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RIASSUNTO

Apparecchiatura per il controllo della vé—

e ma e n n et s —— =1 .- e e

i T et e __1 S

=1001ta delle ruote per un velcolo munlto di una plu-

‘~Mm—~~mw.4ralité_di ruoterche-rotolano~1ungo_due~rotaie-paral : SRR A

?lele distanziate, una struttura di telaio supportap-
‘do le ruote popsentendq loro un movimgnto relativo{
iL‘apbgrecchiatgra comppende. ~una trasmissipne pe#
éil controllo di almeno una ruota, vengono previsti;
_almeno due rivelatori per misurare le distanze tra
i rivelatori ed una superficie di riferimento che éi
festende parallela alle rotaie, i rivelatori essendq
ldisposti di fronte ad almeno una rotaia e
@ontati sulla struttura di telaio in punti distan-
ziati lungo la loro direzione longitudinale, Mezzil
circuitali determinano la differenza tra le di-
stanze misurate dai rivelatogi ed una unita di con-

trollo entra in funzione quando la differenza



e { L@~ due-~ructe noN mantengono un movimento parallelol——u -
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‘supera un valore prefissato allo scopo di controlf E

.lare le trasmissioni delle ruote per riportare la dif-

-ferenza ad un valore inferiore al valore prefissato.
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‘La presente invenzione riguarda una apparecchiatura

Eper il controllo della velocita delle ruote di un

_jveicolo che si muove lungo due rotaie. In un veicolo

i
1 1
1

;del tipo sopra indicato, ad esempio una gru, un recu~-
.peratore, un elevatore o simili, le velocitd di ro-

{tolamento delle ruote sinistra e destra assumono va-

:lori diversi per un certo numero di cause di modo che

i [P

¢ ———

‘rispetto alle rotaie. Come conseguenza il wveicolo
jpgocede con un moto oudeggiante_oppure deraglia dg?
‘terminando cosi guasti ed altri inconvenienti.
Per questa ragione le ruote sono state munite
:di flange o mezzi per sincronizzare le velocita di.
:rotolamento dei lati destro e sinistro delle ruote;
I dispositivi della tecnica precedente possono eséé-
re classificafi nei seguenti quattro gruppi. .
(1) Un sistema di sincronizzazione meccanica sul
veicolo in cui due cremagliere sono montate pa-
rallelamente ai due complessi pignone-cremagliera
che impegano la cremagliera, con gli alberi dei pi-

gnoni collegati fra loro.
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(2) Un sistema di sincronizzazione di parita di ro-
; !

tazione in cui le ruote laterali destra e sinistra

H

[ E R NN

sono collegate insieme per costringere queste

. i

a ruotare con la stessa velocita angolare. j
[

I(3) Un sistema di sincronizzazione in cui il numero

1

di rotazioni delle ruote laterali destra e sini-

stra viene determinatb direttamente o indirettameq—

te in modo da rendere successivamente uguali le

(4) Un sistema di sincronizzazione basato sulla ri-~
' ' |

velazione della posizione assoluta, in cui la po-

. .. sizione_assoluta di movimento delle.ruote latera-_.._.._ . . .

i 1i destra e sinistra viene rivelata e le velocita

j delle due ruote vengono modificate in modo da udi—
i
formarsi alle posizioni assolute determinate.

. £
i
; Ciascuno di questi sistemi presenta intrinsechi

&antaggi e svantaggi. Piu precisamente, con il sist%~
ﬁa (ﬁ), 51 pud ottenere la sincronizzazione piﬁ_pre}
icisa, ma il sistema risulta costoso richiedendo il
ﬁontaggio di cremagliere. Benché il sistema (2) si%
il piu semplice, le distanze di scorrimento tra le
fuote laterali destra e sinistra sono forzate a diven-

tare diseguali a causa di una piccola differenza tra

i diametri delle due ruote e di scorrimenti tra le

‘ruote e le rotaie. Cio determina un movimento ondula-
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torlo del velcolo che, una volta iniziato, é diffi- L
* L]

sedtad

Ecile da smorzare(a causa dell'lner21q per rlprlstlnare
t %

'i1 moto normale. Come il sistema (2), anche nel sié
stema (5) le distanze di spostamento delle due ruote
{assumono valori diversi a causa di differenze nei i

v
[

|diametri delle ruote e scorrimenti tra le ruote e Ee

! N . .

rotaie e tgli differenze della distanza di sposta-
| _

mento si accumulano fino a portare il sistema fuor

[

e

!51ncronlsmo.

E l
! La precisione delslstema. (4) varia in fun21one§
|

del metodo di r1ve1a21one delle p08121on1 assolute.

G i <l e e

| l
gPef%anto' quando e~ pos1z1on1 ‘vengono rivelate- me—q

gdiante un dispositivo di tipo a contatto, le presta—

1

21on1 di sincronizzazione risultano influenzate daﬂla
differenza della lunghezza periferica delle parti

-
[

del contattl dagli attriti e dagll scorrlmentl, men—
itre quando le posizioni vengono rivelate mediante Qi—
%spositivi del tipo privo di contatti, nonostante sf
%possa ottenere una sincronizzazione nel modo previ%
'sto dal sistema (1), e necessario montarg
terminali di uscita in corrispondenza della lungheiza
‘delle rotaieiiil costo di installazione risulta au;
mentato.

E' pertanto uno scopo della presente invenzione

‘quello di realizzare una nuova apparecchiatura in
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‘grado di controllare le velocita delle ruote di un!
! : !
: : .
‘veicolo che si sposta lungo due rotale senza necessl—

‘ta di 1nstallare rotaie con cremagliera, che rlchle—
de soltanto l'aggiunta di semplici elementi compo%‘s

|

I

nenti. - ' i
i

: ;
i ‘Secondo la presente invenzione viene cosi realiz—
i |
1

zata una apparecchiatura per il controllo della velo—

citd delle ruote di un veicolo avente una pluralltad._WA
' !

di Tuote che rotolano rispettivamente lungo due rota-

jie distanziate parallele, una struttura di telaio shp—

I .

