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DESCRIPCION

Procedimiento para montar un neumatico en una llanta o desmontar un neumatico de una llanta y aparato
asociado.

[0001] La invencion se refiere a un procedimiento para montar un neumatico en una llanta o desmontar un
neumatico de una llanta. Ademas, la invencion se refiere a un aparato para montar un neumatico en una llanta o
desmontar un neumatico de una llanta.

[0002] Un aparato para desmontar un neumatico de una llanta o desmontar un neumatico de una llanta con un
motor eléctrico que acciona un eje o disco rotativo ya se conoce de la técnica anterior. Por ejemplo, EP 0 911
190 describe tal aparato. Por tanto, se utiliza un motor eléctrico que se puede funcionar con diferentes tensiones
de alimentacién ya que la tension de alimentacion varia segun el pais. Un aparato y un procedimiento para
montar un neumatico en una llanta o desmontar un neumatico de una llanta segun el preambulo de las
reivindicaciones 1 y 7 se muestra en DE 42 05 045; especialmente, DE 42 05 045 muestra una llanta o un
neumatico siendo posicionado en el disco rotativo. Mediante una herramienta de montaje o desmontaje, el
neumatico es montado o desmontado de la llanta. EI motor eléctrico se puede activar mediante un pedal de pie.
Con una mayor o menor activacion correspondiente del pedal de pie, un operador puede cambiar el par motor y
asi el movimiento del disco rotativo.

[0003] Tal aparato conocido permite un montaje o desmontaje de neumaticos que previene que los heuméaticos
se dafies ya que el operario puede cambiar el par motor y adaptarlo a los distintos requisitos, por ejemplo, un par
motor alto para neumaticos con mayor rigidez.

[0004] DE 40 28 080 A1 muestra un aparato para montar un neumatico de vehiculo en una llanta. Se proporciona
una herramienta de montaje de neumatico que esta montada de forma rotativo alrededor de un eje, un motor de
accionamiento eléctrico que acciona la herramienta de montaje de neumatico alrededor del eje. El aparato
incluye un medio de alimentacion para el par motor y un medio de apriete para finalizar el accionamiento rotativo
en el motor cuando se sobrepasa un par de rotacion predeterminado transmitido a la herramienta de montaje del
neumatico con el fin de proteger una sobrecarga en el neumético durante la operacién de montaje.

[0005] Un aparato para montar neumaticos de vehiculos a motor en llantas se describe en EP 1 247 661 A2. El
aparato tiene una herramienta de montaje de neumaticos que puede girar alrededor de un eje y esta montada a
una distancia del eje, un motor eléctrico como motor de accionamiento para un accionamiento rotativo de la
herramienta de montaje del neumatico alrededor del eje y un dispositivo de alimentacion para el motor de
accionamiento. El dispositivo de alimentacion estd conectado a un dispositivo de limitacion del gradiente que,
cuando se sobrepasa un gradiente predeterminado del par de rotacion transmitido desde el motor de
accionamiento a la herramienta de montaje del neumatico, provoca un frenado por contracorriente para parar el
accionamiento rotativo que se suministra al motor de accionamiento.

[0006] El problema de la presente invencién es proporcionar un procedimiento y un aparato para montar o
desmontar un neumatico con el que se logre una mejora adicional del proceso de montaje y desmontaje,
evitando que los neumaticos se dafien.

