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DESCRIPCIÓN

Procedimiento y dispositivo para separar indivi-
dualmente objetos planos de una pila yacente.

El invento se halla en el ámbito de la manipula-
ción de mercancías y se refiere a un procedimiento y
a un dispositivo según los preámbulos de las respec-
tivas reivindicaciones independientes. Procedimiento
y dispositivo sirven para separar individualmente ob-
jetos planos a partir de una pila yacente, y se conocen
por los documentos US 6.503.180 B1 y WO 02/30753
A1.

Por el concepto de “pila yacente” debe entender-
se, en lo que sigue a continuación, una serie de ob-
jetos planos, que están alineados justamente uno tras
otro apoyándose con un borde sobre una base de pi-
la horizontal o en declive (por ejemplo, ligeramente
en pendiente), y estando levantados con las superfi-
cies principales sensiblemente paralelas. Para separar
individualmente los objetos de una pila semejante, se
retiran los objetos individuales uno tras otro del ex-
tremo de la cabecera de la pila, teniendo cuidado de
que el extremo de la cabecera de la pila quede esta-
cionariamente por medio de una conducción trasera
apropiada de la pila.

Un dispositivo para separar individualmente obje-
tos planos de una pila yacente se conoce, por ejemplo,
por la memoria del documento EP-1099632 (o bien
del US-6494310, F514). Este dispositivo presenta en
el extremo de la cabecera de la base de la pila, en la
que están levantados los objetos planos, una rueda as-
pirante rotativa, cuyo contorno se mueve directamen-
te por delante del extremo de la cabecera de la pila de
modo sensiblemente perpendicular hacia arriba (para-
lelamente a las superficies principales de los objetos
apilados). El objeto más adelantado, en cada caso, de
la pila es empujado por la conducción trasera de la
pila hacia el contorno de la rueda aspirante, siendo
succionado por ésta de tal modo que el objeto sea su-
jetado en la rueda aspirante y sea elevado afuera por
encima de la pila resbalando con respecto al objeto si-
guiente. El efecto aspirante en el contorno de la rueda
aspirante se controla de modo que el objeto siguiente
sólo sea succionado y elevado cuando el objeto pre-
cedente ya haya llegado sobre la pila. Por medio de
medidas adecuadas en la pila, se cuidada además de
que los objetos no sean presionados con demasiada
fuerza uno contra otro en el extremo de la cabecera
de la pila, ya que una presión fuerte en la pila tam-
bién significa un gran rozamiento entre los objetos,
lo que puede dar lugar a que el objeto a separar in-
dividualmente no sea elevado él solo, sino junto con
otro o varios objetos siguientes de la base de la pi-
la a consecuencia del rozamiento. Ha de evitarse esto
porque desestabiliza el extremo de la cabecera de la
pila.

Para mantener reducido el rozamiento entre los
objetos en la región del extremo de la cabecera de la
pila, se propone en el documento EP-1099632 separar
por la fuerza el grupo de objetos más adelantado en
la pila respecto de una zona de pila trasera y mover-
lo como pila relativamente suelta en una base de pila
ligeramente descendente y vibrante hacia el extremo
de la cabecera. Con ello se tiene cuidado de que las
fuerzas, que actúan contra el extremo de la cabecera,
que presionan los objetos unos contra otros y contra
el extremo de la cabecera y, por consiguiente, el ro-
zamiento entre los objetos permanezca reducido y se

pueda llevar a cabo fiablemente la separación indivi-
dual del modo mencionado, muy sencillo en cuanto a
mecanismos.