!portando le ruote con p0551b111ta di movimento rela-

NS S —
- - B v e bttt _._ww-....l...y

tlvo delle stesse, l apparecchlatura comprendendo E

‘un pilotaggio di controllo della trasmissionedi al-

: |
‘meno una ruota, caratterizzata.dal fatto di prevedere

1
lalmeno due rivelatori per misurare le distanze tra
|

i rivelatori ed una superficie di riferimento che gi

éestende parallelamente alle rotaie, 1 rivelatori
Eessendo disposti in modo da affacciarsi ~ su almeno
iuna rotaia e montati sulla struttura di telaio in
%unti distanziati in senso longitudinale, mezzi per
?icavare una differenza tra le distanze misurate dai’
rivelatori, e mezzi che si attivamo quando la diffe-
renza supera un prefissato valore allo scopo di con-
trollare il pilotaggio delle ruote cosi da ridurre

tale differenza al di sotto del prefissato valore.

[N N NN

’ :1



-6 - ' | "t
Negli allegati disegni:
i la FIGURA 1 & una vista prospettica che mostra ﬁa
;struttura di base di un veicolo equipaggiato con uia

gapparecchiatura per il controllo della .velocita delﬂe
!

!
| ) L |
iruote secondo l'invenzione; !

i
“

| la FIGURA 2 & uno schema a blocchi che mostra uqa

t

Erealizzazione dell'apparecchiatura di controllo della
|
| velocitd delle ruote utilizzata nel veicolo mostra-

R [ R e e e [, - SO U

to in figura 1; )
i

la FIGURA 3 & una vista in piano che mostra le
relazioni di posizione tra una superficie di rife-

_irimento-ed. un.rivelatore,una.volta.che_il_telaio.

%
istato asportato. La figura 3 risulta utile per spiém

Egare il funzionamento dell'apparecchiatura di contfol—

lo della velocité delle ruote secondo 1l'invenzione;
! _

le FIGURE 4A e 4B mostrano il funzionamento di

‘rivelatori modificati impiegati nella presente in
‘venzione;

le FIGURE 54 e 5B mostrano ancora altre varianti

‘del rivelatore utilizzato nella presente invenzione;

le FIGURE da 6A a 6C e le figure da YA a 7F mo-

.strano costruzioni modficate del veicolo; e

le FIGURE 8 e Y mostrano strutture modificate del-

le ruote del veicolo.

Le figure 1, 2 e % mostrano una realizzazione
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;déll'apparecchiatura di controllo dellavelocita delle

iruote secondo la presente invenzione applicata ad un

: i
veicolo di costruzione molto semplice. Come mostrato,

mente muﬁﬂi di ruote 13, 14 e 15, 16 che rotolano

il veicolo 10 comprende due carrelli 18, 49'rispetﬁiva—
' I
|
i

lungo rotaie distanziate e parallele 11 e 12, ed un
1' ;
! |
itelaio principale 22 che collega i carrelli 18 e 1

! | - !
imediante una cerniera fissa 20 ed un perno 21. Ivcép;'

- (B

relli 18, 19 e il telaio principale 22 cosﬁituiscoﬁo
;r
una semplice struttura a forma di H. Ciascuna rotaia

presenta una sezione trasversale ad I ed é fissata '
’ {

gio 25 mediante sistemi ben noti. Essendo la costrﬁ~

zione del veicolo sopra descritto di tipo ben noto.

Inella tecnica non verra qui fornita una descrizione

t
|
!
i
1

;dettagliata.

| Nel veicolo 10, la parete laterale 12R della
%testa di rotaia 12, viene utilizzata come superficie
idi riferimento che funziona nel modo che verrd de-
fscritto nel seguito. Normalmente la parete lateralé
12R si estende parallelamente alla direzione di moé—
;taggio della fotaia 12 e presenta una superficie

‘piatta e liscia. Due rivelatori 371 e 32 sono monta-

ti sul carrello 19 in corrispondenza di prefissate

posizioni sulla superficie di riferimento distanti d

1
ad-una-base-in-cemento o.ad-una-superficie.di-appog————
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secondo la direzione orizzontale. Quando le ruote 15

e 16 avanzano correttamente sulle rotaie, cioé quan-
do gli assi delle ruote 15 e 16 intersecano perpendi—
colarmente le linee tratteggiate T (cioé le linee di
&iferimepto 19R) che si estendono secondo la direzi;—
ﬁe_dellerotaie nei centri dei corrispondenti car{
relli 18 e 19, i rivelatori risultano posizionati

‘“?grrqppamente, Questi rivelatori }1l¢_5§_sgpq_mongé_.
%ati il piu vicino possibile alle corriSpbn&enti ru%«
i

te 15 e 16. In questo esempiq/ rivelatori sono monta-
1 :

]

 ti sulle estremita dei bracci 33 e 34 a forma di L .

*””““““““—%apovolta“che“si“estendono“verso*i*avanti‘e*i*indie%*”
tro a partire dalla superficie laterale del carrellz
19.

I rivelatori 21 e 32 supportati dai bracci 33 ei
34 sono costituiti da trasmettitori di ultrasuoni.:
I11 segnale ultrasonico emesso dal trasmettitore.vie}
ne riflesso dalla superficie di riferimento 12R e Quin—
di ricevuto da un ricevitore (non mostrﬁto). La di-
stanza tra il rivelatore e la superficie di riferi-
mento viene determinata dal ritardo temporale che
intercorre tra la trasmissione dell'onda ultrasonica
dal trasmettitore e la ricezione dell'onda da parte

del ricevitore. Il metodo sopra descritto di de-

terminare la distanza sulla base del ritardo tempo-
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rale risulta ben noto nella tecnica e puod essererotf §
tenuto mediante elaborazione digitale o elaborazioné
énalogica. Nella descrizione che segue, a scopo di ﬁem—
?metta un segnale di tensione analogico corrispon-~ !
Vaente all'intervallo sopra descritto.

