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DESCRIPCION
Maquina de montaje y de desmontaje de neumaticos.
Ambito de la invencién

La invencién se refiere a una maquina de montaje y de desmontaje de neuméatico de una llanta de rueda, que
comprende un bastidor, una bandeja apta para fijar la llanta y para arrastrar dicha llanta en rotacion y de manera
centrada en torno a un eje (Y), y una herramienta de montaje y de desmontaje del neumatico.

Estado de la técnica

Tales maquinas se conocen desde hace mucho tiempo y permiten montar y/o desmontar un neuméatico de una
llanta, por ejemplo de una rueda de coche o de camion o de moto. Para efectuar esta operacion, la llanta se fija en
primer lugar en la bandeja de tal manera que su eje coincide con el eje de rotacién de la bandeja. Se trae a
continuacién la herramienta de montaje/desmontaje por encima de la llanta para colocarla cerca del borde de la
llanta. Se procede a continuacién al desmontaje y/o al montaje del neumatico de manera conocida.

Las maquinas conocidas han propuesto hasta ahora traer la herramienta de montaje/desmontaje cerca del borde de
llanta segun dos tipos de mecanismos diferentes.

Segun un primer tipo de mecanismo, conocido por ejemplo por la patente EP 1775148, la maquina comprende una
columna vertical solidaria al bastidor y un brazo movil horizontal montado en rotacion en torno al eje de la columna
vertical. Este brazo moévil posee en su extremo distal una barra vertical en cuyo extremo est fijada la herramienta.
Dicha barra vertical se monta en translacion vertical con relacion al brazo movil.

Con tal mecanismo, la herramienta puede traerse cerca del borde de llanta, en primer lugar haciendo pivotar el brazo
horizontal hasta que la herramienta esté en correspondencia con el borde de llanta, y a continuaciéon haciendo
resbalar la barra verticalmente hasta que la herramienta esté casi en contacto con el borde de llanta. El mecanismo
se bloquea a continuacion en esta posicion antes de proceder al montaje o al desmontaje del neumatico.

No obstante, con tal mecanismo, la proyeccion de la herramienta con relacion a la columna vertical es relativamente
importante. Esto presenta el inconveniente de que el mecanismo (y en particular el brazo horizontal) sufrira
deformaciones relativamente fuertes cuando el neumatico se monta o se desmonta de la llanta, lo que presenta el
riesgo de provocar un contacto entre la herramienta y la llanta y, de ese modo, de dafar la llanta. Por otra parte, tras
el movimiento pivotante del brazo horizontal, la posicion acimutal de la herramienta con relacion a la llanta variara
con el diametro de la llanta, de modo que con tal mecanismo no es posible colocar la herramienta de manera éptima
para distintos didmetros de llanta.

Estos dos problemas son tanto mas acentuados cuanto mas importante es la diferencia entre el diametro mas
grande y mas pequefio de llanta.

Segun un segundo tipo de mecanismo, conocido por ejemplo por la patente EP 1593533, la maquina comprende
una columna vertical solidaria al bastidor y un brazo mévil horizontal montado en translacion perpendicularmente a la
columna vertical y radialmente con relacién a la llanta. Este brazo mévil posee igualmente, en su extremo distal, una
barra vertical en cuyo extremo esta fijada la herramienta. Dicha barra vertical se monta en translacion vertical con
relacion al brazo movil.

Con tal mecanismo, la herramienta se puede traer cerca del borde de llanta, en primer lugar haciendo resbalar el
brazo horizontal hasta que la herramienta esté en correspondencia con el borde de llanta, y a continuaciéon haciendo
resbalar la barra verticalmente hasta que la herramienta esté casi en contacto con el borde de llanta. El mecanismo
se bloquea a continuacién en esta posicion antes de proceder al montaje o al desmontaje del neumatico.

Asi, con este segundo tipo de mecanismo, la posicién acimutal de la herramienta con relacién a la llanta no variara
con el diametro de la llanta que debe tratarse.

No obstante, por parte del mecanismo de deslizamiento del brazo horizontal, con el tiempo se manifestara cierto
juego entre el brazo horizontal y la columna vertical, lo que conlleva asi una mala alineacién de la herramienta con
relacion a la llanta y un riesgo de contacto con este ultimo.

