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DESCRIPCION

Herramienta de extraccién de neumaticos para una maquina para cambiar neumaticos y maquina para cambiar
neumaticos

Campo Técnico

El objeto de la presente invencion es una herramienta de extraccion de neumaticos para una maquina para cambiar
neumaticos y una maquina para cambiar neumaticos provista de dicha herramienta.

La presente invencién se refiere a un equipo para gomistas y en particular a maquinas para la extraccion de
neumatico, es decir maquinas para extraer neumaticos de llantas de rueda.

Generalmente, esas maquinas para extraer neumaticos también se utilizan para colocar el neumatico en la llanta de
rueda.

Bajo esta optica, la presente invencion también se refiere a maquinas para cambiar neumaticos que sirve para
colocar y extraer neumaticos en y desde las respectivas llantas de rueda.

De cualquier manera, por motivos de simplicidad, la expresién “maquina para extraer neumaticos” sera empleada
también para denotar maquinas para cambiar neumaticos las cuales pueden colocar neumaticos aparte de
extraerlos.

La maquina para extraer neumaticos comprende un soporte giratorio, también conocido como “platillo”, para la
rueda.

La maquina para extraer neumaticos también comprende un bastidor al cual esta conectado con libertad de
movimiento un brazo para moverse en acercamiento y alejamiento de la rueda colocada sobre el soporte giratorio.

La maquina para extraer neumaticos ademas comprende una herramienta de extraccion de neumaticos conectada a
una extremidad libre del brazo. Mas en particular, la herramienta posee una primera extremidad conectada al brazo.

La herramienta de extraccion tiene la forma de una palanca y es adecuada para ser introducida entre el talén del
neumatico y el borde de la llanta de rueda para facilitar la extraccion del talon de la llanta durante la extraccion del
neumatico de la llanta de rueda.

Cabe hacer notar que también en la operacion de colocacioén del neumatico en la llanta, la herramienta (que, de
todos modos, por comodidad sera denominada “herramienta de extraccidon”) viene introducida entre el talon del
neumatico y el borde de la llanta de rueda para facilitar la introduccién del talén dentro de la llanta.

Mas en particular, el procedimiento normalmente seguido para quitar un neumatico de una respectiva llanta de rueda
es como se indica a continuacion.

En primer lugar se coloca la herramienta cerca del talén del neumatico. Luego se introduce la herramienta entre el
borde de la llanta de rueda y el talén del neumatico moviendo la herramienta hacia la llanta de rueda.
Preferentemente este movimiento se realiza siguiendo una direccion paralela al eje de la llanta de rueda, que
corresponde al eje de la rueda.

En esa posiciéon se mueve la herramienta de manera que una segunda extremidad de la misma aferre una parte del
talon.

Después de lo cual se extrae el talén de la llanta de rueda alejandolo de la misma llanta de rueda. Preferiblemente
este movimiento se hace a lo largo de una direccion paralela al eje de la misma llanta de rueda.

Preferiblemente, una vez que el talén ha pasado el borde de la llanta de rueda, el talén viene movido hacia el eje de
la llanta de rueda. Lo anterior reduce el esfuerzo mecanico aplicado al talén durante las etapas sucesivas.

Después de lo cual, la llanta de rueda viene puesta en rotacién alrededor de su eje manteniendo el talon fuera de la
llanta de rueda.

Cuando se extrae el neumatico de la llanta de rueda (y en términos mas generales cuando se lo coloca o se lo
extrae), se deben satisfacer los tres requisitos que se indican a continuacion:

i) simplificar el trabajo del operador reduciendo el esfuerzo necesario por parte del operador y la accion directa a
emprender por parte de este Ultimo;

ii) reducir el riesgo de dafiar el neumatico;

iii) impedir dafar la llanta de rueda.
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Por lo que concierne al riesgo de dafar el neumatico, desde hace tiempo se conoce la necesidad de reducir el
esfuerzo mecanico aplicado al talén del neumatico cuando el talén viene mantenido en la posicién extraida.

Bajo esta optica se han desarrollado varias soluciones técnicas en las cuales dichas operaciones han sido
substancialmente automatizadas con la ayuda de actuadores accionados por el usuario.

El documento de la patente de invencién EP1177920 a nombre del mismo Solicitante de esta invencion describe una
maquina automatica para extraer neumaticos donde la herramienta esta empernada en un brazo de manera que
pueda oscilar entre dos o varias posiciones operativas.

En particular, cuando la herramienta viene introducida entre el borde de la llanta de rueda y el talén del neumatico, la
herramienta de extraccion viene orientada hacia una primera posicién operativa con respecto al brazo. Cuando viene
extraido el talén de la llanta, por otro lado, la herramienta de extraccion viene orientada hacia una segunda posicién
operativa con respecto al brazo (girada con respecto a la primera posicion operativa).

La rotacion de la herramienta con respecto al brazo (desde la primera hasta la segunda posiciéon operativa y
viceversa) la lleva a cabo un actuador, que debe ser accionado por el usuario en el momento oportuno y que es apta
para reducir el esfuerzo mecanico al cual viene sometido el talén del neumatico cuando esta en la posicion extraida.

Asimismo, también de conformidad con lo previsto en el documento EP1177920, la segunda extremidad de la
herramienta de extraccion (es decir, la extremidad libre) tiene forma de gancho. Esto le permite a la herramienta
aferrar el talon del neumatico cuando la misma herramienta viene introducida entre el talén y la llanta de rueda.

Esta solucidn, sin embargo, presenta tres desventajas.

Una primera desventaja se debe al hecho que introduciendo la herramienta configurada tipo gancho entre el borde
de la llanta de rueda y el talén del neumatico se corre el riesgo de provocar un dafio, al menos en el mismo talon.

Una segunda desventaja es que la maquina es compleja y si bien permite que el usuario haga un menor esfuerzo,
no obstante ello exige por parte del usuario mucha atencién y habilidad para controlar no sélo el movimiento del
brazo (y de la herramienta conectada al mismo) sino también el movimiento de la herramienta con respecto al brazo.

Una tercera desventaja es la complejidad y el costo elevado del sistema de accionamiento de la herramienta, el cual
se compone de distintas partes.

El documento de la patente de invencion EP1593533, a nombre de la misma parte Solicitante de esta invencion, es
un ejemplo de una mejora a la solucién técnica proporcionada por el documento de patente de invencion
EP1177920. En efecto, el documento EP1593533 propone una solucién técnica en la cual la herramienta esta
conectada al brazo mediante un mecanismo cinematico (mas en particular, un cuadrilatero articulado) que guia su
movimiento de conformidad con un recorrido predeterminado.

Ello simplifica la tarea del usuario puesto que no hay necesidad de una operacion combinada del actuador que
mueve el brazo (y la herramienta conectada al mismo) y el actuador que mueve la herramienta con respecto al
brazo, y todo lo que el usuario debe hacer es accionar un actuador que mueve la herramienta a través del
mecanismo cinematico, obteniendo asi un movimiento de la herramienta a lo largo de una trayectoria que reduce el
esfuerzo mecanico aplicado al talén cuando el mismo talén esta siendo extraido y cuando se halla en la posicion
extraida (durante la posterior etapa de rotacion de la llanta de rueda).

Sin embargo, la patente de invencion EP1593533 sigue presentando la desventaja de crear un considerable riesgo
de daiar el taléon del neumatico (e incluso del borde de la llanta de rueda) cuando la herramienta configurada tipo
gancho viene introducida entre el borde de la llanta y el talon.

Otro ejemplo de maquina para extraer neumaticos esta descrito en el documento de la patente de invencion
EP1714807B1, que propone una solucién técnica que es una variante de uso de un cuadrilatero articulado para la
conexion de la herramienta al brazo.En una primera ejecucion, la herramienta (que sigue siendo un elemento
alargado con una extremidad con forma de gancho) esta abisagrada a una palanca que a su vez esta abisagrada al
brazo.

