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2, pqr’gﬁmRATO PARA EL EQUILIBRADO DE CUERPOS
DE MASA canRIFn;é” Esp@éEQIMENTE DE RUEDAS DE VEHICULOS
AUTOMOVIIES™, ’ "

senstrassh

la iﬁvencidn go reflere a un apafato péra el qui~ - |
librado de cuerpos de masa centrifuga, esﬁecialmenfe de. ;
ruedac de vehiculos sutomdviles, en el que lanasa-centri-'r
fuga se determina en dos planos aé,cémpensacidn -8 § =h=
en el que estd previsto un dispositivo desplazador y fija-
dor, mediante el cual el cuerpo de masa centrifuga puede-
ser desplazado y fijado sobre un drbol de accionamiento de
tal modo que el plano de compensecidn ~a~ conéurré con uno
de loe dos cojinetes de giro del drbol de accionamiento,

cuyo cojinete estd formado como montaje pendular radialmente

POOR

QUALITY ...



3

5,

10,

15,

20,

25.

inmévil, en tanto que el otro estd dispuesto radial mdvil
¥ unido a un tfansductor, a un instrumento de medida y o
un indicador, de modo gque en una primera fagsc de medida
la masa centrifuga es determinada en el plano de compensa=
cidn ~b- y es dejads aparte, despuéc de lo que tienc lugar
la detérminacidh de la mass centrifuga en el plano de com~
pensacidn ~a~,

' Se conocen méquinas de equilibrado, especialmente
para ruedas de vehiculos automéviles, en las.cuales la rue-
da a equilibrar es montada sobre una platina que actia a
travée de un dispositivo desplazador, de modo que la rueds
puede ser.desplazada axialmente sobre el eje de la mdquina
equilibradora y £ijada en un punto determinado., El eje de
la méﬁuina'de equilibrado estd conducido en un montaje de
cojinete pendular o esférico que actia a travéc de una ar—
tieulaciég eldstica. Ia rueda es fijada de 2l modo sobre
el'eje que ﬁno de los planos de equilibrio va a encontrarse
en el punto pendular de este montaje., Por eco, durante la
retacidn los desquilibrios de este plano son absorbidas por
el montaje pendular y el eje no realigza movimientos pendula-
res motivados por la masa centrifuga de este plano, Kasas
centrifugas en el otro plano de equilibrio conducirdn a mo-

vimientos pendulares alrededor del punto de oscilacidn de

' este montaje, que dependen de la magnitud de la masa centri-

fuga y de la distribucidn de masas de la rueda, Estos movi-

mientos pendulares son medidos casi siempre mediznte un

medidor- de oscilaciones, el cual estd dispuesto ol otro ex-

tremo del eje, y llevados al indicador mediante un disposi-
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$ivo medidor adecuado., De esta indicacidn se puede dedu~
cir la magnitud y la posicidn angular de lé masa centri-
fuga del plano de compensacidén que no se encuentra enrel
punto pendular, , |

' Despuds de que en el plano de Qémpensaci&ﬁ nom#
brado ultimamente se ha determinado y equilibrado la masa
centrifuga, ésta es determinada y equilibfada en el otro
plano, en el cual se encuentra el montaje de cojinete pen-
dular. Con ello se consigue que la rueda puede ser hecha gi-
rar estdticamente. La masa centrifuga determiﬁadé de“esté--'
modo se puede hallar sélo en el plané de éompensaci&n en el
que estd el montaje penddlar y asi es.tambiép equilibrada
allf, R '

Si, como se ha descrito'antériormenté, una rueda se
equilibra en dos planos de compensqcidn, sé brésenta la des~
ventaja de que el rodamiento éstético de la rueda para la
determinacién de la masa oentrifugé en uno de los dos pla~
nos sélo se puede llevar a cabo con suficiente eiaetitud ai
el rozamiento en el montaje axial es 10 sufibieﬁtemente pe~
quefio, Para este fin, generélﬁente, el accionemiento motor -
es desacoplado del drbol de mando del dispositivo de equi-
librado. Asi se originan.medios mecénicos costosos. Ademds -
la determinacién de la situacidn exacta de la masa centrifu-
ga y del peso de compensacién necesario para el equilibrado
toma relativamente mucho tiempo y .ademds depende de la ha-
bilidad del operario. EL peso de compensacién necesario y
la posicidn angular, ademds, pueden ser géneralmente deter-

minadas sélo medisnte tanteo. Bspecialmente en masas centri-
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fugas relativamente pequefias ya no es posible realizar el
equilibrado exactamente, al mismo tiempo que no se puede
deducir el verdadero estado de equilibrio de la rueda.

Partiendo del mencionado estado de la téenica,

es objeto de la invencidn el suprimir las mencionzdas des-—

ventajas y sugerir un dispositivo de equilibrado mejorado.

