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DESCRIPCION
Método para medir la resistencia a la rodadura de una superficie de accionamiento

La presente invencién se refiere a un método para medir las condiciones de una superficie de accionamiento
utilizando un ensamblaje para medir una o més fuerzas que actlian sobre una rueda de un vehiculo.

Antecedentes

En el trafico rodado y en otras aplicaciones diversas, tales como en los aeropuertos, es util tanto para la
seguridad como para la eficiencia operativa tener conocimiento de diversos aspectos medioambientales
relacionados con carreteras, pistas, pavimentos, etc. Por ejemplo, el consumo de energia, el ruido, la
contaminacién atmosférica, la resistencia real a la rodadura y otras propiedades pueden ser relevantes. Estos
y otros factores pueden aplicarse a todo tipo de ruedas de vehiculos que se mueven en una calzada.

Los documentos que pueden ser Utiles para comprender los antecedentes incluyen US 4,958,512, US 4,098,111
y US 6,923,038.

Por ejemplo, la resistencia a la rodadura que surge durante la conduccién y el frenado es el resultado de
mecanismos muy complejos, que estan influenciados por muchos factores, por ejemplo, la superficie del suelo,
la velocidad del vehiculo, la temperatura atmosférica, el disefio de los neumaticos, la calidad de los neumaticos
y, ho menos importante si hay agua, barro, nieve o hielo en el suelo. Incluso en condiciones aparentemente
similares, la resistencia a la rodadura puede variar significativamente; por ejemplo, se puede mencionar que el
agua mezclada con aire tiene propiedades muy diferentes en comparacién con el agua que no estd mezclada
con aire. Esta ultima condicién es una que tradicionalmente no se ha tenido en cuenta ni se ha tomado en
consideracion.

Por lo tanto, es deseable proporcionar nuevos sistemas y técnicas para medir la resistencia a la rodadura u
otros parametros asociados con vehiculos y/o superficies de accionamiento con una mayor precision.

El documento EP793207 divulga un ensamblaje para medir la fuerza horizontal de una rueda portante de carga
con el fin de determinar un riesgo de acuaplaneo. El documento JPH04331336 divulga una galga
extensiométrica integrada en el eje del vehiculo. La galga extensométrica puede constituir las llamadas galgas
de roseta en tres direcciones axiales. En el documento JPHO04331336 las mediciones de la galga
extensiométrica se utilizan en relacién con un sistema de frenos antibloqueo o un sistema de control de traccién.

Resumen

Visto desde un primer aspecto, la invencién proporciona un método para medir las condiciones de una
superficie de accionamiento como se reivindica en la reivindicacién 1, en donde las condiciones incluyen la
resistencia a la rodadura.

Las reivindicaciones dependientes adjuntas y la descripcioén detallada a continuacién describen realizaciones
adicionales.

Breve descripcién de los dibujos

Las caracteristicas anteriores y otras quedaran claras a partir de la siguiente descripcién de realizaciones
ilustrativas, dadas como ejemplos no limitativos, con referencia a los dibujos adjuntos, en los que:

La Fig. 1 muestra un dispositivo dispuesto en un equipo que lleva una rueda, visto desde un lado,
La Fig. 2 muestra el dispositivo de la Fig. 1 visto desde adelante,

La Fig. 3 muestra el dispositivo de la Fig. 1 visto desde arriba,

La Fig. 4 muestra el dispositivo de la Fig. 1 montado delante de un vehiculo,

La Fig. 5 ilustra la resistencia a la rodadura,

La Fig. 6 ilustra los componentes de una realizacién,

La Fig. 7 ilustra los componentes de una realizacién, y

La Fig. 8 ilustra un método de acuerdo con una realizacién.
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Descripcidn detallada

Diversos pardmetros relacionados con vehiculos o superficies de accionamiento, tal como carreteras, pueden
ser relevantes para la captura, analisis y uso con sistemas y métodos como se describe en el presente
documento.

En relacién con la medicidén de la resistencia a la rodadura, puede haber grandes diferencias en la forma en
que el agua afecta a los dispositivos de medicién. El agua que cae, por ejemplo, en forma de lluvia durante el
muestreo, es muy diferente del agua que permanece quieta en la carretera. Asimismo, la cantidad de agua (la
profundidad) es de gran importancia en cuanto a la resistencia a la rodadura. El uso de la presente invencién
hace posible eliminar una serie de factores de incertidumbre que aparecen habitualmente, ya que los valores
se pueden leer directamente en un monitor sin convertir datos externos sobre el estado de la carretera, los
neumaticos, la densidad del agua, etc.

