par exemple un caillou dans un
plan d’eau.

En outre, le dispositif de génération d’un retour haptique 4 est destiné a étre
contrdlé par I'unité de traitement pour sélectionner une vibration prédéterminée parmi
une pluralité de vibrations prédéfinies, de sorte que le dispositif de génération d’un
retour haptique 4 applique la vibration sélectionnée a I’organe de commande 2 en
réponse au signal de sortie du capteur angulaire 3. La vibration peut également étre
sélectionnée a 1’organe de commande 2 en fonction de la navigation dans le menu
déroulant.

Ainsi, la rotation de I’organe de commande 2, et/ou le sens de rotation et/ou la
vitesse de rotation, sont détectés par le capteur angulaire 3a, 3b, 3c, qui le transmet par
un signal de sortie représentatif & I'unité de traitement. Cette unité de traitement
comporte par exemple un microcontrdleur pour déterminer a partir des signaux entrant,
la position angulaire, le sens de rotation et/ou la vitesse angulaire de Porgane de
commande 2. En fonction de la position, du sens de rotation et/ou de la vitesse détectés
ainsi que des fonctions de la navigation validées dans le menu déroulant, ’unité de

traitement transmet d’une part une commande 4 un organe ou élément électrique et/ ou
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€lectronique, et d’autre part sélectionne une vibration prédéterminée parmi une pluralité
de vibrations prédéfinies et contréle le dispositif de génération 4 pour qu’il applique la
vibration sélectionnée a I’organe de commande 2.

A partir d’un seul dispositif de commande ergonomique, on peut alors naviguer
dans des menus déroulants pour commander une pluralité de fonctions, telles que la
climatisation, le systéme audio ou encore le systéme de navigation, avec des effets
haptiques et des positions prédéfinies modulables en fonction des menus / fonctions
activées.

On peut par exemple prévoir que la rotation de ’organe de commande 2 dans le
sens horaire va augmenter le volume d’un autoradio d’un véhicule en procurant un effet
haptique vibratoire ponctuel & chaque dépassement de seuils élémentaires présentant
une amplitude de plus en plus importante. En outre, un déplacement dans le sens inverse
procure une diminution du volume avec un effet haptique vibratoire ponctuel a chaque
franchissement de seuils élémentaires présentant une amplitude de plus en plus fajble.
La distinction de diverses vitesses de rotation (par exemple vitesse faible / vitesse forte)
permet par exemple de faire varier ’augmentation ou la diminution du volume d’un
facteur correspondant & I’augmentation ou 4 la diminution du volume avec un nouvel
effet haptique vibratoire constant. Puis, lorsque l'utilisateur navigue dans un autre
menu, par exemple, relatif au réglage de paramétres de climatisation, la rotation de
l’organe de commande génére d’autres commandes avec d’autres effets haptiques
spécifiques. Par exemple, un effet haptique permet de faire varier le couple résistant a la
rotation de 1’organe de commande 2.

Selon une premiére variante de réalisation, le dispositif de commande 1 comporte
un dispositif de commutation destiné & étre disposé dans le panneau de commande 5 en
dessous de la surface de commande 6. Le dispositif de commutation comporte par
exemple un interrupteur relié & P'unité de traitement. L’actionnement du dispositif de
commutation permet par exemple de valider une fonction choisie dans le menu

déroulant, par un appui sur la surface de commande 6 axialement a ’axe I-I.
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Selon un premier exemple non représenté, I’organe de commande 2 peut prendre
lui-méme une position enfoncée dans laquelle la surface de commande 6 de 1’organe de
commande 2 actionne le dispositif de commutation.

Selon un deuxiéme exemple illustré par la figure 3, le dispositif de commutation
14a comporte un capteur & surface tactile 11. Par exemple, le capteur a surface tactile 11
utilise la technologie utilisant des résistances sensibles & la pression (également connu
sous le nom capteur FSR pour « Force Sensing Resistor »). Dans le cas d’une surface de
commande 6 en forme de disque, on prévoit par exemple un capteur de surface tactile
de forme correspondante en anneau disposée en dessous de la surface de commande 6.

En outre, le dispositif 1 comporte au moins une entretoise 12 fixée sous la surface
de commande 6. L’entretoise 12 est prévue pour pouvoir transmettre un appui de la
surface de commande 6 au capteur de surface tactile 11. Pour faciliter son glissement en
rotation, on prévoit en outre que ’entretoise 12 est élastique et présente une forme
arrondie au niveau du contact avec le capteur de surface tactile 11.

Comme on peut le voir sur la figure 3, le capteur angulaire 3¢ et le dispositif de
commutation 14a comportent un capteur de surface tactile 11 commun. L’entretoise 12
permet ainsi  la fois de réaliser la commutation du dispositif de commutation 14a et la
mesure du capteur angulaire 3c.

Ainsi, la rotation de ’organe de commande 2 entraine la rotation de I’entretoise
12 sur la surface du capteur tactile 11. Par exemple, un appui léger peut &tre détecté
pour réaliser une mesure angulaire représentative de la position angulaire de I’organe de
commande rotatif 2 et un appui plus fort est caractéristique d’une validation au méme
niveau d’emplacement du doigt de commande 8 sur I’organe de commande 2.

