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DESCRIPCION

Dispositivo de agarre de hojas de encarte, dispositivo de carga, estacion de recepcidon de las intercalaciones y maquina
de procesamiento de elementos en forma de hojas

La presente invencion se refiere a un dispositivo de agarre de hojas de encarte para el encartado entre pilas de
intercalaciones en una zona de recepcion de una estacion de recepcién de las intercalaciones. La presente invencion
se refiere, igualmente, a un dispositivo de carga de hojas de encarte, a una estacion de recepcion de las intercalaciones
y a una maquina de procesamiento de elementos en forma de hojas que incluye dicho dispositivo de agarre de hojas
de encarte.

En las estaciones de recepcion, la separacion de las intercalaciones consiste, después de conformacion y eyeccion
completa de los desechos, en romper los puntos de sujecion entre las intercalaciones de una hoja por medio de una
herramienta superior macho y de una herramienta inferior hembra montadas verticalmente una por encima de la otra
en la zona de recepcion de las hojas. La herramienta superior esta constituida por elementos de empuje ligeramente
mas pequefios que el perimetro de las intercalaciones. La herramienta inferior esta constituida por una rejilla cuya
forma de las mallas corresponde, generalmente, al perimetro de las intercalaciones. Las intercalaciones caen a través
de estas mallas y se apilan en pilas verticales en la zona de recepcién.

Para formar unas pilas de intercalaciones separadas y estables debajo de estas herramientas, sobre la paleta de
recepcion de la estacion, un encartado periddico de una hoja de estabilizacion resulta necesario. El encartado consiste
en disponer una hoja de encarte, tal como una hoja sélida, entre unas pilas de intercalaciones. Para que este encartado
se pueda efectuar sin necesitar una detencién concomitante de la unidad de produccién, se utiliza un dispositivo
comunmente llamado rejilla de recepcion sin parada.

Para efectuar una maniobra de encartado, una hoja de encarte se agarra sobre una pila de hojas de encarte dispuesta
en la proximidad de la zona de recepcién. La hoja de encarte se deja caer, a continuacion, sobre la rejilla de recepcion
sin parada de intercalaciones. La rejilla de recepcién sin parada que lleva la hoja de encarte se desplaza, a
continuacion, debajo de la herramienta inferior de separacion de las intercalaciones. Luego, la rejilla de recepcion sin
parada regresa por encima de la pila de hojas de encarte recibir una nueva hoja. Abandonando la zona de recepcioén,
la rejilla cruza los dientes de un peine que ha pivotado en posicidn de retencion para retener la hoja de encarte y, de
este modo, las intercalaciones apiladas sobre esta hoja de encarte, en la zona de recepcion. La rejilla de recepcion
sin parada permite, de este modo, el depdsito de una hoja de encarte entre las pilas de intercalaciones y el
sostenimiento de las intercalaciones durante la evacuacién de las pilas de intercalaciones sin detencién de la
produccion.

El agarre de la hoja de encarte, luego, su depdsito sobre la rejilla de recepcion sin parada se realiza, generalmente,
por medio de un dispositivo de ventosas. Un ejemplo de dispositivo de ventosas conocido incluye una barra de
ventosas que puede pivotar entre una posicion baja en la que las ventosas llegan a agarrar el borde de una hoja de
encarte y una posicion alta para alzar la hoja y dejarla caer, a continuacion, sobre la rejilla de recepcién sin parada.
Este dispositivo presenta la ventaja de ser poco voluminoso, en particular, el volumen de la barra de ventosas en
posicion alta es compatible con el espacio residual situado debajo de la cinta de evacuacion de la estacién de
evacuacion, ella misma situada por encima del sistema de carga de las hojas de encarte.

No obstante, la zona de agarre de las hojas de encarte se desvia del borde de la hoja con la bajada de la altura de la
pila de hojas por el hecho del movimiento de siega de la barra de ventosas. Cuanto mas disminuye la altura de la pila
de hojas de encarte, mas se aparta la zona de agarre del borde de la hoja, aumentando este desvio con el aumento
de la profundidad de los recipientes de reserva. El posicionamiento de la hoja de encarte puede volverse, entonces,
impreciso. La hoja de encarte se puede encontrar desviada sobre la rejilla de recepcion sin parada, luego, desviada
entre las intercalaciones de la pila. El posicionamiento correcto de la hoja de encarte entre las pilas de intercalaciones
ya no esta, entonces, garantizado.

El documento DE 195 16 023 A1 describe un dispositivo de encartado que alza una hoja de encarte sobre una pila
con la ayuda de un brazo pivotante provisto de una ventosa, luego, la deposita sobre una rejilla de encartado cuando
esta abandona la zona de recepcién de las intercalaciones. El dispositivo de ventosa se aparta, a continuacion, con el
fin de permitir que la rejilla suba, luego, que se inserte en la zona de recepcion de las intercalaciones. La rejilla se baja,
a continuacion, a una velocidad que corresponde al ritmo de produccion de las intercalaciones. Cuando la rejilla
alcanza una posicion baja, abandona la zona de zona de recepcion de las intercalaciones para recibir una nueva hoja
de encarte. La hoja de encarte permanece en la zona de recepcion de las intercalaciones gracias a una rejilla vertical
que la retiene. El documento no especifica cémo la hoja de encarte esta solidarizada y desolidarizada de la rejilla de
encartado, ni como se ajusta su posicidn sobre la rejilla.

