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"PERFECCIONAMIZNTOS EN DISPOSITIVOS LIMPIADORES PARA
. VENICULOS™ .

@%40‘7m’f6-' AVoW. EQUIPMENT LIMITED (formerly 4-Minute Car Wash
Co.Ltd), entidaed escocesa, residente en 21 Young Street,

Edinburgh 2, Escocia.

Esta invencidn se relaciona coﬁ aparatos pa-
ra la limpieza de vehiculos, del tipo en el que se em-
plea un miembro limpiador giratorio para realizar una
accién frotadora sobre una superficie del vehiculo al

5. efectuarse una operacidén de lavado o pulimentacidén, Con
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es deseable controlar la presidn ejercida sobre el

vehiculo por el miembro limpiador para asegurar, por
una parte, que no se ocasione dafio alguno debido a
una excesiva presién y, por otra parte, que el miem-
bro mantengs el contacto con el vehiculo durante el
paso de éste por el miembro giratorio (6 durante el
paso del miembro giratorio por el vehiculo).

Esta invencién se relaciona con un método
perfeccionado de control de la posicidn de un miembro
limpiador giratorio respecto a la superficie del veh{-
culo con la que aquel forma contacto y se caracteriza %
porque el control de posicidn se efectda con dependen- °
cia de la velocidad de rotacidén del miembro limpiadorx
y/o del par de fuerzas 8 energfa requerides para po-
ner en rotacidn al miembro limpiador.

Al aumenter la presién de contacto entre
el miembro limpiador giratorio y el vehiculo, dismi-
nuye la velocidad de rotacién de aquel o, si el motor
es suficientemente potente para mantener una constan-
te velocidad de rotacidn, el par de fuerzas aplicado
a dicho miembro y a la entrada de energia en el motor
aumentan también., Se ha descubierto shora que la dis-
minucidén de velocidad o el aumento en el par de fuer-
zas o en la entrada de energias pueden emplearse como
sensible pardmetro de control para producir el movi-
miento del eje de rotacidén del miembro limpiador res-
pecto al vehiculo, dando a la presién de contacto un
caracber éptimo y conseguir asf una presidén sustencial

mente uniforme sobre superficies del vehiculo de con-
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torno variable.
El método de la invencidén puede aplicarse, por ejem-
plo, a miembros de lavado y pulimentacién que pueden sustentar
se sobre brazos articulables o sobre carros que se deslizan
sobre vias verticales o inclinadas.
Los siguientes ejemplos ilustrardn la posible gama
de aplicaciones del método de la invencién.

Control mediante deteccidn de la velocidad de rotacidn,

Se fija un generador tacomero dl drbol de transmi-
sién del miembro giratorio y se acopla a un sistema eléctrico
que controle el movimiento de dicho 4rbol en direceciones nor-
males & sueje de rotacidn, La selida del generador tacomero
disminuird desde un valor méxime, gue representa la velocidad
de rotacidn del miembro en condicidn no cargada, al aumentar
la presidn de contacto entre el miembro y el vehiculo. Siem-
preggue la salida del generador descienda a un porcentaje pre
determinado del mdximo (por ejemplo, entre el 80 y el 99% del ~
méximo), se accionard el sistema de control eldctrico para re-’
tirar el 4rbol del vehiculo hasta que la salides ascienda de
nuevo por encima del porcentaje predeterminado.

Un método variante de realizacidén del conbrol de po
sicién mediante deteccidn de la velocidad de rotacidén implica
el uso de un interruptor centrifugo convencional, Tal forma
de interruptor trabaja sobre el principio de pesas volantes,
causando el movimiento radialmente hacia fuera de una pesa
giratorie el accionamiento de uno ¢ mas microinterruptores.
Tal interruptor centrifugo puede ajustarse para abrir o cerrar
un contacto de interruptor cuendo la velocidad de rotacién de -
W érbol sobre el que gira el miembro limpiador asiende por encima

de wa velocidad critica preleteminade ¢ desciend par debajo de ells.
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Asf, si la velocidad critice
en el 90% de la velocidad de rotacidn del drbol en
condicién no cargada, cuando la presién de contacto
entre el miembro limpiador y el vehiculo alcanza un
valor suficiente para disminuir la velocidad del miem-
bro limpiador al 90%'de su valor original de rotacidn,
se cierra el interruptor centrifugo y se acciona el
mecanismo de control de posicién (que puede ser de
cualquier tipo conveniente, por ejemplo motores eléc-
tricos de arietes hidrdulicos o neumdticos o contrape-
sos) para retirar el miembro limpiador hasta que la ve-:
locidad excede de nuevo al velor critico, momento en |
que se reactiva el interruptor centrifugo.