Sin embargo, el dispositivo según el documento
EP-1099632 sólo se puede aplicar, por las razones
mencionadas, para la separación individual de obje-
tos relativamente estables, que puedan estar levanta-
dos sobre un borde en una pila muy suelta. Además,
la pila ha de estar más suelta cuanto mayor sea el co-
eficiente de rozamiento entre objetos. El dispositivo
impone además requerimientos adicionales en cuanto
a la estabilidad mecánica de los objetos a separar indi-
vidualmente debido a que dichos objetos son acelera-
dos casi bruscamente por medio de la rueda aspirante,
cuyo contorno se mueve con velocidad constante de
modo sensiblemente perpendicular a la base de la pila,
por lo cual los objetos delicados se pueden deformar o
incluso dañar de modo indeseado, en especial, cuando
se ha de conseguir una elevada capacidad productiva
por medio de una elevada velocidad de la rueda aspi-
rante. La rueda aspirante o el control de la aspiración
de un ciclo de aspiración se ha de adaptar además a la
altura de los objetos y, dado el caso, también a su an-
chura, lo que significa que la rueda aspirante se ha de
adaptar físicamente, dado el caso, para el tratamiento
de diversos formatos de objetos.

El invento se plantea, por tanto, la misión de crear
un procedimiento y un dispositivo para separar indi-
vidualmente objetos planos de una pila yacente, de-
biendo ser posible manipular sin regulaciones, al utili-
zar el procedimiento y el dispositivo según el invento,
objetos de tipos manifiestamente diferentes unos de
otros en cuanto a resistencia mecánica y rigidez y/o
formato, a diferencia del caso de los correspondientes
dispositivos y procedimientos conocidos, que sirven
para los mismos objetivos.

Esta misión se resuelve por medio del procedi-
miento y el dispositivo que se definen en las reivin-
dicaciones 1 y 7.

La separación individual de una pila yacente se-
gún el invento se basa como conocidas separaciones
individuales semejantes en una evacuación del respec-
tivo objeto más adelantado de la pila yacente hacia
arriba y, por conveniencia, con una velocidad cons-
tante. Pero según el invento, a una evacuación hacia
arriba semejante se antepone una etapa preparadora,
en la que se recoge primero el respectivo objeto más
adelantado, en la que luego se separa el objeto reco-
gido del extremo de la cabecera de la pila en una di-
rección sensiblemente perpendicular a sus superficies
principales y en la que el objeto separado de la pila
es acelerado luego hacia arriba, aplicándose la ace-
leración con la separación o inmediatamente después
de ella. Solo cuando el objeto tenga una componen-
te de velocidad suficientemente grande, dirigida hacia
arriba paralelamente a sus superficies principales, se-
rá recogido por un medio de evacuación con velocidad
constante y será evacuado más hacia arriba.

Se hace presión, por conveniencia, sobre el objeto
a separar individualmente del extremo de la cabecera
de la pila al recogerlo contra la pila, y se estabiliza,
con ello, para dicha recogida en la pila de modo que
también se puedan recoger con seguridad objetos re-
lativamente inestables. Por que el objeto se separe de
la pila en una dirección transversal a sus superficies
principales, al comienzo de su aceleración hacia arri-
ba o antes de ello, es decir, por tanto cuando no tiene
componente de velocidad hacia arriba o la tiene muy
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pequeña, se elimina un efecto debido al rozamiento al
realizar la separación individualizada. Esto significa
que la fuerza presionante hacia el extremo de la ca-
becera de la pila se puede adaptar en la pila por la se-
paración individualizada independientemente de otras
circunstancias (por ejemplo, rigidez inherente de los
objetos).

Para estabilizar el extremos de la cabecera de la
pila durante la separación individualizada del respec-
tivo objeto más adelantado, se han de tomar medidas
apropiadas.