En este caso, el movimiento de la herramienta durante las etapas de introduccién y extracciéon es gobernado girando
esta palanca.

En una segunda ejecucioén propuesta por la patente de invencion EP1714807B1, la herramienta esta empernada en
una ranura formada en el brazo de modo de poder efectuar una roto-traslacién con respecto a este ultimo.

Sin embargo, también la patente de invencion EP1714807B1 presenta la desventaja de crear un considerable riesgo
de provocar dafio al talén del neumatico e indudablemente también al borde de la llanta de rueda (sobre la cual debe
apoyarse la herramienta) cuando la herramienta con forma de gancho viene introducida entre el borde de la llanta y
el talén.
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El documento de la patente de invencion EP1459913 da a conocer un dispositivo para montar y desmontar
neumaticos que presenta las desventajas mencionadas con anterioridad.

Un objetivo de la presente invencién es el de proporcionar una herramienta de extraccion de neumaticos para una
maquina para extraer neumaticos y una maquina para extraer neumaticos que no exhiba las desventajas
mencionadas con anterioridad pertenecientes a la técnica conocida.

Mas en particular, un objetivo de la presente invencion es el de proporcionar una herramienta de extraccion de
neumaticos para una maquina para extraer neumaticos y una maquina para extraer neumaticos que reduzca el
riesgo de dafar el neumatico y la llanta de rueda sin menoscabar ni la simplicidad de la maquina ni su facilidad de
uso.

Otro objetivo de la presente invencion es el de proporcionar una herramienta de extraccion de neumaticos para una
maquina para extraer neumaticos y una maquina para extraer neumaticos que sean eficaces funcionalmente y al
mismo tiempo simples de fabricar y econémicas.

Otro objetivo adicional de la presente invencion es el de proporcionar una maquina para extraer neumaticos que sea
sumamente sencilla de construir asi como facil de usar.

Esos objetivos se logran en su totalidad con la herramienta de extraccion de neumaticos y la maquina para extraer
neumaticos segun la presente invencion segun estan caracterizadas en las reivindicaciones anexas.

Mas en particular, la presente invencion se refiere a una maquina para extraer neumaticos que comprende:
- un soporte giratorio de la rueda, mediante el cual la rueda puede ser fijada al soporte giratorio;

- un brazo conectado con libertad de movimiento a un bastidor (en correspondencia de una primera extremidad del
mismo brazo);

- una herramienta de extraccién conectada al brazo (en correspondencia de una segunda extremidad del mismo
brazo).

La herramienta presenta una primera extremidad y una segunda extremidad. La primera extremidad puede ser
conectada al brazo. La segunda extremidad es una extremidad libre para interactuar con el neumatico.

Mas en particular, la presente invencion se refiere a la herramienta de extraccién para extraer el neumatico de la
correspondiente llanta de rueda.

La herramienta comprende un cuerpo alargado con una primera extremidad que puede ser conectada al brazo (que
soporta la misma herramienta de extraccion) y una segunda extremidad libre. La primera y la segunda extremidad
del cuerpo corresponden a la primera y a la segunda extremidad de la herramienta.

De conformidad con la presente invencion, la segunda extremidad de la herramienta posee una ufia (es decir un
organo configurado substancialmente como una ufia, es decir como una orejeta) que puede moverse entre una
primera configuracion operativa, donde sobresale de modo voladizo del cuerpo de la herramienta para definir una
forma de gancho, y una segunda configuracion operativa, donde viene metida en una zona lateral del cuerpo de la
herramienta, para darle a la herramienta una forma priva de gancho (es decir, una forma ahusada o tipo cufa, apta
para facilitar, o al menos no dificultar, la introduccién de la herramienta entre el taléon del neumatico y el borde de la
llanta de rueda).

Lo anterior, ventajosamente, permite reducir considerablemente el riesgo de dafiar el neumatico y la llanta de rueda
cuando la herramienta viene introducida entre el talon del neumatico y el borde de la llanta, sin reducir la eficacia de
la herramienta de extraccion en agarrar (o aferrar) el talon.

Muy por el contrario, el hecho que la segunda extremidad de la herramienta puede ser deformada desde la segunda
configuracion operativa, donde tiene forma ahusada, hasta la primera configuracion operativa, donde esta
configurada tipo gancho, y viceversa, ventajosamente permite aumentar el tamario de la parte (6rgano con forma de
ufa) dispuesta voladiza para formar la forma de gancho (sin correr el riesgo de dafiar el neumatico o la llanta de
rueda), aumentando asi adicionalmente la eficacia de la herramienta en la accion de aferrar el talon del neumatico.

Cabe hacer notar que la herramienta de extraccion esta configurada de manera que cuando se halla en la primera
configuracion operativa, el cuerpo y el érgano con forma de ufia forman una sede, es decir una palomilla (que
determina la forma de gancho) apropiada para soportar y retener una parte del talén del neumatico apoyada contra
la superficie (configurada substancialmente en L) uniendo el 6rgano configurado tipo ufa al cuerpo de la
herramienta).

Cabe hacer notar que, ademas, preferiblemente la herramienta de extraccion es apta para colocar el neumatico en la
llanta de rueda.
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Cabe hacer notar que el alcance de la presente invencién no esta restringido por la orientacién del eje de rotacion
del soporte giratorio de la maquina, que podria ser vertical con respecto a una superficie de soporte de la misma
magquina para extraer neumaticos (la solucién tipica de maquinas proyectadas para extraer neumaticos de ruedas
relativamente chicas) u horizontal (la solucion tipica de maquinas proyectadas para extraer neumaticos de ruedas de
gran tamario), o que podria tener cualquier otra orientacion.

Cabe hacer notar que preferiblemente el cuerpo de la herramienta de extraccion tiene la forma de una varilla
perfilada.

Preferentemente, en la segunda configuracion operativa, el drgano con forma de ufia esta dispuesto contra el cuerpo
de la herramienta.

Por ejemplo, en la segunda configuracion operativa, el 6rgano con forma de ufia esta plegado sobre el cuerpo de la
herramienta; o el érgano con forma de ufia esta metido dentro del cuerpo de la herramienta.

Alternativamente, en la segunda configuracién operativa, el érgano con forma de ufia también podria estar dispuesto
de manera de formar una extension de la segunda extremidad del cuerpo de la herramienta.

Preferentemente la herramienta de extraccion también comprende medios de movimiento para mover el érgano con
forma de ufia desde la primera hasta la segunda configuracion operativa y viceversa.

Cabe hacer notar que al menos una parte de los medios de movimiento puede ser asociada a la maquina para
extraer neumaticos (es decir, que no estan instalados obligatoriamente sobre la herramienta o conectados al cuerpo
de la herramienta de extraccion).

Hablando en términos generales, la maquina para extraer neumaticos segun la presente invenciéon comprende
medios de movimiento para mover el érgano con forma de ufia desde la primera hasta la segunda configuracion
operativa y viceversa.

Los medios de movimiento pueden ser hechos de diferentes maneras de conformidad con la presente invencién; en
particular, los medios de movimiento pueden ser totalmente pasivos, en parte pasivos y en parte activos o bien
completamente activos. Si los medios de movimiento son de tipo activo, entonces pueden comprender un actuador
de simple efecto o de doble efecto.

Por ejemplo, los medios de movimiento podrian comprender un elemento elastico (por ejemplo, un resorte) que
actia sobre el é6rgano con forma de ufia para forzarlo a la primera configuracién operativa o la segunda
configuracion operativa cuando no hay fuerzas externas aplicadas al 6rgano con forma de ufia.

Si el elemento elastico trabaja sobre el érgano con forma de ufia para forzarlo a la primera configuracion operativa
(donde la herramienta esta configurada tipo gancho), el movimiento del érgano con forma de ufa desde la primera
hasta la segunda configuracién operativa tiene lugar por interaccion del érgano con forma de ufia con el neumatico
cuando viene introducida la herramienta (entre el neumatico y la llanta de rueda).

