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DESCRIPCION
Dispositivo y método para la calibracién y/o el ajuste de dispositivos de medicion para fuerzas dinamicas

La invencion se refiere a un dispositivo para la calibracion y/o el ajuste de dispositivos de medicion para fuerzas
dinamicas segun la reivindicacion 1, asi como a un método para la calibracion y/o el ajuste de dispositivos de medicion
para fuerzas dindmicas segun la reivindicacion 12.

Al circular por una via, las ruedas de los vehiculos sobre railes generan una carga sobre el rail que consta de un
componente de carga estatica, que se debe esencialmente al peso del vehiculo, y un componente de carga dinamica,
que se puede atribuir a un efecto de fuerza de tipo impulso. Las causas del componente de carga dinamica a menudo
son las inexactitudes geométricas de las ruedas del vehiculo ya existentes inicialmente, como por ejemplo la
excentricidad de las ruedas o la falta de redondez en el contorno de la rueda, o también signos de desgaste como por
ejemplo aplanamientos o planos de rueda en la superficie de rodadura. Otras influencias sobre las fuerzas dinamicas
también pueden residir en un balasto elastico localmente defectuoso de la via en el cuerpo de soporte de la misma.

Debido a las velocidades cada vez mayores de los vehiculos ferroviarios, asi como a la influencia directa de la
velocidad del vehiculo en el componente de fuerza dinamica, también aumentan el desgaste y el riesgo de dafos en
las piezas del vehiculo y las instalaciones de la via, asi como el deterioro de la comodidad de conduccion. Por lo tanto,
es de interés de los operadores y usuarios de las instalaciones de via mantener las cargas de las operaciones de
funcionamiento lo mas bajas posible e identificar y eliminar en una etapa temprana las posibles causas de los picos
de carga inusuales.

Para la deteccion de defectos de redondez y planos de rueda en ruedas de vehiculos ferroviarios ha demostrado su
eficacia en la practica un dispositivo de medicién o diagnostico, como esta descrito por ejemplo en el documento WO
01/17837 A1. Alli se describe una seccion de medicién cuyas traviesas tienen cavidades en las que estan insertados
sensores de fuerza. Los sensores de fuerza soportan una seccion de rail, de modo que al atravesar la seccion de
medicién, las células de carga registran las fuerzas de contacto de las ruedas y las transmiten a una unidad de
evaluacion. A partir de las desviaciones respecto de un valor promedio de la curva de fuerza determinada en la unidad
de evaluacién o de una curva de fuerza de referencia, se pueden sacar conclusiones sobre la falta de redondez y los
planos de rueda en las ruedas del vehiculo.

Durante la fabricacién y/o el montaje de los dispositivos de este tipo y durante su funcionamiento, no se pueden
descartar influencias perturbadoras en el proceso de medicion. Para obtener valores significativos y fiables, es
imprescindible calibrar y/o ajustar los dispositivos antes de la puesta en marcha y posteriormente a intervalos
regulares. Sin embargo, los dispositivos y métodos disponibles para este propdsito se limitan a la calibracién y/o ajuste
estatico o casi estatico del dispositivo de medicién o diagnéstico; la influencia del componente de fuerza dinamica no
es tenida en cuenta.

El documento ES 2435506 da a conocer un dispositivo para la calibracion y/o el ajuste de un eje dinamométrico de un
bogie de un vehiculo ferroviario y el documento US 5492002 da a conocer un dispositivo de calibracién para un juego
de ruedas portadoras provisto de galgas extensométricas.

En este contexto, el objeto de la invencion es conseguir una calibracion y/o un ajuste mas precisos de los dispositivos
de medicion de fuerzas dinamicas y en particular de dispositivos de diagndstico para vehiculos ferroviarios.

Este objeto se logra mediante un dispositivo con las caracteristicas de la reivindicacién 1 y un método con las
caracteristicas de la reivindicacion 12.

Perfeccionamientos ventajosos resultan de las reivindicaciones subordinadas.

