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DESCRIPCION

Sensor de dngulo montado sobre un pivote.
Antecedentes de la invencién

La presente invencidn se refiere a un conjunto de
rueda orientable con un sensor de dngulo para detec-
tar la posicion angular de una rueda orientable en un
vehiculo, tal como se define en el preambulo de la rei-
vindicacién 1 y que se conoce, por ejemplo, a partir
del documento US 4775026.

En los vehiculos industriales direccionables mo-
dernos, las ruedas se pueden ser soportar y dirigir in-
dependientemente, y es necesario tener unos dngulos
de orientacién coordinados entre las ruedas delante-
ras y traseras, asf como entre las ruedas situadas en
el mismo eje pero en lados opuestos. Unos controles
informatizados pueden resolver las sefiales que indi-
can diferencias de dngulos de orientacién, y de hacer
ajustes en el sistema de direccién para dngulos coin-
cidentes apropiados, o si se desea, para proporcionar
angulos diferentes de determinadas ruedas para diver-
S0S propositos.

Para controlar con precisién el dngulo de direc-
cién una rueda orientable, se debe detectar el dngulo
correctamente. El sensor también tiene que estar si-
tuado de tal manera que no sea dafiado por las con-
diciones externas, tales como por ejemplo piedras o
sacudidas, golpes o similares.

Los sensores de dngulo se han conocido desde ha-
ce afios, y Torrington Company hace diversos senso-
res de angulo que son altamente fiables y compac-
tos. Muchos de éstos son sensores de estado sélido
que detectardn dngulos entre una carcasa estacionaria
y un vistago rotativo o arbol de accionamiento con
gran precision, y fiablemente, con un bajo consumo
de energia.

El documento US 4 775 026 se refiere a un dis-
positivo de actuador para un cierre diferencial, el cual
estd controlado por una sefal que se origina fuera del
cierre diferencial, teniendo el dispositivo un genera-
dor de sefial actuado al alcanzar un valor inmediata-
mente detectado de una desviacién del dngulo de di-
reccién debido a un desplazamiento de un elemento
desplazable de direccién con respecto a una carcasa
de eje. El generador de sefial se monta encajado en un
elemento de construccién conectado rigidamente a la
carcasa del eje y adyacente a una pieza longitudinal-
mente desplazable de una parte de junta de arbol en
un buje de bifurcacién en un lado de un diferencial
de cierre, siendo dicho diferencial de cierre un aco-
plamiento que se puede accionar eléctricamente en un
circuito eléctrico de conmutacién del generador de se-
fial de modo que los cables de conexion se llevan a di-
cho generador de sefial dicho a través de la carcasa de
eje. El generador de sefial es un potenciémetro rotati-
vo dispuesto por debajo de un pivote de direccién con
un arbol del potenciémetro frente a dicho pivote de di-
reccién el cual estd conectado de manera no rotativa
con la carcasa del eje por medio de una pestaiia de la
retencién por debajo de la carrera de rodadura exter-
na de cojinete de pivote. En el pivote de direccidn se
dispone un taladro escalonado equipado con una ros-
ca en su didmetro mayor y conectado rigidamente con
un horquilla de cubo de rueda pero que se puede des-
plazar de manera oscilante con respecto a la carcasa
del eje, en el que un tornillo hueco agarra un vastago
de ajuste ranurado en ambos extremos y acoplado po-
sitivamente al arbol del potenciémetro por medio de
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un resorte de expansién y mantiene un juego radial de
dicho véstago de ajuste trabado por medio de un ani-
llo de cierre colocado delante del mismo con respecto
al eje.

Resumen de la invenciéon

El objeto que es la base de la invencién es alcan-
zado por las caracteristicas de las reivindicaciones.

La presente invencion se refiere a un sensor de an-
gulo para detectar la posicién angular de una rueda
orientable y de un cubo con respecto a una posicién
de referencia, normalmente el eje longitudinal de un
vehiculo. El sensor de dngulo se monta en un taladro
realizado y que forma parte de una pieza del pivote
central que da soporte al cubo de la rueda giratoria
con su carcasa de soporte de rueda fija en el eje del
vehiculo. El sensor tiene unas partes rotativas com-
pletamente protegidas que se hacen girar la una con
respecto a la otra sobre el eje del pivote central cuan-
do se dirige la rueda.

La estructura del pivote central es la de un pivo-
te con cabeza que se hace pasar a través de taladros
en las partes de alineacién se solapan de modo que
el cubo de la rueda, que tiene un soporte anular con
unos superior e inferior con taladros para los pivotes
de acoplamiento, se sostiene en unas orejas de aco-
plamiento sobre el alojamiento de soporte de rueda
fija en el eje. Hay pivotes de acoplamiento tanto en la
parte superior como en la inferior del cubo de rueda.
Un pivote central tiene un taladro axial con un arbol
de insercion que tiene a su vez una espiga de acciona-
miento o acoplamiento que se encaja a un eje rotativo
de un sensor del 4ngulo que se monta en una hendi-
dura en el otro final del pivote central. La carcasa del
sensor se monta en un brazo apoyado en la carcasa
estacionaria de soporte de la rueda. El pivote central
gira con el eje de rueda conforme se dirige la rueda, y
accionard el eje rotativo del sensor de dngulo. La car-
casa del sensor de dngulo sigue siendo fija para poder
detectar la rotacion relativa.

Breve descripcion de los dibujos

La Figura 1 es una vista en perspectiva de un con-
junto tipico de cubo de rueda que incluye una cubierta
giratoria de soporte de rueda orientable, un alojamien-
to fijo, y un soporte de arbol;

la Figura 2 es una vista con despiece ordenado que
muestra el conjunto de la Figura 1;

la Figura 3 es una vista en corte del conjunto su-
perior real del pivote central que muestra un sensor
rotativo en su lugar;

la Figura 4 es una vista en perspectiva del sensor
que se utiliza.

Descripcion detallada de las realizaciones preferi-
das

El conjunto de eje mostrado generalmente en 10
es ilustrado esquematicamente y aparte del vehiculo,
pero incluye un tubo 12 de eje que estd conveniente-
mente soportado sobre un chasis 14 en un vehiculo in-
dicado generalmente por el bloque 16. El tubo de eje
contiene un arbol de accionamiento 18 que acciona
una rueda mostrada esquemdticamente como 20 a tra-
vés de una junta universal que permita dirigir la rue-
da 20 sobre un eje generalmente vertical definido por
un conjunto superior 22 de pivote central. También se
proporciona un pivote central inferior. La rueda 20 se
apoya en una carcasa o cubo 24 de rueda orientable,
que a su vez se monta sobre un alojamiento 26 de so-
porte de rueda fijo que estd soportado en el tubo 12
de eje. El cubo fijo 26 tiene unas copas 28A y 28B de
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montaje en la parte superior y en la inferior del mismo
como se muestra. El cubo 24 de rueda orientable tie-
ne una pestaia anular 30 de un tamafio que se adapta
alrededor del eje fijo 26, y en la parte superior y en la
inferior del reborde anular 30 hay unos tacos o seccio-
nes de soporte 32A y 32B. Estos tacos o secciones de
soporte tienen unas superficies internas que se ajus-
tan sobre las copas 28A y 28B, respectivamente. Los
tacos o secciones 32A y 32B del reborde tienen unos
taladros en los mismos, que reciben los conjuntos de
pivote central mostrados en 34A y 34B. Los pivotes
de acoplamiento tienen unas superficies 36A y 36B
de arbol que se adaptan en los taladros de las seccio-
nes 32A y 32E de soporte del cubo de rueda y que se
ajustan en los taladros 35 de los cojinetes, tales como
el cojinete 33 mostrado en la copa 28A en el cubo fi-
jo (Figura 3). De esta manera, se monta la carcasa 24
de la rueda para tener un movimiento de giro sobre el
eje 38 de los pivotes de acoplamiento. La orientacion
sobre este eje es controlada por un acoplamiento 40
de friccién desde un accionamiento 42 de direccion
de disefio convencional. El acoplamiento de friccién
se une a las orejas 44 en el cubo 24 de rueda giratorio
u orientable.

En la Figura 3 se muestra con mayor detalle el
conjunto superior 34A de pivote central, y en corte.
El pivote central 34A tiene una cabeza 46 que se ex-
tiende lateralmente hacia fuera de los lados de la por-
cién 36A del arbol. La cabeza 46 descansa en la su-
perficie externa del taco del reborde o en la seccién
32A y se puede sujetar con unos tornillos de casquillo
adecuados cuando estd en su lugar. El pivote central
34A tiene una porcién 38 de arbol que se ajusta en
el taladro 35 del cojinete 33 para sostener el cubo de
rueda en su posicién sobre la carcasa de soporte de
rueda fija apoyan la cubierta. La carcasa de direccion
se monta a la carcasa fija para dirigir. El pivote cen-
tral inferior 34B conecta el cubo de rueda con el cubo
fijo de manera semejante, pero el pivote central supe-
rior estd adaptado para llevar sostener el conjunto de
sensor de dngulo indicado en 50.

El pivote central superior 34A tiene un taladro
central 52 que tiene un arbol de accionamiento 54
montado sobre el mismo. El drbol 54 tiene una len-
giieta 54A de cierre que cabe en una hendidura 54B
para mantener el drbol trabado a fin de que gire con el
pivote central. La hendidura 54B se orienta de manera
que el arbol 54 se orienta en una posicién conocida.
Una clavija 55 retiene el 4rbol 54 en su lugar. El pivo-
te central gira con el cubo de la rueda.

El conjunto 50 de sensor de angulo, como quizas
se vea mejor también en la Figura 4, un sensor tipico
de 4ngulo fabricado por Torrington Company, y tiene
una carcasa 60, y un arbol giratorio 62 de acciona-
miento. La carcasa 60 incluye un conjunto de sensor
indicado en un bloque 64 en la Figura 3. Este conjunto
de sensor es un sensor de tipo convencional que tiene
una porcién fija 60 de carcasa y una porcion rotativa
62 de arbol. La rotacion del arbol 62 de accionamien-
to con respecto al alojamiento 60 de sensor desde una
la posicién de referencia causard que se genere una
sefal, que indica la cantidad de vuelta desde la posi-
cion de referencia. Preferiblemente se puede utilizar
un sensor de efecto Hall, donde el sensor de efecto
Hall estd en la carcasa estacionaria y el iman gira en
un anillo alrededor del sensor. El cambio en el 4ngulo
del imén con respecto a una referencia da lugar a un
cambio en la salida del sensor, puesto que el sensor
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detecta el flujo magnético perpendicular al sensor.

El 4rbol de accionamiento 62 se ajusta en un ta-
ladro en el arbol 54 y tiene una ranura indicada por
66 en el extremo del mimo. El taladro en el drbol 54
tiene un extremo de destornillador o espiga, mostra-
do esquemdticamente en 68, que se ajusta en la hen-
didura o acanaladura 66 en el extremo del arbol de
accionamiento 62 del sensor.

El alojamiento 60 de sensor se fija a la copa 28A
con un soporte 67 que es como un manguito sobre la
alojamiento 60. El soporte 67 se une a la copa 28A
con unos tornillos de tapén. Asi el alojamiento 60 se
sujeta impidiendo su rotacién cuando gira el arbol 62.
Conforme la carcasa 24 de la rueda mévil de vivienda
es dirigida actuando sobre el acoplamiento de friccion
40 de modo que la carcasa movil de la rueda dirija la
rueda 20 sobre el eje 38, el pivote central conducird
al arbol 54, que acciona el arbol 62 del sensor. El gi-
ro de la rueda dard lugar a una sefial eléctrica portada
a lo largo de una linea 72 a unos controles adecuados
de ordenador o similares indicados en 74 para obtener
una entrada a fin de controlar las otras ruedas del ve-
hiculo. Por ejemplo, los controles pueden hacer coin-
cidir el valor del 4ngulo de una rueda con respecto a la
rueda del mismo eje o controlar la velocidad maxima
del vehiculo, en curvas cerradas.

El montaje del pivote central protege el sensor de
los ambientes polvorientos, puesto que el sensor estd
situado interno y en la hendidura 57 del pivote cen-
tral del extremo y no esta expuesto. El montaje no re-
duce la separacion distancia al suelo, ni origina otras
restricciones de las operaciones normales de la rueda
orientable y del vehiculo a los cuales se une. Colocan-
do el sensor entera o parcialmente dentro de la hendi-
dura del extremo del pivote central, el sensor mide
con precision el angulo relativo o absoluto entre las
carcasas fija y mévil del conjunto de direccion.

Se puede accionar el sensor directamente por un
acoplamiento al pivote central, o desde el 4rbol de ac-
cionamiento 54 que se inserta desde la parte superior
del pivote central como se muestra. Un drbol de accio-
namiento desde la parte superior facilita el ensamblaje
y permite una cierta desalineacion entre el sensor y el
pivote central que pueden proceder de la carga. Los
pivotes centrales sirven como guias para los cojinetes
usados para dar soporte a la carcasa movible para su
rotacién sobre el eje del pivote central.

