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DESCRIPCION
Dispositivo y procedimiento para la modificacion de la posicién del angulo de giro de un neumatico sobre una llanta

La invencion se refiere a un dispositivo y un procedimiento para la modificacion de la posicién del angulo de giro de un
neumatico respecto de una llanta, estando el neumatico calzado sobre la llanta con los talones de neumatico en
contacto con superficies de asiento de la llanta. El dispositivo comprende un dispositivo de sujecién para la retencién de
la llanta, un dispositivo de medicion para medir y almacenar la posicion de angulo de giro de marcas caracteristicas en
la llanta y el neumatico, una unidad de evaluacién y control que calcula un angulo de giro y un accionamiento de giro
posicionable que puede ser controlado mediante la unidad de evaluacion y control.

Dispositivos del tipo indicado son utilizados para la denominada alineaciéon de neumatico y llanta. La alineacién es un
procedimiento usado en el calzado de neumaticos para optimizar las caracteristicas de concentricidad de la rueda.
Durante la fabricacion se aplican marcas en los neumaticos y las llantas, los denominados puntos de alineacion, que
identifican los puntos extremos de las diferencias de concentricidad medidas. En el neumatico, el punto de alineacion
identifica el maximo de la primera variacion armonica de fuerza radial y en la llanta el punto de la desviacion de
concentricidad con el menor radio. Las caracteristicas de concentricidad de la rueda alcanzan un valor conveniente
cuando coinciden los puntos marcados en el neumatico y en la llanta.

En la produccion en serie de ruedas de vehiculos, la alineacion de neumatico y llanta se realiza cuando lo requiere el
cumplimiento de especificaciones de calidad. Para la realizacion del proceso de alineacién se conocen, por ejemplo, por
el documento DE 10 2004 006 822 Al una maquina en la que la llanta de una rueda calzada es sujetada mediante una
unidad de sujecion, las marcaciones en neumatico y llanta son registradas mediante un sistema de camara, los talones
de neumatico son desprendidos de la llanta mediante la compresion de los flancos de neumatico y, a continuacion, la
llanta es rotada en un angulo de giro calculado mediante la unidad de sujecién giratoria, de modo que las marcaciones
en neumatico y llanta coincidan en la misma posicion de angulo de giro.

Por el documento EP 2 236 321 Al se conoce un equipo de conformidad con el preambulo de la reivindicacion 1. El
dispositivo esta dispuesto estacionario y presenta un poste con columnas verticales entre las que pasa un equipo de
cinta transportadora para el suministro y traslado de una rueda. En el bastidor, encima y debajo del equipo de
transporte, se encuentran dispuestas mordazas regulables radialmente mediante accionamientos individuales para el
descalzado de los talones de neumatico, siendo las mordazas superiores regulables axialmente. Por debajo del equipo
de transporte se encuentra, ademas, un dispositivo de sujecién giratorio con mordazas movibles radialmente para la
sujecioén y rotacion de la llanta.

Por el documento US 5 826 319 A se conoce otro dispositivo, integrado en un equipo de cinta transportadora, para la
modificacién de la posicién angular de rotacién de un neumatico respecto de una llanta, dispuesta estacionaria y que
presenta un dispositivo de sujecién moévil verticalmente y giratorio para la sujecidon de la llanta y dispositivos de
descalzado, con palancas de descalzado en lados opuestos del equipo de cinta transportadora, que pueden ser
presionados contra el neumatico en lados contrarios. En este caso, los dispositivos de descalzado estan dispuestos
estaticos en el bastidor del dispositivo.

En un dispositivo estacionario para el mejoramiento del comportamiento de marcha de ruedas de vehiculos conocido
por el documento DE 33 44 737 Al, el talén de neumatico es descalzado en ambos lados de la rueda de disco, en cada
caso mediante un equipo de descalzado, y la rueda de disco sujetada en un dispositivo de sujecion giratorio es rotado
respecto del neumatico en un valor de angulo especificado. Los equipos de descalzado tienen rodillos giratorios que son
movidos en sentido antagénico alrededor de la rueda mediante al menos una unidad de accionamiento.