Por ende, en ese caso, cuando la segunda extremidad de la herramienta esta totalmente introducida entre el talon
del neumatico y la llanta de rueda (y, por lo tanto, ya no en contacto con el neumatico), el érgano con forma de ufia
vuelve automaticamente a la primera configuracion operativa bajo la accién del elemento elastico. Por lo tanto, en la
posterior etapa de extraccion, la herramienta esta configurada tipo gancho.

Si el elemento elastico trabaja sobre el 6rgano con forma de ufia para forzarlo a la segunda configuracion operativa
(donde la herramienta tiene forma ahusada), el movimiento del 6rgano con forma de ufia desde la segunda hasta la
primera configuracion operativa tiene lugar por interaccion del 6rgano con forma de ufia con el neumatico cuando
viene extraida la herramienta, es decir cuando el talén del neumatico es aferrado por la herramienta.

En ese caso, preferentemente la herramienta esta configurada de manera que, en la segunda configuracion
operativa, la superficie de soporte del érgano con forma de ufa, sobresaliente del cuerpo de la herramienta, esté
orientada hacia la direccion opuesta a la direccion de introduccion de la herramienta (es decir, orientada hacia el
lado opuesto a la extremidad libre de la misma herramienta). En este caso, en la segunda configuracion operativa, la
herramienta esta configurada tipo cufia.

Por ende, cuando la segunda extremidad de la herramienta esta dispuesta totalmente entre uno de los dos talones
de neumatico y la llanta de rueda y viene alejada del otro talén de neumatico, el érgano con forma de ufia vuelve
automaticamente a la primera configuracion operativa puesto que la superficie de soporte entra en contacto con el
talon del neumatico, que lo fuerza a moverse (abrirse) contra la accion del elemento elastico.

En los ejemplos antes mencionados, los medios de movimiento son pasivos puesto que preferentemente
comprenden sdlo el resorte (es decir, el elemento elastico).

El adjetivo “pasivo” referido a los medios de movimiento indica que los medios de movimiento funcionan
automaticamente como respuesta a las solicitaciones externas aplicadas al 6rgano con forma de ufia y no necesitan
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ser activados (o, mejor dicho, no pueden ser activados) directamente por el usuario mediante un control remoto.

Alternativa o adicionalmente, los medios de movimiento podrian comprender un actuador en condiciones de ser
accionado a distancia por el usuario, por ejemplo un actuador neumatico.

En este caso, los medios de movimiento son, al menos en parte, activos.

Si el actuador es uno de tipo de simple efecto (por ejemplo un actuador neumatico de simple efecto), éste esta
conectado operativamente al érgano con forma de ufia para moverlo a la primera configuracién operativa o a la
segunda configuracion operativa.

Si el actuador es uno de simple efecto, preferentemente actia conjuntamente con un elemento elastico (por ejemplo
como el descrito en los ejemplos anteriores).

Alternativamente, el actuador podria ser uno de doble efecto (por ejemplo, un actuador neumatico de doble efecto).
En este caso, los medios de movimiento son totalmente activos.

Cabe hacer notar que “actuador de simple efecto” significa un actuador que define sélo una posicion estable (de un
elemento de control, como por ejemplo un pistdn) mientras que “actuador de doble efecto” significa un actuador que
define dos posiciones estables (de un elemento de control, como por ejemplo un pistén).

Cabe hacer notar que los medios de movimiento mediante los cuales viene movido el érgano con forma de ufia
(desde la primera hasta la segunda configuracién operativa), podrian comprender un material con memoria de
forma. Por ejemplo, al menos parte del 6rgano con forma de ufia y al menos parte del cuerpo de la herramienta
podrian ser hechos de un material con memoria de forma (o un material inteligente).

Cabe hacer notar que el 6érgano con forma de ufia también podria ser mévil entre mas de dos configuraciones
operativas estables.

Preferiblemente, el érgano con forma de ufia (es decir, la parte de la herramienta que puede moverse para
determinar una deformacion reversible de la herramienta desde una forma ahusada hasta una forma de gancho y
viceversa) esta empernada en el cuerpo de la herramienta de modo de girar alrededor de un eje de rotacion.

Cabe hacer notar que el cuerpo de la herramienta, o la parte de extremidad del cuerpo de la herramienta, es
alargado a lo largo de un eje longitudinal.

Bajo esta optica, preferentemente el érgano con forma de ufia estda empernado en el cuerpo de la herramienta de
modo de girar alrededor de un eje de rotacion que es transversal con respecto al eje longitudinal (es decir, un eje de
rotacion incluido en un plano perpendicular al eje longitudinal).

Preferentemente, el érgano con forma de ufia esta empernado en el cuerpo de la herramienta en una parte del
cuerpo de la herramienta proximal a la segunda extremidad del cuerpo de la herramienta (es decir, la extremidad
libre).

De tal modo, la extremidad libre del érgano con forma de ufia (opuesta a la extremidad del 6rgano con forma de uia
que esta empernada en el cuerpo de la herramienta) es proximal a la primera extremidad del cuerpo de la
herramienta, cuando el érgano con forma de ufa se halla en la segunda configuracién operativa (donde el 6érgano
con forma de ufa esta plegado sobre el cuerpo de la herramienta) con respecto a la extremidad del érgano con
forma de ufia empernada en el cuerpo de la herramienta que, por el contrario, esta alejada del cuerpo de la
herramienta cuando el érgano con forma de ufia se halla en la segunda configuracién operativa.

Dicho de otro modo, cuando el 6rgano con forma de ufia se halla en la segunda configuracion operativa, su
extremidad abisagrada al cuerpo de la herramienta y la parte de la extremidad libre del cuerpo de la herramienta (es
decir, la parte del cuerpo de la herramienta mas alejada de la primera extremidad que esta conectada al brazo)
estan substancialmente alineadas (a lo largo del eje de extension del cuerpo de la herramienta). En esta
configuracion, la extremidad del érgano con forma de ufia abisagrada al cuerpo de la herramienta preferiblemente
esta intercalada entre la extremidad libre del mismo érgano con forma de ufia y la parte de extremidad del cuerpo de
la herramienta.

Ello presenta la ventaja de dificultar la penetracion de suciedad en el intersticio entre el 6rgano con forma de ufay el
cuerpo de la herramienta. Otra ventaja es que convierte la herramienta en sumamente adecuada para ser controlada
(con referencia al movimiento desde la primera hasta la segunda configuracion operativa) por medios de movimiento
pasivos (por ejemplo un resorte comun, un iman o elementos similares) de manera totalmente automatica.

Preferiblemente, el cuerpo de la herramienta de extraccion comprende una superficie de contacto contra el cual se
apoya el érgano con forma de ufia cuando se halla en la primera configuracion operativa (donde el érgano con forma
de ufia sobresale voladizo desde el cuerpo de la herramienta).

La superficie de contacto define un tope, es decir un vinculo mecanico, che impide otros movimientos del 6rgano con
6
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forma de ufia en alejamiento de la primera extremidad de la herramienta. Mas en particular, el vinculo mecanico esta
configurado para impedir otra rotacion del érgano con forma de ufia en una direccion de apertura (la direccion de
apertura es aquella en la cual el drgano con forma de ufia gira cuando pasa de la segunda a la primera configuracion
operativa).

Lo anterior presenta la ventaja de convertir la herramienta en sumamente robusta, aumentando la capacidad del
organo con forma de ufia de soportar las solicitaciones mecanicas aplicadas durante la extraccion del talon del
neumatico.

De conformidad con otro aspecto de la presente invencion, cabe prestar atencion a lo siguiente.

