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BREVES ANTECEDENTES DEL INVENTO

1. Campo
Este invento se refiere a un aparato de alimen 

5 tación de hojas y, más particularmente, a una mejora en 
la disposición de los rodillos alimentadores para ali­
near y hacer avanzar rápidamente hojas suministradas en 
tre ellos.

2, Descripción de la técnica anterior
10 En los dispositivos de impresión por procedi­

mientos electrostáticos bien conocidos, una hoja de papel 
es alimentada sobre una placa electrostática que lleva 
una imagen ya virada en ella, que es transferida subsi­
guientemente a la hoja de papel. Cuando se alimenta pa- 

15 peí a la placa electrostática, debe tenerse cuidado de
asegurar que el papel sea hecho coincidir de manera apro. 
piada y se acerque a la placa aproximadamente a la misma 
velocidad que aquélla con que se mueve la placa. Además, 
el aparato de alimentación de hojas debe ser capaz de 

20 alimentar rápidamente hojas sucesivas a la placa en mo­
vimiento y debe, además, ser compacto, de manera que no 
ocupe mucho espacio con el fin de ser utilizado eficaz­
mente en un aparato copiador compacto de alta velocidad.

Los dispositivos de alimentación de hojas de 
25 la técnica anterior han incluido un rodillo de alimen-
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tación y un mecanismo de "compuerta" de papel combinados, 
destinados a hacer coincidir y, después de ello, alimen­
tar las hojas entre los rodillos de alimentación. Tales 
dispositivos se han basado, en general, en una compuer­
ta separada para el papel, que debe ser accionada inde­
pendientemente en relación sincronizada con el movimien 
to de rotación de los rodillos de accionamiento. En aque 
líos dispositivos en los que la compuerta para el papel 
forma una parte enteriza del rodillo de accionamiento, 
los rodillos de accionamiento solamente pueden ser he­
chos funcionar para hacer avanzar la hoja en una corta 
distancia, quedando por tanto reducidos estos dispositi 
vos a funcionar juntamente con la alimentación de hojas 
cortas o haciendo necesaria la separación de los rodillos 
de accionamiento después de que una hoja ha sido hecha 
avanzar entre ellos en una corta distancia. Tales dispo 
sitivos de la técnica anterior son complicados y exigen 
un mecanismo de actuación adicional para efectuar la se 
paración de los rodillos de accionamiento. Además, el 
contacto continuado de los rodillos de accionamiento con 
la hoja alimentada entre ellos, da como resultado la apli 
cación de una fuerza de arrastre a las hojas, haciendo 
necesario por tanto una sincronización exacta del movi­
miento de rotación de los rodillos de accionamiento con 
la placa electrostática u otro mecanismo de esta clase,
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al cual se envían las hojas. 
SUMARIO

Con el fin de superar los inconvenientes an- 
5 tes indicados de la técnica anterior y para proporcio­

nar un aparato compacto de alimentación de hojas, que 
haga coincidir y haga avanzar las hojas hacia él, están 
montados un par de rodillos de accionamiento en relación 
de rotación cooperante que, cuando se encuentran en una 

lo primera orientación rotacional forman un tope de coinci 
dencia para las hojas alimentadas a ellos, que forman 
un par de accionamiento para aplicarse a las hojas e im 
pulsarlas cuando se mueven desde una primera orienta­
ción rotacional a una segunda orientación rotacional, y 

-15 que permiten que las hojas pasen libremente entre ellos 
cuando se encuentran en la segunda orientación rotacio­
nal. El sistema de accionamiento que impulsa a rotación 
los rodillos de alimentación provoca la aceleración de 
los rodillos de alimentación cuando se están moviendo 

20 desde la primera orientación hasta la segunda orienta­
ción, de modo que la hoja puede ser acelerada rápidamen 
te hasta la velocidad de tratamiento deseada. Un par de 
rodillos de alimentación continuamente giratorios están 
situados aguas abajo de los rodillos de alimentación con 

