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E1 invento se refiere a perfeccionamientos en Ios
tambores anticipadores de agarre rotativo continuamente,
de mdquinas rotativas de impresidén de pliegos con puente
agarrador mévil respecto a &ste.

EL objeto del invento consiste en la garantia de una
recepcidén con exactitud de ajuste dg los pliegos desde la
mesa de aplicacidn y entrega de los mismoé gk cilindro de
impresién, incluso en el caso de altas velocidades de ro-
tacién de Ios cilindros.

Del Modelo de Utilidad alemén 7.I37.28L se conoce un
anticipador de agarre impulsado mediante una- cadena de
cuatro eslabones libre de impylsidén por curvas. Se trata
aqui, sin embargo, de un anticipador oscilante en vaivén,
que neceslita tiempos muy largos desde el agarre del plie~
go hasta la entrega del pliego.Como, por otra parte, el
plazo del tiempo entre la entrega del pliego al cilindro
de impresidén se ha establecido demasiado breve, en esta
instalacién tiene que preverse um canal de cilindro muy
largo, aproximadamente de 2002, por Io que, a su vez, la
superficie de aplicacién del papel y por lo tanto, la lon-
gitud de formato a trabajar se corta considerablemente .~
Ademds, en esta instalacidn de anticipador de agarre por
un pequefio éngulo de transferencia estdn dades malas con—
diciones de transferencia.

En el Modelo de Utilidad alemdn 7.216.700 y en la
memoria expositiva de patemte alemana 1.118.8L% se descri-
ben instalaciones de agarradores para cilindros continua~

mente rotativos de transferencia, respectivamente de 2por-
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tacién de pliegos, en Ios que el puente agarrador se hace
oscilar de tal modo que la aplicacién del aplicador en la
recepcidn de Jos pliegos presenta la velocidad absolute
cero.EL movimiento de oscilacidn de puemte agarrador en
ello se ocasiona mediante mecanismos de curvas como en la
memoria expositiva de patente alemana 1.118.811 en combi~
nacién con pernos y espigas estaciomarias qué Se sumergen
en las bacas de horquillas de maniobra.

En el caso de altas velocidades de impresién, se han
impuesto limites a estas instalaciones respecto a las
exactitudes de ajuste en la recepcidm y emtrega de pliegos.
Por las referidas altas velocidades angulares y acelera-
clones angulares del puente agarrador se ocasionan gran-
des fuerzas de masa, por Io que los miembros de curva y
rodillos de masa forzosamente estdn expuestos a elevadas
solicitaciones.Para evitar, en el caso de retardo reque-
rido rdpido de la instalacidn égarradora, antes de la re-
cepcibn de los pliegos, un levantamiento de rodillo desde
el miembro de curvas, y para garantizer el arrastre de
fuerza emtre éstos, tienen que preverse muelles fuertes
que, sin embargo, representan una solicitacidn adicional
en las fases de aceleracidén de estos mecanismos de curvas.

Partiendo de este estado de la técnica, el inwento
tiene como base el problema de desarrollar un tambor an-
ticipador rotativo continuamente, que garantice el incre-
mento de rendimiento de impresidén horario fremte a las
instalaciones conocidas y que garantice, incluso en el

caso de velocidades de rotacidn mdxima, todavia una re-
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cepeidn de pliegos, correcta en su ajuste, desde la mesa
de aplicacidn y entrega de pliegos al cilindre de impre-
sibén, debiendo constituirse su transmisién de modo compac—~
to y Iibre de impulsién de curvas, efectudndose exclusiva-
mente por medio de articulaciones de rotacidn.Em ello, en
consideracidn a un ineremenmto del nﬁmero de revoluciomes
de la mdquina, se tiende a obtener faworahles relaciones
de trensmisién.Ademds, el movimiento del puente agarrador,
frente al tambor anticipador rotativo, deberid aprovechar—
se de manera sencilla pare ocasionar el cierre del agarra-
ddr después de la recepcidn del ﬁliegb desde la mesz de
aplicacién.Finalmente, los costes de fabricacidn, asi co-
mo la necesidadvﬁe sifio requerida, frente a las instala-~
ciones conocidas, puede reducirse esencialmente.

