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1 presente invento se refiere a un giglew
me de control de frenado de las rucdas de un vehi-
¢ulo destinadd a evitar el blogueo de las ruedas du~
rante el frenado, y por 1o tantc el derrapc &8l vo-
hiculo. El ip&entorse refiere més parficularmente &
un,sistema de control de frenado que actue en fuu-
cién'del valor del deslizamiento de las ruedas, es-

tando este Ultimo definido como la diferencia rela-

 tiva entre la velocidad del veticulo y la veloeidad

tanzencial de les ruedas.

Se sabe que, pare un estado determinadc

de la carretera, la adherencia entre las ruedas y

el suelo, y por lo tento la eficacie del frenado es
méxina para un cierto valor del deslizamiento que
se puede:situar alrededor de 0,25 y decrece después
constantemente cuando el deslizamiento aumenta hasQ
ta ol valorrde 100% que corresponde él bloqueo de
las ruedas.

%e conocen sistemas de control de frenado

en los cuales se mide lu velocidad angular de las

ruedas y, por integracién, se obtienc le deceleracica

angular. Cuando dicha deceleracidn sobrepasa un wme-
bral determinado, estos gistemas provocan sl aflejn-

siento de los frenos. Istos sistemas tienen el in-

! .
conveniente de no estar basados directanente =zobre el

AaTdes £
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valor del desllzamzento'v ae imponer un ms;mu vz
de deceleraclon en todo el campo de variscicn ¢al
coeficiente de adhersucia y cualyuierea gue sea ¢l on-
tado de 1aVCarfetera'j 1a carsa del veafculo.

“Se conocen también sistemas en loe cuals

...uq

se mide la velocided de todas las ruedas del vehi~

“culo y se provoca el aflojamiento de los frenos cuar

do la diferencia de velocidad euntre dos ruedas £o-
brepasa un valor determinado. Adn cuundo superior a
los precedenues, tampoco ustos gictesas gleausan di-

rectamente el valor del de&llzamlento. En varulcula

son seusibles a las vuriacioncs'bruscas y breves de

velocidad de rueda debidas & las desigualdades de la
carretera. Por otra parte, incluso con los disposi

tivos de frenado mds perfeccionados en el wmomento ac-

tual, existe siempre una posibilidad de que en cier-

tas condiciones todas las rusdas del vehfcule sc blo=
guaen sibuiténeﬁmente, en cﬁyo cage dichog slisteras
de control son inéficaces.

Para alcanzar el valor del deslizamicnto,
aé precigo determinar respectivamonﬁe ¥ comparar =n-
tre si la ?elocidad del veh{cule ¥y la velocigad tan-
genciél de las ruedas.

. Se ha descrito un siztewa eu el qua vn ace-

lerdmetro liusal mide la decelerac*on del veniculo,

-3 -
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a partir de la cual se obtiene por integracidn la

velocidad de dicho vehfculo. Un captador suministra

‘por otra parte una sefial proporcional a la velogi-

dad de la rueda. Se obticnc la velocidad de desli-

zamiento deduciendo la diferencia entre velocidnd

del vehfcilo y velocidad de la rueda y.el sisiema

provoca el -aflojamiento de los frenos cuando ests

velocidad de desligamiento sobrepass un umbral de-

terminado. Este sictema representa un progrese nota-

ble debido a que mide el deslizaumiento, perv pressn—

“ta sin embargo el inconveniente de ser sensible &

las variaciones accidentales de velocidad de la rue~
da provocadas por las desigualdades de la carretersz.
Adends este sistema no puede mids que mantensr el va-

lor del deslizamiento por debajo del valor de umbral

~ elegido. Por lo tanto se puede mantener el desliza-

miento, sin que el sistema reaécione, a valores muy
bajos para los cuales la adherencis y o cficacic
de frenado sin inferiores a sus valores wAximos.

Bl invento tiene especialmenie por objcto
poner r@modio a estos inconvenientes pexizitiendo rca-
lizar unrsistema d> conirol de freuado que sea inde-
peﬂdiente de las variaciones accidentalcs de velsci-
dad de las ruedas y gue sea capaz de mauiencr a lo

largo del fre.aado el deslizamiento de las rucdas sn-

-4 -
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~tre dOo valore" predeterminados.