Una de las finalidades de la presente invencion es proponer un dispositivo de agarre de hojas de encarte mejorado
que permite agarrar la hoja de encarte en una misma zona de agarre, con un volumen reducido, sea la que sea la
altura de la pila de hojas de encarte.
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Para ello, la presente invencion tiene como objeto un dispositivo de agarre de hojas de encarte para dispositivo de
carga de hojas de encarte de una estacion de recepcion de las intercalaciones, incluyendo el dispositivo de agarre un
elemento de succion configurado para agarrar una hoja de encarte, caracterizado por que el dispositivo de agarre
incluye un eje pivotante y al menos un brazo telescopico que incluye un brazo proximal cuyo un extremo esta fijado al
eje pivotante y un brazo distal, moévil con respecto al brazo proximal y cuyo un extremo esta articulado de manera
pivotante con el elemento de succion para desplazar el elemento de succion entre una posicion alta y una posicion
baja segun un movimiento vertical del elemento de succion.

La combinacién del movimiento pivotante de los brazos telescopicos y su alargamiento/acortamiento permite efectuar
un movimiento vertical del elemento de succién entre las posiciones alta y baja. La zona de agarre se puede realizar,
de este modo, siempre en el mismo lugar de la hoja de encarte, que permite asegurar que la hoja de encarte esté bien
posicionada para la operacion de encartado. Este dispositivo de agarre de hojas de encarte ocupa, por lo tanto, poco
espacio, permitiendo al mismo tiempo descender el elemento de succion lo suficientemente bajo en el alojamiento del
recipiente como para agarrar una hoja de encarte en el fondo del recipiente. Una disposicion de este tipo de volumen
reducido es mas simple y mas econémica de realizar que prever, por ejemplo, un recipiente movil verticalmente en
funcién de la altura de la pila contenida.

Segun una o varias caracteristicas del dispositivo de agarre, tomada sola o en combinacion:

- el brazo telescopico se alarga cuando pivota en posicién baja,

- enla posicion alta, el brazo telescopico esta en posiciéon cercana a la horizontal,

- el dispositivo de agarre incluye al menos un elemento de control del alargamiento del brazo distal en funcion del
angulo de pivotamiento del eje pivotante, configurado para cooperar con el brazo distal del brazo telescépico,

- el elemento de control incluye un guiado lineal o curvo,

- el elemento de control incluye una acanaladura inclinada,

- correspondiendo el posicionamiento del brazo distal en una primera posiciéon de la acanaladura a un
alargamiento minimo del brazo telescopico en posicion alta,

- correspondiendo el posicionamiento del brazo distal en una segunda posicion de la acanaladura a un
alargamiento maximo del brazo telescopico en posicidon baja, habiendo el brazo telescoépico pivotado en un
angulo maximo predeterminado entre la primera y la segunda posicién e

- inscribiéndose la hipotenusa de un triangulo rectangulo cuyo uno de los catetos corresponde al alargamiento
del brazo telescépico sobre dicho angulo maximo predeterminado en dicha acanaladura,

- uno de los brazos de entre el brazo distal y el brazo proximal incluye al menos un agujero oblongo con guiado
lineal, que coopera con al menos un pasador llevado por el otro brazo para modificar la longitud del brazo
telescopico,

- el brazo proximal incluye una pared doble que toma a modo de sandwich el brazo distal,

- el elemento de succion incluye al menos un cabezal de succién pivotante,

- el elemento de succién incluye una barra de succion,

- el dispositivo de agarre incluye dos brazos telescopicos cuyos unos extremos respectivos estan articulados de
manera pivotante con un extremo respectivo de la barra de succion,

- el dispositivo de agarre incluye al menos un accionador configurado para arrastrar el eje pivotante de manera
pivotante,

- el accionador esta configurado para detenerse automaticamente bajo el efecto de un contraesfuerzo,

- el accionador esta configurado para desplazar un primer extremo de una palanca cuyo un segundo extremo esta
fijado al eje pivotante.

La invencion también tiene como objeto un dispositivo de carga de hojas de encarte, caracterizado por que incluye un
dispositivo de agarre de hojas de encarte tal como se ha definido anteriormente.

La invencién también tiene como objeto una estacion de recepcion de las intercalaciones de una maquina de
procesamiento de elementos en forma de hojas, caracterizada por que incluye un dispositivo de carga de hojas de
encarte tal como se ha definido anteriormente.

La invencién también tiene como objeto una maquina de procesamiento de elementos en forma de hojas, caracterizada
por que incluye una estacion de recepcion de las intercalaciones, tal como se ha definido anteriormente.

Descripcion somera de los dibujos

Otras ventajas y caracteristicas apareceran a la lectura de la descripcion de la invencion, asi como en las figuras
adjuntas que representan un ejemplo de realizacion no limitativo de la invencion y en las que:

La figura 1 ilustra de forma muy esquematica un ejemplo de maquina de procesamiento de elementos en forma de
hojas.
La figura 2 muestra un primer ejemplo de realizacién de un dispositivo de carga de hojas de encarte, dispuesto al
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lado de una zona de recepcién de intercalaciones, con una grilla de recepcion sin parada situada en la zona de
recepcion y un dispositivo de agarre de hojas de encarte en posicién alta.

