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La invencidn se refiefe a un dispositivo para el
equilibrado de rotores en los que se hallan previstos datos
relativos a dimensiones geométricas del rotor o de una parte
del mismo, especialmente de ruedas para vehiculos automévilesz
en cuyas llantas se ha previsto datos de la abertura de boca
y el didmetro de los puntos de medicidn, de acuerdo con un
procedimiento en el que para el equilibrado en uno o varios
planos, se inscribe valores de las dimensiones geométricas del
rotor o parte de rotor en un dispositivo electrdnico de medi-
cién, y en el que, durante el ciclo de medicién, se alimenta
desequilibrios detectados por transductores de medidas a un
ceircuito calculador basico que determina la posicidn angular
y la magnitud del desequilibrio, teniendo en cuenta para ello
las dimensiones geométricas del rotor o parte del mismo. La
invencidn se refiere asimismo a un dispositivo para la puestd

en practica de este procedimiento.

En rotores normalizados, tales como, por ejemplo,

ruedas de vehiculos autombéviles, y-en este caso especialmere

en las llantas, van aplicados sobre el robtor datos correspon-
dentes a las dimensiones geométricas del mismo o de la parte
de dicho rotor. En 1as.11antas para ruedas de vehiculos auto-
mbéviles, las indicaciones de ‘medidas de la llanta, especial-
mente para la abertura de boca y.el didmetro de los puntos de
medicidén, son aplicadas en pulgadas. También se va haciendo
gradualmente usual el ubtilizar indicaciones de milimetros
junto a las de pulgadas.

Por regla general, estos datos de.dimensiones geo-

métricas no se corresponden exactamente con los puntos donde
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pueden ser fijados los pesos compensadores en el equilibrado.
Por ejemplo, al equilibrar ruedas de vehiculos autombviles,
los pesos compensadores son fijados en el lado exterior de la
pestafia de la llanta. Asi, el plano donde se realiza la com-
pensacién del desequilibrio en la llanta, se encuentra des-
plazado en direccién axial respecto de los puntos de medicibdn
que son empleados para la abertura de boca de la llanta. Lo
mismo ocurre con el diimetro de los puntos de medicidn, ya
que estos puntos, trasladados para'ello a la llanta, se en-
cuentran en un radio distinto que el peso equilibrador que la
de ser fijado en la pestafia de la llanta.

De acuerdo con ello no es posible, en el equilibra-
do de ruedas de vehiculos autombéviles, utilizar los datos pre-.
vistos en la llanta para las dimensiones geométricas (valores
nominales) en la determinacidn de la posicidén angular y la
magnitud del desequilibrio en el dispositivo calculador basi-
co. Si estos valores nominales, por ejemplo la abertura de bo=-
ca y el didmetro de los puntos de medicibn, son introducidos
en el dispeositivo electrdénico de ﬁedida, el calculador bésico
encontraria valores inexactos para la posicidn angular y la
magnitud del desequilibrio.

De hecho es posible, en las méquinas equilibradoras
conocidas, medir los rotores queAse trata de equilibrar, me-
diante dispositivos de medicidén de longitudes, e introducir
en el dispositivo electrdnico de medicién las dimensiones geo~
métricas obtenidas de esta manera. Pero este procedimiento ha
de ser llevado a cabo, generalmente, de forma manual por un

operador, y requiere un gasto de tiempo relativemente impor-
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tante.

También es conocido por la DOS 20 01 972, el emple-
ar, en el equilibrado de ruedas de vehiculos automdviles, un
potencidmetro de ajuste, mediante el cual es posible introdu-
cir automdticamente en el dispositivo electrdnico de medicidn
la distancia del plano de equilibrado interior a un punto de
referencia fijo en la miquina. Tampoco en esta maquina equi-
libradora es posible utilizaf las dimensiones geométricas a-
plicadas al rotor y relativas a la abertura de boca y al dia-
metro de los puntos de mediciédn.