25 figurados y hacen avanzar la hoja a una velocidad cons-
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tanta hasta la unidad de tratamiento. Cuando la hoja co 
mienza a ser hecha avanzar por los rodillos de alimenta 
ción situados aguas abajo, los rodillos de alimentación 
configurados giran hasta una orientación en la que no 

5 interfieren ya con el avance del papel a su través. Una 
vez que la hoja ha abandonado los rodillos de alimenta­
ción, éstos son hechos girar de nuevo a su posición ini 
cial, en la que estén destinados a recibir otra nueva 
hoja hecha avanzar hacia ellos. Como la primera y la se- 

10 gunda orientaciones de los rodillos de alimentación pue­
den encontrarse a 180° una de otra, solamente es necesa­
ria una rotación parcial de los rodillos de alimentación 
para llevarlos a la posición en que han de recibir una 
segunda hoja, que es hecha avanzar hacia ellos.

15 En consecuencia, el principal objeto del inven
to es proporcionar un aparato mejorado de alimentación 
de hojas para hacer avanzar rápidamente las hojas hasta 
un dispositivo de tratamiento,

Otro objeto de este invento es proporcionar un 
20 aparato compacto para hacer coincidir y hacer avanzar las 

hojas.
Todavía otro objeto de este invento es propor­

cionar un aparato para hacer avanzar y hacer coincidir 
las hojas, que permita que la hoja pase libremente sobre 

25 Ó1 una vez que la misma ha sido hecha avanzar parcialmen
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te de este modo.
Los anteriores objetos, características y ven­

tajas del invento resultarán evidentes a partir de la 
siguiente descripción más particular de las realizado 

5 nes preferidas del invento, tal como se ilustran en los 
dibujos adjuntos.
En los dibujos

Las figs. la y Ib son vistas en perspectiva de 
partes del aparato de alimentación de hojas del presente 

10 invento.
La fig. 2 es una vista en sección lateral del 

aparato de alimentación de hojas del presente invento.
La fig. 3 es una vista en sección de los rodi 

líos de alimentación del aparato de alimentación de ho- 
-15 jas del presente invento.

Descripción
Refiriéndonos ahora a la fig. la, de los dibu­

jos, en ella se ilustra una vista en perspectiva de par­
te de un aparato de alimentación de hojas del presente 

20 invento. La parte ilustrada comprende un juego de rodi­
llos de alimentación superiores 11, 13, montados a rota 
ción para girar con el árbol 15 y un juego de rodillos 
de alimentación inferiores 1 7, 19 montados a rotación pa 
ra girar con un árbol 21. Los árboles 15 y 21 están mon- 

25 tados paralelos entre si, por lo que los rodillos de ali
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mentación, montados en los árboles forman una distancia 
de agarre entre ellos para hacer coincidir, hacer avan 
zar y guiar las hojas alimentadas entre ellos. Esto es, 
las superficies perifáricas del rodillo de alimentación 

5 11 y del rodillo de alimentación inferior 17 forman un
par de rodillos o distancia de agarre entre ellos y la 
superficie periférica del rodillo de alimentación supe­
rior 13 y del rodillo de alimentación inferior 19 forman 
también un par de rodillos o distancia de agarre entre 

10 ellos.
Las superficies periféricas de los rodillos de 

alimentación 1 7, 19 están segmentadas para proporcionar 
superficies distintas para una cooperación diferente con 
sus rodillos de alimentación superiores correspondien- 

15 tes. Así, la superficie periférica del rodillo de ali­
mentación 19 tiene una superificie periférica 25 y una su 
perficie periférica 27 que cooperan para formar una super 
ficie escalonada. El borde delantero de una hoja alimenta 
da en la dirección de la flecha 29 hasta la distancia de 

20 agarre formada por el rodillo de alimentación superior 
13 y el rodillo de alimentación inferior 19, desliza sjo 
bre la superficie periférica 27 y es detenida por la su 
perficie periférica 25. La hoja asi alimentada es escua­
drada por tanto contra la superficie periférica 25 y se 

25 impide que esta hoja se mueva más en la dirección de la
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flecha. 29. Por tanto, las superficies periféricas 25*
27 forman un tope de coincidencia contra el que son 
alimentadas las hojas.

