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La Invencidn a que refiere la presente memoria, comstitu
Ye una novedad industrial con caracteristicas y ventajaa tue la
hacen merocedora del privilegie de explotacidn excluziva que por
ella se policita, de acuerdo con lus prescripciones del Estatu-
to vigente scbre la Propiedad Industrial de 26 de Julio de 1,950
temto refundido, publicado el 3¢ de Abril de 1.930.

El presente registro de Patente de Invencidn, concierne
cono gu onunciado indica, a un sistema pars el equilibrade de ~
rotres, en eapecial ruedas de autemdviles, de acuerdo cen la -
deseripeidn detallada que del misme se realiza, doebiegndo inter-
pretarse aiehpre este concepio e su pis anmplio sentido y nfinca
en limitativo.

Paras la debida couprensifn de este ohjeto, me adjunta a:
la memoria deseriptiva, hoja de snlamos en la qug & titulo do. = '
ejemplo me representar todas y cada una de las paries que lo -
forman y relacidn gue guardan entre =f.

EL invento me refiere a un sistema para el equilibrado
de rateres, en especial ruedas de awtondviles con un dispositi
vo de medicidén de desequilibrio, para la medicidn del desegui-
librio segln la posieiln amgular y eventualmente magnitud y «--
con un sistems de posicionade paén girasr el rotor a una.pnsi--
cién en la cual puede realizarse ia compensacidn del desequili

.

hrio.
e acgerdo con 1a memoria oxplicatoria alasmana 2 S13% 40
s8¢ conoce en 21 eyuilibrado de retores, en especial ruedas para
auteudviles, girar el rotor mediante seciiales luminosas a la po
picidn en la cual dobe realizarse la compensacidn del desequi-
libric, depufs de la operacidn de medieidn, en la cual se ha v
deterniuado iam posiciéf ¥ magnitﬁd del desequilibrio. Un este

sistewa conovido os necesarie girar el ro$or manualmente 2 i
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posiciln deesguilibrado en la cual pueden instalurse los poscs de
compensacidn,

for consiguiente, el objetive del invento c¢u mostirar un -
gistems para eleguilibrade de”roiorea, en el cual el piro del ro
tor a la pesicidn en la cual pusde efectuarse la operacidn de --
compensacidn, es automitico; pudiendo permanecer el botor en el
mi_amo husillo, en ol cual se ha ofectuado la operacidn de medie-
cidns.

#nte objetivo se conglgue eﬁ un getena del tipo menciona-
do al principio mediante el invento en el suntido, de yue se ha
dispuesto un nmutor de corriente coatinua tanto para la operacidn
de medicidn como para el posicionado, pudiendo coneciarse el mo-
tor de corriente continua medionte un consutador ide la fuente de
susinistro de corriente durante el cicle de wedicidn s un sicte-
ma de frenado, y al aleanzur un determinude nlmerv reducido de -
revoluciones del wistems de irenado & un regulador de posiciin -
del dispositivo de posicionado, slendo el regulador de posicidn
dirigide tanto por la instalacidn de medicidn del dosequilibrio
cono en dependencia de la posicidn angular del rotor o del nﬁqg
ro de revoluciones del motor de corriente continus.

Una conalderable simplificacidn de lu miquina de eyuili-
brado resulta de la caracterisiica de que, pmra el @ando en ro-
lacifén cou el afiners de rovolucionea del regulader de posicidon

el contra BME o palpado per el motor de comiracerrviente, devol

"viendolo al regulador ¢o posicibn, de modo que ol cirsuito de -

regulacidn yueda cerracio durante el posicionado, sin utilizar =
un taedagenerador o generador de faso.

