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PATENTE
DE
INVENCION

g favor de GEBR., HOFMANN K,@,, MASCHINENPABRIK., entidad
alemana, domiciliada en 61 Dermstadt (Alemania), Pallase
‘wiesonstrasse 72, por"PROCEDIMIENTO ¥ DISPOSITIVO PALS LD
MARCAJE O ELIMINACION DEL DESEQUILIBRIO EN UNR CUERPO A

EQUILIBRAR". |

MEMORIA DESCRIPTIVA

El invento se refiere a un procediniento para
el marcaje 0 para la eliminacidén del desequilibrio en un
cuerpo a equillbrar, en el cusl dicho cuerpo es fijado cn
un elemento de sujecidén de un dispositivo medidor y es heche
De girar o una velocided elevada con objeto de detberainar st
desequilibrio, y en el cual el proplo cuerpo es trangporis
do conservando una posicidén anzular determinads, una ves
téﬁminado el proceso de medicidén a una placa giratoris de
un dispositivo de marcaje o Qe qompansaeién, con la cual

10, es colocado en la sitnascidn angulsr del deseguilibrioc, tran.
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mitida entretanto por el d10p031t1v0 de medicién, asi como

un dispositivo paras la reallzaclun del procediniento.

Se conocen dispositivos de medicidn de deseguilie-
brios, en los cuales el cuerpo a equilibrar es hecho girar,
tras haber terminado el proceso de medicién, hasta une posi

cidn angnlar que fecilite el marcaje o la compensacidn del
desequilibrio.

Puesto gue la rqtacién del cuerpo a equilibrar
y el marcaﬁe 0 la compensacidn de su desequilibrio requieren
bagtante tiempo, en el equilibrado en secrie de cuerpos como
por egamplo en el equllibvado de neundticos de coche, roto~
res de motores eléOur:cos, clﬂucnaleo, o szmilave R asi COno
otros rotores, tambidn se emplean instalaciones en 1as gue
ol marcaje o la compensacibn del desequilibric se ejecuta
en la placa giratoria de un dispositivo de marcaje o Ge
oompensaciéﬁ dispugsto a tna clerto digtancia del Qisposi-
tivo de medicidn. Aguil se procede de modo que tanto el ele-
mento de sujecidn del Gispositivo de medlcidn, como también
la placa giratoria del dispositivo de marcar o compensalr,
son giredos hasta une ‘Genominada “"posicidn~cero", y councre-
temente, en primer lugexr tras haber finalizado la mexchs,
en inercia, pero antes de que el cuerpo a equilibrar sea
sacado, y finalmente, después de que se hays sacado el
enorpo & equilibrar precedente en la serie, pero anbes de
que ol muevo cuerpo a equilibrar sea sujetado e la placa
¢ mesa giratvoria.

El mecanismo de bransporte, dispuesto entre el

dispositive de medicidn y el de marcar o de compensar, egté
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construido en esias instalaciones de forma que lé posicidn
angular del cuorpo a equilibrar no pueds ser modificada
durante el transporite. Como sea que la placa giratoria del
dispositivo de marcar o de compensar se encuentrs en la
misme posicidn angular gue ol dispositivo sujetador del
dispositivo de medicibn o sea, en la posicidn cerc previa-
mente fijada y que la situacidén angular del ciusrpo a eqii-
librar no es modificada durante ol trensporte, osta ingtbo-
lacidn trabaﬁa exactemente tal como 8i el clerpo a equili-
brar hubicse sido marcado o equilibrade directamente cn ol
dispositivo de medicidn. Sin embargo, puesbo que durente
el transpoxrte o bicn durante el proceso de marcaje o do com
pensacién ya puede ser medido un nuevo cuerpo a equilibrar
en el dispositivo de medicidn, se obliene una capacidad
horaria de la instalacidn esenci#bnente mis elevada, que
en los dispositivos, en los cuales el cuerpo ef equilibrado
o marcado directamenie en el dispositivo de medicldn.

Ta migiln primordial del presente invento ¢S la
de elevar aln considerablemenie la capacidad de produccibn
de. las ingtalaciones de lag cuales se trata. £l invento
tamblén estd ideado para gque pueds shorrarse el tiempo que
se_necesita para le rotacidn del elemento de sujecidn hasta
la posicidn cero.

