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VALMET 0OY

"PROCESSO E SISTEMA DE CONTROLO PARA LIGAR E DESLIGAR O
BLOQUEIO DO DIFERENCIAL DE UM TRACTOR OU DE UMA
MAQUINA DE TRABALHO CORRESPONDENTE"

A presente invencao diz respeito a um processo para
ligar/desligar o bloqueio do diferencial de um tractor, ou de
uma maquina de trabalho correspondente num tractor ou equivalente,
no qual pelo menos o eixo traseiro estd disposto como eixo de
acéionamento e esta provido de um bloqueio do diferencial, insta-
lado na engrenagem do diferencial, sendo o referido eixo de
accionamento operado pelo motor do tractor ou equivalente através

de uma embraiagem de accionamento e de uma caixa de velocidades.

A presente invengao refere-se ainda a um sistema de
controlo para ligar/desligar o bloqueio do diferencial de um
tractor ou maquina de trabalho correspondente num tractor ou
equivalente no qual pelo menos o eixo traseiro & um eixo de
accionamento e estad provido com um bloqueio do diferencial
instalado em ligacao com a engrenagem do diferencial, sendo o
referido eixo de accionamento operado pelo motor do tractor
atraves de uma embraiagem de accionamento e de uma caixa de

velocidades.



Nos tractores, e em particular nos tractores agricolas, a
construcao da transmissao de potencia tem sido obtida de modo
que, na transmissao, a poténcia & transferida para as rodas
traseiras permanentemente através da engrenagem diferencial. A
engrenagem diferencial permite valores diferentes da velocidade
de rotacao das rodas colocadas nas extremidades opostas do eixo,
por exemplo ao descrever uma curva. Devido ao principio de
funcionamento do diferencial, a soma das velocidades de rotacao
das rodas colocadas nas extremidades opostas do eixo & sempre
constante, sendo igual a duas vezes a velocidade proporcionada
pelo veio de entrada do diferencial. Assim, se a velocidade de
rotagao de uma das rodas diminuir, a velocidade de rotacao da
outra roda €& aumentada num grau correspondente. Por outro lado,
se a velocidade de rotacao de uma das rodas for igual a duas
vezes a velocidade de rotacao proporcionada pelo veio de entrada,
o resultado & que a outra roda para completamente. Isso mais uma
vez tem como consequencia que o tractor para completamente se a

roda numa das extremidades perder a aderéncia.

Devido ao que atras se referiu, em ligagao com o diferen-
cial nos tractores, proporciona-se sempre um bloqueio do diferen-
cial, que forca as rodas nas duas extremidades a rodar com a
mesma velocidade. Devido a este procedimento, o tractor nao pode
imobilizar-se precisamente por a roda numa das extremidades
perder a sua aderencia. Constitui um inconveniente substancial

de um bloqueio do diferencial o facto de ser muito dificil de



conduzir um tractor quando estiver ligado o bloqueio do diferen-
cial, visto que, quando se descreve uma curva, a distancia
percorrida pelas rodas é sempre diferente nas extremidades
diferentes do eixo. Também, quando se aplicam os freios para
conduzir o tractor, produz-se uma tensao extraordinaria no
sistema de transmissao, a nao ser que se desligue o bloqueio. O
mesmo se aplica para a condugao numa curva, caso em que as

rodas colocadas em extremidades diferentes do eixo percorrem
distancias com comprimentos diferentes. Também, tendo em vista

o rendimento do tractor, o bloqueio do diferencial nio deve poder

manter-se ligado, excepto quando for necessario.