La tarea de la invencidn es, por consiguiente, pro-
porcionar la posibilidad, en los dispositivos para el equili-
brado de rotores en los que se hallan previstos datos de di-
mensiones geométricas del rotor o de una parte del mismo, de
poder utilizar para la medicidn del desequilibrio las dimen~'
siones geométricas (valores nominales) aplicadas sobre el ro-
tor o una parte del mismo y que difieren de las dimensiones
geométricas que han de ser tenidas en cuenta en el calculador
basico para la medicidn del desequilibrio.

Esta tarea es resuelta de acuerdo con la invencidn,
en un dispositivo de ia clase descrita, por el hecho de que
los datos de dimensiones geométricas previstos en el rotor o
la parte de rotor son inscritos én el disppsitivo electrdnico
de medicidn en unidades absolutas métricas o inglesas, para lo
cual se pone en funcionamiento una memoria de estado.

FEl dispositivo de acuerdo con la invencidn puede
preseﬁtar, en el circuito electrénico de medida, lineas de

conduceidn a través de las cuales se alimenta al calculador
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basico los valores (valores nominales) correspondientes a los
datos de dimensiones geométricas del rotor o parte del mismo,
¥ que se hallan asociadas con respectivas memorias de valores
de correccién donde se almacena la posicidén del centro de gra-
vedad del peso equilibrador que se ha de aplicar al rotor, '
respecto al rotor o ia parte del mismo, vista en direccidn
radial y axial. En las lineas de conduccién se puede prever
etapas sumadoras para la conexién de las memorias de valores
de correccién. Las lineas de conduccibén tembién pueden presen—
tar memorias para los datos de dimensioneé geomdtricas (valo-
res nominales) previstos en el rotor o la parte del mismo. A~
parte de ello se puede intercalar en las lineas de conduccidn
entre estas memorias y los respectivos puntos de conexidn de
las memorias de correccibén, calculadores de normalizacibén pa-
ra los valores nominales presentados a las primeras memorias
y los valores de correccidn almacenados en las segundas, los
cuales normalizan estos valores a une unidad de medida unita-
ria. De esta manera es posible, por ejemplo, tal como se ha
indicado antes, inscribir en el dispositivo electrénico de
medicidén los valores nominales previstos en el rotor, direc-
tamente en unidades métricas o de pulgadas.

Para el correspondiente mando del calculador de
normalizacidén se puede prever memorias de estado en las que
se almecena unidades de medida seleccionables, por ejemplo u-
nidades métricas o unidades de pulgadas. Con estas memorias
de estado también es posible activar las memorias de valores
de correccidn. Si los valores nominales y los valores de co-

rreccidén estin dados en las mismas unidades de medida, tam~-
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bién es posible activar las memorias de valores de correccidn
mediante una tecla de correccidn.

En la invencidn, durante la determinacidn de la po-
sicidén angular y la magnitud del desequilibrio en el disposi-
tivo calculador se tiene en cuenta la posicidn del centro de
gravedad del peso compensador que se ha de aplicar, y es po-
sible utilizar los valores nominales previstos en los rotores
normalizados y que representan las magnitudes geométricas del
rotor, en la determinacidn del desequilibrio. Estos valores
pueden ser inscritos directamente en el dispositivo electrd-
nico de medicibén, por ejemplo con ayuda de un teclado, con lo
que se proporciona una simplificaciéﬁ esencial del trabajo
del personal de servicio.

Los valores almacenados en las memorias de medidas
pueden estar determinados en dependencia de los tipos de ro-'
tores. Es posible, por ejemplo, calcular valores medios de va-
lores de correccldn para una amplia variedad de tipos de llan-
tas, de manera que con un solo valor de correccidn almacena-
do, se puede equilibrar, de acuerdo con la invencidn, ruedas
de vehiculos_automéviles con diferentes tipos de llantaé.

