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DESCRIPCIÓN 
 
Dispositivo móvil para el mecanizado de dos ruedas de un par de ruedas  
 
La invención se refiere a un dispositivo móvil para el mecanizado de dos ruedas de un par de ruedas.  5 
 
Se han publicado un gran número de procedimientos de mecanizado de pares de ruedas. La eficiencia de tales 
procedimientos se determina en gran medida en cómo se consigue transmitir las fuerzas de accionamiento a la 
pieza de trabajo. El modo más sencillo para aumentar las fuerzas de accionamiento que pueden transmitirse (fuerza 
tangencial de los rodillos de fricción) es el aumento de la fuerza de apriete (fuerza perpendicular) del rodillo de 10 
fricción respectivo. Sin embargo, las grandes fuerzas perpendiculares llevan a una desviación inadmisible de la línea 
central de pieza de trabajo con respecto al eje de rotación de mecanizado. Para impedir esta desviación se conocen 
soluciones en las que las disposiciones de los rodillos de apoyo y de accionamiento varían con respecto a la 
herramienta. Habitualmente el par de ruedas se monta para el mecanizado sobre ruedas de apoyo.  
Parcialmente los pares de ruedas se montan de manera elástica. En el documento DE 1 783 030 U se describe la 15 
combinación de accionamiento de rueda de fricción y ruedas de apoyo montadas de manera elástica. En el 
documento DE 100 25 724 B4 se describe un dispositivo en el que están presentes rodillos de apoyo que están 
dispuestos de manera móvil mediante un contrasoporte configurado como cilindro hidráulico o neumático. Con ello 
se alcanza un soporte elástico del par de ruedas. Una regulación de posición para el centrado de pares de ruedas se 
describe también en el documento DE 44 12 074 C2. Con esta solución la medida entre herramienta y centro de giro 20 
se mantiene siempre constante durante el mecanizado del perfil de rueda. Por otro lado se conocen soluciones en 
las que se emplean al menos dos o también más rodillos de apoyo, estando dispuestos enfrentados en cada caso 
dos. Estos sirven al mismo tiempo para inmovilizar y fijar el par de ruedas. De acuerdo con el documento DE 100 25 
724 B4 a este respecto la rueda de ferrocarril o el par de ruedas se presiona contra rodillos de apoyo de los cuales 
uno acciona la rueda o el par de ruedas y según el documento DE 102 43 877 A1 el par de ruedas con ambos discos 25 
de rueda se deposita sobre varios rodillos de apoyo y de accionamiento de una máquina para pares de rueda 
transportable. Después, los árboles de par de ruedas se alojan entre puntas fijas de dos cabezales móviles que a su 
vez están apoyados el uno contra el otro. La posición del par de ruedas con respecto al centro de la máquina se 
determina. Según el resultado de la determinación, inicialmente en la dirección Z de la máquina se ajusta una 
herramienta para el mecanizado del aro de rueda de al menos uno de los dos aros de rueda del par de ruedas. El 30 
par de ruedas a este respecto mediante uno de los rodillos de apoyo y de accionamiento se pone a girar. Con la 
herramienta se planifica por consiguiente el dorso del aro de rueda. El dorso planificado del aro de rueda se apoya 
en la dirección Z y el aro de rueda apoyado de este modo se perfila con una herramienta, comenzando desde el lado 
delantero del aro de rueda.  
 35 
Según el documento DE 102 43 877 A1 el par de ruedas con ambos discos de rueda se deposita sobre varios 
rodillos de apoyo y de accionamiento de una máquina para pares de rueda transportable. Después, los árboles de 
par de ruedas se alojan entre puntas fijas de dos cabezales móviles que a su vez están apoyados el uno contra el 
otro. La posición del par de ruedas con respecto al centro de la máquina se determina. Según el resultado de la 
determinación, inicialmente en la dirección Z de la máquina se ajusta una herramienta para el mecanizado del aro de 40 
rueda de al menos uno de los dos aros de rueda del par de ruedas. mediante uno de los rodillos de apoyo y de 
accionamiento se pone a girar. Con la herramienta se planifica por consiguiente el dorso del aro de rueda. El dorso 
planificado del aro de rueda se apoya en la dirección Z y el aro de rueda apoyado de este modo se perfila con una 
herramienta, comenzando desde el lado delantero del aro de rueda.  
 45 
Una solución según el documento DE 10 2006 007 137 A1 se refiere a un equipo de mecanizado de par de ruedas 
(2) móvil montado sobre rodillos (10, 10') y desplazable sobre una vía de reparaciones (1 1 ) para el mecanizado de 
pares de ruedas (4, 6), que están montados de manera giratoria en un bogie, con ayuda de un torno de par de 
ruedas (2) móvil que puede unirse con un contenedor (3) correspondiente que igualmente está montado sobre 
rodillos (10) y puede desplazarse sobre la vía de reparaciones (1 1 ), así como un equipo (7) para el soporte de un 50 
par de ruedas (4, 6) del bogie en cada caso que no está mecanizándose. El torno de par de ruedas (2) móvil, el 
contenedor (3) y el equipo (7) para el soporte de los pares de ruedas (4, 6) están dispuestos sobre un chasis de 
soporte (9) común que está montado sobre rodillos (10) que pueden desplazarse en la vía de reparaciones (11). 
  