Segzun el 1nvvuto el zistena Je ¢.nirel
& ’

- de_frepado de las ruedasrde ur. vehiculo, que come

prende un aceTeromLtro 11Leal dispuesto pura sumie
nigtrar una sefial prooor01ona] a la acelﬁraczen del
veulculo, 1303 1nteorador dlsouo sto para suministrar

a partir de la sefial de’ dlcho acelerometro mna pri-

‘mere sefial proporcional a la velocidad del venfoulo,

medics pare suministrer, &l menos para una rueda
del vehiculo,‘uﬁa tegunda sehial pfoporcionul,& Lo v
locidad ténw néial'derdicha rueda, y'medios para
wparar dlcha primera senal con al menos una de Gi-
chas segundas sefiales ¥ para elaborar una sefial de
mando pars permitir o impedir la eplicacidn de los

frenos de al wenos una rueda en funcion uPl valoy

relativo’ de las. do sefiales comnaradag, se caraeuerl

78 norque los. medios para sumlnlstrar cada ue”hnda
seﬁairprovoréional a In velocidad tangenciel de ung
rgeaa comprenden un acﬂlerometro anvu,ar disputsto
péra suministrar una sefial nroporcional o la zcelew
racidn angular de dlcha rueda, y un integrador dis-

punsto nara 1ntearar la senal del acelerrmetro AYIE

lar y sumlnlstrar una sefial proporcioral & la velom~

cidad tangencial de la rusda.

Bl términe "aceleracion" se debe tomar en

-5 -
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su sentido general, es decir, que designa cualgquier

) . « 7 ) - - 0
‘variacion de velocidad, sca wl aunento o una SLslni-

cion de velocidad (aceleracidn positivo o nezativa)s

Por otra parte el téruino "senal“_ue debe tomar en

" su sertido mds general que corresponde & une varia-

cion de una magnltud f{sica cvaljuiera. En partlculav

la "seﬁal“ puede ser una. variacion de nre° de

aire o de fas (sefial neumatlca), una varlaclon de

~caudal de un 1fquido (sefial hidréulica) o una varig-

cidn de corriente o de potencial sldetrice {seral

,electrloa)

la 1ntegr301on de la acelpraclon ellmlna

- las variaciones accidentales de corta duracion de
1a velocidad de las rucdas debidas a las densigualda-

Vdes de la carretera.

Segun wag realizacion ve‘taJOfa del 1nven—
to, un divisor suministre una sefial propercional &
1a relmeidn de la- velocidad tanjnucisl de la ruede
y de la velocidad del vehfculo. Se obtiene asi el
complemento a un deslizumlento. Ia sefial de salida

de dicno lelsor controla una mﬁmorla de do° estadose

- estables que corresponden respectivamente a lo posi-~

-bllldad v e la prohlblclon de aullcar los frenos

Dicha meworia pasa respectivamente de su primer & su

‘segundo estade e inversamente cvando la sefisl de sa-

-6 ~
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- lida del divisor alcanza dos valores determinacus.

De e te nodo, a lo ]ero del fyenwedo, el
deslizaﬁiento,ge mantienc entre dos umhrales que

se eligen, como ¢S 1lozico, -de manera que limiten

le zona de deslizémiéntb que corresponde a la adhe-

rencia ﬁéxima deilas ruedas sobré el suelo.

Otras caracterlstlcas y ventajas del in-
vento apareceran aun en la descrlnclon detallada
Que'va a seguir.

En los'dibujos.'anérjbs dados & titule de

¢ jemplos no limitativos, se;ha represeﬁtado una

:.realizaclon partlcular del invento.

La figura 1 es un esquema func;onal de un
eaemplo de realizacLon del invento.

Ia flnura 2 es una vista esquematlca en

.. corte de un acelerometro lineal utilizado en la rea-—

lizacion de la figura 1.
La figura 3 es una vista esquematica en

corté-axial,'segﬁn III-III de la figura 4, de un

acelerdmetio angular utilizado en la realizacidn

de la figure 1.

La fléura 4 es una vista en corte ‘del ace-

: lerdmetro angular sebun IV-IV de la flgura 3.

La flgura 5¢es un raflco que muestra las

variaciones del coeficiente de adherencia entre rue-

-7 -
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Gas y suelo en funcidn del &esiizamiento, para,ﬁife—
rentes estados del suelo. |

En la reslizacicn particular represeuntada
on la figure 1, el sistems de control de frenade

conforme al invento comprende un acelerdmetro lineel

" 1, conocido en si mismo, que es sensible a la ace-

leracion, positiva o negativa,.del vehiculo, y que

estd dispuesto para suministrar une sefial pronorcio—

nal a dicha ace]eraclon. Como se ha dicho mds arr

: ba; esta seﬁal es unz veriacidn de una na gniwud *f

sica cualquiera'y puede ser, a titulo de ejeuplo,
una variacidn de pre31on de aire o de gas (sefial
neumatlca), una variacidn de caudal de 1fquido (se-
fial hldraullca) 0. una variscion de corriente o de
pbtencial,eléctrico (sefial eléctrica).