La Fig. 1 muestra un dispositivo montado en un equipo, el equipo que lleva una rueda, visto desde un lado. El
equipo se puede fijar a la parte delantera de un vehiculo. La Fig. 2 muestra una vista frontal del mismo
dispositivo, y la Fig. 3 una vista superior. La Fig. 4 muestra el dispositivo dispuesto en un vehiculo 13. El
dispositivo comprende un soporte o placa 1 de fijacién en la que el dispositivo estd asegurado en un lado, y en
el otro lado la placa 1 estd asegurada al vehiculo 13. Como se muestra en la Fig. 4, el dispositivo esta situado
delante del vehiculo 13.

El dispositivo comprende al menos una rueda 2 que preferiblemente por medio de su propio peso incide en el
suelo 5. En la rueda 2 hay un cubo 4. La rueda 2 puede girar libremente alrededor del cubo 4, sin frenos.

La suspensidn de la rueda 2 comprende un soporte 3 vertical que se apoya en el borde superior y puede pivotar
alrededor de este punto 7 como un péndulo. El brazo 8 también es mévil alrededor de su seccién 9 de soporte
que tiene su fijacidén en la placa 1 que esta asegurada al vehiculo 13.

Para evitar que el soporte vertical se salga de su posicién precisa durante la conduccién, esta equipado con un
tornillo 6 de ajuste situado en un brazo 11 colgante que garantiza que no se afloje. El soporte vertical puede
moverse hasta cierto punto hacia arriba y hacia abajo, de tal modo que la rueda 2 esté siempre en contacto
con la calzada con una presién hacia abajo. La presién hacia abajo puede ser proporcionada por el peso de la
rueda 2 y el soporte 3. La rueda 2 también puede estar provista de un resorte que mantiene la rueda hacia la
calzada con una presion constante.

Cuando el vehiculo 13 se mueve hacia adelante, surgird una fuerza desde la rueda 2 hacia el vehiculo 13,
ilustrada con una flecha 14. Una celda 10 de medicién, que est4 instalada en la viga 12 colgante permanente
del soporte 1, recibe y mide esta fuerza.

La Fig. 5 ilustra la resistencia a la rodadura de la rueda 2 que se mueve sobre una superficie 5. La rueda 2 gira
como indica la flecha 2'. Una parte de la resistencia a la rodadura es la deformacién de la superficie y de la
rueda. Ademés, a medida que la rueda 2 se mueve sobre la superficie 5, una cantidad de liquido 21, tal como
agua o barro, sera desplazada por la rueda 2, creando asi una fuerza 23 hidraulica en la direccién del cubo 4.
La resistencia del movimiento de avance crea una fuerza sobre el cubo 4, la fuerza que tiene un componente
20 de fuerza horizontal Fx, una componente 22 de fuerza vertical Fy y una componente de fuerza perpendicular
Fz, no se muestra. La componente de fuerza horizontal Fx es como se ilustra por la flecha 20 que actla hacia
atras. Las fuerzas que actlian sobre el cubo 4 se pueden medir mediante la celda 10 de carga (ver Fig. 1).

Desde el sensor 10 hay una linea de conexién o una conexién inalédmbrica a un procesador 15 en el interior de
la cabina del conductor, que muestra la fuerza en la pantalla de un monitor.

La fuerza medida puede almacenarse en un sistema informatico y/o transmitirse a una ubicacién remota. La
fuerza medida puede transmitirse en tiempo real. La fuerza se puede calibrar en relacién con una velocidad
medida del vehiculo 13. La velocidad del vehiculo 13 se puede medir mediante un tacémetro asociado con la
rueda 2 y/o un tacémetro dentro del vehiculo 13.

Las mediciones se pueden realizar estableciendo una velocidad fija, sustancialmente constante, del vehiculo
13, u obteniendo mediciones a diferentes velocidades del vehiculo 13. La medicién a diferentes velocidades
puede proporcionar un mejor conocimiento de las condiciones de la carretera, ya que ciertos aspectos
asociados con los parametros medidos pueden ser de naturaleza altamente no lineal. La obtencién de lecturas
en diferentes puntos de medicién puede proporcionar asi una mayor precision.