Segin el invento, este problema se resuelve, porque
en el tembor anticipador de agarre estd dispuesta una
transmisidn del acoplamiento, rotativa con éste,impulsada
por manivela para el movimiento de un puente agarrador.

Por el desplazemiento de toda la impulsidn del anti-
cipador al tambor rotativo anticipador de agarre mismo,
su necesidad de lugar se mantiene muy pequefia y sobrepasa
en ello sblo inesencialmente las dimensiénes del tambor
anticipador de agarre. Adenmds, tal disposicidn facilita
considerablemente el montaje y resultan completamente
supeffluos los costosos y complicados de fabricar discos
de curvas, asi como de codos de ondas o anplIiaciones de
espigas.Como en una traﬁémisidn de acoplamiento siempre

existe arrastre de forma, pueden alcanzarse altos nimercs
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del tambor anticipador, en ejecucidn ventajosa del inven-

de revoluciones de mdquina con una transmisidn del antici-
pador de agarre libre de impulsidn de curvas.
Para garantizar une fabricacidn especialmente barata

¥y econdmica, asi como una alta seguridad de funcionamiento

to, la transmisidn del acoplamiento.para mover el puente
agarrador solo estd equipada con articulaciones de rota-
cidn.

Un desarrollo ulterior, especialmente favirable, del
invento, consiste en que la transmisién del acoplamiento
estd constituida como cadena de cuatro eslabones con do-
ble accién conectada.Tal transmisién es dindmicamente mu-
cho mds sencilla de dominar que comparativamente una trang
misién de curvas.

Para garantizar la exactitud, ya dada por la fabri-
cacidn, el mecanismo de acoplamiento y su punto de rota-
cidn de curva,- estdn situados en el tambor anticipador
de agarre rotativo y como impﬁlsidn se ha previsto una
transmisién de ruedas de revolucidén.Por ello el tambor
enticipador dé agarre completamente con la transmisidn
del puente agarrador puede montarse de maners acabada ,
fodavia antes del montaje de la médquina, de modo que se
suprime una alineacién y adaptacidén que hacen perdexr tiem
po, de discos de curvas y de rodillos de curvas.

BEn ulterior desarrollo de la idea del inwento, en el
tambor anticipador, se ha dispuesto una curva de cierre

de agarrador ajustable y fijable de modo automdtico o

manual en posiciones variables, para ocasionar,aprovechan:
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do el movimiento de oscilacidn del puente agarrador, el
cierre del agarrador en la recepcién del pliego por 1o que
se hace superflua una meniobra adicional para el cierre de
los agarradores.

Para eliminar de manera ventajosa las tolerancias de
articulacidn por tensado de la trangmisidn de articulacidn,
en otro desarrollo del invento, durante la recepcidén del
pliego se ha pfevist@ un- apoyo del puente agarrador en el
bastidor de la mdquina,

E1l invento se explicard mds detealladamente en lo que
sigue en forma de dos ejemplos de ejecucidn por medio del
dibujo.

La fig.l, una vista frontal del tambor anticipador
de la primera forma de ejecucidn cin impulsidn de la trans-
misidn de acoplamiento por medio de mecanismos de ruedas
de revolucién poco antes de la recepcibn de pliegos desde
la mesa de aplicacién.

La fig.2, la misma vista que en la fig,l, pero poco
después de la recepcién del pliego.

Le fig.3, una vista frontal, del tambor anticipador
de la segunfa forma de ejecucidn poco antes de le recepcidy
del pliego desde la mesa de aplicacidn.

La fig.4, un diagrama, en que se representa el dngulo
de oscilacién relativo del puente agarrador exn dependencisa
del 4ngulo de rotacién de la méquina.