La figura 3 es una vista similar a la figura 2, con la rejilla de recepcion sin parada situada por encima de un recipiente
de reserva de hojas de encarte.

La figura 4 muestra una vista en perspectiva del dispositivo de agarre de la figura 2 en posicion baja.

La figura 5 muestra una vista en perspectiva del dispositivo de agarre de la figura 2 en posicion alta.

La figura 6a muestra una vista de lado de elementos del dispositivo de agarre de la figura 2 en posicion alta.

La figura 6b es una vista similar a la figura 6a con el dispositivo de agarre en posicion baja.

La figura 7 es una vista esquematica que ilustra las relaciones geométricas entre el angulo de pivotamiento del
brazo telescépico, el alargamiento del brazo telescopico, la orientacion y la dimensién de una acanaladura de un
elemento de control del alargamiento del brazo distal del dispositivo de agarre de la figura 2.

La figura 8 muestra un segundo ejemplo de realizacion de un dispositivo de carga de hojas de encarte con una
rejilla de recepcion sin parada y un encartador en posicion salida.

En estas figuras, los elementos idénticos llevan los mismos nimeros de referencia. Las siguientes realizaciones son
unos ejemplos. Aunque la descripcion hace referencia a uno o varios modos de realizaciéon, esto no significa
necesariamente que cada referencia se refiera al mismo modo de realizacién o que las caracteristicas se apliquen
solamente a un solo modo de realizacion. Unas caracteristicas simples de diferentes modos de realizacién se pueden
combinar o intercambiar, igualmente, para proporcionar otras realizaciones.

Se designan las direcciones longitudinal, vertical y transversal indicadas en la figura 2 por el triedro (L, V, T). La
direccion transversal T es la direccion perpendicular a la direccion longitudinal de desplazamiento D de una hoja, tal
como se ilustra por la flecha D en las figuras 1y 2. El plano horizontal corresponde al plano (L, T).

Los términos aguas arriba y aguas abajo se definen con referencia a la direccion longitudinal de desplazamiento D.
Las hojas se desplazan de aguas arriba a aguas abajo, siguiendo, generalmente, el eje principal longitudinal de la
maquina, en un movimiento con cadencia por unas detenciones periddicas.

Las expresiones "elementos planos" y "hojas" se consideraran como equivalentes y se referiran tanto a unos elementos
compuestos de carton corrugado como de cartén plano, de papel o de cualquier otra materia utilizada habitualmente
en la industria del embalaje. Se entiende que, en el conjunto de este texto, las expresiones "hoja" o "elemento en
hojas" o "elemento en forma de hojas" designan de forma muy general cualquier soporte de impresién en forma de
hojas, tal como, por ejemplo, unas hojas de cartén, de papel, de materia plastica, etc...

La figura 1 representa un ejemplo de maquina de procesamiento 1 para la transformacion de hojas. Esta maquina de
procesamiento 1 esta compuesta convencionalmente por varias estaciones de trabajo que estan yuxtapuestas, pero
interdependientes una por una para formar un conjunto unitario. De este modo, se encuentra una estacion de
introduccion 100, una mesa de margen 200, una estacién de transformacion 300 para el recorte de las hojas, tal como
que comprende una prensa de pletinas 301, una estacion de eyeccion de los desechos 400, una estacion de recepcion
de las intercalaciones 500 donde las hojas transformadas se reacondicionan en pila y los desechos de hojas recortadas
se evacuan.

La operacion de transformacion de cada hoja se opera en la estacion de transformacién 300, por ejemplo, entre una
pletina fija y una pletina mavil inferior de la prensa 301 para el recorte de las hojas segun una matriz correspondiente
a la forma desarrollada que se desea obtener, por ejemplo, con vistas a obtener una pluralidad de cajas de una forma
dada. La pletina movil se eleva y se baja sucesivamente una vez en el transcurso de cada ciclo de maquina.

Por otro lado, esta previsto un dispositivo de transporte 70 para desplazar individualmente cada hoja desde la salida
de la mesa de margen 200 hasta la estaciéon de recepcion de las intercalaciones 500, pasando por la estacion de
transformacion 300 por prensa.

El dispositivo de transporte 70 incluye una pluralidad de barras transversales provistas de pinzas, comunmente
llamadas barras de pinzas 75 que llegan cada una, a su vez, a agarrar una hoja al nivel de su borde frontal, antes de
tirarla sucesivamente en los diferentes puestos de las estaciones 300, 400, 500 de la maquina 1.

Los extremos de las barras de pinzas 75 estan cada uno conectados respectivamente a una cadena lateral que forma
un bucle, comiunmente llamada tren de cadenas 80. De este modo, dos trenes de cadenas 80 estan dispuestos
lateralmente en cada lado de las barras de pinzas 75.

Gracias a un movimiento transmitido a los trenes de cadenas 80, el conjunto de las barras de pinzas 75 va a partir de
una posicion detenida, acelerar, alcanzar una velocidad maxima desacelerar, luego, detenerse, describiendo, de este
modo, un ciclo correspondiente al desplazamiento de una hoja de una estacion de trabajo a la siguiente estacion de
trabajo. Los trenes de cadenas 80 se desplazan y se detienen periédicamente, de modo que, durante cada
desplazamiento, todas las barras de pinzas 75 en apresamiento con una hoja se pasan de una estacion a la estacion
de trabajo aguas abajo adyacente. Cada estacion efectia su trabajo en sincronismo con este ciclo que se llama
comunmente ciclo de maquina. Las estaciones de trabajo estan en posicion inicial para comenzar un nuevo trabajo en
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cada inicio de ciclo de maquina.