Por otra parte, con tal mecanismo, la proyecciéon de la herramienta con relaciéon a la columna vertical es también
relativamente importante, y tanto mas cuanto mas importante es la diferencia entre el diametro mas grande y mas
pequefio de llanta. Presenta pues desde este punto de vista los mismos inconvenientes que el primer mecanismo.

Sumario de lainvencién

Un objetivo de la invencién es proporcionar una maquina de montaje y de desmontaje de neumaticos que no
presenta unos 0 més de los inconvenientes de las maquinas conocidas.
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A tal fin, la maquina segun la invencion se caracteriza porque comprende una estructura mévil que tiene cuatro
brazos (A, B, C, D), estando unidos dichos brazos unos a otros dos a dos por medio de cuatro pasadores (p, q, I, S)
que tienen respectivamente cuatro ejes de pasador (X1, X2, X3, X4) paralelos unos a otros, porque uno primero de
los cuatro brazos (A) es solidario al bastidor, y porque la herramienta de montaje y de desmontaje esta unida a uno
de los otros brazos (B, C, D).

Gracias a tal maquina, la herramienta puede traerse hasta las proximidades de un borde de la llanta por medio de
conexiones mecanicas que son exclusivamente de tipo rotatorio, lo que reduce los problemas de juego.

Por otra parte, en tal estructura movil, la proyeccidn de la herramienta con relacién a los brazos C y D es constante,
cualquiera que sea el didmetro de la llanta. Gracias a eso, el brazo de palanca maximo entre la herramienta y los
brazos C y D puede ser mas corto que el brazo de palanca maximo entre la herramienta y la columna vertical de las
maquinas conocidas. Esto permite reducir las tensiones y en consecuencia las deformaciones generadas cuando la
herramienta monta o desmonta el neumatico. A igual dimensionamiento, se obtiene asi una maquina mas rigida.

Otro objetivo de la invencion es mantener constante la orientacion horizontal de la herramienta con relacion a un
radio de la llanta que pasa por el punto de contacto entre la herramienta y el borde de llanta, y esto cualquiera que
sea el diametro de la llanta colocada sobre la maquina. Esto permite en efecto garantizar siempre una alineacion
correcta de la herramienta con relacion al borde de llanta.

A tal fin, la maquina segun la invencién se caracteriza preferentemente porque el eje de rotacion (Y) de la bandeja
est4 incluido en un plano orbital (P1) de la herramienta.

Por plano orbital de la herramienta se ha de entender el plano en el cual se desplaza la herramienta cuando la
estructura movil se pone en movimiento segln sus pasadores (p, g, I, S) para traer o apartar la herramienta de su
posicion de trabajo.

De esta manera, la herramienta se desplazara exclusivamente de manera radial con relacion a la llanta. Asi pues,
cuando la herramienta se alinea correctamente con relacion a una llanta de un diametro dado, permanecera
correctamente alineada cuando se coloque sobre la maquina una llanta de un diametro diferente.

Otro objetivo de la invencidén es mantener constante la inclinacion vertical de la herramienta con relacion a un plano
formado por el borde de llanta cuando la estructura movil se pone en movimiento segun sus pasadores (p, q, I, S).
Esto permite en efecto garantizar una alineacion correcta de la herramienta con relacion al borde de llanta,
cualquiera que sea el diametro de la llanta colocada sobre la maquina.

A tal fin, la maquina segun la invencidon se caracteriza preferentemente porque los cuatro pasadores forman
sustancialmente un paralelogramo y porque la herramienta esta unida a uno segundo de los cuatro brazos (B)
opuesto al primer brazo (A).

Esto permite en efecto que la herramienta se desplace paralelamente a ella misma cuando la estructura movil se
pone en rotacion.

Otro objetivo de la invencion es evitar que la herramienta toque la llanta tras las deformaciones de la estructura movil
cuando la herramienta esta montando o desmontando un neumatico.