A ligagao/desligag@o do bloqueio do diferencial pode ser
feita por meio de um sistema megénico, por meio de uma embraiagem
hidraulica multidiscos, ou por meio de qualquer outro sistema
correspondente. Uma ligacao ou desligagao do bloqueio do diferen-
cial é muitas vezes doficil de usar, razdo por que se estdo a
usar cada vez mais sistemas de bloqueio do diferencial operados
por meio de uma embraiagem hidraulica multidiscos. Um bloqueio
do diferencial que e ligado/desligado hidraulicamente pode ser
controlado por meio de uma valvula magnética controlada electrica
mente, caso em que a propria operagcao e controlada de maneira
simples, por exemplo por meio de um botao de premir ou um
interruptor equivalente. Se ambos os veios, dianteiro e traseiro,
do tractor estiverem dotados com bloqueio do diferencial idén-

ticos, ligados/desligados hidraulicamente, eles dispoem-se



usualmente de modo que sejam ligados e desligados simultaneamente.

Embora a ligacao/desligacdao se tornem mais simples, no
entanto a condugao muitas vezes faz-se com o bloqueio do diferen-
cial ligado mesmo que o bloqueio nao fosse necessario para o
trabalho. Também, quando o tractor estd a trabalhar num campo,
seria preferivel desligar o bloqueio do diferencial quando nao
for necessario. Em funcionamento na estrada, o bloqueio do
diferencial nao pode ser usado por razoes de seguranca, nao sendo

mesmo necessario na conducao em estrada.

O objecto da presente invencao consiste em proporcionar um
processo e um sistema de controlo por meio dos quais podem
fazer-se a ligacao e a desligagéo do bloqueio do diferencial
automaticamente, por meio dos quais se evitam todos os inconve-
nientes das solugoes da técnica anterior. Para atingir esse
objectivo, o processo segundo a presente invencido & caracterizado
principalmente por, no processo, se medirem constantemente a
diferenga mitua entre as velocidades de rotacgao das rodas
traseiras do tractor ou equivalente, a velocidade real do tractor
e o angulo de rotacao das rodas de direccdo, e POr se compararem
os valores medidos com os valores programados de antemdo numa
unidade central tipo microprocessador incluida no sistema de
controlo, de modo que, quando os valores medidos estiverem numa
certa relagao com os valores prée-programados, o bloqueio do dife-

rencial seja ligado/desligado automaticamente.



Por outro lado, o sistema de controlo segundo a presente
inveng¢ao & caracterizado principalmente por estar provido de uma
unidade central programavel, bem como com detectores que medem
as velocidades de pelo menos uma roda de accionamento e da caixa
de velocidades, bem como a velocidade de marcha real e o angulo
de viragem das rodas de direcgao, estando os referidos detectores
dispostos por forma a fornecer sinais correspondentes aos valores
medidos para a unidade central para comparar os referidos valores
com os valores pré-programados, e estando a unidade central
disposta para ligar/desligar o bloqueio diferencial quando os
valores medidos estiverem numa relacdo pré-determinada com os

valores pré-programados.

Por meio da presente inveggéo, em comparacao com a técnica
anterior, obtém-se um nimero notavel de vantagens, devendo, neste
contexto, mencionar-se, por exemplo, as seguintes: O processo e o
sistema de controlo segundo a presente invencao que utilizé o
dito processo mantém o bloqueio do diferencial ligado apenas
quando ele for necessario, optimizando desse modo o rendimento
e a operacionalidade da transmissao. Na presente invencao, a
ligacao/desligagao tornaram-se completamente autométicaé,de1modo
que o condutor nao tem de todo de ocupar-se com a ligaééo/desli-
gacao. Se for necessario, o sistema de controlo pode ser
ajustado para que a ligacao e a desligacdo sejam feitas simulta-
neamente nos eixos dianteiro e traseiro. As outras vantagens e
caracteristicas proprias da presente invencio ressaltam da

descrigao pormenorizada da presente invencao.



A seguir descreve-se em pormenor a presente invengao, a
titulo de exemplo, com referéncia a figura tnica do desenho
anexo. A figura tunica do desenho & uma representagao completa-
mente esquematica do sistema de transmissao de poténcia de um
tractor ou equivalente, no qual sao aplicados o sistema de

controlo e o processo segundo a presente invencgao.