A medida que el árbol 21 es hecho girar en el 
sentido de la flecha 31* la superficie periférica 33 del 
rodillo inferior de alimentación 19 gira a contacto con 
la superficie periférica del rodillo superior de alimen 
tación 13. Cuando están posicionados de esta forma, los 
rodillos de alimentación 13 y 19 forman un par de accij) 
namiento entre ellos, aplicándose a las hojas e impul­
sándolas en la dirección de la flecha 29.

La superficie periférica 35 forma otra parte 
segmentada de la superficie periférica del rodillo de 
alimentación inferior 19. Cuando es hecho girar el árbol 
21 en el sentido de la flecha 31* de modo que la super­
ficie periférica 35 se encuentre junto al rodillo de 
alimentación superior 13* existe un espacio entre los 
rodillos de alimentación y se proporciona, por tanto, 
una guia totalmente libre para las hojas, sobre la cual 
pueden pasar libremente las hojas cuando son desplaza­
das en la dirección de la flecha 29.

El rodillo inferior de alimentación 17 tiene 
una superficie periférica idéntica a la superficie peri 
férica del rodillo de alimentación inferior 19. Ambos 
rodillos de alimentación inferiores 1 7, 19 están monta
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dos de manera fija en el árbol 21, con la misma orienta 
ción angular, de manera que ambos rodillos de alimenta­
ción forman simultáneamente un tope de coincidencia, un 
par de accionamiento y una guia para las hojas, dependien 

5 do de la posición angular del árbol 21.
Los dos rodillos de alimentación superiores 11 

y 13 y los rodillos de alimentación inferiores 17 y 19 

reciben un movimiento angular que les es comunicado por 
sus árboles respectivos 15 y 21. El árbol 15 es acciona 

10 do por el movimiento angular comunicado al árbol 21 a
través de las ruedas dentadas 4l, 43, que están enchave 
tadas a sus árboles asociados. El árbol 21 es impulsado 
por la leva 45; que gira en el sentido de la flecha 47, 
comunicando un movimiento al seguidor de leva 49 del m  

15 dillo y al sector dentado 51; al cual está montado a ro­
tación el seguidor de leva 49 del rodillo. El sector den 
tado 51 oscila en tomo al árbol 53; primero en el sen­
tido de la flecha 55 y luego en el sentido de la flecha 
57* El sector dentado 51 comunica el movimiento en vai- 

20 vén a la rueda dentada 59 que, a su vez, comunica el mo 
vimiento giratorio en vaivén al árbol 21.

Cuando el sector dentado se está moviendo en 
el sentido de la flecha 55; el árbol 21 gira en el sen­
tido de la flecha 31; permitiendo por tanto que las ho- 

25 jas que han sido alineadas y detenidas por las superfi-
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cíes periféricas 25 y 27 del rodillo de alimentación in­
ferior 19 y las correspondientes superficies periféricas 
del rodillo de alimentación inferior 17 sean cogidas por 
las superficies periféricas de los rodillos de alimenta­
ción superiores 11 y 13, y la superficie periférica 33 
del rodillo de alimentación inferior 19 y la correspon­
diente superficie periférica del rodillo de alimentación 
inferior 17, haciendo así que el papel sea impulsado en 
la dirección de la flecha 29, entre los rodillos de ali­
mentación. La leva 45 esté contorneada para proporcionar 
una aceleración al sector dentado 51 en el sentido de la 
flecha 35 que, por tanto, comunica una aceleración a las 
superficies periféricas de los rodillos de alimentación 
y, por tanto, a la hoja alimentada entre ellos.