La herramienta de extraccion esta conectada con libertad de rotacién al correspondiente brazo de la maquina para
extraer neumaticos de modo de oscilar alrededor de un eje de rotacion transversal a la direccion longitudinal de
extension de la misma herramienta.

Cabe hacer notar que (cuando el érgano con forma de ufia se halla en la primera configuracién operativa) la
herramienta define una parte (es decir, el érgano con forma de ufia) que sobresale voladiza desde el cuerpo de la
herramienta. Por ende, esta parte sobresaliente voladiza (es decir, el érgano con forma de ufia) esta orientada en
una direccion transversal con respecto a la direccion longitudinal de extension de la herramienta (mas en particular,
de la parte de extremidad del cuerpo de la herramienta).

Bajo esta optica, cabe hacer notar que el eje de rotacion de la herramienta con respecto al brazo es perpendicular
con respecto a la direccion longitudinal de extension de la herramienta y a la direccion transversal a lo largo de la
cual esta orientada la parte sobresaliente voladiza (es decir, el 6rgano con forma de ufa).

Mas en particular, la herramienta de extraccion esta articulada en el brazo en correspondencia de un Unico punto
bisagra.

Este punto bisagra es fijo con respecto al brazo.

Entre la segunda extremidad (con forma de gancho) de la herramienta y el punto bisagra, la herramienta no presenta
ninguna otra articulacion o bisagra.

La herramienta de extraccion esta conectada al brazo de manera que pueda oscilar entre al menos una primera y
una segunda posicidn operativa.

Mas en particular, la herramienta (la primera extremidad de la herramienta) estd conectada a una segunda
extremidad del brazo, mientras que una primera extremidad del brazo esta conectada a un bastidor de la maquina
para extraer neumaticos.

Entre la herramienta de extraccion y el brazo actdan medios de polarizacion para forzar la herramienta a volver a la
primera posicion operativa cuando no hay fuerzas externas aplicadas a la herramienta.

Esos medios de polarizacién comprenden, por ejemplo, un elemento elastico (como por ejemplo un resorte).
La presente invencion, por lo tanto, proporciona un dispositivo de extraccion que comprende:

- un brazo que puede ser conectado a un bastidor de una maquina para extraer neumaticos;

- una herramienta de extraccion articulada en el brazo.

Segun este segundo aspecto de la invencion, la herramienta de extraccion esta conectada con libertad de rotacion al
brazo en correspondencia de un unico punto bisagra que es fijo con respecto al brazo, de modo de oscilar entre una
primera posicion operativa y una segunda posicion operativa. El dispositivo ademas comprende medios elasticos
que actuan sobre la herramienta de modo de forzarla a moverse hacia la primera posicién operativa cuando no hay
fuerzas externas aplicadas a la herramienta.

Bajo esta optica, cabe hacer notar que la presente invencidon ademas proporciona una maquina para extraer
neumaticos que incluye el dispositivo de extraccion, es decir una maquina para extraer neumaticos que comprende:

- un soporte giratorio de la rueda;
- un brazo conectado a un bastidor;
- una herramienta de extraccién articulada en el brazo,

donde la herramienta de extraccién esta conectada con libertad de rotacién al brazo en correspondencia de un Unico
punto bisagra que es fijo con respecto al brazo, de modo de oscilar entre una primera posicion operativa y una
segunda posicion operativa; el dispositivo comprende medios elasticos que actian sobre la herramienta de modo de
forzarla a moverse hacia la primera posicion operativa cuando no hay fuerzas externas aplicadas a la herramienta.
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Una ventaja de esta solucion técnica es que la maquina para extraer neumaticos (y en particular el dispositivo de
extraccion) que la misma proporciona es sumamente sencilla para construir y al mismo tiempo esta en condiciones
de reducir las solicitaciones mecanicas aplicadas al talén del neumatico durante la extraccion, simplificando asi la
tarea del usuario.

En efecto, la herramienta viene introducida entre el talon del neumatico y la llanta de rueda simplemente actuando
sobre un actuador (por ejemplo, un actuador apto para mover el brazo con respecto al bastidor).

Los medios de polarizaciéon aseguran que la herramienta sea mantenida en una posicién correcta sin interferir con el
borde de la llanta de rueda y por ende sin correr el riesgo de dafiar la llanta de rueda. Los medios de polarizacion
también aseguran que cuando la herramienta viene introducida entre el talén y la llanta, sea colocada correctamente
con respecto al talén y aferre el talén con su extremidad con forma de gancho.

Cuando la herramienta se halla en la posicion de extraccion del talon (donde la parte de talén aferrada por la
herramienta de extraccion es distal, es decir lejos del otro talén del neumatico) la tensioén a la cual viene sometida el
mismo talén supera la resistencia de los medios de polarizacion, con lo cual la herramienta se inclina de un angulo
dado y se mueve automaticamente hasta la segunda posicién operativa.

En la segunda posicion operativa, el taldn esta situado arriba de la llanta de rueda pero en una posicién cerca del eje
de la rueda con lo cual la solicitacién mecanica a la cual es sometida es reducida.

La ventaja de la solucion técnica que se acaba de describir reside en el hecho que las operaciones descritas arriba
(con respecto a los movimientos de la herramienta y del taléon del neumatico) se efectian sin que intervenga el
operador, es decir automaticamente, y por medio de un dispositivo que es muy sencillo para fabricar.

Cabe hacer notar que el segundo aspecto de la presente invencién (con referencia al hecho que la herramienta esta
instalada con libertad de rotacion con respecto al brazo, con medios de polarizacién intercalados) puede ser aplicada
a una maquina para extraer neumaticos (o a un dispositivo de extraccion) independientemente del hecho que sea
deformable la extremidad con forma de gancho de la herramienta (segun la presente invencion). En otros términos,
el segundo aspecto de la presente invencion es aplicable tanto a una maquina para extraer neumaticos (o a un
dispositivo de extraccion) con una herramienta de extraccion cuya segunda extremidad es deformable (como se ha
descrito arriba) como a una maquina para extraer neumaticos (o a un dispositivo de extraccion) con una herramienta
de extraccion cuya segunda extremidad no es deformable.

Por lo que concierne a la posicién operativa de la herramienta de extraccion, vale la pena considerar lo que se indica
a continuacion.

Preferentemente, la primera posiciéon operativa de la herramienta es tal que la herramienta esta orientada
operativamente de conformidad con un eje paralelo al eje de la rueda o inclinado de un dado angulo hacia la parte
interna de la llanta (es decir, la herramienta esta orientada de modo que la segunda extremidad de la herramienta
esté mas cerca al eje de la rueda que la primera extremidad de la misma herramienta).

La segunda posicion operativa de la herramienta es tal que la herramienta esta orientada operativamente de
conformidad con un eje que esta inclinado de un cierto angulo hacia la parte externa de la llanta (es decir, la
herramienta esta orientada de manera que la segunda extremidad de la herramienta esté mas lejos del eje de la
rueda que la primera extremidad de la misma herramienta).

También cabe hacer notar que ventajosamente este aspecto de la presente invencion se combina con el aspecto
principal de la presente invencion, es decir el hecho que la segunda extremidad de la herramienta es deformable de
manera reversible desde la primera configuracion (posicion con gancho) hasta la segunda configuracion operativa
(posiciodn sin gancho o de forma ahusada).

Efectivamente, combinando los medios de movimiento del drgano con forma de ufia con los medios de polarizacion
de la herramienta convierte al dispositivo de extraccion (es decir, la maquina para extraer neumaticos) en
sumamente sencillo para fabricar y facil de usar, y ademas minimiza los riesgos de dafiar el neumatico o la llanta de
rueda.

Asimismo, la presente invenciéon también proporciona un método para extraer un neumatico de una respectiva llanta
de rueda.