[0007] Para tal propdsito, la invencion proporciona un procedimiento para montar un neumatico en una llanta o
desmontar un neumatico de una llanta, en el que la rueda (ensamblado de neumético/llanta) es girada por un
motor eléctrico alrededor de un eje, en el que la corriente de motor suministrada al motor eléctrico se controla
segun la velocidad rotativa y el par de torsion requerido para la operacion de montaje y/o desmontaje, y en el que
la corriente de motor se cambia automaticamente para aplicar un mayor par de torsion, cuando la corriente de
motor medida es mayor que un limite prestablecido a una velocidad rotativa baja durante un tiempo
prestablecido. Segun la invencién, se detecta de forma auténoma el momento en que se requiere un par de
torsién alto y tal par de torsién alto se aplica automaticamente. El par de torsién alto se logra cambiando la
corriente de motor, en particular cambiando la frecuencia Y70 la amplitud de la corriente de motor. El par de
torsion alto aplicado también se denomina funcién “boost” a continuacion. La funcion “boost” es analoga a la
activacion de un pedal con el que se pone en marcha el motor eléctrico. Esto significa que la funciéon “boost”
simular a un reintento de pedal de un operario al aumentar la corriente de motor alimentada al motor eléctrico.
Tales cambios en la corriente de motor resulta Gtil ya que los requisitos de velocidad y par motor durante las
operaciones de montaje y/o desmontaje varian segun el tipo de neumético montado y/o desmontado. En
particular, las paredes laterales de los neumaticos tienen diferentes grados de rigidez. En neumaticos con rigidez
alta, por ejemplo, neumaticos Run Flat, se necesita una velocidad baja y un par de torsién alto, sin embargo, en
las operaciones basicas se requiere una velocidad alta y un par de torsion bajo. De forma ventajosa, el
procedimiento segun la invencion previene que los neumaticos se dafien durante el proceso de montaje y/o
desmontaje. El par de torsiébn mas alto se aplica al motor eléctrico cuando la corriente actual es mayor que un
limite prestablecido a una velocidad de rotacién baja durante un tiempo prestablecido. La velocidad baja actual
se corresponde con, por ejemplo, la velocidad nominal del motor a 50Hz (que se corresponde aproximadamente
con 1500 rpm para un motor estandar de cuatro polos). La velocidad del motor se reduce por medio de una caja
de cambios de aproximadamente 7 rpm en el eje principal. Esto significa que el arbol girado por el motor eléctrico
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disminuye su velocidad debido a la peticién de un par de torsion alto a una velocidad de rotacidn baja y esta
peticién de par de torsidn alto permanece durante un tiempo prestablecido y, por tanto, la corriente del motor
cambia.

[0008] Preferiblemente, el tiempo prestablecido es superior al periodo durante el que se aplica el par de torsion
maximo.

[0009] En particular, el tiempo prestablecido es tres veces mayor que el periodo de aplicacion del par de torsion
maximo.

[0010] La corriente de motor se vuelve preferiblemente a su condiciéon normal después de aplicar el par de
torsibn méximo. Después de aplicar el par de torsibn méximo, el procedimiento para montar o desmontar un
neumatico continta con la corriente de motor en condiciones normales hasta que el conversor detecta otra
peticién de par de torsion alta. Por ejemplo, la velocidad baja real se corresponde con la velocidad nominal del
motor a 50 Hz, que aproximadamente se corresponde con 1500 rpm para un motor estandar de cuatro polos, y la
velocidad alta real se corresponde con la velocidad nominal del motor a 100 Hz, que se corresponde
aproximadamente con 3000 rpm para un motor estandar de cuatro polos. La velocidad baja real del motor se
reduce por medio de una caja de cambios de aproximadamente 7 rpm en el arbol principal, y la velocidad alta
real del motor se reduce por medio de una caja de cambios de aproximadamente 14 rpm en el arbol principal.

[0011] Preferiblemente, la frecuencia y/o la amplitud de la corriente de motor aumentan dentro de un limite
maximo prestablecido para aplicar un par de torsion maximo. Se proporciona tal limite prestablecido y evita que
el motor eléctrico sea accionado con una frecuencia de corriente excesiva que provoca dafios en el motor
eléctrico.

[0012] El ciclo de aplicacion del par de torsiébn maximo y la vuelta a la condicion normal se pueden repetir.