Bl regulador dé posicidn puocde ester confignrado adecua~
damente como circuitc de comparacidn gue onvia wna sefial de man

do a) wotor de corviente continua en dependencia de la conpara~-
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cifn do la gefin]l suministrada por el sistema de wedicidn del
desequiiibrio y el contra«id palpade del moter de corriento
continua, Como motor de corriente centinua me utiliza prefe~
rentemente un motor de derivacidn.

s ventajoso alinentar el regulader:de posieiln a tra
vés de un transformader de separacién, de modo que el circui
to del regulador de posicidn estd libre de pnténcial. e pse
ta forma se logra manioner nuy haje la petencia del regula--
dor de posicidn ¥a que séle se han de superar las fuerzas de
friceidn en ol posicionada,

En el posicionzdo, el sisfoma de medicidn del desequi
librio envisg de forma véntajosa como volor fedricn de pomime
cionsdo una sefisl al regulador de posiecidn cuya peolaridad es
peaitiva en un campo aagular de 1802 y negativa en la otra -
parte angular de 180%, indiesnde el punte de anulacidn (pase
por cere) de esta sefial la posicidn anguiar del desequilibrib.
De esta forma se eensigue gue en ol posicionade ¢l molor cs
porade en el punto en el que ya no recibe tensidn del reguly
dor de pesicidn, es degir en sl punto on que ze encuentra ¢l
eguilibrio.

En el presente invento, la secuencia de concxiones ea
forzosa después &e la realizacion del cicle de medicidn. Mo
diante un connutader-gseleetor puede distinguirse entre los -
medes de se;vicio Hagullibradoe" y Yposiclonado'™. Sn el Pequi
librade¥, el motor de corrienie continua es operado con un ~
valor tebrice fijo a través de un regulador ée revoluciones.
La determinacidnp dgl degeguilibrio - su maganitud y dirececién
se lleva & eabe en la forms conocida. En el posicionade sl -
metor es frenade, esperanduse, madiante unma instalacidn de ~

control hasta llegar a ua redusido anfmero de revoluciones, -
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conmutandose sepuldamente al regulador de posicienes. Como va-
los tedrico para el pusicionado me utiliza una sefial de la ela
trinica de madiciones pudiendo efoctuarae la determinacidn de
acuerdo con la memorin alemana 2 213 449,

Las ventajax gue se consliguen con ol presente invento -
son que s¢ roquiere shlo una envergadura técnica reducida, pus
diondo instalarse los medios para el mondo sobre o deniro de ~
la miquina egquilibradora,

En las figuras adjuntas se refleja un ejemplo preferente
dea ejécuci&n del invento, explicandose el preseate invento nis
dotallndamente mediante este ojenplo de gjecucidn. Muestras

FIGURA PulMiiti.- Un diagrama de blogques de un sistoma de
oyuilibrado.

FIGURA BROUNDA.~ La tousidn suministrads por la instala-
cién de posicionado como valor tedrice de posicionudo, llevada
al motor de corriente contimma durante el posiclonado.

Para el abastecimiento de los diversus wddulos sirvve la
fuonte estabilizada de corriente contimua 1. Un rectificador 2
con tensidn fija de salida sirve pura el abasteciniento de cap
pu de)l motor de corriente continun. La realizncidn del cicle
de medicion {eyuilibrade) y del posiciuvnaio so efectun on tres
faseas Para ello es utilivadoe el reguladur de revoluoclones gue
5e compcna'&g;los emplificadores de corriente y repulador de ~
revoluciones 4, 3, de una unidad de ¢ncendido % y una conexidn
de puente de tirisior senidirigida con diodo adlefional do may-
cha libre 6, una unidad de frones 8 y un regulador de posicio-
nes que a su voz se compone de un amplificader de reguludor de
posiciones gue n su vez se conpone de un amplificador do regue
lador de pomiclon 12 y un pueste sdiciunal de reciificadur 13,

1l amplificador de regulacibn de posiciones 12 tiene forun de
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circuito integrado.

