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serrage synchrone en position sur un socle, des moyens pour faire tourner le moyeu de
roue et des moyens pour déplacer une sonde de mesure selon un axe vertical et selon
un axe horizontal. La présente invention peut répondre aux besoins de détection d'espace
de frein de roue avec une structure simple, des performances de détection stables, une
précision de positionnement élevée, un fonctionnement simple et similaire. Il convient donc
a la production automatique par lots.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de détection d'espace de roues, comprenant un cadre 1, un
servomoteur A 2, une plaque de fond 3, un arbre adaptateur 4, une chemise d'arbre 5,
un palier radial 6, un couvercle en bout inférieur 7, un piédestal 8, un palier sous
pression 9, une base 10, un cylindre de serrage 11, des rails de guidage linéaires A 12,
des sieges coulissants de rail de guidage A 13, des cadres de siege coulissant A 14,
des crémailleres 15, des manchons A 16, des paliers A 17, des arbres rotatifs 18, des
couvercles en bouts A 19, des roues de serrage 20, un rail de guidage 21, un manchon
B 22, un palier B 23, un couvercle en bout B 24, un arbre 25, des engrenages 26, une
vis mere A 27, un siége coulissant de rail de guidage B 28, un rail de guidage linéaire
B 29, un cadre coulissant B 30, un écrou de vis mére A 31, un servomoteur B 32, un
servomoteur C 33, une vis meére B 34, un écrou de vis mere B 35, un cadre coulissant
C 36, un siege coulissant de rail de guidage C 37, un rail de guidage linéaire C 38, un
porte-sonde 39 et une sonde 40, dans lequel,

le servomoteur A 2, le piédestal 8 et la chemise d'arbre 5 sont montés au cadre 1
par l'intermédiaire de la plaque de fond 3 ; I'arbre de sortie du servomoteur A 2 est
relié a la base 10 par l'intermédiaire de 1'arbre adaptateur 4 ; le palier radial 6 est relié
respectivement a la chemise d'arbre 5 et a la base 10 et enfermés a I'intérieur de la
chemise d'arbre 5 et de la base 10 par le couvercle en bout inférieur 7 ; le palier sous
pression 9 est monté sur le piédestal 8 et reli€ a la base 10 par I'intermédiaire du palier
sous pression 9 et du palier radial 6, le servomoteur A 2 étant configuré pour entrainer
la base 10 a tourner autour de l'axe du palier radial 6 avec une haute précision,

le rail de guidage 21, le cylindre de serrage 11, les rails de guidage linéaires A 12
et le manchon B 22 sont montés sur la base 10 ; le palier B 23 et l'arbre 25 sont
enfermés a I’intérieur du manchon B 22 par I’intermédiaire du couvercle en bout B
24, et l'engrenage 26 est monté a l'extrémité supérieure de l'arbre 25, des structures
d'exécution de serrage gauche et droite sont montées de maniére symétrique sur la
base 10, et le cadre de siege coulissant A 14 est reli¢ au rail de guidage linéaire A 12
par l'intermédiaire du siége coulissant de rail de guidage A 13 ; la crémaillere 15 est
fixée par un c6té sur le cadre de siege coulissant A 14, et ['autre coté est engagé avec
l'engrenage 26 ; le manchon A 16 est fixé sur le cadre de siege coulissant A 14 et
enfermé a l'intérieur du manchon A 16 par I’intermédiaire du couvercle en bout A 19,
du palier A 17 et de l'arbre rotatif 18, et les roues de serrage 20 sont montés a
l'extrémité supérieure de l'arbre rotatif 18 ; chacune des structures d'exécution de
serrage gauche et droite est prévue de deux roues de serrage 20 réparties de maniere
symétrique ; l'arbre de sortie du cylindre de serrage 11 est relié au cadre de siege
coulissant gauche A 14 par I'intermédiaire d’un mécanisme de synchronisation des
crémailléres 15 et de l'engrenage 26, de sorte que le cylindre de serrage 11 puisse
entrainer les quatre roues de serrage 20 réparties de maniere uniforme dans des
structures d'exécution de serrage symétriques gauche-droite a se déplacer de maniere
synchrone horizontalement et concentriquement le long des rails de guidage linéaires
A 12, obtenant ainsi un serrage et un desserrage d'une roue avec une haute précision,
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le rail de guidage linéaire B 29 et le servomoteur B 32 sont montés sur le siege
coulissant de rail de guidage C 37 ; le cadre coulissant B 30 est relié au rail de
guidage linéaire B 29 par l'intermédiaire du sie¢ge coulissant de rail de guidage B 28 ;
une extrémité de la vis mére A 27 est reliée au servomoteur B 32 ; 1'écrou de vis meére
A 31 est monté sur le siege coulissant de rail de guidage B 28 et s'engréne avec la vis
mere A 27 ; la sonde 40 est montée sur le cadre coulissant B 30 par l'intermédiaire du
porte-sonde 39, la sonde 40 pouvant étre commandée a se déplacer horizontalement le
long du rail de guidage linéaire B 29 en commandant la direction et le nombre de
tours du servomoteur B 32,

le rail de guidage linéaire C 38 et le servomoteur C 33 sont montés sur le cadre 1,
le cadre coulissant C 36 est relié au rail de guidage linéaire C 38 par l'intermédiaire du
siége coulissant de rail de guidage C 37, une extrémité de la vis mére B 34 est reliée
au servomoteur C 33, I'écrou de vis mére B 35 est monté sur le siége coulissant de rail
de guidage C 37 et s'engréne avec la vis mére B 34, le cadre coulissant C 36 pouvant
étre commandé a se déplacer horizontalement le long du rail de guidage linéaire C 38
en commandant la direction et le nombre de tours du servomoteur C 33,

un systéme de commande configuré pour commander la direction et le nombre
de tours du servomoteur B 32 et du servomoteur C 33 par un programme de
fonctionnement pré-écrit selon les exigences sur un espace de détection de roues pour
commander la sonde 40 a se déplacer de maniére linéaire le long de 1’espace de
montage de roues.
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