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Relatério Descritivo da Patente de Invencdo para "MANI-
PULADOR MODULARIZADO DE DOCUMENTO".

Campo Técnico

[001] A presente invencao refere-se a um manipulador de docu-
mento impulsionado por um dispositivo de acionamento modular que
pode conduzir uma pluralidade de diferentes dispositivos modulares de
acionamento conectados de forma condutivel e desengatavel ao dis-
positivo de acionamento.

Antecedente da Técnica

[002] A Patente U.S. No. 5.836.435 descreve um aparelho de

manipulacao de fatura que compreende um meio validador para vali-

dar uma fatura inserida dentro do aparelho, um meio empilhador para
armazenar uma fatura, em resposta a uma saida do meio validador
que quando a fatura é considerada como real pelo meio validador,
uma armacao para apoiar 0 meio empilhador, um meio de acoplamen-
to provido entre o meio validador e a armacao para suportar destaca-
velmente 0 meio validador sobre a armacdo na condicdo de alinha-
mento da passagem no meio validador com uma passagem do meio
empilhador, um meio conector que compreende um plugue € uma to-
mada, um dos quais € ligado a uma extremidade traseira do meio vali-
dador para a ligacao elétrica com um sensor do validador, e a outra
esta ligada a uma extremidade frontal da armacdo, € um meio de
transmissdo de energia que compreende uma engrenagem de trans-
missao apoiado rotativamente na armacao, € uma engrenagem segui-
dora montada rotativamente sobre o meio validador e eliminada no
mesmo plano da engrenagem de transmissao.

[003] O meio validador inclui meio transportador para transportar
a fatura ao longo de uma passagem, e meio de sensor disposto adja-
cente a passagem. Quando o meio validador € ligado a armacéo atra-

vés do meio conector, a engrenagem seguidora no meio validador au-
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tomaticamente entra em engate com a engrenagem de transmissao da
armacao, e o plugue e a tomada do meio conector sao simultanea-
mente e automaticamente ativados uns com os outros para conduzir
um meio transportador no meio validador por um motor fornecidos pa-
ra fora do meio validador e na armacao. Além disso, o meio de sensor
no meio validador pode transmitir a sua saida para um meio de contro-
le validador fornecido no lado de fora do meio validador e da armacéao
por meio do meio conector. No entanto, este aparelho de manipulagcao
de fatura é desvantajoso porque um meio de acionamento e um em-
purrador no aparelho de manipulacao de fatura nao sao feitos modula-
dores para a montagem e desmontagem.

[004] A Patente U.S. No. 5.372.361 demonstra um aparelho de
manipulacao de fatura que compreende um validador para verificar
uma fatura alimentado dentro do aparelho se ou nado a fatura € verda-
deira, um empilhador destacavelmente montado no aparelho, e pos-
suindo uma caixa para definir um compartimento para armazenar as
faturas acumuladas , e um transportador para transportar a fatura ao
longo de uma passagem a partir do validador para o empilhador, uma
camara definida pela caixa do empilhador, um empurrador removivel-
mente localizado no interior da camara do empilhador e conectado de
forma condutivel com o transportador para empurrar a fatura dentro do
compartimento, uma abertura formada na caixa na proximidade da
camara para passar o empurrador, e uma entrada de em forma de
fenda formada em uma placa de base do empurrador para receber a
fatura dentro do empurrador a partir de uma saida da passagem do
transportador. No entanto, este aparelho € inconveniente porque o va-
lidador nao pode ser removido do aparelho.

[005] A Patente U.S. No. 6.619.461 representa um validador de
notas de banco que compreende uma pluralidade de componentes li-

bertaveis garantidos em um corpo da armacéo, € meio elétrico para
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conectar o validador a um dispositivo associado que permite a comu-
nicacdo entre os mesmos. Os componentes liberaveis incluem uma
cabeca de validacdo para receber e determinar a autenticidade de
uma nota de banco, um arranjo de armazenamento de notas de banco
para receber notas de banco aceitas pelo validador, € um médulo de
interface de energia para receber energia do meio elétrico para forne-
cer qualquer conversdo de energia necessaria para alimentar a cabeca
de validacdo. Este validador de notas de banco compreende varios
componentes liberaveis, no entanto, ndo tem qualquer dispositivo de
transmissao de energia liberavel.

Sumario da Invencdo

Problema Técnico

[006] Por conseguinte, um objeto da presente invencao € forne-
cer um Manipulador modularizado de documento que compreende um
dispositivo de acionamento modular € uma pluralidade de dispositivos
modulares de acionamento conectados de forma condutivel e desta-
cavel ao dispositivo de acionamento para operar os dispositivos de
acionamento pelo dispositivo de acionamento. Outro objeto da presen-
te invencdo é fornecer um Manipulador modularizado de documento
que compreende um dispositivo de acionamento, um validador e um
empilhador cada um formado em uma unidade que pode ser organi-
camente e separadamente interligado um ao outro para a conducao
integral do validador e empilhador pelo dispositivo de acionamento.
Ainda outro objeto da presente invencao é fornecer um Manipulador
modularizado de documento que compreende um dispositivo de acio-
namento, um validador e um empilhador organicamente e separada-
mente unitizados uns aos outros de forma consistente e continuamen-
te transportar um documento inserido no validador através do disposi-
tivo de acionamento para o empilhador.

Solucéo do Problema
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[007] O Manipulador modularizado de documento de acordo com
a presente invencao compreende um validador 2 para validar um do-
cumento 35, um empilhador 3 para a arrumacao do documento 35 en-
viado a partir do validador 2 e um dispositivo de acionamento(1 para
transportar o documento 35 a partir do validador 2 para o empilhador
3. O dispositivo de acionamento 1 compreende um acionador 17, um
dispositivo de transmissao de energia 8 impulsionado pelo acionador
17, as engrenagens anterior e posterior 11, 12, ambas impulsionadas
por energia de transmissao do acionador 17 por meio do dispositivo de
transmissdo de energia 8. O validador 2 e empilhador 3 sao conecta-
dos de forma condutivel e desengatavel a engrenagens respectiva-
mente anterior e posterior 11, 12 para operar o validador 2 € 0 empi-
lhador 3 por energia de transmissao do acionador 17 para transportar
consistentemente um documento 35 a partir de uma passagem 10
formada no validador 2 através de um caminho intermediario 48 for-
mado no dispositivo de acionamento 1 para o empilhador 3. O manipu-
lador de documento é vantajoso porque o validador 2 e 0 empilhador 3
podem ser desengatados a partir das engrenagens, respectivamente,
anterior e posterior 11, 12 para uma facil montagem, desmontagem,
reparo, manutencao, verificagao, reviséo, troca ou afins.

[008] Outro Manipulador modularizado de documento de acordo
com a presente invengdo compreende um acionador 17, um dispositi-
vo de transmissao de energia 8, uma armacgao de suporte 22 formada
com um par de dobradicas 160 para sustentar o acionador 17 € um
dispositivo de transmissao de energia 8 como uma unica unidade de
acionamento 13, e uma caixa 15 para acomodar unidade de aciona-
mento 13. O processo 15 & formado com um par de rolamentos 161
capaz de receber destacavelmente e rotativamente as dobradicas 160
da armacédo de suporte 22. A unidade de acionamento 13 é facilmente

montada em posicdo dentro da caixa 15 através do encaixe destaca-
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velmente das dobradicas 160 em rolamentos de acasalamento 161 e,
em seguida, girando unidade de acionamento 13 para o interior da cai-
xa 15. O dispositivo de acionamento 1, o validador 2 e o empilhador 3
sdo montados de forma independente como maédulos discretos e dife-
rentes ou unidades que podem ser organicamente e separadamente
entrelacadas para conducdo integral do validador 2 e o empilhador 3
pelo dispositivo de acionamento 1 para transportar consistentemente
um documento 35 a partir do validador 2 através de dispositivo de aci-
onamento 1 para o empilhador 3. O manipulador de documento é van-
tajoso porque o dispositivo de acionamento 1, o validador 2 e o empi-
lhador 3 podem ser desligados uns dos outros para facilitar a monta-
gem, desmontagem, reparo, manutencdo, verificacao, ou troca ou
afins.

[009] Um Manipulador modularizado de documento adicional-
mente, de acordo com a presente invencao, compreende um dispositi-
vo de acionamento 1 e um validador 2 conectados de forma condutivel
e desengatavel ao dispositivo de acionamento 1. O dispositivo de aci-
onamento 1 compreende um acionador 17 e um dispositivo de trans-
missao de energia 8 dirigido pelo acionador 17, uma engrenagem an-
terior 11 impulsionado pelo acionador 17 através de um dispositivo de
transmissao de energia 8, uma armacao de suporte 22 para manter
uma unidade de acionamento incorporada 13 feita do acionador 17, o
dispositivo de transmiss&do de energia 8 e a engrenagem anterior 11, e
uma caixa 15 para acomodar incorporar a unidade de acionamento 13.
O validador 2 compreende uma passagem 10 e um dispositivo trans-
portador 5 para o transporte de um documento 35 ao longo da passa-
gem 10. O dispositivo transportador 5 possui uma engrenagem de en-
trada 21 conectada de forma condutivel e desengatavel a engrenagem
anterior 11 do dispositivo de acionamento 1.

[0010] De acordo com a presente invengao, o dispositivo de acio-
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namento pode ser conectado de forma condutivel e destacavel aos
dispositivos de acionamento, tais como o validador e o empilhador pa-
ra energizar de forma sincrona o dispositivo de transmissao e os dis-
positivos de acionamento por um acionador fornecido no dispositivo de
acionamento na forma organicamente interligado sem necessidade de
qualquer acionador ou acionadores adicionais nos dispositivos de aci-
onamento. Além disso, os dispositivos de acionamento podem tornar-
se mdédulos individualmente discretos ou independentes ou as unida-
des podem ser conectadas de forma condutivel e separadamente
umas das outras para a melhoria na montagem facil, desmontagem,
manutencao, verificacao de troca, dos dispositivos de acionamento, e
simultaneamente esta estrutura eficazmente prova ser util na reducéo
do numero de pecas montadas, peso do aparelho e os custos de pro-
ducdo. Além disso, quando o validador e empilhador sdo conectados
de forma condutivel e desengatavel ao dispositivo de acionamento na
relacdo organicamente interligada uma da outra, um documento pode
ser continuamente enviado a partir do validador através do dispositivo
de acionamento para o empilhador.