La etapa preparatoria de la separación individua-
lizada según el invento, antepuesta a la retirada, se
lleva a cabo por conveniencia con ayuda de un as-
pirador conectado a un conducto de aspiración con-
trolable, presentado por conveniencia el aspirador un
labio aspirador deformable. El aspirador se mueve a
lo largo de una trayectoria de aspiradores hacia el ex-
tremo de la cabecera de la pila y se separa luego de
él, presentando la trayectoria de aspiradores un punto
de inversión en la región del extremo de la cabecera
de la pila. Al menos en el entorno inmediato del pun-
to de inversión, la trayectoria de aspiradores discurre
de modo sensiblemente transversal a las superficies
principales de los objetos apilados. El tramo de la tra-
yectoria de aspiradores, que se aleja del punto de in-
versión, se curva seguidamente hacia arriba continua
o discontinuamente. La posición del punto de inver-
sión se elige de tal modo que el aspirador, cuando es-
tá localizado en el punto de inversión, sea presionado
contra el objeto más adelantado de modo que su la-
bio aspirador quede adosado de modo muy ajustado
a dicho objeto y pueda retirarlo. En lugar de un aspi-
rador individual, también se puede utilizar una serie
de aspiradores actuando alternativamente de la forma
mencionada. El movimiento de los aspiradores a lo
largo de la mencionada trayectoria de aspiradores se
realiza, por ejemplo, de modo conocido por medio de
mecanismos articulados o de levas, pudiendo acoplar-
se articuladamente uno o varios aspiradores a uno de
esos mecanismos.

La base del apilamiento y los aspiradores se dispo-
nen entre sí, por conveniencia, de modo que el apila-
miento, independientemente del formato de los obje-
tos a separar individualmente, esté orientado hacia un
tope lateral estacionario, de modo que también pue-
da recoger objetos a esperar de pequeños formatos,
sin que se haya de ajustar convenientemente. Tal co-
mo aún se mostrará, la posición del punto de inver-
sión con respecto al extremo de la cabecera de la pila
es ajustable, por conveniencia, en función del tipo de
objeto a manipular, lo cual se puede realizar, no obs-
tante, con medios muy sencillos.

Para evacuar los objetos, se recogen por medio de
pinzas, teniendo las pinzas una velocidad constante.
Además, las pinzas y los aspiradores se sincronizan
de tal modo que el aspirador presente a la recogida
una componente de velocidad en la dirección del mo-
vimiento de la pinza, que tenga un mismo orden de
magnitud que la velocidad de la pinza, por convenien-
cia algo más reducido que ella. La pinza engancha, al
mismo tiempo, por conveniencia el borde del objeto,
que está orientado hacia el tope lateral y, con ello, tie-
ne una posición independiente del formato de modo
que la pinza y su trayectoria no hayan de ser ajusta-
das en función del formato.

El invento se describe a continuación en deta-
lle por medio de las siguientes figuras. En ellas, se

muestra:
Figuras 1 y 2 un esquema del procedimiento según

el invento;
Figura 3 un dispositivo a modo de ejemplo para

llevar a cabo el procedimiento según el invento (vis-
to desde la posición del extremo de la cabecera de la
pila con dirección de observación transversalmente a
las superficies principales de los objetos apilados);

Figuras 4 a 7 el dispositivo según la figura 3,
con dirección de observación paralela a las superfi-
cies principales de los objetos apilados, en cuatro fa-
ses sucesivas de la separación individualizada según
el invento; y

Figura 8 una forma de realización a modo de
ejemplo de un transportador de pinzas para la retirada
de los objetos separados individualmente.

La figura 1 muestra en una representación muy es-
quemática la separación individualizada según el in-
vento (dirección de observación paralela a las superfi-
cies principales de los objetos apilados). Se han repro-
ducido el extremo 1 de la cabecera de un apilamiento
2 horizontal, en el que los objetos 3 planos están de
pie sobre uno de sus bordes en una base 4 de la pila,
por ejemplo, descendente hacia el extremo de la cabe-
cera, y son transportados en una dirección Z de sumi-
nistro empujados uno contra otro hacia el extremo 1
de la cabecera de la pila. Se han representado además
dos aspiradores 5.1 y 5.2 y un medio de evacuación en
forma de transportador 6 de pinzas. Los aspiradores
5.1 y 5.2 realizan alternativamente la etapa prepara-
toria de la evacuación hacia arriba (recoger el objeto
más adelantado, separarlo de la pila y acelerarlo hacia
arriba) y se mueven con esa finalidad uno tras otro a
lo largo de la trayectoria S de aspiradores. El trans-
portador 6 de pinzas sirve de medio de evacuación a
modo de ejemplo y presenta pinzas 7 equidistantes,
que se mueven en la dirección W de evacuación hacia
arriba.