La fig.5, un diagrama, en que se ilustra la veiocidad

de la aplicacién de agarradores dn depemdencia sl dngulo

de giro de la mdquina.
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La fig.6, una ilustracidn esquemdtica de las poéiciones
relativas del puente agarfador durante la revolucién del
tambor anticipador de agarre a intervalos en cada caso de
109 gde éngulo. de giro de la mdquina.

La fig.fﬁ una vista parcial de la cara frontal del
tambor enticipador con ilustracién de las partes de manio-
bra, que ocasionan el cierre del agarrador, aproximadamente
a 502 antes de la recepcidn y con rayas y puntos durante
la recepcidn del cierre.

La fig.8, la misma vista que en la fig.7” pero con
ilustracién de las partes de manjobra, que ocasionan la
gapertura del agarrador durante la éntrega del pliego al
cilindro de impresidn.

Ia fige9y la misma vista que en la fig.7, con ilustra-
c¢ién del apoyo del puente agarrador en el bastidor de la
méquina durante la recepcién del pliego, y

La fig.l0, un diagrama de la distancia variable enbre
la superficie de apoyo del puente agarrador y el perno de
apoyb estacidnario en la méquinam, en dependencia del dn~-
gule de giro de la miquina.

Como se ha ilustrado em las figs.l y 2, un tambor an-
ticipedor de agarre 1, rotativo, se impulsa por el cilin-
dro de impresién 2, con nimero de revolucicnes de la mdqui-
na.En el tambor anticipador de agarre 1 excéntricamente en
el punto 3 estd apoyada una primera rueda dentada 4, que se
encuentra en engranaje con una segunda rueds dentada 7 de
igual tamafio, sajeta céntricamente al eje del tambor anti-

cipador de agarre 1 en el punto 5 en el bastidor 6 de la
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néguina.Para la velocidad angular relati'\ra,ﬁb 431 de la
primera rueda dentada 4 frente al tambor anticipador de
agarre 1, esté vigen’ce}u‘)qji':libijﬁ]: o)g;@l: constante.

En la primera rueda dentada 4 estd articulado excén-
tricamente en el punto 8 de giro de manivela, un largo aco-
plamiento 9 de modo gue al rodar la'primera rueda dentada
4 sobre la segunda ruesa dentada 7 sirve el trayecto 3; 8
como manivela de impulsidn para el largo acoplamient® 9.EL
otro extremo de este largo acoplamiento 9 se encuenbra en
cémunicacidn, en el punto de articulacidn 10, con una pa=-
lanca de oscilacidén acodada 11, que estd apoyada giratoria-
memte em la articulacidén 12 en el tambor 1 anticipador de
agarre.La palanca de oscilacidn 1l estd unida unmilateral-
mente en el punto de articulacidn 13 con un acoplamiento
corto 14; en que en la articulacién 15 estdn dispuesto un
balencin de deriva 16.Las articulaciones 3, 8, 10 y 12,
representan por lo tanto, una cadqna de cuatro eslabones,
detrds de la cual estd conectada una doble conexidn,forma-'
da por las articulaciones 13, 15 y 17.

_Como balancin de deriva, funciona en ello el puente
agarrador 16, que esté apoyado em el punto 17 en el tambor
rotativo anticipador de agarre.EL puente de agarre I6 es-
t4 provisto de una aplicacidn de agarre 18 ¥ un agarrador
19, cuyo extremo posterior estd constituido como palanca
de rodillo 20.La palance de .rodillo 20, como puede chser—
varse en las figs; 7 a 9, estd provista de un rodillo de

curvas 22.

Em estas figuras también se ilustra unas curve de
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cierre de agarrador 23, que estd atornillada al tambor 1
anticipador de agarre en la zona de accidn del rodillo 22
de curva.lha curva 23 de cierre de agarrador puede despla-
zarse, bién sea manuelmente o por medios no ilustrados, ni
descritos méds detalladamente, por ejemplo, de modo mecdni-
co 0 electrénico pasando de manera sencilla a diferemtes
posiciones.Podria pensarse, por ejemplo, en gue la curva
23 de cierre de agarrador, al presentarse pliegos defec-
tuosos, ge maniobrase de tgl modo que saliese fuera del
alcamge activo del rodillo de curvas 22, de modo que no '
puediera cerrarse el agarrador 19, y por lo tanto el plie-
go no fuers recibido.