Na figura, o motor do tractor esta indicado esquematica-
mente pela referéncia numérica (1), a embraiagem de accionamento
pela referéncia (2), a caixa de velocidades pela referéncia (4)

e a bomba hidraulica com a referéncia (5). Na figura, esta ainda
indicado que pode proporcionar-se, entre a embraiagem de acciona-
mento (2) e a caixa de velocidades (4), uma chamada caixa de
velocidades instantanea, designada pela referéncia (3), tendo a
referida caixa de velocidades instantanea usualmente 2 a 4
velocidades seleccionaveis. O sistema de transmissao de potencia
inclui além disso um eixo traseiro motor, que inclui a engrenagem
diferencial (6) do eixo traseiro, provida com um bloqueio de
diferencial (l4) do tipo de embraiagem multidiscos (14). Além
disso, de uma maneira convencionai, 0 eixo traseiro inclui
travoes (8) e engrenagens do cubo da roda (9), por exemplo do
tipo das engrenagens planetarias. Uma das rodas do eixo traseiro
esta indicada pela referencia (10) na figura. No diferencial (6),
o veio de entrada de poténcia & o eixo de accionamento conico,
indicado com a referencia (7), transferindo o referido eixo (7)

a poténcia para o eixo traseiro atraves da transmissao da caixa



de velocidades (4). Para o eixo dianteiro (nao representado) a
poténcia é transmitida da caixa de velocidades (4), da maneira
convencional, atraves de um eixo de Cardan (1ll) e uma embralagem
multidiscos de funcionamento hidraulico (12). Com excepcao dos
travoes, a construcao e o modo de funcionamento do eixo dianteiro
podem ser completamente semelhantes a construgao e ao modo de
funcionamento do eixo traseiro. A ligagao e desligagao da
embraiagem multidis;os, isto &, do bloqueio (1l4), do diferencial
é efectuada por meio de uma valvula magnética (13), que & operada
pela pressao proporcionada pela bomba hidrdulica (5).

O sistema de controlo do bloqueio do diferencial segundo a
presente invengao inclui um sistema de detectores, por meio dos
quais o sistema de controlo pode ajuizar se e ou nao necessario
o bloqueio do diferencial em cada situacao particular. Em
primeiro lugar, o sistema detector inclui um detector (15) da
velocidade de rotagao da caixa de velocidades, que mede a veloci-
dade da caixa de velocidades de modo que a gama de velocidades
utilizada nao afecta o resultado da medigao. No dispositivo
representado na figura, o referido detector da velocidade de
rotacao da caixa de velocidades esta disposto para medir a veloci
dade de rotacao do veio conico (7) do eixo das rodas. Como resul-
tado dado pelo detector (15) para a velocidade de rotacao da
"caixa de velocidades, obtém-se a velocidade tedrica do tractor.
Em segundo lugar, o sistema de controlo de acordo com a presente

invengao inclui um detector de velocidade (16), que mede a veloci



dade de rotagao de uma das rodas traseiras (10). O referido
detector da velocidade de rotacao de uma das rodas traseiras esta
ligado a transmissao de modo que mede a velocidade da roda
traseira (10) independentemente de o bloqueio do diferencial (14)

estar ou nao engatado.

Além disso, o sistema de controlo inclui um detector (17)
da velocidade em relagao ao solo, por exemplo com base na tecno-
logia das micro-ondas, que mede a velocidade real de marcha do
tractor. Alem disso, o sistema de controlo inclui um detector
(20) da travagem, que esta ligado ao pedal do travao e comunica
quando se aplicam os travoes ao tractor, bem como um detector
(21) da embraiagem de accionamento ligado ao pedal da embraiagem,
que comunica quando se calca a embraiagem de accionamento. Além
disso, o sistema de controlo inclui um detector (23) de direcgao,
que mede o angulo de viragem das rodas dianteiras e que comunica
quando as rodas dianteiras sao viradas, por exemplo mais de 10°.

Para ilustrar isto, na figura estd também representado o volante

(22).