Asi la invencidén se presta a ser utilizada con pric-
ticamente todos los rotores normalizados que contienen datos
relacionados*con las dimensiones geométriqas de sus partes.
En ello no es indispensable que estas dimensiones geométricas
sean tnicamente validas para aquellos puntos de medicidn del
rotor donde se puede fijar pesos equilibradores.

Ta invencidn serid descrita mis detalladamente a la

vista de los dibujos adjuntos, en los cuales: La figura 1 es
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un diagrama de blogues de un ejemplo de realizacidén de la in-
vencidn, y la figura 2 una seccidn a través de uga llanta de
lecho profundo simétrica, dispuesta a una distancia de una
mAquina equilibradora.

La figura 1 representa esencialmente un diagrama de
blogues del dispositivo electrénico de medicidén que es apro-
piado para llevar a la practica la invencién. En un teclado
-1l- se puede introducir las magﬁitudes geométricas (valores
nominales} previstas en el rotor que se trata de equilibrar.’
Con el teclado se hallan conectadas unas memorias -2- y —3%-
donde pueden ser almacenados log valores nominales. Estos va-
lores nominales pueden tratarse, por ejemplo, de dimensiones
de diédmetro o de ancho. Al equilibrar una rueda de vehiculo
autombévil se almacena en las memorias -2- y -3- los valores
aplicados en la llanbta para la abertura de boca y el didmetro
de los puntos de medicidn. En una memoria -4- se puede alma-
cenar la distancia del rotor a un punto fijo de la maquina,
especialmente un punto de apoyo fijo. Asi, el valor de distan~
cia puede ser almacenado en la memoria de distancia -4- desde
el teclado -1~ o desde un.dispositivo medidor de distancias
-26~,

Las memorias -2-, =3~ y ~4- llevan conectados unos
calculadores de normalizacidn —22-, =23=- y“-24— que son gober-
nados por memorias de estado ~7-, -8~ y ~27-. En estas 4lti-
maes se almacena unidades de medida, como por ejemplo unidades
métricas o de pulgadas, que pueden ser elegidas en dependencia
de las unidades de medida empleadas para los valores nomina~

les previstos en el rotor. Esta eleccidén puede ser realizada,
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por ejemplo, mediante teclas de funcibén ~-5-, 6~ ¥y -25~, apre-
tédndolas una o varias veces de acuerdo con la unidad de medi-
da que se trata de elegir.

En las lineas de conduccidn ~28-, =29- y =30~ que
van de los calculadores de normalizacidn -22-, -23- y -24- a
un calculador basico -12~, se hallan intercaladas unas etapas
sumadoras ~31l-, -32- ¥y -33~, con las cuales estin unidas unas
memorias de valores de correccién -9-, -10- y -11-. Estas Gl1-
timas pueden ser activadas por conmubtacién de las memorias de
estado -7-, -8- y ~-27- de una unidad a la otra, mediante in-
terruptores correspondientes -34-, -35- y -3%6—-. No obstante,

para activar las memorias -9-, -10- y -1ll- también es posible

" emplear una tecla de correccidén -28- cuando los valores nomi-

nales de las dimensiones geométricas previstos en el rotor
que se trata de equilibrar, coinciden con las unidades de lok
valores de correccidn contenidos en las memorias -9-, -10- y
~1l-.

A partir de una memoria de magnitudes de transduc-
tor de medidas ~13-, que se halla unida con un indicador de
posicidn =-21-, se alimenta los valores de medicién detectados
por los transductores de medida -l4- y -15-, al calculador ba-
sico ~12-. Este Ultimo suministra los valores determinados pa-
ra la posicidén angular y la magﬁitud del desequilibrio, a las
memorias -16- y -17- que se hallan conectadas con respectivos
dispositivos indicadores -19- y -20-. Para la indicacidén de
la magnitud del peso, la memoria -16- esta provista de un in-
terruptor -18- a fin de poder indicar la magnitud del dese-

quilibrio en onzas o en gramos. La memoria -16~ estd prevista
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para la magnitud del desequilibrio, y la =17- para la posicién
angular de este Gltimo. El visualizador -19~ sirve para indi-
car los pesos, y el -20- para las posiciones.