. Come mostrato in figura 2)i segnali di uscita deil

}iYe¥%?Q?i_?1_ﬁu52nYQQSQPQ4aPPPEQatim?d“uBm?FV31§t9%
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?e differenziale cioé un sottrattore 40 del‘disposiii—

vo di controllo 35 per ottenerne la differenzs, Il
_pegnale di uscita Vs dal sottrattore 40 viene appli-

H

pificazione , si suppone che ciascun rivelatore tra- 139\

“““““*““““kato*ar“terminaie“di*ingresso*f#}*di*un*comparatore%“

%1 ed a un terminale di ingresso (+) di un altro coﬁ-

_ ?aratore 42 attraverso un invertitore 43. Il terming—
ie di ingresso invertente (-) del comparatore 41

yiene alimentato con un segnale di riferimento VR1.
Come conseguenza il comparatore 41 confronta Vs con
VR1 e quando il primo segnale & inferiore al secondo
esso non produce alcuna uscita, mentre quando Vs su-
pera VR1 il compératore emette un segnale di contro}—
CS1 per un controllore 44 ,Benché l'uscita dell' inver-
titore Vs glimentata attraverso 1'inverfitore 43 sia
minore del valore di riferimento VR2, il comparatore
42 non genera alcun segnale di ingresso, mentre gquan-

do Vs supera VRZ il comparatore 42 emette un segnale
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di controllo CS2 per il controllore 44.
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Quando viene alimentato dall'uno o dall'altro dei
segnali di controllo C81 e CS2 il controllore 44 emet-

te un segnale di variazione di velocita per i circuiti

di pilotaggio 44 e 45 delle ruote per trascinare le
ruote 14 e 16 dei corrispondenti carrelli 18 e 19,

cosl che i circuiti di pilotaggio 44 e 45 agiscono |

sulle ruote 14 e 16 in modo che l'uscita Vs del rive-

latore differenziale 40 tenda a zero. In questo caso
i circuiti 44 di pilotaggio possono essere disposti

in modo da azionare contemporaneamente altre ruote -

H

e u-443uea45~dello~stesso-carrelquﬂn — : - é»
' Il funzionamento dell'apparécchiatura della pre-
sente invenzione_yerré descritto nel seguito con ri-
;ferimento alla figura 3.

Qualora il carrello 19 del veicolo 10 sia perfeﬁ—
tamente parallelo alla rotaia 12 e la linea di rifé—
rimento 19R del carrelloc e la rotaia siano contenute
in uno stesso piano verticale, i segnali di uscitar
prodotti dai rivelatori 31 e 32 avrebbero la stessa
ampiezza cosl che l'uscita del sottrattore 46 rigsulta
sostanzialmente nulla ed il comparatore 41 e 42 non
generano i segnali di uscita CS1 e CS82.

Tuttavia qﬁando il veicolo 10 assume una posizio-—

ne in cui la linea di riferimento 19R del telaio 12

-



_lalla distanza orizzontale d2 tra il rivelatore 32
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_forma un angolo © rispetto alla parete latefale della é"
;rotaia 12, cioé la superficie di riferimento 2R, le
‘distanze tra i rivelatori 371 e 32 dalle pareti late-

:rali deila rotaia 12, cioé la superficie di riferi%

émento 12R, assumono valori diversi. In questo modoi

la distanza orizzontale d1 tra il rivelatore 31 ela
ésuperficie di riferimento 12R diminuisce rispettoré

é

ie la superficie di riferimento 12R. Consegﬁentemenée
il'uscita del sottrattore 40 assume un valore limitq—

to di +Vs1, ad esempio. Quando questa uscita +Vs?
i

i
d

~%supera_VRﬂmilwcomparatoreﬁkﬂmproducemilﬂsegnale~di% -

jcontrollo CS1. La generazione del segnale di contrél—

?10 C51 significa che le ruote 13 e W del carrello 18

jsul veicolo 10 risultano:in ritardo rispetto alleréuote
515 e 16 sul carrello 19. A questo puﬁto il controliore
_44 emette un segnale SCS1 di variazione della veloci-
ité diretfo al circuito di pilotaggio delle ruote 45
per applicare una forza frenante sulla ructa 16 (op-
pure sulla 16 e la 15). Questa operazione di frenatura
Vviene continuata fino a che 1l'uscita Vsl del sottrat-
40 ridiscende al di sotto di VR1 in modo da arrestare
1' emissione del segnale di controllo CS1.

In gquesto caso il controllore 44 pud essere co-

struito in modo da inviare un segnale di variazione
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age e

della velocita SCS2 al circuito di pilotaggio 45 del-

a® oew
L]
L E B N W

le Tuote per accelerare la ruéta 14 (oppure la 4 é
Ela 13). Il controllore 44 pud applicare una forza
frenante alla ruota 16 (oppure alla 16 e alla 15)
éattraveréo il circuito di pilotaggio delle ruote 44
mentre contemporaneamente accelera la ruota 14 (opﬁu-
;re ia 14 e la 13) attraverso il circuito di pilotaggio
45 Questl metodi vengono definiti in base alla co-
stru21one del velcolo o ad‘altre.condliloni di ﬁro:
;getto. o , 7 ;

Viceversa, quando le ruote 13 e 14 del telaio 13

i
i

s e

édelmyeicolomaqticipano_rispettowalle_ruoteﬁjEMemﬂ6i
del telaio 19, la distanza 41 tra il rivelatore 31
e la superficie di riferimento 712R diventerebbe
jmaggiore della distanza d2 tra il rivelatore 32 e
;la superficie di riferimento 12R con il risultato
fche il sottrattore 40 emefte un segnale di uscita
-Vs. In risposta a questa tensione di uscita negati-
va il comparatore 42 funziona in modo da confrontare
l'uscita deéll'invertitore 4% con la tensione di ri-
ferimento VR2. Quando l'uscita dell'invertitore 45
‘supera la tensione di riferimento VRZ2 un segnale di
controllo CS2 viene inviato al controllore 44 e il
controllore 44 emette segnaliAdi controllo SCS1 o

SCS2, oppure SCS1 ed S5CS2 per i circuiti di pilotag-
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gio delle ruote 45 o 46, oppure 45 e 46 tali che

ila tensione -Vs praticamente si annulla, e il che s8i-

'gnifica che la distanza d2 tra il rivelatore 32%

e la superficie di riferimento 12R diventerebbe so-= %‘5 ® e

stanziaimente pari alla distanza d1 tra il rivelato-

re 31 e la superficie di riferimento “2R.