El documento DE 91 09 904 U1 describe una máquina para el mecanizado por arranque de virutas de al menos un 55 
par de ruedas (2) alojado en medios de centrado (28), con al menos un rodillo de fricción (3,3') que puede instalarse 
en la superficie perimetral al menos de una rueda (1) del par de ruedas (2), así como con al menos un 
portaherramientas (34) para el alojamiento y para el movimiento de una herramienta de mecanizado, en donde los 
rodillos de fricción (3,3') que puede instalarse también permanecen móviles bajo la fuerza de instalación de modo 
que pueden seguir a las variaciones de posición radiales de la superficie de contacto momentánea en cada caso. De 60 
los rodillos de fricción que pueden instalarse, al menos aquellos rodillos de fricción (3,3') en los que existe un peligro 
directo de sobrelaminación, están dispuestos para el soporte y/o para el accionamiento del par de ruedas, de modo 
que durante el mecanizado por arranque de virutas pueden llevarse al contacto con la pestaña (27).  
 
Por el documento DE 20 2007 016 469 U1 se conoce un torno para pares de rueda bajo el piso para el mecanizado 65 
del perfil de ruedas y discos de freno de pares de ruedas para vehículos ferroviarios en el que cada rodillo de un par 
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de rodillos está montado de manera que puede girar y accionarse en el extremo libre de una biela oscilante 
portarodillos que está formada por una palanca oscilante y una palanca que están unidas entre sí firmemente en un 
primer extremo de la palanca y pueden hacerse pivotar alrededor de un eje de giro que discurre a una distancia 
radial y en paralelo al eje de giro del par de ruedas, en donde los dos extremos libres de la palanca están unidos 
entre sí de manera articulada en cada caso a través de un cilindro elevador y primera articulación, en los que al 5 
mismo tiempo en cada caso una brida de guiado actúa con un primer extremo de manera articulada, mientras que 
con su segundo extremo está unida de manera articulada a través de una segunda articulación con un taco de 
guiado que está guiado de manera móvil sobre una varilla-guía que está dispuesta firmemente en un soporte. Los 
elementos de sujeción para sujetar para retener el par de ruedas en las cajas de cojinete axial permiten un 
movimiento horizontal del par de ruedas que asciende entre 1 y 5 mm, preferiblemente 2 a 3 mm. Después de que 10 
los rodillos de accionamiento se hayan instalado en el perímetro del par de ruedas el par de ruedas se eleva en 
vertical todavía una medida limitada con ayuda de las bielas-palanca.  
 
El documento DE 20 2008 009409 U1 describe un torno para pares de rueda bajo el piso en el que los rodillos de 
accionamiento en cada caso mediante una biela oscilante pueden ajustarse en altura, en donde la biela oscilante 15 
puede accionarse por medio de un cilindro elevador.  
 
La desventaja decisiva de todas las soluciones en las que se emplean rodillos de apoyo consiste en que estos 
presentan una rigidez insuficiente y no pueden emplearse, o solo de manera limitada para tamaños de rueda 
diferentes. 20 
  
Es además necesario retener las máquinas de mecanizado de par de ruedas móviles sobre el carril. Esto se realiza 
de manera conocida por medio de equipos de freno mecánicos conocidos. El documento WO 2005/61 158 A1 
divulga el preámbulo de la reivindicación 1. En este documento se trata la retención de bogies de dispositivos de 
mecanizado de par de ruedas en el perfil de carril. Esto se realiza con medios mecánicos mediante acción de apriete 25 
del dispositivo en el perfil de carril. Estos medios mecánicos requieren una complejidad de construcción elevada y 
están sometidos a un gran desgaste.  
 
El objetivo de la invención es desarrollar un dispositivo móvil para el mecanizado de par de ruedas que permita 
mecanizar diferentes tamaños de rueda, que garantice a este respecto una compensación de tolerancias fiable de 30 
los cojinetes de rueda mediante una rigidez elevada del equipo para el apoyo de las ruedas y pueda fabricarse de 
manera asequible.  
 
Este objetivo se resuelve mediante las características de la primera reivindicación. Configuraciones ventajosas 
resultan de las reivindicaciones dependientes.  35 
 
El dispositivo móvil de acuerdo con la invención para el mecanizado de dos ruedas de un par de ruedas presenta al 
menos dos rodillos de apoyo para el apoyo en cada caso de una rueda del par de ruedas y al menos un rodillo de 
accionamiento para el accionamiento en cada caso de una rueda del par de ruedas, en donde las ruedas de 
desplazamiento para el desplazamiento del dispositivo sobre la vía están dispuestas en una chasis, que se extiende 40 
entre dos carriles de la vía transversalmente a la dirección X en la dirección Z (horizontal) y el/los rodillo/s de 
accionamiento y rodillos de apoyo están dispuestos en un bastidor principal que está acoplado con el chasis y en 
donde los rodillos de apoyo presentan primeros ejes de giro, que están orientados esencialmente en la dirección Y y 
los rodillos de accionamiento presentan segundos eje de giro, dispuestos en un ángulo con respecto a los primeros 
ejes de giro de los rodillos de apoyo. 45 
  
A este respecto, los rodillos de apoyo están alojados ventajosamente de manera que pueden pivotar/desplazarse 
excéntricamente hacia su eje de giro y por ello, correspondiendo al diámetro de la rueda pueden pivotar/desplazarse 
en altura así como unos hacia otros y alejándose unos de otros, por lo que estos pueden ajustarse fácilmente 
correspondiendo con el diámetro de la rueda del par de ruedas. Preferiblemente, a este respecto en cada caso dos 50 
rodillos de apoyo que soportan una rueda del par de ruedas pueden ajustarse al mismo tiempo por medio de solo un 
cilindro al mismo tiempo, por lo que puede realizarse una construcción más asequible y sencilla. 
  