On obtient ainsi un dispositif de commande 1 compact, robuste et de faible colit et
dont la commutation est synchronisée avec la génération du retour haptique.

Selon une deuxiéme variante de réalisation représentée en figure 4, le dispositif 1
comporte un organe de commutation 13 traversant 1’organe de commande rotatif 2 de
fagon coaxiale, I’organe de commutation 13 pouvant actionner un dispositif de

commutation 14b disposé dans 1’axe de rotation I-1.
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Dans cette variante de réalisation, la surface de commande 6 s’étend par exemple
par un trongon cylindrique 10 coaxial & ’axe de rotation I-I et creux pour permettre le
passage de l'organe de commutation 13. Le trongon 10 est connecté au capteur
angulaire 3b disposé autour de ’organe de commutation 13 pour étre monté sur le
panneau de commande 5.Le dispositif de commande rotatif multifonctions présente
ainsi un aspect intégré dans le panneau de commande, avec un bon confort ergonomique
pour [utilisateur et dont les effets haptiques et les positions angulaires prédéfinies sont

largement modulables en fonction des menus / fonctions activées.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de commande rotatif & retour haptique destiné a étre monté dans un

panneau de commande (5) d’un véhicule automobile, ledit dispositif de commande
rotatif (1) comportant :

- un organe de commande rotatif (2),

- un capteur angulaire (3a, 3b, 3c) représentatif de la position angulaire

dudit organe de commande rotatif (2) et dont la sortie est destinée a €tre

reliée & une unité de traitement dudit véhicule automobile,

- un dispositif de génération d’un retour haptique (4) couplé audit organe

de commande rotatif (2) pour appliquer une vibration audit organe de

commande rotatif (2),

caractérisé en ce que ledit organe de commande rotatif (2) présente une surface

de commande (6) de forme générale plane destinée a affleurer sensiblement ledit
panneau de commande et en ce que ledit dispositif de génération d’un retour haptique
(4) est destiné & &tre controlé par ladite unité de traitement pour sélectionner une
vibration prédéterminée parmi une pluralité de vibrations prédéfinies, de sorte que ledit
dispositif de génération (4) applique la vibration sélectionnée audit organe de
commande rotatif (2) en réponse au signal de sortie dudit capteur angulaire (3a, 3b, 3c).
2. Dispositif de commande rotatif selon la revendication 1, caractérisé en ce que
Jadite surface de commande (6) présente une forme de disque.
3. Dispositif de commande rotatif selon la revendication 1 ou 2, caractérisé en ce
que ladite surface de commande (6) présente des renflements de guidages (7a, 7b).
4. Dispositif de commande rotatif selon 'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que ledit capteur angulaire (3c) comporte un capteur a surface tactile
(11) et au moins une entretoise (12) fixée sous ladite surface de commande (6), pouvant
glisser en rotation sur ledit capteur a surface tactile (11), ladite entretoise (12) étant
prévue pour pouvoir transmettre un appui de ladite surface de commande (6) audit

capteur de surface tactile (11).
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5. Dispositif de commande rotatif selon ’'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que ledit organe de commande rotatif (2) est couplé audit dispositif de
génération d’un retour haptique par un roulement  billes.

6. Dispositif de commande rotatif selon I'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce qu’il comporte un dispositif de commutation (14a, 14b) destiné a étre
disposé dans le panneau de commande (5) en dessous de ladite surface de commande
(6).

7. Dispositif de commande rotatif selon la revendication 6, caractérisé en ce que
ledit organe de commande rotatif (2) peut prendre une position enfoncée dans laquelle
ladite surface de commande (6) dudit organe de commande rotatif (2) actionne ledit
dispositif de commutation.

8. Dispositif de commande rotatif selon la revendication 6, caractérisé en ce que
ledit dispositif de commutation (14a) comporte un capteur 4 surface tactile (11) et au
moins une entretoise (12) fixée sous ladite surface de commande (6), ladite entretoise
(12) étant prévue pour pouvoir transmetire un appui de ladite surface de commande (6)
audit capteur de surface tactile (11).

9. Dispositif de commande rotatif selon la revendication 8, prise ensemble avec la
revendication 3, caractérisé en ce que ledit capteur angulaire (3c) et ledit dispositif de
commutation (14a) comportent un capteur de surface tactile (11) commun.

10.  Dispositif de commande rotatif selon la revendication 9, caractérisé en ce que
ladite entretoise (12) est €lastique et présente une forme arrondie au niveau du contact
avec ledit capteur de surface tactile (11).

11.  Dispositif de commande rotatif selon 1’une des revendications 1 a 5, caractérisé
en ce qu’il comporte un organe de commutation (13) traversant ledit organe de
commande rotatif (2) de fagon coaxiale, ledit organe de commutation (13) pouvant

actionner un dispositif de commutation (14b) disposé dans I’axe de rotation (I-I).
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