Por el documento EP 2 075 564 A2 se conoce un procedimiento y un dispositivo para la fabricacion 6ptima de ruedas de
vehiculos mediante alineacion, siendo detectada la posicion angular de la maxima variacion de fuerza radial del
neumatico y la posicién angular del valor minimo de desviacion de concentricidad de la llanta y determinada de alli la
posicion angular de alineacién de neumatico y llanta. Para el calzado en angulacién exacta de la llanta y el neumatico se
usa un dispositivo de manipulacién controlado por programa con un brazo de pinza controlable tridimensionalmente,
mediante el cual, en primer lugar, la llanta es transportada en angulo exacto a una mesa de calzado y que, a
continuacién, toma el neumatico y en la posicién angular calculada lo introduce a presién con el talébn superior de
neumatico en la base de llanta.

La invencién tiene el objetivo de crear un dispositivo del tipo mencionado al comienzo que pueda ser fabricado
econdmicamente, pueda ser integrado de manera sencilla en una instalaciéon para la fabricacion seriada de ruedas de
vehiculo, y simplifique el transporte relacionado con la alineacion.

El objetivo se consigue de conformidad con la invencién mediante un dispositivo con las caracteristicas indicadas en la

reivindicacion 1. Configuraciones ventajosas del dispositivo se indican en las reivindicaciones 2 a 10. Un procedimiento
ventajoso segun la invencion esta indicado en las reivindicaciones 10y 11.

2



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2394791 T3

Segun la invencion, el dispositivo para la modificacion de la posicién del angulo de giro de un neumatico respecto de
una llanta, estando el neumatico calzado sobre la llanta y mediante los talones de neumatico en contacto con las
superficies de asiento de la llanta, comprende un dispositivo de sujecion para la retencién de la llanta, un dispositivo de
medicién para medir y almacenar la posicion de angulo de giro de marcas caracteristicas en la llanta y en el neumatico,
una unidad de evaluacion y control que calcula un angulo de giro, un accionamiento de giro posicionable que puede ser
controlado mediante la unidad de evaluacion y control y un equipo de manipulaciéon con una pinza, siendo el equipo de
manipulacion un robot con un brazo articulado movil sobre varios ejes y la pinza montada a un extremo libre del brazo
articulado es movible respecto del dispositivo de sujecion y presenta dedos de pinza regulables radialmente, y estando
dispuestos en los dedos de pinza dispositivos de descalzado opuestos entre si para el descalzado de los talones de
neumatico de las superficies de asiento de la llanta.

Mediante el dispositivo segun la invencién, para la modificacion de la posicion de angulo de giro del neumatico, una
rueda puede ser transportada a un dispositivo de sujecién para la retencion de la llanta, soltado el neumatico después
de la sujecion y retencion de la llanta mediante el descalzado de los talones de neumatico, girado a continuacion vy,
después, la rueda llevada, por ejemplo, a una estacion de hinchado o equipo de traslado. Por otra parte, cuando existen
equipos de transporte apropiados para introducir la rueda en el dispositivo de sujecién y extraerla del mismo, el
dispositivo segun la invencion también puede ser usado ventajosamente sin la aplicacién de la funcion de transporte de
la pinza. En este caso, es ventajoso que cuando no se requieran procesos de alineacion la pinza pueda ser quitada del
sector del dispositivo de sujecion. El dispositivo segin la invencién es sencillo, porque las funciones de movimiento de la
pinza y del equipo de manipulacién se usan también para la realizacién de la alineacion.

Preferentemente, el dispositivo de sujecion es estatico y la pinza posicionable respecto del equipo de manipulacion
sobre un eje central mediante el accionamiento de giro. Ello permite una configuracion muy sencilla del dispositivo de
sujecion y el uso de dispositivos de sujecion no provistas de un accionamiento de giro posicionable, ya existentes en las
instalaciones.

