PATENTE

DE
INVENCION
por "PERFECCIONAMIENTOS EN UN DISPOSITIVO PARA EL EQUI~
IIBRADO EN EL ESTADO DESMONTADO DE IAS RUEDAS DE VEHICU-
Ios", a favor de la Sociedad Anonlma francesa FORGES
STEPHANOISES, r381dente en 11, rue Barrouin 42. 007 ST~
ETIENNE cédex, Toire, FRANCIA,

MEMORI A DESCRIPTIVA

Ia presente invencién se refiere al equilibrado di-
nédmico de ias mzedas de vehiculos segﬁn el procedimiento
que consiste en hacer girar la rueda, calada sobre un ér—
bol montado oscllante, y en determinar el valor y la p051—
cidn angular del desequilibrio de esta rueda segﬁn la ame
plitud y la fase de: las oscilaciones de este desequilibrio
determinado.

W4s precisamente, la invencién se refiere a los dis-

positivos del tipo de los que comporfant
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- un 4rbol montado 1ibre'€n rota?idn en un cojinete apto
para oscilar en un pleno determinado, &rbol cuya extremidad
anterior es solidaria de la rueda a equilibrar; mientras
que su extremidad posterior e§té asociada a medios de Vi
5e sualizacién del desequilibrio,

~ medios para arrastrar el &rbol en rotacién a velocidad
constante.,

- un captador asoei?do al 4rbol y apto para poner en mamr-
cha medios de alumbrado, a una fa§e predeterminada de cada
10. peribdo de oscilaciones del 4xrbol,

- gedios para determinar la posicién angular del desequi
1ibrio,
~ y medios para determinar el valor de la maga compensa~
dora de este Wltimo.
15, Un dispositivo de este género se ha descrito en la pa~
sente francesa 1,460,588 del 2 de Julio de 1965.

Lo presente invencién tiene por ob?eto proporcionar
un dispogitivo del tipo presentado que, en razén de su cons-
titucidn, tenga un funcionamiento muy gencillo y sea de &~
20, cil utilizacibn,

Egte dispositivo se caracteriza en que los medios de
visualizacién del desequilibrio estdn constituidos por un
cilindro que lleva una hélice asociada a medibs que permi-
ten sefialar su traza sobre el plano qiametral de oscila—~
25 cién del eilindro y; en consecuencia,'la posicién angulaxr

del deseqpilibrio; cuagdo el captador, golicitado por las
oscilaciones del 4rbol, mandalel funcionamiento intermiten—
te de los medios de alumbrado, mientras que el captador es-

+4 agociado a medios aptos para desplazarle radialmente en
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el glano dinmetral de osciloeidn del cilindro para determi—)
nar, inmediata ¥ simulténeamenie; por medio de graduaciones,
el valor de la amplitud de las oscilaciones del cilindro en
el plano de oscilacién, por consiguiente el valor de la ma-—
5e sa compe?sadora del desequilibrio. ,
Asi, para equilibrar una rueda, es suficiente arragtramn
el 4rbol en rotacibén a una velocidad constante; desplazar
radlnlmente el captador hasta que viene a contacto con el
cilindro, a la sazén en la posicidn de oscilaoidn mdxlma,
10. con miras‘a mandar el disparo intermitente de los medios de
algmbrado, deapués seﬁalar; gracias al efecto estroboscdpi-
co, 1o traza de la hélice del cilindro sobre el plano dia-
metral de ogcilacidén de ?ste Yltimo, ?sta fasc permite de=
terminar gimultdneagente, dc wn part?, la posicién angulaxr
15. del desequilibrio y, en consccuencia, lo posicidn angular

de la masa compensadora gque es necesario situar sobre la

rueda y, por otra parte, cl volor de esta masa por medio de

las graduﬂclones. , ,
En wna forma de ejecucidén de la invencidén, los medlos,
2D, quc permiten sefialar la traza de la hélice del cilindro en
el plano de oscilacién de este vltimo, cstdn constituidos
por un cursor desplazable en correderas longitudinales dis~-
puestas encima del eilindro ¥ parclelamente o la direceidn

de su eje longitudi?al.

