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DESCRIPCION

Excavadora compacta.
Antecedentes de la invencién

La invencién presente trata de un sensor para me-
dir la velocidad de la rueda en un vehiculo movido
por un motor hidrdulico. En particular, la invencién
presente trata de un montaje que se adapta para ser
utilizado en el soporte del motor hidrdulico existen-
te y en el eje de salida para montar un sensor en una
posicién donde no sea susceptible de sufrir dafios.

El documento DE 196 50 446 A1 describe un mo-
tor para mover un techo solar, en el que la posicién de
dicho techo solar puede ser detectada por un sensor
de efecto Hall.

El documento EP 0 765 773 Al describe un ve-
hiculo mévil, que estd propulsado por un circuito hi-
draulico que incluye un primer motor hidraulico para
mover un miembro conductor delantero y un segundo
motor hidraulico para mover un miembro conductor
trasero. El vehiculo comprende un sistema de control
de traccion que incluye un dispositivo para detectar la
velocidad del motor en cada motor hidraulico.

El documento EP 0 263 558 A2 describe un mo-
tor de pistén hidraulico que tiene medios para medir
la velocidad de rotacién.

En excavadoras compactas, como por ejemplo las
excavadoras con todas las ruedas motrices y todas las
ruedas direccionales, es deseable medir con precision
la velocidad de las ruedas en cada lado del vehiculo
para controlar de manera eficiente la operacion y ase-
gurar que las velocidades de las ruedas se controlan
adecuadamente. Las sefiales que representan la velo-
cidad de las ruedas pueden ser coordinadas a un 4n-
gulo de direccion medido y utilizadas en un algoritmo
de control para reducir la velocidad de las ruedas inte-
riores durante un giro para prevenir el deslizamiento
durante el giro.

En los vehiculos industriales compactos, el espa-
cio es una prioridad y el montaje de sensores que pro-
porcionen una indicacién precisa de la velocidad de la
rueda es dificil debido a la necesidad de proteger los
sensores de ser dafados durante el uso, y de situarlos
sin estorbar, asi como ocupar poco espacio.
Compendio de la invencion

La invencién presente trata de un sensor para me-
dir la rotacién de un eje de conduccidn positiva que
mueve las ruedas de un vehiculo, como por ejemplo
una excavadora compacta de cuatro ruedas. El sensor
estd montado con un dnico soporte sobre el bastidor
del motor y se utiliza en conexién con un disco girato-
rio que tiene identificadores de la posicién rotacional,
que proporcionan un pulso a medida que el disco gira
cuando pasan por el sensor estacionario. El disco estd
unido al eje de salida del motor. El eje de salida se
utiliza para mover unos pifiones que a su vez mueven
cadenas para el accionamiento final de los ejes del ve-
hiculo.

El soporte es un simple soporte en forma de T,
que estd sujeta al bastidor del motor, o a otras partes
de la estructura del motor. El soporte lleva un sensor
de efecto Hall que tiene un extremo sensible que se
proyecta desde el bastidor. Los identificadores de po-
sicién del disco estdn descritos como imanes de po-
laridad alterna, esto es, un iman con el polo sur en-
frentado al sensor es seguido por un imén adyacente a
él que tiene el polo norte enfrentado al sensor. A me-
dia que estos imanes pasan por delante del sensor de
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efecto Hall, se obtiene el conocido efecto de un pul-
so que indica la rotacion del eje. El nimero de pulsos
por unidad de tiempo indica la velocidad de la rueda.

El sensor estd conectado a una computadora ade-
cuada donde la sefal de velocidad de la rueda se utili-
za de la manera deseada, de nuevo por ejemplo, para
coordinar la velocidad de las ruedas y el dngulo de gi-
ro de las ruedas que son conducidas, de manera que
se puede obtener una accién diferencial durante los
giros, y se puede obtener también un control positi-
vo de la velocidad del vehiculo hacia delante y hacia
atras.

Breve descripcion de los dibujos

La Figura 1 es una vista esquematica superior par-
cial de un bastidor tipico para una excavadora que lle-
va motores conductores asi como los ejes conductores
para las ruedas.

La Figura 2 es una vista en seccién segtn la linea
2-2 de la Figura 3, con algunas partes retiradas.

La Figura 3 es una vista en seccién vertical de un
motor conductor y del soporte del motor mostrando el
montaje del eje de salida con un disco de soporte de
los imanes en relacién al sensor.

La Figura 4 es una vista del despiece de la abraza-
dera de montaje y del sensor utilizado con el disposi-
tivo de la Figura 3; y

La Figura 5 es una vista de un disco giratorio uti-
lizado con el sensor tomada a lo largo de la linea 5-5
de la Figura 3.

Descripcion detallada de las realizaciones preferi-
das

Se muestra esquemdticamente un bastidor 10 pa-
ra un vehiculo, como por ejemplo una excavadora de
cuatro ruedas motrices y cuatro ruedas directrices. Se
muestra Gnicamente la mitad del bastidor con el pro-
posito de ilustrar. Los ejes tubulares 12 y 14 estan en
la parte delantera y trasera del bastidor o de la caja
de la cadena 10. Los ejes tubulares 12 y 14 soportan
los conjuntos de rueda direccionales 16A y 16B de la
forma mostrada. Las ruedas son movidas a través de
los ejes que a su vez estdn provistos de pifiones 18A
y 18B que estdn movidos por un motor hidraulico 20
situado centralmente. El motor 20 tiene un eje de sa-
lida 22 que llevan los pifiones 24A y 24B para mover
las ruedas delantera y trasera, respectivamente.

El motor de accionamiento 20 estd controlado por
un controlador central computerizado, indicado en su
conjunto por 26, y el segundo motor 21, que se utiliza
para mover las ruedas del otro lado del bastidor 10,
(ruedas que no estdn mostradas) se controlan también
por el controlador 26.

Cada uno de los motores 20 y 21 estan provistos
de sensores de rotacién, que miden la velocidad de gi-
ro del eje de salida del motor, que a su vez proporcio-
na una indicacién directa de la velocidad de las ruedas
16A y 16B. Tal conjunto de sensor se muestra en su
conjunto como 30, e incluye un disco con imanes 32,
mostrado por ejemplo en la Figura 5, que tiene una
pluralidad de imanes 34 que son muy pequefios, pero
son imanes discretos situados individualmente y equi-
distantes entre si alrededor del eje central del disco y
adyacentes a la periferia, a un radio adecuado indica-
do por 36.

Los imanes alternan en polaridad, esto es, los po-
los norte y sur se alternan en la superficie lateral mos-
trada entre 32A que se enfrenta al soporte del motor
38 que estd montado sobre el bastidor 10 de una ma-
nera conveniente. El soporte del motor 38 monta el
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motor 20 que tiene el eje de salida 22, que monta los
pifiones 24A y 24B.

Un disco 32 estd conectado para girar con el eje
del motor de una manera adecuada. El plano del disco
32 es perpendicular al eje de rotacion del eje 22. El
disco 32 puede estar fijado al pifién 24B o embrida-
do de manera conveniente al eje mediante el uso de
pequefios tornillos de bloqueo, o incluso puede estar
fijado mediante adhesivos.

El conjunto del sensor 30 ademas del disco 32, in-
cluye un sensor de efecto Hall 48, que estd sujeta a un
soporte 50. El extremo del sensor de efecto Hall estd
separado del plano de rotacion del disco 32 una dis-
tancia pequefla, y se enfrenta a los polos de los ima-
nes individuales. De una manera conocida, cuando un
iman pasa por delante de un sensor de efecto Hall se
generard un pulso que serd enviado al controlador 26.

El soporte 50 es un soporte en forma de T que
tiene una placa de montaje 52 sujeta a una superficie
plana 54 en la periferia del soporte del motor 38, y una
lengiieta 56 pendiente que forma parte integral con la
placa de montaje 52, y es perpendicular a la misma.
La lengiieta 56 tiene una abertura en la que se coloca
un tornillo 58 para fijar el sensor de efecto Hall 48 en
su posicion.

Se utilizan tornillos adecuados 60 para fijar la pla-
ca plana 52 a la superficie plana 54 del soporte del
motor.

Un taladro u orificio 64 estd provisto desde la su-
perficie plana 54 hasta el rebaje anular 66 en el sopor-
te del motor 38 y es en este rebaje 66 donde el sensor
de efecto Hall 48 estd alojado, de manera que estd
fuera del radio de accién de las partes méviles, y pro-
tegido de los dafios del ambiente en el interior de la
caja de cadenas. La caja de cadenas tiene una abertura
67 alineada con el sensor 48 de manera que el campo
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magnético de cada iman que pasa serd detectado por
el sensor 48. El sensor 48 estd retirado sustancialmen-
te hacia el interior del rebaje anular 66. El rebaje 66
rodea el cubo 44 que soporta el eje del motor 22.

El soporte 50 se monta facilmente, y se ajusta fa-
cilmente también. Es rigido, de manera que sujeta el
sensor de efecto Hall 48 en una posicién apropiada en
relacién con el disco de soporte de los imanes 32.

El sensor es preciso, puede ser utilizado para de-
terminar la diferencia de velocidad en las ruedas con-
ductoras de lados opuestos de la maquina, de manera
coordinada con la sefial de dngulo de direccién 70,
que se genera en un sensor que indica el dngulo de
direccién de las ruedas 16A y 16B para asegurar que
hay una diferencia en el movimiento de las ruedas in-
teriores durante un giro cerrado en relacién con las
ruedas exteriores. Adicionalmente, si la traccion en
las ruedas es diferente, las ruedas de cada lado pue-
den ser controladas ajustando la velocidad de los mo-
tores 20 y 21 en respuesta a las sefiales de velocidad
de rueda del sensor 30 para reducir el patinaje de las
ruedas de un lado del bastidor 10 con relacién a las
del otro lado. Se pueden controlar otras funciones me-
diante la velocidad medida por sensor 30, de manera
que el vehiculo estd controlado con precisién durante
las operaciones industriales como excavadora o para
otros trabajos.

El soporte 50 estd hecho e instalado con facilidad
y utiliza un espacio que normalmente no esta ocupa-
do. El sensor de efecto Hall 48 esta protegido ya que
se encuentra en una zona rebajada.

Aunque la invencién presente ha sido descrita me-
diante referencia a realizaciones preferidas, los traba-
jadores expertos en la técnica reconocerdn que se pue-
den realizar cambios en la forma y en los detalles sin
salir del objeto de la invencion.
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REIVINDICACIONES

1. Una excavadora compacta que comprende un
soporte de motor (38) para un motor movido hidrdu-
licamente (20, 21) que tiene un eje de salida giratorio
(22), un disco (32) sobre el eje de salida (22) del mo-
tor (20, 21) que tiene indice identificables (34) fijas
en posiciones radiales conocidas y dispuestas anular-
mente alrededor del disco (32), teniendo el soporte
del motor (38) un rebaje (66) a un lado del mismo,
caracterizado por un soporte de sensor (50) en el re-
baje (66) que tiene una forma de T con una lengiieta
(56) soportada en un orificio radial (64) del soporte
del motor (38) y que se extiende hacia el interior del
rebaje (66), y un sensor (48) soportado en el soporte
de sensor (50) en el rebaje del soporte del motor (38) y
enfrentado al disco (32) para detectar los indices (34).

2. La excavadora compacta de la reivindicacion 1,
en la que el sensor (48) es un sensor de efecto Hall, y
el indice comprende imanes (34) que se mueven por
delante del sensor de efecto Hall (44).

3. la excavadora compacta de las reivindicaciones
1 6 2, en al que dicho orificio radial (64) est4 formado
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en una brida del soporte del motor (38) que rodea al
menos una parte del rebaje (66).

4. La excavadora compacta de la reivindicacion 3,
en la que una superficie exterior de dicho soporte del
motor (38) es anular y el rebaje (66) es anular, y la su-
perficie exterior tiene una parte de la superficie exte-
rior plana (54) adyacente al orificio (64) para soportar
una placa (52) que forma parte de la forma de T y que
lleva la lengiieta (56).

5. La excavadora compacta de la reivindicacién 4,
en la que dicho sensor de efecto Hall (48) esta suje-
to a un tornillo sencillo (58) que pasa a través de una
abertura de la lengiieta (56).

6. La excavadora compacta de cualquiera de las
reivindicaciones 2 a 5, en la que dichos imanes (34)
tiene los polos enfrentados al sensor de efecto Hall
(48), alternando dichos polos en polaridad en una di-
reccién anular.

7. La excavadora compacta de cualquiera de las
reivindicaciones previas caracterizada ademas por
un motor conducido hidrdulicamente que es adecua-
do para mover las ruedas (16A, 16B) de la excavadora
compacta.
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