La idea bésica de la invencién consiste en aplicar una fuerza dinamica definida y reproducible al dispositivo de
medicién o diagnostico en el area de una seccién de medicién, cuyas sefales registradas en un transductor de fuerza
de referencia dan lugar a una curva de sefial de fuerza de referencia y cuyas sefiales registradas en un transductor
de fuerza del dispositivo de medicidén o diagndstico dan como resultado una curva de sefal de fuerza de referencia
correspondiente. Una comparacién y una evaluacion de la curva de sefial de fuerza de referencia y la curva de sefal
de fuerza permite una calibracién y/o un ajuste dinamicos del dispositivo de medicion o diagndstico.

Dado que la base para una calibracién y/o un ajuste segun la invencioén es la aplicacion de una fuerza dindmica a un
dispositivo de medicién o diagndstico, es posible por primera vez en comparacién con el estado de la técnica tener en
cuenta también el componente de fuerza dinamica durante la calibracion y/o el ajuste y, por lo tanto, representar de
forma fiel a la realidad los estados de fuerza que se producen realmente.

Aqui resulta ventajoso que para la calibracion y/o el ajuste estén disponibles la curva de la sefial de fuerza determinada

a través del tiempo por el transductor de fuerza de referencia y el transductor de fuerza del dispositivo de medicion. Al
comparar la curva de sefal de fuerza con la curva de sefal de fuerza de referencia se pueden tener en cuenta varios
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puntos significativos, secciones de curva o valores caracteristicos de las curvas de sefal, como por ejemplo valores
maximos y minimos, gradientes, valores promedio, determinacion del impulso de fuerza mediante la formacion de
integrales, etc., lo que redunda en una mayor precision y seguridad en la calibracién y/o el ajuste.

Es preferible el uso de un transductor de fuerza de referencia calibrado dentro de un dispositivo segun la invencién,
de modo que las curvas de sefal obtenidas del transductor de fuerza de referencia puedan ser rastreadas.

Ademas es posible configurar la curva de la sefal de fuerza de referencia a través de condiciones marco adecuadas
durante la aplicacion de la fuerza dinamica, de tal manera que corresponda a la curva de sefal caracteristica de una
rueda de vehiculo defectuosa que pasa por la seccion de medicién. Medios adecuados para esto son unidades de
resorte 0 actuadores, con los que se puede controlar la curva de fuerza dinamica. De esta forma, la calibracién y/o el
ajuste se basan en estados de fuerza dinamica realistas, lo que mejora alin mas la precision y la seguridad de los
dispositivos de medicion calibrados y/o ajustados.

La evaluacion de las curvas de sefal de fuerza también abre la posibilidad de reconocer un balasto elastico no
homogéneo de la via en el area del dispositivo de medicién o diagnéstico. Si el balasto de la via es demasiado blando,
la fuerza dinamica conduce a una senal de fuerza débil del transductor de fuerza en el dispositivo de medicién o
diagnéstico; por otro lado, un balasto duro de la via genera una sefal de respuesta mas fuerte.

Un dispositivo segun la invencion se caracteriza inicialmente por su gran movilidad. Esto se debe a una construccion
simple y compacta del dispositivo, asi como al modo de trabajo en gran medida autosuficiente del dispositivo,
combinado eventualmente con la posibilidad de ser desmontado en componentes funcionales individuales. De esta
manera, el dispositivo se puede guardar de forma muy apretada para que para su transporte sea suficiente sin
problemas un automdévil habitual en el mercado. Esto significa que se puede llegar a diferentes lugares de uso de
forma rapida e independiente, incluso si estuvieran muy separados. Para la distancia final al lugar de uso, es posible
incluso transportar el dispositivo 0 sus componentes individuales a mano, para lo cual basta una persona.

La construccion segun la invencién de un dispositivo segln la invencion también permite un montaje rapido y simple
en el dispositivo de medicion a ser probado o una implementacion rapida dentro de la seccion de medicién, asi como
una realizacion rapida de los ciclos de medicién. Por lo tanto, en muy poco tiempo el dispositivo esta listo para su uso
y se completa el proceso de calibracién y/o ajuste, lo que resulta ser una gran ventaja, sobre todo con respecto a los
cierres de seccidn necesarios para las mediciones y las alteraciones del trafico ferroviario que esto conlleva.

