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L'invention est relative, d‘une maniére générale, 3 un
systéme‘radioéléctriqué de commande et, plus particuliérement,

a un tel systéme comportant un émetteur et un jouet, commandé par
voie radioélectrique,'sur lequel sont montés un dispositif d'ali-
mentation en courant continu, un récepteur et deux moteurs, dans
lequel systéme un'signal tonstitué'd'impuiSiohs de commande de
valeur " 1" et de valeur "O" est délivré par 1°' émetteur et la
durée des impulsions "in bu "On est augmentee ou diminuée de ma-
niére que la direction de déplacement, par exemple, du jouet puis-
se &tre modifide. ' '

L'un des systémes- radloelectrlques de commande bien con-
nu, destiné a manoceuvrer des modéles: réduits d'avions & moteur
électrique ou des jouets'analogues,eStléonstitué par le systéme B
numérique proportionnel; dansrlequel un certain nombre de servo-
mécanismes sont COmmandésfpgr des signaux dont un cycle est
constitué par une variable comprenant des impulsions de commande
correspondant a chaqﬁe servoémécaniSme eﬁrune impulsion de caden-
cement. Toutefbié, les. systémes de commande fondés sur le systéme
numérique proportlonnel sont généralement trop coliteux pour &tre
incorporés i des vehlcuIes Jouets et a des jouets analogues rela-
tivement,51mp1es, dans lesquels la cqmmande radioélectrique est
utilisée uniquement pour chénée:rleur diréction de déplacemént.

Dans ce genre de jbuétS'é commande radioélectrique,on a
utilisé un systéme radidélectrique,de coﬁhande comportant un ré-
cepteur muni de deux cifc@its résbnnants,rde'fréquences légére-~
ment'différentes, et un émetteur capable de décaler dans un sens
ou dans 1'autre sa fréquence d'émission. Dans ce systéme on uti-
lise deux moteurs pour entrainer séparément les roues de droite
et de gauche, de sorte que la direction de déplacement peut é&tre
modifiée en fonction de la différence des hiveaux de sortie des.
deux- circuits résonnants du récepteur sous 1l'action du décalage

de la fréquence de 1'émetteur. Cependant on est limité dans la

miniaturisation des circuits résonnants, du fait que leur fréquence
de résonance est'généralemeht bésse. Ce systéme s'applique donc
difficilement a des jouets de faibles. dimenSLOns, tels que des
véhicules Jouets de 5 x'10 x5 cm.
Un but de 1'invention est de- fournir un systéme radio~
électrique de commande qui résolve les problemes exposés ci-~
dessus.

Un autre but de,l'invehfion est de fournir un systéme
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radioélectrique de commande utilisant un mécanisme de commande
peu colteux, qui puisse é&tre appliqué 3 des jouets de faibles
dimensions, dans lequel une différence des vitesses de rotation
de deux moteurs est produite en faisant varier la durée d'impul-
sions, constltuant des signaux de commande, présentant une durée.
d'impulsion “1" et une durée d'lmpu151on non,

- Ces résultats sont cobtenus, dans un systéme radloelectrl—
que de commande du genre décrit au préambule, par le fait que )
1'émetteur est construit de telle manidre qu'un signal composé
d'impulsions de commande de valeur 'ﬁv'etdevalgur "0 est émis
et que la durée des impulsions "1" est augmentée ou diminude et
que le récepteur est construit de telle maniére qu'un courant
d'entrainement est appliqdé a8 un moteur pendant la durée d'une
impulsion "1" et & un autre moteur pendant la durée d'une impul~
sion "Ow.

L'invention est expliqué plus en détail ci-aprés a 1l'aide

-de certains de ses modes de réalisation, pris & titre illustra-

tif mais nullement limitatif, en se référant aux dessins annexds.
dans lesquels :

- la figure 1 représente un jouet commandé par un systéme radio-
électrique conforme 3 1'invention,

- la fiqure 2 est un schéma de principe de 1'émetteur d'un sys-
téme radioélectrique de commande conforme & l'invention,

- la figure 3 est un schéma de principe du récepteur correspon-
dant, .

