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La Invención a que refiero la presente memoria, constitu 

ye una novedad industrial con características y ventabas que la 

hacen raereeedora del privilegio de explotación exclusiva que por 

e lla  se so lic ita , de acuerdo con las prescripciones del Estatu­

to vigente sobre la  Propiedad Industrial de 26 de Julio de 1,329 

testo refundido, publicado el 30 de Abril de 1.930.

£1 presente registro de Patente de Invención, concierne 

ecsüio su enunciado indica, a un sistema para el equilibrado de -  

irá-teres, ©n especial rüedas de automóviles, de acuerdo con la  -  

descripción detallada que del mismo se realisa, debiendo inter­

pretarse siempre este concepto en su más amplio sentido y afinca 

en lim itativo.

’*'ara la debida comprensión de este objeto, se adjunta a ■ 

la memoria descriptiva, hoja de planos en la que a títu lo de -  ; 

ejemplo se representan todas y cada una de las partes que lo -  

forman y relación que guardan entre sí*

El invento se refiere a un sistema para el equilibrado 

de rotores, en especial ruedas do automóviles con un dispositi 

vo de medición de desequilibrio, para la medición del desequi­

lib rio  según la posición angular y eventualraente magnitud y — 

con un sistema de posicionndo para girar el rotor a una posi­

ción en la cual puede realisarse la compensación del desequili 
brío.

lie acuerdo con la memoria explicataría alemana 2 213 413 

se conoce en el equilibrado de rotores, en especial ruedas para 

automóviles, girar el rotor mediante señales luminosas a la po 

ciclón  ea la cual debe realizarse la compensación del desequi­

lib r io , áepuós de la operación de medición, en la  cual se ha » 

determinado la posición y magnitud del desequilibrio. En este-f
sistema conocido es necesario girar el rotor manualmente a la



posición dcequilibrodo en la cual puede» instalarse los posos de 

compensación*

Por consiguiente, el objetivo del invento es mostrar un -  

sistema para alequilibrado de rotores* en el cual el giro del ro 

tor a la posición en la cual puede efectuarse la operación de — 

compensación, es automático» podiendo permanecer el rotor en el 

mismo husillo* an el cual se ha efectuado la operación de medi­

ción»
Bate objetivo se consigue en tm «¡eterna del tipo menciona­

do ai principio mediante el invento en el sentido» de que se ha 

dispuesto un motor de corriente continua tanto para la operación 

de medición como para el posicionatio, pudíondo conectarse el mo­

tor de corriente continua mediante un conmutador de la fuente de 

suministro de corriente durante el e iclo  de «edición a un .'irte— 

wa de frenado, y al alcanzar un determinado ufosero reducido do -  

revoluciones del sistema de frenado a un regulador de posición -  

del dispositivo do posicionado, siendo el regulador de posición 

dirigido tanto por la instalación de medición del desequilibrio 

corno en dependencia de la posición angular del rotor o del núme 

ro de revolucionas del motor de corriente continua»

tíña considerable simplificación de la máquina de equili­

brado resulta de la característica de que» para el mando en re­

lación con el número de revoluciones del regulador de posición 

el contra EMK es palpado por el motor de contracorriente, devô l 

viéndolo al regulador de posición, de modo que el circuito de -  

regulación queda cerrado durante el pañiclonado, sin utilizar - 

un iücÓHgonurador o generador de faso.

El regulador de posición puede estar configurado adecua­

damente como circuito de comparación que envía una señal de man 

tío al motor do corriente continua en dependencia de la  compara-
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ción de la señal suministrada por el ¡sistema de medición del 

desequilibrio y el contra-ISMK palpado del motor de corriente» 

continua. Como motor de corriente continua se utiliza prefe­

rentemente un motor de derivación.

Es ventajoso alimentar el regulador-¡de posición a ira 

vés de un transformador do separación, de modo que el circuí 

to del regulador de posición esté' libre de potencial. I>e es­

ta forma se logra mantener may baja la potencia del regula— 

dor da posición ya que sólo se han de superar las fuerzas de 

fricción  en el posicionado.

Su el posicionado, el sistema de medición del desequi 

liforio envía do forma ventajosa como valor teórico de posi— 

donado una señal al regulador de posición cuya polaridad es 

positiva en un casipo angular de 1809 y negativa en la otra -  

parte angular de 1809, indicando el punto de anulación (paso 

por cero) de esta señal la posición angular del desequilibrio. 

í>e esta forma se consigue que en e l posicionado el motor os 

parado en el punto en el que ya no reciba tensión del regulja 

dor de posición, es decir en el punto en que se encuentra el 

equilibrio.