Para implementar la invencion, formas de realizacion simples prevén que para producir un impulso de fuerza un cuerpo
de masa de peso predeterminado sea guiado desde una altura definida e impulsado Unicamente por su peso contra
un tope rigido acoplado al dispositivo de medicién; en este caso, el cuerpo de masa experimenta una aceleracion
negativa debido al frenado brusco en el tope. El movimiento del cuerpo de masa puede realizarse casi en caida libre
a lo largo de guias lineales verticales o conducido por un brazo de basculacion a lo largo de una trayectoria circular.
En ambos casos, el choque provoca un impulso de fuerza que genera la curva de sefial de fuerza de referencia en el
area delante del dispositivo de medicion y la curva de sefal de fuerza en el area del dispositivo de medicion a ser
probado, que sirven como base para la calibracién y/o el ajuste. La ventaja de tales formas de realizacion consiste en
que no es necesario un accionamiento para la aceleracion del cuerpo de masa, de modo que el dispositivo puede
funcionar en gran medida de forma auténoma.

En otra forma de realizacién, el cuerpo de masa es acelerado positivamente desde una posicion de reposo. Para ello
es activado un actuador conectado entre el dispositivo de medicion y el cuerpo de masa, que esta acoplado en fuerza
tanto al cuerpo de masa como al dispositivo de mediciéon. Cuando el actuador acelera el cuerpo de masa, debido a la
inercia de masas se generan fuerzas de reaccion que actian sobre el dispositivo de medicion. Ha resultado ser una
ventaja que el actuador pueda seguir de forma controlada por programa un diagrama trayectoria-tiempo
predeterminado, de modo que la curva de senal de fuerza de referencia pueda ser predeterminada a discrecion.

En este contexto, los accionamientos lineales, como por ejemplo las unidades de cilindro-pistén, los accionamientos
de husillo, los accionamientos neumaticos o las fuerzas de accionamiento de procesos de combustion han demostrado
ser especialmente ventajosos, ya que su direccion de fuerza estd claramente definida y puede adaptarse
ventajosamente a la carga real del funcionamiento del vehiculo.

En términos de un manejo mas facil, el cuerpo de masa tiene un peso tal que puede transportarse a mano sin ningun
problema, lo que es posible hasta un peso de aproximadamente 25 kg. Si se van a utilizar cuerpos de masa mas
pesados, el cuerpo de masa puede estar realizado con varias partes, de modo que cada parte no exceda de un peso
determinado. Las partes pueden luego ser ensambladas en el lugar de uso para formar el cuerpo de masa.

En particular, en el caso de formas de realizaciéon con actuadores, también se pueden usar cuerpos de masa que,
debido a su gran masa, ya no puedan ser manipulados manualmente. Asi, en el marco de la invencion se sitia también
el uso de un vehiculo ferroviario como cuerpo de masa que forma el contrasoporte para el actuador. Esto tiene la
ventaja de que se lleva a cabo una calibracién y/o un ajuste considerando simultdneamente los componentes de carga
estatica y dinamica.
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En un perfeccionamiento ventajoso de la invencion, entre el dispositivo de medicién y el cuerpo de masa esté dispuesta
una unidad de resorte que contrarresta la fuerza dinamica aplicada y, por lo tanto, influye en la curva de la sefial de
fuerza de referencia. Por elecciéon de constantes de resorte adecuadas, las curvas de sefal de fuerza de referencia
pueden ser adaptadas a requisitos determinados. Asi, en caso de constantes de resorte grandes, se produce una
curva de sefal con amplitudes grandes y gradientes de flanco grandes, mientras que con constantes de resorte
pequerias se produce una curva de sefial moderada y equilibrada.

La unidad de resorte comprende preferiblemente varios elementos de resorte, como por ejemplo resortes de disco,
que pueden estar dispuestos en paralelo y/o en serie en la unidad de resorte, para obtener la constante de resorte
deseada de la unidad de resorte.