- les figures 4A et 4B sont des schémas destinés a expliquer
1'invention et ,

- les figures 5A et 5B illustrent schématiquement le mode de
construction du rhéostat 3 curseur.

La figure 1 représente schématiquement, en plén,fun véhi-
culé .~jouet. Sur cette figure on a désigné par 1 le jouet, par
2-1 et 2-2 les roues avant, par 3 un essieu sur lequel sont fi-
xées les roues avant 2-1 et 2-2 et qui peut tourner autour d'un
axe vertical 4 de la maniére indiquée par la double fliche a,
par 5-1 et 5-2 les roues arriére, par 6 un essieu qui porte les
roues arridre 5-1 et 5-2 lesquelles portent des pignons dentés
11-1 et 11-2 qui seront decrlts,c1—dessou;, par 7 une source
d'alimentation a tension continue, par 8 un récepteur, par 9-1
et 9-2 des moteurs de caractéristiques de rotation pratiquement
identiques; par 10-1 et 10-2 des pignons-dentés entratnés fixés
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respectivement sur les arbres des moteurs 9-1 et 9-2, par 11-1
et 11-2 des pignons d'entrainement, engrenant respectivement
avec les pignons 10-1 et 10-2 précités pour entrainer les roues
arriére 5-1 et 5-2. ' ' .
En SUpposant QUFun courant d'entrainement d'une inten-
sité prédéterminée soit appliqué au mQteurr9—1 et que le moteur |
9-2 tourne a une vitesse prédéterminée'1oréqu'un'courant d'en-
trainement de méme intensité 1lui est appliqué et que cette vi-

- tesse est dgale 3 celle du moteur 9-1, le véhicule jouet 1 cir-

cule en ligne droite. Dans ces conditions, si le courant d'en-
trainement du moteur 9-1 augmente et’sirle courant d'entratne-
ment du moteur 9-2 diminue, 1le véhicule-jduet 1 tourie dans le
sens contraire des aiguilles d'une montre. Au contraire, si le
courant d'entrainement du moteur 9-1 diminue et si le courant

d'entrainement du moteur 9-2 augmente, le véhicule-jéuet 1 tourne
dans le sens des aiguilles d'une montre.

Conformément 3 l'ihvehtion, ainsi qu'on 1'exposera ci- "
aprés, les courants d'entrainement des moteurs 9-1 et 9-2 sont
commandés par un systéme rédioélectrique de commande; une inten-
sité de courant d'entrainement prédéterminde est appliquée au
moteur 9-1 pendant la durée des impulsions "1" par exemple, d'un
signal constitué d'impulsions de cdmmande, dtune fréquence pré-

déterminée et la méme intensité de courant d'entrainement est

appliquée & l'autre moteur 9-2 pendant la durée des impulsions
"o", la durée des imp@lsions "1" pouvant &tre augmentée ou dimi-
nuée. Dans ce cas, lorsque la'durée des impulsions "1" est aug-
mentée de A T, la durée des impulsions "O" est diminuée de
A T. Au contraire lorsque la durée des impulsions nin. est
diminuée de A T, la durée des impulsions "O" est augmentée de
A T. o ' o '
. De plus, conformément a l'invention, 1'arré&t du véhi-
cule-jouet 1 est produit par l'actionnement d'un dispositif
qul. arréte lé,modulation, de maniére a interrompre 1'application
de courant d'entrainement aux moteurs 9-1 et 9-2 comme on 1'ex-
posera ci-dessous.

La figure 2 est un schéma dé principe d'un émetteur con-
forme & l'invention. Sur cette figure on a désigné par 12 un
multivibrateur astable destiné a engendfer un signal composé
d'impﬁlsions de commande, par 13 un circuit générateur d'onde

porteuse destiné a engendrer une onde porteuse, par 14 un cir-
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cuit de modulation destiné 3 moduler 1'onde porteuse engendrée
dans le circuit 13 & l'aide du signal composé d'impulsions de
commande provenant du multivibrateur astable 12, par 15 un cir-
cuit d'accord, par 16 les bornes d'une source d'énefgie élec-,
trique, par 17 un amplificateur tampon, par 18 un transistor de '

commutation, par 19 une diode, par 20 un rhéostat a curseur, par
21 la prise médiane de celui-ci, par 22 un circuit résonnant du

circuit oscillateur & haute fréquence 13 et par 23 un dispositif

pour arréter la modulation.