1
I
1
i H
g i
. |
: :
| |

| Secondo 1'apparecchiatura di controllo della pra-

!
sente invenzione le distanze tra i corrispondenti zri-
velatori e la superficie di riferimento vengono co-
stantemente misurate e, ogni volta che la differenza

tra i valori misurati supera un valore prefissato,

—iviene_effettuata-una.operazione_per-correggere-tal -

Edifferenza. Ciélsignifica che non esiste apprezzab;le
éritardo temporale tra la fase di rivelazione e 1'oﬁe~
%razione di coqtrollo 0 correzione. Conseguentement%
gil veicolo si pud muovere in modo dolce e regolareé
Eper l'intero percorso senza alcun movimento oscill%-
;torio 0 deragliamento.

; Benché nella realizzazione precedente la differén-
gza nelle distanze tra i corrispondenti rivelatori |
‘31 e 32 e la supefficie di riferimento sia stata de-
:terminata.in modo diretto,l'invenzione non & limitd—
jta alla misura di distanze orizzontali. In altre pa-

role & sufficiente misurare soltanto la distanza tra

1 rivelatori e la superficie di riferimento. Poiché
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:la distanza tra due rivelatori & nota, quando le di- ML

'stanze tra i rivelatori 31 e 32 e la superficie di ri-

iferimento 12R sono state determinate, gli angoli di

t

ideflessione O e ©° fra il telaio e la superficie di
riferiménto possono essere determinate come mostraﬁo
nelle figure 4A e 4B. Per questa ragione gli anéolé
di deflessioﬁe G e @' possono essere utilizzati co%

me uscite dei rivelatori. ?

| Le figure 5A e 5B mostrano modfiche della presaé—

!te invenzione, cioé rivelatori modificati che posséQ

no sostituire i rivelétori ultrasonici sopra descrﬁt—
i

ti_mNellamvariantemmost:ataﬂin_iiguraﬁ5Aﬂviene#detér—

minato il movimento orizzontale di una asta rivelaﬁrice

54 che si estende da un telaio di supporte 52 di rdl-

1li 51 che normalmente & a contatto con la superficie

di riferimento 12R, e la variazione del movimento

viene‘misurata da un rivelatore d'angolo 56 previ%to
éad una estremita dell'asta rivelatrice D4 e distan;
iziato dalla sgperficie di riferimento 12R. La varign—
;te mostrata in figura 5A comprende inoltre un'ciliﬁdro
cavo 60 sostenuto dal carrello 19 del veicolo.10
;grazie ad un supporto 58, un manicotto ©1 di guidal
per l'asta rivelatrice 54, rondelle 63 e 64 ed una

molla 65 disposta tra queste rondelle.

La variante mostrata nella figura 5B comprende un
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 trasformatore differenziale costituito da una super- Sl

: z
| ficie di riferimento orizzontale 12R che si estende

!parallelamente alla rotaia 12 ed & costruita in mef

itallo,preferibilmente in materiale magnetico, ed uﬁa

1 H
{

!coppia di elettrodi o bobine 71, 72 montate sui la?
;ti opposti della superficie di riferimento 12R e f?s-

;
sate ad una opportuna porzione del veicolo 10. Con,

itale costruzione l'uscita del trasformatorg_differ?ne

! - - N . . ) - E— . LT . - -
é
|

ziale 44 varia a seconda della lunghezza della super-

ficie di riferimento 12R compresa tra la coppia di bobine

o elettrodi 71 e 72. I segnali emessi d%iu?ivelatoiil

J— e e

modificatifmostrati*inmfigura—5ATe—5B*vengonowelabba
-
. rati nel sommatore come mostrato nelle figure 5A e

. 5B in modo analogo a quanto illustrato nella rea- :

k
i :
| ;
|
!
,
]

lizzazione precedente che utilizzava un trasmettit?-
re a ultrasuoni. ‘
-Benché-non mostrat% altri ben noti dispositivil
gper la misura di distanze, ad esempio quelli utili% -
%zanti variazioni di luce e di capacité possono ess?—

. re utilizzati.

Le rotaie lungo cui rotolano le ruote non sono

limitate alle rotaie aventi una sezione trasversale
-a forma di I e rotaie aventi configurazioni tra-

sversali rettangolari o circolari, cavi, barre di

acciaio sagomate a T, barre di acciaio scanalate,
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barre di acciaio piatte o elementi aventi una qual- *%e

siasi forma possono essere utilizzati fintanto che |

le ruote possono rotolare lungo tali rotaie.

i
i
i
| I
j

Inoltre il veicolo 10, oppure il corpo mobile’noq '

& limitato a quelli illustrati fino ad ora. Ad eseu-
!

pio strutture piatte mostrate nelle figure 6A) 6B e |

I6C,oppure strutture aventi varie forme come mqstrq-
P |

ite nelle figure da 7A a 7F possono essere pure uti-

‘lizzate. Il veicolo mostrato in figura 6A preésenta

iambedue i carrelli collegati al telaio principale

;
{
i
i
|

mediante cerniere fisse. Il veicolo mostrato in figura
: i

‘principale mediante perni, mentre quello mostrato

i, . . . . .
in figura 6C & munito di due carrelli laterall fis-
| E
sati al telaio principale, ma con uno solo di essi |

munito di rulli, formando cosl una struttura suppoﬁta—
I !