El nimero y la naturaleza de las estaciones de procesamiento en una maquina de procesamiento 1 pueden variar en
funcion de la naturaleza y de la complejidad de las operaciones a efectuar sobre las hojas. En el marco de la invencion,
la nocion de maquina de procesamiento cubre, de este modo, un numero de realizaciones muy grande por el hecho
de la estructura modular de estos conjuntos. Segun el numero, la naturaleza y la disposicion de las estaciones de
trabajo utilizadas, en efecto, es posible obtener una multitud de maquinas de procesamiento diferentes. Es importante,
igualmente, enfatizar que existen otros tipos de estaciones de trabajo diferentes de las mencionadas, tales como unas
estaciones de gofrado, recalcado o tal como unas estaciones de carga de tiras a estampar para maquina de estampado
0 maquina de dorado en caliente ("hot foil stamping" en inglés) donde se realiza entre las pletinas de una prensa, el
deposito sobre cada hoja, de patrones a partir de una pelicula procedente de una o de varias tiras a estampar. Por
ultimo, se entiende que una misma maquina de procesamiento puede, muy bien, estar equipada con varias estaciones
de un mismo tipo.

En la estacion de recepcion de las intercalaciones 500, después de conformacion en la estacion de transformacion
300 y eyeccion de los desechos en la estacién de eyeccion de los desechos 400, los puntos de sujecion entre las
intercalaciones de una hoja se rompen por medio de una herramienta superior macho y de una herramienta inferior
hembra montadas verticalmente una por encima de la otra en una zona de recepcion 2 representada en la figura 2.

La herramienta superior esta constituida por elementos de empuje ligeramente mas pequefios que el perimetro de las
intercalaciones. La herramienta inferior 3 estd formada por una rejilla, cuya forma de las mallas corresponde,
generalmente, al perimetro de las intercalaciones. En el ejemplo, la herramienta inferior 3 incluye unas barras
longitudinales y transversales que forman una rejilla con mallas cuadradas. Las intercalaciones caen a través de las
mallas de esta rejilla y se apilan en pilas verticales en la zona de recepcién 2 sobre una paleta de recepcion 4 llevada
por un marco 501 de la estacion 500, mévil verticalmente.

La estacion de recepcion de las intercalaciones 500 incluye un dispositivo de carga 10 de hojas de encarte, fijado al
bastidor de la maquina 1. El encartado consiste en disponer una hoja de encarte, tal como una hoja sélida, entre unas
pilas de intercalaciones en la zona de recepcion 2.

El dispositivo de carga 10 incluye un recipiente 11 de reserva de hojas de encarte, una rejilla de recepcion sin parada
12, un dispositivo de agarre 13 de hojas de encarte y un peine de retencion pivotante 14.

El recipiente 11 incluye un alojamiento 9 destinado a recibir una pila 8 de hojas de encarte. El recipiente 11 es movil
en traslacion en la direccion transversal T para poder recargarse por un operador a través de una ventana del bastidor
16 del dispositivo de carga 10, desde un lado del dispositivo de carga 10. El recipiente 11 puede montarse sobre dos
deslizaderas transversales 15 e incluir un asa, tal como un librador.

La rejilla de recepcion sin parada 12 es movil en traslacion en la direccién longitudinal de desplazamiento de las hojas
D entre una posicion entrada por encima del recipiente 11 para recibir una hoja de encarte (figura 3) y una posicion
salida para la insercién de la hoja de encarte en la zona de recepcion 2 (figura 2).

La rejilla de recepcion sin parada 12 incluye al menos una traviesa que lleva una pluralidad de barras longitudinales.
Los extremos de la traviesa estan provistos, por ejemplo, de rodillos rotatorios, que cooperan con unas deslizaderas
longitudinales 17 llevadas por el bastidor 16. El arrastre en traslacion de la rejilla de recepcion 12 esta asegurado por
dos cadenas 18 arrastradas por un motor (no visible), pilotado por una unidad de control 7 de la maquina de
procesamiento 1, para programar un encartado cuando la pila de intercalaciones alcanza la altura deseada.

El peine de retencion 14 incluye unos dientes regularmente espaciados en la direccién transversal. El peine 14 esta
montado pivotante alrededor de un eje transversal interpuesto entre el recipiente 11 y la zona de recepcion 2 de las
intercalaciones. El peine 14 es pivotante entre una posicion de retencién en la que los dientes del peine 14 pasan
entre las barras longitudinales de la rejilla de recepcién sin parada 12 y una posicién liberada en la que los dientes del
peine estan escamoteados.

El dispositivo de agarre 13 de hojas de encarte esta dispuesto por encima de la rejilla de recepcion sin parada 12
cuando esta ultima esta en posicidon entrada. El dispositivo de agarre 13 esta configurado para alzar una hoja de
encarte en el recipiente 11 de reserva de hoja de encarte y para depositar la hoja de encarte alzada sobre la rejilla de
recepcion sin parada 12 cuando esta ultima se desplaza en posicidén entrada por encima del recipiente 11.