A tal fin, la maquina segun la invencién se caracteriza preferentemente porque el tercer brazo (C) y/o el cuarto brazo
(D) estan descentrados con relacion al plano orbital (P1) de la herramienta, en el sentido contrario al sentido de
rotacion de la bandeja.

Gracias a esta disposicion, la estructura moévil se deformara en efecto de una manera tal que la herramienta se
alejara de la llanta cuando se esté montando o desmontando un neumatico.

Breve descripcion de las figuras

Estos aspectos asi como otros aspectos de la invencién se aclararan en la descripcion detallada de modos de
realizacion particulares de la invencion, haciéndose referencia a los dibujos de las figuras, en los cuales:

la figura 1 muestra esquematicamente una vista lateral de una maquina segun la invencion;
la figura 2 muestra esquematicamente una vista frontal de la maquina de la figura 1;
la figura 3 muestra esquematicamente una vista en planta de la maquina de la figura 1;

las figuras 4, 5 y 6 muestran respectivamente una vista lateral, frontal y en planta de una maquina segin una version
preferida de la invencion;

las figuras 7 y 8 muestran respectivamente una vista lateral y una vista en planta de una maquina segun otra version
preferida de la invencion;
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las figuras 9 y 10 muestran respectivamente una vista lateral y una vista en planta de una maquina segun todavia
otra version preferida de la invencion;

la figura 11 muestra una vista lateral de una maquina segun todavia otra version preferida de la invencion;

las figuras 12, 13 y 14 muestran respectivamente una vista lateral, frontal y en planta de una maquina segun todavia
otra version preferida de la invencion;

la figura 15 muestra una vista en perspectiva de un ejemplo de maquina segun la invencion.
Los dibujos de las figuras no estan a la escala.

Generalmente, elementos similares son indicados por referencias similares en las figuras.
Descripcion detallada de modos de realizacion particulares

Siendo conocidas en general las maquinas de montaje y de desmontaje de neumatico de una llanta de rueda, su
principio de funcionamiento no se describira aqui mas adelante.

Se abordaran por lo tanto los aspectos particulares de la maquina segun la invencién, es decir el mecanismo que
permite traer la herramienta de montaje/desmontaje hasta su posicion de trabajo junto a la rueda después de
haberla montado en la bandeja de la maquina, y a continuacion apartar dicha herramienta para poder retirar
facilmente la rueda de la bandeja. La posicién de trabajo de la herramienta se sitda casi contra un borde de la llanta.
Preferentemente, se mantiene una ligera separacion entre la herramienta y el borde de la llanta con el fin de no
dafiar la llanta cuando la herramienta esté en funcionamiento.

Como ilustran las figuras 1, 2 y 3, una maquina de montaje y de desmontaje de neumético (1) de una llanta (2) de
rueda (3) segun la invencion comprende un bastidor (10) fijo asi como una bandeja (11) rotatoria segun un eje (Y) a
la que es posible fijar la llanta (2) de la rueda (3) de manera centrada con relacion al eje (Y).

La bandeja (11) no debe estar montada necesariamente sobre el bastidor (10); basta que la bandeja (11) sea
solidaria directa o indirectamente al bastidor (10).

Por razones de facilidad de la presente descripcion, el eje (Y) es un eje vertical. No obstante, la invencion no se
limita a tal configuracion y se ha de entender que el eje (Y) de la bandeja puede tener cualquier otra orientacion en el
espacio, tal como por ejemplo una orientacion horizontal.

La maquina segun la invencién comprende igualmente una estructura movil (20) que tiene cuatro brazos: un primer
brazo (A), un segundo brazo (B), un tercer brazo (C) y un cuarto brazo (D). Estos cuatro brazos (A, B, C, D) estan
unidos unos a otros dos a dos por medio de cuatro pasadores (p, g, I, S) que tienen respectivamente cuatro ejes de
pasador (X1, X2, X3, X4). Estos cuatro ejes de pasador (X1, X2, X3, X4) son paralelos unos a otros, como se ilustra
en la figura 1. Los brazos no deben ser rectilineos necesariamente. Cada brazo puede tener cualquier forma, puesto
gue la estructura moévil (20) pueda efectuar un movimiento de rotacién alrededor de sus pasadores (p, q, I, S).

