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APARATO SENSOR DE TRACCION
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Cempo de aplicacidn téenics

La presente invencidn se refiere en general a un apara-
to sensor de traccién para apreciar la traccidn en el en-
g8anche de un tractor, y méds particularmente a un apareto
sensor de traccidn para apreciar e indicar la traccidén im-
puesta sobre un eje curvable alargaAO, por el enganche de
tres puntos de un tractor, yendo dicho eje montado ea un
tractor en posicidén transversal respecto a la direccién de
marcha. .

Resumen de la descripcidn

Un mecanismo mejorado sensor de tra001én de un tractor,

de construccidn especiagl y disefiada en forma tal que trans—

nita solemente sefiales de traccidn a la conexidn de control

de traceidn del tractor. EL mecanismo incluye un brazo sen-
sor rigido avisagrado por un extremo a uns abrazaders de
montaje dispuesta alrededor de un eje curvable, yendo dota-
da la gbrazadera de montaje dé tornillos de ajuste que es-
tablecen contacto con la superficie de una caja o carcasa,
para resistir e impedir- el movimiento giratorio relativo de
la abrazedera de montaje alrededor del eje curvable.

Técnica anterior

Los tractores, particularmente los de tipo agricola,
utilizan en general para el acoplamiento de un implemento o
epero ung conexidén de enganche por tres.puntos, de despla=-
zamiento vertical. Habitualmente se emples un aparato sen-
sor de tﬁaccidn, que mide la carga de traccidn entre el im-
plemento y el tractor y mediante un sistems de conexidn de

control de traccién, eleva 0 desciende el enganche e imple~
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mentos montados sobre el mismo, de forma que se mantenga
ung carga de traccidn sustancislmente constante y predeter—
minada. Pare apreciar las fuerzas de traccién se han emple-
ado medios diversos, incluyendo el de que las conexiones su-
periores o inferiores al tractor lo fueran a través de un
miembro eldstico. Tal miembro eldstico puede ser un eje alar
gado;dispuesto transversalmente, apoyado en puntos soporte
espaéiados, jendo unidas a los extremos de dicho eje las
partes éelanteras de las conexiones inferiores de tracecidn.
Al eje Ee le puede acoplar un brazo sensor de modo que el
movimienfo de curvatura del eje produce gl correspohdiente
movimiento del brazo sensor. Para apreciar el movimiento
de wna parte del brazo sensor se puede utilizar un disposi-
tivo'medidor. ’

Las fuerzas de traccidén g medir . son en genéralwﬁaralelas
& la direccdién delantera del tractor. Sin embargo, estén
presentes otras fuerzas que pueden Hambién producir movi--
miento del eje, ¥y que a su vez hard moverse al brazo sensor.
Estas fueréas pueden estar. eh édngulo recto respecto a las
das traccidn, 0 pueden ser fuerzas rotativas, originadss por
la rotacién del eje.

‘ Cuando los miembros de conexién ven unidos a un imple-
men'to en un punto separado del punto de levantamiento en
los cbnectores, se produgen fuerzas de reaccidn en los pun-
tos de giro de los conecfores, tanto verticales como hori-
zontales. Las fuerzas verticales son debidas principalmente
a la resultante del peso del implemento y de la succidn del
suelo, mientras que las horizontales (que son paralelas g
la direccién hacia delante del tractor) lo son & la traccidn

del implemenko. Los cambios en les fuerzas de traccidn son
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indicaciones Ytiles para controlar la posicién vertical de
la conexién, con objeto de mantener unas cargess de traccidn
esencialmente consténtes, pero es deseable eliminar el efecH
to de las cargss verticales en cualquier aparato sensor de
carga.

En la Patente de los Estados Unidos ne 3.888.315, emi-
tida el 10 de Junio de 1975, se describe un aparato sensor
de traccién que incluye un eje transversal curvable, con un
extremo de un brazo sensor unido a dicho eje en un punto a
un lado del centro del mismo, Al curvarse el eje come consed
cuencia de las cargas de traceién que'se le imponen, se prod
duce el desplazamiento del otro extremo del brazo sensor.
De acuérdo con la Patente, el otro extremo del brazo sensor
es guisdo por mna ranurs a lo largo de un camiﬁo linegl. Es-
to0 resulta positle haciendo que el brazo sensor sea relati-

vamente delgado, de modo gue pueda flexionar cuando se im-

' pongan fuerzas verticales sl eje curvable,

Aungue el disefio descrito en la Patente de los Estados
Unidos 3.888.315 supone uns sustancial mejors respecto a

disefios anteriores, tal como el descritc en la Patente, tame

bién de los Estados Unidos 3.812.916, emitida el 28 de Mayo

dg 1974, en determinadas condiciones normalmente asociladas

o implementos de traccidén ligera, no trabaja en forma-totald

mente satisfactoria. Asi, en el casc de que existen fuerzas
friccionales que pﬁedan fesistir el movimiento del extremo
libre del brazo sensor, dicho brazo flexionard sélo hasta w
limite. En tal caso, los cambios en la carga de traccidn no
serdn trensmitidos a la conexién de control de traccién.
Otra desventaja més’de 1z anterior técnica de construc-

¢ién de la Patente de los Estados Unidos 3.888.315 es que'




10

18

20

25

30

una falsa sefial de traccidén puede ser transmitida a la co-
nexién de control de traccidn en el caso de giro del eje
sensor. Es decir, que si el eje puede girar, él extremo del
brazo sensor més aglejado del eje se asproximard o se alejard
de dicho eje, ya que estd obligado a moverse sélo en un plé—
no,

Objetivo y resumen de la Invencidn

El principal objetivo de la presente invencién es pro-
porcionar uﬁ aparato sensor de traccidn, que incluye un Con-
junto de-brazo sensor montado sobre un eje curvable constru-
ido en forma tal que los cambios en la ‘fuerza de traccién
serén siempre transmitidos a través del brazo semsor, el
disposifivo medidor y correspondiente conexidn Qe control dg
tracciﬁn, y no transmitirs otros‘movimientos del ejg}curva-
ble tales como giros 0 curvédos fuera del plano de las fuer-
zag de traccidn.

Més particulermente, es objetivo de la presente inven=-
cidén proporcionar un conjunto de brazo sensor montado sobre
uﬁ eje giratorio y curvable, eﬁ tal forma que el conjunto
de brazo sensor no pueda girar en el caso de giro del eje
curvable.

Otro'objetivo més de ésta invencidn eé proporcionar un
braéo\sensor rigido, avisagredo a una abrazadera de montaje
que fija el brazo & un eje curvable; la construccidn rigide
del brazo sensor asegura qﬁe todos los movimientos de la
abrazadera de montaje originados por cambios en las fuerszas
de traccidn, serdn transmitidos al dispositivo medidor, y
el avisagrado ssegure que otros movimientos de dicha abra-
zadera de montaje no serdn transmitidos g dicho dispositivo

medidor.
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| gire el eje alergado. Ademsds, un extremo de un brazo sensor

' tra una forma preferida de ésta invencién.

“al tractor.

Las finglidades anteriores, asi como otras que apre-
ciardn los versados en’la técnica, se logran mediante ésta

nuevg construccidén de abrazadera de monteje y brazo sensor,
que se instala sobre un eje alargado curvable, el cual a su
vez va montado sobre puntos de apoyo espacizdos, en la car -
cgsa 0 chdsis de un tractor, llevando el eje alargado en

sus extremos sendas conexiones de traccidén. El eje alargado

se curva dentro de sus limites eldsticos en respuestz a camo
bios en las cargas sobre las conexiones de traccidén. Alre-

dedor del eje alargado va instalada una gbrazadera, ls cual
va dotada de una estructura guiada en la carcasa del tractoxy

para evitar el giro de dicha ebrazadera en el caso de que

rigido (que puede ser una pie%a fundida), va aﬁisagrado )
la abrazadera de montaje, y el otro extnmemo de dicho brazo
es guiado a lo largo de una superficie que descansa sobre
;l plano de las fuerzas de traccidn a apreciar.

La estruciura expuesta se comprenderd mejor después de
la lecturs de la siguiente descripcién detallada, en con-

juneidén con los dibujos que se acompaﬁan, en lqs que se ilug

Breve descripeién de las figuras

“La figura 1 es un esquema de combinacién de tractor,

engaﬁbhe e implemento, a le que se puede aplicar éste in-

\
1

vento.
Ta figura 2 es una vista general en seccidn transversal
tomeda a 10 largo de una linea horizontal, mostrando el apas

rato sensor de iraccién de ésta invencidn, con swu montaje

¢

Ia figura 3 es una vista en secclén aumentada, tomada

L —

o Svnewn
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a 1o largo de la linea 3-3 de la figura 2.

La figurs 4 es otra vista en seccidn aumentada, tomada
a lo largo de la linea 4-~4 de la figura 2.

La figura 5 es una vista en seccién tomada a lo largo
de lg linea 5~5 de la figura 4.

Descripeidn detallads

Refiriéndonos a la figura 1, se muestra un tractor, in-
dicado en general con el numero 10, unido a un implemento
que puede ser un arado 12, semimontado mediante un enganche
convencional de tres puntbs, incluyendo unos conectores in-
feriores de traccién 14 y un conector superior 16. Ivs extre
mos delanterog de los conectores 14 van unidos giraﬁoriamen—
te g ﬁﬁ eje alargado curvable 18 dispuesto transversalmente
(que se ilustra con mds detalle en la figura 2) y pgrtado
por el tractor. El extremo anterior del conector superior 14

yva unido también giratoriemente al tractor. Los conectores

inferiores pueden ser subidos 0 bajados por medio de los
conectores de elevacién 20, cuyos extremos superiores van
unidos g brazos elevadores 22, que a su vez van unidos a
un eje oscilante 24. El brazo elevador puede ser movido ha-
cia arriba y hacia abajo mediante un conjunto de cilindro
hiqréulico de simple aceldén 26. La posicidén del conjunto de
cilindro hidrdulico se controls mediante una védlvula (no

ilustrada) que permite al fluido entrar o salir del conjun-
to de pilindro, en respuesta a las diversas sefiales de man-
do y realimentacién. Asi pués, el operador del tractor pue-
de establecer una seflal de mando de traccidén mediante el mo-
vimiénto de la palanca de control 28. Por ejemplo, si la pa-
lanca de control de traccién 28 se desplaza hacia delasnte,

transmitird una seﬁal de mando g la védlvula para eumenter
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»1levan los extremos delanteros de los conectores inferiores.

la treccidn, y el fluido dentro del cilindro 26 serd expul-
sado, haciendo que el.}mplemento 12 descienda. Se dispone de
un sistema de realimentacidn de traccién, el cual desplaza-
r4 un carrete de vdlvula, dentro de ésta, a su posicidén cen-
trada, una vez obtenide la traccidn deseada. E1 sistema de
realimentacidén de traccidén incluye el aparato sensor: de
tracgién de ésta invencidn, asl como una conexién de control
de téaccién conocida.

El nuevo aparato sensor de traccién de ésta invencidn
se ilus;ra en las figuras 2 a 5. En la figura 2 se muestran |
los conectores inferiores 14 agpoyzdos .en los extremds del
eje 18, el cual a su vez va montado_sobre puntos de apoyo
en fofﬁa de cojinetes 30, instaladss en la cercasa 0 basti-
dor del'traetpr 32. Los extremos del eje 18 soﬁ de menor

didmetro pare recibir las articulaciones esféricas 34 que

Por dentro de cada una de las articulaciones esféricas, el
eje va dotado de superficies 36 a las que se acoplan las

placas 38, que a su vez'van.uﬁidas a la carcasa 32 mediante
tornillos 40 y casquilllos 42, gque pasan g través de ranuras
alargadas dispuestas horizontalmente. Un retén de aceite 46
de construccién convencional va dispuesto en un rebaje exis-
teﬁfe'entre cada uno de los cojinetes 30 y su correspondien~
te placa 38. 3,

Dentro de la carcasa van montados diversos componentes

del gparato sensor de traccidn entre los que se incluyen un
brazo sensor 50, una abrazadera de montaje del brazo sensor
indicada en general con el mimero 52, un conjunto de placa
guia indicada en general con el nimero 54, y unos medios de