 La salida del acelerdmetro lineal 1 esté
unida, por medio de una puerta "Y', 2, a un integra-
doxr 3« | | |

El sistema comprende por otra parte un

cierto himero de dispositivos, cuyo numero es como
dxino igual al nimero de ruedas del vehfcile, defe=

tinados a suministrar csda uno una sefiel en &l sen-

tido definido més arriba proporcional a la veloci-

dad tangencial de una de las ruedas del vehiculo.

Cada w0 de dichos dispositivos comprende
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ﬁn aceiefémetro angular 4 sgensible a la aceleracidn
ahgular de una ruede y cuya salida estd yﬁida, a
través de una puerta "Y%, 5, a un aiplificador de
ganancma axuutable 6. La salida dcl amlificador 6
5 esta conectada a'un integrador 7. . |
Para f30111tar la compren51on, se han re-

-presentado el amoliflcador 6 y el integrador 7 por
bloques separados, pero no es necesarzqrdeclr que en
la pructlca el anollfacador puede estar incorporado

10 al integrador para formar una sois unidad chyas ¢
sumlnlstrar una sefial de sallda que ses pxcporclonal
a 1a intevral con respecto al tiempo de la seual
aplicada'a su gnurada, siendo ajustable el coeficien~
te'de proporéionali&ad entre las seﬁaies de salida y

15 - de entrada. El inﬁento.prevérque dicho coeficiente
dé,proporcipnaiidad 65 o sw vez proporcional al rae
‘dio de la rueda sobre la que gété montado el acelerd-
metro angular 4..

El sistema comprende también bloques 8 en

20 ‘numero igual al nimero de mcelerdmetros angiulares 4.
Estos blogues 8 tienen dos entradas ﬁna de las cuales,
2, cetd urida a la salida del integrador de acelera-
cidn lineal 3. La segunda entrade 11 de cada uno de
los bloques 8 estd unida respectivamente a la salida

25 de un integrador 7 de aceleracidn ansular

24.4.72 : 7 -9 -
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Los bloques & comprenden un diviscr 12 dis-
puesto, de manere conoclda en si misma, para sumi-
nistrar una sefial proporcional & la relacidn de las

sefiales aplicadas respectivamente & las dos entradas

"9 y 11. El divisor 12 estd seguido, en cada bloque
8, de un discriminador de .nivel 13 de dos niveles

'diSPuesto para suministrar selectivamente en una de

sus dos salldas 14 y 15 una sefial cuando la sefial de
salida del d1V1sor 12 alcanza, al ir disminuyonde un
primer umbral (sallda 15) o cuando diche sefial sumi-
nistrada por el divisor 12 alcanza, al ir aumentando,
un segundo umbral, superior al primero (salida 14).

"Las salidas 14-y 15 de cada wno de los blo-

- ques 8 estén unidas respectivamente a dos de las en-

trades de mendo de une memoria 16 de dos estados es-

tables que se designarén respectivamente por estado

cero y éstado uno. Le memoria 16 estd dispuesta, de
manera conoclda en si misma, para pasar del estado
cero al e°tado uno cuando se apllca una sefial en su
entrada 15 y para pasar del estado uno al estado cerc
cuanéo se aplice una sefial en su otra entrads 14.

La salida 17 de cada una de las memoriss 16

estd vrida a le entrada de mando de vdlvulas relds

no representades que controlan la puesta e: descarga

de los cilindros de los frenos de cada una de las rues

- 10 -
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le presion en los cilindros de los frenos se supri-

| han previsto medios, conocidos en =f{ miswos y neo re-

té conectado también & une entrada de los circuitos

| cuitos 19 estd conectada respectivamente a una sali-

‘| Tos circuitos de inhibieidn 19 y 21 estén dispuestos,

das. Cuando la memorie 16 pasa del estado cero al

estado uno, suministra en su salida 17 una sefial de

mando tal que provoca le disminucidn de la presidn
en los cilindros de freno. Cundo la memoris 16 pasa |
por el contrario del estado uno al estado cero, la

sefial en su salida 17 se anule, la disminucién de

me, lo que permite la aplicacidn de los frenos.