Segin la fig.8, en el bastidor 6 de la mduina estéd
fijada una curva 24 de aperturs de agarrador, que tambidn
estd dispuesta en el alcsnce de accidn de la trayectoria
de circulacidn del rodillo 22 de curva y pueden ajustarse
independientemente de la curva 23 de cierre de agarrador.

Gomo ilustra la fig.9, en el bastidor 6 de la méqui-
ng estd fijado un perno de apoyo 25,contra sl que se apli-
ca durante la fecepcidn.del pliego, una superficie reeta
26 de apoyo del puente 16 agarfador.Para evitar un resba=
lamiento emtre la superficie recta de apoyo 26 y el perno
25 de apoyo, éste puede apoyarse giratoriamemte también
en el bastidor 6 de la miquinz.

El radio del perno de apoyo 25 en le fig.9, se desig-
na con 27 y la distancia constambtemente variable hasta su
aplicacibém al perno de apoyo 25 emtre la superficle recta

de apoyo 26 y el eje del perno de apoyo, se designa con el
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mimero 28.En una segunda forma de'ejecucidn,ilusfrada en
la fig.3, en el tambor I anticipador de agarre, en un pun—
to de manivele 31 estd apoyada una palénca de ascilacidén
32 que, en eéuivalencia & la primera forma de ejecucidn,
estd en comunicacidn por medio del acoplamiento corto 4,
articulado en el punto 13, asi como a través de la arti-
culacidn 15, con el puemte agarrador 16.Ez palanca de os—
cilacidn 32 en ello es al mismo tiempo mienbro de acopla-
miento de una cadena de cuatro eslabones, es decir, de
una dohle manivela que, por el tambor anticipador 1 de
agarre, apoyado en el bastidor 6 de la médquina en el pun-
to 34, se forma con el punto de menivela rotativo 31 por
una manivels 30 apoyadae en un punto 29 segundo estéciona—
rio en la méquina, con un punto 3 de giro de mamivela ro-
tativo, asi como por la palanca oscilante 32 apoyads en
éste, tiene punto de manivela 31.

El funcionamiento del invento, aumberiormente descrito
se explicard mis detalladamente en Io que sigue:

Como se ilIustre en las figs.l = 3, el tambor antici-
pador de agarre 1, de manera conocida eh.si, es impulsado
por el cilindro de impresidén 2, y rueda con correspondien—
te nimero de revoluciones de la méquina.Por ello rueda Ia
rueda dentada 4 apoyada excéniricamente en el tambor an-—
ticipador de agarre 1, en el pumto 3 sobre la rueda den—
tada 7 de igual tamafio, fijada en el bastidor 6 de la mi-~
quina, en Io que la velocidad angular relativa de la rueéa
dentada 4 de rodamiento, frente al tambor anticipador de

agarre, corresponde a la velocidad angular absolubta del
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1| tambor 1 anticipador de agarre y del cilindro de impresidén
2.Por este movimiento de rodadura de la primera rueda den-
teda 4, por medio del acoplamiento large 9 se impulsa la
palanca de oscilacién gcodada 11, ﬁna de cuyas ramas mue-
5 ve, a drafes del acoplamiento corto 14, el puente 16 de
agarrador, que funciona como miembro impulsor, de la ma—-
nera deseada.

