50‘

por VEINTE afios

En espafia, a favor de Don Gérard BRISARD, de nacio-
nalidad francesa, con domicilio en FRANCIA, 63 rue
Désird Richebois, FONTENAY -sous- BOIS (Val de Mar-
ne) y la Entidad.ETABLISSEMENTS MULLER & CIE, enti-
dad francesa, residente en FRANCIA, 50 rue des Toux
nelles, PARIS, cuya Patente se refiere a:

WAPARATO DE CONTROL PARA SUSPENSIONES

' IE VEHICULOSY

N

wmamzz=0( 0= m———

MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invehcién se relaciona con —--—
los aparatos de control y bancos de prueba, que per
mite controlar el buen funcionamiento de las suspen
siones de vehiculos terrestres; y en particular, el
funcionamiento de los amortiguadores asociados a —
las ruedas de éstos y ello sin tener que desmontar

los érganos a verificar.

»



50"‘

100“"

15-"'

20."'

250"‘

30.~

384%85

Algunos de los aparatos actualmente previs-
tos a este efecto, estén concebidos de manera que po-
nen en movimiento la masa suspendida de un vehiculo.
3in embargo los aparatos de este tipo ivienen el incon
veniente de ser relativamente complejos, y no permie-
ten proceder con medidas suficimntemente precisas.

Otros aparatos estan dispuestos de manera -
gue impriman oscilaciones verticales en la rueda de -
un vehioulo, merced a una plataforma vibrante suscep-
tible de recibir a dicha rueda, por otra parie han si
do previstos medios de deteccidn para controlar las -
oscilaciones propias de la rueda. Pero ain asi, los -
aparatos existentes no permiten realigar medidas lo -
suficientemente precisgs. Esto es debido esencialmen-
te al modo de montaje y a la naturaleza de los medios
de deteccidn utilizados para ccntrolar las oscilacio-
nes de lg rueda.

En efecto, estos medios consisten en un sig
tema de control destinado para medir la amplitud de -
las owecilaciones del eje correspondiente con respecto
a la carroceria del vehiculo o/a un puntc fijo, boma-
do por ejemplo desde el suelo. Ahora bien, tal modo -
de proceder no proporciona medidas que permitan obte-
ner conclusiones vilidas a propésito del funcionamien
to del amotriguador de la rueda cuntrolada.

Es por lo que la presente invencidn, tiene
por objeto un aparato concebido de manera que pueda -
registrar medidas que permiten tal control.

Aungue este aparato comports igualmente una

plataforma vibrante susceptible de imprimir oscilacig
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nes verticales en la rueda a controlar, estd dis-
puesta de modo diferente de los aparatos anterio--
res del segundo tipo indicado.

En efecto, el presente aparato esencial
mente se caracteriza porque su plataforma vibran-
te lleva una placa o similar destinada para ser-—-
vir de zapata de recepcidn para una rueda de vehi
culo y de la cual uno de los extremos estd sujeto
o articulado en dicha plataforma, mientras que la
otra toma de apoyo en la plataforma por mediacidn
de los elementos de deteccidn de presidém que cons
tituyen asi los medios de control de las oscila-——
ciones de la rueda.

Gracias a la disposicidén asi prevista,-
este o estos elementos de deteccidn permiten re--
gigtrar medidas precisas de las cuales se pueden
obtener conclusiones vélidas relativas al buen -—-
funcionamiento de los amortiguadores correspondien
tes.

Conforme a otra caracteristica del pre-
sente aparato, el o 1los elementos de deteccidn de
presidn interpuestos entre el extremo libre de la
zapata de recepcidn de la rueda y la plataforma -~
vibrante, consisten en uno o varios elementos pie
zo-eléctricos, por ejemplo, ceramicas piezo-eldéc-
conectadas a un circuito eléetrico comprendiendo
un aparato de medida asociado eventualmente a un
dispositivo de registro.

El ejemplo de tales elementos permite -

obtener una gran sensibilidad en el presente apa-
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rato, el cual es capaz de medir con precisidn el
valor de amortiguacidn de las masas no suspendi-
das de un vehiculo, y es en condiciones muy pare
cidas a las enfrentadas en el momento de la uti-
lizacidn normal de aquél.