Bl sistema comprende también medios de pro-

hibicion y de puesta a cero de los integradores. Se L
presentados, para suministrar a un bérne 18 una se-
fial cuando se acciona el pedal de mando de frenedo

del vehiculo. El borne 18 estd unido a la segunda .

entrade de las puertas "Y" 2 y 5. Dicho bornme 18 es-
de iﬁhibicién:l9'y 21. La segunda entrada de los cirQ

da 22 de los integradores 7 de aceleracidén angular.
La segunda entrade del cireuito 21 estéd unida a una |

salida 23 del integrador 3 de aceleracidn lineal.

de menera conocida en s{ misma, para que, en ausen-
cia de sefial en el borne 18, la salida de los inte-

gradores 3 y 7'sea'1levada a cero. En la figura 1,

-1l -
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ésto estd representado simbélicamente por la wnién -

| 10 es nula, es decir, cuando el vehfculo esté inmé-

24 esté unida a une entrada 25 de cada una de las

memorias 16 que estédn dispuestas de tal modo que una

los frenos.

del acelerometro lineal 1 y cuya otra puerte, 29,

" recibe una sefial proporcional & la presién de frera-

de la salida de los circuitos 19 y 21 & la mesa.

S

Por otra parte, el acelerdmetro lineal 1
estd dispuesto pare suministrar en una salida 24

une sefiel no nula cuando la aceleracidn del vehicu—

vil o se despleza a velocidad constante. Le salida

gefial aplicada a dicka entradgl’ hace pasar las me-

norias al estado cero que permite la aplicacidn de

Finelmente, el sistema estd provisto de wn
dispositivo dé peguridad que comprende eséﬁﬁialmen—
te un blogue 26 que incluye un discriminador de ni-
vel 27 asociado a una puerta "yt 28.

El discriminador 27 tiene dos entradas

una de las cuales, 30, esté conectade a una salida

do. La sefial aplicada a esta segunda entrada 29 pue-
de, como se ha represehtado en la figura 1, ser la

misme que la que se aplioa al borne 18 o puede ser

diferente.

El discriminador 27 estd dispuesto pera

-12 -
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. eglides 14 de los diseriminadores 13 ~odrfen sster

stministrar & 1z pueris 28 dos zefieles de mends. La

, prlmera de cstas sefinles se suninisive cuando la

aceleracidn del vehiculo cas por debajo §3 un nivel

. determinedo. ILa & segunda de E“vau gooEles 58 Bomind e

tra cuende le presidn actual de frenado a8 supsrior

g una fraccidn determinade y sjustable d¢ su vaior

- méximo.

Ta salide de la puerie "Y' 28 esté conec-

: tade a ur.a entrada 21 de cade wne de las memorize

16. Cuendo se aplics una sekal & lug enbradas o5,

- 1as memorias 16 pasan & su eptedo Cero.

Retvrelmente, le seiida de la puerte iy

28, le selide 24 del meelevdnrive Iirsal 1y la®

By .

conectadss respectivemente a eni das de pusytes

i 4 5. U
#oe auvng salidas sstavian wddes onda ung & Ig 2

typda do mando de wnd memoric 1O QUG ROLE PAVBY
CGiehs waorig o8 EERA- L TR

Log oyganes teles cowo puirias YR ampiie

‘ficadorer, intasredorss, diviscres; Gigseriniymiores

- de nivel ¥ memoriaa son bien conneidéos por &1 wBpEe

cigliets en 1n pateris y por 1n basto no €3 pres¢iss

4

que sean dsseriton. Heturelaenie, disags OMELATS

deben ser adaptacos 0.3& naturalezx de leg ssiiples

wtilizedes. Asi, un integrador podrd estar reelizade

- 13 -
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en forma de wuna capacidad si ldas sefinles son DL

~cas 0 de un condensador si lus seflales son eléotri-

- cas.

Se ha representado esquemdticamente sn la

‘ figura 2 la estructura, conocida en sf miema, de un

~ecelerometro lineel 1 que estd provisto esencisluen—

te de une mesa movil 32 gque estd guieda por rodillos

-0 boles 33 a 1o largo de una trayectoria rectilinesa

_con respecto al chasis 34 del vehfculo. Dos resortes

© 35 entagonistas unen le masa 32 @l ckasis 34. Ia D8~

sa'32 lleva un brazo 36 terminado en un rodillo kY4

que se apoya sobre un resorte pleno 38 empotfado

por uno de sus extremos en el chasis 34. El otro ex~

tremo del resorte 38 accione un transductor captador

- de posicion 39 dispuesto para suministrar wne sefial

. que es funcidn de la posicidn de 1a mase 32 con res-—

. pecto 8l chasis del vehfculo.