El equipo de manipulaciéon puede ser un robot con un brazo articulado moévil sobre multiples ejes, en cuyo extremo libre
esta montada la pinza. Ademas, en el extremo libre del brazo articulado puede estar dispuesto el accionamiento de giro
instalado para el giro de la pinza. Alternativamente, la pinza puede ser impedida de realizar un giro sobre su eje central
y el dispositivo de sujeciéon puede ser giratorio y posicionable mediante el accionamiento de giro. La Ultima variante es
ventajosa cuando se usa un equipo de manipulacién que no dispone de un accionamiento de giro apropiado para girar y
posicionar la pinza.

Segun otra propuesta de la invencion, el dispositivo de descalzado presenta elementos de descalzado fijados rigidos a
la pinza, pudiendo la pinza ser aproximada axialmente a la llanta para el descalzado de un talén de neumatico mediante
el equipo de manipulacién. Esta configuracion es econémica y usa, ventajosamente, la movilidad y fuerza del equipo de
manipulacion.

Ademas, al menos los dispositivos de descalzado dispuestos en un lado del neumatico pueden presentar elementos de
descalzado mdviles contra el neumatico por medio de actores. Con la ayuda de dichos elementos moviles de
descalzado no s6lo es posible descalzar un talén de neumatico de la superficie de asiento en la llanta, sino que el
neumatico, interactuando con los elementos de descalzado, también puede ser sujetado de tal manera fija en términos
de rotacion sobre el lado opuesto del neumatico, que en la torsion de la pinza o de la llanta no se modifique la posicion
del angulo de giro respecto de la pinza.

Una configuracion ventajosa de la pinza presenta un cuerpo de base y al menos dos brazos de pinza méviles de manera
radial al eje central de la pinza, estando los brazos de pinza acoplados con un equipo de sincronizacién que sincroniza
el movimiento radial de los brazos de pinza. De este modo se garantiza que al abrir y cerrar los brazos de pinza la pinza
no modifique su posicién central respecto de la rueda o neumatico retenido, lo que simplifica mucho el control preciso
del movimiento de pinza.

Los dedos de pinza estan dispuestos, preferentemente, en los extremos libres de brazos de pinza moéviles y presentan
respecto del eje central de la pinza placas de retencion paralelas que tienen secciones configuradas para el contacto
con la banda de rodadura de un neumatico. Segun la invencién, los extremos libres de las placas de retencion pueden
estar provistos de una plegadura, orientada de manera ortogonal al centro de la pinza, en la que estan dispuestos,
preferentemente, elementos de descalzado rigidos.

Ademas, los dedos de pinza pueden presentar placas, que se extienden a una distancia de las plegaduras y paralelas a
las mismas en sentido al centro de la pinza, en las que se encuentran fijados actores y elementos de descalzado
movibles mediante los mismos.

A continuacion, la invencion se explica en detalle mediante un/os ejemplo/s de realizacion que se muestra/n en el dibujo.
Muestran:

La figura 1, una vista lateral de un dispositivo segun la invencion con robot de manipulacion, pinza y dispositivo de
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sujecion,
la figura 2, una vista en seccion de la pinza segun la figura 1.

El dispositivo mostrado en la figura 1 comprende un robot de manipulacién 1 y una pinza 2 movible mediante el mismo
para agarrar y retener neumaticos. El robot de manipulacién 1 se compone de un bastidor estatico 3 en el que gira sobre
un eje vertical A1 un carrusel 4 con una biela oscilante 5, un brazo 6 y una mano de robot 7. La biela oscilante 5 es
giratoria en el carrusel 4 sobre un eje horizontal A2 y el brazo 6 es giratorio en la biela oscilante 5 sobre un eje
horizontal A3. El brazo 6 se compone de dos partes giratorias una respecto de la otra sobre un eje A4 que se extiende
en sentido longitudinal del brazo 6. La mano de robot 7 estd conectada de manera giratoria con el brazo 6 sobre un eje
A5 gque se extiende transversalmente al eje longitudinal del brazo 6. En su extremo libre, la mano de robot 7 tiene una
brida 8 giratoria sobre un eje A6. Todos los ejes Al a A6 del robot de manipulacion 1 son accionables mediante
servomotores controlados. En los servomotores se encuentran integrados frenos y resolvedores para la mediciéon de
angulos de giro. El robot estd provisto de un control programable libremente y, mediante cada uno de los ejes
nombrados anteriormente puede ser movido individualmente a cualquier posicion de angulo de giro y fijado en la misma.