No obstante otras ventajas y particulg
ridades de este aparato aparecerdn en el trans--
curso de la descripcidn siguiente, cuya descrip=-
cidén ha sido dada haciendo referencia al dibujo
adjunto y a simple titulo indicativo, y en el --
cuals

La figura 12 es una vista en perspecti
ve, representando una primera forme de realiza--
¢ién de este aparato.

La figura 28, es una vista en corte lon
gitudinal del aparato en posicidn de utilizacidn.

La figura 32, es una vista en corte si-
milar representando otra forma de realizacidn del
presente aparsto.

La figura 482, muestra una vista en cor-
te horizontal, segin la linea IV-IV, de la figura
38,

La figura 52, es una vista en corte ver
tical de un detalle de este aparato.

Bl aparato representado en las figuras,
12 y 28 comporta un chasis ~l- en el cual estd -~
montada una plataforma vibrante =2-. Uno de los ~
extremos -3- de la plataforma estd montado de for
ma giratoria alrededor de un ejs horizontal —4- -~

llevado por el chasis -1-,



En cuanto a su extremo opuesto =5-, descan
sa sobre un 6rgano mévil susceptible de imprimirle -
oscilaciones en sentido vertical. En el ejémplo repre
sentado, este drgano consiste en una excéntrica cons

Bom tituida por un rodillo -6~ fijado de manera descen--
trada en un arbol horizontal -7-, girando en los pa=-
lieres -8~ solidarios del chasis —l-.

Este drbol es llevado en rotacidén por una -
red de energia apropiada, por ejémplo un motor elée-

10.~ trico ~9-.

La plataforma vibrante -2- lleva una placa
~10- o similar destinada para servir de zapata de re
cepdidn para la rueda a controlar. A este efecto, di
cha placa puede presentar en su centro una encorvadu

15,- ra -11-, Esta zapata estd colocada en el interior de
una abertura ~12- prevista en la plataforma vibrante
y uno de sus extremos -13- estd enlazada con ésta.

En el ejemplo representado, esta sujeccidn

se realiza por medio de una banda flexible de unidn

20.— -1l4-, por ejémplo, en metal, cuyos bordes estan fijos
respectivamente en la plataforma vibrante y en el ex
tremo correspondiente -~-10- por medio de remaches o -
cualquier otro érgano apropiado.

El extremo opuesto -15- de la zapata es 1i

25.= . bre con respecto a la plataforma vibrante. No obstaf
te este extremo descansa en uno o varios elementos -
de deteccidn de presidn que estdn interpuestos entre
ella y la parte correspondiente del extremo -5~ de -
la plestaforma vibrante. De este modo en el ejemplo -

30.- representado se han previsto dos elementos de detec~
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cidn de presidn -16- dispuestos en una misma linea trans
versal por debajo del extremo =15~ de la zapata -10~3

No obstante, como ya se ha indicado, serd --
igualmente posible preveer un sdlo elemento de detec———
cién de este tipo.

Conviene hacer notar que en el ejemplo repre-—
sentado, el rodillo descentrado ~6- destinado para impri
mir oscilaciones verticales y alternas en la plataforma
vibrante -2-, me ha dispuesto en sentido vertical de la
linea en la cual se han colocado los dos elementos de -
deteccidn -16-. Pero tal disposicidén no es obligatoria,
el rodillo descentrado puede situarse en un punto dife-
rente.

Conforme a otra caracteristica importante del
aparato segin la invencidn, é1 o los elementos de detec
cibén de presidén -16- consisten en uno o varios elemen—-
tos piezo-eléctricos, por ejemplo, cerdmicas piezo-elec
tricas. Estos elementos estdn empalmados por un cable -
conductor ~17- a un dispositivo eléctrico de medida. Es
te dispositivo puede estar preferentemente alojado en #
una caja =18~ o un pupitre independiente de los otros -
érganos del presente aparato y puede estar situado a —-
una distancia cualquiera de aquellos.