El dispositivo de agarre 13 de hojas de encarte incluye un elemento de succion 20 configurado para agarrar una hoja
de encarte e incluye un soporte 21 destinado a estar montado sobre el bastidor 16 del dispositivo de carga 10, para
llevar y desplazar el elemento de succién 20 hacia o apartado de la pila 8 de hojas de encarte. El soporte 21 se puede
montar en corrimiento longitudinal sobre el bastidor 16 para adaptar el posicionamiento longitudinal de la zona de
agarre al formato de las hojas de encarte.

El soporte 21 incluye un eje pivotante 30 y al menos un brazo telescépico 33. El brazo telescépico 33 incluye un brazo
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proximal 33a cuyo un extremo esta fijado al eje pivotante 30 y un brazo distal 33b, mdvil con respecto al brazo proximal
33a en la direccion principal del brazo proximal 33a. Un extremo del brazo distal 33b esta articulado de manera
pivotante con el elemento de succion 20 para desplazar el elemento de succion 20 entre una posicion alta (figura 6a)
y una posicion baja (figura 6b).

La rotacion del eje pivotante 30 arrastra el alargamiento o el acortamiento de los brazos telescopicos 33. La
combinacion del movimiento pivotante de los brazos telescopicos 33 y su alargamiento/acortamiento permite efectuar
un movimiento vertical del elemento de succién 20 entre las posiciones alta y baja.

Se prevé, en concreto, que el brazo telescépico 33 se alargue cuando pivota en posicion baja. Ademas, el brazo
telescopico 33 puede estar en posicion cercana a la horizontal en la posicién alta (figuras 5 y 6a), es decir, que el
brazo telescépico 33 esta dispuesto en la horizontal en posicién alta con una inclinacién posible con respecto a la
horizontal inferior a +/-5 °, lo que limita el volumen del dispositivo de agarre 13 en posicion alta. Una disposicion de
este tipo presenta un volumen reducido y es simple y econémica de realizar.

El elemento de succién 20 esta conectado a una fuente de vacio, tal como una bomba de vacio o un dispositivo Venturi,
por ejemplo, por medio de mangueras llevadas, por una parte, por un portamanguera 19 en forma de "U" del soporte
21y, por otra parte, por una carcasa 25 del soporte 21. La carcasa 25 esta, por ejemplo, fijada al eje pivotante 30. Las
mangueras permiten adaptar la longitud de las canalizaciones a la posicion alta o baja del elemento de succion 20. El
portamanguera 19 facilita el guiado de las mangueras, en concreto, cuando el soporte 21 corre sobre el bastidor 16.
La carcasa 25 permite alojar un exceso de longitud de las mangueras para permitir su extension cuando el dispositivo
de agarre 13 esta en posicion baja. La carcasa 25 esta dispuesta, por ejemplo, en el centro del eje pivotante 30.

La fuente de vacio esta controlada por la unidad de control 7 para establecer una presion de succiéon baja en el
elemento de succion 20 o para detener la succion.

El elemento de succién 20 incluye uno o una pluralidad de cabezales de succidn 23, tales como unas ventosas. Las
ventosas incluyen una tapa ductil que puede mantenerse por la presion del aire sobre la superficie de la hoja de
encarte.

Los cabezales de succion 23 pueden montarse pivotantes alrededor de un eje transversal, de manera que la gravedad
y/o la fuerza de succién permita orientar correctamente los cabezales de succion 23 en plano contra la hoja de encarte.

Segun un ejemplo de realizacion, el elemento de succién 20 incluye una barra de succidon que comprende una barra
transversal 22, perpendicular a la direccion longitudinal de desplazamiento de las hojas D. En el ejemplo ilustrado en
la figura 5, el elemento de succién 20 incluye una barra de succién provista de cinco cabezales de succion 23
dispuestos de manera simétrica y montados pivotantes en la barra transversal 22.

Como se puede ver esto en las figuras 2 a 5, el soporte 21 incluye, por ejemplo, dos brazos telescépicos 33 cuyos
extremos respectivos estan articulados de manera pivotante con un extremo respectivo de la barra de succion, lo que
confiere una mejor rigidez al sistema y facilita la alineacion de los cabezales de succién 23.

El elemento de succion 20 incluye, por ejemplo, un pasador cilindrico 24 en cada extremo que coopera con un orificio
complementario habilitado en el extremo del brazo distal 33b. Los brazos telescopicos 33, el eje pivotante 30 y la barra
de succion 20 forman un marco sustancialmente horizontal en la posicién alta (figura 5).

Uno de los brazos de entre el brazo distal 33b y el brazo proximal 33a incluye al menos un agujero oblongo 34 con
guiado lineal que se extiende en la direccion principal del brazo proximal 33a, tal como una acanaladura. El agujero
oblongo 34 coopera con al menos un pasador 35 llevado por el otro brazo, para modificar la longitud del brazo
telescopico 33, es decir, alargar o acortar la longitud del brazo distal 33b con respecto al brazo proximal 33a. En el
ejemplo ilustrado, el brazo proximal 33a incluye, por ejemplo, dos agujeros oblongos alineados 34 que cooperan con
un pasador respectivo 35 del brazo distal 33b. La longitud de los agujeros oblongos 34 esta, por ejemplo, comprendida
entre 30 y 50 mm, tal como del orden de 40 mm.