El procedimionto segin la prescate invencidn cone
siste on que el cukerpo & equilibrar es sacado en aquella
posicidn angular del dispositivo de medicidin en la cual
el elemento sujetodor se detiene casnalmonte durvante la

marcha en inercia del movimiento de rotacidn, y que exeluy:




do el dngulo de medicidn, esta posicibén angulsr es transmi-
$ida al dispositivo de marcaje o de compensacidn.
De generdo con una forma de ejecucldén preferida -
del procedimiento seglin la invsncién, la mesa giratoris
5. del dispositivo marcador o compensador es desacoplada de
su dispositivo de accionamiento en rotacién asociado. Este
dispositivo de accionamiento es colocado, enionces, en
coincidencia de fase con el Arbol del dispositivo medidor,
vor medio de un eje eléctrico. Inmediatomente es acoplado
10. v hecho girar. En ello, el giro de le mess o placa girabo-
ria del dispositive marcador o compensedor tlene lugar,
convenientemente, al término de la rotacidn del dlspogitivo
sujetador del dispositivo de medida.
Segtin una forma de ejecucidn modificada del pro-
15, cedimiento, la placs giratoria del dispositivo de marcaje
o de compensazcidn permanece en aghella posicibén angular,
en laccual £ud sacado ¢l cuerpo equilibrado precsdentemens
te, o blen en otra situaeidén angular favorable. Entonces so -
realiza una suma o una resta de esta posicidn angular de
20, merchg en inercis del elemento asi como del éngulo de dese~
guilibrio medido. La placa girstoris con el dispositivo de
sujecibn apretado es girada, entonces, de un 4nghlo correspo
diente a esta suma o diferencla.
m dispositivo para la realizacidén del procedi-
25, miento congiste'en que el elemento de sujecidn del dispo~
aitivo de medicidn estd unido giratoriamente con vn primer
gistema de campo giraﬁo:id, estando previsto un acoplamien~

to; mediante el cual puede ser acoplada la placa glratoria
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del dispositivo'de mercaje o de compensacidén con nn segundo
sistoma de campo glratorio; también en que estd previsto un’
dispositivo de mendo que 21 final de la mercha en inercia
del elcmento de sujecidn del dispositivo de medicidn comti-
nica uno con otro, los dos sistemas de campo giratorio, y
embraga el acoplamiento.

En el plano adjunto se presenta esquemdticamento
una forma de ejecucién favorable de un dispositivo do acuey
do al invento.

Un @ispositivo de medicidn de desequilibrios 1,
de construceidn conoeida, posee un dispositivo de sujecibn
é al cual 8¢ le puede;sujetar un cuerpo a equlilibrax 3, gue
es accionedo a olevada velocidad, por un motor incorporado
en el dispositivo de medicién 1. Las oscilaciones de los
cojinetes del &rbol del elemento de sujecién 2 son detecty
das mediante un transdéuctor electromecinico y evaluadas, en
forma conoeids, a través de una electrdénica de medicidn 4,
en la cual se inbtegran valoxes de tensidn caractefisticos
pars la magnitud dol desequilibrio y el dngulo de desequi~
librde del cuerpo 3.

Al dispositivo de medicibn 1 estd agregado un
dispositive de marcaje o de compensacibén 5, dispuesto a
une dletancia adecuada y que posee una placa giratoria O,

El cuerpo a eguilibrar 3 puede ser trasgladado
medizsnte un dispesitivo de transports,7 indicado esquemd-
ticamente, del elemento de sujecidn 2 a la placa girvetoria
6, de modo que no cambie su posigién angular,

Con el dispositivo de medicidn de desequilibrios
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1, estdn acoplados rigidamente contra rotacién un sistens
de campo giratorio 8 y un dispositivo de medicidn de velo-
cidades 9., Ademds estd previsto un sistema de campo girato-
rio 10, el cual puede sexr acoplado con el Arbol del pleto
giratorio 6 del dispositivo de marcaje y de compensacibn

5 mediante un acoplamiento 11,

Un aparato de circuite 12, suministra los siste-
nas de campo ghratorio 8 y 10, el dispositivo de medicidn
del desequilibrio 1 y e la electrdénics de medicidn 4, las
tensiones requeridas. Para la medicidn los conmutadores

13, 14 y 15 y 16 son colocados en sus pogiclones superioves,

'y pare sincromizar la posicidn angular entre la sujecidn’

2 y el plato giratorio 6 en sug posiciones lnferiores, pox
medio de una instalacién de commutacién 17. Tembién estd
previsto une instalgeidn para controlar el estado de mediw-
cibn 18, un aparato conectador del aéoplamienxo y de control
19, una instalacidn de control sinevonizada 20 y una dispo-
sicidén de reléds. -

E1 modo do funcionamionto del dispositivo presen
tado es el siguiento:

El cuerpb o eyullibrar 3 es sujebtodo sl elemento
de sujecidén del dispositivo medidor de desequilibrio L. Pa-
ra la determinscidn del desequililbrio, la sujecidn 2 con
el cuerpo de equilibrer s¢ acciona g elevada velocidad.