La figure 3 est un schéma de principe d'un récepteur con-
forme 3 l'invention. Sur cette figure on a désigné par 25 un cir-
cuit d'accord et mélangeur, par 26 un circuit d'oscillateur local,
par 27 un circuit amplificateur a fréquence intermédiaire, par 28
un circuit détecteur, par 29 un circuit amplificateur.é basse
fréquence, par 30 un circuit de régulation automatique de ten-
sion, par 31 un circuit dﬂentraipément'et de commande de moteurs,

par 32, 33, 34, 35 et 36 des transistors, par 37 et 39 des résis-

tances, et par 38 et 40 des diodes. Les autres références numé-
riques correspondeht a celles de la figure 1. ,

Dans le récepteur de la figure 3, lorsqu'une tension de,
par exemple, 4,8 V est appliquée aux bornes de la source d'ali-
mentation 3 tension continue 7, le point P de la fiqure 3 est
maintenu & 2,4 V du fait que la tension continue est interrompue
lorsque le transistor 32 du circuit amplificateur 3 basse fré-
quence 29 est malntenu a 1'état normal conducteur ou non conduc-
teur. Dans ce cas l'intensité du courant parcourant la résistan-
ce 37, branchée entre la base et l'émetteur du transistor 33 est
inférieure a 1l'intensité de courant nécessaire pour rendre con-
ducteur le transistor 33, et l'intensité du courant parcourant
la résistance 39 branchée entre la base et 1'émetteur du tran-
sistor 34 est inférieure 3 1‘'intensité de courant nécessaire '
pour rendre conducteur le transistor 34. Cecl produit I'arrét‘des
deux moteurs 9-1 et 9-2. Le fonctionnement du systéme radioé1ec-
trique de commande représenté sur les figures 2 et 3 va étre
décrit ci-dessous en se référant aux figures 4A et 4B.

[A] On va décrire tout d'abord le fonctionnement du
systéme conforme & l'invention dans 1'état ol le dispositif
d'arrét 23 de la modulation n'arréte paé‘ladite modulation ,
état représenté sur la figure 2.

(1) Lorsque la prise médiane 21 du rhéostat a curseur 20 du
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multivibfatéur—asﬁable 12'sertrouve éh position zéro (position -
centrale du;rhéQsEat 20), position représentée en trait plein

sur la figufe 2, un signal consfitué d'impulsions de commande
délivré par le multivibfatéufiastableilZ présehte la forme repré-
sQntée,en'trait pléinipar la courbe al de la figure 4 A. Autre-

ment dit, 1'étendue temporelle T s co:respohdant a3 la durée des

impulsions "1", est égale i 1'étendue,tgmporellerT2, correspon-
dant & la durée des impulsions "O". La'fréquence d4 signal a im=-
pulsions de commande prec1te est par exemple de 1 kHz.

(2) D'autre part le c1rcu1t generateur d'onde porteuse 13 produit,

par exemple, une onde de frequence de 27 MHz, représentée par la

-courbe bl de la figure 4A.

(3) Cette onde 3 haute frequence bl est appllquee a la base du

transistor 24 du C1rcu1t de modulatlon 14. L'état conducteur ou

non-conducteur du. tran51stor de commutatlon 18 est commande par
1e 51gna1 a impulsions de commande al. 7

(4) Par conséquent le signal de~sortie du circuit de modulation
14 presente la forme C1 de la flgure 4A et le SLgnal C1l est émis
par l'antenne émettrice ANT. - )

(5) Le signal. C1 émis par l'emetteur est recu par une antenne
receptrice ANT du- recepteur de la flgurel3d:est transforme en

un signal de fréquence 1ntermedialre (courbe d1 de la figure 4A),

de par exemple 500 kHz, dans - le c1r¢u1t d'accord et mélangeur

25.