El método implica el uso de una maquina para extraer neumaticos come se ha descrito arriba, y mas en particular
una maquina para extraer neumaticos que comprende un soporte giratorio de la rueda, un brazo con una primera
extremidad conectada con libertad de movimiento a un bastidor, y una herramienta de extraccidon con una primera
extremidad conectada (preferentemente empernada) a una segunda extremidad del brazo.

El método comprende las siguientes etapas operativas:

- introduccion de al menos una segunda extremidad de la herramienta entre un borde de la llanta de rueda y un talén
de neumatico (preferentemente con la herramienta de extraccién en una primera posicion operativa con respecto al
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brazo, moviendo el brazo hacia la llanta);

- extraccion del talon del neumatico desde la llanta de rueda (preferentemente con la herramienta de extraccion en
una segunda posicidn operativa con respecto al brazo, alejando el brazo de la llanta);

- rotacion de la llanta de rueda alrededor de su eje manteniendo al mismo tiempo el brazo en una posicién donde el
talon del neumatico viene extraido de la llanta de rueda.

De conformidad con la presente invencion, entre la etapa operativa de introduccion y la etapa operativa de
extraccion, la segunda extremidad de la herramienta viene deformada desde una segunda configuracion operativa,
donde tiene forma ahusada, hasta una primera configuracién operativa, donde esta configurada tipo gancho.

La expresion “segunda extremidad de la herramienta” significa la parte de la herramienta que se apoya contra la
parte del taléon que viene aferrada por la herramienta durante la etapa operativa de extraccion.

Preferentemente, la deformacion de la segunda extremidad de la herramienta de la segunda a la primera
configuracion operativa tiene lugar automaticamente por interaccion entre la herramienta y el talén del neumatico en
la etapa operativa de introduccién o en la etapa operativa de extraccion.

Cabe hacer notar que la primera configuracion operativa de la herramienta corresponde a la primera configuracion
operativa del 6rgano con forma de ufia y la segunda configuracion operativa de la herramienta corresponde a la
segunda configuracion operativa del érgano con forma de ufia.

Preferentemente, la herramienta viene mantenida en la primera o en la segunda configuracion operativa a través de
medios elasticos.

Preferentemente, el movimiento de la herramienta de extraccion de la segunda a la primera configuracion operativa
tiene lugar automaticamente de conformidad con una interaccion entre la segunda extremidad de la herramienta y el
talon del neumatico.

Mas en particular, el movimiento de la herramienta de extraccion de la segunda a la primera configuracion operativa
tiene lugar por efecto de la fuerza aplicada a la herramienta por el talén del neumatico aferrado por la misma
herramienta (en la etapa operativa de aferrar y extraer), o por efecto de que el taléon del neumatico ha dejado de
aplicar fuerza sobre la herramienta (esta fuerza siendo aplicada en una direccién de cierre del 6rgano con forma de
ufa contra la accion de los medios elasticos) durante la etapa operativa de introduccion de la herramienta entre la
llanta de rueda y el neumatico.

Por lo que concierne a la posicion operativa de la herramienta de extraccion (con respecto a la rueda), tiene validez
lo que se indica a continuacion.

Preferentemente, la herramienta viene mantenida en la primera posicién operativa a través de elementos elasticos.

Preferentemente, el movimiento de la herramienta de extraccion de la primera a la segunda posicion operativa tiene
lugar automaticamente de conformidad con una interaccion entre la segunda extremidad de la herramienta y el talon
del neumatico.

Mas en particular, el movimiento de la herramienta de extraccion de la primera a la segunda posicién operativa tiene
lugar por efecto de la fuerza aplicada a la herramienta por el taléon del neumatico hacia el eje de la llanta de rueda.

Esas y otras caracteristicas de la presente invencion se pondran ain mas de manifiesto a partir de la descripcion
detallada que sigue de una ejecucion preferida y no limitativa de la misma, con referencia a los dibujos anexos, en
los cuales:

- la figura 1 exhibe esquematicamente una maquina para extraer neumaticos segun la presente invencion;

- la figura 2 exhibe una herramienta de extraccion segun la presente invencion, en una primera configuracion
operativa;

- la figura 3 exhibe la herramienta de la figura 2 en una segunda configuracion operativa;

- la figura 4 es una seccion transversal de la herramienta de la figura 2 que interactia con una rueda, en una etapa
operativa de posicionamiento preliminar;

- la figura 5 exhibe la herramienta de la figura 4 en una etapa operativa de introduccion;
- la figura 6 exhibe la herramienta de la figura 4 en una etapa en la cual aferra el talon;
- la figura 7 exhibe la herramienta de la figura 4 en una etapa operativa de extraccion;

- la figura 8 exhibe una amplificacion del detalle denotado con la letra A en la figura 6;
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- la figura 9 exhibe la herramienta de la figura 4 en una etapa operativa avanzada de extraccion;
- la figura 10 exhibe el detalle de la figura 9, segun una variante de ejecucion;

- la figura 11 exhibe el detalle de la figura 10, en una vista amplificada y con la herramienta en una posicion diferente
con respecto al neumatico.

El numeral 1 de los dibujos denota una maquina para extraer neumaticos segun la presente invencion.
La maquina para extraer neumaticos (1) comprende un bastidor (2).

La maquina para extraer neumaticos (1) comprende un brazo (3) conectado al bastidor (2).

La maquina para extraer neumaticos (1) también comprende un soporte giratorio (4) de una rueda (5).

El soporte giratorio (4) esta configurado de manera de permitir que la rueda (5) quede bloqueada en el mismo
soporte giratorio (4).

El soporte giratorio (4) esta conectado a un motor de accionamiento (no exhibido puesto que es conocido en si
mismo) para poner en rotacion la rueda (5) alrededor de su eje (X).

La rueda (5) comprende una llanta (6) y un neumatico (7). Cabe hacer notar que el eje (X) de la rueda (5) también es
el eje de rotacion de la llanta (6) de la rueda (5). En el ejemplo exhibido en la figura 1, el soporte giratorio (4) esta
configurado de manera de soportar la rueda (5) con el eje (X) vertical (es decir, perpendicular a la superficie de
soporte de la maquina, o paralelo a la direccion de la fuerza peso).

El soporte de rotacion (4), sin embargo, podria estar configurado de manera de soportar la rueda (5) con el gje (X)
orientado de cualquier manera (por ejemplo, horizontal).

El brazo (3) esta acoplado con libertad de movimiento al bastidor (2).

En el ejemplo exhibido el brazo (3) esta conectado con libertad de movimiento a un carro (8) que puede deslizarse
con respecto a una columna (9) del bastidor (2).

La maquina para extraer neumaticos (1) también comprende una herramienta de extraccion (10) conectada al brazo

3).

Mas en particular, el brazo (3) tiene una primera extremidad (3a) conectada al bastidor (2) y una segunda
extremidad (3b) conectada a la herramienta de extraccion (10).

Mas en particular, la herramienta de extraccion (10) tiene una primera extremidad (10a) conectada al brazo (3) (a la
segunda extremidad (3b) del brazo (3)) y una segunda extremidad (10b).

Cabe hacer notar que la maquina para extraer neumaticos (1) podria comprender otras herramientas conectadas al
bastidor (2), tales como, por ejemplo, destalonadoras (11).

La herramienta de extraccion (10) comprende un cuerpo alargado (12).

Mas en particular, el cuerpo (12) es alargado a lo largo de una direccion longitudinal (L) de extension principal del
mismo cuerpo (12).

Ademas, preferentemente, el cuerpo (12) tiene una forma aplanada. Mas en particular, el cuerpo (12) esta aplanado
a lo largo de una direccion (M) transversal a la direccion longitudinal (L), es decir, el cuerpo (12) esta aplanado
substancialmente en un plano de aplanado substancialmente paralelo a la direccién L, lo que significa que la
direccién M es la direccion perpendicular a L incluida en el plano de aplanado.

El cuerpo (12) presenta la forma de una varilla perfilada.