25 Ventajosamcnte, este cursor es golidario de un visor
compuasto de dos opérculos, rcspeetivamente supcrior e infe-
rior, gque comportan cada o dos ejes perpendiculares de To~
$feulo., , )

Asi, para sefinlar la traza de la hélice del cilindro;
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encerrado, de forma conocida, en una caja cerrada con todos
N :

Jos otros elementos del dispositivo de egquilibrado, es su-
ficiente desplazar el cursor hasta que los puntos de inter-
geccibn de los ejes perpendiculares de los dos visores es—
+én alineados con la traza de la hélice,

Es necesgario observar que la presencia de los dos
visores permite sup?imir todos los defectos de paralelajet

De preferencia, el captgdor egtd dispuesto en la extre—~
midad de un vastago de mando, desplazable longitudinalmente
por ro?acidn-de un ‘tambor provisto de por lo menos una gra;
duacidn éﬁe coopera con una sefial practicada sobre un
soporte fijo con respecto al cual es desplazable el vésta-
g. |

Ia graduacién del tambor constituye una especie de
nonio que permite determinar muy precisa e ingtanténeamente
la posicidén radial del captador; por consiguiente el valor
de la masa compensadora del dbsequilibrio:’

Bn una forma preferida de realizacién, la graduacioén
estd constituida directgmente por los valores en gramos de
las masas compensadores, valores determinados por el célcu~
1o en funcién de diferentes pardmetros conocidos,

Ta invencién se comprenderd mejor con la ayuda de la
descripeidn que sigue; haciendo referencia al dibujo esque-
mdtico anexo que representa, a tIitulo de ejemplo no limita—
tivo; una forma de ejecucién del dispositivo segin la in-
vencibn,

Ia figura 1 es una vista en perspectiva esquemdtica
que muestra los diferentes elemen?qs de este dispo§itivo;

Tag figuras 2 y 3 son vistas, respectivamente, por un
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extremo y en un plano por encima del dispositivo en la fase

de determinacidén de la posicidén angular del desequi}ibrio;
en el momento del equilibrado dindmico de una rueds.,

La figura 4 es uma vigta en planta por encima que mues~
tra, a mayor escala, una forma de realizacidén del taﬂbor,

En este dibujo, 2 indica un drbol de soporte montado
1ibre en rotacidén en un cojinete 3 que puede oscilar en tor—
no de un pivote vertical 4., De forma conocida; la extremi~
dad enterior de este &rbol 2 eg golidaria de un plato o dis—
co amovible 5 que sirve para la fijacién de la rucda 6 a
equilibrar,

Este dispositivo comporta igualmente medios de arras-
tre en rotacidn del 4rbol 2, medlos constltuldos, en esta
forma de eaecucldn, por une polea 7 calads sobre el citado
4rbol y enlazada mediante una correa 8 a una polea 9 calada
sobre el Arbol de salida de un motor e¢léctrico de arrgstre
10, Estos medios de arrastre estdn agoclados a medios, no
representados; que permiten desolidarizarlos del &rbol 2 con
miras o permitir la libre rotacién de cste 4rbol cn las fa-
gce de puesta en posicién de la masa compensadora del dese-—

quilibrio dlndmlco y en el morento del equilibrio estdtlco.