'ta in tre punti. :
|

La figura 7A mostra una gru mobile sospesa, la fi—
%gura 7B una struttura-sagomata a cancello, la figufa
%70 una struttura éd arco, la figura 7E una struttuéa
éche 8i muove su rotaie a diversi livelli, e la figéra
.7F una struttura a carro. Le strutture delle ﬁgupe
:7B, 7C, 7E e 7F vengono utilizzate come caricatori o

impilatori, quale mostrate nelle figure 7B, 7C, 7D

e 7E vengono utilizzate come reciuperatori, e quella
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.mostrata in figura 7F viene utilizzata come carro.-

{In ciascuna struttura, utilizzando semplicemente

parti componenti aggiuntive, si pud impedire il movi-

/

mento oscillatorio del veicolo.

/

'denza di un punto di ciascun carrello €& prevista

T

ésoltanto una ruota, ma una pluralitd di ruote pud es-

!
sere .prevista in corrispondenza di ciascun punto
come mostrato in figura 8.

i

s

| .

!

; Per aumentare la stabilita di corsa del veicolo
i

|come mostrato in figura 9, rulli di guida 80 e 81

a V%

In tutte le realizzazioni precedenti, in corrisp?gﬁ
|
|

;
T
|
|
E
;

lati della rotaia 12. Questa costruzione risulta

; !
Eparticolarmente efficace quando vengono utilizzate!
‘ruote prive di flange. E' anche implicito che un %
i o C i

T

1

gsolo rullo di guida risulta efficace.

]

i
3
f
i
{

Inoltre, delle ruote che rotolano su due rotaie,

ralmeno due ruote su differenti rotaie che siano coﬁ—

‘trapposte per tutta la lunghezza della rotaia pos-—

.sono essere costruite con un rullo di guida inter-
no (rispetto alla rotaia), un rullo di guida ester-
no oppure rulli di guida interni ed esterni in couw-

binazione.

Risulterda inoltre evidente ai tecnici del settore

che la descrizione precedente riguarda una realizza-

possono-essere-disposti—in-prossimita-di—ambedue -i
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, . e
zione preferita dell'invenzione e che sono possibili ERIAN
) . (]

[N KN

«diverse modifiche e varianti all'invenzione stessa |
senza uscire dall'ambito di protezione.

RIVENDICAZIONT

1. Inruna apparecchiatura per il controllo dellé
2v¢locité delle ruote di uqmvgicolé avente una plu-’
‘ralitd di ruote che rotolano_rispettivameqﬁe 1ungo§
idue rotéieﬂparallgle distanziate, una struttura diz
_nételaio_chgsupporta dette ruote cqnsgntendé loro

%uqa mobilitéd relativa, detta apparecchiatura comprén—

%dendo un pilotaggio di controllo per la trasmissioﬁe
i‘ -7 - -t N i T - . . - i

H
4

falmeno due rivelatori per determinare la distanza
ft?a dgtti rivelatori ed unalsuperficiq di ri:erimgn-
fto che si estende parallelamente a dette rotaie,
?dettﬁ-fivelatori essendo wontati di fronte ad ai—
meno una rotaia‘e fissati su detta struttura di te%a—
io in corrispondenza di punti longitudinalmente di%
stanziati, mezzi per deteruinare la differenza traé
le distanze misurate da detti rivelatori, e mezzi
1che entrano iﬁ funzione quando detta differenza
supera un prefissatoc valore, per controllare il pi-
lotaggio di dette ruote allo sbopo di diminuire

‘detta differenza fino ad un valore inferiore al detto

valore prefissato.

idi—almeno-una-ruota,--il miglioramento _che_comprende —— e .
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2. Apparecchiatura secondo la rivendicazione 1
in cui detta superficie di riferimento é cbstituita
da una superficie laterale di una rotaia.

3. Apparecchiatura secondo la rivendiéazione 1
;in cui détta differenza € espressa come angolo di
_deviazione di detto veicolo rispetto alla detta su%
iperficie di riferimento.
| 4. Apparepchiatﬁra secondo la rifendicazione 1 é
;in éui detti mezzi per determinare la différenza c;m—

‘prendono un sottrattore che genera la differenza

,tra i segnali di uscita di detti due rivelatori, |

[ R NN N )

. |

iy = J—— : . PP - ]
hun—comparatore—che confronta il segnaledi uscita |
1 i

da detto sottrattore con il detto valore prefissato
ed un controllore che controlla dettg pilbtaggioi
‘éelle ruote in conformitd al segnale in uscita di d?t-
;to comparatore.
5. Apparecchiatura secondo la rivendicazione 1 in
cui ciascun rivelatore comprende un trasmettitore
a ultrasuoni.
6. Apparecchiatura secondo la rivendicazione 1,
in cui ciascun rivelatore comprende un rullo a contat-

to con detta superficie di riferimento, un'asta gire-

volmente supportante tale rullo, un supporto che monta

scorrevolmente detta asta ed €& fissato sul detto vei-

colo, ed un trasduttore per convertire una gquantita
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[ ]
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383aas o6&

di moto di detta asta in un segnale elettrico.

L LK R ]
[ ]
L]

7. Apparecchiatura secondo la ri#eudicazione 1 in
cui ciascun rivelatore comprende un trasformatore dif-
lferenziéle disposto in modo da accogiieré detta su-
‘'perficie di riferimento e sostenuto da detta struttura
di telaio.

- 8. Apparecchiatura secondo la rivendicazione 1

éulteriormente comprendente almend un rullo di gui-;

da contrapposto ad una superficie laterale di una

;delle rotaie.

