ES 2542 996 T3

: é ESPANA @Namero de publicacién: 2 542 996
Gint. cl.;

B62D 11/06 (2006.01)

@ TRADUCCION DE PATENTE EUROPEA

Fecha de presentacion y namero de la solicitud europea:  24.08.2007 E 07837344 (6)
Fecha y nimero de publicacién de la concesion europea: 17.06.2015  EP 2064107

OFICINA ESPANOLA DE
PATENTES Y MARCAS

T3

Tl'tulo: Sistema de traccion alas cuatro ruedas

Prioridad: @ Titular/es:

28.08.2006 US 467674 LAWSON, THOMAS TOWLES JR. (100.0%)
411 NORTH FIRST STREET

Fecha de publicacion y mencion en BOPI de la CHARLOTTESVILLE VA 22902, US
traduccion de la patente: @ Inventor/es:

13.08.2015 LAWSON, THOMAS TOWLES JR.

Agente/Representante:
LAZCANO GAINZA, Jesus

Aviso: En el plazo de nueve meses a contar desde la fecha de publicacion en el Boletin europeo de patentes, de
la mencién de concesion de la patente europea, cualquier persona podra oponerse ante la Oficina Europea
de Patentes a la patente concedida. La oposicion debera formularse por escrito y estar motivada; sélo se
considerara como formulada una vez que se haya realizado el pago de la tasa de oposicion (art. 99.1 del

Convenio sobre concesion de Patentes Europeas).




10

15

20

25

30

ES 2 542 996 T3

Descripcion
Sistema de traccion a las cuatro ruedas

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

[0002] Siempre ha habido una compensacion entre la traccién y maniobrabilidad en los
vehiculos, concretamente, vehiculos de equipos pesados, tractores, y similares.
Generalmente, los tractores no se tenian en cuenta para sistemas de traccion a las cuatro
ruedas, ya que se creia que la distribucién deliberada del peso y los frenos bilateralmente
independientes en las ruedas de traccion serian suficientes para la fuerza maxima de
traccion. Ademas, hay dificultades a la hora de proporcionar una fuerza motriz a las ruedas
delanteras de direccion de este tipo de vehiculos. Si a las ruedas de direccion se les diera
capacidad de traccion, resultaria ventajoso crear ruedas de direccibn mas grandes para una
mayor traccion. Sin embargo, las ruedas delanteras mas grandes podrian interferir en el
bastidor del vehiculo, limitando su utilidad. Ademas, los diferenciales convencionales
requeridos para accionar las ruedas de direccion son complejos y caros. Con la llegada de
vehiculos con radio de giro cero capaces de girar en un sentido contrario dentro de la
longitud del vehiculo, hay una mayor necesidad de mejorar la traccion. Algunos de estos
vehiculos tienen ruedas de direccion que giran alrededor de ejes verticales en lugar de
ruedas giratorias direccionalmente menos estables. La presente invencion se refiere a
vehiculos de radio de giro cero en el que las ruedas de direccidn son accionadas y giradas
alrededor de sus ejes verticales para controlar la direccion y propulsion fuerzas de los

mismos.

BREVE DESCRIPCION DE LA TECNICA ANTERIOR

[0003] Se han utilizado varios dispositivos para disminuir el radio de giro de tractores con
traccion a las cuatro ruedas. Kubota utiliza un mecanismo de giro Bi-Speed en el que
velocidades variables se utilizan para el eje delantero con relacion a la parte trasera. Kubota
también fabrica un sistema en el que se utilizan embragues en lugar de un diferencial entre
las ruedas traseras de manera que en curvas cerradas el sistema es practicamente un
vehiculo de cuatro ruedas con las tres ruedas laterales impulsadas. Otros han utilizado ejes
orientables donde todo el eje pivota alrededor de su eje vertical. Otros métodos para
disminuir radios de giro, manteniendo la traccién a las cuatro ruedas incluyen direccion a las
cuatro ruedas, patin de direccion como el que proporciona Ingersoll Rand y direccion
articulada. Sin embargo, salvo el patin de direccion, ninguno de estos dispositivos permite

