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E1 intento se re fie re  a, perfeccionamientos en los

tambores anticipada-res de agarre rotativo, continuamente» 

de máquinas rotativas de impresión de p liegos con puente 

agarrador móvil respecto a éste.

E l objeto del invento consiste en la  garantía de una 

recepción con exactitud de ajuste de ios  p liegos desde la  

mesa de aplicación y entrega de los mismos a l cilindro de 

impresión» incluso en e l caso de a ltas velocidades de ro­

tación de los c ilin dros.

Bel Modelo de U tilidad alemán 7.137.281 se conoce un 

anticipador de agarre impulsado mediante una- cadena de 

cuatro eslabones l ib re  de impulsión por curvas. Se trata 

aquí» sin embargo» de un anticipador oscilante en vaivén, 

15 (lu-e necesita tiempos muy largos desde e l agarre del p lie ­

go basta la  entrega del pliego.Gomo» por otra parte, e l  

plazo del tiempo entre la  entrega del pliego a l cilindro 

de impresión se ba establecido demasiado breve» en esta 

instalación tiene que preverse un canal de cilindro muy 

20 la rgo» aproximadamente de 2002, p0r lo  que, a su ve?, la  

superficie de aplicación del papel y por lo  tanto, la  lon­

gitud de formato a trabajar se corta considerablemente.— 

Además, en esta instalación de anticipador de agarre por 

un pequeño ángulo de transferencia están dadas malas con­

diciones de transferencia.

En e l Modelo de Utilidad alemán 7.216.700 y en la  

memoria expositiva de patente alemana 1.118.811 se descri­

ben instalaciones de agarradores para cilindros continua­

mente rotativos de transferencia, respectivamente de apor-
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osc ila r  de ta l  modo que la  aplicación del aplieador en la  

recepción de lo s  p liegos presenta la  velocidad ala soluta 

ffiero.El movimiento de oscilación de puente agarrador en 

5 e llo  se ocasiona mediante mecanismos de curvas como en la  

memoria expositiva de patente alemana 1.118.8II. en combi­

nación con pernos y espigas estacionarias que se sumergen, 

en las bocas de horquillas de maniobra.

En e l caso de altas velocidades de impresión, se han
10

impuesto lim ites a estas instalaciones respecto a las

exactitudes de ajuste en la  recepción y entrega de pliegos. 

Por las referidas altas velocidades angulares y acelera­

ciones angulares del puente agarrador se ocasionan gran-
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des fuerzas de masa* por lo  que los  miembros de curva y 

rod illo s  de masa forzosamente están expuestos a elevadas 

solicitaciones.Para ev ita r» en e l caso de retardo reque­

rido rápido de la  instalación agarradora» antes de la  re­

cepción de los p liegos» un levantamiento de ro d illo  desde 

e l  miembro de curvas» y para garantizar e l arrastre de 

fuerza entre éstos» tienen que preverse muelles fuertes 

que» sin embargo» representan una so lic ita c ión  adicional 

en las fases de aceleración de estos mecanismos de curvas.

Partiendo de este estado.' de la  técnica, e l invento 

tiene como base e l problema de desarrollar un tambor an- 

ticipador rotativo  continuamente» que' garantice e l incre­

mento de rendimiento de impresión horario frente a las 

instalaciones conocidas y que garantice, incluso en e l 

caso de velocidades de rotación máxima, todavia una re-
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cepeión de pliegos,, correcta en su ajuste, desde la  mesa 

de aplicación y entrega de p liegos a l c ilin dro  de impre­

sión, debiendo constitu irse su transmisión de' modo compac­

to y lib re  de impulsión de curvas, efectuándose exclusiva­

mente por medio de articulaciones de rotación .Em. e llo , en 

consideración a un incremento del número de revoluciones
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de la  máquina, se tiende a obtener favorables relaciones 

de transmisión.Además, e l  movimiento del puente agarrador, 

frente a l tambor anticipador ro ta tivo , deberá aprovechar­

se de manera sencilla  para ocasionar e l c ierre  del agarra­

dor después de la  recepción del p liego desde la  mesa de 

aplicación.Pinalmente, los costes de fabricación, asi co­

mo la  necesidad de s it io  requerida,, frente a las instala­

ciones conocidas, puede reducirse esencialmente.