Se pueden considerar otras formas de realizacion para el al menos un brazo telescépico 33. Por ejemplo, el brazo
distal 33b es movil en corrimiento con respecto al brazo proximal 33a por medio de un riel llevado por el brazo proximal
33a o por el brazo distal 33b, llevando el otro brazo una nervadura complementaria. Segun otro ejemplo, el brazo distal
33b es movil en encaje en el brazo proximal 33a, presentando el brazo distal 33b y el brazo proximal 33a, por ejemplo,
unas formas cilindricas complementarias.

El soporte 21 puede incluir, ademas, al menos un elemento de control 36 del alargamiento del brazo distal 33b en
funcién del angulo de pivotamiento del eje pivotante 30, configurado para cooperar con el brazo distal 33b del brazo
telescopico 33. El elemento de control 36 incluye, por ejemplo, un guiado lineal o curvo.

El elemento de control 36 incluye, por ejemplo, un rodillo de leva y una leva, estando uno llevado por el brazo distal
33b, estando el otro fijado a la viga transversal 38 (no representado). El rodillo de leva esta solicitado en contra de la
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leva, definiendo la superficie de leva el alargamiento del brazo distal 33b en funcién del angulo de pivotamiento del eje
pivotante 30.

Segun otro ejemplo visible en las figuras 6a, 6b, el elemento de control 36 incluye una acanaladura inclinada 39, lo
que es particularmente simple de realizar para obtener el movimiento vertical del elemento de succion 20. La
acanaladura 39 se extiende siguiendo una recta que forma un angulo, por ejemplo, comprendido entre 25 °y 55 ° con
la vertical.

Segun un ejemplo de realizacién, la acanaladura inclinada 39 esta habilitada en una placa 37, fijada a la viga
transversal 38 del soporte 21. La acanaladura inclinada 39 coopera con una protuberancia 40 llevada por el extremo
del brazo distal 33b.

De manera mas precisa y como se esquematiza en la figura 7, el posicionamiento del brazo distal 33b en una primera
posicion 39a de la acanaladura 39 corresponde a un alargamiento minimo del brazo telescopico 33 en posicién alta.
El posicionamiento del brazo distal 33b en una segunda posicién 39b de la acanaladura 39 corresponde a un
alargamiento maximo del brazo telescépico 33 en posicidn baja, después de que el brazo telescépico 33 haya pivotado
en un angulo maximo predeterminado a entre la primera y la segunda posicion. La hipotenusa de un triangulo
rectdngulo T cuyo uno de los catetos, el mas largo b, corresponde al alargamiento a del brazo telescépico 33 sobre
dicho angulo maximo predeterminado a se inscribe en dicha acanaladura 39.

Cada brazo proximal 33a esta formado, por ejemplo, por una pared doble que toma a modo de sandwich un brazo
distal 33b, por ejemplo, recubriendo el brazo distal 33b aproximadamente sobre sus dos tercios en posicion alta (figura
6a). Unos agujeros oblongos 34 estan habilitados sobre cada pared de la pared doble en paralelo y cooperan con unos
pasadores 35 dispuestos a cada lado del brazo distal 33b. Las placas 37 de los elementos de control 36 de los brazos
telescopicos 33 estan, por ejemplo, interpuestas entre las paredes de la pared doble de los brazos proximales 33a,
aguas arriba de los brazos distales 33b.

El dispositivo de agarre 13 puede incluir al menos un accionador 41, tal como un gato, como un gato neumatico,
configurado para arrastrar el eje pivotante 30 de manera pivotante (figura 5). El accionador 41 esta configurado, por
ejemplo, para detenerse automaticamente bajo el efecto de un contraesfuerzo. De este modo, cuando el elemento de
succion 20 llega a apoyarse contra la pila 8 de hoja de encarte, el contraesfuerzo ejercido por la pila 8 se detecta por
el accionador 41 que detiene el arrastre en rotacion. El recorrido del accionador 41 puede, de este modo, modularse
en funcién de la altura de la pila 8 de hojas de encarte.

El dispositivo de agarre puede incluir una palanca 42, estando el accionador 41 conectado a un primer extremo de la
palanca 42 cuyo un segundo extremo esta fijado al eje pivotante 30. La palanca 42 esta conectada, por ejemplo, a un
extremo del eje pivotante 30 situado en el lado exterior de la mejilla lateral 32 sobre la que puede estar fijado el
accionador 41. El accionamiento del gato hace pivotar la palanca 42, que arrastra el eje pivotante 30 en rotacion vy,
consecutivamente, el alargamiento o el acortamiento de los brazos distales 33b.

El eje pivotante 30 pivota, por ejemplo, en unos cojinetes 31 fijados a las mejillas laterales 32 del soporte 21. Se puede
considerar, igualmente, que el dispositivo de agarre 13 incluya un primer y un segundo ejes pivotantes alineados
transversalmente y que cooperen con un cojinete respectivo 31 fijado sobre una mejilla lateral respectiva 32 (no
representados). En este ultimo caso, se prevé, por ejemplo, que el dispositivo de agarre 13 incluya dos accionadores
41, configurados para arrastrar un eje pivotante respectivo.