Hediante wn interruptor-selector 7 pueden ajustarse
tres modos de merviecio, concretamente parewposicionado-eqd
librado. Gn combinacidn con un sistemn de conexiones {(eir-
cuitos) 9 que cuenta con un motor de corrientd continua 15
que sirve como motor propulsor en eleguilibrade y posicio-
nado ¥ un sistema de contrel 14 sc obtiene una secuengia -
forzesa de conexionesm.llebido & esia secuendia de conexie=
ned, ¢l motor de corriente continua 13 q&ggtiene forma de
motor de corriente continua en derévaciln, es conecigdo -
con el regulader de revolucienes duranie el eguilibrade,
rocibiondo la tensidn a través del mismo. L2 variscidn de
1a tensidén del inducido se efectlin por mande de fases dol -
eircuito de puente de tiristor con el diodd adicional Ii-
bre. Modiante la varircidm del dngulv de encengide de les .
tiristores, la tensidn del inducide del motor de corrienw-
te continua puede graduarse de forma continua. Pars el en |
cendido § do utilisacidn de inmpulses larges gque duran deos
de o) momento de‘encendi&o propiamente dicho hasta el fi-
nal de la semi~onda de la red. La sincronisacidn de los ~
inpulsos de encendido se realiza mediante un circuito {eo
nexidn) especiai para la supresin de impulses perturbado
res gue impiden el encendide de los tiristores a trav de
impulsos de perturbacidn de ia red, La variacién del &ngg
1o de encendido se consigue mediante la gefial de malida -
de los amplificedores de reveluciones y corrientes 3, 4 -
utilizados en cascada. Como anplificador del regulador de
la corriente 4 ze utiligza un circnito integrado. La compa
racién de los valores tedrico-real szo efectla mediante el

menclado de resistencias en la entrada no invertida. Howe
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diante la limitacidn del valor tedrico niximo, so consigue la
limitacidn do la mixima corriante de salida en el puemte do -
tiristor 8. El comportamiento de regulacidn puede influenciar
por circuitos HeC, Para el regisirs del valor real de corrien
te se ytiliza un dorivadoxr en el luodo de la scorriente continua,
De esta forma, ol cireuito de regulacidn estd conectade con el
patencial do la red. Comoe smplificador del ragulador del nimew

ro de ¥evoluciones 3 tuwbidn se uwtiliza un eircuito integrado.

. Bste compyra el valor tolrico obtenido de una tensidin ostable-

cido y establlizada con un valor real derivado del namero de

revoluciones, y, en case de existir una divergencia afoctin -~
una correccidin del nfimoro de revoluciones a través del canbio
del valor tebrico de corriente preedeterminades El amplifica~
dor del nfmere de revolucionos 3 puede ser influenciado en su
comportamiento por circuitos R-C.

En los motores de corriente continua en derivacion
y eomo tal se la configurado el motor de corriente continva -
15 existe una relycidn fija ontre el nimero de revolucionos y
1a tensidn del inducido. Por consiguiente, la regulacibn del
nimero de revolucionos tambiln puedo efectuarse de forma indi
rects a travds de unn regulaclin de la tensidén del inducido.
Puesto que la caida do tensidén proporcional a la corriente en
12 resiastoneia ohmica del indueido pucde derivarse de la co-
rriente de inducido en circulacidn, existe la posibilidad de
compensar la caida dal nfmero de revoluciones que resulta de
#lio mediante una correccidn avtomiiica del valor tedrico =-
(compenaacidn IxR).