Control mediante deteceidn.del par de fuerzas de trans— -

Se coloca un medidor de par de fuerzas eléc-
trico (por ejemplo, una célula de carga electromagné-
tica) entre el 4rbol de transmisidn y el motor accio-
nador y se acopla a un circuito de control para reti-
rar el drbel del vehiculo siempre que el par de fuer-
zas sea superior & un valor preestablecido que represen

te la deseada presidn de contacto.

Control mediante deteccién de la entrada de energfa en

el motor accionador.

Cuando se emplea un motor eldéetrico para ac—
cionar al miembro limpiador giratorio, puede incorpo-
rarse un dispositive de disparo por sobrecarga de co~
rriente en un conductor de suministro de corriente al

motor, para retirar el drbol de transmisién respecto

al vehiculo siempre que la corriente presente en el
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determinada (por ejemplo entre el 2 y el 10%), la co=~
rriente empleada para la rotacién del miembro en con-
dicidén no cargada. ‘

En el adjunbto dibujo se ilustra esquematica-
mente una forms particular de aparato limpiador de
acuerdo con la invencidn. La unidad cepilladora mostra-
da en el dibujo emplea un cepillo horizontalmente gira-
torio 1 montado entre los carros 2 y 3, que pueden des-
plazarse hacia arriba o abajo respecto a una pasarela
4 para el vehiculo, En la versidn ilustrada, cada ca-
rro es,accionado por una cadena 6 sobre una via verdi-
cal, estando contrapesados los carros y el cepillo sos~-
tenido entre ellos mediante pesas 5, de manera que al
soltarse, el drbol 7 del cepillo 1 ascienda bajo la in-
fluencia de la gravedad. Se supondrd que el cepillo 1
se encuentra en su posicién mds baja frente a un vehicu~
lo que se aproxima y que se impide la elevacién del 4r-
bol 7 del cepillo mediante un frenmo electromagnético 8
que actie sobre una de las ruedas dentadas de la cade-
na., El 4rbol 7 del cepillo 1 es puesto en rotacién por
un motor de corriente alterna trifdsica 9 y un disposi-
tivo 10 de disparo por sobrecarga rédpida (por ejemplo,
un dispositivo conocido por el nombre comercial FASTRIP
¥y fendido por The 30/98 Company Limited, de Horley,
Surrey) va acoplado a un conductor monofdsico del motor
por medio de un transformador de corriente 11, El dis~
positivo de disparo 10 incluye un relé 12 provisto de
contactos de interruptor en serie con el suministro de

energia al freno 8, Antes de que el vehiculo entre en
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contacto con el cepillo, la corriente bnviada al motor
9 se encuentra a su valor normal, pero al establecerse
el contacto entre cepillo y el vehiculo, aumenta la calr
ga pobre el motor 9, que causa una mayor demanda de CO~
rriente del suministro. Cuando la presién de contacto
entre el cepillo y el vehiculo alcanza el deseado va~-
lor limitador, la sobrecarga de corriente se encuentra
al nivel requerido para accionar el relé 12 en el dis-
positivo de disparo 10 y es soltedo el freno 8, permi-
tiendo que el cepillo 1 ascienda y reduzca la presidn
de contacto. Tan pronto como desciende de nuevo la pre-
sidn de contacto por debajo del valor limitador, el
relé 12 del dispositivo de disparo es desactivado ¥y
vuelve a aplicarse el freno 8, permaneciendo el cepi-
llo a la nueva altura haste que la presidén de contacto
asciende de nuevo por encima del valor limitador.