En lo que sigue se describiré con referencia a la
llanta de lecho profundo simétrica, representada en la figura
2, la elaboracién de los datos geométricos introducidos en el
calculador bésico -l2-.

En la figus no es visible el detalle de como va fi-
jada la llanta -37- en la miquina -38- representada esquema-
ticamente. Esta fijacidén se realiza con ayuda de un disposi-
tivo de sujecibén conocido. La figura contiene tnicamente y de
forma esquemdtica, los datos necesarios para la descripcidn
de la invencibn. ‘ ..

En la llanta se hallan aplicados en unidades de pul;
gadas la abertura de boca, indicada con -B~ y el didmetro de

los puntos de medicidén indicado con -

Nenn™
Para introducir estos valores de medida en el dis-

positivo electrdénico de medicidn representado en la figura 1,
se aprieta primeramente las teclas de func¢idén -5~ y -6~ co-
rrespondientes de manera gue se elige unidades de pulgadas en
las memorias de estado -7- y-8-. Entonces se puede introducir
en el teclado ~1- las magnitudes geométricas aplicadas sobre
la llanta en unidades de pulgada, para la abertura de boca
-B- y el didmetro de los puntos de medicién ~Ayenn=? valores
que son almacenados en las memorias -2- y -3-.41 mismo tiem-
po, con la conmutacibén de las memorias de estado -7- y -8- se
activa a través de los interruptores -3%4- y -35- las memorias

de wmlores de correccidén -9- y -10-. Estos valores de correc-
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cién estan presentes en estas memorias -9- y -10- en unidades
métricas, por éjemplo en milimetros. Asi la memoria de valo-
res de correccibén -9- contiene un valor de correccidbn ~Ks=
que corresponde a la distancia radial del centro de gravedad
del peso equilibrador -39- al asiento de talén -40-. Este a-
siento =40~ es empleado como punto de medicidn en la determi-
nacidén del didmetro de los puntos de medicidén, en el tipo de
llanta representado.

En la memoria de valores de correccidn -10- se alma-
cena la distancia -kl- del centro de gravedad del peso equi-
librador a la cara interna de la pestafia de la llanta, que es
utilizada como punto de medicién en:la determinacidén de la a-
bertura de boca.

Aparte de ello se puede almacenar en pulgadas en la
memoria -4-, la distancia -b'~ del borde exterior de la pestaL
fia de la llanta ~41-, a cuyo lado externo es fijado el peso
equilibrador -39-, mediante el teclado -l- o automibticamente
a través del dispositivo medidor de distancias -26-. En la me~
moria de valores de correccidén -1l- se almacena la distancia
-K3- del centro de grgvedad del peso equilibrador -%9- al
borde externo de la pestafia de la llanta -41-.

Los valores de correccidén son almacenados en las
memorias correspondientes =9-, ~10- y ~1l- en escala métrica,
por ejemplo milimetros. '

Como ya se ha indicado, médiante las teclas de fun-
ciones -5-, -6~ y -25- se puede elegir en las memorias de es-
tado -7-, -8~ y -27- las unidades de medida correspondientes

para el cadlculo en los contadores de normalizacidn -22-, -23-
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y =-24-. Los valores normalizados son éonducidos por las 1li-
negs =28-, =29~ y -30- a las etapas sumadoras ~3l- =32- y
-33-, donde son sumados con los valores de correccidn de las
memorias -9-, =10~ y -11-. Los valores suma son inscritos en
el calculador bdsico -12-, donde son elaborados de manera que
son empleados en la determinacién de la posicibn angular y la
magnitud del desequilibrio. En estas magnitudes geométricas
conducidas al calculador basico -12- a través de las lineas
-28~, =28~ y =30~, entra en cueﬁta la diferencia del centro

de gravedad del peso equilibrador respecto a las magnitudes
geométricas (valores nominales) aplicadas en la llanta, de ma-
nera que en el teclado -l- se puede entrar las magnitudes geo.