un radio de giro cero. Ademas, los vehiculos con radio de giro cero conocidos en la técnica
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no se proporcionan con traccion a las cuatro ruedas a causa de las complejidades de dirigir
las ruedas segun lo establecido anteriormente. La presente invencion se desarrollé con el
fin de superar estos y otros inconvenientes de los dispositivos anteriores al proporcionar un

vehiculo de cuatro ruedas que también tiene la capacidad de giro de radio cero.

A este respecto, US6135231, se refiere a un vehiculo propulsado hidraulicamente con un
medio para proporcionar una ayuda a la direccion y anti-giro. WO 0228677 muestra ademas
un vehiculo de traccion y direccion a las cuatro ruedas y cuatro ruedas capaz de realizar un

radio de giro cero.

RESUMEN DE LA INVENCION

[0004] En una primera realizacién de la invencion, se proporciona un vehiculo con traccion a
las cuatro ruedas, bilateralmente simétrico, con direccion de las cuatro ruedas y con un par
de ruedas delanteras no orientables y un par de ruedas traseras orientables, que

comprende:

€) un primer sistema de traccion dispuesto para rotar de forma independiente cada una
de las ruedas delanteras en las direcciones de avance y retroceso alrededor de un

eje horizontal para propulsar el vehiculo;

(b) un segundo sistema de traccion dispuesto para girar de forma independiente cada

una de las ruedas traseras alrededor de un eje horizontal para propulsar el vehiculo;

(© un sistema de direccién dispuesto para girar de forma independiente las ruedas

traseras alrededor de sus ejes verticales para dirigir el vehiculo; y

(d) un controlador conectado con los sistemas primero y segundo de traccion y dicho
sistema de direccién para controlar el funcionamiento de los mismos para dirigir y

propulsar el vehiculo,

en el cual dicho controlador esta dispuesto para operar dicho sistema de direccion para las
ruedas traseras alrededor de sus ejes verticales, operar dicho primer sistema de traccion
para rotar simultaneamente dichas ruedas delanteras en direcciones opuestas y para operar
dicho segundo sistema de traccion para girar simultdneamente dichas ruedas traseras sobre
sus ejes horizontales en la misma direccion, cuando se realiza un giro brusco
aproximdndose a un radio de giro cero. El controlador también esta conectado
preferiblemente con cada rueda para recibir sefiales desde las ruedas correspondientes a la

rotacion horizontal de la misma y a la posicién de giro de las ruedas traseras.
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La invencién se amplia a un método para operar tal vehiculo, que comprende hacer
funcionar dicho sistema de direccion para girar dichas ruedas traseras alrededor de sus
respectivos ejes verticales, operando dicho primer sistema de traccion para girar
simultdneamente dichas ruedas delanteras en direcciones opuestas alrededor de sus
respectivos ejes horizontales, y operar dicho segundo sistema de traccién para rotar
simultdneamente dichas ruedas traseras en la misma direccién alrededor de sus respectivos
ejes horizontales, y ejecutar de ese modo un giro brusco aproximandose a un radio de giro

cero.

[0005] Los sistemas de traccion pueden comprender bombas hidraulicas o motores. El
segundo sistema de traccidén puede incluir dos bombas, una para suministrar una fuerza de
propulsion a las ruedas traseras y otro para suministrar una fuerza de direccion a las ruedas

traseras.