En sí presente invento, la secuencia de conexiones ea 

forzosa después de la  realización del c ic lo  de medición. Me­

diante un conmutador-selector puede distinguirse entre los -  

modos do servicio "equilibrado" y "posicionado". En el f!equi_ 

librado", el motor de corriente continua es operado con un -  

valor teórico f i jo  a través de un regulador de revoluciones. 

La determinación del desequilibrio -  su magnitud y dirección 

se lleva a cabo en la forma conocida. En el posicionado el -  

motor es frenado, esperándose, esadiante una instalación do -  

control hasta llegar a un reducido número de revoluciones, -



conmutándose seguidamente ai regulador de posiciones. Como va- 

las teórica para el pusicionndo se utiliza una señal de la e l«  

trónica de mediciones pudiendo efectuarse Xa determinación de 

acuerdo con la  memoria alemana 2 SIS 449.

Las ventajas que se consiguen con el presente invento — 

son que se requiere sólo una envergadura tóenles reducida, pu~ 

diando instalarse los medios para el mando sobre o dentro de -  

la máquina equilibrador».

En las figuras adjuntas ee refle ja  un ejemplo preferente 

de ejecución del invento, explicándose el presente invento más 

detalladamente mediante «ate ejemplo de ejecución. Muestras

F1GUHA PiíIMLaíÁ.-  Un diagrama de bloques de un sistema de 

equilibrado.

FXCUiU dEüUNDA.- La tensión suministrada por la instala­

ción de posicionado como valor teórico de posicionado, llevada 

al motor de corriente continua durante el posicionado.

Para el abastecimiento de los diversos módulos sirve la 

fuente estabilizada de corriente continua 1. Un rectificador 2 

con tensión f i ja  de salida sirve para el abastecimiento do catn 

po del motor de corriente continua. La realización del c ic lo  

de medición (equilibrado) y del posicionado so efectúa on tres 

fases. Pora olio  es utilizado el regulador de revoluciones que 

se compone de los amplificadores de corriente y regulador de -  

revoluciones 4, 3, de una unidad de encendido $ y una conexión 

de puente de t ir is to r  somídirigida con diodo adicional de mar­

cha libre b, una unidad de frenos 8 y un regulador do posicio­

nes que a su vas se compone de «n amplificador de regulador de 

posiciones que a su vez se compone de un amplificador de regu­

lador de posición 12 y un puente adicional de rectificador 15. 

El amplificador de regulación do posiciones 12 tiene forma de



circuito integrado.

Mediante un interruptor-selector 7 pueden ajustarse 

tres modos tíe servicio, concretamente paro-posicioiaado-eqd 

librado. Kn combinación coa un sistema de conexiones (c ir ­

cuitos) 9 que cuenta con un motor de corriente1 continua 15 

que sirve coso motor propulsor en elequilibrado y posicio- 

natio y un sistema de control 14 se obtiene una secuencia - 

forzosa de conexiones.bebido a esta secuencia de conexio­

nes, el motor de corriente continua 15 que*tiene forma de 

motor de corriente continua en derivación, es conectado -  

con el regulador de revolucionas durante el equilibrado, 

recibiendo la tensión a través del mismo. La variación de 

la  tensión del inducido se efectúa por mando de fases del 

circuito de puente de t ir is tor  con el d io ®  adicional l i ­

bre* Mediante la variación del ángulo de encendido de los 

tiristores , la tensión del inducido del motor de corrien­

te continua puedo graduarse de forma continua. Para el en 

candido 5 de utilización de impulsos largos que duran des 

de el momento de encendido propiamente dicho hasta el f i ­

nal d© la setiii-onda de la red. La sincronización tíe loe -  

impulso© de encendido se realiza mediante un circuito (eo 

nexión) especial para la supresión de impulsos perturbado 

re© qua impiden el encendido de los tiristores a travó de 

impulso© de perturbación de la red. La variación del Ang_u 

lo  de encendido se consigue mediante la señal de salida -  

de los amplificadores de revoluciones y corrientes 3, 4 -  

utilizados en cascada. Como amplificador del regulador de 

la corriente 4 se u tiliza  un circuito integrado. La cemjm 

ración de los valores teórieo-real so efectúa mediante el 

mezclado de resistencias en la entrada no invertida*. Me—



diante la limitación del valor teórico máximo, so consigue la 

limitación do la máxima corriente de salida en «1 puente de -  

t ir is tor  6. El comportamiento de regulación puede influenciar 

por circuitos K-C. Para el registro del valor real de corrien 

te se utiliza  un dorivador en el lado de la corriente continua. 