La pinza 2 mostrada mas claramente en la figura 2 tiene un cuerpo de base 10 cruciforme con cuatro brazos 11 que se
extienden de un cuerpo anular central 12 de manera radial hacia fuera. En los extremos de los brazos 11 radiales
externos se encuentran, montados de manera pivotante mediante articulaciones giratorias 13, brazos directores 14
externos de brazos de pinza 15. En los extremos libres de los brazos directores 14 se encuentran dispuestos dedos de
pinza 17 pivotantes mediante articulaciones giratorias 16. Los ejes de las articulaciones giratorias 13 y 16 de cada brazo
director 14 son paralelos y se extienden tangenciales respecto del eje central de la pinza 2 y en un plano radial. En el
lado de los brazos directores 14 orientados al centro de pinza se encuentran dispuestos, a una distancia paralela de los
mismos, brazos directores interiores 18 que, en cada caso, estan conectados con un extremo mediante una articulacion
giratoria 19 a un dedo de pinza 17 y con el otro extremo mediante una articulacion giratoria 20 a un brazo 11. La
distancia de las articulaciones giratorias 19 al eje de las articulaciones giratorias 16 es igual a la distancia de las
articulaciones giratorias 20 al eje de las articulaciones giratorias 13. Ademas, la distancia de las articulaciones giratorias
19y 20 es, en lo esencial, igual a la distancia de los eje a las articulaciones giratorias 13 y 16 De este modo, los brazos
directores 14, 18 forman una conduccién paralela pivotante mediante la cual los dedos de pinza 17 conectados a los
brazos directores mantienen al cerrar y abrir la pinza 2 la alineacién especificada respecto del eje central de la pinza 2.

Cada uno de los dedos de pinza 17 tiene, esencialmente alineada paralela al eje central de la pinza 2, una placa de
retencion 21 que se extiende en un sentido que se aleja del eje 16. La placa de retencion 21 tiene una seccion 22
provista de botones préxima al eje, destinada al contacto con la banda de rodadura de un neumatico, y una seccion 23
alejada del eje. El extremo libre de la seccién 23 esta provisto de una plegadura 24, orientada de manera ortogonal
respecto del centro de pinza, que soporta los elementos de descalzado 25 en forma de placa orientada al cuerpo de
base. En el extremo de fijacion de la placa de retencidon 21 se encuentra configurada, perpendicular a la misma, una
superficie de contacto 26 extendida de forma radial hacia dentro, mediante la cual la pinza se pueda apoyar en un flanco
de un neumatico.

Ademas, en los dedos de pinza 17 se encuentran fijadas, en proximidad de las articulaciones giratorias 16, 19
extendidas en sentido al centro de pinza, unas placas 27 que soportan actores 28 y elementos de descalzado 29
movibles mediante los mismos en sentido a los elementos de descalzado 25. Los actores 28 pueden ser cilindros
neumaticos, cilindros hidraulicos o motores lineales accionados eléctricamente.

Para la apertura y cierre de la pinza, los brazos de pinza 15 deben ser alejados 0 aproximados sincronizadamente. Para
la generacion de dicho movimiento sincronizado se ha previsto un disco giratorio 30 que esta montado de manera
giratoria en la abertura central del cuerpo anular 12 con la ayuda de un rodamiento de contacto en cuatro puntos 31. El
disco 30 esta conectado con cada brazo de pinza 15 mediante una unidad de acoplamiento 32 en forma de barra. Los
elementos de acoplamiento 32 son de igual longitud y llevan en sus extremos articulaciones 33, 34 con al menos dos
grados de libertad, en particular articulaciones de rétula. Los elementos de acoplamiento 32 estan fijados al disco 30
mediante la articulacion 33. En este caso, las articulaciones 33 estan dispuestas a una distancia angular de 90°y a la
misma distancia del eje de giro del disco 30. Con las articulaciones 34, los elementos de acoplamiento 32 se encuentran
fijados en los brazos directores 14 exteriores a una distancia del eje de las articulaciones de giro 13. Cuando gira el
disco 30, los elementos de acoplamiento 32 se mueven en sentido radial en relacién a los brazos 11 del cuerpo de base
10 adyacentes a los mismos, con lo cual los brazos de pinza 15 montados en los brazos 11 realizan un movimiento
pivotante en la direccién correspondiente.