0 sistema de controlo inclui ainda uma unidade central (18)
do tipo microprocessador, a qual se ligaram todos os detectores
anteriores de modo que eles transmitem ds sinais correspondentes
aos seus dados de medida para a unidade central (18). A valvula
magneética (13) para o bloqueio do diferencial (14), atras

referida, esta também ligada & unidade central (18) de modo que



a unidade central (18) fornece a valvula magnética (13) os
sinais de comando necessarios para ligar e desligar o bloqueio
do diferencial (14). A unidade central (18) esta também provida
de um dispositivo por meio do qual o operador do tractor pode

programar os parametros de funcionamento desejados para o

sistema de controlo.

0 sistema de controlo segundo a presente invengao também
inclui um dispositivo comutador de modos de funcionamento, com a
referencia (19), que inclui interruptores de funcionamento pafa
o condutor, por meio dos quais pode escolher-se o modo de funcio-
namento do sistema de controlo. Por meio de um dos interruptores
no dispositivo comutador (19) dos modos de funcionamento, pode
seleccionar-se se o condutor de§eja o bloqueio do diferencial
controlado de maneira completamente manual ou, por outro lado, um
bloqueio do diferencial ligado e desligado automaticamente, O
controlo manual ou controlo positivo & necessario quando, por
qualquer razao, & desejavel forgar o bloqueio do diferencial (14)
ligado e desligado independentemente da automatizagaoi Por meio
do outro interruptor, isto &, o interruptor de operacdo manual,
selecciona-se precisamente se o bloqueio do diferencial & ou nao
ligado. Assim, os interruptores no comutador dos modos de
operacao (19) operam de modo tal que, por meio de um dos interru-
ptores escolhe-se o funcionamento manual ou automitico do bloqueio
do diferencial, e por meio do outro interruptor, com operacio

apenas manual, liga-se ou desliga-se o bloqueio do diferencial

(14).
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0 funcionamento automatico do sistema de controlo segundo

a presente invencao efectua-se da seguinte maneira

Primeiramente o operador do tractor programa um denominado
parametro de operacao na unidade central (18), actuando esse
parametro como critério de ligacao/desligagao do bloqueio dife-
rencial (14). O referido parametro de operacao & uma simples
percentagem, que estabelece a diferenga das velocidades da roda
traseira (10) e a proporcionada pela caixa de velocidades, em
percentagem. Quando ambas as rodas traseiras rodam com a mesma
velocidade no mesmo sentido, o referido parametro e igual a 0 e,
quando apenas uma das rodas traseiras (10) roda, o tractor nao
se desloca, sendo o parametro referido + 100 ou - 100, conforme
o detector (l6) da velocidade dg rotacao meca a velocidade da
roda fixa ou a roda que roda. O bloqueio do diferencial & entao
necessario quando, durante a operacao do tractor, a referida
percentagem for 10 = 100, independentemente do sinal e de acordo

com a situacao de conducao.

Quando se tiver ligado o automatismo do sistema de con-
trolo, aunidade central (18) comec¢a a calcular o valor real
correspondente e compara constantemente o mesmo com a leitura

desejada. 0 valor real necessdrio para a unidade central é
obtido por meio dos dados de medida dados pelos detectores da

velocidade de rotacao (15) e (16), a partir da formula seguinte :
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7.

P = velocidade da caixa de velocidades - velocidade da roda traseira . 100%

velocidade da caixa de velocidades

O valor real do parametro P, calculado pela unidade central
(18), indica quando tem de ser ligado o bloqueio do diferencial
(14). Descreve-se a seguir o algoritmo de controlo presente na

unidade central (18), com o auxilio de um exemplo

Quando inicia o accionamento do tractor e quando o comando
automatico tiver sido ligado por meio do dispositivo de comutacao
(19) dos modos de funcionamento, o sistema de controlo desligou o

bloqueio do diferencial (14).