La figura 1 representa una instantánea. El primer
aspirador 5.1 está en la posición de recogida, es de-
cir, situado en el punto U de inversión y presionando
contra el extremo 1 de la cabecera de la pila. El pri-
mer aspirador ha alcanzado esta posición moviéndose
a lo largo de un primer tramo S.1 de la trayectoria de
aspiradores, estando orientado, al menos, el extremo
de este primer tramo S.1 de trayectoria de aspirado-
res perpendicularmente a las superficies principales
de los objetos 3 apilados. En esta posición se evacua
el primer aspirador. Gracias a la presión de contac-
to, su labio de aspiración deformable elásticamente es
presionado, por conveniencia, estrechamente en con-
tra del objeto a recoger de modo que se recoja con
seguridad el objeto, incluso si dicho objeto es blando
e/o irregular.

Inmediatamente después de la recogida, se retira
afuera del extremo de la cabecera de la pila a lo largo
de un segundo tramo 5.2 de trayectoria de aspirado-
res el primer aspirador 5.1 junto con el objeto reco-
gido, estando orientado, al menos, el principio de es-
te tramo S.2 de trayectoria de aspiración nuevamente
de modo sensiblemente transversal a las superficies
principales de los objetos apilados. Seguidamente, se
curva el segundo tramo de trayectoria de aspiradores,
por ejemplo, continuamente (en forma de arco) hacia
arriba, aumentando la componente de la velocidad pa-
ralela a las superficies principales de los objetos api-
lados (aceleración hacia arriba).

El segundo aspirador 5.2 se ha representado en
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una posición de entrega, o sea, en un lugar donde el
segundo tramo S.2 de la trayectoria de aspiradores o
bien la trayectoria del objeto recogido por el aspirador
cruza la pista del medio de evacuación (por ejemplo,
el transportador 6 de pinzas) y el objeto puede ser en-
tregado a una pinza 7 convenientemente sincronizada
con el segundo aspirador 5.2. Además, la componen-
te de velocidad dirigida hacia arriba del aspirador 5.2
es de una magnitud similar a la de la velocidad de la
pinza, por conveniencia algo menor, de tal modo que
la pinza 7 alcance al aspirador 5.2 por debajo antes de
la entrega, y al mismo tiempo el objeto sujetado por el
aspirador sea introducido entre las mordazas abiertas
de la pinza. Se cierra luego la pinza 7 y se ventila el
aspirador 5.2.

Como ya se mencionó al comienzo, el extremo 1
de la cabecera de la pila tiene, en funcionamiento, una
posición estacionaria. Pero como la trayectoria S de
aspiradores o bien el punto U de inversión se ajusta,
por conveniencia, según la consistencia de los objetos
a separar individualmente entre el primero y el segun-
do tramos de trayectoria de aspiradores (para objetos
más duros más a la izquierda en la figura 1 que para
objetos blandos), la posición del extremo 1 de la ca-
becera de la pila se puede ajustar, por conveniencia en
caso de un cambio de tipo de objeto, con respecto a la
posición de entrega del modo indicado por la doble
flecha E. Menores diferencias en cuanto a la consis-
tencia entre tipos de objetos, se pueden compensar,
sin el correspondiente ajuste del extremo de la cabe-
cera de la pila, gracias a la deformabilidad del labio
de aspiración.

La figura 2 muestra esquemáticamente visto des-
de el extremo de la cabecera de la pila, cómo la pinza
7 toma el objeto 3 por el borde emparejado en fun-
ción del formato (tope indicado por líneas de puntos
y trazos) y desplazado lateralmente del aspirador 5.2.
Igualmente, se han representado además, en la figura
2, unas levas 10 de apoyo sincronizadas con la pinza
7 y movidas en trayectorias paralelas a la de la pin-
za, con las cuales se puede soportar por debajo por
su borde subsiguiente, ayudando a la pinza, especial-
mente objetos no muy rígidos. También se puede ob-
servar en la figura 2 que, para cambiar de un tipo 3.1
de objeto rectangular menor a un tipo 3.2 de objeto
rectangular mayor o a un tipo 3.3 de objeto redondo,
no hay que ajustar ni el aspirador ni la pinza.