DD DUSTRIES‘LTD.
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DESCRIZIONE

1: Titolo dell'invenzicne

. REGOLATORE DI VELOCITA'
2. Campo della domanda per il brevetto

Un regolatore di velocita per una struttura supportata da ruote cﬁé ruotano

su dué rotaie,caratterizzato dal fatto che & previsto un piano di riferimento
in parallelo con le rotaié,un rivelators & previsto su una intelaiatuba,una
.unit& di controllo 2 collegeta a detto rilevalore, chae ri riieva le distanza
orizzontale di una ruota o di un punto fisso sulla intelaiatura sopportata sulla
wre ruota rispetto al piano di piferimento, e che la velocitd di rotolamento
della ruota & controllato.in modo da mantenere la distanza orizzontale entro

un valore prefissato.
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. G udo&vfou, A velocibo
La presente invenzione riguarda uss—apparecchiaturs
b QA&D{bupb La, & Late off 5ty
‘per il—eontrolleo—della velocita delle ruotefdi une.

Jl\A-'-Huwn.. Un =2 P&.&’Lc»@,ho, A '-‘U-/o‘c‘_{() JAM&EL
‘veteoto che si muove lungo dﬂe—setaiew-In_nn_neése;o '

ile due ruote non mantengono un movj o parallelo;

‘rispetto alle rotaie. Co nseguenza il veicolo E

_Eppopede con un mo ndeggiante oppure deraglia de%

'terminando g1 guasti ed altri inconvenienti.
esta_ragione le ruote sono state muniﬁe

_ 1ang§ © mgzzi per sincronizzare le velocita dié

‘. ne(olo e, & oclo ¢ b .
'I &tg;oaittv1/ﬁgii§hf565;ca pfeéﬁaan%32§Z§§¢n§f3§§;

'(D.‘b.oa_g_
(1) Un sistema di s&aerea&%%a%&one meccanica,eul

Paﬂf‘_uﬁtw
ve+eolo in cui due cremagliere sono montaté\/ban
Jolle '\..O‘f_o.,Je_, M MO OW - J-oh...o P"u,tna’tv

rallelamente ai—du omple Enone=—crenas

A P frona Cn. ‘&. ’L..Jb-btfnbh(, A

Weiﬁ- (eri dei pi-
%Lkﬁ'o

ghoniﬁbollegati fra loro;



R
f\-&.a.o“@:)_,uow Ay oo eobo wpina le
(2) Un sistema di sineronizzazione &iparita di ro-

7to

O Mo .
; tazione}in cui le ruote laterali &es%§a=e=s;n&&£ra
. C-OJ’JC:(.{.L- €y pmww it
| sono collegate insieme per-costeingere—queste

00’: w{b.':..s-:w
&« ruotafe con la stessa velocita angolare.

: fa e e D e MSL O"C/(-OC‘I‘Q, oa'a LOfO.LJ‘A{_
i(3) Un sistema d£\§§§g§6E¥§§§Eiaﬁéfiﬁfcu1 EL%HHH&%P
- e clocha o provle

\’HI"EEEEEIEhl delle ruote laterali &eﬁ%ra—e-s&ﬁi—
wow ey qu,u..o.,@‘ -(’.u,n,cz gl cuU“\,Q.. M&.}n—u\,q_ua(o

~epolariohe :
L(4) Un sistema di simerenizgasione basato sulla ri-

velazione della posizione assoluta in cui la,poé

l
]

sizion¢ assoluta di movimento delle ructe 1atera—

opporle,  Sernpono
1i destra-e—sinistre—viea® rivelatg e le veloc:.ta

oftor ‘
delle due ruoteavengono modificate in modo da unl—

MC tecoTe U @ | '14_|0L~ao Bﬂm'
formarsi alle p05121on1 assolute derErminate:

- a, 6on il siste-
ago o Vo ne o.,&e_uﬂ—,ﬁaﬁ,
ma (1), si pud ottenere la sémeroniszezione piu pawe-

I‘Tu)ttg,ha Ls, kOJQ_ o'«-»@ﬂe MM—JLM fu.c,ﬁ.(ea(& 9.2/‘2 u:vC:

- h\’ta. e,c_s-h_,ohmto.
o crengy S sistema (2) sima-

P ordtuma Lwﬂq,u-.o., L —Q%u,n. )-Hra wrre ~dd dlenho
\«/11/§1u semplice, le—distanpe—di—secorpimentol/tra le
meWwam%Mhmf&‘-&uma-
ruote laterali dea%pa—e—S&a*s$fa‘sono—ieE%&%e-a—ééveﬂ“

PLOrOlane ume o’aﬁﬂ-u_»w-a el ﬂwifaha,o, J’—z JLOWMA/'C‘Q
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WAJ\LOA(O\—w J/ s sopa oA
#opio—del—veiselte—che, bna volta wmdisieso,(& diffi-

icile de=smepsere{i—ransa—delllinenshomnes ripristinare

A—mote normale. Come il sistema (2), ameke nel si-

stema (3)

" idiametrd delle ruote e scorriment®d tra le ruote e le

! proso ome i acurmwlo Aty rnon A u:d_o—&bm_(_
rotaie e—tali- differenze della distenza—di—spesba-

o o irtonfaldile oo A Co. 2 ohe — .
E;ato—s1_accum&}aae—£;no~a—pg;tane il qannmarfﬂeré?

isincronisme.

| ' Je oL./-G—(A,,J(,{.

ke—preeicione—del sistema (4) V&f&&—%&~£ﬂﬂ%&0@eé

dal metodo di rivelazione delle posizioni assolute.
f\ru, (oro del Ao d—‘ q,-o-oea.,ume_ Mﬂb— POh\-«JIq_ 40

tipo a contatto, le—prestg-
JLQQ; o-\,(_,o,.ﬂf/.;.kl—b, M‘?DJ-BM-LMWEO e

idei contatti, degl et ;
Diattha porte  nel 0so di ’IAM&LL‘OL(, aL,&Ce.
mﬁ?ﬁzmm venge ; :

spositiwi del tipo privo di contatti, nemestante—si-

o Cnee come wkh CQAR::

:pgssa_otteaere una Si&;;gziﬁﬁ&ﬁiﬂﬁeﬂﬁe%—medﬂ"prpviﬁ
Do wn puils H Sde megal o

ﬁ#o dgl sistema .— (1), € perdnecessario montare
Lu—t-fa,vm Ste b—-dic:. ‘CL

lunghezza

5terminali di :
»Votthjh.,,.,(..&

.delle rotale?
Aol Furto A& |\ ote eqoro mico .