Depois disso, o bloqueio do diferencial (1l4) é ligado logo
que o valor real do parametro P exceder o parametro de operacao
programado, isto &, se a velocidade de uma das rodas traseiras
(10) for, num grau determinado, menor ou maior do que a veloci-
dade da caixa de velocidades (4) indicada pelo detector (15) da
velocidade de rotacao da caixa de velocidades, e se a velocidade
em relacao ao solo indicada pelo detector (17) da velocidade em
relacao ao solo nao for maior do que o valor da velocidade limite
pré-programada, e se a velocidade em relacdo ao solo nio for
igual a velocidade da caixa de velocidades (4), se o angulo de
direcgao das rodas dianteiras indicado pelo detector (23) do
angulo de direcgao for, ao mesmo tempo, menor do que 10° e se o
pedal do travao nao estiver premido. Quando se verificarem todas

-

estas condigoes ao mesmo tempo, o bloqueio do diferencial (14) e



ligado de acordo com o comando de controlo dado pela unidade

central (18).

Neste caso, o sinal do parametro de operacao P calculado
nao tem qualquer importancia, visto que a velocidade indicada
pelo detector (16) da velocidade de rotacao de uma das rodas
traseliras pode ser maior ou menor do que a velocidade da caixa
de velocidades (4). Assim, o sistema de controlo nota imediata-
mente se a diferenca mutua das velocidades de rotacao entre as
rodas traseiras se torna excessivamente elevada e liga o bloqueio
do diferencial (14) para ajudar a transmiss@o. A informacao
proporcionada pelo detectror (17) da velocidade em relacao ao
solo referente a velocidade em relacdo ao solo & necessaria para
que possa verificar-se se o tractor esta a funcionar na estrada
ou no campo. Se a velocidade for maior do que 12 Km/h, o tractor
usualmente desloca-se na estrada e, se se exceptuarem razdes de
seguranga, nesse caso o bloqueio do diferencial (1l4) nao esta de
modo nenhum ligado. Também, se o dngulo de direccao for maior do
que 10° durante uma curva, entio o bloqueio nao esta ligado, para
evitar tensoes na transmissio e desgaste dos pneus. Durante a
conducao em curva, a diferenca mitua das velocidades entre as
rodas traseiras pode, no entanto, tornar-se excessivamente
elevada, mesmo que o angulo de direcgao nao seja excedido. £ por
isso que a velocidade em relacao ao solo e a velocidade da caixa
de velocidades sao também comparadas entre si, nio sendo o

bloqueio do diferencial (14) ligado se essas velocidades forem



a
e

iguais, porque o avango é também Optimo sem um bloqueio. Nem se
liga o bloqueio durante a travagem, para evitar esforcos na trans

missao.

O sistema de controlo esta disposto para desligar o
bloqueio do diferencial (1l4) quando a velocidade em relacio ao
solo que & obtida como resultado da medicao do detector (1l7) da
velocidade em relagao ao solo for igual a velocidade da caixa de
velocidades durante um certo intervalo de tempo ou quando a
velocidade em relacao ao solo for excessivamente elevada, isto
e, maior do que o valor pré-ajustado, ou quando a velocidade da
caixa de velocidades for igual a 0 ou quando estiverem actuados
o pedal do travao ou o pedal da embraiagem, ou se o angulo de
direccao for maior do que 10°. Nos tractores agricolas, por
exemplo, o valor de 12 Km/h pode ser usado como valor pré-ajus-
tado apropriado para a velocidade em relagao ao solo. Depois
disso, o bloqueio do diferencial (1l4) mantém-se desengatado até

que as condigoes de ligacao atras descritas se verifiquem.