Breve Descricdo de Desenhos

[0011] Os objetos acima mencionados e outros e as vantagens da
presente invencao serao evidentes a partir da descricdo seguinte em
conexao com as modalidades preferidas do Manipulador modularizado
de documento aplicada a um aparelho de manipulacao de fatura mos-
trado nos desenhos anexos em que:

[0012] a figura 1 é uma vista frontal de um dispositivo de aciona-
mento para utilizacdo em um Manipulador modularizado de documento
de acordo com a presente invencao;

[0013] a figura 2 € uma vista em elevacao lateral do dispositivo de
acionamento mostrado na Figura 1;

[0014] a figura 3 € uma vista em perspectiva frontal inferior do dis-

Petigdo 870190056759, de 19/06/2019, pag. 12/52



7137

positivo de acionamento;

[0015] a figura 4 € uma vista em perspectiva traseira inferior do
dispositivo de acionamento;

[0016] a figura 5 € uma vista em corte parcial de uma engrenagem
posterior no dispositivo de acionamento;

[0017] a figura 6 € uma vista em perspectiva explodida de um apa-
relho de manipulacdo de fatura de acordo com a presente invencao;
[0018] a figura 7 € uma vista em corte do dispositivo de aciona-
mento para o qual um validador € ligado em relacao condutivel e sepa-
radamente interligada;

[0019] a figura 8 € uma vista inferior em perspectiva do dispositivo
de acionamento a partir do qual uma unidade de acionamento € remo-
vida;

[0020] a figura 9 € uma vista em corte do dispositivo de aciona-
mento em que a unidade de acionamento esta montada sobre os ro-
lamentos de acasalamento com uma caixa;

[0021] a Figura 10 € uma vista em corte do dispositivo de aciona-
mento com a rotacdo da unidade de unidade complementares na caixa
mostrado na Figura 9;

[0022] a figura 11 € uma vista inferior em perspectiva do dispositi-
vo de acionamento mostrado na figura 10;

[0023] a figura 12 € uma vista em corte do dispositivo de aciona-
mento com a unidade de acionamento completamente armazenada
dentro da caixa;

[0024] a figura 13 € uma vista em corte de um empilhador pos-
suindo um dispositivo portador embutido;

[0025] a figura 14 é uma vista em corte do empilhador que tem um
dispositivo empurrador embutido;

[0026] a figura 15 € uma vista em perspectiva de todo o aparelho

de manipulacdo de fatura de acordo com a presente invencao;
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[0027] a figura 16 € uma vista inferior em perspectiva do dispositi-
vo de acionamento para utilizagcdo no aparelho de manipulacao de fa-
tura;

[0028] a figura 17 € uma vista superior em perspectiva do empi-
lhador;

[0029] a figura 18 € uma vista em corte de um conector de camara
para acoplar o dispositivo de acionamento para uma armacéao;

[0030] a figura 19 é uma vista em corte ampliada do conector de
camara;

[0031] a figura 20 é uma vista em corte de uma guia de ressalto no
conector da camara;

[0032] a figura 21 € uma vista em corte de um seguidor no conec-
tor de camara;

[0033] a figura 22 € uma vista em corte do conector de camara
com o seguidor inserido no guia de ressalto;

[0034] a figura 23 € uma vista em corte de uma engrenagem pos-
terior no dispositivo de acionamento em uma relacao espacada a uma
engrenagem de transmissdo no empilhador,;

[0035] a figura 24 € uma vista em corte que mostra o conector de
camara com o seguidor adicionalmente inserido no guia de ressailto;
[0036] a figura 25 é uma vista em corte da engrenagem posterior
no dispositivo de acionamento em uma relacdo encaixada a engrena-
gem de transmissao no empilhador;

[0037] a figura 26 € uma vista em perspectiva de um dispositivo de
finalizacio para a fixacao removivelmente do validador a armacao;
[0038] a figura 27 € uma vista em corte do dispositivo de finaliza-
¢ao mostrado na figura 26;

[0039] a figura 28 € uma vista em perspectiva do dispositivo de
finalizac&o liberado a partir de um suporte para desengatar o validador

a partir da armacao;
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[0040] a figura 29 é uma vista em elevacio lateral do dispositivo
de finalizacdo mostrado na Figura 28;

[0041] a figura 30 é uma vista em corte de um rotor em uma uni-
dade de antirrecuo;

[0042] a figura 31 é uma vista em perspectiva de um rolo na uni-
dade de antirrecuo;

[0043] a figura 32 é uma vista em perspectiva parcial da unidade
de antirrecuo com aletas no rolo, com as quais uma cadeia de extra-
cao esta emaranhada; e

[0044] a figura 33 € uma vista frontal parcial da unidade de antirre-
cuo mostrada na Figura 32.

Descricdo das Modalidades

[0045] Descrito a seguir em conexao com as figuras 1 a 33 dos
desenhos serao as modalidades de um aparelho de manipulacao de
fatura como um manipulador de documento altamente modularizado,
de acordo com a presente invencdo. Estas modalidades exemplificam
e instanciam um exemplo de um aparelho pratico e concreto de mani-
pulacdo de fatura, que incorpora um dispositivo de acionamento 1, um
validador 2, um empilhador 3 e uma armacao 4 todos 0s quais sao
modularizados em unidades discretas e sao montados no aparelho de
manipulacao de fatura. Na descricao aqui, uma palavra "unidade" para
o dispositivo de acionamento 1, validador 2, empilhador 3 e a armacao
4 tem o mesmo significado como um "médulo” discreto incorporavel,
"bloco"” ou "pacote”, e uma palavra "modularizar” tem o mesmo signifi-
cado que "unitizar", "empacotar" e "embolar". Além disso, a palavra
"destacavel" tem o mesmo significado que "removivel', "separavel",
"desmontavel". A palavra "documento" significa uma fatura, nota de
banco, cupom, seguro, lance, chave de seguranca, roteiro ou todos os
outros papéis de valor. As modalidades da presente invencdo podem

incluir como dispositivos de acionamento um dispositivo transportador,
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um dispositivo portador, um dispositivo empurrador, um dispositivo de
transporte e uma unidade de antirrecuo, no entanto, € aparente que
um versado na técnica seria capaz de selecionar uma pluralidade de
dispositivos e acionamento necessarios, para remover dispositivos de
acionamento desnecessarios ou para adicionar outro dispositivo ou
outros dispositivos aqui descritos reservados a um ou mais dos dispo-
sitivos impulsionados pelo dispositivo de acionamento na presente in-
vencao.

[1] Estrutura do dispositivo de acionamento

[0046] As figuras 1 a 4 indicam uma unidade de acionamento 13
de secao geralmente triangular para utilizacdo em um dispositivo de
acionamento 1 de um aparelho de manipulacdo de fatura, de acordo
com a presente invencdo. A unidade de acionamento 13 compreende
um acionador 17, dispositivos de transmissao de energia 8 impulsio-
nados pelo acionador 17, € uma armacgao de suporte 22 para sustentar
o acionador 17 e os dispositivos de transmissdo de energia 8 como
uma unidade. Como visto a partir das figuras 6 e 7, o dispositivo de
acionamento 1 tem a unidade de acionamento 13 € uma caixa 15 para
acomodar a unidade de acionamento 13. Nao € mostrado nos dese-
nhos, no entanto, disposta dentro da caixa 15 um dispositivo de con-
trole do acionamento conectado eletricamente a unidade de aciona-
mento 13 para controlar a operacao da unidade de acionamento 13.
Como mostrado na figura 7, o dispositivo de acionamento 1 € conecta-
do de forma condutivel e separadamente a um dispositivo transporta-
dor 5 em um validador 2 como um primeiro dispositivo de acionamento
para operar o dispositivo transportador 5 pelo dispositivo de aciona-
mento 1.

[0047] Como representado na figura 7, o dispositivo de aciona-
mento 1 compreende um caminho intermediario parcialmente arquea-

do 48, e um dispositivo de transporte 9 como um quarto dispositivo de
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acionamento conectado de forma condutivel ao acionador 17 através
do dispositivo de transmissao de energia 8 para o transporte de fatura
35 ao longo do caminho intermediario 48 no dispositivo de acionamen-
to 1 .Uma entrada 48a do caminho intermediario 48 (figura 10) € co-
municada a uma passagem 10, em um validador 2, e uma saida 48b
do caminho intermediario 48 é comunicada a uma camara de espera
78 em um empilhador 3 (figuras 13 e 14).

[0048] Na modalidade mostrada da invencao, o acionador 17
compreende um motor de transporte reversivel 701 giratério nas dire-
cbes de avanco e adverso, e um motor de estiva 702. O motor de
transporte 701 tem um eixo de acionamento para suportar um pinh&o
23 conectado de forma condutivel ao dispositivo de transmissdo de
energia 8 para conduzi-lo pelo motor de transporte 701. Em seguida, o
dispositivo de transmissao de energia 8 € conectado de forma conduti-
vel ao dispositivo de transporte 9 e uma engrenagem de transporte
201 como uma das engrenagens posterior 12. O dispositivo de trans-
porte 9 é entdo conectado de forma condutivel a uma unidade antirre-
cuo 41 e uma engrenagem anterior 11, por sua vez. O motor de estiva
702 é conectado de forma condutivel a uma engrenagem de estiva
202 como a outra da engrenagem posterior 12 por meio de um disposi-
tivo adicional de transmissao de energia que tem construgdes iguais
ou semelhantes, como pinhdao 23 mostrado e um dispositivo de trans-
missao de energia 8, de modo que o dispositivo de transmissao adici-
onal de energia esta montado rotativamente no mesmo eixos. A taxa
de reducdo ou 0 numero de dentes da engrenagem em dispositivo adi-
cional de transmissdo de energia conectado a engrenagem de estiva
202 pode ser diferente daquele do dispositivo de transmissao de ener-
gia 8.

[0049] O dispositivo de transporte 9 e as engrenagens posteriores

12 sdo conectados de forma condutivel em paralelo com dispositivo de
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transmissdo de energia 8, e a unidade antirrecuo 41 da engrenagem
anterior 11 e sdo conectados de forma condutivel em paralelo ao dis-
positivo de transporte 9. Esta modalidade adota a ordem de comboio
da engrenagem acima ou a sequéncia do dispositivo de transmissao
de energia 8, dispositivo de transporte 9, as engrenagens posterior e
anterior 12 e 11, no entanto, um versado na técnica seria capaz de al-
terar a ordem de comboio, conforme necessario. A engrenagem ante-
rior 11 é conectada de forma condutivel a uma engrenagem de entra-
da (uma primeira engrenagem de transmissao) 21 no dispositivo
transportador 5 através da engrenagem de saida 39 (figura 7), e as
engrenagens posteriores 12 sao feitas de engrenagens de transporte
estiva 201 e 202 que sdo conectados de forma condutivel respectiva-
mente, a uma engrenagem portadora 761 no dispositivo portador 6 do
empilhador 3 (figura 13) e uma engrenagem do empurrador 762 em
um dispositivo empurrador 7 do empilhador 3 (figura 14). A engrena-
gem portadora 761 € usada para girar o dispositivo portador 6 no em-
pilhador 3 para o transporte da fatura 35 do dispositivo de acionamen-
to 1 na camara de espera 78 no empilhador 3, e a engrenagem do
empurrador 762 € usada para ativar o dispositivo empurrador 7 para
transportar a fatura 35, na cAmara de espera 78 para 0 armazenamen-
to 79. As engrenagens de transporte e do empurrador 761 e 762 s&o
inclusive mostradas como as rodas de tracao 76.