Este dispositivo comporta un circuito eléetri
co de amplificacidn que comprende un aparato medidor --
sléctrico, por ejemplo un galvandmetro de campos cruza-
dos, de escasa inercia, se ha previsto ventajosamente -
un potencidmetro para permitir variar la sensibilidad.
No obstante la aguja indicadora del aparato medidor pug

de reemplagzarse por un estilete inscriptor -10-, suscep
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tible de marcar gréficamente las oscilaciones regis-
tradas y esto en una banda de papel -~20-.
Bl funcionamiento del presente banco de —-
pruebas es el siguiente: Después que la rueda "R" a
5y controlar, se ha colocado en la zapata de receﬁcién
-10-, se imprimen oscilaciones alternas y sensible—~
mente verticales a la plataforma vibrante -2- por me
dio del rodillo descentrado =6~ determinando oscila-
ciones similares en la zapata -10- y en la rueda con
10.- trolada "R",

" En el transcurso de esos movimientos, los
elementos detectores de presidn ~16~ permiten medir-
las variaciones de la fuerza de apoyo de esta gapata
¥ en consecuencia de la rueda en la plataforma vi-——

15.~ brante. Estos elementos aseguran por tanto el regis-
tro de las variaciones de tensidn debido a la iner--
cia de las piezas en movimiento. Ahora bien, estas -
variaciones son tanto mds importantes cuando la amor
tiguacidn del movimiento de la rueda a controlar es
20.- menos eorrecté. Esto permite darse cuenta de la cali
dad del fundionamiento del amortiguador asoc¢iado a -
esta rueda.’
Evidentemente @e aprecia h amplitud de las
variaciones de tensidén registradas por los elementos
25— de deteceidn -16- segln las oscilaciones de la aguja
indicadora del aparato medidor o segin los registros
graficos efectuados por el estilete -19-.
En este Gltimo caso, la simple lectura de la
curva trazada por el estilete d& registros en la cali

30,.~ dad del funcionamiento del amortiguador correspondien
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te. No obstante es evidente que serd igualmente
posible prever un registro fotografico o una =
proyeccidn de los datos recogidos en una panta-
lla de lectura.

5y~ El aparato segin la invencidn puede -
emplearse para controlar el buén funcionamiento
de las suspensiones de vehiculos terrestres y -
particularmente de los amortiguadores asociados
a las ruedas de dichos vehiculos. 4 este efecto,

10.- el aparato puede instalarse en un foso previsto
en el suelo o colocado en el suelo, como este -
es el caso del ejémplo representado, la plataforma
vibrante =-2- comporta en su extremo articulado-
un plano inclinado -22- facilitando el rodamien

15, to de la rueda a controlar hasta la zapatas de -
recepcidn -10-,

Como ya se ha indicado, esis aparato-
permite proceder con medidas precisas y de gran
sensibilidad. .

20— Por otra parte conviene advertir que -
debido a la disposicidn prevista, las medidas --
asi obtenidas permiten Ilograr conclusiones vAli
das con respecto a la calidad del funcionamiento
de los amortiguadores conitrolados. Ademds, Con--—

25 0= viene observar que los elementos de deteccidn —-
~-16- se encuentran perfectamente protegidos con-
tra los choques intempestivos en razdn de su po=-
sicidn entre la zapata de recepcidn =10~ y la —-
plataforma vibrante.

30e= Es evidente que este aparato no queda -
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limitado al ejemplo de realizacidén descrito anterior
mente. Asi pues en vez de estar unido a la platafor—
ma vibrante -2~ por mediascidn de una banda flexible
~l4- de enlace, el extpPemo correspondiente -13- de -
la zapata de recepcidén -10- podrd fijarse rigidamen=-
te en la parte correspondiente a la plataforma. Pero
entonces conviene que la zapata de recepcidn posea -
cierta flexibilidad por su longitud, de manera que -
los elementos de deteccidn ~16~-, puedan registrar —-
las variaciones de tensién, manifesténdose en el mo-
mento de funcionaﬁiento del aparato.