Be esta forma, ol circuito de regulación está conectado con el 

potencial do la red* Como amplificador del regulador del níbe­

ro de revoluciones 3 tambión se u tiliza  un circuito integrado. 

Este compara el valor teórico obtenido de una tensión estable­

cido y estabilizada con un valor real derivado del número de

revoluciones, y, en caso de existir una divergencia efectúa -  

una corrección del número de revoluciones a través del cambio 

del valor teórico de corriente pro-determinado. El amplifica­

dor dol número de revoluciones 3 puede ser influenciado en su 

comportamiento por circuitos H-C.

En los motores de corriente continua en derivación 

y como tal se lia configurado el motor de corriente continua -  

15 existe una relación f i ja  entro el número de revoluciones y 

la tensión del inducido. Por consiguiente, la regulación dol 

número d® revolucionas tambión puedo efectuarse de forma indi 

recta a través do una regulación do la tensión del inducido. 

Puesto que la caída do tensión proporcional a la corriente en 

la resistencia ohmica del inducido puede derivarse de la co­

rriente de inducido en circulación, existo la posibilidad de 

compensar la caída del número de revoluciones que resulta de 

e llo  mediante una corrección automática dol valor teórico — 

(compensación ixlí).

En el^equilibrado” la  magnitud y la posición angu 

lar del desequilibrio son determinados y almacenados por un 

sistema de medición 10,11. Mediante la conmutación del conau
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t&dor-selector 7 se pro-selecciona el taodo de servicio -  

"poeicianado", efectuándose así el frenado del ¡actor de 

corriente continua 15 a través del correspondiente dispo_ 

sitivo de frenado fí« dará e llo , el inducida del motor do 

corriente continua en derivación 15 de excitación i«-de­

pendí entes separado mediante el sistema de conexión (con. 

mutación) 9 de la tensión de alimentación, es deeir, del 

regulador de revoluciones, conmutándose a la unidad de -  

frenado 8 que tiene forma de resistencia de carga. El s i¿  

tema de control 14 que tiene forma de instalación de me­

dición del número de revoluciones controla este frenado de 

resistencia y desconecta la resistencia de caíga 8 en el 

momento de alcanzarse un determinado número reducido fie -  

revoluciones a travos del sistema de conexión (conmuta 

clón) 9. Al mismo tiempo se conecta el regulador de posi­

ción 12, 13 al circuito dol inducido del motor de corrieii 

te continua 13.

El regulados* de posición es alimentado a través 

de un transformador de separación 13, consiguiendose el 

cambio de la tensión del inducido en el circuito de regu 

loción. El cambio de la tensión del inducido se realiza 

mediante el aprovechamiento de un circuito de transistor 

con puente adicional de rectificador 13. Mediante el casa 

bio de la tensión de dirección, la tensión del inducido 

puede graduarse, de forma continua, en dirección positi­

va y negativa. Para la graduación (variación), se utiliza 

la señal de salida del amplificador de regulación de la - 

posición 12.

El amplificador de regulación de la posición -

210 tisn© forma de circuito integrado. *.ste compara la señal



tío valor teórico proporcionado desde la electrónica «le medi­

ción 10,11 con un valor real derivado del número de revolucijo 

nos {contra 5¡HK de motor) y, caso do ex istir una divergencia, 

efectúa una .corrección del número de revoluciones o una co­

rrección del s&flfcldo de las revoluciones mediante el cambio 

de la señal de salida. A través de una compensación IxK y — 

circuitos it-C, se influencia o corrige el comportamiento del 

regulador también en el amplificador de regulación de la po­

sición»

Como valor teórico do posicionado se dispone de una -  

tensión continua con una correspondiente posición angular de 

polaridad cambiante, tal como se refle ja  en la figura 2» as­

ta tensión continua es positiva en un campo angular de 1800 

y negativa en el restante campo angular de 1800. K1 punto de 

anulación (paso por cero) de esta tensión continua indica la 

posición angular del desequilibrio. En la figura 2, el deso 

qnilibrio tendría una posición angular de O'i. La forma do -  

tensión ilustrada es idéntica para otras posiciones angula­

res del desequilibrio, estando la tensión solamente despla­

nada por el correspondiente número de grados en la abscisa*

El posiclonado se hace de tal forma que el regulador de po­

sición 12,13 es cargado de tal forma con lo señal de valor 

teórico de la electrónica «¡o medición que el accionamiento 

del motor de corriente continua 15 se mueve en dirección de 

la  posición angular del desequilibrio. En este proceso, el 

valor teórico se reduce a cero voltios en el momento de pa. 

ro del motor.