Para agarrar una rueda, la pinza 2 es movida, con la ayuda de un servoaccionamiento no mostrado, mediante el giro
controlado del disco 30 a una posicién abierta en la que la distancia de los elementos de descalzado 25 opuestos uno al
otro es mayor que el diametro exterior del neumatico de la rueda a agarrar. Gracias a la conduccién paralela de los
dedos de pinza 17, las placas de retencion 21 estan alineadas paralelas independientes de la posicion de apertura de la
pinza 2, de modo que contactan de manera uniforme la banda periférica del neumatico cuando se cierra la pinza 2. Para
poner los neumaticos en contacto con las placas de retencion 21, el disco 30 es girado por el servoaccionamiento en
sentido contrario. Debido a ello, los brazos de pinza 15 se mueven sincronizadamente en sentido del eje central de la
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pinza 2 hasta alcanzar una posicién en la que las superficies de contacto 26 y las placas de retencién 21 entren en
contacto con las secciones 22 del neumaético.

La pinza 2 esta dispuesta en la mano de robot 7 de tal manera que pueda rotar en relacién a la mano del robot 7 sobre
su eje central coincidente con el eje A6 y ser posicionada en angulo de giro exacto. Con este propdsito, el cuerpo anular
12 de la pinza 2 esta fijado a la brida 8 de la mano de robot 7 que, con la ayuda del servomotor dispuesto en la mano de
robot 7, puede ser movida y fijada en el mismo en cualquier posicion de angulo de giro. De este modo es posible, con
ayuda de la pinza 2, girar uno de los neumaticos sujetados por las mismas sobre su eje de rotacién en una determinada
posicion de angulo de giro para, por ejemplo girar un punto de alineacion marcado en el neumatico a la misma posicion
de angulo de giro que adopta un punto de alineacion en la llanta asignada.

El dispositivo de sujecion 36 para la sujecion de una llanta se muestra esquematicamente en la figura 1. Sobre una
mesa 37 esta dispuesto un poste 38 con forma de columna que en su extremo superior soporta un mandril de sujecion
39 con mordazas de sujecién 40 mdviles radialmente. El mandril de sujecion tiene sobre la cara superior una superficie
de contacto 41 y una espiga central de centrado 42 que engrana en el taladro de llanta. Las mordazas de sujecion 40
son accionadas mediante un cilindro hidraulico lineal dispuesto en el poste 38 por medio de una cufia de sujecion
colocada en el interior y se contactan con la superficie interior del disco de llanta.

Mediante el dispositivo descrito, la denominada alineacién puede ser realizada mediante la modificacion selectiva de la
posicion de angulo de giro de un neumatico respecto de la llanta sobre la que esta calzada, de la manera siguiente:

La rueda compuesta de llanta y neumatico es transportada, primeramente, a un dispositivo de sujecién para la sujecion
y retencion de la llanta. El dispositivo de sujecion de llanta puede ser un sencillo mandril de sujeciéon con varias
mordazas de material sintético deformables elasticamente, que en el lado interno son presionadas contra el disco de
llanta. Por supuesto, también es posible usar otros dispositivos de sujecién de llantas, por ejemplo los que sujetan la
llanta en el agujero central. El traslado de la rueda al dispositivo de sujecién puede ser realizado mediante la ayuda de
la pinza 2 y del robot de manipulacion 1, sin embargo también es posible usar para ello otros equipos de transporte, por
ejemplo una transportadora escalonada vertical.

Después de sujetada la llanta se mide mediante la ayuda de un equipo de medicion, por ejemplo un sistema de camara,
la posicion de los puntos de alineacion en neumatico y llanta y se calcula mediante una unidad de evaluacion y control el
angulo de giro diferencial entre los puntos de alineacion. Si previamente la rueda ha sido transportada al dispositivo de
sujecion con ayuda de la pinza 2 es necesario para este proceso de medicion quitar la pinza 2 de la rueda.