Para obtener los datos, el vehiculo 13 conduce por la calzada y es posible leer en la pantalla la resistencia a la
rodadura o los valores medidos para esto se pueden registrar local o remotamente. Opcionalmente se pueden
medir otros parametros, como la aceleracién. Luego se pueden visualizar y/o almacenar datos relacionados
con la resistencia a la rodadura, la emisién de ruido, la resistencia al deslizamiento, la textura de la superficie,
otros aspectos de seguridad, el consumo de energia u otros aspectos.
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El dispositivo puede estar situado delante del vehiculo 13. Esto permite que el dispositivo mida las condiciones
de una superficie que no ha sido perturbada por el vehiculo 13, y evita otras influencias del vehiculo 13 en las
mediciones.

Los datos obtenidos se pueden coordinar y convertir a unidades que se pueden comparar de vez en cuando o
de forma continua. Las mediciones de diferentes tiempos pueden entonces compararse para identificar, por
ejemplo, un deterioro de la superficie 5.

La rueda 2 y los componentes asociados pueden asegurarse al soporte 1 con un acoplamiento de liberacién
rapida, para facilitar el uso del dispositivo. Alternativamente, el soporte 1 puede liberarse del vehiculo 13 de la
misma manera.

Como se describié anteriormente, la rueda 2 estd suspendida en un enlace que puede pivotar hasta cierto
punto en el plano vertical, con el fin de absorber pequefios desniveles en la calzada. La invencién se define en
la reivindicacién 1 e incluye que el sensor 10 de fuerza esta dispuesto para medir las fuerzas que trabajan
sobre un cubo 4 de la rueda 2. El sensor 10 puede estar dispuesto en al menos una de las ruedas regulares
del vehiculo 13, cada una de las ruedas 2 dispuestas para soportar un peso del vehiculo 13 contra la superficie
5 subyacente. Tener el sensor 10 en cualquiera de las ruedas delanteras del vehiculo 13 permite que el
dispositivo mida las condiciones de una superficie que no ha sido perturbada por el vehiculo 13. El sensor 10
mide la componente de fuerza horizontal Fx que actla entre la rueda 2 y la carroceria del vehiculo 13, por
ejemplo una fuerza representativa de la resistencia a la rodadura de la carretera o la superficie 5 subyacente
mientras conduce el vehiculo 13; la componente de fuerza vertical Fy que actla entre la rueda 2 y la carroceria
del vehiculo 13; y una fuerza que actlia desde la rueda 2 sobre el vehiculo 13 en cualquier direccién diferente
de la horizontal y la vertical, tal como una componente de fuerza perpendicular Fz que actia entre la rueda 2 y
la carroceria del vehiculo 13 y/o fuerzas que actlian en diferentes direcciones.

El procesador 15 puede recibir las mediciones y almacenarlas, procesarlas, transmitirlas posteriormente, etc.

El sensor 10 puede ser una celda de carga configurada para medir una fuerza que actlia desde la rueda 2 en
el vehiculo 13 en la direccién de marcha del vehiculo, es decir, horizontalmente, en una direccién vertical y en
otra direccién. La Fig. 6 ilustra un ejemplo de un sensor 10 adecuado para su uso con realizaciones descritas
en el presente documento. El sensor 10 en esta realizacién esta dispuesto alrededor de un rodamiento 40 que
soporta una de las ruedas 2 del vehiculo 13. El sensor 10 mide una fuerza Fx en la direccién horizontal y una
fuerza Fy en la direccién vertical que actla entre la rueda 2 y la carroceria del vehiculo 13. El sensor 10 mide
ademas al menos otra fuerza, es decir, una fuerza que actta en una direccion diferente en comparacién con la
horizontal o vertical.

El sensor 10 puede ser un sensor Unico que mide una pluralidad de fuerzas, direcciéon y magnitud, trabajando
en el cubo 4. El sensor 10 puede estar formado por una pluralidad de unidades de sensor individuales, midiendo
cada unidad de sensor una fuerza en una direcciéon determinada.

Las lecturas del sensor 10 pueden ser enviadas a una pantalla en el procesador 15 para mostrarlas a un
conductor u otro operador en el vehiculo 13, y/o pueden transmitirse a una ubicacién externa al vehiculo 13 a
través de un transmisor 41 de datos. El transmisor 41 de datos puede ser, por ejemplo, un dispositivo de
comunicacién inaldmbrica tal como un dispositivo GSM, un dispositivo WLAN o un dispositivo dedicado de
comunicaciones de corto alcance (DSRC). El dispositivo de comunicacién inalambrica podria ser, por ejemplo,
un dispositivo de Sistemas Inteligentes de Transporte (ITS).