¡lecha la descripción precedente, es preciso, añadir 

que los detalles de realización de la idea expuesta pueden 

variar, sin que por ello  cambie la esencia de la invención
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quo os la que se desprendo da los párrafos que anteceden y -  

se reivindican en la siguiente 

N O T A

En resumes» La Patente de Invención que se so lic ita , r¿ 

caerá sobre las reivindicaciones siguientes;

1$.- Sistema para el equilibrado de rotores, en especial 

ruedas de automóviles, e&racteriandas porque con una instala­

ción de medición de la descompensación para la medición del -  

desequilibrio según su posición angular y oventualraenie mag­

nitud y con un sistema de posicionado para el giro del rotor 

a una posición en la cual puede efectuarse la compensación -  

del desequilibrio, caracterizado por el hecho de que, tanto 

para el c ie lo  de medición como para el posicionado existe un 

motor de corriente continua y Se que, a través de un conmuta 

dor el motor de corriente continua puedo conmutarse, d® la 

fuente de alimentación de tensión durante el c ic lo  de medi­

ción a un sisteme de faenado, y al alcanzar un determinado -

número de revoluciones reducido a un regulador do posición -  

del sistema de pesielanado, siendo el regulador de posición 

solicitado (dirigido) tanto por el sistema de medición del 

desequilibrio como también en dependencia de la posición an 

guiar del rotor o del número de revoluciones del motor do -  

corriente continua.

2«„- Sistema do acuerdo coa la reivindicación 1 para 

«1 equilibrado de rotores,en especial ruedas, de automóviles, 

caracterizado por ©lisiaba de que el regulador de posición -  

es alimentado, libre de potencial, a través de sin transfor­

mador, disedado para una capacidad reducida.

33»- sistema para el equilibrado «le rotores, en espe­

cia l ruedas do automóviles, de acuerdo con la reivindicación
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caracterizado por el hecho de que el regulador de posición 

tiene forma de circuito de comparación, suministrado, en d¿> 

pendencia de la  comparación de la señal suministrad: por el 

sistema de medición del desequilibrio y la  señal de mando - 

que depende a bu vea de la posición angular del rotor o nal 

número de revoluciones del motor de corriente continua, al 

motor de corriente continua.

4ü„- Sistema para ol equilibrado de rotores, en es­

pecial ruedas de automóviles, de acuerdo con una do las re¿ 

vindicaciones 1 a 3, caracterizado por el hecho de que el 

motor de corriente continua tiene forma de motor en deriva­

ción.

.Sistema para el equilibrado de rotores, on cape 

c ia l ruedas de automóviles de acuerdo con una de las reivijn 

dicacionos 1 a 3, caracterizado por el hecho de que el re- v 

guiador de posición, es alimentado a través de un transforma 

dor de separación.

6u.« Sistema para el equilibrado de rotores, en espe 

cia l ruedas de automóviles, de acuerdo con una de las re i­

vindicaciones 1 a 5, caracterizado por e l hecho de que e l -  

regulador de posición dirige el motor de corriente continua 

a través de un puente de rectificador.

70 . -  Sistema para el equilibrado de rotores, en espe 

cia l ruedas de automóviles, de acuerdo con uua de las re i­

vindicaciones 1 a 6, caracterizado por el hecho de que el ~ 

regulador de posición tiene forma de circuito integrado.

BU.- Sistema, para el equilibrado de rotores, en es­

pecial ruedas de automóviles, de acuerdo con una de las rei_ 

vindicaciones 1 a 7, caracterizado por el hecho de que el - 

sistema de medición suministra como valor teórico de posi—

—  11 -
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aleando una. señal ouyt! pelaridos! era positiva en un eaapo 

angular tío ángulo l&ití, sienta negativa «a el restaste *

«sapo anguilas- «o lgO«, aES»ssir«»doee el punte de amti*- 

ei¿» tía sata señal en la pedición aisgaiar -Sal áeseqwill- 

ferio.

b&.« í.ismsA pasa el BúUiuaa.4}» t»K. íHm¡*í¿ss, us es 

pjscial fiüfe»A» i-fe u a m í a e » .

Tosió ello tal y cono && deseribe en la presente ras 

noria, que cañeta ds doce páginas «saritas a sá?|»iaa y 4i, 

ówjOiS que sa aaosipasiae.
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