Adends, el cojincte 3 es solidario de un vdstago 11,
coaxlal ol eje geométrico vertieal del pivote 4 y que permi~
tc, en 6l nomcnto del montado de la rueda 6 sobre la placa
5, mondar preclsamente el borde interior de lo llanta de la
rueda dentro del plano vertical que contiene el eje preci=—
tad&i

T.a extrenidad posterior del drbol 2 es solid?ria de

los medios de visualizacién del desequilibrio gue, gogin la
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~ invencidn, estdn constituidos por un cilindro 12 sobre el

cual e§td dispuesta una hélice 13 congtituida sea por un
nervio, sea por uma ranura,

rpe forma cono?ida, este dispositivo comporta un capta-
dor 1?, gque dispara, por intermedio de un bloguse elechrini—~
co 15, el funcionamiento intermitente de los mediocs de alum-
brado 16 dispuestos scnsiblemente en el plano diametral ho-
rizontal del eilindro 12; ,

Segin la invencién, este captador, dipuesto sens%ble—
mente en el plano diametral horizontal del cilindro 12, es-
t4 calado en la extremidad de los medios que permiten des—
plazarlo radialmente con respecto a este cilindro y en espe-—
cial en la extremidad de un védstago de mando 1% degplazable
longitudinalmente con respecto a un soporte fijoll8. Egte
véstago estd calado en rotacién en el soporte 18, y que es-
t4 atornillado en un tambor 19 que constituye un nonio, Eg—
te ‘tambor lleva sea una grad?acidn 20 que coopera con una
sefial fija 22 del soporte 18, sea, de preferencia y como .
lo muestra la figura 4; varias series de ndmeros que indi-
can los valores en gramos de las masas compengadoras para
diferentes tip?s de ruedas, En otros términos, cada serie
I; II; III; Iv, V; VI de valores corresponde a una serie de
ruedas pertenecientes a diferentes vehlculos pero que preT
sentan las mismas caracteristicas dimensionales o mdsicas,
En eate caso; la sefial est4 constituida por una ventana 21
practicads en una prolongacién 18a del soporte 18 que se ex~
tiende longitudinalmente encima del taubor,

Por dltimo; el dispositivo segin la invencidn comporta

medios que permiten sefialar la traszade la hélice del cilin-
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dro en el plano diametral horizontal de este Ultimo. Estos
medios estén constituidos por un cursor 23 monbtado deslizan-—
te en correderas 24 dispuestas encima del cilindro 12 y pa—
ralelamente al eje longitudinal del 4rbol 2 mientras éste es~
t4 en posicidén de reposo, Este cursor comporta un visor 25
compuesto de dos opéreulos transparentes; respectivamente
superior 26a e inferior 26b; que llevan cada uno dos ejes
perpendiculares de retlculo. Es de observar que la presen~
cia de los opéreulos permit? guprimir todo error: de pa-
ralelaje. De forma conocida, las gulas estan fija@as gobre
los bor@es de una abertura practivada en una caja, no repre-
sentada, que recubre el conjunto del dispositivo y comporta
aberturas para el paso de vdstago de mando 1; ¥y de_la ex—
tremidad anterior del Arbol 2 que lleva el plato 5:

El equilibrado dindmico de una rueda 6 por medio de
este dispositivo se fectua de la forma giguientes

Cuando la rucda 6 se fija sobre ¢l plato 5 de forma
que el borde interior de su lla?ta esté en el plano vertical
que contiene el eje de pivot? 4, el motor 10 es alimentado
con el fin de que el &rbol 2, la rueda 6 y el cilindro_12
gean arrastrados en rotacidén a uma velocidad constante. BaT
jd 1o accién de cgta rotacidn y habida cuenta de que el pi-
vote 4 pcrmlte al 4rbol 2 solo pivotar en el plamno hori- _
zontal, el desequilibrio de la rueda 6 commica a cste Eohas
ol 2 oscilante en el plano horizontal que son tanto més
importante cuanto mds elevada es la masa del desequilibrio:

Ello resulta que el cilindro 12 que ocupad en Ireposo:
la posicién represcntada en trazo fuerte en la figura 2, oS-