Por lo que gueda dicho, se comprenderd que el
cepillo asciende al aproxiharse el vehiculo, de manera
que las superficies dirigidas hacia adelante y/o hacia
arriba son tocadas plenamente con una presidn que ne
excede de un predeterminado valor miximo de segurided.
Mediante un adecuado disefio del sistema de control (por
ejemplo, aplicando al cepillo un firme movimiento des-
cendente cuando la presidn de contacto es inferior al
vaelor limitador y un rdpido movimiento ascendente (por
ejemplo mediante arietes presionadores o un motor eléc-
trico) cuando se alcanze dicho valor limitador), es f£4-
cilmente posible, con un sistema como el anteriormente
descrito, mantener una presién de contacto sustancial

entre el cepillo y el vehiculo durante toda la'opera—
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cién de limpieza,

Una particular ventaja del sistema espec{fi-
co anteriormente deserito consiste en que el disposi-
tivo de disparo por sobrecarga puede encontrarse en
una posicién alejade del cepillo y su motor, de mane-
ra que puede protegerse adecuadamente contra la entra-
de de agua y/o contra dafios mecédnicos.

El dispositive de disparo 10 podria ser sus-
tituido por un medidor de pares de fuerze, un genera-
dor tacometro o un interruptor centrifugo montado en
el drbol 7 y/o el motor 9, para conseguir resultados
andlogog. De igual modo, en lugar de un conirol de po-
gsicién del cepillo con el uso de contrapesos y un fre-

no electromagnético, podria emplearse cualquier medio

‘energético convencional para el control del cepillo.

Se emplean mucho las células fotoeléetri-
cas para controlar las posiciones de miembros limpia-
dores en conocidas instalaciones de limpieza de vehi-
culos y el sistema de control de la presente invencidn
puede sustituir a tales célules con la consiguiente
simplificacién en la construccidén de los diversos apa~-
ratos limpiadores y con las correspondientes ventajas
en la sensibilidad de control que pueden obtenerse.

Aunque la invencién ha sido especificamen~
te descrita con relacidén a un miembro limpiador que
gira alrededor de un eje horizontal (es decir, un
miembro limpiador para las superficies superiords de
un vehfculo), se comprenderd que el principio de con-

trol de la posicién del miembro respecto al vehiculo

puede aplicarse igualmente a miembros limpiadores que
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giren alrededor de un eje vertical (o casi vertical),
es decir a un miembro limpiador pare las superficies

laterales de un vehiculo.

NOoTA

Descrita suficientemente la J;;ﬁraleza del
invento, asf{ como la manera de realizarlo en la prdc-
tica, debe hacerse constar que las disposiciones ante-
riormente indicadas son susceptibles de modificaciones
de detalle siempre que no alteren sustencialmente el
invento, También ha de sefialarse que la presente in-
vencién corresponde a una solicitud de Patente presen-
tada en Gran Bretafia, con fecha y ndmero siguientes:
20 de enero de 1,967, ndmero 3204/6 7, acogiéndose por
lo tanto a los beneficios que establecen los Convenios
Internacionales en vigor, siendo lo que constituye la
esencia del referido invento y por lo que se solicita
Patente de Invencidn por 20 afios en Espafia sobre; Per-
feccionamientos en dispositiveos limpiadores para vehi-
culos, caracterizdndose por lo siguientes

l.~ Perfeccionamientos en dispositivos lim
piadores para vehiculos, del tipo que comprenden un
miembro limpiador giratorio, un soporte para este
miembro y medios para controlar la presidén de contac-
to entre el miembro limpiador y una superficie de un
vehiculo & limpiar, caracterizados porque el control
de posicidén del miembro limpiador se efectda median-
te una magnitud relacionads con la robtacidn del mieme—
bro limpiador.

2.~ Perfeccionamientos segin la reivindica-

cién 1, caracterizados porque el control de posicién



se efectia por medio de un dispositivo de disparo

por sobrecarga de corriente, incorporedo en un con-
ductor de suministro de corriente de un motor eléetri-
co que pone en rotacién al miembro limpiador.

54 3.~ Perfeccionamientos segin la reivindica-
cidén 1, caracterizades porque el control en posicidn
se efectda por medio de un interruptor centrifugo ac-
cionado con dicho miembro limpiador.

4,- Perfeccionamientos segin la reivindica-

10. cién 1, caracterizados porque el control de posicién
se efectda por medio de un generador tacometro accio-
nado con dicho miembro limpiador,

5.~ Perfeccionamientos seguin .la reivindica~
cidn 1, caracterizados porque el control de posicién

15. se efectda por medio de un calibrador de pares de fuer-
zg& situado en la transmisidén entre el miembro limpia-
dor y el motor que lo acciona.

6,~ Ferfeccionamicnios en dispositives lim=
piadores para veliculos, tal y como queda sustancial-

20. mente deserito en la presente Memoria,
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