Como se establece en la reivindicacién 1, el sensor 10 se utiliza en un método que incluye determinar una
resistencia a la rodadura de la superficie 5 calculando un parametro de condicién de la carretera.

En una realizacién, el procesador 15 es operable para determinar una condicién en la que el vehiculo esta a
punto de experimentar pérdida de traccién y mostrar una advertencia al conductor u otro operador del vehiculo.
En un ejemplo, el procesador puede determinar que la componente de fuerza vertical Fy, debido al liquido en
la superficie 5, esta a punto de exceder el peso de la rueda 2, una condicién conocida como hidroplaneo o
acuaplaneo.

En una realizacién, el procesador 15 es operable para transmitir los datos de medicién desde el sensor 10 a
un receptor 30 fuera del vehiculo 13. El receptor puede ser, por ejemplo, un sistema 30 informatico central
situado en una ubicacién remota, tal como un centro de datos, con el que el procesador 15 estd conectado
mediante transferencia inaldmbrica de datos. De esta manera, los datos de mediciéon pueden, por ejemplo,
transferirse "a la nube" para su posterior procesamiento o uso por parte de otros. La transferencia de los datos
de medicién se podréa realizar en tiempo real. Esto se ilustra esquematicamente en las Figs. 7 y 8, con las
flechas indicando la transferencia de datos hacia y/o desde una pluralidad de vehiculos 13a-d que circulan por
una carretera 5.

Opcionalmente, se puede transmitir una serie de coordenadas geograficas, tales como lecturas GPS, junto con
los datos de medicién, de tal modo que cada coordenada geogréfica corresponda a una medicién de fuerza
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respectiva. De esta manera, se puede obtener un mapa de las condiciones de la carretera (por ejemplo,
resistencia a la rodadura o friccién) a través de una longitud de carretera o superficie 5. Este mapa puede ser
utilizado por otros para analizar las condiciones de la carretera, para la planificacién operativa (por ejemplo,
mantenimiento de carreteras), o para proporcionar datos relacionados con la seguridad al vehiculo 13 y/u otros
vehiculos 13a-d.

En una realizacién, los datos de medicién de diversos vehiculos 13a-d se pueden transmitir al sistema 30
informatico central. Esto puede proporcionar informacién mas completa sobre las condiciones de la carretera,
con mayor granularidad e informacién mas precisa, ya que se dispone de mediciones independientes y estan
disponibles para su uso directo o, por ejemplo, para tendencias/previsiones.

En una realizacion, se puede utilizar un método de acuerdo con la invencién para transmitir datos de vuelta
desde el sistema 30 de procesamiento central a uno 0 mas de los vehiculos 13a-d. Se puede calcular un
parametro de condicién de la superficie, determinandose el pardmetro de condicién de la superficie sobre la
base de varias mediciones de fuerza y siendo representativo de la resistencia a la rodadura de la carretera o
superficie 5 en diferentes ubicaciones. Esto puede comprender o complementarse con los datos de ubicacién
geografica correspondientes. De esta manera, los vehiculos 13a-d pueden recibir informacién sobre las
condiciones de la carretera mas adelante, que pueden ser relevantes para la seguridad o para el consumo de
energia. Por ejemplo, en tal caso los vehiculos eléctricos pueden proporcionar predicciones més precisas sobre
la autonomia de conduccién disponible, teniendo en cuenta las condiciones reales de la carretera. O bien, se
puede identificar la ubicacion especifica de la carretera con mayores riesgos de seguridad y se puede
proporcionar informacion relacionada con estos a los vehiculos 13a-d que se acerquen a ella. Un ejemplo de
esto pueden ser los lugares con carreteras mojadas con mayor riesgo de acuaplaneo. Al proporcionar
informacién sobre esto al vehiculo 13a-d y/o al conductor, se puede reducir el riesgo de accidentes.

Las realizaciones de la presente invenciéon pueden ser particularmente Utiles en climas frios, tales como
regiones con carreteras cubiertas de nieve, hielo y barro. En tales casos, el uso de energia del vehiculo puede
variar significativamente de acuerdo con las condiciones de la carretera, y también existen mayores requisitos
para el mantenimiento de la carretera (por ejemplo, limpieza de nieve). Sin embargo, las realizaciones descritas
en el presente documento pueden ser Utiles en cualquier ubicacion.