Además cada rodillo de apoyo está montado en un punto de giro excéntricamente y puede girar/pivotar alrededor del 
punto de giro mediante una barra de tracción, estando unidas activamente con el cilindro las dos barras de tracción 55 
de un par de rodillos de apoyo, que está asociado a una rueda. Las barras de tracción están acopladas en sus 
extremos inferiores con una placa de unión que a su vez está unida con el cilindro. Los dos rodillos de apoyo actúan 
en el accionamiento del cilindro hacia abajo mediante su apoyo excéntrico sobre cada rueda en cada caso con una 
fuerza F1, F2 orientada hacia arriba, estando inmovilizado en su posición el par de ruedas en la zona de sus 
cojinetes axiales mediante un equipo de sujeción de tal modo que en la zona del equipo de sujeción una fuerza F3 60 
actúa en la dirección Z (dirección opuesta) hacia el eje o el cojinete de rueda del par de ruedas, y por consiguiente 
sobre la rueda. Por ello el par de ruedas se aloja de manera muy segura y con poca vibración o casi con poca 
vibración, de modo que queda garantizado un mecanizado de gran calidad.  
 
Preferiblemente un primer rodillo de accionamiento actúa fuera en la rueda y un segundo rodillo de accionamiento 65 
dentro en la zona del aro de rueda, en donde el segundo rodillo de accionamiento puede sujetarse mediante un 
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accionamiento interno contra la rueda de modo que la rueda llega a unirse activamente también con el primer rodillo 
de accionamiento. Para garantizar una adaptación al diámetro de rueda los rodillos de accionamiento están 
montados de manera desplazable, preferiblemente de manera pivotante, de tal modo que actúan en la zona 
radialmente externa del lado externo y lado interno del aro de rueda.  
 5 
El dispositivo móvil presenta naturalmente ruedas de desplazamiento para el desplazamiento del dispositivo sobre 
una vía en la dirección X. Además ventajosamente están previstos medios para inmovilizar el dispositivo sobre la 
vía.  
 
Para el desplazamiento del dispositivo sobre la vía este puede levantarse de la vía y puede descender para 10 
inmovilizarse sobre la vía, pudiendo inmovilizarse el chasis en el estado descendido mediante medios de 
fijación/medios de apriete mecánicos y/o magnéticos sobre los carriles. 
  
Para este propósito las ruedas de desplazamiento están dispuestas en el chasis de manera pivotante para el 
desplazamiento del dispositivo (a través de una palanca pivotante) de tal modo que en el caso de un pivotado de la 15 
rueda de desplazamiento delantera y trasera la una hacia la otra, el chasis puede levantarse y en el caso de un 
pivotado de la rueda de desplazamiento delantera y trasera la una alejándose de la otra el chasis puede 
descenderse. Esto se realiza preferiblemente mediante en cada caso un cilindro de trabajo, con el que en cada caso 
una palanca pivotante de una rueda puede hacerse pivotar. El accionamiento de las dos palancas pivotantes 
delanteras y de las dos palancas pivotante traseras se realiza a este respecto esencialmente al mismo tiempo.  20 
 
Como ayuda de emergencia o en una variante alternativa el chasis puede elevarse del carril también mediante 
cilindros elevadores, de modo que entonces el dispositivo sobre el carril puede desplazarse con las ruedas de 
desplazamiento del chasis.  
 25 
Para garantizar un mecanizado exento de vibraciones el bastidor principal además está montado desacoplado de 
vibraciones sobre el chasis, en particular mediante cojinetes elásticos.  
 
Los cojinetes elásticos deberían presentar a este respecto una elasticidad propia elevada y absorber vibraciones del 
bastidor principal. La invención se explica con más detalle a continuación mediante ejemplos de realización. 30 
 
Muestran:  
 
La figura 1  una vista lateral del dispositivo en el estado desplazable sobre el carril, 
La figura 2  una vista lateral en el estado descendido,  35 
La figura 3  una representación tridimensional del dispositivo,  
La figura 4  una representación esquemática de las fuerzas que actúan sobre una rueda de un par de ruedas en el 

mecanizado,  
La figura 5  una representación esquemática del ajuste de los rodillos de apoyo,  
La figura 6  el principio de funcionamiento cinemático representado de manera simplificada,  40 
La figura 7  la representación tridimensional de una variante de la configuración del dispositivo de sujeción,  
La figura 8  la vista lateral de un gancho de sujeción,  
La figura 9  la vista lateral del dispositivo de sujeción según la figura 7 con ganchos de sujeción en dos posiciones 

de sujeción diferentes,  
La figura 10  la representación tridimensional de un dispositivo de sujeción según la figura 7 en posición de 45 

sujeción.  
 

En la figura 1 está representada una vista lateral del dispositivo 1 en el estado desplazable sobre el carril 2 y en la 
figura 2 una vista lateral en el estado descendido. El dispositivo presenta un chasis 3 encima del cual está alojado 
desacoplado de vibraciones un bastidor principal 4 sobre el cual se aloja y se mecaniza el par de ruedas no 50 
representado en este caso. Para garantizar un mecanizado exento de vibraciones el bastidor principal 4 puede estar 
alojado sobre el chasis 3 desacoplado de vibraciones. Para este propósito, por ejemplo, los cojinetes elásticos (no 
representados) previstos para este propósito pueden presentar una elasticidad propia elevada y absorber 
vibraciones del bastidor principal.  
 55 
El chasis 3 posee cuatro ruedas de desplazamiento 5 para el desplazamiento sobre el carril 2. Cada rueda de 
desplazamiento 5 está montada a través de una palanca pivotante 6 de manera pivotante en el chasis 3. La palanca 
pivotante 6 está montada de manera giratoria o pivotante en el chasis 3 en cada caso en un primer punto de unión 
B1 en la rueda de desplazamiento 5 y en un segundo punto de unión B2. En un tercer punto de unión B3 un 
elemento de empuje 7, en este caso está fijado a modo de una biela de empuje que está unida activamente con el 60 
émbolo de un cilindro de trabajo 8 o forma el émbolo. Según la figura 1 los elementos de empuje 7 se han accionado 
en la dirección de la flecha (flechas gruesas) mediante los cilindros de trabajo 8 separándose los unos de los otros, 
por lo que las palancas pivotantes 6 pivotaron alrededor del segundo punto de unión B2 de modo que el chasis 3 se 
ha elevado del carril 2 y en donde las ruedas de desplazamiento delanteras y traseras 5 se han movido/pivotado las 
unas hacia las otras. El dispositivo 1 puede desplazarse ahora a lo largo del carril 2.  65 
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Por las figuras 1 y 2 puede distinguirse también el grupo actor 100 para el ajuste de los rodillos de apoyo no visibles 
en este caso y el sistema de soporte 200 con el accionamiento no señalado que sirve para poner en rotación los 
rodillos de accionamiento no visibles en este caso.  
 