[0006] En una configuracion alternativa, el primer sistema de traccion para las ruedas
delanteras puede incluir una fuente de alimentacion, un divisor de potencia conectado con
la fuente de alimentacion y un par de mecanismos de direccién opuestos conectados con el
divisor de potencia y las ruedas delanteras. Cada mecanismo de traccién puede incluir un
primer embrague diferencial conectado con el divisor de potencia y un segundo embrague
diferencial conectado con el primer embrague diferencial. El primer y segundo dispositivo de
frenado estan conectados entre el primer y segundo embragues diferenciales para controlar
el suministro de potencia desde el divisor de potencia a cada rueda. El funcionamiento de
los dispositivos de frenado primero y segundo controla el grado y la direccién de potencia de
traccion emitiéndose desde la fuente de alimentacion hasta las ruedas. En una realizacion
preferida, las bombas hidraulicas actian como dispositivos de frenado y las valvulas y unos

controles apropiados evitan la necesidad de bombas separadas.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

[0007] Otros objetos y ventajas de la invencion resultaran evidentes a partir de un estudio

de la siguiente memoria descriptiva cuando se ven junto con los dibujos adjuntos, en los que:

[0008] La Fig. 1 es una vista esquemética del sistema de traccion a las cuatro ruedas de

acuerdo con la invencién;

[0009] La Fig. 2 y 3 son vistas frontales y en perspectiva, respectivamente, de una de las

ruedas de direccién traseras del vehiculo;

[0010] La Fig. 4 es una vista esquematica de un sistema de traccién preferido para las

ruedas delanteras del vehiculo; y
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[0011] La Fig. 5 es una vista esquematica de un sistema de traccién preferido para las

ruedas traseras del vehiculo.

DESCRIPCION DETALLADA

[0012] Haciendo referencia a la Fig. 1, se describird el sistema de traccién a las cuatro
ruedas de acuerdo con la invencion. El sistema se utiliza para conducir y dirigir un vehiculo
bilateralmente simétrico. Tales vehiculos incluyen maquinaria agricola, tractores, cortadoras
de césped y otros tipos de maquinaria pesada que incluyen ruedas delanteras 2, 4 y ruedas
traseras 6, 8. Un primer sistema de traccion 10 estd conectado a las ruedas delanteras para
girar de forma independiente en cada rueda hacia adelante o hacia atrés alrededor de ejes
horizontales para propulsar el vehiculo. Las ruedas tienen un eje vertical fijo con respecto al
vehiculo y, por lo tanto, no son orientables salvo que la direccion limitada se consigue
mediante la rotacion de las ruedas 2 y 4 a velocidades diferentes o en diferentes direcciones.
Un controlador 12 estd conectado con el primer sistema de traccion para controlar el
suministro de potencia de traccién o energia a las ruedas delanteras a través del primer

sistema de traccion.

[0013] Un segundo sistema de tracciéon 14 esta conectado con el controlador y con las
ruedas traseras 6 y 8 con el fin de girar independientemente cada rueda hacia adelante o
hacia atras alrededor de ejes horizontales para propulsar el vehiculo. Por lo tanto, el
vehiculo tiene una capacidad de traccion a las cuatro ruedas bajo el control del controlador

12 que ayuda al vehiculo a atravesar terreno inestable.

[0014] A diferencia de las ruedas delanteras, las ruedas traseras 6, 8 son ruedas de
direccion. Con el fin de acomodar la direccion de las mismas, las ruedas traseras se
conectan con el vehiculo para la rotacion alrededor de un eje vertical. En las figuras, 2 y 3
se muestra una de las ruedas traseras 6 que tiene un eje horizontal H que pasa por el
centro del eje 16 en el que se monta la rueda y un eje vertical V que pasa a través del
centro de un eje vertical 18. El eje vertical esta conectado en su extremo inferior con un
bastidor 20 que pasa por encima y por del lado de la rueda, el eje horizontal 16 esta
conectado con el extremo inferior del bastidor. Como se muestra mas concretamente en la
Figura. 3, la rueda de eje vertical 18 pasa a través del bastidor 22 de un vehiculo y es
giratoria con respecto al bastidor. Esto permite que la rueda 6 se gire alrededor de su eje
vertical V con el fin de dirigir el vehiculo. Preferiblemente, la rueda puede girar a través de
360 grados. La otra rueda trasera 8 estad conectada de la misma manera que la rueda 6