(6) Par conséqﬂenfrie Signél,érfréquence intermédiaire dl est
amplifié dans le éircuiﬁ amplificateuf intermédiaire 27 et dé-
tecté dans le c1rcu1t détecteur 28 pour fournlr un signal repré-
senté par la courbe 21 de 1a flgure 4A. '

(7 Le signal el est amplifle dans ‘le circuit amplificateur a
basse frequence 29 et est appllque en circuit d'entrainement et
de commande 31 de moteurs. '

(8) Par conséquent, la ten51on au p01nt P du circuit d'entraine-

ment et de commande de moteurs,31 presente la forme représentée
par la courbe £f1 sur la figure 4A. Sur cette courbe £1, le ni-
veau L1 correspond & la tension de 2;479,,lorsqu'une tension de
4,8 V est appliquée aux bornes de la source d'alimentation & ten-
sion continue. Le niveau de tension représenté en haut de la
courbe f1 est celui nécessaire pour rend}e'conducteur le tran-

sistor 34 et 1le niveau de tension représenté en bas de la courbe

f1l est celui nécessaire pour rendre-condudeur le transistor 33.
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(9) Par conséquent, pendant la période de haut niveau de la ten-
sion f1, les transistors 34 et 36 demeurent conducteurs et les
transistors 33 et 35 demeurent non conducteurs. Mais dans la si- _
tuation contraire, les transistors 33,34, 35et 36 demeurent dans 1'état inverse
(10) Le courant d'entrafnement appliqué au moteur 9-1 présente ‘
par conséquent la forme représentée en trait plein par la courbe
gl sur la figureA4§, tandis que le courant d'entrainement'appliqué
érl'autre moteur 9-2 présente la forme représentée en trait plein
par la courbe hl de la figure 4A. '

(11) Dans ce cas, le niveau moyen (Lg sur la courbe gl1) du courant
d'entratnement du moteur 9-1 devient égal au niveau moyen (Lh sur
la courbe hl) du courant d'entrainement du moteur 9-2, comme il
résulte d'une maniére ev1dente des courbes gl et hl. o
(12) Par consequent la vitesse du moteur 9-1 devient égale a celle
du moteur 9-2. Dans ces conditions le vehlcule—Jouet de la figure-
1, par exemple, circule en ligne droite.

(13). A ce moment, si la prise médiane 21 du rhéostat a curseur

20 du multivibrateur astable 12 est déplacé de sa position zéro
vers la gauche (sur la figure 2) jusqu'a la position 21' de la fi-
gure 2, le signal & impulsions de commande délivré par le multi-
vibrateur astable 12 présente la forme représentée en trait mixte

- sur la courbe al de la figure 4A. Autrement dit, est émis un si-

gnal constitué d'impulsions de commande dont la durée des impul-
sions "1"‘T1' est inférieure & la durée des impulsions "O" TE;*
Ainsi une onde modulée correspondant au signal & impulsions de
commande est émis par 1l'émetteur et la tension au point P -du
récepteur de la figure 3 prend la forme représentée en tralt mix-
te sur la courbe €1 de la figure 4A. Par conséquent le courant
d'entfainement'appliqué au moteur 9-1 présente la forme repré-
sentée en trait mixte sur la courbe g1 de la fiqure 4A tandis que
le courant d'entrainement appliqué au moteur 4=2 présente la for-
me représentée en trait mixte sur la courbe hl de la figure 4A.
En d'autres termes la vitesse de rotation du moteur 9-1 devient
supérieure & celle du moteur 9-2, de sorte que le véhicule jouét
de la figure 1, par exemple, tourne dans le sens contraire des
alguilles d'une montre.