En el paso siguiente, el robot de manipulaciéon 1 guia la pinza 2 encima del centro de la rueda y en sentido axial a una
posicion en la que los elementos de descalzado 25, 29 de la pinza 2 se encuentren fuera de los planos de limitacion
laterales de la rueda. A continuacién, mediante un movimiento sincronizado de los brazos de pinza 15 y dedos de pinza
17 en sentido al centro de pinza, la pinza es ajustada de tal manera al diametro de la llanta que los elementos de
descalzado 25, 29 se encuentren a una distancia del borde de llanta en una posicién apropiada para el descalzado. A
continuacion, la pinza 2 es movida de tal manera en sentido axial mediante el robot de manipulacién 1 que el cuerpo de
base 10 de la pinza 2 se aleja un trayecto especificado de la rueda. De este modo, los elementos de descalzado 25
rigidos engranan con el talon de neumatico adyacente a los mismos y descalzan el mismo de la superficie de asiento en
la llanta. En cuanto se ha alcanzado la posicion de descalzado se detiene la pinza y, a continuacién, se ponen en
actividad los actores 28 de los elementos de descalzado 29. De este modo, los elementos de descalzado 29 descalzan
de la superficie de asiento en la llanta el segundo talén de neumatico adyacente a los mismos. Los neumaticos estan
ahora retenidos solamente por la pinza 2 con ayuda de los elementos de descalzado 25, 29 y, consecuentemente,
pueden ser girados facilmente con la ayuda de la pinza 2.

En el paso siguiente, la unidad de evaluacion y control activa el servomotor en la mano de robot 7 y la pinza 2 es girada
en el angulo de giro diferencial calculado previamente a base de la deteccion de los puntos de alineacién, de manera
que después del giro ambos puntos de alineaciéon adopten la misma posicion de angulo de giro. En dicha posicion de la
pinza 2, los elementos de descalzado 29 son regresados a su posicion inicial mediante la inversion de marcha de los
actores 28. Al mismo tiempo, el robot de manipulaciéon 1 mueve la pinza 2 de regreso a la posicion inicial en la que los
elementos de descalzado 25 rigidos estan separados del neumatico. Para el control subsiguiente del proceso de
alineacion, la pinza 2 es abierta nuevamente y alejada de la rueda mediante el robot de manipulacién 1. Si la medicion
de control confirma que el resultado del proceso de alineacién es correcto, se quita el dispositivo de sujecion de la llanta
y la rueda se la traslada fuera del dispositivo de sujecién, lo que, nuevamente, se realiza con ayuda de la pinza y del
robot de manipulacién u otro equipo de transporte.

El dispositivo descrito se destaca por una ejecucion mecanica sencilla y econémica que usa las funciones de un robot
de manipulacion de disefio convencional, pudiendo realizarse el transporte de la rueda a la estacion de alineacion y las
funciones de movimiento en la estacion de alineacion con el mismo equipo, o sea con la pinza movida por el robot de
manipulacion. Para la sujecion de la llanta es suficiente un dispositivo de sujecién sencillo sin accionamiento
complicado, como el que se usa en el calzado de neumaticos.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo para la modificacion de la posicion del angulo de giro de un neumatico respecto de una llanta, estando el
neumatico calzado sobre la llanta y mediante los talones de neumatico en contacto con las superficies de asiento de la
llanta, comprendiendo un dispositivo de sujecion (36) para la retencion de la llanta, un dispositivo de medicién para
medir y almacenar la posicion de angulo de giro de marcas caracteristicas en la llanta y en el neumatico, una unidad de
evaluacion y control que calcula un angulo de giro diferencial, dispositivos de descalzado opuestos uno respecto del otro
para el descalzado de los talones de neumatico de las superficies de asiento de la llanta y un accionamiento de giro
posicionable que puede ser controlado mediante la unidad de evaluacién y control, caracterizado por un equipo de
manipulacién (1) con una pinza (2), siendo el equipo de manipulacién (1) un robot con un brazo articulado (6) movil
sobre varios ejes y la pinza (2) montada a un extremo libre del brazo articulado (6), es movible respecto del dispositivo
de sujecion (36) y presenta dedos de pinza (17) regulables radialmente, y estando dispuestos en los dedos de pinza
(17) los dispositivos de descalzado opuestos uno respecto del otro.