para ser dirigible también.
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[0015] Un sistema de direccion esta conectado entre el controlador 12 y las ruedas traseras
6 y 8 como se muestra en la Fig. 1. El sistema de direccion es operable para girar
independientemente las ruedas alrededor de su eje vertical. Debido a que las ruedas
traseras pueden girar a través de 360 grados, el vehiculo tiene un radio de giro cero, lo que
permite que gire alrededor de toda su longitud. Un motor 26 es operado por el controlador
12 para girar el eje vertical 18 para girar el volante asociado 6. EI motor puede ser un motor
eléctrico, un motor hidraulico, o0 un motor de aire, como apreciaran los expertos en la técnica.
Segun una realizacion preferida de la invencion como se muestra en la Fig. 3, el motor 26
comprende una bomba hidraulica. El controlador controla las valvulas (no mostradas) entre
la bomba 26 y el eje vertical 18 para controlar el suministro de fluido hidraulico al eje para

girar el eje en direcciones opuestas.

[0016] Cada rueda también esta conectada con el controlador 12 para proporcionar sefiales
de realimentacion que indican la direccion y la velocidad de rotacion horizontal de cada
rueda, asi como la posicién rotacional de las ruedas traseras con respecto a sus ejes
verticales. Las sefiales de realimentacion pueden utilizarse para anular ciertas entradas al
controlador por parte del operador del vehiculo para evitar que sea conducido de una
manera peligrosa. Por ejemplo, al tiempo que la velocidad de avance del vehiculo aumenta
el radio de giro del vehiculo se incrementa para evitar que el vehiculo se vuelque al girar

demasiado bruscamente a alta velocidad.

[0017] Un sistema de traccién preferido para las ruedas delanteras del vehiculo se muestra
en la Fig. 4. Este sistema de traccidon se da a conocer en la patente US No. 6.957.731. El
sistema de traccion de la Figura 4 incluye una fuente de alimentacion 102 conectado con un
divisor de potencia 104 a través de un eje de traccion 106. El divisor de potencia incluye
ejes de salida 108 y 110, que estan conectados a los primeros embragues diferenciales 112
y 114, respectivamente. Los primeros diferenciales 112 y 114 tienen una sola entrada que
recibe alimentacién de los ejes de salida 108, 110 desde el divisor de potencia, y dos
salidas, que se conectan a los segundos diferenciales 130, 132 a través de sus respectivos
ejes de salida. Mas concretamente, los ejes de salida 134 y 136 conectan el primer
diferencial 112 al segundo diferencial 130, mientras que los ejes de salida 138 y 140
conectan el primero diferencial 114 al segundo diferencial 132. Los ejes de salida 134, 138
giran en una primera direccion, mientras que los ejes de salida 136, 140 giran en la
direccion opuesta. Los segundos diferenciales 130, 132 tienen dos entradas y una sola
salida. Debido a que el divisor suministra la misma potencia a los embragues diferenciales,

el sistema de traccion es bilateralmente simétrico.

[0018] Cada segundo embrague diferencial tiene un eje de traccion de salida 128, 129

conectado con una rueda 2,4. El funcionamiento de cada embrague diferencial se controla

6
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individualmente por los dispositivos de frenado 124, 126, 142 y 144. Los dispositivos de
frenado pueden ser de cualquier tipo convencional incluyendo bombas o generadores. La
accion de frenado de uno de los dispositivos de frenado disminuye o detiene la rotacion del
eje de giro correspondiente en una primera direccion y engancha el embrague del
diferencial del primer eje diferencial al que esta conectado, permitiendo de este modo poder
ser transmitida al eje de salida rotatorio en la direccién opuesta. El eje rotatorio transmite
potencia al girar el otro eje de salida que también esta conectado al segundo diferencial.
Debido a que los dispositivos de frenado se controlan independientemente mediante el
controlador 12 por el operador, la cantidad de fuerza motriz aplicada a cada rueda de la
fuente de alimentacion puede controlarse para propulsar la rueda en una direccion hacia

adelante o inversa, asi como para proporcionar la direccién coordinada del vehiculo.