La invencion se explica a continuacion en virtud de varios ejemplos de realizacién ilustrados en los dibujos, siendo
dadas a conocer otras caracteristicas y ventajas de la invencién. Para facilitar la comprension se utilizan simbolos de
referencia idénticos para caracteristicas iguales y funcionalmente idénticas de diferentes formas de realizacion de la
invencion.

Muestran en cada caso en una representacion esquematica:

La Figura 1: un corte a través de un dispositivo de medicion o diagnéstico con una primera forma de realizacion
de un dispositivo segun la invencién,

la Figura 2: un corte a través de un dispositivo de medicién o diagndstico con una segunda forma de realizacion
de un dispositivo segun la invencién, y

la Figura 3: un corte a través de un dispositivo de medicion o diagnéstico con una tercera forma de realizacion
de un dispositivo segun la invencion.

Las Figuras 1 a 3 muestran diferentes formas de realizacién del dispositivo 1, 1', 1" segun la invencidon que estan
destinadas, respectivamente, para la calibracion y/o el ajuste de un dispositivo de mediciéon o diagnostico 2. El
dispositivo de medicién o diagndstico 2 esta integrado en una via como parte de una seccion de mediciéon. Por ejemplo,
la seccién de medicion puede estar formada por un cierto nimero de campos de medicion alineados en la direccion
de los railes, de modo que un dispositivo de medicion o diagnéstico 2 representa un campo de medicién y se extiende
a través de una seccion de rail de dos traviesas. Las representaciones en seccion reproducidas en las Figura 1 a 3
corresponden en este caso a la zona entre dos traviesas.

Los dispositivos de medicidn o diagndstico 2 segun las Figura 1 a 3 comprenden, respectivamente, un rail de medicion
3, que lleva un dispositivo 1, 1', 1" seguln la invencién con su cabeza de rail 4. El soporte de los extremos de un rail
de medicién 3 se realiza, respectivamente, en la zona de una traviesa 5, donde el pie de rail se apoya sobre un
transductor de fuerza 6 montado en la traviesa 5.

La Figura 1 se refiere a una primera forma de realizacion de un dispositivo 1 segun la invencién para la calibracion y/o
el ajuste del dispositivo de medicion o diagndstico 2. El dispositivo 1 comprende un elemento de introduccion de fuerza
7 en forma de placa, que con su lado inferior se apoya con contacto directo en la cabeza de rail 4 del rail de medicién
3. Con la ayuda de un dispositivo de sujecién 8, cuyas mordazas de sujecién agarran por detras la cabeza de rail 4 en
su lado inferior, el elemento de introduccién de fuerza 7 esta tensado contra la cabeza de rail 4, o que garantiza tanto
un asiento seguro del dispositivo 1 en el dispositivo de medicién o diagndstico 2, como una transmision completa del
impulso de fuerza desde el elemento de introduccion de fuerza 7 al rail de medicién 3.

En el lado superior del elemento de introduccion de fuerza 7 esta dispuesto a su vez un transductor de fuerza de
referencia 9 que esta unido rigidamente al elemento de introduccion de fuerza 7 a través de medios de conexion.
Partiendo del lado superior del transductor de fuerza de referencia 9 se extiende en direccidn vertical una guia lineal,
que en el presente ejemplo de realizacién esta formada por una barra de guia 10 central y que, por ejemplo, puede
tener una longitud en un rango entre 50 cm y 100 cm.

Una unidad de resorte 11 que actua en la direccién vertical se asienta suelta alrededor de la barra de guia 10 en el
transductor de fuerza de referencia 9. En el presente caso y sin ser limitativo, dos resortes de disco 12 conectados en
serie forman la unidad de resorte 11. Por un nimero adecuado, la seleccion y disposicion de los elementos de resorte,
la constante de resorte de la unidad de resorte 11 puede ser ajustada por ejemplo en un rango entre 10 kN/mmy 200
kN/mm.