(14). Au contraire, lorsque la prise médiane 21 du rhéostat a
curseur 20 est amende 3 la position 21" feprésentée sur la fi-
gure 2, le signal & impulsions de commande présente la forme re- -

présentée en'trait mixte sur la courbe al de la figure 4A et la
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tension au poiﬁt P de la figure 3 prend aussi la forme représen-
tée en trait mixte sur la courbe f1 de la figure 4A. Par consé-
quent le courant d'entratnement appliqué au moteur 9~1 devient
inférieur 3 celui appliqué au moteur 9-2, de-sorte que le véhi-
cule-jouet tourne dans le sens des aiquilles d'une montre. v
(B]. On va décrire maintenant le fonctionnemént du systéme lors-
que le dispositif d'arrét 23 'dre la modulation est mis en fonction-
nement quand un signal & impulsions.de commande représenté par la
courbe a2 de la figure 4B est délivré par le multivibrateur as-
table 12. ' B , ,

(15). Dans ce cas, le transistor de commutation 18 est court-
circuité par les moyens d'arrét 23 de la-modulation, indépen-

damment dé la forme du signal a impuisions'de commande provenant

du multivibrateur astable 12. - , ' .

(16) Par conséquent, le signal de sortie du circuit de modula-
tion 14 . présente la forme d'une onde continue, représentée par
la courbe c2 sur la figure 4B, qui correshond a 1l'onde porteuse
engendrée dans le circuit générateur d'onde porteuse 13 et re-
présentée par la courbe b, de la figure 4B, et émise par

1'antenne émettrice ANT, par 1'intermédiaire du circuit d'accord

15.

(17) Par conséquent lersignai de sortie du circuit d'accord et
de conversion de fréquence 25 du récepteur devient un signal
& fréquence intermédiaire représenté par la courbe d, de la
figure 4B; le signal de sortie du circuit amplificateur a basse
fréquence 29 prend la forme reprééentée par la courbe £2 de la
figure 4B. Autrement dit, le potentiel du point P est maintenu
& un niveau prédéterminé. Ce niveau est de 2,4 V lorsque la ten-
sion aux bornes de la batterie 7 est de 4,8 V, ainsi qu'on 1'a
exposé ci-dessus. ' o
(18) Les transistors 33, 34, 35 et 36 du circuit d'entrainement
et de commande de moteurs 31 demeurent donc non conducteurs,
comme on l'a mentionné,@i—desSus-"Par conséquent les deux moteurs
9-1 et 9-2 ne sont pas entrainés. Autfement dik'le véhicule-
jouet, par'exemple, de lé,figure 1 s'arréte.

De cette manidre un seul signal constitué d'impulsions
de commande peut produire une différence entre les vitesses de
rotation des deux moteurs 9-1 et 9-2 et, en méme temps, peut

commander le démarrage et 1'arrét des deux moteurs. La fonction

Ry

des moyens d'ar:ét.dé,la modulation n'est pas limitée a 1l'anni-
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hilation du signal & impulsions de commande issu du multivibra-
teur astable; elle assure aussi ltarrét de 1l'alimentation de
1t'émetteur, par exemple, et l'arrét du fonctionnement du circuit
générateur-d'onde porteuse. '

Sur la figure 2, la diode 19 est branchée entre le collec-
teur 1 du transistor de commutation 18 et la borne m, située du
cSté du pdle positif de la source d'alimentation, du circuit
résannant du circuit oscillateur & haute fréquence 13. Le potenF
tiel de la borne m est par conséquent maintenu & un faible ni-
veau lorsque le transistor de commutation 18 est non conducteur.
Au contraire, lorsqué le transistor de commutatioﬁ 18 est con-
ducteur, la diode 19 est conductrice et améne le potentiel de 1la
borne m a un niveau de pofentiel élevé. Par cdnséqﬁent, la ten-
sion de sortie du circuit résonnant 22 est maintenue & une va-
leur élevée lorsque le transistor de commutation 18 est conduc—-
teur..Ceci provoque l'augmentation du niveau de sortie du signal
3 impulsions de commande émis par l'antenne ANT & travers le cir-
cuit d'accord 15. De cette maniére 1le nivéau de sortie de 1'émet-
teur peut facilement &tre augmenté pendant la péricde ol Ié
transistor 18 est conducteur, grice a la diode 19.