[0019] Por ejemplo, si los elementos de frenado 124, 126 estan enganchados, la
alimentacion de la fuente de alimentacion se transmite a los segundos embragues
diferenciales 130, 132 por los ejes de salida 136 y 140, respectivamente, lo que facilita el
movimiento inverso. Si los elementos de frenado 142, 144 estdn enganchados, la
alimentacion de la fuente de alimentacién se transmite a los segundos embragues
diferenciales 130, 132 por los ejes de salida 134 y 138, respectivamente, proporcionando de

este modo el movimiento hacia adelante.

[0020] Para ejecutar un giro a la derecha, los elementos de frenado 142, 126 se enganchan,
provocando que la fuente de alimentacion se transmita al segundo embrague diferencial 130,
132 mediante los ejes de salida 134 y 140, respectivamente, lo que facilita un radio de giro
cero a la derecha. Un radio de giro cero a la izquierda se logra mediante la participacién de

elementos de frenado 124 y 144.

[0021] El sistema preferido de traccidn y direccion para las ruedas traseras de direccion 6 y
8 se describira con referencia a la Fig. 5. Una primera bomba de desplazamiento variable
150 estd conectado con el controlador y alimenta fluido hidraulico a un primer motor
hidraulico 152 que, a su vez, estd conectado con el eje horizontal 16 de una de las ruedas
traseras. La conexion seria a través del bastidor de la rueda 20. Una segunda bomba de
desplazamiento variable 154 alimenta fluido hidraulico a un segundo motor hidrdulico 156
que esta conectado con el eje vertical 18 de la rueda bajo el control del controlador. El
primer motor hidraulico 152 acciona el eje horizontal para conducir la rueda hacia adelante o
hacia atras. El segundo motor hidrdulico 156 acciona el eje vertical para girar la rueda a
izquierda o a la derecha. Las sefiales de realimentacion se envian desde los eje horizontal

16 y vertical 18 al controlador 12.
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[0022] EI eje de rotacion vertical se logra mediante la indexacién del segundo motor
hidraulico 156. Un codificador envia una sefial al controlador 12 para que el controlador
sepa que el angulo al que cada una de las ruedas traseras esta apuntando. Con tal
disposicién, las ruedas traseras pueden girar alrededor de sus ejes verticales a un angulo

mucho mayor que las ruedas de traccién o de direccion tradicionales.

[0023] Los motores hidraulicos se pueden utilizar también para conducir de forma
independiente las ruedas delanteras 2 y 4 en lugar del sistema de traccion mostrado en la
Fig. 4. Los motores se suministran por una bomba de desplazamiento variable bajo control
del controlador de una manera similar al sistema de traccién del eje horizontal de la Figura 5
para las ruedas traseras. Ademas, cada uno de los motores de traccion y de direccion

pueden comprender motores eléctricos 0 neuméticos tal y como se conoce en la técnica.

[0024] En el funcionamiento, un operador puede utilizar una palanca de mando, no
mostrado, para proporcionar entrada al controlador que se utiliza para propulsar y dirigir el
vehiculo. Si el operador empuja la palanca de mando todo el camino a la izquierda, el
vehiculo se quedaria quieto pero las ruedas traseras giraran alrededor de sus ejes
verticales y apuntarian a 90 grados con respecto a la direccion de las ruedas delanteras y
por lo tanto también 90 grados hacia donde mira la maquina. Si el operador movié entonces
la palanca de cambios hacia adelante, sujetdndola todo el camino a la izquierda, el vehiculo
podria empezar a hacer un giro de mano muy fuerte hacia la izquierda. La rueda delantera
derecha rodaria hacia adelante, y la rueda delantera izquierda rodaria hacia atras, ambas
bajo la alimentacion. Las ruedas traseras conducirian hacia adelante, es decir, empujarian
la parte trasera del vehiculo a la derecha en un angulo recto a donde se enfrenta el vehiculo.
Si el operador entonces tira de la palanca de mando hacia atras, todavia con la palanca de
cambios todo el camino a la izquierda, la rueda delantera izquierda 2 seria impulsado hacia

delante y la rueda delantera derecha 4 se acciona en sentido inverso.