El primer brazo (A) es solidario al bastidor (10). Puede tratarse por ejemplo de una pieza de parte entera y solidaria
al bastidor (10) o de una parte del propio bastidor (10). Lo que importa es que los pasadores p y g estén unidos entre
si asi como al bastidor (10).

La herramienta (12) de montaje y de desmontaje esta unida a uno de los otros brazos (B, C, D) por medio de un
portaherramientas (13), por ejemplo una barra. En el ejemplo de la figura 1, la herramienta (12) esta unida al
segundo brazo (B), pero podria estar unida también al tercer brazo (C) o al cuarto brazo (D).

El orden en el cual se suceden los cuatro brazos (A, B, C, D) en una direccion segun un eje de pasador (X1, X2, X3,
X4) no tiene importancia. El orden tal como se ilustra en la figura 3 es puramente ejemplificador.

Asi, cuando la estructura movil (20) se pone en movimiento alrededor de sus pasadores (p, q, I, S), la herramienta
(12) se desplazara horizontal y verticalmente con relacion a la llanta (2), lo que permitira acercar o alejar la
herramienta (12) de su posicién de trabajo en el borde de llanta (4). Este movimiento puede ser generado por la
fuerza humana, por ejemplo por un operario que impulsa el movimiento de la estructura movil (20), o por otra fuerza
motriz, por ejemplo un motor eléctrico. EI movimiento se puede gobernar manual o automaticamente.

Preferentemente, la maquina comprende al menos un dispositivo de fin de carrera con el fin de limitar -en un sentido
y/o en otro- la amplitud del movimiento de la estructura movil (20) alrededor de sus pasadores (p, q, I, S).
Preferentemente, la maquina comprende igualmente medios para bloquear la estructura movil (20) en una de sus
posiciones, en particular en la posicion en la que la herramienta (12) esta en su posicion de trabajo. a tal fin pueden
utilizarse medios clasicos de bloqueo.

Las figuras 4, 5 y 6 muestran una maquina segun una version preferida de la invencion.
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Segun este modo de realizacion, el eje (Y) de la bandeja (11) esta sustancialmente en un plano orbital (P1) de la
herramienta (12), como se ve mejor en las figuras 5 y 6. Por plano orbital de la herramienta se ha de entender el
plano en el cual se desplaza la herramienta (12) cuando la estructura mavil (20) se pone en movimiento alrededor de
sus pasadores (p, g, I, S) para traer o apartar la herramienta de su posicion de trabajo, tal como se indica mediante
las dobles flechas en la figura 4. Esto permite desplazar la herramienta (12) de manera exclusivamente radial con
relacion a la llanta (2).

Las figuras 7 y 8 muestran una maquina segun otra version preferida de la invencion.

Segun este modo de realizacion, los cuatro pasadores (p, g, r, S) forman sustancialmente un paralelogramo vy la
herramienta (12) esta unida a uno segundo de los cuatro brazos (B) opuesto al primer brazo (A). Se ha de entender
por ello que se obtiene un paralelogramo cuando se unen mediante segmentos de recta las intersecciones entre los
ejes de pasador (X1, X2, X3, X4) y un plano perpendicular a los mencionados ejes de pasador.

De esta manera, la herramienta (12) se desplazara paralelamente a ella misma cuando la estructura mavil (20) se
ponga en movimiento segun sus pasadores (p, g, I, S) y la herramienta (12) mantendra siempre la misma inclinacion
con relaciéon a un plano horizontal formado por un borde de la llanta (2). Hay de nuevo que tener en cuenta que los
brazos (A, B, C, D) no deben ser rectilineos necesariamente como se ilustra en la figura 7, sino que pueden tener
cualquier forma.

Las figuras 9 y 10 muestran un modo de realizacién preferido de la maquina tal como se ilustra en las figuras 7 y 8.

Segun este modo de realizacién preferido, la herramienta (12) esta unida al segundo brazo (B) de tal manera que un
eje (2) de la herramienta (12) es paralelo al eje (Y) de la bandeja (11). Este eje (Z) es un eje transversal a la
herramienta (12) y perpendicular al plano formado por el borde de la llanta (2) cuando la herramienta (12) esta en
posicion nominal de trabajo sobre el borde (4) de la llanta (2).