En la posicidn ilustrada en la fig.l, del puente 16
agarrador, poco antes de la recepcidn del pliego 35 desde
© la mesa de aplicacidn 36, coloca la aplicacidn de agarra-
dor 18 sohre el pliego y aleanza la velocidad vig= O,de
modo que el agarrador 19 puede agarrar el pliego 35 con
sujeccidn ajustada y puede desprenderlo de la mesa de
15 aplicacién 36.-

En la fig.2, el antioipador de agarre estd ilustrado
poco después de la recepcidn del pliego 35 desde la mesa
de aplicacidm 36«Para que la velocidad relativa entre el

tambor anticipador de agarre L y el pliego de papel 35,

20 gituede sobre el tambor 1 sea lo menor posible, ahora el
puente agarra&or 16 hasta la entrega del pliego al cilin~
dro impresor 9, sélo se oscile todavia por algunos grados
relativamente al tambor 1 anticipador de agarre.Esto pue-—

oK de observarse especialmente bien de las posiciones rela-

tivas mostradas esquemdéticamente en la fig.6, del puente

agarrsdor 16 respecto al tambor anticipador de agarre 1.
E1l 4ngulo de oscilacidnéjla;l entre el tambor aga-

rrador 16 y el tambor anticipador de agarre 1, se indica

30 en la fig. 4 en dependencia del dngulo de giro de la
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mgquina f .Con el ndmero 37 se sefiala en-ello un trayecto
correspondiente al dngulo de giro de la méquina3’=,l709
desde la recepcidén del pliego por el anticipador de agarre
desde la mesa de aplicacidm 35 hasta la entrega del pliego
al cilindro impresor 2.La fig.5 muestra el correspondiemte
curso de la velocidad de la aplicacidn de los agarradeores
18 en dependencia del dngulo de giro de la méquinabp.

La recepcién del pliego de papel 35 desde la mesa de
aplicacidn 36 por el agarrador previo se efectda en el
dngulio de giro de la méquinayg= cero con una velocidad de
aplicacidn de agarrador v1g=0 y un dngulo de oscilacidm
del puente agarrador??l6;l;O.EI,puente agarrador 16 ini-
cialmente, después de la recepcidén del pliego, se oscila
hasta un dnguloe de giro de miquina deﬁ?309 todavia pocos
grados felativamente al tambor anticipador' de agarre 1L,
en el restante alcance del trayecto 17 hasta el dngulo de
giro de mé@uina de§]=l709, sin embargo, se consigue apro-
ximadamente un descanso en el movimiento del puente aga—

rrador.Por consiguiente, también la velocidad v.,, de la

18
aplicacién del agarrador 18 y, por lo tanto, también Ia
velocidad del pliego de papel transportador 35 es aproxi-~
mademente constante s través de este intervalo de tiempo.
En el caso deéﬁ:liOQ se emfrega el pliego 35 por el aga-
rraedor 19 al cilindro impresor 2.La entrega de pliege se
efectua con una vel;cidad V18 de la aplicacién.de agarra-~
dor I8 gue corresponde exactamente a la velocidad perifé-

ricg U del cilindro impresor 2 y es aproximadamemte cons—

tante.

76"
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En otras disposiciones y dimensiones del cilindro
impresor 2 y de la mesa de aplicacién 36, por variacidn
de las dimensiones del mecanismo de transmisidn puede ajust
tarse el curso del ﬁovimienio del puente agarrador 16 a
las condiciones modificadas.

En um 4ngulo de mdquina déf =02 tiene que cerrar el
agarrador 19, para poder recibir el pliego de papel 35
desde la mesa de aplicacidn 36.En ello se aprovecha el
fuerte movimiento de oscilacidn del puamnte 16 agarrador
para el cierre de los agarradores, de tal modo que el ro—
dillo de curvas 22 de la palanca 20 de rodillo del agarra-
dor 19 corre marchando sobre la curva 23 de cierre de aga-
rrador, fijada en el tambor anticipador de agarre l.Des-
pués ae la recepcidnm del pliego de papel 35 oscila el
puenfe agerrador 16 todavia ulteriormemte alrededor de su
punto de giroVIY, por lo que se libera el rodillo 22, de
la curva 23 de cierre de agarrador.El cierre de agarrador
nismo se ocasiona de manera conocida y por ello no ilus-~
trada, por -muelles entre el agarrador 19 y el puente aga~
rrador 16.