Tras haber comprobado el desequilibrio ¢ into=

grado las tensiones asociadas en la electrdnica de medi-

cibén 4, se cierra el contacto en la instalacidn de control

del estado de medicidn 18; simuiténeamente queds frenado
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el érbol del elemento de sujecidn 2, Si el proceso de fro-
nado se ha adelantado, de modo que, segin corresponda a la
veloeidad rotativa del eje del elemento de sujecidn 2, éd-
lamente puede esperarse una sola rotacién del nismo, ewbon-

ces es cerrado, mediante un dispositivo medidor de veloci-

1
[

dades 9, un contacto de relé,nx. Cerrando el contacto n,
es accionada, g trevés de la ya cerrsda instalacién de con-
trol del estado de medicibn 18, la ingtalacidén de conewidn
17, la cual commuta los contaetos 13, 14, 15 y 16 do su
10. posicidén superior “medﬁr" a la posicién inferior "sincronis
zar', El embraguc ll es ebiorto. En esta posicidn, los dos
‘sistenas de campo giratorio 8 y 10 son acoplados uno con
otro., Log drboles de log mismos entran en coincidencia de
posicidén angular. La sincronizacibn es contrclada por la
15, ingtalacidén de control 20, En cuanito el clemento de sujecidn
2 del dispositivo dermedicidn 1 queda en reposo, se cierra
el contacto n, deo la disposicién de reld 21. Entretanto
tewmbién se ha cerrado el contacto asocledo de la instala-
cién de control de sincronizacibn 20. El acoplamionﬂo-ll
20, es conectado y acoplas la placa giratoria 6 con el sigtema
de campo giratorio 10, el cusl coincide en posicidn con ¢l
sistema de campo giratorio 8,
Lia posicidn aﬁgular en la cuel el dispositivo de
sujecidn 2 queda pareds durante su marcha en inercla, o2,
25, segin se sobreentiende, distinta en cada proceso de medi-
cibn. No es necegario que la sujecidn 2 del dispositivo
de wedicibn sca glrada haste una denominada "Posiecidn cere’s

después Ge la marcha ocn insrcia. El cterpo a equilibrar
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puede ser sscado més bien immediatamente después de la de-
tencidn del elemento de sujecidn 2, con lo que se ahoryva

un tiempo considerable, ya que el proceso de rotacién trang-
curre bastante despacio. Como sez que el cuerpo a equili-
brar 3 no meodifica su posicidn angnlar durante ol trenspoxr-
to hacia el plato giratorio 6, y puresto gue este Wlbimo
estd-situado sobre el eje eléctrico entre los sistemas

de campo giratorio 8 y 10,.en las misnae posicidén angular

en la que la sajecidn 2 ha guedado immévil, el cuerpo de
equilibrar 3, pusde ser tratado pues, en el dispositivo de
compensacién.o_de marecaje 5, como si no hubigsersidoﬁsacadn
del elemento de sujecidn 2. Esto significa, que con el aceio
nemiento de la electrdnica de medicidn 4, el cuerpo a egui-
librar 3 es girado ahora, en forma conocida, de modo qhe su
parte pesada queds situada bajo un (iil apropiado, por ejem
plo un taladro, o en un dispositivo de marcaje esbacionario,
o bien gue su parte ligera queda en una poaicidn, on la
cual se le afiade material para la compensacidn del deséqui—
librio o bien conlrapesos.

Despuds de que los dos -sistemes de campo giratoeric
han sido dispuestos en coincidencise de posiciones angula~
res, el acoplamiento 5 deja de actuar. Con ello el contacho
del aparamo de conexidn del acoplemiento y de control 19,
es abierto. En esta forma, el dispositivo de conexidén 17 cs
accionado de nuevo, ponierdo obra vez los conbtactos 13, 14,
15 y 16 en sus poiciones superiorss. Con esto pucie ser
determinado pO?_lé electrénica 4, el desequilibrio del prd

Ximo cuerpo a equilibrer 3, fijado en el clemenio de sujo-
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En el procedimiento modificado, la rotacién del
plato giretorio 6, recae a través de un sistema asociado
de canpo giratorio,

El plato giratorio también queds quieto on agquell:
posicidn en la cual fué sacado-el Ulbtimo cuerpo equilibrado.
3. Bata posicidn es conocida y puede ser alimentada a la
electrénica de medicibn., Ahora, cuando e la electrdénica
de medicidén 4 se le comunica tombién la posicién on que
ha quedado parado el elemembo de sujecibén 2, después del
proceso de modicidn del signiente cuerpo & equilibrar, do
las-posiciénes éngulares del. elemeﬁfo dé éujecién 2 y del
plato girvatorio 6 puede formarse una diferencia o bien ung
suma. Cuando, shora, el cuerpo a equilibrar es traslefado
nedlante el dispositivo de transporte 7 al plato givatorio
6, entonces, éste resulta "falso" respecto de la mencionads
diferencia o suna. Darente el proceso de giro, esta suna O
diferencia debe ser disminuida o awmentads del dnsmulo de dg
sequilibrio medido, segin sea el sentido de giro en que oo
medidos los dngulos, o bien segin transcurre el proceso de
rotacidn. Las adiciones son realizadaes por la electrénica
de medicibén., En construcciones mecanicas simplificadas pug
den emplearse discos de contacto, los cuales pueden ser
hechos girar on lugar de los esencialmente pesados elemenior
de sujecidn 2, o plato giratorio 6. Para la rotacidn pucden
ger enpleados sistemas de campo giratorio. Sin embarego tomu-
bién phoden unirse los drboles del elemento de sujeeiln 2

y del plato giratorio 6, con potencidmetros anulares y
¥ & ’ ¥
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sumar tensiones,