[0050] O dispositivo de transmissdo de energia 8 compreende uma
terceira engrenagem 63 combinada com o pinhao 23 dos motores de
transporte e de estiva 701 e 702, uma quarta engrenagem 64 montada
sobre um eixo da terceira engrenagem 63, uma quinta engrenagem 65
combinada com a quarta engrenagem 64, a sexta engrenagem 66
montada sobre um eixo da quinta engrenagem 65, a sétima engrena-
gem 67 combinada com a sexta engrenagem 66, uma oitava engrena-

gem 68 montada sobre um eixo da sétima engrenagem 67, uma nona
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engrenagem 69 combinada com a oitava engrenagem 68, uma décima
engrenagem 70 montada sobre um eixo da nona engrenagem 69, e
uma décima primeira engrenagem 71 combinada com a décima en-
grenagem 70 como mostrado na figura 5. A décima primeira engrena-
gem 71, € engajada com a décima segunda engrenagem 72 que com-
preende as engrenagens de transporte estiva 201 nas engrenagens
posteriores 12. Como no dispositivo de transmisséo de energia 8, o
dispositivo de transmissdo de energia adicional tem engrenagens se-
melhantes aquelas 63 a 72 e a engrenagem de estiva 202 nas engre-
nagens posteriores 12

[0051] Como mostrado na figura 5, o dispositivo de transporte 9
compreende a décimo segunda engrenagem 72 combinada com a de-
cima primeira engrenagem 71, uma primeira polia 74 (figura 1) monta-
da sobre um eixo de articulacdo 73 da décima segunda engrenagem
72, uma correia de acionamento 36 enrolada em torno da primeira po-
lia 74, uma pluralidade de rolos ociosos 38 em contato pela correia de
transmissdo 36 para segura-la em posicdo, uma segunda polia 75
montada sobre um eixo para apoio da engrenagem anterior 11, € uma
polia de acionamento 32 montada sobre um eixo 140 da unidade de
antirrecuo 41 para envolver a correia de acionamento 36 em torno da
polia de acionamento 32. A engrenagem anterior 11 € montada rotati-
vamente sobre um eixo de segundas polias 75 na unidade de aciona-
mento 13 para combinar de forma desengatavel a engrenagem anteri-
or 11 com a engrenagem de saida 39 (figura 7) montada rotativamente
dentro da caixa 15. Desta forma, os motores de transporte e de estiva
701 e 702 no acionador 17 podem conduzir, por meio de dispositivos
de transmissdo de energia 8, cinco dispositivos de acionamento que
contém um primeiro dispositivo de acionamento: dispositivo transpor-
tador 5 no validador 2 conectado de forma condutivel a engrenagem

anterior 11; segundo e terceiro dispositivos de acionamento: dispositi-
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vos portadores e empurradores 6 e 7 conectados de forma condutivel
as engrenagens de transporte estiva 201 e 202 nas engrenagens pos-
teriores 12, um quarto dispositivo de acionamento: dispositivo de
transporte 9 com primeira polia 74 conectado de forma condutivel a
décima segunda engrenagem 72, e um quinto dispositivo de aciona-
mento: unidade de antirrecuo 41 com rotor 42 conectada de forma
condutivel a correia de transmissao 36.

[2] Primeiro Dispositivo de Acionamento = Dispositivo Transportador

[0052] Como ilustrado na figura 7, a engrenagem de entrada 21 no
dispositivo transportador 5 do validador 2 como primeiro dispositivo de
acionamento € conectada de forma condutivel e desengatavel a en-
grenagem de saida 39 no dispositivo de acionamento 1 para conduzir
a engrenagem de entrada 21 pela rotacado do acionador 17 através do
dispositivo de transmissao de energia 8, a engrenagem anterior 11 e a
engrenagem de saida 39. Um sensor de entrada (n&o mostrado) & for-
necido no validador 2 para detectar a inser¢cdo de fatura 35 em uma
entrada 14 da passagem 10 e produzir um sinal de deteccdo que é
usado para rodar a motor de transporte 701 na direcao de avanco. As-
sim, o dispositivo transportador 5 € girado na direcio de avanco para o
transporte de fatura 35 ao longo da passagem 10 em direcao ao dis-
positivo de acionamento 1. Os sensores de discriminacao (ndo mos-
trados) sdo implantados no validador 2 para detectar fotoeletricamente
ou magnetoeletricamente caracteristicas fisicas da fatura 35 para pro-
duzir os sinais padrao. Um dispositivo de controle de acionamento
(n&o mostrado) na caixa 15 recebe sinais padrao a partir dos sensores
de discriminagao para discriminar a autenticidade da fatura 35, tendo
na fatura os sinais padréo de teste. Quando o dispositivo de controle
de acionamento decide a fatura 35 como falsa, ele gira 0 motor de
transporte 701 e o dispositivo transportador 5 em direcao adversa para

retornar a fatura 35 a entrada 14 no validador 2.
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[3] Conexdo desengatavel e condutivel entre o dispositivo de transpor-

te e dispositivo de acionamento

[0053] Como é aparente a partir da figura 6, um conector deslizan-
te 16 é provido entre a caixa 15 no dispositivo de acionamento 1 e alo-
jamento 20 no validador 2 para montar destacavelmente ou separa-
damente o alojamento 20 no validador 2 na caixa 15 no dispositivo de
acionamento 1 através do conector deslizante 16. O conector deslizan-
te 16 compreende um par de trilhos 52 de se¢cdo em forma de L seguro
na caixa 15, e deslizadores de acasalamento (ndo mostrados) fixados
sobre uma superficie inferior do alojamento 20. Estes deslizadores
possuem a sua secao transversal complementar a dos trilhos 52 para
destacavelmente anexar controles os deslizadores aos trilhos 52 para
movimento deslizante dos deslizadores sobre os trilhos 52 de forma
que o validador 2 possa mover-se sobre a caixa 15 ao longo de trilhos
52. Quando validador 2 se move sobre a caixa 15 para a posi¢cao de
ajuste mais profunda e adequada, a engrenagem de entrada 21 do
dispositivo transportador 5 é trazido automaticamente e de forma de-
sengatavel para engajamento com a engrenagem de saida 39 no dis-
positivo de acionamento 1. Aqui, como mostrado na figura 7, uma sai-
da da passagem 10 no validador 2 € automaticamente comunicada
com a entrada 48a do caminho intermediario 48 no dispositivo de aci-
onamento 1. Quando o validador 2 se move sobre os trilhos 52 na di-
recdo adversa longe do dispositivo de acionamento 1, a engrenagem
de entrada 21 do dispositivo transportador 5 é automaticamente desli-
gado da engrenagem de saida 39 do dispositivo de acionamento 1 pa-
ra remover o validador 2 do dispositivo de acionamento 1, enquanto
liberando a relacéo de condugéo entre o dispositivo transportador5 e o
dispositivo de acionamento 1. Um dispositivo de finalizacdo adicional
pode ser fornecido para evitar a separacao contingente do validador 2

a partir do dispositivo de acionamento 1, sob a condicdo de envolvido
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da engrenagem de entrada 21 com a engrenagem de saida 39, e este
dispositivo de finalizagao adicional pode ter uma estrutura semelhante
a de um dispositivo de finalizacdo mostrado nas figuras 26 a 29.

[4] Segundo dispositivo de acionamento = dispositivo portador

[0054] Os dispositivos portador e empurrador 6 € 7 no empilhador
3 mostrados nas figuras 13 e 14 sao, respectivamente, segundo e ter-
ceiro dispositivos de acionamento que possuem respectivamente en-
grenagens de portador e de empurrador 761 e 762 (engrenagens de
transmissdo 76) conectadas de forma condutivel e desengatavel as,
respectivamente, engrenagens de transporte estiva 201 e 202 das en-
grenagens posteriores12 no dispositivo de acionamento 1 (Figura 2). O
dispositivo portador 6 compreende engrenagem portadora 761, uma
engrenagem intermediaria 767 combinada com a engrenagem porta-
dora 761, uma engrenagem da polia 763 combinada com a engrena-
gem intermediaria 767, uma polia 764 integralmente girada com a en-
grenagem da polia 763, e uma correia 765 enrolada em torno das poli-
as 764 e 768 e um rolo ocioso 766. Durante a rotacdo para frente do
motor de transporte reversivel 701, o dispositivo de transporte 9 no
dispositivo de acionamento 1 € operado para o transporte de fatura 35
através da passagem 10 e do caminho intermediario 48 e também ro-
da a engrenagem portadora 761 do dispositivo portador 6. A rotacao
da engrenagem de transporte 201 faz com que a engrenagem portado-
ra 761, engrenagem intermediaria 767, engrenagem da polia 763 e a
polia 764 para rodar de modo que a correia 765 recebe a fatura 35 for-
necida a partir da saida 48b do caminho intermediario 48 para trans-
porta-lo na camara de espera 78 no empilhador 3. Durante a rotacao
adversa do dispositivo de transporte 701do motor de transporte 9, o
dispositivo de acionamento 1 é rodado no sentido adverso para retor-
nar a fatura 35 através do caminho intermediario 48 e da passagem 10
para entrada 14.
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[0055] O dispositivo empurrador 7 compreende uma série de en-
grenagens 710 a 713 combinadas com a engrenagem empurrador
762, e um dispositivo de ligacao 717 fornecido com um brago 715 for-
mado com uma abertura 716 para receber um pino 714 fixado na en-
grenagem 713. A operacado do motor de estiva 702 faz com que a en-
grenagem do empurrador 762 rode e, portanto, a engrenagem 713,
juntamente com o pino 714 é rodada para retrair o dispositivo de liga-
cao 717 para a posicao original para tras mostrada na figura 14.
Quando a fatura 35 é enviada para a camara de espera 78, o motor de
estiva 702 é operado para estender o dispositivo de ligacdo 717 a par-
tir da posic¢ao inicial para a posicao de esticado (ndo mostrado) para
transportar a fatura 35 na camara de espera 78 para o armazenamen-
to 79. Adicionalmente a rotacao de avangco ou de rotacdo adversa do
motor de estiva 702 faz com que o dispositivo de ligacao 717 seja re-
colhido a partir da posicao esticada e para retornar o dispositivo em-
purrador 7 para a posicdo original mostrada. As Patentes U.S.
5.836.435 e 5.372.361 descrevem um detalhe de um tal dispositivo
empurrador para transportar uma fatura na cadmara de espera em um
armazenamento, € uma descricdo mais detalhada no dispositivo em-
purrador 7 é omitida aqui.