Las figuras 32 y 52 representan otra forma
de realizacidén del aparato. La estructura general -
del aparato correspondiente es sensiblemente la mis~
ma. Ademds, los drganos idénticos o similabes a los
provistos en la precedente forma de realizacidn, —-—
son designados en el dibujo con los mismos nimeros
de referencia afectados con el indice "a". Asi pues
este aparato comprende una plataforma vibrante -2a-~
montada de forma articulada alrededor de un eje ho-
rigontal -3a-, llevado por el chasis -la-. Como se
indicé anteriormente, la plataforms lleva una zapa-
ta =l0a~ destinade para recibir la rueda "R" a con=-
trolar,

Sin embargo en vez de estar unida a lg -
plataforma -2a~, esta zapata estéd montada de forma
articulada por su extremo correspondiente -l3a~. En
el ejemplo representado, esta articulacidn estd ase
gurado por montaje del extremo ~l3ae-~ de la zapata -

de recepcidén sobre dos cuchillas -23- llevadas por
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la plataforma vibrante -2-,

El extremo opuesto -15a-, de esta zapata
descansa, como procede, en uno o varios elementos
detectores de presidén -16a~, que pueden constituir
se por elementos piezo-eléctricos.

No obstante, como se representa en la fi
gura 58, estos elementos pusden ventajosamente co-
locarse con tensidén previa. A este efecto, dos bu-
lones -24- estdn dispuestos por ambas partes de ai
chos elementos, para unir el extremo -l5a- de la -
zapata ~-l0a~ a la parie correspondiente de la pla-
taforma vibrante -2a-. Estos bulones estdn atorni-
llados para ejercer un pretensado en los elementos
piezo-electricos —-l6a~-, mejorando sensiblemente la
deteccién asegurada por aquellos, cuando funcionan
suavemente.. Por otra parte, esto aumenta ain la -
confianza de la sustancia piezo-eléctrica que cong
tituye estos elementos.

En la presente forma de realizacidn, el
Srgano destinado a imprimir oscilaciones en la pla
taforma vibrante -2« consiste en dos bielas -25«~ =
dispuestas en cada lado y forman parte de dos sis-
temas”bielq~manivela ~26- llevadas por un &rbolfo-

tativo =27=.

Conviene hacer notar que al igual que en la -

precedente forma de realizacidn, los drganos que ac
tdan en la plataforma wibrante estdn dispuestos en
vertical de la linea segln la cual, estén situados
los elementos de deteccidn -~l6a-. Haciendo constar

wna vez més, gque esta disposicidn podrd modificarse,
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Segin otra caracteristica particular de
esta segunda forma de realizacidn, el arrastre Gel
eje rotativo -27- estd asegurado por un motor elég
trico asincrénico -9a~, a través de un embrague -
~28- cuyo arbol dirigido es solidarif del arbol de
salida -9a- del motor, mientras que el érbql diri-
zido es solidario de un sistema Ge transmisidn, ase
zurando su tmidn con el drbol -27-, este sistema —-
prede consistir en una simple cadena de transmisidn
-29~.

Preferentemente, el arbol de salida del
moter ~9a- comporta un volante de regulacidn ~30-.
Por otra parte, el embrague -20- es accionadc por
un dispositivo de maniobra -31- -32- susceptible -~
de ser gobernado a distancia. Con preferencia esta
operacidn puede ostar asegurada a partir de una ca
ja o pupitre de mando -18- representado en la Tizu
ra lé.

Gracias a esgta disposicidén es posible po-
ner en oscilmcidn la rueda a controlar diesponiendo-
sinplemente de un motor asinerdrico de potencia re--—
lativamente reducida.

A este respecto, conviene advertir gue -
1z puesta en oscilacidn de una rueda de coche que
tenga una reaccidn en el suelo que puede alcangzar
y rebasar 500 Kgs. incluso con amplitud relativa-
mente escasa, reguiere a la salida del movimiento,
un zcoplamiento elevado gue es dificil obtener si
la fuerza de erergia es un motor eléetrice asinerd

nico de potencia relativamente escasa.
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Pero debido a la disposicidén del presente

aparato, es posible lanzar le antemeno, al motor a
su régimen nominal, deJjéndole girar en vacio, el em
brague -29- estd desembragado.