[0013] Ademas, la invencion se refiere a un aparato para montar un neumatico en una llanta o desmontar un
neumatico en una llanta que comprende un motor eléctrico para girar la rueda (ensamblado llanta/neumatico)
alrededor de un eje, un dispositivo controlado para suministrar la corriente de motor al motor eléctrico y un
dispositivo sensor para detectar la corriente de motor y transmitir las sefiales correspondientes al dispositivo de
control que controla la corriente de motor segun la velocidad de rotacion y el par de torsion requeridos para la
operacién de montaje y/o desmontaje, cuando la corriente de motor medida es mayor que un limite prestablecido
en una velocidad rotativa baja durante un tiempo prestablecido. En relacion a las ventajas, se hace referencia a
las explicaciones arriba mencionadas.

[0014] Preferiblemente, un temporizador esta conectado al dispositivo de control para predeterminar un intervalo
de tiempo limite durante el que se mide una corriente de motor superior al limite prestablecido. Por tanto, el
temporizador puede ser una pieza separada o puede estar integrado en el dispositivo de control.

[0015] ElI dispositivo de control puede incluir un microprocesador que ajusta un circuito de accionamiento de la
potencia con interruptores de potencia que controlan la corriente de motor.

[0016] EI motor eléctrico es un motor eléctrico de dos fases o de tres fases, es decir, el motor eléctrico es
accionado con una corriente de dos fases o una corriente de tres fases.

[0017] Preferiblemente, el aparato incluye un circuito de bajo voltaje que proporcionar al dispositivo de control un
voltaje bajo.

[0018] La invencién se describird a continuacion con mas detalles mediante las realizaciones y a modo de
ejemplo en referencia a las figuras, en las que: La figura 1 muestra esquematicamente un aparato en el que se
puede realizar un procedimiento segun la invencion, y

La figura 2 muestra un diagrama de flujos del procedimiento segun la invencién. [0019] En la figura 1 se muestra
esquematicamente un desmontador de neumaticos, el desmontador de neuméaticos 10 comprendiendo un motor
eléctrico 12, en particular un motor de tres fases, para accionar un arbol de accionamiento 14 de un disco rotativo
16. Alternativamente, se puede utilizar un motor de una fase o un motor de dos fases, especialmente un motor de
induccién. En particular, se utiliza un motor de cuatro polos. Se pueden colocar neumaticos centrados en el eje
de rotacion A del eje rotativo 16 sobre el eje rotativo 16. Un cabezal de montaje o desmontaje del neumatico 18
esta fijado en un brazo pivotable 20 que esté acoplado a un alojamiento 22.

[0020] La corriente de motor, especialmente la frecuencia y/o amplitud de la corriente de motor suministrada al
motor eléctrico 12 puede cambiarse, lo que tiene como resultado una velocidad diferente del arbol de
accionamiento 14. Para detectar la corriente de motor suministrada al motor eléctrico 12, un dispositivo sensor 24
esté conectado al motor eléctrico 12. Ademas, el dispositivo sensor 24 estéa conectado a un dispositivo de control
26. Las sefiales del dispositivo sensor 24 son transmitidas al dispositivo de control 26. Segin las sefales
detectadas desde el dispositivo sensor 26, el dispositivo de control 26 puede controlar la corriente de motor
segun la velocidad rotativa y el par de torsion requeridos para la operacion de montaje y/o desmontaje. En
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particular, el dispositivo de control 26 puede cambiar la frecuencia y/o la amplitud de la corriente de motor
suministrada al motor eléctrico 12. Tal cambio en la corriente de motor es Util ya que las necesidades de
velocidad y par de torsion durante las operaciones de montaje y7o desmontaje son diferentes segun el tipo de
neumatico montado y/o desmontado. En particular, las paredes laterales de los neumaticos tienen diferentes
grados de rigidez. En neuméticos con rigidez alta, por ejemplo, neumaticos Run Flat, se necesita una velocidad
baja y un par de torsioén alto, sin embargo, en las operaciones basicas se requiere una velocidad alta y un par de
torsion bajo. El dispositivo de control 26 puede detectar automaticamente, cuando la rotacion del arbol 14 se
reduce debido a la peticion de un par de torsion alto, y es capaz de iniciar automaticamente la denominada
funcion “boost”. Esta funcion “boost” es anéloga a la activacion de un pedal con el que se pone en marcha el
motor eléctrico 12. Esto significa que la funcién “boost” simula a un operario accionando un pedal. Esto
proporciona un par de torsion maximo del motor eléctrico 12. Por tanto, la corriente suministrada al motor
eléctrico 12 cambia cuando aumenta la corriente de motor suministrada al motor eléctrico 12 dentro de los limites
determinados. El dispositivo de control 26 detecta de forma autdbnoma la necesidad de cambiar la corriente de
motor suministrada al motor eléctrico 12 para aplicar un par de torsion maximo. Tras detectar esta necesidad, la
corriente de motor cambia automaticamente. Por tanto, no es necesaria la participacion de un operario.