[0056] Como mostrado na figura 18, o dispositivo de acionamento
1, pode ser amovivelmente conectado a uma armacao 4 do aparelho
de manipulacdo da fatura através de um conector de camara 19. Em
uma modalidade mostrada na figura 19, o conector de camara 19
compreende guias de came 80 (figura 20) formada sobre um par de
paredes laterais dispostas verticalmente 40 na armacao 4, e 0s segui-
dores 81 formados sobre um par de paredes laterais dispostas verti-
calmente 51 no dispositivo de acionamento 1 de modo que os seguido-
res 81 podem ser inseridos nas guias de came de acoplamento 80 pa-

ra fixacdo amovivel do dispositivo de acionamento 1 para a armacao 4.
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Um suporte 82 esta disposta horizontalmente em angulo reto e ligado
as paredes laterais dispostas verticalmente 40 na armacao 4. O conec-
tor de cadmara 19 pode ser formado de resina de moldagem, formando
metal ou material combinado de resina e de metal. Como mostrado na
figura 20, o guia de ressalto 80 compreende um caminho distal 83 ho-
rizontalmente formado nas paredes laterais 40 na armacao 4, um ca-
minho de acesso inclinado 84 ligado ao caminho distal 83, e um cami-
nho horizontal proximal 85 ligado a uma parte inferior do caminho de
acesso 84.

[0057] O caminho distal 83 compreende uma superficie distal 86
formado em frente ao suporte 82, uma superficie enrugada 87 para
cima se projetava em direcido a superficie distal 86 e uma inclinacao
de entrada 88 formada na frente da superficie enrugada 87. O cami-
nho de acesso 84 € formado entre os caminhos distal e proximal 83 e
85 compreende uma rampa traseira 89 ligada a superficie distal 86 e
uma rampa anterior 90 ligada a superficie enrugada 87 e disposta em
paralelo para tras rampa 89. O caminho proximal 85 compreende uma
superficie proximal 91 que se estende continuamente a partir da ram-
pa anterior 90, dispostas em paralelo com a superficie distal 86, uma
superficie de final 92 que se estende continuamente a partir da rampa
traseira 89, disposta em paralelo com a superficie distal 86, e uma su-
perficie mais interna 93 formada entre as superficies proximal e final
91 e 92. O suporte 82 esta ligado e fixados a armacéao 4 em frente da
inclinacao de entrada 88 para definir uma entrada 105 do caminho dis-
tal 83 em cooperacado com a superficie distal 86.

[0058] O seguidor 81 mostrado na figura 21 compreende um plano
proximal 94, um plano distal 95 formado em paralelo e em sentido as-
cendente em relacdo espacada ao plano proximal 94, uma rampa in-
termediaria 96 ligada ao plano proximal 94 e disposta em paralelo a

rampa anterior 90, um plano intermediario 97 ligado a rampa interme-
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diaria 96, disposta em paralelo e em sentido ascendente em relacao
espacada ao plano proximal 94, uma rampa complementar 98 ligada
ao plano intermediario 97, uma base plana 99 ligada a rampa comple-
mentar 98, disposta em paralelo e em uma relacao espacada para bai-
X0 para o plano intermediario 97, uma rampa de estabilizacdo 100 li-
gada ao plano distal 95 e dispostas em paralelo a rampa intermediaria
96, e um plano anterior 101 ligado a rampa de estabilizacdo 100, dis-
posto em paralelo e em uma relacao espacada para cima para o plano
distal 95, uma subida 103 formada em uma extremidade do plano an-
terior 101 para entrar em contato com ou confronto com uma aresta
102 da entrada 105 no caminho distal 83 quando o seguidor 81 é inse-
rido na guia de ressalto 80, e uma superficie de extremidade arqueada
104 conectando os planos proximal e distal 94 e 95. A superficie de
extremidade arqueada 104 tem uma forma arqueada complementar a
da superficie mais interna 93 do caminho proximal 85.

[0059] Como visto a partir das figuras 22 e 23, quando o seguidor
81 do dispositivo de acionamento 1 é instalado na posicao fixa da ar-
macao 4, a superficie da extremidade 104 do seguidor 81 € inserida na
entrada 105 do caminho distal 83 e é posta em contato com a entrada
de inclinacdo 88 para a superficie da extremidade guia 104 para cima
ao longo da inclinacdo de entrada 88 na superficie enrugada 87. En-
tdo, o plano proximal 94 do seguidor 81 é posto em contato e desliza
sobre a superficie enrugada 87 para, simultaneamente, trazer o plano
distal 95 do seguidor 81 em confronto ou estando em contato com a
superficie distal 86 do caminho distal 83, e depois 0 plano proximal 94
€ interiormente movido ao longo e em contato deslizante ao caminho
distal 83. Em outras palavras, o seguidor 81 € percorrido para a parte
traseira da armacéao 4, em uma relacdo espacada para cima a partir do
empilhador 3 por uma altura de superficie enrugada 87 sobre o supor-

te 82. Embora partes inferiores das engrenagens posteriores 12 e cris-
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tas de protecao 58 do dispositivo de acionamento 1 estejam localiza-
das para se projetar a partir da superficie inferior 15a da caixa 15, &
possivel evitar o contato desfavoravel destas partes inferiores para o
suporte 82 e uma superficie superior 62 do empilhador 3 enquanto
movendo para tras o seguidor 81, porque o plano proximal 94 do se-
guidor 81 esta em contato com a superficie enrugada 87 da guia de
ressalto 80 para espacar estas pecas inferiores do suporte 82 e a su-
perficie superior 62 como mostrado nas figuras 22 e 23.

[0060] Quando seguidor 81 do dispositivo de acionamento 1 é adi-
cionalmente empurrado para dentro para a traseira do caminho distal
83 a partir da posicdo mostrada na figura 22, como ilustrado na figura
24, a superficie de extremidade 104 do seguidor 81 entra em contato
com as costas da rampa 89, em simultdneo, colocando a rampa inter-
mediaria 96 do seguidor 81 em contato com e deslizando sobre a ram-
pa anterior 90 de modo a que a totalidade do seguidor 81 e o dispositi-
vo de acionamento 1 sao movidos para baixo em direcao do empilha-
dor 3 ao longo do caminho de acesso 84 definido pelas rampas anteri-
ores e traseiras 89 e 90 sobre 0 angulo mostrado por uma seta obliqua
na figura 24. Imediatamente quando o seguidor 81 atinge o caminho
proximal 85, o plano proximal 94 do seguidor 81 é posto em contato
com a superficie proximal 91, e simultaneamente, as engrenagens
posteriores 12 e cristas de protecdo 58, projetando-se da superficie
inferior 15a da caixa 15, sao trazidas para engate com respectivamen-
te as engrenagens portadoras e de empurrador 761, 762 e acasalando
as ranhuras de insercdo 53.

[0061] Em seguida, como seguidor 81 & adicionalmente empurra-
do para a parte traseira do caminho proximal 85, que se move ao lon-
go do caminho horizontalmente proximal 85 da guia de ressalto 80 por
uma pequena distancia, e finalmente a superficie finais 104 do segui-

dor 81 entra em contato com a superficie mais interna 93 do caminho
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proximal 85 para colocar completamente a caixa 15 na posi¢cio correta
fixa, a0 mesmo tempo para trazer as engrenagens posteriores 12 para
engate seguro com as engrenagens portadoras e de empurrador 761,
762 e também para evitar ainda mais o movimento para frente do se-
guidor 81 como mostrado nas figuras 19 e 25. Além disso, a rampa
complementar 98 do seguidor 81 esta em contato com ou enfrenta a
inclinacao entrada 88, e a elevacdo 103 do seguidor 81 enfrenta ou
esta em contato com a borda 102 da entrada 105, mas uma lacuna é
formada entre a rampa intermediaria 96 do seguidor 81 e a rampa an-
terior 90 do guia de ressalto 80, como mostrado na figura 19. Alternati-
vamente, as engrenagens posteriores 12 podem estar em conexao de
transmissdo com as engrenagens portadoras e de empurrador 761,
762 no momento de contato do plano proximal 94 para a superficie
proximal 91, uma vez que a superficie de extremidade 104 atinge o
caminho proximal 85, e uma mola ou meio elastico para a producéo de
tampao de acdo elastica pode ser utilizado em pelo menos uma das
engrenagens posteriores portadora e de empurrador interligadas 761 e
762.

[0062] Como mostrado na figura 16, superficie inferior 15a da cai-
xa 15 é também formada com uma saida 48b do caminho intermedia-
ro 48 no dispositivo de acionamento 1; as engrenagens de transporte
e de estiva 201 e 202 das engrenagens posteriores 12 do dispositivo
de transporte 9 no dispositivo de acionamento 1 se salientam a partir
das aberturas 56a, 56b formado na superficie inferior 15a, na caixa 15;
uma pluralidade de cristas de protecao 58 é formada em torno das
aberturas 56a, 56b para projetar para baixo a partir da superficie infe-
rior 15b em direcdo ao empilhador 3 enquanto em torno da engrena-
gem posterior 12. O comprimento de projecéo das cristas de protecao
58 a partir de superficie inferior 15a é substancialmente o mesmo que

ou mais do que o das engrenagens posteriores 12 para envolver com-
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pletamente as engrenagens posteriores 12 pelas cristas de protecao
58. As cristas de protecao 58 prolongam-se paralelas umas as outras
e perpendicularmente a saida 48b. Como mostrado na figura 17, a su-
perficie superior 62 do empilhador 3 esta disposta em paralelo com a
superficie inferior 15a da caixa 15, e compreende uma entrada 59 para
a recepcao de fatura 35 transportada a partir da saida 48b do caminho
intermediario 48 no dispositivo de acionamento 1, e uma pluralidade
de ou quatro orificios ocos e ranhuras retas de insercdo 53 se estende
longitudinalmente ou perpendicularmente a entrada 59 e em paralelo
uns aos outros. As aberturas 57a e 57b so formadas nas ranhuras de
insercao 53 para expor as engrenagens portadoras € de empurrador
761 e 762 fora através das aberturas 57a e 57b. Uma pluralidade de
ranhuras 54 sdo formadas nas ranhuras de insercdo 53 na superficie
superior 62 e em lados opostos das engrenagens portadora e de em-
purrador 761 e 762.