En el"equilibrade” la magnitud y la posicidn angu
lar del deseguilibrio #on determinados y almsconades por un

sistema de medicifin 10.1ls Mediante la conmutaciin del conmy
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tador~selector 7 se pre-selecciona &l wodo de servicio -
“posicionade', ofectiuandose asi el {renads del moelor de
corricnte continua 15 a iravés del correspondiente dispo
sitive de frenade & Para allo, el inducide del motor de
coriiente continua en derivucidn 15 de excitaciln in-de-
pendientes soparado mediasnte sl sistema de conexidn {con
mutacién) @ de ls tensidn de alimentacibn, es deeir, del
regulador de revoluciones, conmutondese a la unidad de -
Irenpds 8 yue tiepe forma de resistencia de carga. Bl gig
tema de control 14 que tiene forma de instaincién de new
diecidn del nimerc de revoluciones controla este frennde de
resistencia y desconecia la resistencin de cargz & en el
mnomentc de alcenzarse wn determinado nimers reducide de -
reveluciones a travis del sistema de conexibn (cnnmutaﬁ«:
cidn) 9. Al misme ticmpo se conscta el regulmder de posi-
eidn 12, 13 al cireuito del inducido del moter de ect?iqg
to econtinua 18.

El regulader de pesicin es alimentads a través
de un transformador de séyaranién 14, censiguiendose el
cambio de la tensién del inuucido on el circulto de remn
laeidn. Bl canbio de la tensidn del inducido me realiza
mediante el aprovechaniento de un circuitoc de iransisior
con puenie adicional de rectificader 15. Hediante ol cam
bio de la tensidn de dirveccifn, la tensidn del indbcido
pusde graduarse, de forma continua, on direccidn posliiw~
va y negativa, Pare la graduacidn (variacién), se whilija
la sefia]l de salida del amplificador de regulaciés de la -
posicién 12,

Bl amplificador de regulaeidn ¢e la posicidn -

tiens forma de circuite integrade. wote compara la sefial



de valor tebrico preporeicnado desde la clectrinica Jde medi-
cidn 16,1} con un valor real derivado del nimoro de revolucig
nes {contra EMK de motor) y, caso de oxistir una divergeneia,
efoctfia una correccidn del nfmero de revoluciones o una co--

215 rreccidn dol gfntide de las revoluciones medlante el cambio
de %a sefial de salida. & travis de una compensacidn IxK y ww
circuitos R=C, se influencia 0 corrige el compertamiento del
regulador también en el amplificador de regulacidn de la po-
sicidn,

226 Lomo valoy tedrice de posicionade se dispone de una ~
tensidn continua con wna correspondiente posicidn angular de
polaridad casbiopte, tal c¢omo se reflaja on la figura &, Zs-
ta tensiln continua es positiva en un campo angular de 1800
¥ negativa en ¢) restante campo anpgular de 18G9, Bl punte de

225 anulacifn {paso por cerc) de esta tensidn continua indica la
posicidn angular del desequilibrio. £n la figura 2, el deag
quilibrio tendris una posieidn angular de 00, Ls forma de =
tenaidn ilustrada es idefitica para oiras posiciones anpulae
rea del deseguilibrio, eatiindo lan tensidn solamente despla~-

200 goda vor ol corvespondiente nfinero de grados esn la absciea.
%A ] pasiciﬁnada so hace de tal forma que el regulader de po-
sicidn 12,13 ox cargado dse tal forma con la sefial de volor
tedrico d; 1 elcctrénica de medicidn que el atcionamiocnto
del wmotor de corriente continua 15 se nueve en direccion de

438 1z posicidns ongular del desequilibrio, Bn este proceso, el
valor tedrico se reduce a cero voltios en el momonto de pa
ro del motor, -

Hecha la deseripeidn procedente, es hreeiso, aiadiy
- que los detalles de realizacifn de la idea expuesta pueden

244 variar, sin gque por sllo cembie la esencia de la invencidn
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que o8 la que se despremde de les plerafos que antegeden y -
se reivindican en la ﬁigﬁiente
NOoTa
En rosumen: La Patente de Invencilm que se solicita, re
245 caerd sobre las reivindicaciones siguilentos:

li,- Sistena para ¢l equilibrado de rotores, em especial
ruedas de autoendviles, earscterizsdas porgque comn una instala-
cidn de medicidn de lz destompensacién para lz medieidn del -
desequilibrio sezin su pesicidn amgular y oventualmente mag;