Preferentemente, el cuerpo (12) esta configurado de manera que la primera extremidad (12a) y la segunda
extremidad (12b) estén desalineadas a lo largo de una direccion (N), transversal a la direccion longitudinal (L).
Preferentemente, la direccion N es perpendicular a la direccion M a lo largo de la cual el cuerpo (12) esta aplanado
(es decir, la direccion N es perpendicular al plano de aplanado).

Preferentemente, el cuerpo (12) esta configurado de manera de definir una curvatura doble (por ejemplo una
inflexion).

En el ejemplo exhibido, el cuerpo (12) comprende:

- un primer tramo, proximal a la primera extremidad (12a), situado a lo largo de la direccion longitudinal (L) (de
extension preponderante del cuerpo (12));
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- un segundo tramo, proximal a la segunda extremidad (12b), situado a lo largo de la direccion longitudinal (L);

- un tercer tramo, intermedio entre el primer y el segundo tramo y de union de esos tramos, e inclinado con un
determinado angulo con respecto al primer y al segundo tramo (es decir, a la direcciéon longitudinal (L)).

Preferentemente, por lo tanto, el primer y el segundo tramo estan dispuestos substancialmente paralelos entre si.

Preferentemente, el angulo de inclinacion del tercer tramo del cuerpo (12) con respecto al primer tramo esta
comprendido entre 15 y 45 grados y, aun mas preferiblemente, es de aproximadamente 30 grados.

De conformidad con la presente invencion, la herramienta de extraccion (10) tiene un érgano con forma de ufia (13)
que puede moverse entre una primera configuracion operativa, donde el mismo sobresale voladizo del cuerpo (12)
para definir una forma de gancho de la herramienta (10), y una segunda configuracion operativa, donde el mismo
esta metido en una zona lateral del cuerpo (12), para darle a la herramienta (10) una forma carente de gancho, lo
que equivale a decir, una forma substancialmente ahusada.

El 6rgano con forma de ufia (13) esta conectado a la segunda extremidad (12b) del cuerpo (12), para definir una
porcién de extremidad de la herramienta (10) configurada tipo gancho, adecuada para agarrar (aferrar) y mover
(extraer de la llanta (6)) una parte de un talén (14) del neumatico (7).

El 6érgano con forma de uia (13) esta conectado a una cara aplanada (a lo largo del eje M) del cuerpo (12) de la
herramienta (10).

Bajo esta optica, cabe hacer notar que la segunda extremidad (12b) del cuerpo (12) tiene dos caras opuestas
aplanadas. De esas dos caras, una es una cara interna orientada segun una direccion hacia la primera extremidad
(12a) del cuerpo (12) (que, como se ha mencionado con anterioridad, esta desalineada con respecto a la segunda
extremidad (12b) a lo largo de una direccion (N)), mientras que la otra es una cara externa orientada hacia una
direccion en alejamiento de la primera extremidad (12a) del cuerpo (12).

Preferentemente, el 6rgano con forma de ufia (13) esta conectado a la primera cara aplanada del cuerpo (12) de la
herramienta (10).

Preferentemente, en la segunda configuracion operativa, el 6rgano con forma de uiia (13) esta dispuesto contra el
cuerpo (12) de la herramienta.

Preferentemente, el 6rgano con forma de ufa (13) tiene un ancho (es decir una extension a lo largo de la direccion
M) que es menor que un ancho del cuerpo (12) en una zona del cuerpo (12) (constituida por la segunda extremidad
(12b) del cuerpo (12), es decir se compone del segundo tramo del cuerpo (12) contra el cual esta dispuesto el
6rgano con forma de ufia (13) cuando se halla en la segunda configuracién operativa.

Preferentemente, el cuerpo (12) define una cavidad (15) para recibir al menos parte del érgano con forma de ufia
(13), cuando el 6rgano con forma de ufia (13) se halla en la segunda configuracion operativa.

La cavidad esta hecha en dicha zona del cuerpo (12) (constituida por la segunda extremidad (12b) del cuerpo (12),
es decir constituida por el segundo tramo del cuerpo (12)).

Esa zona del cuerpo (12) (donde esta hecha la cavidad (15)) esta situada en la primera cara aplanada del cuerpo
(12) de la herramienta (10).

Preferentemente, el 6rgano con forma de ufia (13) esta empernado en el cuerpo (12) para girar alrededor de un eje
de rotacion (Y).

El eje (Y) alrededor del cual gira el érgano con forma de ufia (13) con respecto al cuerpo (12) es perpendicular al eje
longitudinal (L) a lo largo del cual se extiende el cuerpo alargado (12).

Mas en particular, el eje alrededor del cual gira el 6rgano con forma de ufia (13) con respecto al cuerpo (12) esta
dispuesto paralelo a la direccion M, es decir, esta incluido en el plano de aplanado del cuerpo (12).

El 6rgano con forma de ufia presenta una primera extremidad (13a), abisagrada al cuerpo (12), y una segunda
extremidad libre (13b).

Preferiblemente, el érgano con forma de ufa (13) estd empernado en el cuerpo (12) en correspondencia de una
porcién (del cuerpo (12)) distal con respecto a la primera extremidad (12a) del cuerpo (12). Por otro lado, la
extremidad libre (13b) del érgano con forma de ufia (13) esta dispuesta relativamente mas cerca de la primera
extremidad (12a) del cuerpo (12) que la primera extremidad (13a) que esta abisagrada al cuerpo (12), cuando el
organo con forma de ufia (13) se halla en la segunda configuracion operativa.

Preferentemente, el cuerpo (12) de la herramienta comprende una superficie de contacto (16) contra la cual se
apoya el érgano con forma de ufia (13) cuando esta en la primera configuracién operativa.
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La superficie de contacto (16) define un vinculo mecanico que impide el alejamiento del érgano con forma de uia
(13) de la primera extremidad (10a) de la herramienta (10).

Preferentemente, la superficie de contacto (16) esta definida por una pared de extremidad (17) del cuerpo (12) de la
herramienta, situada en la punta de la segunda extremidad (12b) del cuerpo (12) de la herramienta.

La pared de extremidad (17) esta dispuesta substancialmente transversal a la direccion longitudinal (L) de extension
del cuerpo (12).

La primera extremidad (12a) del cuerpo (12) de la herramienta define una cavidad (18) para el acoplamiento con el
brazo (3).

La maquina para extraer neumaticos (1) comprende medios de movimiento para mover el 6rgano con forma de ufia
(13) desde la primera hasta la segunda configuracion operativa o viceversa.

Preferentemente, la herramienta de extraccién (10) comprende medios de movimiento para mover el érgano con
forma de ufia (13) desde la primera hasta la segunda configuracion operativa o viceversa.

Preferentemente, esos medios de movimiento comprenden un elemento de polarizacion (por ejemplo, un elemento
elastico o magnético) apropiado para forzar el 6rgano con forma de ufia (13) a moverse hacia la primera
configuracion operativa o la segunda configuracion operativa.

Preferentemente, los medios de movimiento comprenden un resorte (19) intercalado entre el érgano con forma de
uiia (13) y el cuerpo (12) de la herramienta.

En el ejemplo de la figura 2 el resorte (19) esta configurado para mantener el 6rgano con forma de ufia (13) en la
primera configuracion operativa cuando no hay fuerzas externas aplicadas al 6rgano con forma de ufia (13). En el
ejemplo de la figura 3, el resorte (19) esta configurado para mantener el érgano con forma de ufia (13) en la segunda
configuracion operativa cuando no hay fuerzas externas aplicadas al érgano con forma de ufia (13).

Los medios de movimiento (en variantes de ejecucion no exhibidas) también podrian comprender un actuador
(neumatico o electromecanico).