[0063] Quando da montagem do dispositivo de acionamento 1, na
posicao fixa mostrada na figura 25 na armacéo 4, a superficie inferior
15a da caixa 15 vem a ser eliminada em paralelo a superficie superior
62 do empilhador 3; as cristas de protecao 58 do dispositivo de acio-
namento 1 € encaixada nas ranhuras de acasalamento 53 do empilha-
dor 3; as engrenagens posteriores 12 do dispositivo de acionamento 1
tornam-se vinculadas as engrenagens portadora e de empurrador 761
e 762 do empilhador 3, e ao mesmo tempo, as cristas de protecao 58
da caixa 15 estao localizadas para casar com as cristas 54 do empi-
lhador 3 entre as mesmas, e a saida 48b do caminho intermediario 48,
na caixa 15 é processada adequadamente alinhada com entrada 59 do
empilhador 3. Pelo menos cada parte inferior das engrenagens de
transporte e estiva 201 e 202 se projeta em cada abertura 56a, 56b
para entrar em conducido e envolvimento desengatavel com respecti-

vamente as engrenagens portadora € de empurrador 761 e 762 do
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empilhador 3. As figuras 18 e 19 indicam o arranjo da caixa 15 na po-
sicdo correta fixa da armacao 4 onde a superficie de extremidade 104
do seguidor 81 esta em contato ou préximo a superficie mais interna
93 do guia de ressalto 80. La, como visto na figura 25, as engrenagens
de transporte e de estiva 201 e 202 estdo em compromisso respecti-
vamente com as engrenagens portadora e de empurrador 761 e 762
para conduzir o dispositivo portador 6 para a introdugcéo da fatura 35 e
o dispositivo empurrador 7 para transportar a fatura 35.

[0064] Durante a rotacdo para frente do motor de transporte 701
no acionador 17, a engrenagem de transporte 201 dispositivo portador
6 ativado para introduzir a fatura 35 para dentro da cadmara de espera
78, e durante a rotacdo adversa do motor de transporte 701, a fatura
35 pode ser devolvida a entrada 14 através do caminho intermediario
48 e da passagem 10. Entdo, quando a fatura 35 é retida na cAmara
de espera 78, 0 motor de estiva 702 é operado para girar o dispositivo
de transmissao de energia 8 e a engrenagem de estiva 202, das en-
grenagens posteriores 12 para ativar o dispositivo empurrador 7 que
entdo transporta a fatura na, em camara de espera 78 para 0 armaze-
namento 79.

[5] dispositivo de finalizacdo

[0065] Como mostrado nas figuras 26 a 29, dispostos na extremi-
dade dianteira 15 da caixa 15 e entre a caixa de suporte 82 esta um
dispositivo de finalizacdo 120 que prende de forma segura a caixa 15
para suporte 82 para impedir o movimento contingente da caixa 15 na
direcdo de retirada. Dispositivo de finalizacdo 120 compreende uma
alavanca de roquete 122 montada rotativamente no suporte 82 em tor-
no de um eixo 121, uma alavanca de operacao rotativa 124 fixada so-
bre um eixo 123, uma algca 125 fixada no eixo 123 e uma mola de tra-
cao 127 que tem uma extremidade fixada a parede lateral 51 da caixa

15 (figuras 6 e 27) e a outra extremidade ligada a uma extremidade
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inclinada 128 da alavanca de roquete 122 para produzir uma for¢a de
tracado elastica para resilientemente instar da alavanca de roquete 122
no sentido anti-horario de rotagcdo em torno do eixo 121. Alavanca de
roquete 122 compreende uma rolha 126 formada com uma alavanca
de inclinacao 126a que pode ser capturada por uma aresta de uma
abertura 82a formada no suporte 82, e um orificio alongado 130 para
receber rotativamente um pino 129 fixado na alavanca de operacao
124. Quando o dispositivo de acionamento 1 € montado na armacao 4,
a rolha 126 desliza sobre uma superficie superior do suporte 82 com
inclinacao da alavanca 126a em contato com o suporte 82, e portanto,
a inclinacao da alavanca 126a forcosamente gira a alavanca de roque-
te 122 na direcao dos ponteiros do relégio contra a for¢a elastica da
mola de tracdo 127. Quando a alca 125 é retirada manualmente para
baixo, a alavanca de roquete 122 é também forcada a girar no sentido
horario para liberar contratacdo da rolha 125 da abertura 82a.

[0066] Nesta modalidade, as configuracdes superficiais das super-
ficies internas na armacao 4 e as superficies externas no dispositivo
de acionamento 1 pode ser contornado no guia de ressalto 80 e o se-
guidor 81 do conector excéntrico 9 sem necessidade de qualquer
componente adicional ou conector da técnica anterior entre a armacao
4 e um dispositivo de acionamento 1 e, portanto, o aparelho de mani-
pulacdo de fatura pode aumentar a altura e comprimento no empilha-
dor 3 a expandir de forma eficaz o seu conteudo para acomodar as
faturas no mesmo. Além disso, como o empilhador 3 pode ter o seu
comprimento prolongado, pode receber faturas mais longas dos empi-
lhadores da técnica anterior ndo pode, e, obviamente, este alarga as
gamas de aplicacao do aparelho de manipulacao de fatura. Embora as
engrenagens operadoras e de empurrador 761 e 762 do empilhador 3
estejam localizadas dentro do empilhador 3 a fatura ndo se projeta

além da superficie superior 62 do empilhador 3, o dispositivo de acio-
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namento 1 pode ser montado em um local predeterminado fixo na ar-
macao 4, protegendo as engrenagens de transporte estiva 201 e 202
do dispositivo de acionamento 1 contra colisdo indesejavel com exter-
nos durante a operacao de ligamento e desligamento do dispositivo de
acionamento 1, em relacdo a armacao 4, ampliando a vida util do apa-
relho de manipulacao de fatura.

[0067] Quando o seguidor 81 € movido ao longo do caminho distal
83 como mostrado na figura 24, a inclinacao da alavanca 126a de ba-
tente 126 no dispositivo de finalizacdo 120 € posta em contato com
uma borda 82b do suporte 82 (figura 27) para forcar a girar a alavanca
de finalizacdo 122 na direcdo dos ponteiros do relégio em torno do ei-
x0 121 contra a forga elastica da mola 127 e, portanto, o batente 126 é
executado em e move-se deslizando na superficie superior do suporte
82. Entdo, o seguidor 81 é movido para baixo em uma inclinacdo ao
longo de rampas traseiras e anteriores 89 e 90, através do caminho de
acesso 84 durante o qual o batente 126 permanece em contato com a
superficie superior do suporte 82. Quando a superficie de extremidade
104 do seguidor 81 € posta em contato com a superficie mais interior
93 do caminho proximal 85, a for¢a elastica da mola 127 gira a alavan-
ca de finalizacdo 122 no sentido anti-horario para envolver o batente
126 na abertura 82a do suporte 82 de modo que o dispositivo de finali-
zacao 120 serve para definir o dispositivo de acionamento 1 na posi-
cao fixa da armacao 4 e, assim, certamente impedir a interrupcao ab-
rupta do dispositivo de acionamento 1 da armacao 4. Deste modo, as
guias de ressalto 80 e os seguidores de acasalamento 81 fornecem
um deslizamento em construcdo de fixacao para montagem e desmon-
tagem prontamente e facilmente do dispositivo de acionamento 1 em
ou da armacao 4, sem produzir qualquer colisdo mecanica entre os
mesmos.

[0068] Quando o dispositivo de acionamento 1 € removido do qua-
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dro 4, pega 125 é girado manualmente para baixo ou no sentido anti-
horario em torno do eixo 123 contra for¢a elastica da mola 127 para
rodar a alavanca de finalizacdo 122 para cima no sentido horario atra-
vés do pino 129. Rotacao dos ponteiros do reloégio da alavanca de fina-
lizacdo 122 libera o acoplamento entre o batente 126 e a abertura 82a
para permitir que um dispositivo de acionamento seja puxado para
frente de modo que os seguidores 81 possam ser separados a partir
de guias de ressalto 80 para remover o dispositivo de acionamento 1
da armacéo 4, sem contato fisico indesejavel do dispositivo de trans-
porte 9 no dispositivo de acionamento 1 do suporte 82 e superficie su-
perior 62 do empilhador 3.

[6] Conex&o condutiva e separavel entre o dispositivo de acionamento

e 0 empilhador

[0069] De acordo com o aparelho de manipulacido de fatura da
presente invencdo, depois do seguidor 81 ser inserido no caminho
proximal 85 do guia de ressalto 80, a caixa 15 do dispositivo de acio-
namento 1 € empurrada mais para dentro da armacao 4, como mos-
trado na figura 24, e assim, o seguidor 81 pode ser horizontal e ligei-
ramente deslocado ao longo do caminho proximal 85. Quando superfi-
cie de extremidade 104 do seguidor 81 entra em contato com a super-
ficie mais interna 93 do caminho proximal 85, o dispositivo de aciona-
mento 1 é trazido para a posicdo adequada fixa para evitar 0 movi-
mento para dentro do dispositivo de acionamento suplementar 1, € ao
mesmo tempo, as engrenagens posteriores 12 sdo conectadas de
forma condutivel para conduzir as engrenagens 76. Ao mesmo tempo,
a rampa complementar 98 do seguidor 81 esta em contato com ou en-
frenta a inclinacao de entrada 88; a elevacdo 103 do seguidor 81 en-
frenta ou esta em contato com a borda 102 de entrada 105; uma lacu-
na é formada entre a rampa intermediaria 96 do seguidor 81 e a rampa

anterior 90 do guia de ressalto 80, como mostrado na figura 19. Alter-
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nativamente, as engrenagens posteriores12 podem ser conectadas de
forma condutivel para conduzir as engrenagens 76 no momento da
chegada do seguidor 81 no caminho proximal 85 com o plano proximal
94 em contato com a superficie proximal 91. Além disso, uma acao do
amortecedor elastico pode ser produzida elasticamente, pelo menos,
por um instar de engrenagens posteriores 12 e da unidade 76 com um
material elastico tal como uma mola quando as engrenagens posterio-
res 12 sao trazidas para a condugdo de engate com as rodas de tra-
cao 76.