Finalmente, se ve en la Figura 1 también como elemento esencial de la invencién un cuerpo de masa 13, que esta
dispuesto dentro del dispositivo 1 para deslizarse libremente en ambas direcciones a lo largo de la barra de guia 10.
El cuerpo de masa 13, que preferentemente esta fabricado de acero, posee ventajosamente una forma cilindrica con
una perforacion de paso en la zona de su eje longitudinal, dentro de la cual discurre la barra de guia 10.

Para la calibracion y/o el ajuste del dispositivo de medicidn o diagnéstico 2, el cuerpo de masa 13 es elevado a lo largo
de la barra de guia 10 a una altura de caida predeterminada, por ejemplo a un metro, y luego es liberado

4



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES2948918 T3

repentinamente. Debido a la fuerza del peso, el cuerpo de masa 13 se mueve hacia abajo, incide en primer lugar en
la unidad de resorte 11, que contrarresta el movimiento del cuerpo de masa 13, y finalmente incide en el transductor
de fuerza de referencia 9, que absorbe el impulso de la fuerza dinamica ejercida por el cuerpo de masa 13 a través
del tiempo y lo transmite a una unidad de evaluacién no representada en detalle. Con base en estos valores es
generada una curva de senal de fuerza de referencia.

Al mismo tiempo, el impulso de fuerza desde el transductor de fuerza de referencia 9 es introducido en el elemento de
introduccion de fuerza 7, que de esta manera forma un tope indirecto para el cuerpo de masa 13. El impulso de fuerza
es introducido en el rail de medicion 3 y ademas en el transductor de fuerza 6 del dispositivo de medicion o diagndstico
2 a través del elemento de introduccién de fuerza 7. La sefal de impulso de fuerza alli generada es transmitida
igualmente a la unidad de evaluacion y a partir de esto genera una curva de sefial de fuerza. Para la calibracion y/o el
ajuste, las dos curvas de sefal son comparadas entre si y evaluadas.

En el caso ideal, la curva de sefal de fuerza de referencia y la curva de sefial de fuerza son las mismas en términos
de amplitud y forma de curva, lo que significa que la desviacion es igual a cero y no es necesario realizar ningun ajuste.

Si por el contrario se pueden determinar diferencias, por ejemplo que las amplitudes maximas difieren, entonces la
desviacién debe determinarse como resultado de la calibracion y, eventualmente, debe acometerse un ajuste del
dispositivo de medicion o diagnéstico 2 por la magnitud de la desviacion.

El dispositivo 1' segun la invencién representado en la Figura 2 se basa en el mismo principio funcional descrito
anteriormente, concretamente simular un caso de carga dindmica mediante el frenado brusco de un cuerpo de masa
que cae en un tope, pero con medios parcialmente diferentes. Existe conformidad con la forma de realizacion descrita
en la Figura 1 con respecto al dispositivo de medicién o diagnéstico 2, asi como con la fijacién de un elemento de
introduccion de fuerza 7 que sirve como tope para el cuerpo de masa 13 en el rail de medicién 3 con la ayuda de un
dispositivo de sujecion 8 y el transductor de fuerza de referencia 9 dispuesto en el elemento de introduccién de fuerza
7 y en la unidad de resorte 11, de modo que es aplicable lo que alli se dijo.

Existen diferencias en la forma en que el cuerpo de masa 13 es guiado hacia el elemento de introduccién de fuerza 7.
En la forma de realizacién segun la Figura 2, en el segundo rail 3' de la via que discurre paralelo al rail de medicion 3
esta dispuesto un cojinete de basculacion14 estacionario, en el que esta articulado un extremo de un brazo de
basculacion 15. El otro extremo del brazo de basculacién 15 esta unido rigidamente al cuerpo de masa 13.