La herramienta (10) también podria estar hecha (en variantes de ejecucion no exhibidas), al menos en parte, de un
material inteligente, tal como, por ejemplo, un material con memoria de forma. Bajo esta Optica, este material esta
configurado para permitir que la herramienta (10) sea deformada de una primera configuracion operativa, donde
tiene forma de gancho, a una segunda configuracion operativa, donde tiene forma ahusada (sin gancho).

Por ende, hablando en términos generales, la herramienta (10) es deformable de manera reversible (y
preferentemente de modo automatico) desde la primera configuracion operativa, donde presenta una forma de
gancho, hasta una segunda configuracion operativa, donde presenta una forma ahusada (sin gancho).

Bajo esta dptica, la primera configuracion operativa de la herramienta (10) corresponde a la herramienta (10) con el
organo con forma de ufa (13) en la primera configuracion operativa, mientras que la segunda configuracion
operativa de la herramienta (10) corresponde a la herramienta (10) con el 6rgano con forma de ufa (13) en la
segunda configuracion operativa.

Operativamente, el érgano con forma de ufia (13) (es decir, la parte de la herramienta (10) con forma de gancho)
esta orientada segun una direccion radial opuesta al eje (X) de la rueda (5).

La herramienta de extraccion (10) también podria estar conectada rigidamente al brazo (3) (un ejemplo de esta
solucion esta exhibido en la figura 9).

Preferentemente, la herramienta de extraccion (10) esta conectada con libertad de rotacién al brazo (3) (un ejemplo
de esta solucion esta exhibido en las figuras 10-11).

Cabe hacer notar que cada uno de esos dos métodos de conexion de la herramienta (10) al brazo (3) es compatible
con las demas caracteristicas descritas de esta invencion.

Cabe hacer notar que el conjunto compuesto por el brazo (3) y la herramienta de extraccion (10) conectada al mismo
constituye un dispositivo de extraccion (20) (para la maquina para extraer neumaticos (1), conectable al bastidor (2)
de la misma maquina para extraer neumaticos (1)).

Preferentemente, la herramienta de extraccion (10) esta abisagrada al brazo (3) en correspondencia de un Unico
punto bisagra.

Preferentemente, este punto bisagra (entre la herramienta de extraccion (10) y el brazo (3)) es fijo con respecto al
brazo (3).

La conexién cinematica entre la herramienta de extraccion (10) y el brazo (3) (es decir la bisagra) esta configurada
12
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para permitirle a la herramienta (10) oscilar entre una primera posicion operativa y una segunda posicién operativa.

Preferentemente, la maquina para extraer neumaticos (1) (es decir, el dispositivo de extraccién (20)) comprende
medios de polarizacion que actuan sobre la herramienta (10) para obligarla a moverse hacia la primera posicion
operativa cuando no hay fuerzas externas aplicadas a la herramienta (10).

Por ende, los medios de polarizacién son medios para mover la herramienta de extraccion (10) con respecto al brazo

@).

Mas en particular, los medios de polarizacion comprenden un resorte (o, alternativamente, un medio magnético o
similar).

En el ejemplo exhibido, la herramienta (10) estd empernada en el brazo (3) en correspondencia de un punto de
rotacion (21).

Los medios de polarizacion del ejemplo exhibido, comprenden un elemento de presion (22) (empujador) que actua
sobre una protuberancia (23) de la herramienta (10) situada (en la primera extremidad (10) de la herramienta) de
manera que el fulcro (21) esté intercalado entre la protuberancia (23) y la segunda extremidad (10b) de la
herramienta (10).

El elemento empujador (22) (por ejemplo, un resorte que trabaja por compresion) aplica una fuerza en una direccion
en alejamiento de la segunda extremidad (10b) de la herramienta (10).

Preferiblemente, el brazo (3) es mdvil con respecto al bastidor de la maquina (2) para moverse a lo largo de una
direccion paralela al eje (X) de la rueda (5), que esta colocada sobre el soporte giratorio (4), y en un plano
perpendicular a esa direccion (mediante translacion, rotacion o roto-traslacion en el mismo plano).

Operativamente, la maquina para extraer neumaticos segun la presente invencion trabaja como esta descrito a
continuacion.

En primer lugar se coloca la rueda (5) sobre el soporte giratorio (4).

En una etapa operativa de posicionamiento preliminar, el brazo (3) es movido hasta que la herramienta de extraccion
(10) quede dispuesta cerca del neumatico (7) de la rueda (5), en una zona muy cercana al borde (6a) de la llanta (6)
de rueda (5) (por ejemplo a una distancia de 1 o 2 centimetros del borde (6a) de la llanta (6), medida radialmente).

Luego viene colocada la herramienta entre el borde (6a) de la llanta (6) y el talén (14) del neumatico (7).

En la etapa operativa de introduccion, la herramienta (10) es mantenida en la primera posicion operativa (donde esta
dispuesta paralela al eje (X) de la rueda o inclinada con un determinado angulo hacia la parte interna de la llanta

(6)).

La etapa operativa de introduccién comprende el movimiento de la herramienta (10) (moviendo el brazo (3)) hacia la
rueda (5).

Preferentemente este movimiento tiene lugar a lo largo de una direccién paralela al eje de la rueda.

Sucesivamente, la herramienta (10) (es decir, el brazo (3)) viene alejada de la rueda (5) (es decir, alejada del taldn
(14) opuesto al talon que interactda con la herramienta de extraccion (10)).

Preferentemente también este movimiento tiene lugar a lo largo de una direccién paralela al eje de la rueda.

Durante este movimiento, cuando la segunda extremidad (10b) de la herramienta entra en contacto con el talon (14),
el érgano con forma de ufia (13) se halla en la primera configuracién operativa.

Durante la etapa de introduccion, por otro lado, el érgano con forma de ufia (13) se halla en la segunda
configuracion operativa.

Preferentemente el paso de la primera a la segunda configuracion operativa es automatico.

El paso tiene lugar después que la herramienta (10) se ha movido hacia la rueda (5) durante la etapa operativa de
introduccion, si la primera configuracion operativa es la Unica configuracion estable (en ausencia de fuerzas
externas). El paso tiene lugar cuando la herramienta (10) comienza a alejarse de la rueda (5) durante la interaccion
con el talén (14) del neumatico (7) si la segunda configuracion operativa es la Unica configuracion estable (en
ausencia de fuerzas externas).

La interaccion de la herramienta (10) con el talén (14) del neumatico (7) durante el alejamiento de la herramienta de
la rueda (5) provoca que el talon (14) sea aferrado por la segunda extremidad (10b) (configurada tipo gancho) de la
herramienta (10).
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Después de lo cual, la herramienta (10) sigue alejandose de la rueda (5), mientras una parte del taldon (14) viene
aferrada por la segunda extremidad (10b) (configurada tipo gancho) de la herramienta (10), hasta que esa parte del
talon (14) se halle en una posicion extraida, es decir fuera de la llanta (6), sobre el borde (6a) de la llanta (6).

En esta posicién extraida, la herramienta (10) se mueve automaticamente hacia una posicion cercana al eje (X) de la
llanta.

Bajo esta optica, preferentemente la herramienta (10) se mueve automaticamente hasta una posicion en la cual se
halla inclinada de un cierto angulo hacia la parte externa de la llanta (6) y, preferentemente, el brazo (3) (es decir, la
primera extremidad (10a) de la herramienta (10)) se mueve hacia el eje de rotacion (X) de la rueda (5), para
contribuir a liberar el talén (14) del esfuerzo mecanico aplicado al mismo.

Por lo que concierne a la posiciéon de la herramienta (10) cerca del eje (X) de la rueda (para reducir la solicitacion
proveniente del taléon que ha sido aferrado y extraido de la llanta), cabe hacer notar que en la variante de ejecucion
donde la herramienta de extraccion (10) esta conectada rigidamente al brazo (3) (como en el ejemplo exhibido en la
figura 9), la herramienta (10) presenta una Unica posicién operativa con respecto al brazo (3) (preferentemente la
herramienta esta dispuesta paralela al eje (X) de la rueda (5), es decir de la llanta (6)).