Les figures 5A et 5B illustrent schématiquement le mode
de construction du rhéostat & curseur 20 et de la prise médiane
21 de celui-ci, dans 1'émetteur représenté sur la figure 2. On
a désigné par 41 une monture sur laquelle est fixé le rhéostat
a curseur 20, par 42 un arbre, 1ié & un bouton prévu a 1'exté-
rieur du boitier (non représenté ici) de 1l'émetteur, qui peut
tourner dans les deux sens représentés par des fléches g et ¢
sur la figure 5A et sur lequel est fixée la prise médiane 21,
par 43 un support pivotant, de méme axe que la monture 41, de la
prise médiane 21, qui peut tourner dans les deux sens indiqués
par des fléches s et t sur la figure 5A, par 44 des é&lé-
ments élastiques ou des ressorts montés respectivement entre des
points d'ancrage 43-1 et 43-2,pré§us sur le support 43 de la
prise médiane, et la prise médiane 21. Le support 43 de la prise
médiane est mis en rotation & l'aide d'un bras coulissant prévu
a l'extérieur du boitier (non représenté ici) de l'émetteur, '
dans les deux sens indigués par les fléches s et t. '

On va supposer que le support 43 de la prise médiane se
trouve, par rapport a la monture 21, dans la position représen-
tée sur la figure SA. La prise médiane 21 est alors disposée au
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point CK y correspondant au zéro de 1'échelle du rhéostat. Dans
ces conditions,lo:squ'oh fait tourner 1'arbre 42 dans le sens de
la fléche g, par exemple, & l'aide du bouton (non représenté ici)
de cbmmand;.manuelle,,la:prise médiane 21 tourne dans le sens de
la fléche u en glissant sur le bhédstatrzo, a l'encontre de 1'é-
last1c1te d'un des. ressorts 44. Lorsqu on reliche le bouton, la
prise medlane 21 est ramenée a sa positlon initiale, représentée
sur la figure SA,par l'elast1c1te dudlt ressort 44. De cette
maniére la position de la prise médiane 21 sur le rhéostat 20
peut &tre facilement modlflee, de. ‘sorte que les vitesses de rota-
tion des moteurs 9—1 et 9-2 peuvent &tre commandees, en sens con=
traire 1'une de l'autre, en tournant le bouton.

Habltuellement la V1tesse de rotatlon du moteur 9-1
est égale & celle du moteur 9-2 lorsque la prlse médiane 21 se
trouve au p01nt 7.8 correspondant au zéro de 1° echelle. Toute-
fois,du fait de la dlfflculte de trouver deux moteurs présentant

exactement les mémes caracterlsthues, les moteurs 9-1 et 9-2 ont

souvent des vitesses de rotatlon,differentes, méme lorsque la

prise médiane 21 se trouve au point C* de'ia figure 5A. Pour sur-

monter cette difficulté,l'invention prévoit un réglage du zéro de
1'échelle, de manidre que'les vitesses de rotation des deux mo-
teurs 9-1 et 9-2 soient égales. Pour cela le support 43 de 1la
prise médiane est'déplacé'dans le sens de la fléche t de la fi=-
gure 5A par rapport a la monture 41. Ce déplacement du support
43 est arrété'et le support est immobilisé 'dans la position B
représentée sur la figure SB,pcur laquelle les vitesses de rota-

‘tion des deux moteurs sont égales. De cette fagon la position de

la prise médiane pourllaquelle les v1tesses de rotation des mo-
teurs 9-1 et 9- 2 sont égales peut- facilement &tre déterminée.
En outre, grace & ce reglage de p051t10n du zéro, al'aide du support
43 de la prise medlane, on peut commander un véhicule jouet de
maniére qu'il se déplace suivant un cercle de rayon choisi.
Comme il va de soi et comme il résulfe dtailleurs déja
de ce qui précéde, l'idventioh'nérse limite nullement a ceux de