2. Dispositivo segun la reivindicaciéon 1, caracterizado porque el dispositivo de sujecion (36) es estatico y la pinza (2)
giratoria y posicionable respecto del dispositivo de manipulacion (1) sobre un eje central mediante el accionamiento de
giro.

3. Dispositivo segun una de las reivindicaciones 1 o 2, caracterizado porque el accionamiento de giro esta dispuesto en
el extremo libre del brazo articulado (6) y preparado para del giro de la pinza (2) sobre su eje central.

4. Dispositivo segun la reivindicacion 1, caracterizado porque la pinza (2) esta impedida de realizar un giro sobre su eje
central y el dispositivo de sujecién (36) es giratorio y posicionable mediante el accionamiento de giro.

5. Dispositivo segin una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque los dispositivos de descalzado
presentan, al menos en un lado del neumatico, elementos de descalzado (25) fijados rigidos a la pinza y pudiendo la
pinza (2) ser aproximada axialmente a la llanta para el descalzado de un talon de neumatico mediante el equipo de
manipulacion (1).

6. Dispositivo segin una de las reivindicaciones precedentes caracterizado porque al menos los dispositivos de
descalzado dispuestos en un lado del neumatico presentan elementos de descalzado (29) movibles mediante actores
(28).

7. Dispositivo segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque la pinza (2) presenta un cuerpo de
base (10) y al menos dos dedos de pinza (17) movibles radialmente respecto del eje central de la pinza, estando los
dedos de pinza (17) acoplados con un equipo de sincronizacion que sincroniza el movimiento radial de los dedos de
pinza (17).

8. Dispositivo segin una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque los dedos de pinza (17) estan
dispuestos en los extremos libres de brazos de pinza (15) moéviles y presentan respecto del eje central de la pinza (2)
placas de retencién (21) paralelas que tienen secciones configuradas para el contacto con la banda de rodadura de un
neumatico.

9. Dispositivo segun la reivindicacion 8, caracterizado porque los elementos de descalzado (25) rigidos estan dispuestos
en extremos libres de las placas de retencion (21).

10. Procedimiento para la modificacién de la posicion del angulo de giro de un neumatico respecto de una llanta,
estando el neumatico calzado sobre la llanta y con los talones de neumatico en contacto con superficies de asiento de la
llanta, comprendiendo los pasos siguientes: transporte de una rueda presentando una llanta y un neumatico a un
dispositivo de sujecién (36), sujecion y retencion de la llanta en el dispositivo de sujecion (36),

medicion y almacenamiento de la posicién del angulo de giro de marcas caracteristicas en la llanta y en el neumatico
mediante un equipo de medicién, calculo de un angulo de giro diferencial mediante una unidad de evaluacién y control,
agarre circunferencial de la rueda mediante una pinza (2) dispuesta en un equipo de manipulacién (1) que presenta un
accionamiento giratorio posicionable y dispositivos de descalzado para el descalzado de los talones de neumatico de la
llanta, descalzado de los talones de neumatico de las superficies de asiento de la llanta con ayuda de dispositivos de
descalzado de la pinza (2),

giro del neumatico mediante la pinza (2) en el angulo de giro diferencial calculado mediante la activacion por medio la la
unidad de evaluacién y control del accionamiento de giro de la pinza (2),

movimiento hacia atrds de los dispositivos de descalzado a la posicién inicial y desprendimiento del dispositivo de
sujecion (36),

traslado de la rueda fuera del dispositivo de sujecion, caracterizado porque la rueda es trasladada al dispositivo de
sujecion (36) y/o fuera del dispositivo de sujecion (36) con la ayuda de la pinza (2).

11. Procedimiento segun la reivindicacién 10, caracterizado porque el descalzado de un talén de neumatico se produce
mediante la elevacién y/o descenso de la pinza (2).
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