‘

cila ontre dos posiclones extremas, reprcgcntadas de forma
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flgura. El captador 14 se desplaza entonces radialmente pox
medio del tambor 19 y del véstago 17, a fin de que venga a
contacto con una de lag generatrices del ¢ilindro 12, como
se muestra en la figura 2, Asl, cada vez que el cilindro 12
en rotgcidn pasa de nuevo por su p?sicién de oscilaci6n mé-
xima B, acciona ellcaptador 14 que, por intermedio del blo-
que electrénico 15, manda la alimentacién de los medios de,
glumbrado 16, Asi se obtiene un alumbrado intermitente que;
en fase con las oscilaciones del cilindro 12 g por efecto
estroboscépico, permite a un observador sefialar la traza de
la héllce 13 del cilindro 12 sobre el plano diametral hoxri-
zontal, por consiguiente dentro del planc de 03011a016n.

En efecto, el operador desplaza el curso haste que, como

ge muestra en la figura 3, los dos ejes perpendiculares de
los opérculos estén alineados con el punto P por lo cual
esta hé€lice corta el plano horizontal diametral del cilin-
dro 12:

Esta medida permite determinar precisamente la posi;
cibén angular del desequilibrio y, simult4neamente, el valor
de la masa comprensadora; En efecto, el desplazamiento del
captador 14 permite determinar pfecisamente la amplitud b
de la oscilacién del cilindfo 12, amplitud que es fumeidn
directamente del wlor de la masa a gdicionar. Agf, para
conbcer el valor preciso de la masa, es suficiente leer el
mimero adyacente a la divisidén de la graduacidg 20 que coin-
cide con la sefial 22 y llevada sobre una ta?la, indepen—
dienie; que indica los valores de las masas, O gi el ‘tambor

19 comporta varias series de némeros que indican directamen—
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te, 8l Valor de la masa; ‘leer 1nmed1atamente el valor de es-
tg masa, indicado en la serie-de nimeros correspondlente al
tipo de la rueda en curso de equlllbrado.

De forma conocida, el equilibrado se realizs después
que el motor 10 ha sido parad9 y que la rueda ha gido de
vuelta a su posicidn seflalada, al depositér 1la maééﬁde Peso
debermlnado sobre el borde exterior de la llanta de la rueda
6, en la parte opuesta de 1a posicién del desequilibrio.

Es de comprender, y como en todos los dlsp031t1vos g1
milares, este dispositivo puede utlllzarse igualmente para
asegurar el equilibrado gstdtico de la rueda. Para este efec-
to, el 4rbol 2 se desolidariza de sus medios de arjasfre,
con el fin de que la rueda 6 pugda pivotar libremen%a con la
menos friccidn posible para vendr ellg misma a unaiposicidn
estable, posicién en la que el desequilibrio se encuentra
debajo de la rueda y en el plano vertical que pasa:por el
eje de rotacién de esta Yltima. g

Fl valor de la masa compensadora que debe disponerse
en posicidn del desequilibrio, por consiguiente en ?1 pun;

o més alto de la llanta de la rueda 6, se determina por pe-
sada mediante masas imantadas amovibles. Esta masa compen—
sadora se situa en el exterior de 1 1lanta.

Por §ltimo y de forma conocida, para facilitar las dl—
forentes operaciones necesarias para el equilibrado dinaml~
oo y estdtico, el dispositivo egtd provisto de medios de
frenado en rotac%dn y de blogueo del grbol 2, por consigulen
te de la rueda 6,

Es de comprender, que el planc de oscilacidn que, por
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razones de comodiad, es horizonmtal en esta foxma de ejecu=

o

cidn, puede ser vertical o inclinado si es necesario.
Ni gque decir que la invencidén no se llmlta a la

sola forma de ejecucidn de este dlsp051t1vo que se ha des—

crito anteriormente a tItulo de ejemplo, por el contrario,

o
abarca todas las variaciones de realizaciln,

REIVINDICACIONES

Descrito el objeto del presente invento se decla-~
ran nuevas v de propia invencidén las siguientes reivindica;
clones con prlorldad de la sollcltud de patente francesa
ng 72 14738 ded 20 Abril de 1972.