~ses modes d'application et de réalisatibh'qui'ont été plus spé-

cialement env1sages- elle en embrasse, au contralre, toutes les
variantes. ' '
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REVENDICATIONS
1. Systéme radioélectrique de commande d'un jouet, sur

lequel est monté une source d'alimentation 3 tension continue, un
récepteur et deux moteurs, a 1'aide d'un émetteur de commande,
lequel systéme est caractérisé en ce que l'émetteur est construit
de telle maniére qu'un signal composé d'impulsions de commande de
valeur "1" et de valeur "O" est émis,encequela durée des impul-
sions "1" est augmentée ou diminuée, et en ce que le récepteur est cons-
truit de telle maniére qu'un courant d'entrainement est appliqué
a un moteur pendant la duréde d'une impulsion "1" et & 1! autre
moteur pendant la durée d'une impulsion "Ov.

2. Systéme radioélectridue'de commande selon la revendi-

cation 1, dans lequel l'émetteur comporte des moyens d'arrét de

modulation'et le récepteur comporte un circuit d'entrainement et
de commande de moteurs pour commander les courants d'entrainement
des moteurs en fonctioh du signal de sortie du récepteur, lequel
systéme est caractérisé en ce que le circuit d'entrainement et de
commande des moteurs est construit de maniére & couper le courant
d*alimentation de chacun des deux moteurs lorsque la modulation
est arrétée par les moyens précités.

3. Systéme radioélectrique de commande selon la revendica-
tion 2, dans lequel 1l'émetteur ¢o&porte un multivibrateur astable
pour engendrer un signal constitué par des impulsions de commande,
un circuit oscillateur a haute fréquence pour engendrer une onde
porteuse et un circuit de modulation pour moduler cette onde por-
teuse en fonction du signal délivré par le multivibrateur astable,
lequel systéme est caractérisé en ce que le multivibrateur astable
comporte un rhéostat & curseur capable de modifier la duréde des

‘impulsions du signal.

4. Systéme radioélectrique de commande selon la revendica-
tion 3, dans lequel le circuit d'entrainement et de commande des
moteyrs comporte des transistors, montés en série avec chacun des
deux moteurs et un circuit de commande pour commander le potentiel
de base des transistors, lequel systéme est caractérisé en ce que
le circuit de commande est construit de telle ‘mani&re qu'il rende
non conducteur chacun des transistors montés en série avec les
moteurs, lorsque la modulation est arrétée.

5. Systéme radioélectrique de commande selon la revendica-
tion 3, dans lequel 1'émetteur comporte un transistor de commu-

tation, dont le courant de base est commandé par le signal a im-
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pulsions de commahde'fourni par le multivibrateur'astable et dont
la sortie est reliée au circuit de modﬁlation, lequel systéme est
caractérisé en ce que les moyens d'arrdt de la modulation sont
construits de maniére a annihiler la commande du transistor de
commutatlon, qui rend celui-ci conducteur ou non conducteur.
6. Systéme radloelectrlque de commande selon la revendication
5, caractérisé en ce que. 1'émetteur comporte une diode branchée
entre 1l'extrémité de sortie du transistor de commutation et 1la
borne, située du c6té de 1la source d'alimentation, du circuit
oscillateur 3 haute fréquence, de sorte qu'une tension d'alimen-
tation élevée est appliquée au éircuit oscillateur a haute fré-
quence pendant que le transistor de commutation est conducteur.
7. - Systéme radloelectrlque de commande selon la revendica-

tion 3, caractérisé en ce que le recepteur comporte un circuit

de régulation automatique de tenSLOn, de maniére que la tension
d'alimentation contlnue du recepteur soit malntenue a un niveau
prédéterminé. ,

8. Systéme radioélectrique de commande selon la revendica-
tion 3, caractérisé en ce que 1'émetteur est construit de telle
maniére que la prise médiane du rhéostat A curseur soit mainte-
nue par des ressorts a peu pres au mllleu (zéro) de 1'échelle du
rhéostat et que la p051t10n de cette échelle peut &tre décalée
indépendamment de la position déterminée par les ressorts.
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