Por meio do ajustamento das condigoes para a desligacao
do bloqueio do diferencial (14) consegue-se uma operacdo na qual
o bloqueio do diferencial (14) & desligado logo que a velocidade
tedrica em relagao ao solo e a velocidade real em relacio ao solo
do tractor forem iguais, isto &, numa situagZo em que as rodas do
tractor ja nao deslizem. O bloqueio & também desligado quando a

velocidade de marcha se torna excessivamente elevada ou quando o
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angulo de direccao for maior do que 10°. 0 bloqueio & também
desligado quando se faz uma travagem com o tractor e quando se
calca o pedal da embraiagem. Por meio do pedal da embraiagem de
accionamento, assegura-se que numa situagao de perigo o bloqueio
do diferencial (14) estd sempre desengatado, visto que, numa
situagao de perigo, a primeira reacgao institiva do condutor &,
em regra, sempre calcar o pedal da embraiagem. Também, quando o
tractor para, isto &, quando a velocidade tedrica da caixa de
velocidades & igual a 0 Km/h, o bloqueio do diferencial (14) &

desligado.

Descreveu-se anteriormente a presente invencao-a titulo de
exemplo com referéncia a figura do desenho anexo. Mas a presente
invencao nao se limita a forma de realizagao exemplificativa
ilustrada na figura unica, mas sim outras formas de realizacao
da presente invencao podem apresentar variacoes dentro do campo

da ideia inventiva definida nas reivindicacoes anexas.
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REIVINDICACOES

l.~ Processo para ligar e desligar o blogueio do di-
ferencial de um tractor ou de umé maquina de trabalho correspon
dente, num tractor ou equivalente, no gual pelo menos o eixo
traseiro esta disposto como eixo motor e esta provido de um
blocueio do diferencial (14), instalado no diferencial (6), sen-
do o referido eixo motor operado por um motor (1) do tractor ou
equivalente atraves de uma embraiagem de accionamento (2) e de
uma caixa ce velocidades (4), caracterizado por se medirem per—
manentemente a diferenca mGtua entre azs velocidades de rotacio
das rodas traseiras (10) do tractor ou equivalente, a velocida-
de ce marcha efectiva do tractor e o adngulo de viragem das ro-

ireccéo, e se compararem os valores medidos com os valo
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res programadeos de antemao numa unidade central do tipoc micropro

cessador incluida no sistema de controlo, de modo que, cuandc Os
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valores medideos estiverem numa certa re
-programacdos, o blogueio (14) do diferencial seja ligado ou desli

gado autcmaticamente.

2.; Processo de acordo com a reivindicacdo 1, cara te
rizado por a diferenca mutua de velocidade entre as rodas moto-
ras (10) ser determinada medindo a velocidade de uma-.das rodas
motoras (1l0) e a velocidade da czixa de velocidades (4) e compa-—
rando as raferidas velocidades entre si na unidade central (18)

T

do sistema de controlo.

3.- Processo de acordo com a&s reivindicagdes 1 ou 2,
caracterizado por, na unidade central (18) do sistema de contro-
lo, se calcular o escorregamento relativo das rodas motoras (10),

artir dos valores de velocidade pré-programados, guer a

quer a p
partir dos valores medidos da velocidade, por se compararam estes

escorregamentos relativos entre si e se comparar a velocidade de
marcha medida com o valor pré-programado, sendo o blogueio (14)
do diferencial ligado quando o escorregamento medido for mais

alor pré-programado e se a velocidade e mar-

<

elevado do gque o

cha medida for inferior ao valor pré-programado.

4.- Processo de acordo com a reivindicagdo 3, carac-



-17~

terizado por o blogueioc (14) do diferencial ser desligado sz a
velocidace de marcha efectiva e a velocidade medida do eixo tra
seiro forem iguais durante um intervalo de tempo pré-determina-

ac.

5.- DProcesso de acordo com a reivindicacido 3, carac-
terizado por o blogueio (14) do diferencial ser ligado apenas

se o angulo de viragem das rodas de direccio medido nio exceder

um valor pré-determinado.