Según e l invento, este problema se resuelve, porque 

en e l tambor anticipador de agarre está dispuesta una 

transmisión del acoplamiento, rotativa  con éste,impulsada 

por manivela para e l movimiento de un puente agarrador.

Por e l desplazamiento de toda la  impulsión del anti­

cipador a l tambor rotativo anticipador de agarre mismo, 

su necesidad de lugar se mantiene muy pequeña y sobrepasa 

en e llo  sólo inesencialmente las dimensiones del tambor 

anticipador de agarre. Además,, t a l  disposición fa c i l i t a  

considerablemente e l  montaje y resultan completamente 

supeffluos los costosos y complicados de fabricar discos 

de curvas, asi como de codos de ondas o ampliaciones de 

espigas.Gomo en una transmisión de acoplamiento siempre 

existe arrastre de forma, pueden alcanzarse a ltos números



de revoluciones de máquina con una transmisión del an tic i- 

pador de agarre lib re  de impulsión de curvas.

Para garantizar una fabricación especialmente barata 

y económica,, asi como una a lta  seguridad, de funcionamiento 

del tambor anticipador, en ejecución ventajosa del inven­

to » la  transmisión del acoplamiento para mover e l puente 

agarrador solo está equipada con articulaciones de rota­

ción.
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Un desarrollo ulterior,,, especialmente favorable* del 

invento, consiste en que la  transmisión del acoplamiento 

está constituida como cadena de cuatro eslabones con do­

ble acción conectada.Tal transmisión es dinámicamente mu­

cho más sencilla  de dominar que comparativamente una tranj 

misión de curvas.

Para garantizar la  exactitud» ya dada por la  fab r i­

cación» e l  mecanismo de acoplamiento y su punto de rota­

ción de curva»- están situados en e l tambor anticipador 

de agarre rotativo y como impulsión se ha previsto una 

transmisión de ruedas de revolución.Por e llo  e l tambor 

anticipador de agarre completamente con la  transmisión 

del puente agarrador puede montarse de manera acabada » 

todavia antes del montaje de la  máquina, de modo que se 

suprime una alineación y adaptación que hacen perder tiem 

po» de discos de curvas y de rod illo s  de curvas.

En u lte r io r  desarrollo de la  idea del invento» en e l 

tambor anticipador» se ha dispuesto una curva de cierre 

de agarrador ajustahle y f i ja b le  de modo automático o 

manual en posiciones variables, para ocasionar»aprovechan--3 0



1 do e l movimiento de oscilación del puente agarrador, e l 

c ierre  del agarrador en la  recepción del p liego por lo  que 

se hace superflua una maniobra adicional para e l c ierre  de 

lo s  agarradores.

Para eliminar de manera ventajosa las tolerancias de 

articu lación por tensado de la  transmisión de articulación, 

en otro desarrollo del invento-, durante la  recepción del 

p liego se ha prevista  un apoyo del puente agarrador en e l  

bastidor de la  máquina.

E l invento se explicará más detalladamente en lo  que 

sigue en forma de dos ejemplos de ejecución por medio del 

dibujo.

ha f i g . l ,  una v is ta  fron ta l del tambor anticipador 

15 de la  primera forma de ejecución cmn impulsión de la  trans­

misión' de acoplamiento por medio de mecanismos de ruedas 

de revolución poco antes de la  recepción de pliegos desde 

la  mesa de aplicación.

la  f ig .2 , la  misma v is ta  que en la  f i g , l ,  pero poco
o

después de la  recepción del p liego .
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la  f ig .3 »  una v is ta  fron ta l, del tambor anticipador 

de la  segunda forma de ejecución poco antes de la  recepción 

d e l p liego desde la  mesa de aplicación.

la  f ig .4 , un diagrama, en que se representa e l ángulo 

de oscilación  re la tivo  del puente agarrador en dependencia 

del ángulo de rotación de la  máquina.

la  fig .5 , un diagrama, en que se ilu stra  la  velocidad 

de la  aplicación de agarradores án dependencia a l ángulo 

de giro de la  máquina.
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La f ig .6 , una ilustración  esquemática de las posiciones 

re la tivas  del puente agarrador durante la  revolución del 

tambor anticipador de agarre a in terva lo » en cada caso de 

102 de ángulo, de giro de la  máquina.