[0021] El dispositivo de control 26 incluye un microprocesador 28, un circuito de interfaz 30 y un dispositivo
controlado 32. El dispositivo sensor 24 estd conectado al microprocesador 28, y las sefiales del dispositivo
sensor 24 que indican la corriente de motor suministrada al motor eléctrico 12 son transmitidas desde el
dispositivo sensor 24 al microprocesador 28. Segun estas sefiales, el microprocesador 28 es capaz de ajustar el
dispositivo controlado 32 que incluye interruptores de potencia para controlar la corriente de motor. El circuito de
interfaz 30 posicionado entre el microprocesador 28 y el dispositivo controlados 32 sirve para convertir y
adelantar los comandos del microprocesador 28 hasta el dispositivo controlado 32. El circuito de interfaz 30
proporciona conversiones de voltaje de la interfaz, suministra proteccién contra el tiempo muerto y la protecciéon
de la funcién de terminacion. El dispositivo controlado 32 incluye interruptores de potencia que se utiliza para
accionar el motor eléctrico 12 y estan colocados entre el dispositivo sensor de la corriente de motor 23 y un
circuito de alta tension 34, el circuito de alta tension 34 suministra potencia al motor eléctrico 12.

[0022] Ademas, se proporciona un circuito de baja tencién 36 que comprende un transformador para reducir la
tensién, un puente rectificador, un filtro y un regulador para proporcionar niveles de tension baja provisto en el
circuito de interfaz 30 y en el circuito del microprocesador.

[0023] Ademas, se proporciona un temporizador 37, estando el temporizador 37 conectado al dispositivo de
control 26, especialmente al microprocesador 28, para predeterminar un intervalo de tiempo limite durante el cual
se mide una corriente de motor que es mayor que un limite prestablecido. Cuando la corriente de motor medida
es mayor que un limite prestablecido durante un tiempo prestablecido, se aplica un par de torsion maximo.
Alternativamente, el temporizador 37 se puede integrar en el dispositivo de control (no mostrado).

[0024] Un diagrama de flujo del procedimiento segun la invencion que es realizado con el aparato como se
explica anteriormente se muestra en la figura 2.

[0025] En una primera etapa, que esté indicada con el nimero de referencia 38, se examina si el pedal de pie (no
mostrado) esta activado.