La leva esté contorneada también de modo que 
una vez que la hoja alcance la velocidad de tratamiento 
del aparato de utilización, dicha hoja se mantenida 
a la velocidad de tratamiento y se la alimente a la 
distancia de agarre de los rodillos de alimentación 65,
66 y 67, 68, que están girando continuamente, ilustrados 
en la fig. Ib, cuyas superficies periféricas son impulsa 
das a la velocidad de tratamiento. Una vez que la hoja es 
té totalmente cogida por los rodillos de alimentación en 
marcha continua, los rodillos de alimentación inferiores 
1 7 , 19 s°n hechos girar de modo que las superficies peri 
féricas 71, 35 se encuentren junto a sus rodillos de ali
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mentación superiores correspondientes 11, 13. Cuando se 
encuentra con esta orientación, una hoja situada entre 
los rodillos de alimentación superiores e inferiores pa­
sa libremente sobre las superficies periféricas 71 y 35 

5 sin que éstas le comuniquen una resistencia sustancial 
a la hoja, La leva 45 está contorneada de modo que las 
superficies periféricas 71 y 35 permanecerán junto a las 
superficies periféricas de los rodillos de alimentación 
superiores 11 y 13, hasta que la hoja haya pasado compLe 

10 tamente entre ellos. Al mismo tiempo, el seguidor de le­
va 51 es desplazado en dirección de la flecha 57, hacien­
do que los rodillos de alimentación superiores e inferio­
res giren hasta sus posiciones iniciales, en las que es­
tán listos para recibir y hacer coincidir otra nueva hoja 

15 alimentada a ellos.
Refiriéndonos ahora a la fig. 2 de los dibujos, 

en ella se ilustra una vista en sección lateral del apara­
to de alimentación del presente invento. Las hojas aon im­
pulsadas hasta el tope de coincidencia formado por las su- 

20 perficies 25, 27 del rodillo de alimentación inferior 19

merced a unos medios para hacer avanzar las hojas, tales 
como los rodillos de accionamiento 81, 83 que giran con­
tinuamente. Los rodillos de accionamiento 8l, 83 comuni­
can a la hoja un empuje constante contra la superficie de 
tope 25. Una vez que la hoja está así alineada, los rodi- 

25 líos de accionamiento deslizan con respecto a ella. La ho-
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ja alineada de este modo es alimentada, después de ello, 
al girar el rodillo de alimentación superior 13 y el ro­
dillo de alimentación inferior 19.

El rodillo de alimentación.inferior 19 es acele- 
5 rado en el sentido de la flecha 31 hasta una velocidad

lenta, tal como de 5 cm. por segundo, desde su posición 
de reposo, en aproximadamente 36° de rotación. En este 
punto, el papel está situado entonces en el punto de aga­
rre entre la superficie periférica 33 del rodillo de ali- 

10 mentación inferior 19 y la superficie periférica del ro­
dillo de alimentación superior 13. El valor de la veloci­
dad del rodillo de alimentación inferior se mantiene a la 
velocidad baja, de manera que los rodillos de accionamien 
to 8l - 83 deslizantes alimentan el borde de la hoja con- 

15 * tra la superficie de tope 23 cuando esta última está gi­
rando también.

Después de que la hoja está firmemente mantenida 
por la acción de sujeción del punto de agarre entre el ro­
dillo de alimentación inferior 19 y el rodillo de alimen­

to tación superior 13, los rodillos de alimentación superior
e inferior son acelerados uniformemente hasta la veloci­
dad de tratamiento del dispositivo de utilización. Asi, 
si el dispositivo de utilización fuese un tambor electro^ 
tático 85 que girase a una velocidad superficial de 50 cm 

.25 por segundo, la hoja alimentada entre el rodillo de alimen
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tación superior 13 y el rodillo de alimentación inferior 
19, sería acelerada hasta una velocidad de 50 cm. por 
segundo.

Cuando el borde delantero de la hoja entre en 
la distancia de agarre formada por los rodillos de ali­
mentación 67, 68 continuamente giratorios, los rodillos 
de alimentación 67, 68 y el rodillo superior 13 y el ro­
dillo inferior 19 impulsan momentáneamente a la hoja a 
la velocidad de tratamiento del aparato (por ejemplo de 
50 cm. por segundo). Después de ello, la superficie pe­
riférica 35 bel rodillo de alimentación inferior 19 de­
ja libre el punto de agarre, permitiendo que la hoja pa­
se libremente sobre él y bajo el rodillo de alimentación 
superior 13. Los rodillos de alimentación 67, 68 conti­
núan alimentando la hoja en la dirección de la flecha 2p 
a una velocidad constante de 50 cm. por segundo, hasta la 
placa electrostática giratoria 83. Cuando la hoja queda 
libre del rodillo de alimentación superior 13 y del ro­
dillo de alimentación inferior 191 este último es hecho 
girar en el sentido de la flecha 87, de vuelta a su posi­
ción inicial, en la que forma una superficie de tope para 
una hoja alimentada subsiguientemente.