La fig .7 *  una v is ta  parcial de la  cara fron ta l del 

tamibor anticipador con ilustración, de las partes de manio­

bra» que ocasionan el. c ierre del agarrador, aproximadamente 

a 5GS antes de la  recepción y con rayas y puntos durante 

la  recepción del c ierre*

La f ig .8 »  la  misma v is ta  que en la  f ig .7 »  pero con 

ilustración  de las partes de maniobra, que ocasionan la  

apertura del agarrador durante la  entrega del. p liego a l 

cilindro de impresión.

La fig .9 *  la  misma v is ta  que en la  f ig .7 »  con ilu s tra ­

ción del apoyo del puente agarrador en e l  bastidor de la  

máquina durante la  recepción del p liego , y

La fig .1 0 » un diagrama de la  distancia variable entre 

la  superficie de apoyo del puente- agarrador y e l  perno de 

apoyo estacionario en la  máquina;-i, en dependencia del án- 

gul© de giro de la  máquina.

Como se ba ilustrado en las f i g s . l  y 2» un tambor an­

ticipador de agarre 1„ ro tativo , se impulsa por e l c i l in ­

dro de impresión 2, con mlmero de revoluciones de la  máqui- 

na.En e l tambor anticipador de agarre 1 excéntricamente en 

e l punto 3 está apoyada una primera rueda dentada 4, que se 

encuentra en engranaje con una segunda rueda dentada 7 de 

igual tamaño» sujeta céntricamente a l e je  del tambor anti­

cipador de agarre 1 en e l punto 5 en e l  bastidor 6 de la
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máquina.Para la  velocidad angular re la tiva , C& 4;^ de la  

primera rueda dentada 4 frente a l tambor anticipador de 

agarre 1» está vigente) =. constante.

En la  primera rueda dentada 4 está articulado excén­

tricamente en e l punto 8 de giro de manivela, un largo aco­

plamiento. 9 de modo que a l rodar la  primera rueda dentada 

4 sobre la  segunda rueda dentada 7 sirve e l trayecto- 3; 8 

como manivela de impulsión para e l  largo acoplamiento 9 «EL 

otro extremo de este largo acoplamiento 9 se encuentra en 

comunicación* en e l  punto de articu lación 10, oon una, pa­

lanca de oscilación  acodada 11* que está apoyada g ira to ria ­

mente en la  articu lación 12 en e l tambor 1 anticipador de 

agarre.la  palanca de oscilación  11 está unida u n ila tera l­

mente en e l punto de articu lación  13 con un acoplamiento 

corto 14, en que en la  articu lación 15 están dispuesto un 

balancin de deriva 16 .la s  articulaciones 3* 8, 10 y 12., 

representan, por lo  tanto, una cadena de cuatro eslabones, 

detrás de la  cual está conectada una doble conexiónrforma- 

da por las articulaciones 13* 15 y 17.

. Gomo balancín de deriva, funciona en e llo  e l  puente 

agarrador 16, que está apoyado en e l punto 17 en e l tambor 

ro ta tivo  anticipador de agarre.E l puente de agarre 16 es­

tá  provisto de una aplicación de agarre 18 y un agarrador 

19, cuyo extremo posterior está constituido como palanca 

de ro d illo  20.Ea palanca de ^ rod illo  20* como puede obser­

varse en las figs '. 7 a 9„ está provista de un rod illo  de 

curvas 22.

En estas figuras también se ilu s tra  una curva de
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cierre de agarrador 23» que está atorn illada a l tambor 1 

anticipador de agarre en la  zona de acción de l ro d illo  22 

de curva.la curva 23 de c ierre de agarrador puede despla­

zarse» Mén sea manualmente o por medios no ilustrados, ni 

descritos más detalladamente, por ejemplo, de modo mecáni­

co o electrónico pasando de manera sencilla  a diferentes 

posiciones.Eodria pensarse, por ejemplo, en que la  curva 

23 de cierre de agarrador, a l presentarse pliegos defec­

tuosos» se maniobrase de t g l  modo que saliese fuera del 

alcance activo, del rod illo  de curvas 22, de modo que no 

puediera cerrarse el agarrador 19, y por lo  tanto e l p l ie ­

go no fuera recib ido.
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Según la  f ig .8 »  en e l bastidor 6 de la  m<5uina está 

fijada  una curva 24 de apertura de agarrador, que también 

está dispuesta en e l alcance de acción de la  trayectoria  

de circulación del rod illo  22 de curva y pueden ajustarse 

independientemente de la  curva 23 de c ierre de agarrador.

Como ilu s tra  la  f ig .9 ,  en e l  bastidor 6 de la  máqui­

na. está fijado  un perno de apoyo 25»contra e l  que se a p li­

ca durante la  recepción del pliega.» una superficie resta 

26 de apoyo del puente 16 agarrador.Para ev ita r un resba­

lamiento entre la  superficie recta de apoyo 26 y e l  perno 

25 de apoyo» éste puede apoyarse giratoriamente también 

en e l bastidor 6 de la  máquina.

E l radio del perno de apoyo 25 en la  f ig .9 »  se desig­

na con 27 y la  distancia constantemente variable basta su 

aplicación, a l perno de apoyo 25 entre la  superficie recta 

de apoyo 26 y e l  eje del perno de apoyo, se designa con e l
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námero 28.En una segunda forma de ejecuciÓn»ilustrada en

la  f ig «3 »  en e l "tambor 1 anticipador de agarre» en un pun­

to de manivela 31 está apoyada una palanca de oscilación.

32 que, en equivalencia a la  primera forma de ejecución,,

5 está en comunicación por medio del acoplamiento corto 1 4 »  

articulado en e l  punto 13» asi como a través de la  a r t i­

culación 15» con e l  puente agarrador 16*ba palanca de os­

cilación. 32 en e llo  es a l mismo tiempo mieñbro de acopla­

miento de una cadena de cuatro eslabones, es decir» de
10

una doble manivela que, por e l tambor anticipador 1 de 

agarre» apoyado en e l bastidor 6 de la  máquina en e l pun­

to  34» se forma con e l punto de manivela rotativo 31 por

1 5

20

2 5

una manivela 30 apoyada en un punto 29 segundo estaciona­

r io  en la  máquina» con un punto 3 de giro de manivela ro­

ta t ivo , asi como por la  palanca oscilante 32 apoyada en. 

éste» tiene punto de manivela 31*

E l funcionamiento del invento» anteriormente descrito 

se explicará más detalladamente en lo  que sigue:

Gomo se ilu stra  en las f i g s . l  a 3, e l  tambor an tic i­

pador de agarre 1, de manera conocida en s i, es impulsado 

por el c ilindro de impresión 2» y rueda con correspondien­

te námero de revoluciones de la  máquina.Eor e llo  rueda la  

rueda dentada 4 apoyada excéntricamente en e l  tambor an­

tic ipador de agarre 1» en e l punto 3 sobre la  rueda den­

tada 7 de igual tamaño» fijada  en e l bastidor 6 de la  má­

quina, en lo  que la  velocidad angular re la tiva  de la  rueda 

dentada 4 de rodamiento, frente a l tambor anticipador de 

agarre, corresponde a la  velocidad angular absoluta del3 0
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tambor 1 anticipador de agarre y del c ilin dro  de impresión 

2.Bor este movimiento de rodadura de la  primera rueda den­

tada 4, por medio del acoplamiento larga 9 se impulsa la  

palanca de oscilación acodada 11» una de cuyas ramas mue­

ve,, a tirajes del acoplamiento corto 14¡, e l puente 16 de 

agarrador» que funciona como miembro impulsor» de la  ma­

nera deseada.