[0026] Solo si el pedal esta activado, es decir, si el primer interrogante se puede responder con un “si”, se
comprueba en una segunda etapa 40, si la velocidad actual del motor eléctrico 12 y por tanto del arbol de
accionamiento 14 es baja. Por tanto, una velocidad “baja” significa que la velocidad actual es inferior a la
velocidad normal en condiciones “normales”. Los valores que representan la velocidad de varios tipos de
neumaticos en condiciones “normales” se puede guardar y reutilizar. Una velocidad “baja” indica un par de
torsién que sobrepasa el valor limite correspondiente. Una velocidad “baja” puede ser detectada por el dispositivo
sensor de la corriente de motor 24 en un aumento de la corriente del motor eléctrico 12. Alternativamente, una
velocidad “baja” puede ser detectada por un sensor de velocidad (no mostrado) observando la velocidad del
arbol de accionamiento 14 o del motor eléctrico 12. Las correspondientes sefiales son enviadas por el dispositivo
sensor de la corriente de motor 24 o el sensor de velocidad la conversor 26, en particular al microprocesador28
que es parte de conversor 26. Por ejemplo, la velocidad baja real se corresponde con la velocidad nominal del
motor a 50 Hz, que se corresponde aproximadamente con 1500 rpm de un motor estandar de cuatro polos, y la
velocidad alta real se corresponde con la velocidad nominal del motor a 100 Hz, que se corresponde
aproximadamente con 3000 rpm de un motor estandar de cuatro polos. La velocidad baja real del motor se
reduce por medio de una caja de cambios de aproximadamente 7 rpm en el arbol principal, y la velocidad alta
real del motor se reduce por medio de una caja de cambios de aproximadamente 14 rpm en el arbol principal.

[0027] Si la velocidad actual del motor eléctrico 12 y por tanto del arbol de accionamiento 14 es baja, por
ejemplo, el segundo interrogante 20 se responde con un “si”, la corriente actual del motor eléctrico 12 se
compara con una corriente maxima en una tercera etapa 42. Por tanto, se comprueba si la corriente actual es
mayor que una corriente maxima. La corriente actual del motor eléctrico 12 es medida por el dispositivo sensor
de la corriente de motor 24 y una sefial correspondiente es transmitida al microprocesador 28. El
microprocesador 28 compara la sefial del dispositivo sensor de la corriente de motor 24, que se corresponde con
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la corriente medida, con un valor limite almacenado para el tipo de neumético y detecta si la corriente actual del
motor eléctrico 12 es mayor que la corriente maxima. Los valores limites para varios tipos de neumaticos se
almacenan en el microprocesador 28.

[0028] Si la corriente medida de un motor eléctrico 12 es mayor que un limite prestablecido, el temporizador 27
se inicia (ver etapa 44). Si la corriente medida del motor eléctrico 12 permanece durante un tiempo prestablecido,
por ejemplo, durante un segundo (ver etapa 46), la funcién “boost” inicia durante aproximadamente 0,2
segundos. Es decir, la funcién “boost” se realiza siempre que el interrogante “Count> 1,2 s” se puede responder
con “no”, es decir, siempre que el tiempo transcurrido sea inferior a 1,2 segundo, se realizara la funcion “boost”
(ver etapas 48, 50). Si el tiempo transcurrido es mayor que 1,2 segundos, la corriente de motor vuelve a la
condicion normal (ver etapa 52). Como se ha explicado anteriormente, la funcion “boost” es analoga a la
activacion de un pedal con el que se pone en marcha el motor eléctrico 12. Esto significa que la funcion “boost”
simula un intento del operario de activar el pedal que proporciona un par de torsion maximo del motor eléctrico
12. La frecuencia y/o la amplitud de la corriente de motor suministrada al motor eléctrico 12 cambia,
especialmente aumenta, dentro de los limites establecidos.

[0029] Si se detectan fallos, el procedimiento para (ver etapas 54, 56). De lo contrario, el procedimiento vuelve a
empezar (ver etapas 54, 58).

[0030] Ademas, el motor es accionado en condiciones normales (ver etapa 52), si la velocidad actual del motor
eléctrico 12 y por tanto del arbol de accionamiento 14 no es baja (es decir, el interrogante 40 se responde con un
“no”), si la corriente actual es inferior a una corriente maxima (es decir, el interrogante 42 se responde con un
“no”) y la corriente medida superior que la corriente maxima durante menos de 1 s (es decir, el interrogante 46 se
responde con un “no”). Ademas, si el pedal no se activa (ver etapa 38), el procedimiento para (ver etapa 56).