Para generar una fuerza dinamica, el cuerpo de masa 13 es basculado hacia arriba alrededor del cojinete de
basculacion 14 tanto como sea necesario, por ejemplo hasta que el cuerpo de masa 13 haya asumido una posicién
por encima del cojinete de basculacion 14. Al iniciar un movimiento en la direccion del dispositivo de medicién o
diagnéstico 2, el cuerpo de masa 13 se acelera libremente en la trayectoria circular predeterminada por el cojinete de
basculacion 14 y el brazo de basculacién15 hasta que finalmente golpea al elemento de introduccion de fuerza 7
indirectamente a través de la unidad de resorte 11 y el transductor de fuerza de referencia 6. La curva de sefial de
fuerza de referencia y la curva de senal de fuerza resultante del impulso de fuerza, asi como su evaluacion para la
calibracion y, eventualmente el ajuste del dispositivo de medicidén o diagnéstico 2, corresponden a lo descrito en la
Figura 1.

La Figura 3 ilustra una forma de realizacién de la invencion en la que para generar una fuerza dinamica es acelerado
un cuerpo de masa 13 desde una posicion de reposo y las fuerzas de aceleracién o fuerzas de reaccion resultantes
son utilizadas como impulso de fuerza. El dispositivo de medicién o diagnéstico 2 con el elemento de introduccién de
fuerza 7 tensado contra el rail de medicién 3 corresponden nuevamente a los descritos en las Figura 1y 2.

Contra el elemento de introduccién de fuerza 7 se apoya un actuador, que en el presente ejemplo de realizacion esta
formado por una unidad de cilindro-piston 16 accionada hidraulicamente, pero que también podria consistir en un
accionamiento de husillo o accionamiento neumatico y similares. El pistén desplazable 17 de la unidad de cilindro-
piston 16 esta unido al cuerpo de masa 13 con la interposicién de un transductor de fuerza de referencia 9 para
transmitir fuerzas de traccién y compresion.

Por una aplicacién de presion adecuada y el control de la unidad de cilindro-pistén 16 se producen fuerzas durante la
aceleracion que, como ya se ha descrito en relacion con las Figura 1y 2, son detectadas en el transductor de fuerza
de referencia 9y en el transductor de fuerza 6 del dispositivo de medicion o diagnédstico 2 y transmitidas a un dispositivo
de evaluacion. Asimismo es posible no solo aplicar fuerzas de compresion a los transductores de fuerza 6, 9, sino
también aplicar fuerzas de traccion por retraccion del pistén 17 en la unidad de cilindro-pistén 16, por ejemplo para
simular un alivio inicial del rail antes de que se produzca la fuerza dinamica.

Lista de referencias:
1, 1', 1" dispositivo para calibracién y/o ajuste

2 dispositivo de medicién o diagndstico
3,3 rail de medicién
4 cabeza de rail



10

ES2948918 T3

traviesa

transductor de fuerza

elemento de introduccién de fuerza
dispositivo de sujecién

transductor de fuerza de referencia
barra de guia

unidad de resorte

resorte de disco

cuerpo de masa

cojinete de basculacion

brazo de basculacién

unidad de cilindro-piston

piston
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo (1, 1', 1") para la calibracién y/o el ajuste de dispositivos de medicién (2) para fuerzas dinamicas, en
particular para la calibracién y/o el ajuste de dispositivos de diagnostico para vehiculos ferroviarios, en el que el
dispositivo de medicion (2) comprende un rail de medicién (3) y esta integrado en una via como parte de una seccién
de medicion, con

- un elemento de introduccion de fuerza (7) en forma de placa que puede ser unido fijamente al dispositivo de
medicién (2) y que forma parte de un dispositivo de sujecion (8) con el que el dispositivo (1, 1', 1") puede ser
tensado contra el dispositivo de medicion (2), comprendiendo el dispositivo de sujecion (8) mordazas de
sujecion que estan disefadas para aplicarse detras de la cabeza de rail (4) del rail de medicion (3) en su lado
inferior,

- un cuerpo de masa (13) que se puede mover a lo largo de una guia con respecto al elemento de introduccion
de fuerza (7),

- un transductor de fuerza de referencia (9) o sensor de aceleracién de referencia dispuesto entre el elemento
de introduccién de fuerza (7) y el cuerpo de masa (13),

- medios para la aplicacién de una aceleracion positiva o negativa al cuerpo de masa (13),

- en el que debido a la aceleracion del cuerpo de masa (13), las fuerzas de reaccion son introducidas por los
medios en el elemento de introduccion de fuerza (7) y ademas en el transductor de fuerza (6) o el sensor de
aceleracion del dispositivo de medicién (2), y

- con un dispositivo de evaluacion para registrar, procesar y comparar los valores determinados por el
transductor de fuerza de referencia (9) o el sensor de aceleracién de referencia, y los valores determinados por
el transductor de fuerza (6) o el sensor de aceleracién del dispositivo de medicion (2).