Para depositar el dispositivo 1 sobre el carril 2 según la figura 2 los elementos de empuje 7 se movieron los unos 5 
hacia los otros mediante accionamiento de los cilindros de trabajo 8, por lo que las ruedas de desplazamiento 5 
delanteras y traseras fijadas en cada caso a la palanca pivotante 6 se pivotan alejándose las unas de las otras en el 
arco circular indicado con línea discontinua, cuyo radio R corresponde a la distancia entre B1 y B2 y el dispositivo 
por ello desciende. La inmovilización de posición del dispositivo 1 sobre el carril 2 se realiza según la figura 2 por 
medio de medios de sujeción 9 magnéticos que están dispuestos en el chasis 3 y provocan un enclavamiento 10 
magnético en el carril 2.  
Como alternativa puede realizarse también un apriete/sujeción mecánica o una combinación de sujeción/apriete 
mecánico y electromagnético. 
  
Según la figura 3 se muestra una representación tridimensional del dispositivo 1 a partir de la cual puede verse que, 15 
correspondiendo a la distancia de dos ruedas 10 (indicado mediante línea discontinua) de un par de ruedas no 
representado en este caso están previstos dos rodillos de apoyo 11 en cada caso para cada rueda 10 sobre los 
cuales rueda la superficie de rodadura de la rueda respectiva 10. Los ejes de giro A11 de los rodillos de apoyo 11 
están orientados esencialmente en la dirección Y (transversal al curso de los carriles 2 en la dirección X). El 
accionamiento de cada rueda 10 se realiza a través de dos rodillos de accionamiento 12, 13. Un primer rodillo de 20 
accionamiento 12 influye en el lado frontal externo de la rueda 10 y un segundo rodillo de accionamiento 13 en el 
lado frontal interno de la rueda 10 en la zona del diámetro externo. El segundo rodillo de accionamiento 13 puede 
sujetarse a este respecto mediante el accionamiento no visible en este caso a través de medios de ajuste S en la 
dirección Y (indicada mediante las flechas), contra el lado interno de la rueda 10, de modo que la rueda 10 también 
llega a unirse activamente con el primer rodillo de accionamiento 12. Los ejes de giro A12 de los primeros rodillos de 25 
accionamiento 12 y A13 de los segundos rodillos de accionamiento13 están montados en un ángulo con respecto a 
los ejes de giro A11 de los rodillos de apoyo 11. Los ejes de giro A12, A13 de los rodillos de accionamiento 12, 13 
están situados esencialmente desfasados 90° con respecto a los ejes A11 y discurren en diagonal desde arriba 
hacia abajo. Además, los rodillos de accionamiento 12, 13 están dispuestos desfasados en el lado del perímetro con 
respecto a los rodillos de apoyo 11, estando situados los rodillos de apoyo por debajo de la rueda y estando 30 
dispuestos a una distancia los unos de los otros, de modo que la rueda 10 en el lado del perímetro se aloja mediante 
ambos, y los rodillos de accionamiento 12, 13 están situados en la dirección axial de la rueda 10 unos al lado de 
otros pero por encima de los rodillos de apoyo 11.  
Los rodillos de apoyo 11 están situados por consiguiente con respecto al perímetro de las superficies de rodadura 
(en el lado del perímetro) unos al lado de otros y los rodillos de accionamiento 12, 13 están situados unos al lado de 35 
otros con respecto al lado externo e interno de la rueda 10.  
Por ello, la rueda 10 se fija en el lado del perímetro mediante los rodillos de apoyo 11 y axialmente mediante los dos 
rodillos de accionamiento 12, 13, por lo que se garantiza un alojamiento muy seguro y sin juego/poco juego de cada 
rueda.  
 40 
Es también posible modificar el ángulo de colocación de los ejes de giro A12, A13 de los rodillos de accionamiento 
12, 13 con respecto al lado frontal externo y/o interno de la rueda 10.  
 
Los rodillos de apoyo 11 están montados de manera giratoria y pueden desplazarse ventajosamente de manera 
excéntrica y por ello, correspondiendo al diámetro de la rueda 10 pueden desplazarse/pivotar en altura, así como los 45 
unos hacia los otros y alejándose unos de otros, por lo que estos pueden desplazarse correspondiendo al diámetro 
de la rueda 10 del par de ruedas. Preferiblemente, a este respecto en cada caso dos rodillos de apoyo 11 que 
soportan una rueda 10 del par de ruedas, pueden desplazarse al mismo tiempo por medio de solo un cilindro (véase 
la figura 5), por lo que puede realizarse una construcción sencilla y asequible. 
  50 
Sobre el bastidor principal 4 está previsto un equipo de sujeción 14 asociado en cada caso a una rueda 10. La rueda 
10 con una fuerza F3 que actúa hacia abajo presiona contra los rodillos de apoyo 11 (figura 4 y 5), por lo que se 
compensan tolerancias del cojinete de rueda de la rueda respectiva 10.  
 
Cada equipo de sujeción 14 presenta dos travesaños 15 que indican esencialmente en la dirección Y que pueden 55 
desplazarse en altura a través de puntales 16, 17 (por cada travesaño 15 un puntal 16 y un puntal 17 distanciado de 
este) y sujetan la rueda contra los rodillos de apoyo. La sujeción se realiza en este caso por ejemplo mecánicamente 
mediante una rosca en los puntales 16 y tuercas no señaladas a través de las cuales los travesaños 5 pueden 
tensarse contra el cojinete de rueda (no representado). Los números de referencia 15 a 17 se indicaron en este caso 
solo en el equipo de sujeción 14 representado a la izquierda. El equipo de sujeción 14 en el lado enfrentado está 60 
construido de manera análoga.  
 
Las dos ruedas 10 de un eje de rueda se mecanizan de manera conocida por arranque de virutas mediante 
herramientas no representadas, preferiblemente al mismo tiempo, en donde las herramientas influyen abajo en la 
rueda 10 respectiva esencialmente en el centro con respecto a los rodillos de apoyo 11. Al estar dispuesta/s la/las 65 
herramientas por debajo de una rueda 10, las virutas que caen pueden eliminarse fácilmente.  
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En la figura 4 está representada la representación esquemática de las fuerzas de sujeción que actúan sobre la rueda 
10. Los rodillos de apoyo 11 actúan desde abajo en cada caso con una fuerza F1, F2 contra la rueda 10 y el equipo 
de sujeción 14 actúa con una fuerza F3 desde arriba contra esta, presionando este hacia abajo brazos salientes 10.2 
que se extienden a ambos lados del cojinete de rueda 10.1. Por ello cada rueda 10 del par de ruedas está 5 
inmovilizada de manera segura y se compensan tolerancias del cojinete de rueda 10.1.  
 
En la figura 5 se muestra una representación esquemática de la movilidad de los rodillos de apoyo 11 y en la figura 6 
el principio de funcionamiento cinemático simplificado.  
Cada rodillo de apoyo 11 está alojado de manera giratoria alrededor de un eje de giro A11. Adicionalmente los 10 
rodillos de apoyo 11 están montados de manera pivotante desplazables en altura excéntricamente con respecto a su 
eje de giro A11 en un eje pivotante AE y por ello correspondiendo al diámetro de la rueda 10 pueden 
desplazarse/pivotar en altura, así como unos hacia otros y unos alejándose de otros, por lo que estos pueden 
desplazarse fácilmente en su distancia entre sí correspondiendo al diámetro de la rueda 10 del par de ruedas. 
Ventajosamente, a este respecto en cada caso dos rodillos de apoyo 11 que soportan una rueda 10 del par de 15 
ruedas pueden desplazarse al mismo tiempo por medio de solo un cilindro 18 a través del vástago del émbolo 18.1, 
por lo que puede realizarse una construcción asequible y sencilla.  
 
Cada rodillo de apoyo 11 está montado de manera giratoria en un elemento intermedio 11 .1 en su eje de giro A11, 
estando alojado el elemento intermedio 1 1.1 de nuevo alrededor de un eje pivotante AE de manera excéntrica con 20 
respecto al eje de giro A11 y puede girar/pivotar alrededor del eje pivotante AE mediante una barra de tracción 19 
alrededor del eje pivotante AE.  
 
Cada barra de tracción 19 está fijada a este respecto con su extremo superior en un elemento intermedio 11.1 en un 
punto de unión D y en su extremo inferior acoplada con una placa de unión 19.1 que a su vez está unida con el 25 
cilindro 18. Las dos barras de tracción 19 están dispuestas esencialmente paralelas entre sí y a ambos lados del 
cilindro 18 y de la placa de unión 20. Los dos rodillos de apoyo 11 actúan en un accionamiento del cilindro 18 hacia 
abajo, mediante cuyo alojamiento en el elemento intermedio 11.1, con el apoyo excéntrico con respecto al eje de 
giro A11 sobre cada rueda 10 en cada caso con una fuerza orientada hacia arriba F1 , F2, en donde el par de ruedas 
está inmovilizado en su posición a través de la rueda 10 respectiva en la zona de su cojinete axial/cojinete de rueda 30 
10.1 mediante el equipo de sujeción 14 de tal modo que en la zona del equipo de sujeción 14 una fuerza F3 actúa en 
la dirección Z (dirección opuesta) hacia abajo sobre el cojinete axial/cojinete de rueda 10.1 del par de ruedas. Por 
ello, el par de ruedas se aloja de manera muy segura y con poca vibración, de modo que queda garantizado un 
mecanizado de alta calidad.  
 35 
Mediante la solución de acuerdo con la invención se garantiza que el centro de los pares de ruedas esté colocado e 
inmovilizado de manera precisa y firme por encima de la herramienta de mecanizado de virutas (por ejemplo 
cuchilla), dado que con el dispositivo de acuerdo con la invención los rodillos de apoyo 11 se presionan con una 
fuerza preferiblemente hidráulica directamente desde abajo contra las ruedas 10 del par de ruedas, presentando el 
dispositivo un peso reducido en comparación con otros equipos de mecanizado de pares de ruedas.  40 
Por consiguiente, con la invención se además de la reducción de peso del dispositivo facilitan las fuerzas necesarias 
para la fijación/inmovilización de los pares de ruedas y a este respecto se garantiza una alta estabilidad del sistema 
de fijación lo que de nuevo es la condición para un mecanizado/mecanizado posterior de alta calidad.  
Para el mecanizado de los pares de ruedas estas, como ya se ha descrito con anterioridad, se solicitan desde arriba 
en la zona de sus cojinetes de rueda 10.1 o de la caja de cojinete de rueda con una fuerza F3 que actúa hacia abajo. 45 
Desde abajo los dos rodillos de apoyo 11, que no están accionados, sino que rotan con la rueda 10 accionada 
mediante los rodillos de accionamiento 12, 13, se presionan mediante un sistema mecánico en el lado del perímetro 
desde abajo contra las ruedas 10. El sistema mecánico se basa en la distribución de una fuerza de sujeción 
orientada hacia arriba hacia los dos rodillos de apoyo 11 que pueden desplazarse excéntricamente. Mediante la 
regulación de las excéntricas mediante un elemento de accionamiento, en este caso con el cilindro 18 accionado 50 
hidráulicamente, se transmite una fuerza hacia la palanca /elementos intermedios 11.1 del apoyo excéntrico y los 
rodillos de apoyo 1 1 se mueven hacia arriba o hacia abajo, realizándose esto de manera muy precisa y 
dosificándose o ajustándose exactamente las fuerzas que actúan sobre la rueda 10. Cada rueda 10 de un par de 
ruedas se sujeta por tanto mediante exactamente tres fuerzas: una fuerza F3 que actúan en vertical desde arriba 
hacia abajo hacia la zona de cojinete/el cojinete axial y dos fuerzas F1, F2 radiales que actúan hacia arriba 55 
simétricamente a la fuerza F3 que actúa desde arriba hacia el perímetro de la rueda.  
Mediante el accionamiento del cilindro 18 hacia abajo (véase la figura 6) a través del movimiento de la placa de 
unión 19.1 y de las barras de tracción 19 fijadas a esta, orientado hacia abajo, los puntos de unión D respectivos de 
los elementos intermedios 1 1.1 se mueven hacia abajo y el elemento intermedio 11.1 se pivota alrededor del eje 
pivotante AE. Los rodillos de apoyo 1 alojados en el elemento intermedio 11.1 se pivotan hacia arriba por ello 60 
igualmente alrededor del eje pivotante AE. El elemento intermedio 11 .1 está configurado por consiguiente a modo 
de una palanca (a modo de un balancín) que puede pivotar alrededor del eje pivotante AE fijado al bastidor, estando 
fijado un extremo de cada elemento intermedio 11 .1 a una barra de tracción 19 y estando alojada de manera 
giratoria en el otro extremo de la palanca/elementos intermedios 11.1 la rueda de apoyo 11 alrededor de su eje de 
giro A11.  65 
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En un movimiento del cilindro 18 hacia arriba, a través de una barra de tracción 19 en cada caso un elemento 
intermedio 11 .1 se pivota alrededor del eje pivotante AE (dado que los puntos de unión D se mueven hacia arriba), 
de modo que los rodillos de apoyo 11 alojados en el mismo se pivotan de nuevo hacia abajo.  
 