[0025] Las ruedas traseras no cambiarian en relacién con sus ejes verticales, pero su
rotacion horizontal se invierte. Si el sistema de traccion para las ruedas delanteras es del
tipo mostrado en la Fig. 4, las bombas que se utilizan en lugar de los frenos se pueden
utilizar para proporcionar el aceite hidraulico para accionar las ruedas traseras. Una valvula
esta integrada en el sistema de modo que el aceite pasa en la direccion apropiada mas alla

de los motores de las ruedas en las ruedas traseras.

[0026] Mientras que las formas y las realizaciones preferidas de la invencion se han
ilustrado y descrito, sera evidente para los expertos en la técnica que diversos cambios y
modificaciones pueden hacerse sin apartarse de los conceptos inventivos expuestos

anteriormente.
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Reivindicaciones

1. Un vehiculo de traccién a las cuatro ruedas, bilateralmente simétrico, con direccion
de las ruedas traseras y con un par de ruedas delanteras no orientables (2, 4) y un par de

ruedas posteriores orientables (6, 8); el vehiculo incluye:

(a) un primer sistema de traccion (10) dispuesto para girar de forma
independiente cada una de las ruedas delanteras hacia adelante y hacia

atras alrededor de un eje horizontal para propulsar el vehiculo marcha atrés;

(b) un segundo sistema de tracciébn (14) dispuesto para girar de forma
independiente cada una de las ruedas traseras alrededor de un eje horizontal

para propulsar el vehiculo;

(© un sistema de direccion (24) dispuesto para girar independientemente las

ruedas traseras alrededor de sus ejes verticales para dirigir el vehiculo; y

(d) un controlador (12) conectado con dicho sistemas primero y segundo de
traccion (10, 14) y dicho sistema de direccion (24) para controlar la operacién

de los mismos para dirigir y propulsar el vehiculo,

en el que dicho controlador esta dispuesto para operar dicho sistema de direccion
(24) para girar dichas ruedas traseras alrededor de sus ejes verticales, para operar dicho
primer sistema de traccion (10) para girar simultaneamente dichas ruedas delanteras en
direcciones opuestas, y para operar dicho segundo sistema de traccion (14) para,
simultdneamente, girar dichas ruedas traseras alrededor de sus ejes horizontales en la

misma direccion, cuando se ejecuta un giro brusco acercarse a un radio de giro cero.

2. Un vehiculo de traccion en las cuatro ruedas como se define en la reivindicacion 1,
en el que dicho controlador estd conectado ademés con cada rueda para recibir sefales
relativas a la velocidad de rotacién de las ruedas y la posicion de las ruedas traseras con

relacion a los ejes verticales.

3. Un vehiculo de traccién en las cuatro ruedas como se define en la reivindicacion 1,

en el que al menos uno de dichos sistemas primero y segundo de traccién comprende:
(a) una fuente de alimentacion (102);
(b) un divisor de potencia (104) conectado con dicha fuente de alimentacion; y

(© un par de mecanismos de traccién opuestos conectados con dicho divisor de

potencia y las ruedas, cada mecanismo de traccion incluye
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(1) un primer embrague del diferencial (112, 114) conectado con
dicho divisor de potencia y un segundo embrague del diferencial (130,

132) conectado con dicho primer embrague del diferencial; y

(2) dispositivos primero y segundo de frenado (124, 126, 142, 144)
conectados entre dichos primero y segundo embragues del diferencial
para controlar el suministro de potencia desde dicho divisor de potencia a
la rueda, con lo cual el funcionamiento de dichos dispositivos primero y
segundo de frenado controla el grado y direccion de la potencia de

traccidon suministrada desde dicha fuente de alimentacion a las ruedas.