[0070] Desta forma, quando o dispositivo de acionamento 1 € ane-
xado a armacao 4, o seguidor 81 pode ser movido ao longo do cami-
nho distal 83 de modo que um dispositivo de acionamento pode ser
movido horizontalmente, paralelo a superficie superior 62 e ao longo
do empilhador 3, mantendo o dispositivo de acionamento 1 em uma
relacdo espacada com o suporte 82 e o empilhador 3 para evitar o
contato fisico das engrenagens posteriores 12 do dispositivo de acio-
namento 1 do suporte 82 ou do empilhador 3. Entdo, o seguidor 81
pode ser movido em uma inclinacdo ao longo do caminho de acesso
cada vez mais proximo 84 do empilhador 3 e do caminho proximal 85.
Quando o seguidor 81 atinge o caminho proximal 85 ou quando o se-
guidor 81 € pouco mudado ao longo do trajeto proximal 85 para a po-
sicao fixa, as engrenagens posteriores 12 do dispositivo de aciona-
mento 1, podem ser trazidas para o envolvimento direto com as rodas
de tracdo 76 do empilhador 3, de uma s6 vez, o plano proximal 94 do
seguidor 81 € posto em contato a superficie proximal 91 do guia de
ressalto 80; as cristas de protecao 58 na superficie inferior 15a do dis-
positivo de acionamento 1, podem se encaixar nas ranhuras de inser-
cao 53 na superficie superior 62 do empilhador 3; e a saida 48b do
dispositivo de acionamento 1 pode estar em alinhamento com a entra-

da 59 do empilhador 3. A modalidade mostrada ilustra uma armacao
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de came conector 19 tendo guias de ressalto 80 formados sobre as
superficies interiores das paredes laterais 40 na armacao 4 e os se-
guidores 81 formados sobre um par de paredes laterais 51 na caixa 15
do dispositivo de acionamento 1, caso contrario, vice-versa, 0s segui-
dores 81 podem ser formados sobre as superficies interiores das pa-
redes laterais 40 na armacgao 4, e os guias de ressalto 80 podem ser
formados por um par de paredes laterais 51 do dispositivo de aciona-
mento 1.

[7] Quarto dispositivo de acionamento = dispositivo de transporte

[0071] Como mostrado nas figuras 2 e 3, o dispositivo e transporte
9 compreende uma polia 32 conectada de forma condutivel ao aciona-
dor 17 através do dispositivo de transmissdo de energia 8 para rotacio
da unidade de antirrecuo 41, uma correia de transmissdo 36 enrolada
em torno da polia 32, rolos livres 38 € uma primeira polia 74 do dispo-
sitivo de acionamento 1 para o transporte de documento ou fatura 35
ao longo do caminho intermediario 48. A fatura 35 é alimentada atra-
vés da passagem 10 no validador 2 no caminho intermediario 48 do
dispositivo de acionamento 1, e, portanto, € compreendida entre a cor-
reia de transmiss&o 36 e roletes rotativos 33 para o transporte da fatu-
ra 35 ao longo do caminho intermediario 48 para o empilhador 3.

[8] Quinto dispositivo de acionamento = Unidade de antirrecuo

[0072] Como mostrado nas figuras 1 a 3 e 30, a unidade de antir-
recuo 41 tem um rotor 42 que compreende um eixo de rolamento 140,
disposto na armacgao de suporte 22, as polias 32 do rotor montado em
rolamentos do eixo 140 para rotacdo por correias de transmissao 36
em torno de polias de rotor 32, e rolos 43 montados rotativamente no
rolamento de eixo 140 disposto em um furo 142 de rolos 43.

[0073] Como mostrado na figura 31, o rolo 43 compreende um nu-
cleo cilindrico 44 e uma pluralidade de discos tipo flange 151 garanti-

dos sobre e que se prolongam radialmente a partir do nucleo cilindrico
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44 coaxialmente, de uma linha e em uma relacao espacada entre si.
Cada disco 151 tem superficies laterais opostas formadas com aletas
143 axialmente em direcdo a uma superficie radial 152 do disco adja-
cente 151 em uma relacdo espagada para o disco antigo 151. Cada
aleta 143 tem uma superficie de guia radialmente para fora afunilada
144, um suporte145 formado em uma borda radialmente para dentro
da aleta 143 e um gancho 146 formado em uma ponta da aleta 143
incluido entre a superficie guia 144 e o suporte 145 para formar cada
aleta 143 em uma forma geralmente de rémige ou da direita triangular.

[0074] Como mostrado na figura 32, o gancho 146 € formado na
ponta da aleta 143 circunferencialmente ou transversalmente e radial-
mente ligeiramente para dentro do projeto de aleta 143 para o contor-
no de um espaco de captura 147 entre o suporte 145 e nucleo cilindri-
co 44 de modo que o espaco de captura 147 pode pegar ferramenta
flexivel extracao 170 como sequéncia de fio ou fitaligada ao projeto de
lei 35 e positivamente evitar desenho nao autorizado da fatura 35 dos
aparelhos.

[0075] A polia 74 mostrada na figura 1 é rodada por motor de
transporte 701 do acionador 17 por meio de dispositivo de transmissao
de energia 8, e correias de transmissao 36 enrolados em torno de po-
lias 74 de execucdo para girar as polias de rotor 32 integralmente com
a unidade de antirrecuo 41. Quando a fatura 35 € enviada da passa-
gem 10 no caminho intermediario 48, que € compreendido entre cor-
reias de transmissao 36 e roletes 33 e transportadas ao longo do ca-
minho intermediario 48, enquanto a fatura 35 esta em contato com e
ao longo da periferia de discos 151 no rolo 43. Ent&o, as correias de
transmissdo 36 sao ainda operadas para transmitir a fatura 35 ao lon-
go do caminho intermediario 48 para o empilhador 3.

[9] Anexo da unidade de acionamento

[0076] Como mostrado nas figuras 8 a 12 a unidade de aciona-
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mento 13 de secdo geralmente triangular pode ser faciimente montada
e desmontada em na caixa 15 embora a unidade de acionamento 13
compreenda como uma inclusiva unidade de acionamento 17, o dispo-
sitivo de transmissdo de energia 8 impulsionado pelo acionador 17,
dispositivo de transporte 9 como um quarto dispositivo de acionamen-
to, a unidade de antirrecuo 41 como um quinto dispositivo de aciona-
mento e armagao do suporte 22 para sustentar todos esses elementos
para funcionar naturalmente o dispositivo de transporte 9 e unidade de
antirrecuo 41 do dispositivo de transmissao de energia 8. Como mos-
trado na figura 8, a armacao de suporte 22 compreende um par de
mangas dobradica cilindricas ou semicilindricas 160 que cada um tem
um rolamento (ndo mostrado) para suportar rotativamente o eixo da
dobradica 73 no dispositivo de transmissao de energia 8. Mangas da
dobradica 160 podem ser rotativamente e removivelmente recebidas
por rolamentos de articulagcdo ou dentes 161 de secdo semicircular de
acasalamento formada na caixa 15, e o eixo da dobradica 73 pode ser
rotativamente e desengatavel recebido por um entalhe 163 formado na
caixa 15. Quando a unidade de acionamento 13 esta montada dentro
da caixa 15, em primeiro lugar, as mangas da dobradica 160 da unida-
de de acionamento 13 estao aptas no acasalamento de rolamentos de
articulacdo 161, em segundo lugar, a unidade de acionamento 13 é
rodada na direcido dos ponteiros do relogio em torno das mangas da
dobradica 160 para uma posicao predeterminada, na caixa 15, tal co-
mo visto nas figuras 9 a 12 e, finalmente, os parafusos de fixacao 163
sao utilizados para fixar a armacgao de suporte 22 em uma parede inte-
rior da caixa 15 para assegurar a unidade de acionamento 13 em posi-
céo dentro da caixa 15. Quando a unidade de acionamento 13 é fixada
na posicao correta dentro da caixa 15, o rotor 42 da unidade de antir-
recuo 41 e as correias de transmissao 36 enroladas em torno de polias

rotor 32 estdo corretamente posicionados de frente para o caminho
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intermediario arqueado 48, e simultaneamente, as engrenagens ante-
riores 11 sdo automaticamente e de forma desengatavel trazidas para
engate com as engrenagens de saida 39. A tampa inferior 15a pode
ser ligada a superficie inferior da caixa 15, por meio de parafusos de
montagem 164.

[0077] A figura 15 ilustra uma vista completamente em perspectiva
do aparelho de manipulacdo da fatura montado de acordo com a mo-
dalidade da presente invencao; a figura 6 representa uma vista em
perspectiva explodida da armacao 4, o dispositivo de acionamento 1, e
empilhador 3, validador 2 antes de aglutinacdo, e a figura 8 representa
a unidade de acionamento 13 e caixa 15 antes de aglutinacdo. Em
conjunto, em primeiro lugar, a unidade de acionamento 13 esta mon-
tada na posicado correta dentro da caixa 15, tal como descrito antes,
em segundo lugar, a unidade de acionamento 13 é fixada dentro da
caixa 15 por meio de parafusos de fixacao 163, e em terceiro lugar,
tampa inferior 15a esta ligada a superficie inferior da caixa 15 por pa-
rafusos 164.

[0078] Em seguida, em quarto lugar, o alojamento 20 do validador
2 € conectado de forma removivel na caixa 15 do dispositivo de acio-
namento 1, por meio do conector de deslizamento 16, em quinto lugar,
a caixa 15 do dispositivo de acionamento 1 é anexada de forma desta-
cavel a armacao 4 por meio de conector de ressalto 19 e, finalmente, o
empilhador 3 € anexado de forma destacavel a armacéo 4. Em con-
traste, apds o empilhador 3 ser ligado a armacgao 4, a caixa 15 pode
ser ligada a armacao 4 por meio de conector de ressalto 19. Quando a
caixa 15 do dispositivo de acionamento 1 esta ligada a armacao 4, a
alavanca de finalizacdo 122 do dispositivo de finalizacao 120 é blo-
queada automaticamente na abertura 82a do suporte 82 para impedir
retirada acidental da caixa 15 da armacéo 4. Nado ha nem ordem de

prioridade, nem sequencia particular para a montagem do dispositivo
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de acionamento 1, validador 2, empilhador 3 e armacao 4, e qualquer
ordem opcional pode ser adotada para montagem e desmontagem. A
titulo de exemplo, em primeiro lugar, o alojamento 20 do validador 2
pode ser amovivelmente ligado na caixa 15 do dispositivo de aciona-
mento 1 através do conector de deslizamento 16 para automaticamen-
te engatar a entrada 21 do dispositivo transportador 5 com a engrena-
gem de saida 39 no dispositivo de acionamento 1, de modo que o dis-
positivo transportador 5 pode ser conectado de forma condutivel e se-
paradamente ao dispositivo de acionamento 1, € a0 mesmo tempo a
passagem 10 do validador 2 pode automaticamente ser comunicada
com o caminho intermediario 48 no dispositivo de acionamento 1.