En la  posición ilustrada en la  f i g . l »  de l puente 16 

agarrador» poco antes de la  recepción del p liego $5 desde 

la  mesa de aplicación 36» coloca la  aplicación de agarra­

dor IB sobre e l p liego y alcanza la  velocidad v-j_g= 

modo que e l  agarrador 19 puede agarrar e l  p liego 35 con 

sujección ajustada y puede desprenderlo de la  mesa de 

aplicación 36.-

En la  fig .2 , e l anticipador de agarre está ilustrado 

poco después de la  recepción del p liego 35 desde la  mesa 

de aplicación 36»Para que la  velocidad re la tiva  entre e l 

tambor anticipador de agarre 1 y e l p liego de papel 35, 

situado sobre e l  tambor 1 sea lo  menor posible, ahora e l 

puente agarrador 16 hasta la  entrega del p liego a l c i l in ­

dro impresor 9» sólo se oscila  todavia por algunos grados 

relativamente a l tambor 1 anticipador de agarre.Esto pue­

de observarse especialmente bien de las posiciones re la ­

tivas  mostradas esquemáticamente en la  f ig .6 ,  del puente 

agarrador 16 respecto al tambor anticipador de agarre 1.

E l ángulo de o s c i l a c i ó n ^ e n t r e  e l  tambor aga­

rrador 16 y e l tambor anticipador de agarre 1,. se indica 

en la  f i g .  4 en dependencia del ángulo de giro de la3 0
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máquina jP. Con e l número 37 se señala en e llo  un trayecto 

correspondiente a l ángulo de giro de la  máquinajf = 17Q2 
desde la  recepción del p liego por e l anticipador de agarre 

desde la  mesa de ap licación  35 hasta la  entrega del pliego 

a l c ilindro  impresor 2.1a f ig .5  muestra e l correspondiente 

curso de la  velocidad de la  aplicación de los agarradores 

18 en dependencia del ángulo de giro de la  máquina^.

la  recepción del p liego de papel 35 desde la  mesa de 

aplicación 36 por e l agarrador previo se efectúa en e l 

ángulo de giro de la  máquina^ = cero con una velocidad de 

aplicación de agarrador v^ g^  y un ángulo de oscilación  

del puente agarrador ; i=0 .E l puente agarrador 16 in i­

cialmente, después de la  recepción del p liego* se oscila  

hasta un ángulo de giro de máquina de ̂ 302 todavia pocos 

grados relativamente a l tambor anticipador- de agarre 1* 

en e l  restante alcance del trayecto 17 hasta e l ángulo de 

g iro  de máquina del! =1702„ sin embargo» se consigue apro­

ximadamente un descanso en e l movimiento del puente aga­

rrador .Bor consiguiente* también la  velocidad vn0 de lalo
aplicación del agarrador 18 y, por lo  tanto» también la  

velocidad del p liego de papel transportador 35 es aproxi­

madamente constante a través de este in terva lo  de tiempo. 

En. e l caso de^=l$02 se entrega e l  p liego 35 por e l aga­

rrador 19 a l c ilindro impresor 2.Ea entrega de p liego  se 

efectúa con una velocidad v-̂ g de la  aplicación  de agarra­

dor 18 que corresponde exactamente a la  velocidad p e r ifé ­

r ica  U del cilindro impresor 2 y es aproximadamente cons­

tante.

m
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En atras disposiciones y dimensiones del c ilin dro  

impresor 2 y de la  mesa de aplicación 36, por variación

de las dimensiones del mecanismo de transmisión puede ajus-- 

tarse e l curso del movimiento del. puente agarrador 16 a 

las condiciones m olificadas.

En un ángulo de máquina de f̂ =02 tiene que cerrar e l 

agarrador 19» para poder rec iM r e l p liego de papel 35 

desde la  mesa de aplicación 36.En e llo  se aprovecha e l

io

15

20

fuerte movimiento de oscilación del puente 16 agarrador 

para e l c ierre de lo s  agarradores» de ta l modo que e l  ro­

d il lo  de curvas 22. de la  palanca 20 de ro d illo  del agarra­

dor 19 corre marchando sobre la  curva 23 de cierre de aga­

rrador, fijada  en e l tambor anticipador de agarre IJDes- 

puás de la  recepción del p liego de papel 35 oscila  e l 

puente agarrador 16 todavia ulteriormente alrededor de su 

punto de giro 17» por lo que se lib era  e l ro d illo  22, de 

la  curva 23 de c ie rre  de agarrador.El cierre de agarrador 

mismo se ocasiona de manera conocida y por e llo  no ilu s­

trada, por '.muelles entre e l agarrador 19 y e l  puente aga-

25
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mador 16.