4, Un vehiculo de traccién a las cuatro ruedas como se define en la reivindicacion 1, en
el que al menos uno de dichos primer sistema de traccion, dicho segundo sistema de
traccion y dicho sistema de direccion comprende uno de un motor eléctrico, un motor

hidraulico, un motor neumatico, una bomba, un alternador y un generador.

5. Un vehiculo de traccién a las cuatro ruedas, segun la reivindicacion 4, en el que

dichos motores comprenden bombas hidrostaticas y motores hidraulicos.

6. Un vehiculo de traccién a las cuatro ruedas, segun la reivindicacién 5, y que
comprende ademdas una bomba de desplazamiento variable (150, 154) conectado entre

dicho controlador y dicho motor hidraulico (152, 156).

7. Un vehiculo de traccion en las cuatro ruedas como se define en la reivindicacion 5,
en el que dicho segundo sistema de traccion comprende una primera bomba de
desplazamiento variable (150) conectado con un primer motor hidraulico (152), dicho primer
motor hidraulico suministra potencia al eje horizontal (16) de cada una de las ruedas
traseras para la propulsion; y dicho sistema de direccién comprende una segunda bomba de
desplazamiento variable (154) conectado con un segundo motor hidraulico (156), dicho
segundo motor hidraulico (156) suministra potencia a un eje vertical (18) de cada una de las

ruedas traseras para la direccion.

8. Un vehiculo de traccion en las cuatro ruedas como se define en cualquier
reivindicacion precedente, en el que dichas ruedas traseras estan conectadas con dicho
vehiculo para girar alrededor de dichos ejes verticales, respectivamente, a través de al

menos 180 grados.

9. Un método de operar un vehiculo de traccion en las cuatro ruedas como se define

en cualquier reivindicacion precedente, comprendiendo el método:

operar dicho sistema de direccion (24) para girar dichas ruedas traseras (6, 8)

alrededor de sus respectivos ejes verticales;

10



ES 2 542 996 T3

operar dicho primer sistema de traccién (10) para hacer girar simultaneamente
dichas ruedas delanteras (2, 4) en direcciones opuestas alrededor de sus respectivos ejes

horizontales; y

hacer funcionar dicho segundo sistema de traccién (14) para girar simultaneamente
dichas ruedas traseras (6, 8) en la misma direccion alrededor de sus respectivos ejes

horizontales;

de esa forma, ejecutar un giro brusco aproximandose a un radio de giro cero.

11



ES 2 542 996 T3

18

conjunto de traccion s

controlador

conjuntode |. conjunto de

traccién ] | direccion |
- _ L. L " o . " . PP

12



ES 2 542 996 T3

2/3

~.-20

13

12

FIG. 3

controlador

26

1 eléctrico/Hidraulico/de

Motor

aire




ES 2 542 996 T3

3/3
102
fuente de
lalimentacién|
‘ 126
Coase | P 112 || 98 118 | 4z
[ 128 f {I// ' 15_10\ } 129
| .8 Divisor de ' | . 8 3
& $ <5 potencia <5 & $
v \ 108 \ ® , )
g 136 104 1 14c '-
142 12 L 4ad 140 132
2 N |
| controlador F——" .
150 152 16
1,2 Bomba de ‘ Primer motor | ° | Eje horizontalde } -
H ] desplazamiento | hidraulico la rueda
- _ variable !
| controlador [
: Bomb-a d.eA ﬁ | j segundo mofor ; 1 Eje‘ve‘rtical de la
desplazamiento }- hidraulico rueda
variable | F A

154

156

FIG. 5

14

18 |




	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos


