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comprenant un mécanisme de serrage et de centrage synchrone, un mécanisme de
rotation synchrone et un mécanisme de détection de saut, une roue de détection (12) et un
détecteur de saut (13) étant configurés comme suit : selon la structure et la taille d'une roue
a détecter, par l'intermédiaire d'un servomoteur A(20) et d'un servomoteur B(16), la roue
de détection (12) dans le détecteur de faux-rond (13) est commandée pour se déplacer
dans un plan spécifique, la roue de détection (12) est en contact avec un siége de talon
de la roue, et le mécanisme de rotation synchrone entraine la roue en rotation ; et la roue
de détection (12) est entrainée en rotation par le frottement entre la roue de détection (12)
et un sieége de talon de la roue, et le détecteur de saut (13) détecte la quantité de saut
du siége de talon de la roue lorsque la roue tourne et transmet les données a un systéme
de traitement informatique. L'appareil peut répondre aux exigences de détection de saut
de roue.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de détection le faux-rond d'une jante de roue, ayant un chassis (5) et
comprenant un le lit a rouleaux pour transporter la roue jusqu'a la position de travail du
dispositif, un mécanisme de serrage et de centrage synchrone pour serrer et centrer de maniere
synchrone la roue, un mécanisme de rotation synchrone pour entrainer la roue a tourner et un
mécanisme de détection de faux-rond pour détecter la valeur de faux-rond du siege de talon de
la roue, dans lequel

le lit & rouleaux comprend un support de lit a rouleaux (26) fixé sur le chassis (5), un
rouleau (24) relié au support de lit a rouleaux (26) via un pignon de lit a rouleaux (25), un
moteur de lit a rouleaux (28) fixé sur le support de lit a rouleaux (26), et un pignon de puissance
(27) monté sur le moteur de lit a rouleaux (28);

le mécanisme de serrage et de centrage synchrone comprehend un siége de cylindre (38)
fixé sur un c6té du chassis (5), un cylindre (40) fixé sur le chassis (5) via une bride de cylindre
(39) et le siege de cylindre (38), et une tige de sortie du cylindre (40) reliée a une plaque de
connexion de cylindre (37); un socle (6) fixé sur le chassis (5), un rail de guidage linéaire A(8)
monté sur le socle (6), et dans lequel

le rail de guidage linéaire A(8) est relié a la plaque de connexion (9) via un si¢ge
coulissant du rail de guidage A(7); un support de vis-mere (34) fixé sur le chassis (5), deux
capuchons de vis-mére (36) fixés respectivement a la plaque de connexion (9) sur les cotés
gauche et droit de la position de travail, et une vis-meére filetée gauche et droite ( 35) relié
respectivement aux capuchons de vis-mere (36) et au support de vis-mere (34);

le mécanisme de rotation synchrone comprend une partie rotative d'entrailnement et une
partie rotative entrain€e, qui sont disposées sur la plaque de connexion (9) respective sur coté
gauche ou droit et ont respectivement deux roues rotatives (29), chacune des roues rotatives
¢tant pourvue d'un arbre rotatif (30), un couvercle d'extrémité (31), un palier (32) et un
manchon d'arbre (33), dans lequel dans la partie rotative d'entrailnement, un moteur rotatif (10)
et un manchon d'arbre (33) sont montés sur la plaque de connexion (9) respective, les

couvercles d'extrémité (31) sont montés sur la manchon d'arbre (33), les paliers (32) et les
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arbres rotatifs (30) sont enfermés a l'intérieur de la manchon d'arbre (33) respective et de la
plaque de connexion (9), deux des roues rotatives (29) et une poulie synchrone A(1) ou une
poulie synchrone B(4) sont montées a chacune des deux extrémités des arbres rotatifs (30), une
poulie synchrone dynamique (2) est montée sur un arbre moteur rotatif (10), et la poulie
synchrone A(1), la poulie synchrone B(4) et la poulie synchrone dynamique (2) sont reliées via
la courroie synchrone (3); dans la partie rotative entrainée, les manchons d'arbre (33) sont
montées sur la plaque de connexion (9) respective, les couvercles d'extrémité (31) sont montés
sur les manchons d'arbre (33), les paliers (32) et les arbres rotatifs (30) sont enfermés a
l'intérieur des manchons d'arbre (33) respectives et de la plaque de connexion (9), deux roues
rotatives (29) sont montées respectivement a une extrémité de l'arbre rotatif (30) respectif ;

le mécanisme de détection de faux-rond comprehend un servomoteur A(20) et un rail de
guidage linéaire A(14) fixés sur le chassis (5) via une crémaillére de rail de guidage (11), une
crémaillere coulissante (23) reliée au rail de guidage linéaire A(14) via un siége coulissant de
rail de guidage A(15), une vis-mere A(22) reliée au servomoteur A(20) et a la crémaillere
coulissante (23) respectivement, et le servomoteur A(20) est configuré pour entrainer la
crémaillere coulissante (23) pour monter et descendre le long du rail de guidage linéaire A(14 )
via la vis-mere A(22);

un servomoteur B(16) et un rail de guidage linéaire B(18) fixés sur la crémaillere
coulissante (23), un support de montage (19) relié au rail de guidage linéaire B(18) via un siége
coulissant du rail de guidage B(21), une vis-mere B(17) respectivement relié¢ au servomoteur
B(16) et au support de montage (19), et le servomoteur B(16) est configuré pour entrainer le
support de montage (19) pour se déplacer horizontalement le long du rail de guidage linéaire
B(18) via la vis mere B (17);

par lequel

une roue de détection (12) et un détecteur de faux-rond (13) sont montés sur le support de
montage (19);, selon la structure et la taille de la roue a détecter, par l'intermédiaire du
servomoteur A(20) et le servomoteur B(16), la roue de détection (12) dans le détecteur de
faux-rond (13) est commandée pour se déplacer dans un plan spécifique, quel plan spécifique

est perpendiculaire a l'axe de rotation de la roue et peut étre situé a une position axiale
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spécifique de la jante de la roue, la roue de détection (12) est en contact avec un siege de talon
de la roue; et la roue de détection (12) est entrainée a tourner par le frottement entre la roue de
détection (12) et le siége de talon de la roue, et le détecteur de faux-rond (13) détecte la valeur
de faux-rond du siege de talon de la roue lorsque la roue tourne et transmet les données a un
systeme de traitement informatique,

dans lequel pour détecter le faux-rond de la jante de la roue, une face d'extrémité de la roue
est placée sur le lit a rouleaux et la roue est transportée a la position de travail via le lit &
rouleaux, et apres que la roue est centrée via le mécanisme de serrage et de centrage synchrone,
le mécanisme de rotation synchrone entraine la roue a tourner, et pendant ce temps, la roue de
détection (12) du mécanisme de détection de faux-rond est entrainée a tourner par le frottement
entre la roue de détection (12) et le siege de talon de la roue, et une fois que la roue est
entrainée a tourner d’un cycle, le détecteur de faux-rond (13) peut détecter la valeur de
faux-rond du si¢ge de talon de la roue.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que le mécanisme de serrage et de
centrage synchrone est configuré comme suit: aprés que le cylindre (40) est chargé d'air, un
arbre de sortie du cylindre (40) entraine la partie rotative entrainée droite se déplacer vers le
milieu le long du rail de guidage linéaire A(8) via le siége coulissant du rail de guidage A(7) et
le rail de guidage linéaire A(8); pendant ce temps, les vis-meres filetées gauche et droite (35)
commencent a tourner; sous la coopération des vis-meres filetées gauche et droite (35) et des
capuchons de vis-mére (36) sur les cotés gauche et droit, une partie rotative d'entrainement
gauche se déplace vers le milieu le long du rail de guidage linéaire A(8), et les quatre roues
rotatives (29) sur les parties rotative gauche et droite sont centrées de maniere synchrone vers
les positions centrales des quatre arbres rotatifs (30) et serrent la jante d'une roue, réalisant ainsi
un serrage et un centrage synchrones de la roue.

3. Dispositif selon la revendication 1, caractéris€ en ce que le mécanisme de rotation
synchrone est configuré comme suit: lorsque le moteur rotatif (10) entraine la poulie synchrone
A(1) et la poulie synchrone B(4) a tourner via le poulie synchrone dynamique (2) et la courroie
synchrone (3), les roues rotatives (29) sont entrainées par les arbres rotatifs (30) a tourner, la

jante de la roue est ajustée en contact avec les roues rotatives (29) aprés que la roue est centré
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via le mécanisme de serrage et de centrage synchrone, et les deux roues rotatives (29)

synchrones sur le coté gauche entrainent la roue a tourner .
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