Una variante de configuración de un dispositivo de sujeción 14 está representada en las figuras 7 a 10.  5 
 
El dispositivo de sujeción 14 inmoviliza el par de ruedas no representado en el dispositivo, en donde el dispositivo de 
sujeción 14 es capaz de solicitar hacia abajo el par de ruedas durante el enclavamiento con la fuerza F3 (véase la 
figura 10) que es necesario para un mecanizado de las ruedas.  
Con esta solución el par de ruedas puede mantenerse en una posición estable para impedir una avería del 10 
procedimiento de reperfilado mediante el mecanizado mecánico.  
 
El dispositivo de sujeción 14 presenta según la figura 7 dos ganchos de sujeción 20 distanciados el uno del otro. 
Cada gancho de sujeción 20 está dispuesto entre dos soportes de gancho 21.1 (internos) y 21 .2 (externos) en la 
dirección hacia el par de ruedas (no representado) de manera pivotante alrededor de un eje pivotante A20 que se 15 
extiende en la dirección X (véase figuras 7 y 10). Los soportes de gancho 21.1, 21.2 se extienden en posición de 
sujeción en vertical y presentan taladros transversales 22 dispuestos unos al lado de otros y unos encima de otros, 
estando alineados esencialmente entre sí los taladros transversales 22 de los soportes de gancho 21.1, 21.2. Los 
taladros transversales superiores e inferiores están distanciados unos de otros en una altura H y la distancia lateral 
de los taladros transversales 22 asciende a una longitud L1. Los soportes de gancho 21.1, 21 .2 se alojan de manera 20 
pivotante entre dos placas de fijación 23 a través de un apoyo excéntrico en cada caso mediante casquillos 
excéntricos 24 alrededor de un eje pivotante A21 que se extiende en la dirección Y y pueden desplazarse en altura a 
través de los casquillos excéntricos 24. 
Entre las placas de fijación 23 se extiende además un perno de seguridad 25, que evita que los soportes de gancho 
21 .1, 21.2 pivoten hacia abajo.  25 
Las placas de fijación 23 están dispuestas sobre una placa base 26 que sirve para la sujeción del dispositivo de 
sujeción 14 sobre el bastidor principal 4 (véase la figura 3).  
 
Los ganchos de sujeción 20 presentan en cada caso dos taladros transversales 20.1 que pueden verse desde la 
figura 8 que están distanciados entre sí a una distancia L2 y están configurados en una zona 20.2 del gancho de 30 
sujeción 20 respectivo que se extiende hacia abajo. Cada gancho de sujeción 20 presenta además una zona 20.3 
que se extiende lateralmente en la dirección hacia par de ruedas en cuyo lado inferior está configurada una 
superficie de sujeción 20.4 curvada de manera cóncava/convexa.  
Entre la zona 20.2 que se extiende hacia abajo y la zona 20. 3 que se extiende lateralmente está configurado 
además un radio interno 20.5 o una curva de acuerdo. 35 
Los ganchos de sujeción 20 se disponen para su montaje entre los soportes de gancho 21.1, 21.2 en la posición 
necesaria, de modo que uno de los taladros transversales 20.1 está alineado con uno de los taladros transversales 
22 de los soportes de gancho y después está fijado mediante un perno de fijación 27 que se introduce mediante los 
taladros transversales 22 de los soportes de gancho 21.1, 21.1 y un taladro transversal 20.1 del gancho de sujeción 
20. El perno de fijación 27 se inmoviliza entonces axialmente con una chaveta partida 28. El gancho de sujeción está 40 
alojado entre den soportes de gancho 21.1, 21.2 de manera pivotante con ello alrededor del eje longitudinal del 
perno de fijación, que forma el eje de giro A20.  
 