En este momento, se va a describir el funcionamiento del dispositivo de agarre 13 con referencia a las figuras 2, 3, 6a
y 6b considerando como posicion de partida la posicién salida de la rejilla de recepcion sin parada 12 en la zona de
recepcion 2, apartada del recipiente 11 (figura 2). El elemento de succion 20 esta en posicion alta (figura 6a).

El arrastre en rotacion del eje pivotante 30 (en el sentido de rotacion de las agujas del reloj en las figuras 6a, 6b) hace
trasladar los pasadores 35 de los brazos distales 33b en los agujeros oblongos 34 de los brazos proximales 33a y
hace trasladar la protuberancia 40 en la acanaladura inclinada 39 del elemento de control 36, que alarga los brazos
telescopicos 33. Esta combinacion de rotacion-alargamiento de los brazos telescépicos 33 desplaza el elemento de
succion 20 verticalmente hacia la pila 8 de hojas de encarte en el alojamiento 9 del recipiente 11 en posicién baja
(figura 6b).

El elemento de succion 20 entra, entonces, en contacto con el borde de la hoja de encarte a la altura donde se
encuentra en el alojamiento 9. De este modo, la zona de agarre puede realizarse siempre en el mismo lugar de la hoja
de encarte, independientemente de la altura de la pila 8 de hojas de encarte. La fuerza de succion del elemento de
succion 20 y/o la gravedad posiciona correctamente el elemento de succion 20 para agarrar una hoja de encarte en
plano. El accionador 41 detiene automaticamente el arrastre de manera pivotante del eje pivotante 30 bajo el efecto
de este contraesfuerzo.

Una vez agarrada la hoja de encarte, el accionador 41 se pilota por la unidad de control 7 para arrastrar el eje pivotante
30 en sentido inverso, lo que tiene como efecto acortar los brazos telescopicos 33 y alzar la hoja de encarte en posiciéon
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alta por un movimiento vertical del elemento de succion (figura 6a).

La hoja de encarte se puede dejar caer, a continuacioén, sobre la rejilla de recepcion sin parada de intercalaciones 12
a su regreso de la zona de recepcion 2 en posicion entrada (figura 3).

Realizandose la zona de agarre siempre en el mismo lugar de la hoja de encarte, se esta seguro de que la hoja de
encarte esté bien posicionada sobre la rejilla de recepcion sin parada 12.

Este dispositivo de agarre 13 de hojas de encarte ocupa, por lo tanto, poco espacio, incluso en posicion alta, lo que
permite disponer el dispositivo de agarre 13 debajo de la cinta de evacuacion de la maquina 1. El dispositivo de agarre
13 permite, ademas, descender el elemento de succion 20 lo suficientemente bajo en el alojamiento 9 del recipiente
11 como para poder agarrar una hoja de encarte en el fondo del recipiente 11.

La rejilla de recepcion sin parada 12 que lleva la hoja de encarte se desplaza, a continuacion, debajo de la herramienta
inferior 3 de separacion de las intercalaciones para depositar la hoja de encarte. La rejilla de recepcién sin parada 12
regresa, a continuacion, por encima de la pila de hojas de encarte recibir una nueva hoja. Abandonando la zona de
recepcion 2, la rejilla de recepcion sin parada 12 cruza los dientes del peine de retenciéon 14 que ha pivotado en
posicion de retencion (figura 2) para retener la hoja de encarte y, por lo tanto, las intercalaciones apiladas sobre esta
hoja de encarte. La rejilla de recepcién sin parada 12 permite, de este modo, el depdsito de una hoja de encarte entre
las pilas de intercalaciones y puede permitir, igualmente, sostener las intercalaciones durante la evacuaciéon de la
paleta de recepcion 4 que lleva las pilas de intercalaciones y la insercion de una nueva paleta de recepcion vacia 4
sin detencién de la produccion.

Como se puede ver esto en el segundo ejemplo ilustrado por la figura 8, la invencién no esta limitada a un dispositivo
de carga 10 de hojas de encarte que incluye una rejilla de recepcion sin parada 12 adaptada para asegurar las
operaciones de encartado, sino que también puede aplicarse a un dispositivo de carga 10' provisto, por una parte, de
una rejilla de recepcion sin parada de las intercalaciones 50 y, por otra parte, de un encartador mévil 51.

El encartador 51 es movil entre una posicidon entrada para recibir una hoja de encarte y una posicion salida para el
deposito de la hoja de encarte en la zona de recepcion 2 entre las pilas de intercalaciones. El arrastre en traslacion
del encartador 51 esta asegurado por dos cadenas 18 arrastradas por un accionador, tal como un gato lineal neumatico
(no visible), pilotado por la unidad de control 7 de la maquina de procesamiento 1, para programar un encartado cuando
la pila de intercalaciones alcanza la altura deseada.

No obstante, en este modo de realizacion, el sostenimiento de las intercalaciones durante la evacuacion de las pilas
de intercalaciones sin detencién de la produccion se realiza por la rejilla de recepcion sin parada de las intercalaciones
50 distinta, situada por encima del encartador 51.