En el instante en que se desée proceder a
una operacidn de control, se acciona entonces este
embrague de manera que lleve en movimiento al drbol
~27-, La energila cinética acumulada por el volante
de inercia -30- y el rotor del motor es entonces -
restituido bruscamente permitiendo la puesta en og-
cilacidn de la rueda a controlar; el motor eldctri-
co tiene a continuacidn como Unica misidén mantener
el movimiento asi provocado.

El aparato segin 128 figuras 3 a 5, presen
ta cierto nimero de perfeccionamientos con respecto
al deserito anteriormenfé&. Pero una vez nis, podrdn
preverse numerosas modificaciones. Asi los elemen-—-
tos piezo-eléctricos -16~, -lba- polrdn remplazarse
por otros drganos apropiados detsctores de presidnm,
permitiendo medir las variaciones de tensidn ejerci
dos sobre ellos,

Ia presente solicitud, que corresponde a
la presentada en Francia, con fecha 15 de octubre -
de 1.969, bajo el nimero 6935345, en nomdbre de DON
Gérard BRISARD, se acoge 2 los beneficios del arti-
culo 518 del vigente Estatuto sobre Propiedad Indus

{rial.

N O T A

Se declara como de proviedad y novedad pa

ra todo el territorio espafiol, el contenido de las
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siguientes:
REIVINDICACTIONES

le,- "Aparato de control para suspensiones
de vehiculos", comportando una plataforma vibrante -
destinada para recibi una rueda de vehfculo, asi co
no medios mecdnicos susceptibles de imprimir a esta
plataforme oscilaciones en sentido vertical y nmedios
de deteccidn permitiendo controlar las oscilaciones
de la rueda cuyo aparato se caracteriza por contar -
con una plataforma vibrante, provista de una placa -
o similar destinada para servir de zepata de recep-—-
cidn para una rueda de vehiculo, estando uno de los
extremos de la zapata unido o articulado en esta pla
taforma, mientras que el otro apoya en dicha plata—-
forma por mediacién de los elementos detectores de -
presién que constituyen asi los medios de control de
las oscilaciones de la rueda.

28 .~ Aparato de contyol para suspensiones
de vehiculos, segin reivindicacidn 12, caracterizado
porgque el o los elementos detectores de presilm in--
terpuestos entre el extremo libre de la zapata de re

cepcion de la rueda y la plataforma vibrante, consis

te en uno o varios elementos piezo-eléctricos —por -

-~ /ejemplo cerdmicas piegzo-eléctricas- unidos a un cir-

cuito eléetrico, comportando una pantalla de lectura
y/b un dispositivo de registro;

38,~ Aparato de control para suspensiones
de vehiculos, segin reivindicaciones 1 6 2, caracte-
rizado porque el extremo correspondiente de la zapa-

ta de recepcidén de una rueda estd unido a la plata--
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forma vibrante por medimcidn de una banda flexible

de unidn.

48,.~ Aparato de control para suspensio--—
nes de vehlculos, segln cualquiera de las relvindi
caciones anteriores, caracterigzado porque los me—-
dios mecdnicos que imprimen las oscilaciones verti
cales a la plataforma vibrante estdn dispuestos pa
ra actuar en la parte de esta que estd situada sen
siblemente en la vertiecal de la linea transversal,
seglin la cual estdn dispuestos é1 o los elementos
de deteccidn de presidn, cuyas medios mecdnicos =—-
pueden consistir, por ejemplo, en una excéntrica -
rotabiva, o un sistema biela-manivela, soportando
la parte correspondiente a la plataforma.

58,.~ Aparato de control para suspensiome
nes de vehiculos, segin reivindicacién 42, caracte
rizado porque el arrastre de los medios mecdnicos
que actian sobre la plataforma vibrante, estd ase-
surado por mediacidn de un embrague, por un motor,
cuyo drbol de salida estd provisto en un volante -

de inercia.

68,~ "APARATO DE CONTROL PARA SUSEENSIO-

NES IE VEHICULOS".

Todo ello conforme se describe y relvindi



ca en la presente memoria que consta de QUINCE hojas,
escritas a mdquina por una sola de sus caras y dibu——

jos que la ilustran.

Madrid, catorce de octubre de mil novecien

tos setenta.

& GONZALEZ yACas
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