La trayectoria S de aspiradores, de la que en la fi-
gura 1 sólo se han representado los tramos relevantes
(extremo del primer tramo S.1 de aspiradores y co-
mienzo del segundo tramo S.2 de aspiradores) para la
recogida del objeto y su separación y aceleración, for-
ma por conveniencia un circuito cerrado de tal modo
que los aspiradores, tras la entrega de un objeto reco-
gido para la evacuación, se mueven nuevamente hacia
el extremo 1 de la cabecera de la pila. Las figuras 4 a
7 muestran una trayectoria S de aspiradores preferida
en circuito cerrado.

La figura 3 muestra una forma de realización pre-
ferida del dispositivo según el invento en una sección
paralela a las superficies principales de los objetos
apilados, quedando el plano de corte por detrás del
extremo de la cabecera de la pila y estando orientada
la dirección de observación hacia la posición de entre-
ga. La figura 3 muestra la base 4 de la pila, los aspira-
dores (5.1 en posición de recogida y 5.2 en el camino
de retorno de la posición de entrega a la de recogida)
y, como medio de evacuación, el transportador 6 de

pinzas con las pinzas 7. La figura 3 muestra también
una corredera 30 con extremo 31 de corredera, la cual
controla el funcionamiento de las pinzas, que se abor-
dará en combinación con la figura 8. Se han indicado
además con líneas de puntos y trazos dos tipos 3.1 y
3.2 de objetos planos. Estos objetos se han represen-
tado en la posición del extremo de la cabecera, o sea,
de pie con un borde sobre la base 4 de la pila y con
otro borde chocando con un tope 20 lateral.

El dispositivo según la figura 3 presenta además
un tope 21 antagónico análogo al tope 20 lateral, así
como medios estabilizadores, que actúan en diversos
bordes o zonas de borde, para estabilizar el extremo
de la cabecera de la pila, en este caso, por ejemplo,
en forma de escobillas 22 y 23 laterales y de un listón
24 de zócalo. Mientras que el tope 20 y la escobilla
22 lateral están situados estacionariamente del lado
del tope independientemente del formato, el tope 21
antagónico y la escobilla 23 lateral en el lado opuesto
son ajustables por desplazamiento a diversas anchuras
de formato (posiciones 21 y 23 en línea continua para
el tipo 3.1 de objeto, posiciones 21’ y 23’ de puntos y
trazos para el tipo 3.2 de objeto).

Para apoyar los objetos separados individualmente
de la pila, en especial para objetos grandes, que pre-
sentan, dado el caso, sólo una pequeña rigidez propia,
se prevén por conveniencia, como ya se mencionó en
relación con la figura 2, unos medios de apoyo que se-
cundan la evacuación por las pinzas 7. Dichos medios
presentan en el presente caso unas correas 25.1, 25.2
y 25.3 de apoyo accionadas rotativamente que, al me-
nos en la zona representada de evacuación, discurren
paralelamente al transportador 6 de pinzas y que son
accionadas a la misma velocidad que dicho transpor-
tador 6. Las correas 25.1 a 25.3 de apoyo pueden estar
dotadas de levas 10 de apoyo, que sobresalen de las
correas y apoyan los bordes de objetos subsiguientes
(inferiores).