Refiriéndonos a la fig. 3 de los dibujos, en ella 
se representa una vista en sección de los rodillos de ali­
mentación del aparato de alimentación de hojas. En la rea



/

lización representada, el rodillo de alimentación inferior 
19 tiene asociado con él un calibre lateral 4l que impide 
que el papel quede sesgado durante la operación de alinea 
ción y de avance de la hoja.

5 Aunque la descripción precedente se ha dado con
relación a un rodillo de alimentación superior cilindrico 
y a un rodillo de alimentación inferior segmentado, es 
muy posible utilizar un rodillo de alimentación superior 
segmentado y un rodillo de alimentación inferior cilindri 

10 co, o partes segmentadas de cada rodillo de alimentación.
Asi, por ejemplo, el rodillo de alimentación inferior po­
dría hacerse cilindrico, con la excepción de la parte de 
tope de coincidencia, mientras que el rodillo de alimenta­
ción superior podría ser apianado, para formar una super- 

15 ficie de guía, las hojas pasarían, por tanto, sobre una 
parte cilindrica del rodillo de alimentación inferior y 
bajo una parte aplanada del rodillo de alimentación supe­
rior lo que puede, en algunos casos, proporcionar menos 
superficie de contacto entre la hoja y el rodillo de ali- 

20 mentación sobre el que se está moviendo ésta. Asimismo, 
el tope de compuerta puede formarse mediante un rodillo 
de alimentación aplanado que tenga una parte escalonada 
situada junto a él, asi como mediante un rodillo de ali­
mentación escalonado como se ha descrito en lo que ante- 

25 cede. En cualquier caso, es importante que los rodillos de
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alimentación superior e inferior formen un par de rodi­
llos o distancia de agarre entre ellos que defina un to­
pe de compuerta cuando se encuentra en una primera posi­
ción rotacional, una superficie de accionamiento cuando 

5 se encuentran en una segunda posición rotacional y una 
superficie de guía sobre la que puede pasar libremente 
la hoja cuando se encuentran en una tercera posición ro­
tacional .

Además, los medios de accionamiento para impul- 
10 sar a rotación los rodillos de alimentación superior e

inferior se han descrito como medios de impulsión de mo­
vimiento en vaivén. Naturalmente, es posible impulsar los 
rodillos de alimentación solamente en un único sentido. 
Además, el accionamiento podría estar directamente acopla 

15 do a los rodillos de alimentación en lugar de al árbol 
en el cual están montados. Aunque el invento que se ha 
descrito en lo que antecede, se ha mostrado y explicado 
particularmente con referencia a su realización preferi­
da, los expertos en la técnica deben entender que los que 

20 anteceden y otros cambios en cuanto a la forma y detalles 
pueden hacerse en el mismo sin apartarse del espíritu ni 
del alcance del invento.

La presente solicitud que corresponde a la pre­
sentada en Estados Unidos de América, el 21 de Noviembre 

25 de 1 .972, bajo el NS 308.640, se acoge a los beneficios
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del Artículo $1 del vigente Estatuto sobre Propiedad In 
dustrial.