En una realizacién, se proporciona un método para operar vehiculos 13a-d en una carretera 5, el método que
comprende obtener un parametro de condicién de la carretera a partir de un sensor 10 en un vehiculo 13a-d; y
transmitir el parametro de condicién de la carretera y un pardmetro de ubicacién geografica a un sistema 30
informético central. El parametro de ubicacién geogréfica es representativo de la ubicacién en la que se obtuvo
el parametro de condicién de la carretera. De este modo, el sistema 30 informatico central dispone de
informacién real y actual sobre el estado de la carretera en ese lugar.

De acuerdo con la invencioén, la condicion de la carretera incluye la resistencia a la rodadura. Las condiciones
adicionales de la carretera pueden incluir una friccibn medida entre la rueda 2 y la carretera 5, un dafio
identificado en la carretera 5, tal como dafio en el asfalto, o un indicador para un requisito de mantenimiento
de la carretera. Este ultimo puede ser, por ejemplo, un nivel de nieve o hielo que requiera retirar la nieve de la
carretera 5 o echar gravilla a la carretera 5. Esta informacién puede proporcionarse a una ubicacidén central
donde el personal de gestidn de carreteras monitoriza el estado de la carretera 5 y puede tomar las medidas
necesarias. Mediante el método se consigue un mantenimiento mas preciso de la carretera 5, con un tiempo
de respuesta mas corto para que el personal tome medidas cuando sea necesario, y/o evite por ejemplo echar
gravilla innecesaria.

Ventajosamente, se puede utilizar el método para obtener parametros de condicién de la carretera a partir de
una pluralidad de sensores 10 dispuestos en diferentes vehiculos 13a-d. Esto mejora la precisién y la
granularidad. En un escenario ideal, se podria prever un gran nimero de vehiculos, o incluso sustancialmente
todos los vehiculos que circulan por una carretera 5 particular, para obtener pardmetros de condicién de la
carretera y transmitirlos al sistema 30 informatico central.

Al tener informacién sobre las condiciones de la carretera en un lugar determinado, el método puede
comprender ademas realizar una accién de mantenimiento de la carretera en la ubicacién.

En una realizacién, el método comprende la transmisién de datos de la condicién de la carretera desde el
sistema 30 informatico central a un segundo vehiculo 13a-d, donde los datos de la condicién de la carretera
comprenden informacidén sobre una condicién de la carretera en al menos una ubicacién de la carretera 5. Esto
puede ser, por ejemplo, un lugar con superficie de carretera helada, lo que supone un riesgo para la seguridad.
La informacién sobre este sitio desde el sistema 30 informatico central puede entonces transmitirse a un
vehiculo 13a-d que se aproxima a la ubicacién, como una advertencia para el conductor o para el sistema de
accionamiento del vehiculo.

La disposicidn de sensores en el (o cada) vehiculo 13a-d puede ser cualquiera de las descritas anteriormente
e ilustradas en las Figs. 1-6. Por ejemplo, el sensor 10 puede estar dispuesto entre una rueda 2 del vehiculo
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13a-d y una suspensiéon 3, 12 de rueda, similar a la mostrada en la Fig. 1, o entre un rodamiento 40 y la
carroceria del vehiculo 13a-d como se ilustra en la Fig. 6. En otro ejemplo, el sensor 10 esta integrado en una
de las componentes regulares del vehiculo 13a-d.

De acuerdo con las realizaciones descritas en el presente documento, es posible registrar datos de resistencia
a la rodadura y, opcionalmente, otros datos, de una manera fiable, facil y segura. Otros datos relevantes pueden
ser, por ejemplo, la emisién de ruido, la resistencia al deslizamiento, la textura de la superficie, otras cuestiones
de seguridad, el consumo de energia, etc., de acuerdo con los requisitos determinados. Los datos pueden
convertirse y mostrarse en un monitor, por ejemplo, en la cabina de los conductores de un vehiculo, o
transmitirse a una ubicaciéon remota. De esta forma es posible leer los valores correctos y estos daran los
parametros reales de la calzada. Esto se puede utilizar, por ejemplo, para la planificacién del mantenimiento
de carreteras. En algunas realizaciones, el aparato y el método se pueden utilizar para lograr una seguridad
mejorada.