Las pinzas 7 del dispositivo según la figura 3 están
hechas como elementos 7.1 de presión sobresalien-
tes lateralmente de una correa 6.1 accionada rotativa-
mente, que se pueden presionar contra la correa 25.1
de apoyo, dispuesta entre aspirador y la correa 6.1 de
pinzas. En estado “cerrado”, el elemento 7.1 de pre-
sión es presionado por medio del muelle 7.2 contra
la correa de apoyo o contra un objeto apoyado sobre
ella; en estado “abierto”, el elemento 7.1 de presión
es sujetado por la corredera 30 en una posición distan-
ciada de la correa 25.1 de apoyo en contra de la fuerza
de cierre del muelle 7.2. Obviamente, también se po-
drían utilizar, en lugar de las pinzas 7 configuradas
como elemento 7.1 de presión, unas pinzas conven-
cionales, por ejemplo, pinzas dispuestas en una cade-
na de pinzas cada una con dos mordazas prensoras,
que se puedan apretar mutuamente.

Las figuras 4 a 7 muestran el dispositivo según la
figura 3 en alzado lateral (o sea, con dirección de ob-
servación paralela a las superficies principales de los
objetos apilados) en fases subsiguientes de la separa-
ción individualizada. Las posiciones iguales del dis-
positivo se indican con las mismas referencias numé-
ricas que en la figura 3.

La figura 4 muestra el primer aspirador 5.1 en el
principio del primer tramo S.1 de trayectoria de aspi-
radores, o sea, listo para ser movido a lo largo de este
tramo de trayectoria de aspiradores hacia el extremo
1 de la cabecera de la pila.

En la figura 5, el primer aspirador 5.1 ha alcanza-
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do el extremo del primer tramo S.1 de trayectoria de
aspiradores, o sea, el punto U de inversión y está, por
ello, en posición de recogida. Es decir, que el aspira-
dor 5.1 es presionado contra el objeto 3 más adelanta-
do a recoger y es evacuado para ser retirado después
junto con el objeto 3 recogido a lo largo del segundo
tramo S.2 de trayectoria de aspiradores desde el ex-
tremo 1 de la cabecera de la pila y ser movido hacia
arriba.

En la figura 6, el primer aspirador 5.1 ha alcan-
zado la posición de entrega. La pinza 7 sincronizada
con el aspirador 5.1 está colocada para la entrega con
respecto al objeto a ser recogido (véase la figura 2).
Lo mismo sirve para la leva 10 de apoyo sincronizada
con la pinza 7. La pinza 7 se cierra entonces e inme-
diatamente después o al mismo tiempo se ventila el
aspirador 5.1.

En la figura 7, el primer aspirador 5.1 está sobre el
tercer tramo S.3 de aspiradores, a lo largo del cuales
movido de vuelta a la posición de partida según la fi-
gura 4. El objeto 3 tomado por la pinza 7 es sujetado
por medio de la pinza 7 y evacuado hacia arriba por la
correa de apoyo (no visible) y la leva 10 de apoyo.

El segundo aspirador 5.2 se mueve con un despla-
zamiento de fase de 180º a lo largo de la misma tra-
yectoria de aspiradores que el primer aspirador. Cada
aspirador realiza pues la etapa preparatoria en cada
segundo objeto.

Las figuras 4 a 7 muestran una trayectoria S de
aspiradores preferida, en circuito cerrado, que es sen-
siblemente triangular y que presenta dos puntos U.1
y U.2 de inversión adicionales además del punto U
de inversión en la zona del extremo 1 de la cabecera
de la pila, que están más distanciados del extremo 1
de la cabecera de la pila que la posición de entrega.
La trayectoria S de aspiradores entre los puntos U,
U.1, y U.2 de inversión arqueada en cada caso. Forma
en conjunto un triángulo isósceles con lados curvados
cóncavamente, cuyo punto culminante es el punto U
de inversión en la zona del extremo 1 de la cabecera
de la pila. Una trayectoria de aspiradores semejante

se puede realizar, por ejemplo, con aspiradores, que
estén acoplados articuladamente en un mecanismo ar-
ticulado o en un accionamiento por levas.