La maniobra de movimienteo del agarrador por la curva
23 del cierre de agarrador, umida con el tambor I antici-
pador de agarre garantiza um curso exacto del movimiento
vy posibilita ademds una regulacidén sencilla del pumtbto de
cierre del agarrador en un dngulo de méquinay =0,

En un 4dngulo de giro de mdquina de, por ejemplo,so =
1702, el agarrador 19 tieme que abrirse de nuevo para em~—

tregar el pliego al cilindro impresor Z2.Como durante esta
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entrega del pliego al cilindro impresor 2 no estd presente
mingln movimiento de oscilacidén del puente de agerrador I6
alrededor de su punto de giro 17, del que pudiers deducirse
un movimiento para abrir el agarrador, & semejanza de Io
que ocurre en el cierre de agarrador, por lo tanto, el ro-
dillo 22 de curva, de manera conocida, tiene que marchar
sobre una curva 24 de apertura de agérrador, fijada en el
bastidor 6 de la miquina.Por ello se observa la apertura
del agarrador 19, y el pliego puede ser recogido por el
agarrador no ilustrade del cilindro impresor 2(fig.8).

Por ajuste de las curvas 23 y 24, puede ajustarse,
tanto el cierre de agarrador, como también la apertura del
agarrador independientemente emtre si.

Para conseguir la méxima exactitud de ajuste al im-
primir, estd previsto un apoyo del puente de agarrador 16
durante la recepcidn de pliegos desde la mesa de aplica-
cién 36 en el bastidor 6 de la mdquina.

Lo tensidn de ajusﬁe del puenteragarrador} respecti-
vamente del mecanismo de articulacidn, se ilustra gréfi-
camente en la figura 10, en Lo que en la gbscisa estd ins-
crito el éngulo de giro de la miquina y, en la ordenada »
la distancia variable desde la superficie recta de apoyo
26 al perno de apoyo 25 (28 menos 27).

La superficie de apoyo recta 26 del puente de agarra-
dor 16, se aplica suavemembte a una distancia asproximads de
v59 antes de la recogida del pliego de papel 35, contra el
perno de apoyo 25 fijado en el bastidor 6 de la mdquina.

Por ello la superficie de apoyo 36, ya no puede seguir sl
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curso de la curva dibujado con rayado en la fig.lO, por lo
que se manifiesta un tensado de desplazamiento de todo el
mecanismo de transmisidén de articulacidn por alrededor de
0,1 mm,eliminando todas las holguras de articulacidn even—
tualmente existentes.Por esta medida se garamtiza que la
aplicacién de agarrador 18, independientemente de las fu~
erzas de masas, dependientes del nidmero de revoliuciones,
en cada némero de revoluciones de la méquina adopte la
misma posicién respecto al pliego de papel 35 erecto, so-
bre la mesa de aplicacidn, 36.

- E1l tambor de anticipador de agarre, anteriormente des-
crito 1, por supresién de discos de levas de dispositivos
conocidos, estd constituido de modo muy sencillo y por
ello no sélo puede fabricarse de un modo especialmente
econdmico, sino que +también puede acabarse de montar,zho-
rrando tiempo con poco gasto, ya que el tambor anticipador
de agarre 1, puede montarse con la propulsién de puente de
agarrador 16 como una unidad en la masa.Por ello se supri-
me también una alineacidn cuidadosa y una adaptacién com—
plicada de diséos de curvas y rodillos de curvas, lo que
es8 necesario en mecanismos de acoplamiento de curvas ubti-
lizzdos usualmente.

Por el desplezamiento de la totalidad de la propulsidy
de los agarradores al tambor I anticipador de agarre, se
mantiéne muy pequeilo el requerido espacio de construccidn
y sobrepasa sélo inesencialmente la necesidad de lugar del
mismo tambor anticipador de agarre.Ademds no se hacen ne~

cesarios costosos y complicados acodamientos de drboles o
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ampliaciones de espigas. Tal ftambor anticipador de agarre
se caracterize especiaslmente por una fabricacibn barata,

elevada seguridad de funcidm y explotacidn, asi como re-—

cepcidn de pliegos y entrega de pliegos con exactitud de

ajuste.