2. Dispositivo segun la reivindicacion 1, caracterizado por que los medios para la aplicacién de una aceleracion
negativa comprenden un tope, contra el cual esta guiado el cuerpo de masa (13) que se mueve a una velocidad
predeterminada.

3. Dispositivo segun la reivindicacién 2, caracterizado por que el tope esta formado por el elemento de introduccion
de fuerza (7).

4. Dispositivo segun la reivindicacion 1, caracterizado por que los medios para la aplicacién una aceleracion positiva
comprenden un actuador, que esté dispuesto entre el elemento de introduccion de fuerza (7) y el cuerpo de masa (13),
y con el que el cuerpo de masa (13) puede ser acelerado desde una posicion de reposo.

5. Dispositivo segun la reivindicacién 4, caracterizado por que el actuador esta formado por un accionamiento lineal,
preferentemente por una unidad de cilindro-pistén, un accionamiento de husillo, un accionamiento neumatico o un
proceso de combustién.

6. Dispositivo segun la reivindicacién 4 6 5, caracterizado por que el cuerpo de masa (13) esta formado por un
vehiculo ferroviario.

7. Dispositivo segun una de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado por que el transductor de fuerza de referencia
(6) esta dispuesto directamente en el elemento de introduccién de fuerza (7), de modo que la fuerza de aceleracion
actla indirectamente a través del transductor de fuerza de referencia (9) sobre el elemento de introduccion de fuerza
(7), o por que el transductor de fuerza de referencia (9) esta dispuesto directamente en el cuerpo de masa (13).

8. Dispositivo segiin una de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizado por que entre el elemento de introduccion de
fuerza (7) y el cuerpo de masa (13) esta dispuesta una unidad de resorte, de modo que la fuerza de aceleracion actda
indirectamente sobre el elemento de introduccion de fuerza (7) a través de la unidad de resorte.

9. Dispositivo segun la reivindicacién 8, caracterizado por que la unidad de resorte esta dispuesta directamente en
el transductor de fuerza de referencia (9), de modo que la fuerza de aceleracion actiia indirectamente sobre el elemento
de introduccién de fuerza (7) a través de la unidad de resorte y el transductor de fuerza de referencia (9).

10. Dispositivo segun la reivindicacion 8 o 9, caracterizado por que la unidad de resorte comprende al menos un
elemento de resorte, preferiblemente en forma de un resorte de disco (12).

11. Dispositivo segun una de las reivindicaciones 1 a 10, caracterizado por que la guia es una guia lineal (10) o una
guia basculante (14, 15).

12. Método para la calibracion y/o el ajuste de dispositivos de mediciéon (2) para fuerzas dinamicas mediante el
dispositivo segun la reivindicacién 1, en particular para la calibracion y/o el ajuste de dispositivos de diagnéstico para
vehiculos ferroviarios, estando integrado el dispositivo de medicion en una via como parte de una seccién de medicion,
con los siguientes pasos de método:
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a. montaje del dispositivo de ajuste o calibracién segun la reivindicacion 1 en el dispositivo de medicion (2)
integrado en la via,

b. introduccion de una fuerza dinamica en el dispositivo de medicion (2),

c. registro de una curva de senal de fuerza de referencia como resultado de la fuerza dindmica por medio de
un transductor de fuerza de referencia (9) o de un sensor de aceleracién de referencia,

d. registro de una curva de sefial de fuerza como resultado de la fuerza dindmica por medio del dispositivo de
medicioén (2),

e. evaluacion de las curvas de sefial registradas en los pasos c. y d. realizando una comparacion.
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