Por debajo de los ganchos de sujeción 20 entre los soportes de gancho 21.1, 21 .2 están previstos pernos roscados 
29 que sirven para el ajuste de la inclinación de los ganchos de sujeción 20. 45 
 
Debido al uso de los 2 soportes de gancho en cada caso (izquierda y derecha) 21 .1, 21.2, en los que se alojan los 
ganchos de sujeción 20 fácilmente de manera intercambiable, durante el servicio de un par de ruedas no tiene que 
cambiarse todo el soporte de gancho 21.1, 21.2 o todo el equipo de sujeción 14; basta un cambio del gancho de 
sujeción 20 para el par de ruedas delantero o trasero. Esto permite un tiempo de ajuste corto. Mediante el uso y el 50 
cambio muy sencillo de ganchos de sujeción 20 de diferente tamaño todas las variantes de par de ruedas de un 
vagón de ferrocarril en un tren pueden someterse a mantenimiento en un orden de mecanizado sin tener que 
efectuar grandes variaciones en el ajuste del equipo de sujeción 14.  
Debido a la fijación de la placa base 26 del equipo de sujeción 14 mediante tornillos ranurados 30 en el bastidor que 
se acoplan en ranuras de fijación correspondientes en el bastidor (no representado), la posición del dispositivo de 55 
sujeción 14 puede regularse, de modo que también a este respecto pueden mecanizarse distintos pares de ruedas.  
Debido a la posibilidad de usar ganchos intercambiables el sistema puede adaptarse fácilmente a otros tipos de par 
de ruedas. Para este propósito debe diseñarse solo una nueva forma del gancho de sujeción.  
 
Debido a la superficie de sujeción 20.4 curvada de manera cóncava/convexa de los ganchos de sujeción 20 se 60 
alcanza una fuerza de retención/fuerza de apriete elevada con un peligro de daño mínimo para los trabajos de 
pintura/el revestimiento en la zona de los cojinetes axiales que van a sujetarse (10.1 - véase la figura 4) o sus brazos 
salientes 10.4 que se extienden lateralmente (véase la figura 4). Además se asegura que en diferentes ángulos de 
inclinación de los ganchos de sujeción 20 siempre queda garantizado un contacto fiable de la superficie de sujeción 
20.4 con los brazos salientes del cojinete de rueda.  65 
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A través del radio interno 20.5 o una curva de acuerdo interno configurado entre la zona 20.2 que se extiende hacia 
abajo y la zona 20.3 del gancho de sujeción 20 que se extiende lateralmente se asegura que el revestimiento del 
cojinete de rueda o de su brazo saliente en el proceso de sujeción y la sujeción no resulte dañado. 
  
Después de la fijación/sujeción sin juego de la rueda de un aro de rueda mediante el equipo de sujeción sobre el 5 
bastidor principal del dispositivo (mediante las fuerzas de sujeción F1, F2 que actúan desde abajo y la fuerza de 
sujeción F3 que actúa desde arriba - véase la figura 6 – la solución de acuerdo con la invención garantiza la 
absorción de las fuerzas que aparecen en el reperfilado mediante un mecanizado por virutas/mecanizado en torno 
de una rueda.  
 10 
Mediante tres posibilidades de ajuste de los ganchos de sujeción el sistema es suficientemente flexible para el 
mantenimiento de más de un par de ruedas.  
 
Por la figura 9 se ilustra a este respecto que el ganchos de sujeción 20 puede adoptar diferentes posiciones, dado 
que la punta de seguridad /chaveta partida 27 (véase la figura 1 ) puede colocarse en 6 posiciones con lo que la 15 
altura del gancho de sujeción 20 se ajusta y este puede colocarse más cerca o más lejos en la dirección hacia 
cojinete de rueda dado que los taladros transversales 22 y los taladros transversales 20.1 del gancho de sujeción 
también están distanciados entre sí en la dirección Y. 
  
Una posibilidad de ajuste adicional consiste en que según la figura 10 mediante el giro del perno 31 del casquillo 20 
excéntrico 24 se alcanza un ajuste preciso de la altura del gancho de sujeción 20.  
 
Una adaptación adicional de la posición de los ganchos de sujeción 20 es posible con el perno roscado 29 mediante 
el cual el ángulo de inclinación del gancho de sujeción 20 se determina de modo que la influencia de la zona 20.3 del 
gancho de sujeción que se extiende lateralmente y por consiguiente de la superficie de sujeción 20.4 con respecto al 25 
cojinete axial o su brazo saliente puede optimizarse; esto elimina la última posibilidad para un juego.  
 
En conjunto, mediante esta realización del dispositivo de sujeción 14 queda garantizada una alta flexibilidad.  
 
Por la figura 10, que indica una posición de sujeción también se aclara que las superficies de sujeción 20.4 de los 30 
ganchos de sujeción 20 actúan contra los brazos salientes 10.2 indicados con línea discontinua de un cojinete axial 
con la fuerza de sujeción F3.  
 