Asimismo, bajo esta oOptica, cabe hacer notar que durante la extraccion (en particular, en las etapas operativas de
introduccion y extraccion) la herramienta (10) podria ser movida moviendo la herramienta (10) con respecto al brazo
(3) sin (obligatoriamente) mover el brazo (3). En este caso, el movimiento de la herramienta (10) y del brazo (3)
vienen realizados segun se ha descrito en el documento de la patente de invencion EP1593533, a nombre de la
misma parte Solicitante de la presente invencion.

Después de extraer el talon (14) (y ponerlo en la posicion donde esta cerca al eje (X) de la rueda (5)), el soporte
giratorio (4) viene accionado para poner en rotacion la rueda (5) alrededor de dicho eje (X), hasta que el talon (14)
aferrado por la herramienta (10) sea extraido totalmente de la llanta (6).

14
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REIVINDICACIONES

1.- Herramienta de extraccion (10) para una maquina para extraer neumaticos (1), para quitar un neumatico (7) de
una respectiva llanta (6) de rueda, que comprende un cuerpo alargado (12), que posee una primera extremidad
(10a) que puede ser conectada a un brazo de soporte (3) y una segunda extremidad configurada tipo gancho (10b)
para aferrar un talon (14) del neumatico (7), caracterizada por el hecho que la segunda extremidad (10b) de la
herramienta (10) tiene una uia (13) que puede moverse entre una primera configuracion operativa, donde sobresale
voladiza del cuerpo (12) de la herramienta para definir la forma de gancho, y una segunda configuracion operativa,
donde esta metida en una zona lateral del cuerpo (12) de la herramienta, para darle a la herramienta (10) una forma
carente de gancho.

2.-Herramienta de extraccion (10) segun la reivindicacion 1, donde la ufia (13), cuando se halla en la segunda
configuracion operativa, esta dispuesta contra el cuerpo (12) de la herramienta.

3.-Herramienta de extraccion (10) segun la reivindicacion 2, donde la ufia (13) tiene un ancho que es menor que el
de una zona del cuerpo (12) contra la cual esta colocada cuando se halla en la segunda configuracion operativa.

4.-Herramienta de extraccion (10) segun la reivindicacion 2 o 3, donde el cuerpo (12) de la herramienta define una
cavidad para recibir al menos parte de la ufia (13) cuando esta Ultima se halla en la segunda configuracion operativa.

5.-Herramienta de extraccion (10) segun una cualquiera de las precedentes reivindicaciones, que comprende medios
de movimiento para mover la ufia (13) desde la primera hasta la segunda configuracion operativa y/o viceversa.

6.-Herramienta de extraccion (10) segun la reivindicacion 5, donde los medios de movimiento comprenden un
elemento elastico (19).

7.- Herramienta de extraccion (10) segun una cualquiera de las precedentes reivindicaciones, donde la uiia (13) esta
empernada en el cuerpo (12) de la herramienta para girar alrededor de un eje de rotacion (Y).

8.- Herramienta de extraccion (10) segun la reivindicacion 7, donde la ufia (13) esta empernada en un cuerpo (12) de
la herramienta en correspondencia de una parte del cuerpo (12) de la herramienta que es proximal a su segunda
extremidad (12b), la extremidad libre de la ufia (13) estando en una posicion que es distal de la segunda extremidad
(12b) del cuerpo (12) de la herramienta cuando la ufia (13) se halla en la segunda configuracion operativa.

9.- Herramienta de extraccion (10) seguin una cualquiera de las precedentes reivindicaciones, donde el cuerpo (12)
de la herramienta comprende una superficie de contacto (16) contra la cual se apoya la ufia (13) cuando se halla en
la primera configuracion operativa, definiendo un vinculo mecanico que impide el alejamiento de la uia (13) de la
primera extremidad (10a) de la herramienta (10).

10.- Maquina para extraer neumaticos (1) que comprende:

- un soporte giratorio (4) de una rueda (5);

- un brazo (3) con una primera extremidad (3a) conectada con libertad de movimiento a un bastidor (2);
- una herramienta removible (10) conectada a una segunda extremidad (3b) del brazo (3),

caracterizada por el hecho que la herramienta removible (10) es una herramienta removible (10) segun una
cualquiera de las reivindicaciones anteriores.

11.- Maquina para extraer neumaticos (1) segun la reivindicacion 10, donde la herramienta removible (10) esta
conectada con libertad de rotaciéon al brazo (3) en correspondencia de un Unico punto bisagra que es fijo con
respecto al brazo (3), de modo de oscilar entre una primera posicion operativa y una segunda posicion operativa, y
que comprende medios elasticos de polarizacion (22) que actdan sobre la herramienta (10) de manera de forzarla a
moverse hacia la primera posicion operativa cuando no hay fuerzas externas aplicadas a la herramienta (10).

12.- Método para extraer un neumatico (7) de una correspondiente llanta (6) de una rueda (5), usando una maquina
para extraer neumaticos (1) provista de un soporte giratorio (4) de rueda (5), un brazo (3) con una primera
extremidad (3a) que esta conectada con libertad de movimiento a un bastidor (2), y una herramienta removible (10)
con una primera extremidad (10a) que estd conectada a una segunda extremidad (3b) del brazo (3), el método
comprendiendo las siguientes etapas operativas:

- introduccién de al menos una segunda extremidad (10b) de la herramienta (10) entre un borde (6a) de la llanta (6)
y un talén (14) del neumatico (7);

- extraccion del taléon (14) del neumatico (7) de la llanta (6);

- rotacion de la llanta (6) alrededor de su eje (X) manteniendo al mismo tiempo el brazo (3) en una posicion en la
15
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cual el talén (14) del neumatico (7) esta fuera de la llanta (6),

caracterizado por el hecho que entre la etapa operativa de introduccion y la etapa operativa de extraccion, la
segunda extremidad (10b) de la herramienta (10) viene modificada desde una segunda configuracion operativa, en
la cual tiene forma ahusada, hasta una primera configuracion operativa, en la cual esta configurada tipo gancho.

13.- Método segun la reivindicacion 12, donde la modificacion de la segunda extremidad (10b) de la herramienta
removible (10) de la segunda a la primera configuracion operativa tiene lugar automaticamente por interaccion entre
la herramienta (10) y el talén (14) del neumatico (7) en la etapa operativa de introduccién o en la etapa operativa de
extraccion.

14.- Método segun la reivindicacion 12 o 13, donde la herramienta removible (10) comprende un cuerpo alargado
(12), con una primera extremidad (12a) y una segunda extremidad (12b) correspondientes a la primera extremidad
(10a) y a la segunda extremidad (10b) de la herramienta (10), y una uia (13) empernada en la segunda extremidad
(12b) del cuerpo (12), de manera de poderse mover entre una primera configuracion operativa, donde sobresale
voladiza del cuerpo (12) de la herramienta para definir la forma tipo gancho, y una segunda configuracién operativa,
donde esta plegada sobre el cuerpo (12), para darle al mismo cuerpo (12) su forma carente gancho.

15.- Método segun una cualquiera de las reivindicaciones de 12 a 14, donde la herramienta removible (10) esta
abisagrada en el brazo (3) para oscilar con respecto al mismo entre una primera posicion operativa, en la cual se
esta llevando a cabo la etapa operativa de introduccion, y una segunda posicion operativa, donde se esta llevando a
cabo la etapa operativa de extraccion, y donde la herramienta (10) viene mantenida en la primera posicidon operativa
mediante medios de polarizaciéon (22), y donde el movimiento de la herramienta (10) desde la primera hasta la
segunda posicion operativa tiene lugar automaticamente por efecto de una fuerza aplicada a la herramienta (10) por
parte del talon (14) del neumatico (7) en la posicion extraida.
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