[0079] Além disso, a ligacao adequada do seguidor 81 no guia de
ressalto 80 no conector de ressalto19 garante a0 mesmo tempo em
primeiro lugar, o apego destacavel da caixa 15 do dispositivo de acio-
namento 1 da armacdo 4 sem contato indesejavel do dispositivo de
transporte 9 do suporte 82 da armacao 4 € no empilhador 3 da caixa
15 para a armacao 4, em segundo lugar a condugcao, o engajamento
destacavel e automatica de engrenagens posteriores 12 no dispositivo
de acionamento 1, com as rodas de tracdo 76 no empilhador 3, em
terceiro lugar o alinhamento separavel de saida 48b no dispositivo de
acionamento 1, com entrada 59 no empilhador 3; e, finalmente, a mon-
tagem separavel de cristas de protecido 58 no dispositivo de aciona-
mento 1 em ranhuras 53 na superficie de inser¢cao superior 62 no em-
pilhador 3. Neste caso, se o dispositivo de acionamento 1 € amovivel-
mente ligado a armacao 4 através do conector de ressalto19 apos o
empilhador 3 ser amovivelmente ligado a armacado 4 adiante, ou se
vice-versa, o empilhador 3 for amovivelmente ligado a armacéo 4 apos
o dispositivo de acionamento 1 ser amovivelmente ligado a armacéo 4
através do conector de ressalto19 a frente, o dispositivo de aciona-

mento 1 e empilhador 3 podem ser conectados de forma condutivel
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enquanto o caminho intermediario 48 sendo comunicado com a cama-
ra de espera 78. Desta forma, pode-se facilmente manusear, montar
ou desmontar o dispositivo de acionamento 1, validador 2, empilhador
3 e armacéo 4 como discretos moédulos ou unidades individuais. A figu-
ra 15 ilustra um aparelho de manipulacdo de fatura completamente
montado de acordo com a presente invengao.

[10] Uso do aparelho de manipulacdo de fatura

[0080] Uma vez que a fatura 35 €& inserida na entrada 49 do vali-
dador 2 no aparelho de manipulagao de fatura montado, um sensor de
entrada optico detecta a insercao da fatura 35 na entrada 49 para pro-
duzir um sinal de deteccao para um dispositivo de controle de unidade
na caixa 15 que, portanto, emite sinais de acionamento para girar o
motor de transporte 701 na direcao de avanco. For¢ca motriz do motor
de transporte 701 é transmitida a engrenagem de entrada 21 através
do dispositivo de transmissao de energia 8, e engrenagem anterior 11
e engrenagem de saida 39 para operar o dispositivo transportador 5,
e, simultaneamente, a correia de transmissao 36 no dispositivo de
transporte 9 corridas através de dispositivo de transmiss&do de energia
de 8 para fazer a fatura 35 ao longo da passagem 10 do dispositivo de
acionamento 1. Agora, o a energia de acionamento do acionador 7 &
transmitida para o dispositivo transportador 6 no empilhador 3 atraves
da engrenagem de transporte 201 e engrenagem portadora 761 no
empilhador 3 para simultaneamente operar o dispositivo portador 6.
Entdo, sensor validador ndo mostrado detecta caracteristicas dpticas e
magnéticas da fatura 35 movidas ao longo da passagem 10 para pro-
duzir sinais indicativos de deteccdo desses recursos que sao recebi-
dos pelo dispositivo de controle de movimento para a determinacao da
autenticidade da fatura. Quando o dispositivo de controle de movimen-
to decide a fatura 35 como verdadeira, opera continuamente o disposi-

tivo transportador 5 na direcdo de avanco para enviar a fatura 35 ao

Petigdo 870190056759, de 19/06/2019, pag. 39/52



34/37

dispositivo de acionamento 1. Quando o dispositivo de controle de mo-
vimento decide a fatura 35 como falsa, ele gira 0 motor de transporte
701 no sentido adverso para reverter o dispositivo de transmisséo de
energia 8, da correia de transmissao 36 no dispositivo de transporte 9
e o dispositivo transportador 5 para voltar a fatura 35 do validador 2 de
entrada 49.

[0081] A fatura 35 decidida como verdadeira é transportada atra-
vés da passagem 10 no caminho intermediario 48 no dispositivo de
acionamento 1, e assim, € feita entre a correia de transmissdo 36 e
roletes 33 para mover a fatura 35 para frente ao longo do caminho in-
termediario 48 para o empilhador 3. Em seguida, a fatura 35 passa
através de saida 48b do caminho intermediario 48 e uma entrada 59
do empilhador 3 para dentro da camara de espera 78 por opera¢éo do
dispositivo portador 6, e ha, o dispositivo de controle de acionamento
interrompe a operacado do motor de transporte 701 e do dispositivo
transportador 6, e, a0 mesmo tempo, opera o motor de estiva 702 para
ativar o dispositivo empurrador 7, que consequentemente manteve a
fatura 35 na camara de espera 78 para o armazenamento de 79.
[0082] Pode haver um caso indesejado que, para efeitos de puxar
fatura para fora do aparelho de manipulacdo de fatura sem autoriza-
cao, alguém insere na entrada 14 do validador 2 a fatura 35 a qual al-
gumas ferramentas de extracdo 170 como cadeia rosca, ou fita esta
ligada. No entanto, a unidade de antirrecuo 41 pode certamente impe-
dir tal acdo injusta como se segue. Quando a fatura 35 é passada da
unidade de antirrecuo 41 como verdadeira, 0 movimento para frente da
fatura 35 puxa sequéncia 170 conectada na passagem 10 e caminho
intermediario 48 para essa sequéncia 170 acompanha guia de superfi-
cie 144 da aleta 143 na direcdo radialmente para dentro do rolo 43 e
entra em engajamento com a barbatana 145 de aletas 143. Neste ca-

s0, a cadeia flexivel 170 através da passagem 10 e caminho arqueado
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intermediario 48 esta sujeita a forca tensional para fatura 35 transpor-
tada por dispositivos de transporte e transportador 9 e 6, possivelmen-
te, para além de gravidades de fatura 35 e a corda 170. Desta forma,
esta forca tensional e gravidades podem exercer tensao na corda 170
a estica-la sobre uma companhia aérea ou a distancia minima dentro
do caminho intermediario arqueado 48. Esta operacdo acelera a se-
quéncia de pressdo 170 no caminho intermediario 48 na superficie
guia 144 da aleta 143 para fazer com que ele deslize e va radialmente
para dentro ao longo da superficie guia 144, e, finalmente, a corda fle-
xivel 170 é levada para o espaco de captura 147 para acoplamento
emaranhado de cordas 147 com aletas 143, como mostrado nas figu-
ras 7, 32 e 33.

[0083] Neste caso, uma vez que a sequéncia flexivel 170 é retida
no espaco de captura 147, a rotacio do rotor 42 faz com que a cadeia
170 seja intrinsecamente sem acesso a rotor 42, enrolada em torno do
rotor 42 através do espaco de captura 147 e emaranhada com suporte
ou suportes 145 das aletas 143, e isso certamente impede indevida-
mente retirada ou extracao de fatura35 e, obviamente, melhora na se-
guranca e confiabilidade do aparelho de manipulacao da fatura.

[11] Desmontagem dos aparelhos de manipulacdo de fatura

[0084] Nao ha nenhuma ordem particular, para a desmontagem do
dispositivo de acionamento 1, validador 2, empilhador 3 e armacéao 4,
e todos ou selecionado um ou mais deles podem ser desmontados
quando necessario. Por exemplo, apos ou sem libertacdo do dispositi-
vo de finalizacao 120, o alojamento 20 do validador 2 pode ser remo-
vido da caixa 15 do dispositivo de acionamento ao longo de um conec-
tor corredi¢ca 16, enquanto desengatando a engrenagem de entrada 21
do validador 2 a partir da engrenagem de saida 39 do dispositivo de
acionamento 1. Além disso, quando a alca 125 do dispositivo de finali-

zacdo 120 é puxado manualmente a alavanca de finalizacdo 122 para
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baixo, o dispositivo de finalizacao 120 é liberado da abertura 82a na
faixa de 82 a 81 de remover seguidor do guia de ressalto 80 e para
retirar dispositivo de acionamento 1 da armacao 4, enquanto desenga-
ta engrenagens posteriores 12 do dispositivo de acionamento 1 das
rodas de tracdo 76 do empilhador 3. Além disso, o empilhador 3 pode
ser ligado separadamente a armacado 4 de modo que o empilhador 3
pode ser removido da armacao 4 e um dispositivo de acionamento 1,
conforme necessario. Por exemplo, a Patente U.S. No. 5.372.361 des-
creve um detalhe da armacao para um empilhador amovivelmente li-
gado a armacdo. Deste modo, a modalidade da presente invencio
permite que um dispositivo de acionamento, validador 2, empilhador 3
e armacao 4 do aparelho de manipulacdo de fatura se separem em
médulos discretos ou unidades de acordo com o método de desmon-
tagem oposto ao método de montagem para verificacdo, reparacao,
revisdo geral ou troca de peca ou unidade.

[12] Funcdes, desempenho e efeitos do aparelho de manipulacdo de

fatura

[1] O aparelho manipulacéo fatura unificada pode ser mon-
tado por incorporacao de dispositivo de acionamento modular individu-
almente 1, validador 2, empilhador 3 e frame 4, e entdo dissociados
em moddulos discretos e separaveis incorporaveis para a producao se-
parada, montagem, desmontagem, verificac&o, revisao e troca.

[2] Apds montagem do aparelho de manipulacdo de fatura,
a relacdo organicamente interligada € realizada pela combinacio se-
paravel do dispositivo de acionamento 1, 2 validador e empilhador 3
para conectar de forma condutivel o acionador 17 no dispositivo de
acionamento 1 com dispositivo transportador 5 no validador 2 e dispo-
sitivos portador e empurrador 6e 7 do empilhador 3.

[3] Apds a montagem separavel do dispositivo de aciona-

mento 1, validador 2 e empilhador 3, a fatura 35 pode ser consistente
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e continuamente transportada ao longo da passagem 10 do validador
2, no caminho intermediario 48 e na camara de espera 78 do empilha-
dor 3 por operacao sincrona de dispositivo de acionamento 1, disposi-
tivo transportador 5, e dispositivos portadorempurrador 6 e 7.

[4] Um dispositivo unico de acionamento 1 pode estabele-
cer uma unidade integrada ou centralizado sistema de transporte do
transportador, e os dispositivos empurrador 5, 6 e 7, sem necessidade
de qualquer fonte de acionamento adicional e dispositivo de controle
no validador 2, empilhador 3 ambos feitos em peso reduzido, porque o
dispositivo de acionamento 1 tem inclusivo o acionador 17 de motores
de transporte e de estiva 701 e 702 e unidade de dispositivo de contro-
le.