Ja estruveivra dol susuwdor de pusicicn 3

frdepende, naturalwente, de la naturaleza de las sefia-

les utilizadas en el sistema. Por e jemplo, ai so
utilizan seflales neumdticas, ol captsdor 3¢ puede

ser un reductor de presidn alimeatedc ds airs o Z8%

- comprimido por una eonduccién 41, La seifal de zaliss
~ del captador 39 se transmite & un inte.oodor 3 que,

. en la hipétesis de sefiales neurdticas, puede ser una

-14 -
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~ capucidad.
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Si se utilizan sefiales eléctricas, el cupe

" tando el integrador 3 comstituide por un condenss-

dor que puede a su vez”estar incorporado a4 un ampli~
ficador operacional como es bien conocido por el es-
pecialista 2ai la.matéria.

Cuando la aceleracidn lineal del vealoulo
es nula, al estar el vehiculo, o bien inmovilizado,

o bien aniuado de unaz velocidad comstarnte, la wmasa

- 32 ocupa wia pocicicn neubtra determinada por las ca-
- racter{sticas de los dos resortes 35. El invento
" prevé que la sefial suministrade por el coptedor 39
: - . 4 ’
~en la posicion neutra que corresponde a sste regimen
. estacionario es diferente de cero y se aplica a la

- salida 24 (figura.l).

Cuando el venfeulo sufre uma aceleracion,

- una fuerza de inercia proporcionsl 2 dicia acelera-
: cion se aplica 2 la nasa 32 que se JdespLAZE COLL LEL-
_péeto al chasis 34. Como los resortes 35 ejercen so—

. bre dicha masa 32 una fuerza antagoniszta nroporcio-

nal a su desplazamientc con recpecto a su pgsicién

: . s s 2
‘ neutra, la masa 32 viene & ocupar uns posicion ue

" estd desplazada con respecto a la posicién neutra en

une distancia proporcional & la acelsracidn, y 21

-15 -



captador 39 traduce esite desplazamiento en und gzlLal

que varfa linealmente con la cerleracion lineal

-del vehiculo.

¥as figuras 3 y 4 muestran esquemabicgmen~

. te la estructura de un ejemplo de realizacidn de un

acelerdmetro sngular 4, que comprende una masa 42

~ mdvil en rotacidn con respecto a un &rbol 43 que es

arrastrado en rotacidn por une d¢ las rucdas el

; vehf{culo. EL drbol 43 puede ser, por ejemplo, un ar-

10

~ bol de salida el diferencial o un eje do wunz rugdi.

‘ 1e masa 42 estd constitufda por un volante enular

15

20

25

24.4.72

soportado por bolas 44 con respecto al drbol 43.

La masa 42 lleva un Véstago_45 en el ex-

. tremo dél cual estan fijados dos resortes 46 antago-

nistas uno de otro. Los resortes 46 estén fijados
por su otro extremo a un marco 47 angularments soli-
dario del drbol 43. E1 vastago 45 lleva un dedo 48
uﬁido g un ceptador de posicjéﬁ angular 49 que, en
el ejemplo fepresentado, es un potencidmetro eléc-
trico, perc.que del mismo modo puede ser un reductor
de présién 0 una vélvuia hidriulica, segun la natu-
raleza de las sefiales utilizades en el gistema. El
captador 49 estd soportado pof o1 marco 47.

Los hilos de alimentacidn y el hilo de

salida del captador 49 estdn unidos & los anillos

- 16 -
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de un colector giratorio 51 solidario'en.fotacién

del arbol 43. Sobre dichds anillos se apoyan ésco—

~ billas montadas °obre un soporte 52 f£ijado al cha-

5 sis 34 del vehiculo. El hilo de sallda del captador

. 49 estd conectado por este colector a2 un 1ntegrador

7 que es de la misma naturaleza gue el integrador

3 de aceleracidn lineal.

El funcionamiento del acelerometro angular

i 4 es bien evidentemente enalogo al del acelerduetro

: : ’ . o . . ’
: lineal 1, con la unica diferencin de gque el primero

" no es sensible mds que a las variaciones de veloci-

dad angular del drbol 43.

la masa mévil 42 ocupa una p091c¢on neutra

. cuando 1a velocidad angular del drbol 43 es nula 0

; constante. El invento prevé que la sefial suministra-

. da por el captador 49 cn osta posicidn es igual a

. 1a sefial suministrada por el captador 39 del acele-

. rémetro lineal 1 cuendo la aceleracion del vehiculo

" es nula. Por lo dewds, la ganancia del integrador 7

. de aceleracicn angular es ajustable y estd regulada

. a un valor proporcional al redio de la rueda. Por

1
H

ejemplo, si se utilizan sefiales neumdticas, los in-

g tegradofes 7 y,3 pueden estar constitufdos por cape-

cidades, siendo el volumen de la capacidad del inte-

grador 3 igual sl producto del volumen de la capaci-

-17 -
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dad del integrador 7 por el radio d¢ la rucde. En

" cfecto, se sahe que la ganancia de un integredor de

1

I

presién es inversamonte proporcional a su volumen.-

Se sobreentiende que las realizaciones -

: descritaes mds arriba de acelerdmeétro lineal y engu-

lar no se den mis que a t{tulo de ejemplos no limita-
tivos del invento.