La invencidn no esta limitada por la descripcién anterior, sino que sélo esta limitada por las reivindicaciones
adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Un método para medir las condiciones de una superficie (5) de accionamiento, utilizando un vehiculo (13)
que tiene un ensamblaje para medir una o mas fuerzas que actian sobre una rueda de un vehiculo, el
ensamblaje que comprende:

- un vehiculo (13,13a-c) que tiene al menos una rueda (2), dispuesta para soportar un peso del vehiculo (13)
contra una superficie (5) subyacente;

- un sensor (10) de fuerza configurado para medir una fuerza (14) entre dicha rueda (2) y una carroceria del
vehiculo (13,13a-¢) cuando el vehiculo se estd moviendo; y

- un procesador (15) configurado para recibir datos de medicién del sensor (10) de fuerza;

- en donde el sensor (10) de fuerza esta dispuesto para medir las fuerzas que trabajan en un cubo (4) de la
rueda (2) y esta configurado para medir una fuerza (Fx) que actta desde la rueda (2) sobre el vehiculo (13) en
una direccién sustancialmente horizontal, una fuerza (Fy) que actia desde la rueda (2) sobre el vehiculo (13)
en una direccién sustancialmente vertical, y una fuerza que actla desde la rueda (2) sobre el vehiculo (13) en
cualquier direccién diferente de la horizontal y la vertical,

el método que comprende:
conducir el vehiculo (13) sobre la superficie (5);

registrar una serie de mediciones de fuerza desde el sensor (10) de fuerza a una pluralidad de velocidades
diferentes del vehiculo;

registrar las velocidades del vehiculo; y

determinar una resistencia a la rodadura de la superficie (5) calculando un parametro de condicién de la
carretera, siendo el parametro de condicién de la carretera una funcién de al menos las mediciones de fuerza
y la velocidad del vehiculo.

2. Un método de acuerdo con la reivindicacién 1, en donde el procesador (15) esté configurado para mostrar
los datos de medicién a un conductor del vehiculo (13).

3. Un método de acuerdo con cualquier reivindicacién anterior, en donde el sensor (10) de fuerza es una celda
(10) de carga.

4. Un método de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde el procesador (15)
comprende un transmisor (41) de datos operable para transmitir los datos de medicién desde el sensor (10) a
un receptor (30) fuera del vehiculo (13).

5. Un método de acuerdo con cualquiera reivindicacién anterior, que comprende:
transmitir la serie de mediciones de fuerza a un receptor (30) fuera del vehiculo (13).
6. Un método de acuerdo con cualquier reivindicacidn anterior, que comprende, ademas:

transmitir una serie de coordenadas geograficas, correspondiendo cada coordenada geogréfica en la serie de
coordenadas geogréficas a una medicién de fuerza respectiva en la serie de mediciones de fuerza.

7. Un método de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 5-6, que comprende:
transmitir mediciones de fuerza desde una pluralidad de vehiculos (13.13a-d) al receptor (30).
8. Un método de acuerdo con la reivindicacién 7, que comprende:

determinar un paradmetro de condicién de la superficie, siendo el parametro de condicién de la superficie una
funcién de las mediciones de fuerza y siendo representativo de la condicidén de la superficie (5); y

transmitir el parametro de condicién de la superficie a una pluralidad de vehiculos (13.13a-d) desde el receptor
(30).

9. Un método de la reivindicacién 5, en donde el receptor (30) fuera del vehiculo (13, 13a-d) es un sistema
informatico central, el método que comprende transmitir el pardmetro de condicién de la carretera y las
coordenadas geograficas correspondientes a una medicién de fuerza respectiva en la serie de mediciones de
fuerza al sistema informatico central.
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10. Un método de acuerdo con la reivindicacién 9, que comprende

obtener parametros de condicién de la carretera a partir de una pluralidad de sensores (10) de fuerza dispuestos
en diferentes vehiculos (13,13a-d).

11. Un método de acuerdo con la reivindicacién 9 o 10, que comprende transmitir datos de condicién de la
carretera desde el sistema informético central a un segundo vehiculo (13,13a-d), los datos de la condicién de
la carretera que comprenden informacién sobre una condicién de la carretera en al menos una ubicacion.

12. Un método de acuerdo con la reivindicacién 11, que comprende realizar una acciéon de mantenimiento de
la carretera en la ubicacion.
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