[5] dispositivo de acionamento 1 pode ter embutido no dis-
positivo de transporte 9 e unidade de antirrecuo 41 ambos acionados
pelo motor de transporte 701.

Aplicabilidade industrial

[0085] A presente invencao lida com um manipulador modulariza-
do de documento que compreende um dispositivo de acionamento
modular € uma pluralidade de dispositivos modulares de acionamento
em particular como um validador e um empilhador conectados de for-

ma condutivel e separadamente ao dispositivo de acionamento.
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REIVINDICAGOES
1. Manipulador modularizado de documento, compreen-
dendo:
um validador (2) modularizado para validar um documento
(35),

um empilhador (3) modularizado para arrumar o documento
(35) enviado a partir do validador (2), e

um dispositivo de acionamento (1) modularizado para
transportar o documento (35) a partir do validador (2) para o empilha-
dor (3) através de um (48) caminho intermediario (48) formado no dis-
positivo de acionamento (1),

em que:

o dispositivo de acionamento (1) compreende uma unidade
de acionamento (13), uma caixa (15) para acomodar a unidade de aci-
onamento (13), € uma engrenagem de saida (39) suportada de forma
rotativa na caixa (15),

a unidade de acionamento (13) compreende um acionador
(17), um dispositivo de transporte (9) impulsionado por energia de
transmissdo do acionador (17) através do dispositivo de transmissao
de energia (8), engrenagens anterior e posterior (11 ,12), ambas con-
duzidas por energia de transmissdo do acionador (17) através do dis-
positivo de transmissao de energia (8),

o validador (2) compreende um dispositivo transportador (5)
para transportar o documento (35) ao longo de uma passagem (10)
formada no validador (2), e um alojamento (20) para envolver o dispo-
sitivo transportador (5),

o empilhador (3) compreende um dispositivo portador (6)
para transportar o documento (35) a partir do caminho intermediario
(48) no dispositivo de acionamento (1) para o empilhador (3),

o documento (35) € consistentemente transportado a partir
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de uma passagem (10) formada no validador (2) através de um cami-
nho intermediario (48) formado no dispositivo de acionamento (1) para
o empilhador (3),

o alojamento (20) do validador (2) é conectado de forma
destacavel a caixa (15) do dispositivo de acionamento (1) para conec-
tar de forma condutivel e desengatavel o dispositivo transportador (5)
do validador (2) ao dispositivo de acionamento (1) e para acionar 0
dispositivo transportador (5) do validador (2) por energia de transmis-
sao do acionador (17),

o empilhador (3) é conectado de forma destacavel ao dis-
positivo de acionamento (1) para conectar de forma condutivel e de-
sengatavel o dispositivo portador (6) do empilhador (3) a engrenagem
posterior (12) na unidade de acionamento (13) para acionar o disposi-
tivo portador (6) do empilhador (3) por energia de transmissao do aci-
onador (17),

caracterizado pelo fato de que

o0 manipulador modularizado de documento compreende
uma armacado de suporte (22) formada com um par de dobradicas
(160) para manter o acionador (17) e o dispositivo de transmissao de
energia (8) como uma unica unidade de acionamento (13),

a caixa (15) do dispositivo de acionamento (1) é formada
com um par de rolamentos (161) capaz de receber de forma rotativa e
destacavel as dobradicas (160) da armacgao de suporte (22),

a unidade de acionamento (13) € montada dentro da caixa
(15), encaixando as dobradicas (160) nos rolamentos de acasalamento
(161) e, em seguida, girando a unidade de acionamento (13) para den-
tro da caixa (15),

em que a engrenagem anterior (11) da unidade de aciona-
mento incorporada (13) € trazida de forma automatica e desengatavel

para engate com a engrenagem de saida (39) do dispositivo de acio-
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namento (1) quando a unidade de acionamento (13) € girada para uma
posicado predeterminada fixa na caixa (15) do dispositivo de aciona-
mento (1).

2. Manipulador modularizado de documento, de acordo com
a reivindicacéo 1, caracterizado pelo fato de que ainda compreende
um conector de deslizamento (16) provido entre o alojamento (20) do
validador (2) e a caixa (15) do dispositivo de acionamento (1) para en-
gajar de forma destacavel e deslizavel o alojamento (20) com a caixa
(15).

3. Manipulador modularizado de documento, de acordo com
a reivindicagdo 2, caracterizado pelo fato de que o conector de des-
lizamento (16) compreende um par de trilhos (52) fixados na caixa
(15), e deslizadores fixados no alojamento (20),

os deslizadores possuem a sua sec¢ao transversal comple-
mentar a dos trilhos (52) para destacavelmente anexar os deslizadores
aos trilhos (52) para movimento deslizante dos deslizadores sobre os
trilhos (52), e

o validador (2) se move para um mais interno da caixa (15)
quando os deslizadores se fixam aos trilhos (52) para deslizar sobre os
trilhos (52).

4. Manipulador modularizado de documento, de acordo com
a reivindicacao 1, caracterizado pelo fato de que ainda compreende
uma armacao (4) a qual o empilhador (3) e o dispositivo de aciona-
mento (1) sao fixados, e

um conector de came (19) provido entre a armacéo (4) e a
caixa (15) do dispositivo de acionamento (1) para conectar de forma
destacavel a caixa (15) na armacao (4),

em que a caixa (15) é conectada de forma destacavel a ar-
macao (4) através do conector de came (19) para trazer de forma au-

tomatica e desengatavel a engrenagem posterior (12) do dispositivo de
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acionamento (1) para engate de acionamento com uma engrenagem
de acionamento (76) no dispositivo portador (6).

5. Manipulador modularizado de documento, de acordo com
a reivindicacao 4, caracterizado pelo fato de que o conector de came
(19) compreende guias de came (80) formadas sobre um par de pare-
des laterais dispostas verticalmente (40) na armacéo (4), e seguidores
(81) formados sobre um par de paredes laterais dispostas verticalmen-
te (51) no dispositivo de acionamento (1), e

os seguidores (81) sao inseridos nas guias de came de
acoplamento (80) para fixar de modo destacavel as paredes laterais
(51) do dispositivo de acionamento (1) as paredes laterais (40) da ar-
macao (4).

6. Manipulador modularizado de documento, de acordo com
a reivindicacdo 1, caracterizado pelo fato de que a engrenagem pos-
terior (12) na unidade de acionamento (13) possui engrenagens de
transporte e de estiva (201, 202),

o acionador (17) compreende motores de transporte e esti-
va (701, 702),

a engrenagem de transporte (201) € conectada de forma
condutivel e desengatavel no dispositivo portador (6) do empilhador (3)
para transmitir energia de transmissao do motor de transporte (701)
para o dispositivo portador (6) através do dispositivo de transmissao
de energia (8),

a engrenagem de estiva (202) é conectada de forma condu-
tivel e desengatavel a um dispositivo empurrador (7) do empilhador (3)
para transmitir energia de transmissao do motor de estiva (702) para o
dispositivo empurrador (7) através do dispositivo de transmissdo de
energia (8).

7. Manipulador modularizado de documento, de acordo com

a reivindicacdo 1, caracterizado pelo fato de que o dispositivo de
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acionamento (1) uma unidade de antirrecuo (41) conectada de forma
condutivel ao dispositivo de transporte (9) para fazer com que a unida-
de de antirrecuo (41) gire por energia de acionamento do acionador
(17) através do dispositivo de transmissao de energia (8).

8. Manipulador modularizado de documento, de acordo com
a reivindicacdo 7, caracterizado pelo fato de que a unidade de antir-
recuo (41) compreende um rotor (42) girado pelo acionador (17) atra-
vés do dispositivo de transmissédo de energia (8), e sustentado rotati-
vamente pela armacéao de suporte (22),

o rotor (42) compreende uma pluralidade de discos (151)
disposta coaxialmente, em uma linha e em relacdo espacada entre si,
e uma pluralidade de aletas em forma de rémige (143) salientando
axialmente a partir de superficies radiais (153) dos discos (151) em
direcdo a uma superficie oposta radial (152) de discos adjacentes es-
pacados (151) da pluralidade de discos (151), e

cada uma da pluralidade de aletas em forma de rémige
(143) compreende uma superficie de guia inclinada (144) afunilada
para fora em uma direcdo radial, e uma farpa (145) formada em uma
extremidade radialmente interior da pluralidade de aletas em forma de
rémige (143).
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Fig. 8




7125




8/25







10/25

Fig. 12




WW

==




12/25

M 713
FIrENN
?‘":4“ 714

© | [717
S




13/25

Fig. 15




Fig. 16




15/25

Fig. 17




16/25

Fig. 18
2\ XXV--El 1
| J

UII B

m © .
0 12 N 40

80
19

® [e) a1
N4

XXV —= 76




17/25

¢l 9/ 16 96 06 L6 L8 88 ¢8
L f Nm&m < “ov
rﬂ.m ......... Jb.ﬁ. nnnnnnnnnnn R RRRREREIRE 1777 P 777777 77 A
mm..\w " N F f
0 —\ 4L n\\\\\\\\\\\\E\\\\\Q\:\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\1\)\\\\\\\\\\ LOL
. / 18 kg o
X \ ’, } 5
U ws T a
08

Fig. 19



18/25

Fig. 20

N SO

{

9,

$;n;o:0;0;0;‘ X3
R
DR

3
XX

"9,

25030525
IO X I OO X X ORI

D D N S S S Y Y P YT YTV YOV S T C ST UUCTs

———r——— 7

R
OO

R SRR RIS iy

B N elspumpepmaey 7 7 T T I T——T I 777 7277}

B3

XX XXXT XXX XXX




19/25

Fig. 21

0L ¥6 96 ﬂ 66
- [
Y\.\\\ HITTTETIIIIR LA AT TIIIIITIII ISy

*S AR gy, 4,
/@0 /I YV -w\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\$\\s

(7777777737 iiiirirraradriiiiiviyi




20/25

Fig. 23

40—

S S

80
94|

N




21/25

Fig. 24

Fig. 25

83| 12

84 / 5\8\

85 (R 2T 2727

91 &@\\&\@

53
65

VLN L L L L

7 7,
7/ ’/// ’,/,I, 4

Y

76



22/25

Fig. 27
120 127
N
130 |
------ 21
82
] (9
123 0

S 7777777 777 7
J

82b




23/25




24/25

Fig. 30
42
3 §
142 25 143
DD HHNT RN D710 HBED
) V a v, Al
) m— v | a—J
- N W g - ‘ l-‘ AN | \ ] ‘l‘-‘ 1 : \ |'\‘
| {‘\\\ QYW 0NV AN R iy

! 147 36 44140




Fig. 32

144
143

145

Fig. 33

25/25

170

Direcdo de transporte