E1l invento naturalmente no se limita a las formas de
ejecucidn ilustradas en las figuras 1 2 9 y establecidas
en la memoria descriptiva, sino que, dentro de su elcan-
ce puede experimemtar las més dis’cin‘caé modificaciones

respecto a sus detalles constructivos.

0—0—0=0=0~0=0=~0—0
O =0 Qi @ G0

0~-0
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Este registro consta de las siguientes reivindica-
cioness: |

l.-Perfeccionamientos en los tambores anticipadores
de agarre, rotativos continuamente, para mdquinas rotati-
vas de impresién de pliegos, con puente de agarrador, mo-
vido relativemente a los bambores, caracterizado'porque
en el tambor anticipador de agarre estd dispﬁesto un me-
canismo de acoplamiento rotativo con éste, impulsado por
manivelas, para el movimiento del puente de agarrador.

2.-Perfeccionamientos segin la reivindicacién I, ca-
racterizado porque el mecanismo de acoplamiento para el
movimiento del puente de agarrador sdlo estd equipado con
articulaciones de rotacidn.

J.-Perfeccionamientos segin las reivindicaciones 1 y
2, caracterizados porque el mecanismo de acoplamiento es-
+4 constituido como cadena de euatro eslabones con doble
conexién conectada.

4 .~Perfeccionamientos segin las reivindiceciones 1
a 3, caracteriiado poryue el mecanismo de acoplamiento y
su punto de giro de manivela estdn situados apoyados en
el tambor rotativo de anticipador de agarre y como propul-—
sién estd previsto un mecanismo de ruedas de reﬁolucidn.

5.~Perfeccionamientos segin la reivindicacién 4, ca-
racterizado porque con una primera rueda dentada, dispues-
ta céntricamente respecto al tambor anticipador de agarre
fijamente en la carcasa, estd en engranaje una segunda

rueda dentada, apoyada excéntricamente en el tambor anti-
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cipador de agarre, que sirve de manivela de propuléiﬁn,en
que estd articulado un acoplamiento largo, que se encuentrs
en comunicacién con una palanca de oscilacidn apoyada gi-
ratoriamente en el tambor anticipador de agarre, estando
egta palanca acoplada, mediante un acoplamienteo corto con
un miembro de deriva, del puente de agarrador.

6 .~Perfeccionamientos segfin las reivindicaciones 1 a
3, caracterizados porgque en el bastidor de la méquina estd
apoyada una manivela, que estd articulada enm una palanca
de oscilacidén dispuesta unilateralmente en el tambor an-
ticipador de agarre, cuyo otro extremo estid acoplado a
través de un acoplamiento corto con el miembro de deriva
del puente agarrador.

Te.~Perfecciomamientos segin las reivindicaciones 1 a
6, caraéterizados porque para la eliminacidn de las tole=-
rancias de articulacién del mecanismo de acoplamiento, du-
rante ka recepcién del pliego, se ha previsto ﬁn apaye del
puente de agarrador en el bastidor de la méquina.

8.~Perfeccionamientos seglin las reivindicaciones 1 a
7, caracterizados porque en el tambor énticipador-de aga~
rre, estéd dispuesto una curva de cierre de agarrador, re-—
gulable y fijable de modo manuel o zutomdtico, en posicio-
nes variables, para ocasionar el cierre del agarrador
durante la recepcidén del pliego, aprovechando el movimien~—
t0 de oscilacidén del puente de agarrador.

9.~-Perfeccionamientos en los tambores anticipadores
de agarre, rotativos continuemente, para miquinas rotati=-

ves de impresidn de pliegos.




10

15

20

25

30

Segin se describe y reivindica en esta memorig deg-
criptiva.

Se detalla e ilmstra con los dibujos que se acompa-
flan.

Y cuya memoria descriptiva consta de 18 hojas de tex~
to, foliadas y escritas a mdquina por una sola de sus ca=-

rad..

17 D1C1976n :
Madrid,
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