Lista de números de referencia 
 35 
1  dispositivo  
2  carril  
3  chasis  
4  bastidor principal  
5  ruedas de desplazamiento  40 
6  palanca pivotante  
7  elemento de empuje  
8  cilindro de trabajo  
10  ruedas 
10.1  cojinete de rueda  45 
10.2  brazo salientes  
11  rodillos de apoyo  
11.1 elemento intermedio  
12  rodillos de accionamiento  
13  rodillos de accionamiento  50 
14  equipo de sujeción  
15  travesaños  
16  puntales  
17  puntales  
18  cilindro  55 
18.1  vástago del émbolo  
19  barra de tracción  
19.1  placa de unión  
20  ganchos de sujeción  
20.1  taladros transversales del gancho de sujeción 20  60 
20.2  zona del gancho de sujeción 20 respectivo que se extiende hacia abajo 
20.3  zona del gancho de sujeción 20 respectivo que se extiende lateralmente en la dirección hacia el par de 

ruedas  
20.4  superficie de sujeción del gancho de sujeción 20  
20.5  radio interno del gancho de sujeción 20  65 
21.1  soporte de gancho interno 
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21.2  soporte de gancho externo 
22  taladros transversales de los soportes de gancho 21.1, 21.2  
23  placas de fijación  
24  casquillo excéntrico  
25  perno de seguridad  5 
26  placa base  
27  perno de fijación  
28  chaveta partida  
29  perno roscado  
30  tornillos ranurados  10 
31  perno  
 
100  grupo actor  
200  sistema de soporte  
A11  ejes de giro de los rodillos de apoyo 11 15 
A12  eje de giro del primer rodillo de accionamiento 12 
A13  eje de giro del segundo rodillo de accionamiento 13 
A20 eje pivotante de los ganchos de sujeción 
A21  eje pivotante de los soportes de gancho  
AE  eje pivotante  20 
B1  primer punto de unión  
B2  segundo punto de unión  
B3 tercer punto de unión  
F1. F2  fuerzas radiales 
F3  fuerza desde arriba  25 
H  altura  
L1  primera longitud  
L2  segunda longitud 
R radio 
S  medios de ajuste  30 
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REIVINDICACIONES 
 
1. Dispositivo móvil para el mecanizado de dos ruedas (10) de un par de ruedas  
 

- con al menos dos rodillos de apoyo (11) para el apoyo en cada caso de una rueda (10) del par de ruedas, y 5 
- con al menos un rodillo de accionamiento (12) para el accionamiento de una rueda (10) en cada caso del par de 
ruedas,  

caracterizado por que  
 

- los rodillos de apoyo (11) están alojados de manera giratoria alrededor de un eje de giro (A11) y con el eje de 10 
giro (A11) están montados de manera que pueden desplazarse/pivotar excéntricamente y correspondiendo al 
diámetro de la rueda (10) pueden desplazarse/pivotar en altura, así como unos hacia otros y alejándose unos de 
otros. 

 
2. Dispositivo de acuerdo con la reivindicación 1, caracterizado por que los rodillos de apoyo (11) presentan primeros 15 
ejes de giro (A11) que están orientados esencialmente en la dirección del eje de rueda (dirección Y), y por que los 
rodillos de accionamiento (12) presentan segundos ejes de giro (A12), que están dispuestos/inclinados en un ángulo 
con respecto a los primeros ejes de giro (A11) de los rodillos de apoyo (11).  
 
3. Dispositivo de acuerdo con la reivindicación 1 o 2, caracterizado por que en cada caso rodillos de apoyo (11) de 20 
una rueda (10) pueden desplazarse al mismo tiempo mediante un cilindro (18).  
 
4. Dispositivo de acuerdo con la reivindicación 2 o 3, caracterizado por que cada rodillo de apoyo (11) está montado 
excéntricamente en un punto de giro y puede girar alrededor del punto de giro mediante una barra de tracción (19), 
en donde las dos barras de tracción (19) de un par de rodillos de apoyo (11), que están asociadas a una rueda (10) 25 
están unidas activamente con el cilindro (18). 
  
5. Dispositivo según una de las reivindicaciones 2 a 4, caracterizado porque las barras de tracción (19) están 
acopladas en sus extremos inferiores con una placa de unión (20) que está unida con el cilindro (18).  
 30 
6. Dispositivo según una de las reivindicaciones 2 a 5, caracterizado por que los dos rodillos de apoyo (11) actúan 
sobre cada rueda (10) con una fuerza F1 , F2 orientada hacia arriba y por que el par de ruedas en la zona de sus 
cojinetes de rueda (10.1) está inmovilizado en su posición mediante un equipo de sujeción (14), en donde en la zona 
del equipo de sujeción (14) una fuerza F3 actúa hacia abajo (dirección Z) sobre el eje/ el cojinete de rueda (10.1) del 
par de ruedas y por consiguiente sobre la rueda (10).  35 
 
7. Dispositivo de acuerdo con la reivindicación 6, caracterizado por que cada equipo de sujeción (14) que actúa 
sobre una rueda (10) influye a ambos lados en el cojinete de rueda.  
 
8. Dispositivo de acuerdo con la reivindicación 6 o 7, caracterizado por que el equipo de sujeción (14) presenta un 40 
gancho de sujeción (20) pivotante y desplazable en altura.  
 
9. Dispositivo de acuerdo con la reivindicación 1 , caracterizado por que un primer rodillo de accionamiento (12) 
influye en el exterior de la rueda (10) y un segundo rodillo de accionamiento (13) influye en el interior en la zona del 
aro de rueda, en donde el segundo rodillo de accionamiento (13) puede sujetarse mediante un accionamiento interno 45 
contra la rueda (10), de modo que la rueda (10) llega a unirse activamente también con el primer rodillo de 
accionamiento (12).  
 
10. Dispositivo de acuerdo con la reivindicación 1 o 9, caracterizado por que los primeros y/o segundos rodillos de 
accionamiento (12, 13) están montados de manera pivotante para la adaptación al diámetro de rueda de tal modo 50 
que influyen la zona radialmente externa (en el lado del perímetro) del lado externo y lado interno de aro de rueda de 
la rueda (10). 
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