El conjunto de sensor convierte el movimiento ro-
tatorio o posicién en una sefial que se puede utilizar
para monitorizar la posicién de la carcasa orientable
o giratoria. La sefial del sensor se puede utilizar como
un elemento de retroalimentacién en un lazo de con-
trol que se utiliza para colocar carcasa giratoria en un
lazo cerrado o para limitar la velocidad del movimien-
to de orientacién. En otras palabras, se puede contro-
lar la cuantia de la orientacién por la sefial del sensor
de angulo. El arbol de accionamiento del sensor es
una conexidn positiva de modo que asegure la posi-
cién absoluto del sensor con respecto a las carcasas
fija y giratoria. El sensor mostrado tiene un intervalo
de rotacién de unos 170° y la ranura que interconec-
ta con el accionamiento del pivote central se pueden
hacer para que tenga una configuracién de posicién
unica, al igual que el drbol 54 de modo que la orien-
tacion del sensor resulte correcta. Se pueden disponer
otros acoplamientos para accionar el arbol del sensor,
tales como drboles de seccidn transversal irregular.

Se pueden hacer el accionamiento directamente
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desde el propio pivote central utilizando un pasador
que atraviese el taladro en el pivote central o una pro-
yeccion en el interior del pivote central que se encaja-
ria con el drbol de accionamiento para el sensor.
Aunque se haya sido descrito la presente inven-
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cion haciendo referencia a unas realizaciones preferi-
das, los trabajadores expertos en la técnica reconoce-
rdn que se pueden realizar cambios en forma y detalle
sin apartarse del objeto de la invencidn, tal como se
define en las reivindicaciones anexas.
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REIVINDICACIONES

1. Un conjunto de rueda orientable (20) que com-
prende un cubo (24) de rueda, un pivote central (34A)
para montar el cubo de rueda (24) a un soporte (26), y
un sensor (50) para detectar la cuantia de movimien-
to de giro del cubo (24) de rueda con respecto al so-
porte, teniendo el sensor (50) una porcién fija (60) y
una porcion rotativa (62) de arbol, estando montada la
porcién fija (60) del sensor (50) al soporte (26) y es-
tando acoplada dicha porcién mévil del arbol (62) al
pivote central (34A), teniendo dicho pivote central un
taladro central (52) y un 4rbol de accionamiento (54)
en el taladro (52) estando acoplada la porcién rotativa
del eje (62) del sensor (50) de forma que se puede ac-
cionar al arbol de accionamiento (54), caracterizado
por una hendidura en el extremo externo del taladro,
que incluye una porcién (54B) que recibe una ore-
ja, teniendo el drbol de accionamiento (52) un tetén
(54A) de arbol de accionamiento en la porcidn (54B)
de recepcién de tetén de la hendidura en el extremo
externo del taladro (52) para conectar de forma que
se pueda accionar el arbol de accionamiento con el
pivote central (34A).

2. El conjunto de la reivindicacién 1, en el que
hay dos pivotes centrales (34A, 34B) para sostener el
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eje de rueda (24) y el soporte (26) juntos, estando los
pivotes centrales (34A, 34B) en un eje comun, y es-
tando espaciados entre si, estando colocado el sensor
(50) entre los dos pivotes centrales (34A, 34B).

3. El conjunto de la reivindicacién 1, en el que la
hendidura en el extremo externo del taladro central
(52) comprende una hendidura que recibe un vastago
(55) de arbol de accionamiento, teniendo una cimara
(57) extrema interior que se expande hacia el exterior
que recibe la porcién fija (60) del sensor (50), estando
centrada la porcion (62) de arbol del sensor en el ta-
ladro central (52), estando montado el arbol de accio-
namiento (54) en el taladro central (52) que tiene un
extremo interno (68) acoplado de forma que se puede
accionar a la porcidn (62) del 4rbol del sensor dentro
del taladro central (52).

4. El conjunto de cualquiera de las reivindicacio-
nes precedentes en el que el soporte comprende un eje
de vehiculo.

5. El conjunto de cualquiera de las reivindicacio-
nes precedentes, caracterizado ademas por el acopla-
miento (66, 68) de forma que se pueda accionar entre
la porcién (62) de arbol del sensor (50) y el arbol de
accionamiento comprende una ranura (66) en la por-
cion (62) de arbol y una espiga (68) en el arbol de
accionamiento.
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