Este objeto se soluciona, segin la invencidén por el hecho

‘de que el montaje pendular radialmente inmévil estd soste-

nido por un elemento medidor de presidn fijo, ¥y que para

la determinacidn de la masa centrifuga del plano de compen-
gacidn en el que estd el montaje de cojinete pendular, en
uné segunda fase de medida, el dispositivo medidor y el ins-
trumenﬁd indicador se puede separar accionando un conmuta-
dor del otro montaje unido con el transductor y conectarlos
con el elemento medidor de presidn.

.-Segin una ventajosa forma de realizacidn estd
provisto, para tener en cuenta el radio de equilibrio del
plano de,compensaeidn en el que se encuentra ¢l montaje de
cojinete pendular, un conmutador escalonado, el cual conste
de varias resistencias conectadas en serie, que pueden ser
insertadas a eleccidn, mediante una escobilla, entre el ele-
mento medidor de presién y el commutador.

Es ventajoso, que la tensidn dada por el elemento

medidor de presidn sea conducida a través de un commutador

escalonado o un potenciometro contrastado pora difmetros
caracteristicos de desequilibrios, por ejemplo magnitudes
1lfmite para ruedas de vehiculos automéviles, de modo que

sea posible, para el plano de compensacidn en el que se en-
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cuentra el montaje pendular, una indicacién difecta en
el instrumento medidor, en gramos o en otras'ﬁnidades'apro-
piadas para el cdmodo equilibrado. '

Segin otra ventajosa forma de realizacién, el
montaje de cojinete pendula; estd époyado mediante artict-
laciones eldsticas que estén formadés de tallmﬁdo_Que'las
fherzas radiales originadas en ios apoyos en la segunda fa-
se de medida son transferidas en plena magnitud al elemen-
to medidor de presidn fijo sin perjuiclo del penduleo del
montaje. '

Otros detalles y caracteristicas de la invencidén
se pueden ver a través de la siguiente descripeidn de-un
ejemplo de realizacidén que esté_representado'enrlos dibqus
adjuntos, esquemdticamente y en principio. |

El dispositivo de equilibrado representado en el
dibujo estd provisto de un 4rbol de accionamiento -4- que
mediante una polea de garganta -8- es accionado a través de
un motor de accionamiento. El 4rbol ~4- estd montado por un
lado en vn cojinete pendular ~1- que es radialmente inmdﬁil,
y por el otro lado en un montaje esférico radialmente mévil
-10-, estando previsto para ese movimiento radial un mmelle
~9-, El apoyo pendular -1~ es presionado mediante un muelle
-3~ en transmisién de fuerza, sobre un elemento medidor de
presién -2-, de modo que no sean posibles movimientoérfadia-
les del 4rbol de accionamiento en la direccidn del mbntéje.
penduler -1-, E1 muelle -3'~, répresentado sélo esqueméfi-

camente, estd formado a modo de articulacidn eldstica, de

manera que las fuerzas radiales en los montajes son transfe-
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ridas en plena magnitud al elemento medidor de presién
-2~ gin perjuicio del penduleo del montaje.

; El cuerpo desequilibrado, por ejemplo unea rueda
=-5- de vehiculo automévil, estd provisto de doé planos de
compensacidn o equilibrio -a- y -b- y es unida a una pla-
tina -6~ que estd dispuesta desplazable sobre el drbol de
accionamiento -4-. Mediante un dispositivo fijador -7- la
rueda -5~ puede ser fijada sobre el drbol de accionaniento

-4— de tal modo que, después del supuesto desplazamiento,

“el montaje de cojinete pendular -1-, esto es el punto de os-

cilacidén del mismo, se encuentra dentro del plano de equili-
brio -a-, AL ser el montaje de cojinete opuesto -10~ movible
radialmente, en la primera fase de medida se originan movi-

mientOS‘pendulares alrededor del montaje -1-, los cuales

son ebsorbidos por el montaje ~10- y transformados en ten-

 siones eléotricas alternas en un transductor unido a él. El

transductof'-3— consta de una bobina buzo -11- ¥y ﬁn imdn -12-,
Segin la invencidn, en una primera fase de medida

un dispositivo medidor -23- junto con un insitrumento indica-

. dor ~24- es unido, a través de un commutador -20- y un con-

tacto -21-, bajo intercalacidn de un potencidmetro -13-,

. con un transductor -3-, La masa centrifuga en el plano de

cdmpensacidn -b- es, asi, indicada en el instrumento de me-
dida —24—. Después de eliminar este desequilibrio, el inte-
rruptor -20~ se conecta en direccidn de otro contacto -22-,
por lo cual el disPOSitivo de medida -23- y el ingtrumento
indicador 424— son unidos con el elemento medidor de presio-

{
L) ) \q 3 -
nes fijo -2-. Esta unidn se consigue intercalando varias
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resigtencias -15- a -19- en serie, las cuales ‘pueden ser
conectadas a eleccidn mediante una escobilla desplazable

-14~, para tener en cuenta el radio de comparaci6n en- el

’
plano de oompensaoiéﬁ -a~,

ILa masa centrifuga qué influye en el piano de com~
pencacidn -a-~ origina, en la segundé fase de ﬁedida,.eﬁ el.
elemento medidor de presidn -2-, uha_tensidn_quéiés pfOpOf—
cional a la fuerza centrifuga de la masa dé déééquilibrio
en el plano de compensacidn —a—;‘ 7 ' ’