6.~ Processo de acordo com as reivindicacdes 3 ou 4,

caracterizado por se detectar, adicionalmente, se o pedal do tra
vao foi calcado e se a embraiagem de accionamento (2) for desli-
gada, caso em que o blogueio (14) do diferencial & ligado apenas

desde que, no instante considerado, ndo se verificou a travagem

& a0 mesmo tempo a embraiagem de accionamento (2) estid ligada.

7.- Sistema de controlo para ligar e desligar o blo-
queio do diferencial de um tractor ou de uma miquina de traba-—
lho correspondente num tractor ou eguivalente no qual pelo menos
0 eixo traseiro & um eixo motor e estd provido com um blogueio
(14) do diferencial instalado em ligacdo com o diferencial (6), sendc
o referidc eixo motor pelo motor (1) do tractor atrzvés de uma em—
braziagem ce accionamento (2) e uma caixa de velocidades (4), ca

racterizacdo por o sistema de controlo estar provido de uma unida
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de centrzl programavel (18), bem como detectores (15,16,17,23)
que medem as velocidades de pelo menocs uma roda motora (10} e
da caixa de velocidades (4) bem como a velocidade de marcha efec
tiva e o angulo de viragem das rodas de direcgao, estando os re
feridos detectores dispostos para fornecer o0s sinais correspon-~
dentes aos valores medidos 3 unidade central (18) para comparar
Os refericos valores com Os valores pré-programados, e estando
a2 unidade central (18) disposta para ligar ou desligar o blo-
queio do diferencial gquando os valores medidos estiverem numa
relag%o pré-determinada com os valores programacos.

8.~ Sistema de contgblo de acordo ccm a reivindicaczo
7, caracterizado por o sistema de controlo estar disposto para
ligar o bloqueio (14) do diferencial quando o escorregamento re-—
lativo das rodas, calculado a partir das ﬁelocidades de rotacgio
da roda motora (10) e da caixa de velocidades (4), exceder um va

lor pré-ceterminado e guando a velocidade de marcha efectiva e o

angulo de viragem das rodas de direccic forem inferiores a valo-

res pré-determinados.

9.- Sistema de controlo de acordo com a reivindicacao
8, caracterizado por o sistema de controlo estar alsm disso Dro-
vido de detectores (20,21) para monitorar a aplicacio do pedal
do travao e éo pedal da embraiagem de accionamento {2), estando

o sistema de controlo disposto para ligar o blogueio (14) do di-
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eérencial apenas quando n3o se verificar qualquer travagem no

ante considerzado, estando 2o mesmo tempo ligada a embraiagem

ccionamento (2).

Lisboa, 9 de Maio de 1991
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"PROCESSO E SISTEMA DE CONTROLO PARA LIGAR E DESLIGAR O RBRLOQUEID

b5

RACTOR OU DE UMA MEQUINA DE TRABALHO COR-

&
|

DO DIFERENCIAL DE UM

RESPONDENTE"

A inveng%o refere-se a um processo para ligar e desli-
gar o blecueio do diferencial de um tractor ou de uma méquina de
trabalho correspondente; num tractor ou equivalente, no gual pe-
lo menos o eixo traseiro esta d;sposto-como eixo motor e esta pro
vido de um blogqueio do diferencial (14) instzlacdo no diferencial
{6). O eixo motor & operado por um motor (1) do tractor ou egui-
valente, através de uma embraiagem de accionamento (2) e uma cai
xa de velcocidades (4). No processo da invenczo, a diferenca mi-
tua entre as velocidades de rotacao das rodas traseiras (10) do
tractor ou egquivalente, a velocidade de maxcha efectiva do trac
tor e 0 angulo de viragem das rodas de direccio séo médidos cons
tantemente. Os valores medidos szo comparados com os valoress pro
gramados ce antemao numa unidade central do tipo microprocessa-
dor incluida no sistema de controlo, de modo que, guando os valo
res medidos estdo numa certa relacdo com os valores pré-programa
dos, o blogueio (14) do diferencial & ligado ou desligado automa

ticamente. A invengdo refere-se igualmente a um sistema de con-



trolo gque utiliza este processo.
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