NOTA

Se relvindics cono objeto.de la presente patente
de invencién : ‘
1. Procedimiento para el marcaje o eliminacidn
5., del desequilibrio en un cuerpo g equilibrar, en el cnal
dicho cuerpo fijado en un elemento de sujecién de un dispo-
sitivo de medicidn, es hecho girar a una velocidad elevads
con objeto de determinay su desequilibrio, y en el que el
referido cuerpo, tras haberse terminado el proceso de medi~
10, cibn, es transportado, conservando una posiciln angular de~
terminada, o una mess 0 placa giratéria de un dispositivo
de marcaje o de compensscidn, con la cual es girsdo hasta
la posicién angular del desequilibrio, trensmitida entretan
to por el dlispositivo de medicidn, carvacterizado en que el
15. cuerpo a equilibrar es sacado del dispositivo de medicidn,
en aquella posicidén anguler en ls que el dispositivo de
sujecién se ha parado caswalmente durante la marchs en iner-—
cia del movimiento de rotacibén y quebsta posicidn angnlexr
de marcha en inercia es transmitida, edemds del dngnlo de
20, medicibn, al dispbsitivo de marcaje o de compensacibn.
2, Procedimiento segln la reivindicacidén 1, carag
terizado en que la placa giratoria del dispositivo de mor-
.caje o de .compensacién, es desacoplada de su dispositivo de

accionamiento asociado, y este dliimo es puesto on coinai~
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dencia de fase con el Arbol del dispositivo de medids por
medio de un eje eléetrico, siendo luego acoplsda y hecha
giraxr.

3. Procedimiento segin la reivindicacién 2, carae
terizado en que la robacidén de la placa giretoria del dig-
positivo de marcaje o compensacidén e realiza al final de
la marchs en inercia del elemento de sujecidn del dispositi-
vo de medicidn,

4. Procedimiento segin la reivindicacién 1, careg
terizado en quo la placa giratorig del dispositivo de mar-
caje o de compensacidn permanece en agquella posicién'angu~
lar en la dual fué sacado ¢l cuerpo.avéduilibrér'précedenﬁe,
0 en otra posiciln angulaxr favoreble para la sujecidn del
cuerpo & equilibrar, y que e forma una stma o diferencig
de¢ esta posicidn angnlar y de le posicién engular de marchy
en inercia del elemento dersujecién del dispositivo de med-
eidn, asi como del dngulo de desequilibrio medido, gdendo
el cuerpo a eguilibrar, hecho girar sobre la mesa rotaetiva
del dispositive nercador O compensador, en corvespondencis
a esta sumg o diferencia,

5. Dispositivo pera la realizaciln del procedimien
to'segdn las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado en que el
elemento de sujecidn del dispositivo de medicidn estd unido
rigidamente en rotacidén con un primer sistema de campo gi.-
ratorio y en que estd previsto un acoplamiento a través del
chal la pléca giratoria del dispcsitivo de marcaje o compons
sacién prede ser acopladsa rigidemente en rotacidén con un

segundo sistema de ccwpo giratorio, estando previsto adocds
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un dispositivo de mendo, el cval al finel de la marcha de
inercia del clemento de sujecidén del dispositivo .de medi-
cidn vne los dog sistemas de campo giratorio uno con otro
y embraga el acoplauilento.

6. Dispositivo segin la reivindicacifn 5, caractg
rizado en que log dos sistemas de campo giratorio del dispo~
sitivo de mando estdn conectados en comtin a un eje cléetri-
co.

%..Dispositivo segin lag reivindicaciones 5 y 6
caracterizado en que el dispositive de mando contienc una
ingtalacidn medidora de velocidades de giro agregada al
eleméﬁiondé sujéciém del disposiﬁivd de 'médic:'x.(S'n..:'~

8. Procedimiento y dispositive para el marcaje
0 eliminacidén del desequilibrio en un cuerpo a equilibrar,

Lia presente memoria consta de doce hojas folliades

eseritas a miguina por una sola cara.

Barcelona, 3 de julio de 1968.

GEBR, HOF

5, Ge MASCHINENEFABRIN
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