. El—pertento —seepe_della presente invenzione
¢ Aata mﬂ.\—m Ph {,thrth/\)u JLJ,U-Q.J% me‘a(o“tl




Verrd ora descritia una realizzazione dell'invenzione insieme =2 una sus realiz—~

zazione coon riferimento ai disegni.
La Figura 1 & una vista che illustra una realizzazione dell'inveonzione.

In (A) 3 illustrate una vista in piano della stessa, in (B) & illustrate una
vista presa lungo la linea a-a in (B) (vista frontalse), e in (C) & ullustrata
una viste pfeaa lungo la linea b - b in (4) (vista laterale);

Fagendo riferimento a queste figure,desbgnate ocon 1 § 2.spno le rotaie ,
con 4 e 4' sono le ruote, con 3 e 3' sono le intelaiature sopporiate dalle
ruote 4 @ 4', con 5 & una intelaiatura principale suppertata dalle intela-
iature 3 e 3', con 6 sono cerniere che assicurano rigidamente 1'intelaiaturs
3 e l'intelaiatura principale 5 1l'una all'altra,e con 7 un perno che collega una
all'altra in maniera girevole 1'intelaiatura_3' e 1l'intelaiatura principale 5;

La Figura 2 illustrs i principi di un caso in cui vengono usate ruote .
flangiste nella realizzazione della figura 1. La Figura 3 illustra il

. &
principie 4i rilevamento nel oaso della Figura 2; \ )

Mentre la struttura pisnz della Figura 1 si'muove lungo le rotaie 1 e 2,
la velocitd di moviemto delle ruote 4 & 4' o delle intelaiature 3 e 3' pud

dovrul <«

variare per cause eeme/uno scorrimento delle ruocte, una leggera differenza
nel diametro tra le ruote dei lati opposti, una differenza nella velocita di
rotazione tra le ruote di lato opposto, eco; In tal oaso,l'intelaiaturs 3

2 inclinata rispetto a un piano normale allé rotaia 2 come un piano di rife-
rimento 8: Allo stésso tempo,la ructa & collocata orizzontalmente entro un
campo cor;ispondeute alla differenga tra la distansza dell'interflangia della
ruota e la larghezza della rotaia: Se la struttura si muove continuamente in

.

questo stato,la ruota 4 o 4' viene deragliasta sicch® non si pud pilt ottenere



un movimento regolare: Nel caso in cui la ruota 4' & inoclinata rispetto alla
rotaia f,® possibile ;he appaia un'inclinazione tra la ruota 4 e la rotaia 2
per provocare un dsragliamento come notato prima; I1 deragliamento in tale
situazione avviene in entrambe le ruote 4 e 4';-Nel caso della Figura 2,

la posizione orizzontale relativa della flangia.della ruote da un piasno di
riferimento 8 prefissato viene rilevaio da mezzi rilevatori 9 e 9' della posi-
‘zione orizzonitale montati sul telaio 3, e @uando il wvalore rilewvato supers

i1 campo prefissate,la velocita delle ruote 4 e 4' viene regolata mediante
un'unitd di controllo 12 per‘;iportara 15 posizione orizzontale relativa

ad egsere eniro il campo prefissato: Cid sard descritto in ulteriore dettaglio
facendo riferimento alla Figura 3; C;me é illustrato,l'aqﬁezza della deviazione
gella ruota 4 o del telaio 3'risp;tto al piano di riferimento 8 o l'ampieszza
dell'inciinaziona dell'angolo 8}5},viene rilevata rilevando la differenza

11, i1' tra le distenze orizzontali 30 ¢ 10' rilevate dai mezzi 9 e 9' di
rilevamento della posizione orizzontale; So la differenza i1 +tra le differenze
orizzontali'o il valore dell'angovlo di.inclinazione o 2 maggiore del valore
-prefissato,cib significa che la ruota 4 precede di troppo la ruota 4': Se 1la
differensé 119 tra‘lerdifferenze orizzontali o il valore dell'angolo éi
ifjiclinazione 9" 8 maggioré del valore prefissato,oid significa che la ruota 4
resta troppo indietro alla rupya 4'; Di conseguenza ,nel primo caso ,si pﬁb
riportare la differenza 11 tra le d;stanze orizzontali o l'angolo di incli-
nazione & ad essere nel campo prefissato facendo in modo che la vedbdoitd della

ruota 4 sia maggiore della velocitd della ruota 4' mediante 1'unitad 4di

controlle 12. Nel secondo caso,si pud fare il controllo inverso: Con 1'operazione

- L
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preoedente,le ruote 4 e 4' possono muoversi déloemente Senza subire deraglia-—
ménti per tutio il percorso.