256 nitud y con un sistema de posiciomado para el giro del rotor
a una posicidn en la cunl puede efectuarse la compenpacidn -
dsl deseguilibrioc, caracterizado por ol heeho de gue, tanto
para ol ciole de medicidn come para el posicienado existe wn
notor de carriente continua y de gue, a través de un conmuqé
255 dor el motor de covriente centinua puede conmutarse, de la
fuente do alimentacidn de tensidn durante el cicle de medi--
eidn a un sistema do foenado, y al aleanmar un determinpade -
némers de revoluciones redncido a un regulador de posicidn -
del sistema de pesicioenada, siende el regulador de posicién
260 selicitado (dirigide) tanto por ¢l sistema de mediciln del
dosoquilibrio como tambidn en dependencia de Ia posicidn an
S gular del rotor o del nfmero de reveluciones del moter de -
corriente continua.
Y2,» 3istema do acuerdo con la reivindicacién 1 para
253 el eguilibrado de rotores,en especial ruedas de autonbviles,
caracterisado por el leshe de gue el regulader de posicidn -
es alimentado. 1idre de potencial, a través de un transier-
mador, disefiade para una cupacidad reducida,
Si.= Sistenma para el eguilibrade de rotores, en aspew

270 cial ruedas de antomdviles, de acuerde con 1s reivindicacidn
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carackerizado por el hecho de gue el regulador de poaicidn

tisne forma de circuito de comparscidn, suministrudo, en dg

pendencia de la comparacidn de la seiial suministrads por el ~

sistems de madicidn del desequilibrio y la seiial de waundo -

yue dependes a mu vez de la posicidn angular del rotor o el

nliiers de revoluciones dal motor de corrisnte continua, al

motor de curricnte coniinua.

44,~ Bistema para el equilibrade de rotores, en ce-
pecial rupdas de autombviles, de acuerdo con una do las rei
vindicnciones I a 3, earacterizade por el hecho de que ¢l
motar de corriente continua tiene forma de noter en deriva-
eidn,

Bie= Sistema para el equilibruﬁc de ¥otores, on espe

c¢inl ruedas de awteudviles de acuerdo com una de las reivin

dicaciones 1 a 3, caracterizado por el hecho de yue el re-

gulador de posiecidn, es alimentado a travée de un transforma

dor de separacidn,

60,» Sintena para el eyuilibrado de rotores, en espe
cial ruedas de automiviles, de acuerde con una de las rei-
vindicociones 1 a 8, caraéterlzudo por el hecho de gue el -
regulador de posicidn dirige el motor de corriente coutinua
a través de un pucute de rectificador.

7ie= Sigtemn para el eguilibrado de rotores, en espe
cial ruedas de automiviles, de acuerdo con unk de las reiw-
vindica&iones 1 a 6, carscterizado por a2l hecho de que el -
regulador de posicidn tiene foxrma de cirvuito integrado.

8.~ Simtenua, para el equilibrade de rotorcs, en es-

pecial ruedas de autoulviles, de acuordo con upa de las rei

vindigaciones 1 a 7, caracterizado por el hecho de (ue el -

slstema de medicién suministra como valor tedrico de posi=-

e
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cionado una sefizl euys pelarided es posfiiivi én un caups
sngular de &ngule 1809, siende negalive 2a el restaate -
campe angular oo LEGH, onconbrindens el punds &4 anula-
«ibn Go esta sefial #n ls pesisiln snguler del deseguili-
hric.

Blewm HIFTRRA Paxt IL BURLIBRADG oi ROVORES, X ED
FREGIAL RUEDAS LE JURIGNYILEY,

Fode elle tal y come se deseribe en la prosoibe sg
amorin, qus conata de doce phyimse emcritan o niguing y 43

bujos que se aeoupsiian.
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