Como ya se mencionó más arriba, también son po-
sibles otras trayectorias de aspiradores, debiendo ha-
ber entre los primero y segundo tramos de trayecto-
ria de aspiradores un punto U de inversión, debiendo
discurrir la trayectoria de aspiradores inmediatamen-
te por delante e inmediatamente por detrás del punto
U de inversión perpendicularmente a las superficies
principales de los objetos apilados, y donde el segun-
do tramo de trayectoria de aspiradores debe estar lejos
del extremo 1 de la cabecera de la pila y debe discurrir
hacia arriba.

Se demuestra que con el dispositivo, tal como se
ha representado en las figuras 3 a 7, se pueden se-
parar individualmente sin problemas objetos planos
relativamente inestables (por ejemplo, tejidos envuel-
tos en hoja de plástico) con un elevado rendimiento
productivo. Pero, con el mismo dispositivo y prescin-
diendo de un ajuste del punto U de inversión, dado
el caso necesario, también es posible sin adaptacio-
nes adicionales separar individualmente objetos más
rígidos como, por ejemplo, CDs.

La figura 8 muestra, vista en el sentido del trans-
porte, la pinza 7 mencionada en relación con la figura
3, que se ha configurado como elemento 7.1 de pre-
sión y se ha dispuesto sobre la correa 6.1 de pinzas. El
elemento 7.1 de presión es presionado por el muelle
7.2 contra la correa 25.1 de apoyo. La figura muestra
la pinza 7 en estado abierto, en el que el elemento 7.1
de presión es sujetado a distancia de la correa 25.1 de
apoyo en contra de la fuerza del muelle 7.2, gracias a
que el rodillo 7.3 de control rueda sobre la corredera
30 dispuesta convenientemente. En donde termina la
corredera 30 (extremo 31 de corredera en las figuras
3 a 7) o discurre convenientemente más alejada de la
correa 6.1 de pinzas, el muelle 7.2 lleva al elemento
de presión a su posición de hacer presión, en la que es
presionado contra la correa 25.1 de apoyo o contra un
objeto a ser retirado.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento para separar individualmente y
evacuar objetos (3) planos de una pila (2) yacente,
donde los objetos (3), de pie sobre un borde en la pila
(2) con sus superficies principales orientadas parale-
lamente, son alineados mutuamente hacia un extremo
(1) de la cabecera de la pila en posición estacionaria,
donde, para su separación individualizada, el objeto,
que forma el correspondiente extremo (1) de la cabe-
cera de la pila, es separado de modo sensiblemente
transversal a las superficies principales de los obje-
tos (3) apilados y, al mismo tiempo de la separación
o inmediatamente después, es acelerado hacia arriba,
y donde cada objeto separado y recogido del extremo
(1) de la cabecera de la pila es tomado para su eva-
cuación por un medio de evacuación a una velocidad
constante y es evacuado por él, caracterizado porque
los objetos (3) recogidos y acelerados hacia arriba son
evacuados hacia arriba por el medio de evacuación.

2. Procedimiento según la reivindicación 1, carac-
terizado porque el objeto (3) recogido para la sepa-
ración individual y la retirada del extremo (1) de la
cabecera de la pila es evacuado hacia arriba a lo largo
de una trayectoria arqueada.

3. Procedimiento según la reivindicación 1 ó 2, ca-
racterizado porque el objeto es presionado, para su
recogida, contra el extremo (1) de la cabecera de la
pila de modo sensiblemente transversal a las superfi-
cies principales de los objetos (3) apilados.

4. Procedimiento según una de las reivindicacio-
nes 1 a 3, caracterizado porque los objetos (3) re-
cogidos son acelerados hacia arriba de tal modo que,
cuando son tomados por el medio de evacuación, pre-
sentan una componente de velocidad dirigida hacia
arriba, que es igual o menor que la velocidad del me-
dio de evacuación.

5. Procedimiento según una de las reivindicacio-
nes 1 a 4, caracterizado porque los objetos (3) reci-
ben un soporte adicional para la evacuación.