La rejilla de recepcion sin parada de las intercalaciones 50 incluye una pluralidad de barras longitudinales. Es mévil
en la direccion longitudinal L entre una posicion entrada en la que esta situada por encima del dispositivo de agarre
13 y una posicion salida en la zona de recepcion 2 de la estacién de recepcion de las intercalaciones 500 para recibir
las intercalaciones durante la evacuacion de la paleta de recepcion 4. La rejilla de recepcidon sin parada de las
intercalaciones 50 es, igualmente, movil verticalmente por arrastre motorizado para adaptarse al nivel de acumulacion
de las intercalaciones. La rejilla de recepcion sin parada de las intercalaciones 50 de este modo de realizacion no
asegura la funcién de encartado.

Hay que sefialar, igualmente, que la invencion no esta limitada a una estacion de recepcion de las intercalaciones 500
en la que los puntos de sujecion entre las intercalaciones estan separados, sino que se puede aplicar a una estacion
de recepcioén de las intercalaciones que recepciona unas pilas de hojas sélidas.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de agarre (13) de hojas de encarta para dispositivo de carga (10) de hojas de encarte de una estacion
de recepcién de las intercalaciones (500), incluyendo el dispositivo de agarre (13) un elemento de succion (20)
configurado para agarrar una hoja de encarte, donde el dispositivo de agarre (13) incluye un eje pivotante (30) y al
menos un brazo telescopico (33) que incluye un brazo proximal (33a) cuyo un extremo esta fijado al eje pivotante (30)
y un brazo distal (33b), movil con respecto al brazo proximal (33a) y cuyo un extremo esta articulado de manera
pivotante con el elemento de succién (20) para desplazar el elemento de succién (20) entre una posicion alta y una
posicion baja segun un movimiento vertical del elemento de succion (20).

2. Dispositivo de agarre (13) segun la reivindicacion anterior, caracterizado por que el brazo telescopico (33) se
alarga cuando pivota en posicién baja.

3. Dispositivo de agarre (13) segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que, en la posicion alta,
el brazo telescopico (33) esta en posicion cercana a la horizontal.

4. Dispositivo de agarre (13) segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que incluye al menos
un elemento de control (36) del alargamiento del brazo distal (33b) en funcion del angulo de pivotamiento del eje de
pivotante (30), configurado para cooperar con el brazo distal (33b) del brazo telescépico (33).

5. Dispositivo de agarre (13) segun la reivindicacion anterior, caracterizado por que el elemento de control (36) incluye
un guiado lineal o curvo.

6. Dispositivo de agarre (13) segun una de las reivindicaciones 4 o 5, caracterizado por que el elemento de control
(36) incluye una acanaladura inclinada,

- correspondiendo el posicionamiento del brazo distal (33b) en una primera posicion (39a) de la acanaladura a un
alargamiento minimo del brazo telescopico (33) en posicion alta,

- correspondiendo el posicionamiento del brazo distal (33b) en una segunda posicién (39b) de la acanaladura a un
alargamiento maximo del brazo telescépico (33) en posicion baja, habiendo el brazo telescépico (33) pivotado en
un angulo maximo predeterminado (a) entre la primera y la segunda posicion e

- inscribiéndose la hipotenusa de un triangulo rectangulo cuyo uno de los catetos (b) corresponde al alargamiento
(a) del brazo telescopico (33) sobre dicho angulo maximo predeterminado (a) en dicha acanaladura.

7. Dispositivo de agarre (13) seguin una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que uno de los brazos
de entre el brazo distal (33b) y el brazo proximal (33a) incluye al menos un agujero oblongo (34) con guiado lineal, que
coopera con al menos un pasador (35) llevado por el otro brazo para modificar la longitud del brazo telescopico (33).

8. Dispositivo de agarre (13) segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el brazo proximal
(33a) incluye una pared doble que toma a modo de sandwich el brazo distal (33b).

9. Dispositivo de agarre (13) segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el elemento de
succion (20) incluye al menos un cabezal de succion pivotante (23).

10. Dispositivo de agarre (13) segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el elemento de
succion (20) incluye una barra de succion.

11. Dispositivo de agarre (13) segun la reivindicacion anterior, caracterizado por que incluye dos brazos telescépicos
(33) cuyos unos extremos respectivos estan articulados de manera pivotante con un extremo respectivo de la barra
de succion (20).

12. Dispositivo de agarre (13) segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que incluye al menos
un accionador (41) configurado para arrastrar el eje pivotante (30) de manera pivotante.

13. Dispositivo de agarre (13) segun la reivindicacion anterior, caracterizado por que el accionador (41) esta
configurado para detenerse automaticamente bajo el efecto de un contraesfuerzo.

14. Dispositivo de agarre (13) segun una de las reivindicaciones 12 o 13, caracterizado por que el accionador (41)
esta configurado para desplazar un primer extremo de una palanca (42) cuyo un segundo extremo esta fijado al eje
pivotante (30).

15. Dispositivo de carga (10; 10') de hojas de encarte, caracterizado por que incluye un dispositivo de agarre (13) de
hojas de encarte segun una de las reivindicaciones anteriores.

16. Estacién de recepcion de las intercalaciones (500) de una maquina de procesamiento (1) de elementos en forma
de hojas, caracterizada por que incluye un dispositivo de carga (10; 10') de hojas de encarte segun la reivindicaciéon
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anterior.

17. Maquina de procesamiento (1) de elementos en forma de hojas, caracterizada por que incluye una estacion de
recepcion de las intercalaciones (500) segun la reivindicacién anterior.
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