l.~ Perfeccionamientos en un dispositivo para el
eéuilibfado en el estado desmontado de las ruedas de
vehioulos del tipo de los gue comportan un &rbol montado
libre en rotacidn on un cojinete apto para oscilar en un .
plano determlnado, 4rbol cuya extremldad anterior es 5011;
daria de la rueda a equlllbrar, mientras que su extremin
dad posterior estd asocilada a medios de visualizacién del
deseqpilibrio; medios para arrastrar el Arbol en rotacidn
o velocidad constante, un catador asocilado al 4rbol y
apto para disparar medios de alumbrado, a una fase prede;
terminade de cada periodo de oscilacién del 4rbol para
determinar la posicidén angular del desequilibrio y medios
para determlnar ol valor de la masa compensadora de este

ﬁltlmo, caracterizados en que los medios de v1suallzar

cidn del desequilibrio estdn comnstituidos por un cilin-

.
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dro gue lleva una hélice asociada a medios que permiten sefia—
1arsu'tmma sobre el plano diametral de oscilacidn del cilin-
dro y, en consecuencla, 15 posicidn angular de deseqplllbrlo
cuando el captador, solicitado por las oscilaciones del dr—

bol, manda el funcionamiento intermitente de los medios de

¢

alumbrados mientras que el capbador estd asociado a medios

’ aptos para desplazar radialmente en el plano de oscilacidn

pera determinar, inmediata ¥ simnlt4neamente por medio de
graduacién, el valor de 1a amplitud de las oséllaciones
del eilindro en el plano de oscilacidn, por consiguiente
el valor de 1a masa compnnsadora del desequilibrio: ,
2. Perfecomonamlentos, segin la reivindicacién 1,
caracterizados en que 8l qlllgdro lleva una ranura he11001da1
3.~ Perfeccionamientos, segin la reivindicacidn 1, cam
racterizados en que el cilindro 1leva un nervio helicoidal.

4.- Perfeccionamientos, segin una cualquiera de las

reivindicaciones 1 a 3, caracterizados en que los mediosy

"que permiten senalar 1a traze de hélice del oilindro en el pl

plano de 05011301dn, estén constltuldos por un cursor des~

plazable en gulas 1ong1tud1nades dispuestas en cima del

cilindro ¥y paralelamente a 1g direccidn de su eje 1ong1tu~

dinal,

’

5.- Perfecoionamientos, segun la reivindicacidn 4, ga;
racterizados en gue el cursor es solidario de uh visor comm
puesto de dos opérculos, raspectivamente superior e inferior
que comporta cada uno de dos ejes perpendiculares de reétict—

lo:

4

6.~ Perfeccionamientos, segin una cualquiera de las
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reivindicaciones 1 a 5, caracterizados en gue el captador
estd dispuesto en la extremidad de un vastago de mando des—
plazable longitudinalmente por rotacidén de un tambor pro-
visto de por lo menos una graduacién gque coopera con. una
sefial practivada sobre un soporte fijo con respecto al
cual el véstago es desplazado:

%:— Perfeccionamientos, segin la reivindicacién 6,
caracterizados en que el tambor comporta varias graduacio~
nes que, correspondientes g diferentes tipos de ruedas, estén
estan constituidas cada una por una sucesién de nimeros que
indican directamente los valores de las nasas compesando?as
y que cooperan todas con una ventana longitudinal practi;
cada en una prolongacidn del soporte fijo.

8.~ Perfeccionamientos en un dispositivo para el |
equilibrado en el estado desmontado de las ruedas de vehi-
culos,

Segin se describe ¥y reivindica en la presente me:
moria descriptiva que consta de 12.péginas foliadas y es~—
critas a miquina por una sola cara,

Madrid, a !0 ABR 1973

Peas JANVE IZERN

p- p- \ L
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