5-
R E I V I N D I C A C I O N E S

10

15

20

25

Los puntos de invención propia y nueva que se 
presentan para que sean objeto de esta solicitud de Pa­
tente de Invención en España por VEINTE años, son los 
que se recogen en las reivindicaciones siguientes:

la.- Perfeccionamientos introducidos en un apa 
rato para alimentar hojas de papel a una máquina impre­
sora y/o copiadora, cuyo aparato comprende: un primer 
eje; un segundo eje montado paralelo al primer eje; al 
menos un primer rodillo de alimentación montado a rota­
ción en dicho primer eje y un segundo rodillo de alimen­
tación montado a rotación en dicho segundo eje junto a 
dicho primer rodillo de alimentación, teniendo dichos 
primero y segundo rodillos de alimentación superficies 
perifáricas que forman una distancia de agarre entre ellas 
para aplicarse y desaplicarse a las hojas alimentadas en 
tre las mismas, incluyendo dichas superficies periféri—
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cas partes Segmentadas para proporcionar, en sucesión, 
un tope de coincidencia para dichas hojas cuando dichos 
rodillos de alimentación están en una primera orienta­
ción rotacional, un acoplamiento de accionamiento para 

3 aplicarse a dichas hojas e impulsarlas, cuando se mue­
ven desde dicha primera orientación rotacional a una se 
gunda orientación rotacional, y una guia para hojas a 
travós de la cual pasan libremente las hojas, cuando se 
encuentran en dicha segunda orientación rotacional; me- 

10 dios de accionamiento para impulsar a rotación dichos pri
mero y segundo rodillos de alimentación desde dicha prime 
ra orientación rotacional a dicha segunda orientación ro 
tacional; primeros medios para hacer avanzar las hojas, 
para empujar continuamente una hoja a dicha distancia de 

15 agarre cuando dichos rodillos de alimentación se encuen­
tran en dicha primera orientación rotacional y cuando di 
chos rodillos de alimentación se están moviendo desde d:L 
cha primera orientación rotacional hacia dicha segunda 
orientación rotacional; y segundos medios para hacer avan 

20 zar las hojas, para impulsar una hoja llevada hasta ellos
por dicha distancia de agarre, separándola de contacto con 
dichos rodillos de alimentación, cuando dichos rodillos de 
alimentación se encuentran en dicha segunda orientación! 
rotacional.

25 2*.- Perfeccionamientos de acuerdo con la reivin
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dicación 1*, según los cuales los segundos medios para 
hacer avanzar las hojas impulsan dichas hojas con una 
velocidad constante y dichos medios de accionamiento ace¡ 
leran dichos primero y segundo rodillos de alimentación 

5 dJesde una velocidad nula a dicha primera velocidad.
3-o- Perfeccionamientos de acuerdo con la rei 

vindicación 1*, según los cuales dichos medios de accio­
namiento impulsan a rotación a dicho primero y a dicho 
segundo rodillos de alimentación desde dicha segunda orien: 

10 tación rotacional a dicha primera orientación rotacional 
después de que dicha hoja es retirada de contacto con di 
chos rodillos de alimentación,

4*.- Perfeccionamientos de acuerdo con la rei­
vindicación la, según los cuales dicho aparato comprende. 

15 además, un tercer rodillo de alimentación montado a ro­
tación en dicho primer eje y un cuarto rodillo de alimen 
tación montado a rotación un dicho segundo eje, junto a 
dicho tercer rodillo de alimentación, teniendo dichos ten 
cero y cuarto rodillos de alimentación, superficies peri 

20 fúricas que forman una distancia de agarre entre ellas
idéntica a la distancia de agarre formada por dichos pri 
mero y segundo rodillos de alimentación.

5-.- Perfeccionamientos de acuerdo con la rei­
vindicación is, según los cuales dicho primer rodillo de 

25 alimentación.tiene una superficie periférica cilindrica
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10

exterior y dicho segundo rodillo de alimentación tiene 
una superficie periférica que incluye una primera parte 
segmentada que proporciona un tope de coincidencia, una 
segunda parte segmentada que es de configuración cilín- 
drica y una tercena parte segmentada que está aplanada.

rato para alimentar hojas de papel a una máquina impreso 
ra y/o copiadora.

antecede, representado en los dibujos que se acompañan 
y con los fines que se han especificado.

Esta Memoria consta de diecinueve hojas escri 
tas a máquina por una sola cara.

6*.- Perfeccionamientos introducidos en un apa

Tal y como se ha descrito en la Memoria que

Madrid
P.A.

Aiberto de ¡síiuLí.M,
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