métrices indicadas en la llanta.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo para el equilibrado de rotores
provistos de referencias dimensionales, especialmente ruedas

de vehiculos autombéviles, dispositivo que comprende un cuadro

" eléctrico al que se conduce, en el c¢iclo de medicidn, los de-

sequilibrios a través de traﬁsductores de medidas, ¥y que de-
termina el desequilibrio en posicidn angular y magnitud, en
dependencia de las dimensiones geométricas del rotor a equi-
librar, caracterizado por el hecho de gque el dispositivo de
medicidn electrdnico presenta lineas de conduccidn a través
de las cuales se alimenta al calculador basico los valores
(valores nominales) correspondientes a los datos de dimensio-
nes geométricas del rotor o parte de rotor, y que se hallan
asocladas con respectivas memorias de valores de correccidn '
donde se almacena la posicidn del centro de gravedad del peso
equilibrador que se ha de splicar al rotor respecto al rotor
o la parte de rotor, en direccién radial y/o axial.

2. Dispositivo para el equilibrado de rotores
provistos de referencias dimensionales, segin la reivindica-
cibn 1, caracterizado por el hecho de que en las lineas de
conduceidn se encuentra etapas sumadoras a las que se hallan
conectadas las memorias de valores de correccidn. '

3. Dispositivo para el equilibrado de rotores
provistos de referencias dimensionales, segin las reivindica-
ciones 1 o 2, caracterizado por el hecho de que las lineas de
conduccidn presentan memorias para los datos de dimensiones

geométricas previstos en el rotor o de la parte de rotor.
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4. Dispositivo para el equilibrado de rotores pro-
vistos de referencias dimensionales, segln una de las reivin-

dicaciones 1 a 3, caracterizado por el hecho de que en las

.1lineas de conduccidén se hallan intercalados unos calculadores

de normalizacibén entre las memorias para los datos de dimen-

siones geométricas brevistos en el rotor o parte del rotor y

los puntos de conexidén de las memorias de valores de correc-

cidn, calculadores que normaliéan los valores nominales pre-

sentados a las primeras wmemorias y los valores de correccién

almacenados en las segundas, a una unidad de medida unitaria.
5. Disgpositivo para el equilibrado de rotores

provistos de referencias dimensionales, seglin la reivindica-

cibn 3, caracterizado por el hecho de que'los calculadores de
normalizacidn llevan conectadas memorias de estado en las que
se almaceng unidades de medida seleccionables, por ejemplo u-
nidades métricas o unidades de pulgadas.

6. Disgpositivo para el equilibrado de rotores
provistos de referencias dimensionales, segin una de las rei-

vindicaciones 1 a 4, caracterizado por el hecho de que las

. memorias de valores de correccidn son activables mediante una

tecla de correccidn.

7. Disposifivo para el equilibrado de rotores
proivistos de referenciass dimensionales, segin uns de las rei-
vindicaciones 1 a 4, caracterizado por el hecho de.que las
memorias de valores de correccidn son activables por las me-
morias de estado.

8. Dispositivo para el equilibrado de rotores

provistos de referencias dimensionales, segin ura de las rei-
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vindicaciones 1 a 6, caraoterizadé pof el hecho de que cada
valor de correccidn corresponde a la distancia del centro de
gravedad del beso equilibrador en direccidn axial y/o radial
al punto de medicidn del rotor, para el cual ha sido previsto
el valor nominal en dicho rotor.

9. Dispositivo para el equilibrado de rotores pro-
vistos de referencias dimensionales.

Ta presente memoria descriptiva consta de catorce
hojas foliadas, escritas a magquina por una sola cara.

Barcelona, 28 de marzo de 1979
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