Dado que los cuatro pasadores forman -en este modo de realizacion preferido- un paralelogramo, la herramienta
(12) se desplazara paralelamente a ella misma cuando la estructura movil (20) se ponga en movimiento, y la
herramienta (12) vendra a pues colocarse siempre en buena posicion de trabajo sobre el borde (4) de la llanta (2),
cualquiera que sea el didmetro de la llanta (2) colocada en la bandeja (11).

Preferentemente, la herramienta (12) esta unida a uno de los otros brazos (B, C, D) de manera mdvil en translacion
segun el eje (Z) de la herramienta (12). Esto permite regular la distancia entre la herramienta (12) y el borde (4) de
llanta (2), independientemente del angulo de rotacion de la estructura movil (20) alrededor de sus pasadores (p, q, I,
S).

Las figuras 9 y 10 muestran por ejemplo el caso de una herramienta (12) llevada por un portaherramientas (13), tal
como por ejemplo una barra oblonga, cuyo eje es paralelo o se confunde con el eje (Z) de la herramienta (12). En tal
caso, el portaherramientas (13) puede por ejemplo estar montado en translacién segun el eje (Z) en el segundo
brazo (B) con medios bien conocidos.

La figura 11 muestra una maquina segun otra version preferida de la invencién.

Segun este modo de realizacion, el tercer brazo (C) es de forma cdéncava cuando se ve desde la herramienta (12). El
tercer brazo (C) puede por ejemplo tener una forma de “U” cuyas ramas van ensanchandose hacia los pasadores (p,
S) que unen dicho tercer brazo al primero y al segundo brazo.

Esto permite que la herramienta (12) se aparte mejor cuando ésta se coloca en posiciéon de reposo (en comparacion
con su posicién de trabajo) para poder retirar la rueda (3) después del montaje de un neumatico (1).
Preferentemente, la concavidad es tal que la estructura movil (20) pueda colocarse mas alla de su punto muerto
superior.

Esta forma céncava permite igualmente acercar al pasador “p” de la bandeja (11), de manera a obtener una maquina
mas compacta.

Las figuras 12, 13 y 14 muestran un modo de realizacion de una maquina segun otra versién preferida de la
invencion.

Segun este modo de realizacién, el tercer brazo (C) esta sobredimensionado con relacion al cuarto brazo (D). Se
trata pues de un modo de realizacion en el cual el tercer brazo (C) recogera la mayoria de esfuerzos debidos a las
fuerzas de rozamiento entre el neumatico (1) y la herramienta (12) cuando la herramienta (12) esté ocupada en
montar o desmontar el neumatico (1) y cuando la bandeja (11) esta en rotacion (fuerzas tangenciales a la llanta en el
punto de contacto entre el neumético y la herramienta). En un caso extremo, el cuarto brazo (D) puede por ejemplo
ser una simple cuchilla o un cable, mientras que el tercer brazo (C) es una viga.

La posicion del tercer brazo (C) esta descentrada en el sentido contrario al sentido de rotacion de la bandeja (11)
con relacion al plano orbital (P1) de la herramienta (12). El sentido de rotacién de la bandeja (11) se indica mediante
una flecha en la figura 14.
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Gracias a esta configuracion, la fuerza resultante sobre la estructura movil (20) se dirigird hacia el exterior de la
llanta (2) y la deformacion de la estructura movil (20) a consecuencia de las mencionadas fuerzas de rozamiento
dara como resultado un alejamiento de la herramienta (12) con relacién a la llanta (2). Este efecto es especialmente
apreciable ya que permite evitar que la herramienta (12) entré en contacto con la llanta (2) y por lo tanto que la
arafie.

Segun otro modo de realizacion de esta version preferida de la invenciéon, el cuarto brazo (D) esta
sobredimensionado con relacién al tercer brazo (C) y la posicién del cuarto brazo (D) esta descentrada en el sentido
contrario al sentido de rotacién de la bandeja (11) con relacion al plano orbital (P1) de la herramienta (12).