B funcionamiento del sistema de comtrol

. de frenado conforme al invento es el siguiente:

cuando el conductor del vehiculo no accio-
ne el pedal de los frenos, la sefial en el borne 18
es nula, lasrpuertas'"Y" 2y 5 estén berradas-y los

circuitos de inhibicidn 19 y 21 estédn abiertes. las

, sefiales de los acelerdmetros lineal 1 y angular 4 no

se transmiten a los integradores 3 y 7'y el conteni~

{do.de estos Yltimos es llevado a cero. Todas las me- .

. morias 16 estdn en su estado cero.

Cuando el conductor accions el pedal de

‘los frenos, las memorias 16 permiten por lo tanto la

t aplicacidn de los frenos sobre las ruedas. La sefial .

de accionamiento de los freuos que llege el borne 18

permite la apertura de las puertas "Y" 2 y 5 y ciara

"1los circuitos de inhibiecidn 19 y 21.

En estas condiciones, el acelerdmetro li-

‘neal 1 suministra una sefial proporcional a la decele-

- 18 =~



;récién del vqh{éulory;el integrador 3 suministra
funa sefial proporcional a la vélocidad del veh{culo.
Simulténeamente los acelerometros angulares 4 su-
mlnlstran sefiales proporcionales a las aceleracio-
5 | }nes angulares de cada une de las ruedas Estas sefia-
éles una vez integradas y multiplicadas por el valorr
fdel radio de cada rueda suninistren una sefial pro-
gpofcional a la &elocidad tangencial de cada una de
?las-ruédas. Los divisores 12 suministran entonces
10 ' , una sefial proporcional a la relacidn V /V s donde
V designa la velocidad tangenecizal de una rueda y

V la velocidad del vehiculo. Se reconoce 1nmedlata-

émente que esta rela01on es lgual a l-G donde G es el
gdesllzamlentq relativo ( v-Vf)/V . d
15 ! Al actuar los frenos sobre las ruedas pro~
i:voc:an un»deslizamiento de estas &ltimas que tiende a
faumentar, ¥y en consecuencia la seﬁal de salida de
',los d1v1sores 12 dlsmlnuye. Cuando esta senal alcan~
;za un umbralrlnferlor determlnado, por e jemplo igual
207 ga 0,7 (que corresponde & un deslizamiento G = 0,3),
.ilos discriminadores de nivel 13 suministran & su bor- |
éne 15 una seﬁai'querhace pasar laé'memorias 16 a su é
éeétado-uﬁo. De ello iesulta a lg salida 17 de dichas
: memorlas una senal de mando que se tranSmlte a las
257' .valvulas~reles de los cllindros de freno de cada rue-

i
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, de y provoca la pucsta en dascarga de estos ultinos.

Los frenos se aflojan eutonces autowdticamente,
_ J

Tl deslizamiento de ias ruedas disuinuys

" entonces y la sefial de ealida de los divisores 12

gumente. Cuando esta sefial alcanze un umbral superier,
por ejemplo igual & 0,8 (que corresponde a& ul des-

- ligamiento G = 0,2), los discriminadores 13 suminis~

, tran a su boxme 14 una sefial que lleva las memo*zae :

16 a su estado cero. la sefial de mando a la sallda

-1 de'las Memorias se suprime ¥ 1os cilindros de o8

frenos degan de estar pucstos en descarga. Entonces

[

los frenos se apllcan de nuevo, si en todo caso el

;conductor cqntinua gccionando el pedal de freno. B

deslizamiento de las rucdas aumenta de nuevo y el

 proceso 'se repite hasta que, al haber disminufdo su-

. ficientemente la velocilad del vehiculo, el conduc-

_tor suelta el pedal de freno.

fn este momento, desaparece 1u osiial en el

borne 18, las puertas wyn 2 y 5 se cierran y al €8«

! tar abiertos les circuitos de inhibicion 19, el con-

. tenido de los integradores 3y 7 es llevado a cero.