medicidén o conjunto de leva, indicado en genersl con el nu-
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mer§ 56,. uno de cuyos extremos ve unido gl extremo inferior
de un védstago 58 deSp%gzable verticalmente, yendo el otro
extremo unido a la conexidén de control de traccién, E1l bra-
zo sensor 50 es una pieza de metal fundido relativemente
gruesa, como puede verse en la figurg 5. Un extremo del bra-
zo 50 va dotado de aberturas alineadss en las que se recibe
la clavija 60, que pasa a través de la correspondiente aber-
tura en lg abrgzedera de montgje 52 y sirve para unir en
forma de visagra el brazo 50 a lg abrazadera 52, La clavija
60 queda en.general paralela a las fuerzas de traccidén que
han dz ser medidas., La abrazadera de montaje se ilugtra me-
Jjoxr en'la figura 3 e incluye una seccién 62 en forma de C
que se puede deslizar sobre el eje i8 cuando éste ests sien-
do instalado en la carcasa del tractor 32; la secci§n~62 se
une al eje 18 mediante los tormillos 64. El miembié.roscado
»66 se apoya también en otra parte del eje 18 para asegurar
que la abrazadera no se moveri en relacién con dicho eje 18.
Este miembro roscado o tornillo d= fijacién 66 se mantiene
en su posicién mediante la tﬁerca 68. Al instalar la abraza-
dera de montaje 52 del brazo sensor, una vez que el eje 18
ha sido colocado en la posicién deseada, los tornillos 70
que llevan los rebordes 72 prolongados hacia delante y ha-
cig atrds se enroscan hacia abajo, hasta hacer contacto con
1la superficie T4 de la éarcasa 32, en forma tal que la cla-
Vvija 60 quede paralela a las fuerzas de traccién a medir.

Se procede entonces a apretar los tornillos 64 y se ajustan
de nuevo los tornillos de fijacién 70 para mantener su con-
tacto con la superfiicie 74. Dichos tornillos 70 se mantienen
bloqueados en su sitio mediante las tuercas T76. Debe notarsd

que los tornillos 64 y el tornillo de fijacién 66 se aprie-
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tan sélo lo suficiente como para asegursr que ls abrazadera
normalmente no se desplazars en relacién con el eje 18. Sin
embargo, en el caso .de que el eje tienda a girar en los co-
Jinetes 30, lo que puede ocurrir al subif'o bajar el imple-
mento bajo carga, el eje girari dentro de la seccidén 62 en
formg de C, ya que la abrazadera 52 estd impedida de efec~
tuarémovimiento giratorio debido gl contacto de los torni-
llosfde fijacidén 70 con la superficie 74 de la carcasa 32,

'El;otro extremo del brazo sensor 50 lleva dos rodillos
separados 78, 80. El rodillo 78 monta sobre la superficie
82 de la placa guia 54, siendo dicha superficie 82 baralela'
o las fuerzas de traccién que han de ser medidas. Como pue-
de verée en la figurs 5, el cpnjun%o de placa guia 54 includ
ye un cubo 83 soldado a una placa 84,'cuyo conﬁunto de pla-
ca y cubo giran alrededor del eje 18. El giro de la placa
84 queda impedido por el pasador 85, que pasa a través d:
une ranurs alargade 86 existente en la placz, yendo dicho
pasador instalado en la carcasa 32, las superficies alargs-
das de la rgnurs §6 son tambfén paralelas a las fuerzas de |
traccidén a medir.

Una parte superior de la placa guia 84 lleva un, pasador
88 que va soldado a la placa y que en general es paralelo
ai‘eje 18. Ia leva 56 se apoya giratoriamente sobre el pa-
sador 88 mediante rodamientos de agujas 89, y cuenta con
une superficie inferior éO adaptada,para,hacei contacto con
el otro rodillo 80. EL extremo de la leva 56 més alejado de
lz place 88 va unido al véstago de desplazemiento vertical
mediante un pasador 92 o procedimiento similer, La leva 56
gsVdesviada hacie abajo parg hecer contécto con el rodille

80 por medio de un muelle que se ilustras esqueﬁéticamenteg
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con el mimero 94. En la préctica, el muelle forma parte de

1a conexién de controlsde traccidn y conjunto de védlvula y

desplaza el véstago'hacia abajo. E1 conjunto de leva 56 in-
cluye un cubo 96 soldado s una place 98.

Durante el trabajo, dado que la cargs sobre las articu-
laciones esférigas 34 puede varier debido a cargas en la
tréccidn del implemento u otros factores, la barrs 18 ten-
derd a doblarse o curvarse sohbre los puntos de apoyo 30.