La maniobra de movimiento del agarrador por la  curva 

23 del c ierre  de agarrador, unida con e l tambor 1 an tic i­

pador de agarre garantiza un curso exacto del movimiento 

y p o s ib ilita  además una regulación sencilla  del punto de 

c ierre  del agarrador en un ángulo1 de máquina^ =0.

En un ángulo de giro de máquina de» por ejemplo»^ = 

170.fi» e l  agarrador 19 tiene que abrirse de nuevo para en­

tregar e l  p liego a l cilindro impresor 2.Como durante esta
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entrega del p liego a l c ilindro impresor 2 no está presente 

ningún movimiento de oscilación del puente de agarrador 16 

alrededor de su punto de giro 17» del que pudiera deducirse 

un movimiento para abrir e l agarrador,, a semejanza de lo  

que ocurre en e l  c ierre  de agarrador» por lo  tanto, e l Tol­

d illo  22 de curva» de manera conocida, tiene que marchar 

sobre una curva 24 de apertura de agarrador» fijada  en e l 

bastidor 6 de la  máquina .Por e llo  se observa la  apertura 

del agarrador 19» y e l  p liego puede ser recogido por e l  

agarrador no ilustrad® del c ilindro impresor 2 ( f ig .8 ) .

POr ajuste de las curvas 23 y 24, puede ajustarse, 

tanto e l c ie rre  de agarrador» como también la  apertura del
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agarrador independientemente entre s i .

Para conseguir la  máxima exactitud de ajuste a l im­

prim ir, está previsto un apoyo del puente de agarrador 16 

durante la  recepción de p liegos desde la  mesa de aplica­

ción 36 en e l bastidor 6 de la  máquina.

La tensión de ajuste del puente agarrador, respecti­

vamente del mecanismo de articu lación» se ilu s tra  g rá fi­

camente en la  figu ra  10, en lo  que en la  abscisa está ins­

cr ito  e l ángulo de giro de la  máquina y, en la  ordenada » 

la  distancia variable desde la  superficie recta de apoyo 

26 a l perno de apoyo 25 (28 menos 27) .

La superficie de apoyo recta 26 del puente de agarra­

dor 16, se aplica suavemente a una distancia aproximada áe 

5- antes de la  recogida del p liego de papel 35» contra e l  

perno de apoyo 25 fijado  en e l bastidor 6 de la  máquina. 

Por e llo  la  superficie de apoyo 36» ya no' puede seguir e l3 0



1 curso de la  curve, dibujado con rayado en la  f ig . lO , por lo  

que se manifiesta un tensado de desplazamiento de todo e l  

mecanismo de transmisión de articulación por alrededor de 

■0,1 mm, eliminando todas las holguras de articulación even- 

5 tualmente existentes.Por esta medida se garantiza que la  

aplicación de agarrador 18* independientemente de las fu­

erzas de masas,, dependientes del número de revoluciones* 

en cada número de revoluciones de la  máquina adopte la

misma posición respecto a l p liego de papel 35 erecto* so­
lo

bre la  mesa de aplicación* 36»,

E l tambor de anticipador de agarre, anteriormente des­

crito  1, por supresión de discos de levas de d ispositivos 

conocidos,, está constituido de modo muy sencillo  y por
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e llo  no sólo puede fabricarse de un modo especialmente 

económico, sino que también puede acabarse de montar^aho­

rrando tiempo con poco gasto* ya que e l tambor anticipador 

de agarre 1* puede montarse con la  propulsión de puente de 

agarrador 16 como una unidad en la  masa.Por e llo  se supri­

me también una alineación cuidadosa y una adaptación com­

plicada de discos de curvas y rod illo s  áe curvas, lo  que 

es necesario en mecanismos de acoplamiento de curvas u ti­

lizados usualmente.