Segun aun otro modo de realizacion de esta version preferida de la invencion, las posiciones del tercer brazo (C) y
del cuarto brazo (D) estan ambas descentradas en el sentido contrario al sentido de rotacién de la bandeja (11) con
relacion al plano orbital (P1) de la herramienta (12).

La figura 15 muestra una vista en perspectiva de un ejemplo de maquina segun la invencion.
En resumen, la invencion puede describirse igualmente como viene a continuacion:

Maquina para el montaje y el desmontaje de neumatico (1) de una llanta (2) de rueda (3). La maquina comprende un
bastidor (10), una bandeja giratoria (11) para fijar la rueda por su llanta y para arrastrar la llanta en rotacion en torno
a su eje (Y), y una herramienta (12) para montar y/o desmontar el neumatico de la llanta. La herramienta (12) esta
unida al bastidor (10) por medio de una estructura mévil (20) apta para desplazar la herramienta (12) horizontal y
verticalmente hasta su posicion de trabajo que se sitla cerca del borde proximal (4) de la llanta (2) cuando la rueda
(3) esta montada en la bandeja giratoria (11). La estructura mévil (20) comprende cuatro brazos (A, B, C, D) unidos
unos a otros dos a dos por medio de cuatro pasadores (p, q, I, S) cuyos ejes (X1, X2, X3, X4) son paralelos unos a
otros. Uno de los brazos (A) es solidario al bastidor (10) y la herramienta (12) esta unida a uno de los otros brazos
(B, C, D). La herramienta (12) es asi desplazable, horizontal y verticalmente, exclusivamente por medio de
conexiones rotatorias entre la herramienta (12) y el bastidor (10). Por otra parte, el brazo de palanca entre la
herramienta (12) y la estructura movil (20) es constante y puede ser relativamente corto, cualquiera que sea el
diametro de la llanta (2).
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REIVINDICACIONES

1. Maquina de montaje y de desmontaje de neumatico (1) de una llanta (2) de rueda (3) que comprende un bastidor
(10), una bandeja (11) apta para fijar la llanta (2) y para arrastrar dicha llanta (2) en rotacion y de manera centrada
en torno a un eje (Y), y una herramienta (12) de montaje y de desmontaje del neumatico (1), caracterizada porque la
magquina comprende una estructura movil (20) que tiene cuatro brazos (A, B, C, D), estando unidos dichos brazos
unos a otros dos a dos por medio de cuatro pasadores (p, q, I, S) que tienen respectivamente cuatro ejes de pasador
(X1, X2, X3, X4) paralelos unos a otros, porque uno primero de los cuatro brazos (A) es solidario al bastidor (10), y
porque la herramienta (12) esté unida a uno de los otros brazos (B, C, D).

2. Maquina segun la reivindicacion 1, caracterizada porque el eje (Y) de la bandeja (11) esta sustancialmente en un
plano orbital (P1) de la herramienta (12).

3. Maquina segun la reivindicacién 2, caracterizada porque los cuatro pasadores (p, g, r, S,) forman sustancialmente
un paralelogramo y porque la herramienta (12) esta unida a uno segundo de los cuatro brazos (B) opuesto al primer
brazo (A).

4. Maquina segun la reivindicacion 3, caracterizada porque un eje (Z) de la herramienta (12) es paralelo al eje (Y) de
la bandeja (11).

5. Maquina segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque la herramienta (12) esta
unida a uno de los otros brazos (B, C, D) de manera movil en translacién segun un eje (Z) de la herramienta (12).

6. Maquina segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque, visto desde la
herramienta (12), el tercer brazo (C) es de forma céncava.

7. Maquina segun una cualquiera de las reivindicaciones 2 a 6, caracterizada porque el tercer brazo (C) esta
descentrado con relacion al plano orbital (P1) de la herramienta (12), en el sentido contrario al sentido de rotacion de
la bandeja (11).

8. Maquina segun una cualquiera de las reivindicaciones 2 a 7, caracterizada porque el cuarto brazo (D) esta
descentrado con relacion al plano orbital (P1) de la herramienta (12), en el sentido contrario al sentido de rotacion de
la bandeja (11).
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Fig. 11
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