Si las uniicas fuerzas que actian sobre las rétulas 34 son
las de traccidén, las cuales serian paralelas a lg stperfi-
cle 82, puede verse gue la abnazadera de montaje se despla-
zaria a lo largo de la supérficie ?4, la cual es tahbién, ern
generai paralela a la superficie 82 y pasador de vissgra 60
Este movimiento serd siempre transmitido al véétago de des-
plazamiento vertical 58 mediante él brazo rigido 56: En el
,eas0 de que sobre las articulaciones esféricas se impongan
fuerzas en dngulo recto respecto a las de traccién, el movi-
miento correspondiente del eje curvable no originard falsas
indicaciones, ya que la abraz;dera de‘montaje 52 puede gi-
rar hacia arriba sin producir movimiento acompafiante de los
rodillos 78 debido a la construccidén avisagrada. En el caso
de que girara el eje 18, tal movimiento giratorio no es
traﬁsmitido al conjunto de brazo sensor, ya que la abraza-
dera de montaje 52, actuando a través de los tornillos de
fijaeidén 70 impedird el giro de dicha ebrazadera y del bra-
z0 sensor, La visagra 60, la superficie 82, la superficie
T4, ¥ la accidén del muelle, en cooperacidén con la construc-
Qién rigida del brazo 50, actian para mantener el rodillo
78 en contacto con la superficie 82 y aseguran que el rodi-

1lo 80 se moverd en respuesta a la curvaturs del eje 18,
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pero s6lo a lo largo de la superficie prescrita, determina-

de por la superficie 82, y ademds, sélo cusndo el curvado
i 3

En resumen, la Patente de Invencidén que aquil se solicita,
- deberd recaer sobre las siguientes reivindicaciones.

Reivindicaciones

1.- Un aparato sensor de traccién para tractor (10), de
;tipo dotado de un eje glargado curvable (18) montado sobre
puntos de apoyo espaciados (30) en la carcasa de un tractor
(32), y miembros de traccibn (14) conectados a dicho eje (14
en puntos (34) espaciados respecto a los apoyos, y en los
que las fuerzas de los miembros de traccién (14) hacen que
el eje‘(18) se curve; el citado apératorsenson~de traccidn
responde al curvado de dicho eje, y se caracteriza por:
-un conjunto de brazo sensor (50, 52) montado en un ex-

; tremo del citado eje alargado curvable (18);

-medios (60, 82) para asegurar que el otro extremo desl
 conjunto de brazo sensor se moverd por un camino pre-

determinado en respuesta, s6lo a la curvatura del

eje (18) originada por cambios en las fuerzas de tracd

cidén que han de ser medidas; y |
-medios (56) pars medir el movimiento relative del ci-
. tado otro extremo del conjunto de brazo sensor.
dicacién 1, en el cual,‘el conjunto de brazo sensor incluye
un brazo sensoxr (50) y una sbrazeders de montaje (52) unida
al eje alargado curvable (18) en un punto a un lado del cen

tro del eje, yendo un extremo del brazo sensor conectsdo g

la abpazadera de nontaje.

¥

del eje sea producido por camhios en las fuerzas de traceidr.

2.~ El aparato sensor de traccidn descrito en la reivind

3.- El aparato sensonr de traccidn descrito en la reivindt

~ /

—
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dicacién 2, en el cual, el brazo sensor (50) es rigido y
va unido a la abrazadgra de montaje (52) mediante construc-
clén avisagrada (60) que permite el movimiento vertical del
extremo del brazo sensor en un plano perpendiculer a las
fuerzas de traccién que han de ser medidas, sin que se pro-
duzca movimiento correspondiente del otro extremo del brazo
sensor. |
4.~ El aparato sensor de traccidén descrito en la reivin
dicacidén 3, en el que la visagra (60) es en genersl parale-
la a las fuerzas de traccién.
5.=~ El aparato senson de traccién-'descrito en la reivin-
dicacidn 2, en el que la abrazadera de montaje (52) és guiadg
gobre ia carcasg del tractor para impedir las fuerzas rotg-
tories impuestas durante el giro del eje alargédo curvable
(18). | 7
, 6.~ El aparato sensor de traccidén descrito en la reivind
dicacidn 5, en el que la abrazadera de montaje (52) va dotad
da de rebordes prolongados hacia delante y hacia atrds (72)),
contendo cads uno de dichos rebordes (72) con gberturas ros-
cadas verticsles en las que se recibén los tornillos de fi-
jaecidn (70), cada uno de cuyos tornillos (70) cuenta con
una tuerca de bloqueo’ (76) dispuesta encima del citado re-
borde.
7.— Se reivindica por altimo como objeto sobre el que
ha de recaer la Patente de Invencidn que se solicita por:
"UN APARATO BENSOR DE TRACCION PARA TRACTOR".
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Todo conforme queda descrito y reivindicado en la pre-
sente Memoria descriptiva que consta de catorce péginas
3
mecanografiadas y dibujos adjuntos,

Madrid, 1 de agosto de 1.979
: BERNARDO UNGRIA

D.p.

e
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