Por e l desplazamiento de la  totalidad de la  propulsión 

de los agarradores a l tambor 1 antioipador de agarre, se 

mantiene muy pequeño e l  requerido espacio de construcción 

y sobrepasa sólo inesencialmente la  necesidad de lugar del 

mismo tambor anticipador de agarre.Además no se hacen ne­

cesarios costosos y complicados acodamientos de árboles o
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K o t  a

Este registro consta de las siguientes reiv ind ica­

ciones:

1 . -Perfeccionamientos en los  tambores anticipadores 

de agarre, rotativos continuamente, para máquinas ro ta t i­

vas de impresión de pliegos* con puente de agarrador* mo­

vido relativamente a los tambores* caracterizado porque 

en e l tambor anticipador de agarre está dispuesto un me­

canismo de acoplamiento rotativo con éste, impulsado por 

manivelas,, para e l movimiento del puente de agarrador»

2. -Perfeccionamientos segán la  reivindicación 1* ca­

racterizado porque e l mecanismo de acoplamiento) para e l 

movimiento del puente de agarrador sólo está equipado con 

articulaciones de rotación»

3 . -Perfeccionamientos segán las reivindicaciones 1 y 

2, caracterizados porque e l mecanismo de acoplamiento es­

tá  constituido como cadena de cuatro eslabones con doble 

conexión conectada»

4«-Perfeccionamientos segán las reivindicaciones 1 

a 3, caracterizado porque e l mecanismo de acoplamiento y 

su punto de giro de manivela están situados apoyados en 

e l tambor rotativo  de anticipador de agarre y como propul-

25 sión está previsto un mecanismo de ruedas de revolución, 

5»-Perfeccionamientos segán la  reivindicación 4* ca­

racterizado porque con una primera rueda dentada* dispues­

ta  céntricamente respecto a l tambor anticipador de agarre 

fijamente en la  carcasa, está, en engranaje una segunda 

rueda dentada, apoyada excéntricamente en e l tambor anti-30
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cipador de agarre, que sirve de manivela de propulsión,en 

que está articulado un acoplamiento largo, que se encuentra 

en comunicación con ima palanca de oscilación apoyada g i­

ratoriamente en e l tambor anticipador de agarre» estando 

esta palanca acoplada» mediante un acoplamiento; corto con 

un miembro de deriva,, del puente de agarrador.

6 . -Perfeccionamientos según la s  reivindicaciones 1 a 

3, caracterizados porque en e l bastidor de la  máquina está 

apoyada una manivela, que está articulada en una palanca 

de oscilación  dispuesta unilateralmente en e l tambor an­

tic ipador de agarre» cuyo otro extremo está acoplado a 

través de un acoplamiento corto con e l  miembro de deriva 

del puente agarrador.

7 . -Perfeccionamientos según las reivindicaciones 1 a

6, caracterizados porque para la  eliminación de las  to le ­

rancias de articu lación del mecanismo de acoplamiento, du­

rante la  recepción del p liego» se ha previsto un apoyo del 

puente de agarrador en el bastidor de la  máquina,

8. -Perfeccionamientos según las reivindicaciones 1 a

7, caracterizados porque en e l tambor anticipador de aga­

rre » está dispuesto una curva de c ierre de agarrador, re­

gulable y f i ja b le  de modo manual o automático» en posicio­

nes variab les» para ocasionar e l  c ierre del agarrador 

durante la  recepción del p liego, aprovechando e l  movimien­

to de oscilación  del puente de agarrador.

9 . -Perfeccionamientos en los  tambores anticipadores 

de agarre» ro tativos continuamente, para máquinas ro ta t i­

vas de impresión de p liegos.3 0
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Seg&n. se describe y reiv indica en esta memoria des­

cr ip tiva .

Se deta lla  e ila s tra  con los dibujos que se acompa­

ñan.

Y cuya memoria descriptiva consta de 18 hojas de tex­

to,, fo liadas y escritas a máquina por una sola de sus ca­

ras.

10 17 DIC 1976i:
Madrid*
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