[0031] Segun el procedimiento inventico, se detecta automaticamente si la velocidad del motor eléctrico 12 y por
tanto el arbol de accionamiento disminuye debido a una solicitud de par de torsion alto, y la funcion “boost” inicia
automaticamente. Por tanto, la frecuencia y/o la amplitud de la corriente suministrada al motor eléctrico 12
aumentan dentro de los limites maximos. Esta funcion “boost” simula el reintento de un pedal por parte de un
operario y proporciona un par de torsibn maximo del motor eléctrico 12.
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REIVINDICACIONES
1. Procedimiento para montar o desmontar un neumatico de una llanta,

en el que la rueda (ensamblado de neumatico/llanta) es girada por un motor eléctrico (12) alrededor de un eje
(A), caracterizado por el hecho de que

la corriente de motor suministrada al motor eléctrico (12) esta controlada segun la velocidad rotativa y el par de
torsion requerido para la operacién de montaje y/o desmontaje, y

porque la corriente de motor se cambia automaticamente para aplicar un par de torsibn maximo, cuando la
corriente de motor medida es mayor que un limite prestablecido a una velocidad rotativa baja durante un tiempo
prestablecido.

2. Procedimiento segun la reivindicacion 1, caracterizado por el hecho de que el tiempo prestablecido es mayor
que el periodo durante el que se aplica el par de torsibn maximo.

3. Procedimiento segun la reivindicaciéon 1 6 2, caracterizado por el hecho de que el tiempo prestablecido es de
tres a diez veces mayor que el periodo de aplicacion del par de torsion maximo.

4. Procedimiento segln cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por el hecho de que la
corriente de motor vuelve a las condiciones normales después de las aplicacion del par de torsion maximo.

5. Procedimiento segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por el hecho de que la
frecuencia y/o la amplitud de la corriente de motor es aumentada dentro de un limite méximo prestablecido para
aplicar un par de torsibn maximo.

6. Procedimiento segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por el hecho de que el ciclo
de aplicacion del par de torsiébn maximo y la retorno a las condiciones normales se repite.

7. Aparato para montar un neumatico en una llanta o desmontar un neumatico de una llanta comprendiendo:
un motor eléctrico (12) para girar la rueda (ensamblado llanta/neumatico) alrededor de un eje (A),
caracterizado por

un dispositivo controlado (32) para suministrar la corriente de motor al motor eléctrico (12) y

un dispositivo sensor (24) para detectar la corriente de motor y transmitir las correspondientes sefiales al
dispositivo de control (26) que controla la corriente de motor segun la velocidad de rotacion y el par de torsion
requeridos para la operacién de montaje y/o desmontaje,

en el que el dispositivo de control (26) puede cambiar la corriente de motor para aplicar un par de torsion
maximo, cuando la corriente de motor medida es mayor que un limite prestablecido a una velocidad rotativa baja
durante un tiempo prestablecido.

8. Aparato segun la reivindicacion 7, caracterizado por el hecho de que un temporizador (347) esta conectado al
dispositivo de control (26) o integrado en el dispositivo de control (26) para predeterminar un intervalo de tiempo
limite durante el que se mide una corriente de motor mayor que el tiempo limite prestablecido.

9. Aparato segun la reivindicacién 7 la reivindicacion 8, caracterizado por el hecho de que el dispositivo de
control (26) comprende un microprocesador (28) que ajusta un dispositivo controlado (32) con interruptores de
potencia para controlar la corriente de motor.

10. Aparato segun la cualquiera de las reivindicaciones 7 a 9, caracterizado por el hecho de que el motor
eléctrico (12) es un motor eléctrico de dos fases o de tres fases.

11. Aparato segun cualquiera de las reivindicaciones 7 a 10, caracterizado por el hecho de que el aparato incluye
un circuito de baja tension (36) que proporciona baja tension al dispositivo de control (26).
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PROCEDIMIENTO DE ROTACION
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