Gli stesel effetti sopr; desoritti possono pure ottenersi nel caso in
cui sia previsto un meccanismo pef la ri¥eYazione dell'angole tra il telaio 3?
e il telzio principale 5 e sono pure previsti uﬁ mececanismo di rilevamento
che Ysquivale al piano di riferimento 8 e dei mezzi 9 e 9' di rilevamento
della posizion; orizzontale o nel caso in cui & prevista una struttura in
cui i telai 3 e 3' e il telaio principale 5 sono colleg.ati insieme mediante
cerniere fisse 6 con un meccanisme di rilevamento che eguivale al piano di
riferimento 8 o mezzi 9 e 9' di rilevamento della posizione orizzontale come
illustrato in (A) nella Figura 4. la Figura 4 mostra divarsé realizzazioni
dall'invanzioﬁ;: In (B) & illust;ata una realigzazionse in cui i telai 3 e 3'
e il telaio priécipale soﬁo collegati tra di loro con una cerhiera imperniata 7:
In (C) & illustrata una realizzazione in cui il telaio principale 5 @ supportato.
in tre punti di sufporto: In (D) & illustrato un esempio della struttura in cui
un punto di supporto & s;pportato da una pluralitd di ruote invece di suppor—
tare un posto con una ruata:

La Pigura 5 mostra degli esempi in ocui una pluralita di rulli guida 13
sono montati in maniera girevole nei telai 3 e 3' in vicinanza delle rotaie
in modo da aumentare la stabilitd di movimento della strﬁttura:

L'esempio in (A) nella Figura 5 impiega ruote sSenza flangia,mentre

1'essmpio in (B) impiega ruote oon flange.



Le ruote possono avre altre forme oltre a quelle degli esempi di Figura 5,
per esempio ruote flangiate mimili a rulli allungeti. Inolire ,& possibile

impdegare cuscinetti o elementi scorreveli al posto dei telai o ruote che

supportano la struttura.

-

Inoltre & possibile impiegare acciaic qQuadrato,barre rotonde,condotti,
cavi,achiéio a forma di T,acciaio scanalato,accizio battuto, acciaio & forma
di I oppure prodotti di acciaio simili o equivalenti al posio delle rotaie
normali:

Inc;ltre & possibile impiegare guide ampie'per supportare i cuscinetti o

simili a2l posto delle rotaie:

1a Figura 6 mostra degli egempi del mezzo 9di rilemamento dells
rosizione orizzontale:

FNell'esempio illéstrato in (A),2lla esiremitd libera della barrgbdi rile-
vamento sono previsti rulli b in modo che essi siano a contatto con il pianc
ddi riferimento °,e 1l'estremitd libera della barr;Ldi rilevamento & -forma
un angolo variante con Ql suo movimento:

Nell'esempio illusitrato in (B),la éistanza orizzontale viene rilevata
mediante ﬁltrasuoni:

Nell'esemﬁio'iilustrato in (C]JIa distanza orizzoniale viene rilevata
mediante un trasformatore differenziale.

Come & stato descritto in praceden;a;il'regolatore di velocitd secondo l'invens

zion®s& differenzz della tecnica nota,non & del tipo per cui si previsne

indirettamente il deragliamento,ma & possibile ottenere l'effettﬁdi conseguire

unc stato in cui il deragliamento stesso viene eliminato;



Inoltre,a differnza del sistema di rotazione coassiale o del eistema
ol motdre : B
3i regolazione dells velecita rotazionalejsnon vi & possibilitd di accumulo
di errori.
Incltre quando le distanze di movimento & relativamente 1unga,1%perazione
: L
& semplice e il costo & basso in confronto al sistemaﬁyﬁremagliera- pignone
o al sistema di regolazione basato sulla rifevaziocne della posizione asseluta.
I1 regoatore di velocitd secondo l'invenzione pud essere applicato a varie

o o (F)
strutture come illustrato in (Aiain Figuea T per ottenere gli effetti descriiti

prima. Illustato in (1) & una struttura(a soffittg/a grujfilluatrato in (B)

& una struttura del tipo a cancello, illustrato in (¢) & una struttura del
tipo ad aroco,illustrate in (D) & una struttura del tipo a ponte, illustrato
ijn (B) & una struttura dove vi sono delle oscillazioni al livello della rotaia,

e illusirato in (F) & una struttura del tipo a tavola o vegone.

4: Breve descrizione dei disegni

. La Figura 1 illusira una reslizzazione del regolatore di velocitd secende
1'invenzione, con (A) essendo una vista in piano, (B) essendo una vista presa
jungo la linea a-a in (4),8 (C) essendo una vista presa lungo la linea b-b
in (A)#} la Figura 2 & una vista che illustra i princiri di un ocaso in cui
nella realizzgzione dellz Figura 1 ve;ngono impiegate ruote flangiate;
lé Figura 3 & una vista che‘illustra i principi del rilevamento nel caso di
Figura 2; la Figura 4 & ung vista che mostra esempi di collegamento tra il
teleio e il telaio principale nella siruttura,con (4) illustrante un esempio

delle struttura in cui il telaio e il telaio principale sono collegati insieme

con cerhiere fisse, (B) illustrante un esempic della struttura in cui il
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telaio e il felaio principale scono collegati insieme con cerniere imperniate,
§C) illustrante un esempio della struttura dove il telaio e il telaio prin—

cipale sono supportate in tre punti, e (D) illustrante un esempio della simuttura

burt
in cui una plumalitid di ruote vengono impiegate per supportare un solo pa&kz0j}

la Figura 5 sono viste schematiche che illustrano strutture in cui 1rulli
guida sono montati su telaio,iy prossimitd delle ruote,con (A) illustrante

un c¢zso in cui si usano ruote senza flaﬁgia e (B) illustrante ruobe flangiates
18 Figura 6 illusira una realizzazione in cui si impiega un mezzo di rile—
vamento della posizione orizzontales o la Figura 7 & una vista che illustra

esempi della struttura.

1, 2 <.« rotaia, 3, 3' ... telaio, 4, 4' ... ruotla, 5 «eo siruttura
principale, 6 s cerniera fissa, 7 ... porno, 8 ser piano di riferimento,

9, 9' «.. mezzo di rilevamento della posizione orizzontale, 10,‘i0' eee
Tew :

TN

“ea + ..

distanga orizzontale, f1, Tt oo differenza tra le distanze orizzontali,

’ * :
13 ... 7ulli guide, O, O ... angolo di inclinazione.
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