Cuando el veniculo osté 1nmov1llzado, o gse

" desplaza a velocldad constante, el acelerdmetro 1

este en su p031clon neuwtra y cuite en su salide 24

1g sefial de régimes estacionario que, aplicada & ias

- 20 -
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entradas 25 de las memorias 16, lleva a estas ulti-

| mas & su estado cero que permite la aplicacion de

Ciéno
: : En caso de deficiencia del sistema, puede
ocurrir gque las ruedas se blogueen completamente ]

que la seflal de mendo & laréalida 17 de las memorias

cacidn de los frenos. Es entonces cuando interviene

el dlSpOSltlvo de segurldad previsto por el 1nvento.

Un dispositivo de senallzaclon puede ser aeclonado
en la cablna del conductor.
Si la deceleracion del vehlculo es 1nfe-

rior a un valor predeterminado; por ejemplo o, 1 g,

el discriminedor de n1vel 27 suministre a la puerta

“Y“ 28 una prlmera gefial de mando. Sl, al mismo tiem

po, Be€ acclona el pedal de freno en una p051clon

tal que la deceleraclon del vehlculo deberia normal-

mente ser superior a dicho valor de 0,1 g, el dis~

criminador 27 suministra a2 la puerte "Y' 28 una se-

ngunda sefial de mendo. Ia puerta "Y' 28 se abre enton

i
ices y transmite & las entradas 31 de las memorias 16

iuna sefial gue lleva dichas memorias & su estado cero. .-

i Se anula as{ la accidn del sistema de control defec-

50080
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o Gracias a la operacién de integracidn que

. 58 éfectﬁa a la vez sobre la acelefacién lineal del

i

1veh1culo y sobre le aceleraclon angular de las rue-
das, se ellmlnan las var1a01ones bruscas y de corta

duraclon de velocidad debldas a las des1gualdades de

;la carretera.

Por §tra parte el sistema permite mantener
éel deslizemiento de las ruedas, en per{odd de frena-
ltdo, éntre'dos valores predéterminados. Se'hanrrepre-

;sentado en la figura 5 tres curvas que representan

ot

1as varlaclones del coeficiente de adheranela de 1as

!
-ruedas (en ordenadas) en funeidn del desllzamlento
relatlvo G (en abscisas) para un suelo reSpectlvamen—

. te seco (53), mojado (54) y cubierto de hielo (55).

3Se hen trazado en la figura las dos ordenadas corres-
x , _ ,

_; pondiéntes a los dos umbrales de deslizamiento G4 =

. 0,2 y,G2 = O,3rque corresponden & los cambios de és~
§£a66 de las memorias 16, y entre los cuales el siste-
{ma mantiene el deslizamientd,a lo largo del frenado.
'Se ve por la forma de las curvas 53 a 55 que el sis-

tema asegura automdticaménte la adherenc1a maxina

' compatlble con el estado del suelo. De este modo, no

solamente el sistema evita el b10queo de 1as ruedas
y el derrape. del veniculo, sino que asegura tambzen

. la eficacia maxima de frenado.

- 22 -
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El sistema es compatible con todos los dis-

- positivos conocidos de reparto del esfuerzo de fre-

nado entre ejes y de cprréccién de frenado en fun-
¢ién de la carga del venfculo.

Neturalmente,el inveﬁto no se Ilimita & la
realizacion que se acaba de deécribir.y Querse pue~
den aportéfra dicha'realizacién-humerosas variantes
de ojecucion al alcaﬁce del especialista en la mate-

ria sin salir del dominio del invento. En particular

las seffales utiliiadas'pueden;consistir en variacio-

-~ del vehfculo.

nes de una magnitud fisica cualquiera y los acelerﬁ-
metros 1ineales y angulares pueden ser de un tipo
cualquiersa. Se pueden también montar acelerdmetros

engulares sobre una sola rueda o sobre varias ruedas

La presenfe solicitud que corresponde a la

ipresen'bada en Francia, con fecha 29 de Abril de

!

l 971, bajo el Numero 71 15317, se acoge & los bene-
flclos del Articulo 51 del vigente Estatuto sobre

Propiedad Industrial,

-23 -
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- REIVINDICACIONES ~

Los puntos de inveneion, propia y nueva,

' Qué.se presentan para que sean objeto de esta soli-

I

citud de Patente de Invencidn en Espafia por VEINTE

afios, son los siguientes:

1.~ Sistema de control de frenado de las

. Tiedas de un vehiculo, que comprende un acelerdme-

tro lineal dispuesto para suministrar una sefial pro-

porcional a la aceleracion del vehiculo, un integra-

dor dispuesto para suministrar a partir de la sefial
de. dicho acelerdmetro una primera seﬁal proporcional

a la velocided del vehiculo, medios para sumlnlstrar

i para al menos une rueda del vehiculo una ssgunda se~-

i flal proporcionsl & la velocidad tangencial de di-

che rueda, y medios para comparar dicha primere se-

- fial con al menos una de dichas segundas seflales y pa-

ra elaborar una sefial de mando para permltlr o impe-

-24 -
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G |
ME. “wsiz ena

. dir'lg aplicacidn de los frenos de el menos una rue-
. da, en‘fuﬁdién del valor relativo de las dos sefiales
t comparadas, céracteriZado porque los medios para su-—
. ministrar cada segunda sefial proporcional'a la ve-

© locidad tangenciel de ﬁna rﬁeda comprenden un ace-—

: 1er6metrp angular dispuesto'para'suministrar'una -

2 seﬁal'pfoporcionalra'la aceleracién angular de di-

% cha rueda, y un integrador dispuestoxﬁara infegrar
j'lg sefial delracelerémetro angular y suministrar una
' sefial propofciopal a la velocidad tangencial de la

' rueda.

2.~ Sistema conforme a la reivindicacidn

1, caracterizado porque el integrador de aceleracidn

© angular es ajustable, de manera que suministre une

gefial proporcional al radio de la rueda.

3.~ Sistema conforme & la reivindicacidn

i1, caracteri;ado porgue los unedios para comparar la

primera y cada una de las segundas sefiales compren~
den un divisor dispuesto para suministrar una sefial
proporcional & la relacidn de la velocidad tangen-

cial de la rueda y de la velocidad del vehiculo.

4.~ Sistema conforme & la reivindicacidn
3, caracterizado porgue los medios para elaborar
la sefial de mando ds los frenos comprenden al menos

une meworia con dos estados estables que correspon-

’
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den respectivamente a la posibilidad y é la prqhibi-

cién de aplicacidn de los frenos y medios para ha-

“cer ﬁaSar'dicha,memoria respectivamente de su pri-

mer & su segundo estado y viceversa cuando la sefial
suministrada por'elrdivisor alcanzardés valores pre-
determinados. | o
5.- Sistema conforme a 1a reivindicaqién
i, caracterizado porque comprende medios para sumi=-
nistrar una sefial éuahdo se accionan los frenos y

medios para bloguear la transmisidn de las sefiales

suministradas respectivamente por éada acelerdmetro

angular y por el acelerémetro lineal & los integra-

dores de aceleraciones angular y lineal cuando di-
cha sefial de accionamiento de los frenos estd susen-
te.
6.-~ Sistema conforme a la reivindicacién

5, caracterizado porque comprende médioé para lle-
var & cero las seflales suministradas réspectivamente
por cade integrador de aceleracion angular y el in-
tegrador de aceleracién lineal cuando la sefial de
accionamiento de los frenos estd ausente.

7. Sistema conforme & la reivindicacidn
4, caracterizado porque el acelerdmetro lineal cstd
dispuesto para suministrar, cuando la aaieracién

del vehiculo es nula, una sefial capaz de hacer pasar

- 26 -
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- ceda memoria al cstado que permite le aplicacidn

'de los frenos.

8.- Sistems conforme & la reivindicacién
4, caracterizado pbrque comprende medios pare sumi-

‘ : S
nistrar una sefial cuando la presién de accionamien-~
to de los frenos sobrepasa un valor determinado,
nedios para éumihistrar uné sefial cuando la decele-

recion del vehiculo es inferlor a un umbral prede-

termlnado y medios para detectar estes dos sefiales

"y para suminisirar, cuando dlchas dos senales estan

: presentes simultaneamente, une sefial capaz de hacer

péSar_cada memoria al estado que permite la aplica-

¢idén de los freuos.

9.~ Sistema conforme a la reivindicacion

7, caracterizado porque cada acelerdmetro angulaer

esté dlspuesto para suministrar, cuando la acelera-
¢idn angular de la rueda correspondiente es nula,
une sefial igual a la sefial suministrada por el ace-
lerdmetro lineal cuendo la aceleracién del vehiculo
es nula..

o 10.- Sistema de control de frenado de las
ruedas de un vehiculo.

' Tal y como se ha descrito en la lNemoria

' qué antecede, repréSentado en los dibujos que se

acompafian y para los fines qﬁe ge han especificado.

- 27 -



Este memoria consta de veintiocho hojas

. escritas a méquina por una sola de sus caras.’

_ Madri'd,. ZBABHW'

| | . P.A.

E 24.4.72/RTA.~
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