Para que el instrumento indicador -24- dé direc--
tamente indicaciones en lag unidades de equilibrio apropia-
das, como gramos o similares,iéstén previstas las ya mencio-
nadag resistenciag -15- a-19- y la escobilla 414-,Abafa que

el radio de equilibrio pueda ser -tenido en,cuenta'enﬁel §1a~

. no de compensacién ~a-. Asi se obfiene para este piéno ~a4A

en el instrumento de medida -24-, .una indicacién en unidades
de equilibrio independiente de la distribuoiéﬁ de mésas ¥
del peso de la rueda -5-, | V o

En lugor del conmutadorvescalonado ;14- a ~19- ge
puede también prever un potenciémefro cdnﬁrastado para los.
didmetros caracteristicos de la masa centrifﬁga; pér e jemplo
tamafios limites en ruedas de vehiculoé automdviies. |

Fl dispositivo de medida =23~ es un amplificador
apropiado. En el instrumento indicadgr ~24-~ elvresultado de
la medida del equilibrado se da directamente en grémos..

Ya que la velocidad de rotacién en que‘1a§:maéas
qentrifugas gon medidas y determinadas es siem@re-constante,

ze puede tener en cuenta de modo muy fdeil, mediante el con-
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mutador escalonado, un radio de equilibrio distinto.

"NOTA

Se reivindica como objeto de la presente patente
de invencidn:
1. Aparato para el equilibrado de cuerpoc de mo-
5, sa centrifuga, especialmente ruedes de vehiculos auhomévi-
les, en el cual el desequilibrio es determinado en dos pla-
nos de compensacién, provisto dé un dispositivo desplozador
Uy fijador mediante el cual el cuerpo de mosa centrifuse o
<desiduilibrado es desplazable y fijable de tal modo sobre
"710. un 4rbol de éccionamiento, que uno de los planos de compen—
sacibn viene a coincidir con uno de los dos montajes de co-
jinete,del érvol de accionamiento, que estd formado como
montaje pehdular inmévil radialmente y en el que el otro mon-
“ ' taje pendular inmdévil radialmente y en cl gue el otro monto-
15, . je de 6ojinete estd formado mévil radialmente y unido con
t | uﬁ transductor, un instrumento medidor y uno indicedor, de
tai modo que en una primera fase de medida la masa centri-
fuga es determinada en el segundo plano de compensacidn y
eliminada después de lo cual la determinacidn de la masa
20, centrifuga se realiza en el plano de compensacidn, caracte-
rizado por el hecho de que el montaje de cojinete pendulor

radialmenteviﬁmdvil estd apoyado medisnte un elemento medi-

dor de presidn fijo y porque, para la determinacién de la

g
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masa masa centrifuga del primer plano de cpmpensaéidn, en
una segunda fase de medida, el instrumento medidor y el
indicador esg separable del transductor'por accionamiento de
un commutador y conectable con el elemento medidor de pré-
sidn. _

2. Aparato para el equilibfado.de ouerpds de mo-
sas centrifugas, especlalmente de ruedas de vehiculoé éﬁto—
néviles, segin la reivindiocacidn 1, caracterizado por el he-
cho de .comprender varias resisteneiés éoneqtadas en serie .
que pueden ser intercaladas en numero deseado, mediénte una
escobilla, entre el elemento medidorAde presidén y ei inte-
rruptor, para tener en cuenta el radio ae equilibra&o>dentro
del plano de compensacidn. _ | 7

3. Aparato para el equilibrado de oaerposide'ma- )
sas centrifugas, especialmente de ruedas de vehfculos aﬁto-
mdviles, segun la reivindicacién i;'caracterizado porque lg
tensién dada por el elemento medidor de presidn es conducidar
a través de un potenciometro éontrastado péra las magnitudes
de didmetro caracteristicas del cuerpo dé hasa centrifiga,
para que en el instrumento indiqador se pueda leer 1a magni—
tud del desequilibrio directamenfe en gramos 0 en otraé uni-
dades de nmssa deseadas, | 7 “

4. Aparato para el equilibrado de cuerpos de ma~-
sas centrifugas, especialmente de ruédas'de vehicuibs aﬁtoé
méviles, segin una o varias de las reivindicaciones anterio-
res, caracterizado porque el montaje ae-cojinete pendular'es~
t4 soportado mediante articulaciones elésficas, que estdn

formadas de tal modo que conducen las fuerzas originadas en -

e



<
A

5.

los montajes de cojinete, en la segunda fase de medida en
plena magniﬁud, ¥ sin perjuicio del penduleo del montaje,
al elemento medidor de presidn.

5. Aparato para el equilibrado de cuerpos de

“mase. centrifuga, especialmente de ruedas de vehiculos auto-
* méviles.

La presente memoria descriptiva consto de diez

hojas foliadas escritas a mdquina por una sola cova,

Barcelona, 16 de febrero de 1971

KG. NASCHINENFADRIK
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