6. Procedimiento según una de las reivindicacio-
nes 1 a 5, caracterizado porque los objetos planos
son tejidos, envueltos en hoja de plástico, o CDs.

7. Dispositivo para separar individualmente y eva-
cuar objetos (3) planos de una pila (2) yacente, en el
que los objetos (3) mutuamente alineados de pie so-
bre un borde y con superficies principales orientadas
paralelamente son empujados hacia el extremo (1) de
la cabecera de la pila, que está en posición estaciona-
ria, y el objeto (3) más adelantado, en cada caso, es
evacuado hacia arriba para su separación individual,
donde el dispositivo presenta una base (4) de apila-
miento, un medio de evacuación accionado a una ve-
locidad constante y, al menos, un aspirador (5.1, 5.2),
que puede moverse a lo largo de una trayectoria (S)
de aspiradores, donde la trayectoria (S) de aspirado-
res presenta un punto (U) de inversión en la región del
extremo (1) de la cabecera de la pila y está orientada,
al menos en la región de dicho punto (U) de inver-

sión, de modo sensiblemente transversal a las super-
ficies principales de los objetos (3) apilados, y donde
un tramo (S.2) de trayectoria de aspiradores, que se
aleja del punto (U) de inversión, se curva luego hacia
arriba de tal modo que cada objeto (3) sea separado
de la pila (2) por un aspirador (5.1, 5.2), sea recogi-
do y sea acelerado hacia arriba, caracterizado por-
que el medio (6) de evacuación presenta pinzas, que
se mueven hacia arriba para tomar los objetos (3) re-
cogidos separadamente de la pila y acelerados hacia
arriba.

8. Dispositivo según la reivindicación 7, caracte-
rizado porque el tramo (S.2) de trayectoria de aspira-
dores que se aleja del punto (U) de inversión cruza la
pista de movimiento del medio de evacuación en una
posición de entrega.

9. Dispositivo según la reivindicación 8, caracte-
rizado porque se puede ajustar una distancia entre la
posición de entrega y el extremo (1) de la cabecera de
la pila.

10. Dispositivo según una de las reivindicaciones
7 a 9, caracterizado porque la trayectoria (S) de aspi-
radores es un circuito cerrado, y porque se ha previsto
una serie de aspiradores (5.1, 5.2), que todos pueden
moverse a lo largo de la trayectoria (S) de aspiradores.

11. Dispositivo según la reivindicación 10, carac-
terizado porque la trayectoria (S) de aspiradores for-
ma un triángulo isósceles de lados arqueados cónca-
vamente, cuyo punto culminante es el punto (U) de in-
versión, habiéndose dispuesto otros dos puntos (U.1,
U.2) de inversión adicionales más allá de la posición
de entrega.

12. Dispositivo según una de las reivindicaciones
7 a 11, caracterizado porque el dispositivo presenta
además medios de soporte sincronizados con el me-
dio de evacuación para apoyar los objetos a ser eva-
cuados.

13. Dispositivo según la reivindicación 12, carac-
terizado porque los medios de soporte son correas
(25.1, 25.2, 25.3) de apoyo accionadas rotativamen-
te con levas (10) de apoyo, discurriendo las correas
de apoyo, al menos en una zona de evacuación, para-
lelamente al medio de evacuación.

14. Dispositivo según la reivindicación 13, carac-
terizado porque las pinzas (7) se han configurado co-
mo elementos (7.1) de presión, que pueden ejercer
presión en contra una de las correas (25.1) de apoyo.

15. Dispositivo según la reivindicación 14, carac-
terizado porque los elementos (7.1) de presión se han
dispuesto en una correa (6.1) de pinzas accionada ro-
tativamente.

16. Dispositivo según una de las reivindicaciones
7 a 15, caracterizado porque el dispositivo presen-
ta además medios de estabilización para estabilizar el
extremo (1) de la cabecera de la pila.

17. Dispositivo según la reivindicación 16, carac-
terizado porque los medios de estabilización se han
configurado como escobillas (22, 23) laterales y/o
listón de zócalo (24).
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