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MEMORIA DESCRlp

Este invento se refiere ameeanianoa para e a tirar  

fibras textuea, tales como algodón, rayón, laca y otras, y 

mezclas de tales fibras, en diversas etapas de la  fabricación 

de hiloahilado.

En noestra patenta norteamericana a 9 2.283.968 de 

facha 4 de marzo de 1941, se representó y describió an meoa-
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niamo de estirado qae ha demostrado aer esneoiaimente sa tis­

factorio  en máquinas mecheras e hiladoras para la  fab rica ­

ción de h ilo s  hilados a p a r t ir  de algodón y rayón, coyas f i ­

bras no 84̂  mocho más largas qoa las encontradas en e i algo­

dón. Hbeatra Patente norteamericana n 98.Z2 9 .6 5 5 , concedida 

e i  14 de septiembre de 194S, describe c iertas  mejoras en di­

cho meeaoiano. estos dos inventos se nsa e i  p rin c ip io ,

nnevoen la  primera patente, de en r o d il lo  saperior qae corwe 

en ana corva deprimida en un tablero para controlar las fi-* 

bras cortas. ^íste princ ip io  se ha osado ampliamente en es­

ca la  comercial en mecanismos qoe, ahora, foin^an la  mayor par­

te de la  prodneción de máquinas mecheras a hiladoras fab rica ­

das por nosotros.

JB1 p resen te  in v en te  e s  on d e s a r ro l lo  c i t e r i o r  de 
lo e  d e s c r i to s  en l a s  Memorias de d ich as poten te s  s n t e r i o í s s .  
En g e n e ra l, tiende  a  e x te n d e r  en gran medida l a  gama de f i .  
b ras  qae paeden m anejarse con é x i to  p o r  e s to s  mecanismos an­
t e r i o r e s ,  a  p ro p o rc io n a r un m ejor c o n tro l sobre to d as l a s  
f ib r a s  m ien tra s  se e s tá n  e s t i r a n d o , y a  r e d a c i r  lo s  a ja s te s  
n e c e s a r io s  eaando se cambia de on tip o  de f i b r a ,  o de lo n g i-  
tad de f i b r a  c o rta d a , a  o t r o .

^  lo a  meoanismoB m ostradoa en l a s  M em oria de la s  
p a te n te s  a n te s  c i ta d a s ,  l a  mecha qae se e s t á  e s t i r a n d o  e s  co­
g id a  firm en#nte e n tre  l a  d i s ta n c ia  de ag a rre  de on p a r  de 
r o d i l lo s  p o s te r io re s  s a p e r io r  e i n f e r i o r ,  o t r a  vez e n tr e  on 
r o d i l lo  s a p e r io r  medio y ana c o r r e a  o ta b le ro  sobre l a  ocal 
se apoya y, f in a lm e n te , e n t r e  l a  d i s ta n c ia  de ag arre  de loa 
r o d i l lo e  d e la n te ro s  o de e n t r e g a .  La v e lo c id ad  p e r i f é r i c a
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del tablero y ei rodillo medio ae hace dei orden de, qnizás, 

i . 10 a 1.26 veces, por ejeB^le, la  de loa rodilloa posterio­

res, de modo que se produzca ana tensión previa o estirado 

en la  me cha qae ^  está estirando. A fin de controlar 

mejor las fibras entre ios rodillos medio y delanteros, don­

de se apüoa ei estirado prineipal, ei rodillo saperior me­

dio está dispaosto para apoyarse sobre ana parte de ana co­

rrea o tablero estirada entre ei rodillo in ferior medio y 

en a guia, de tal modo qae se depríma la  correa entre estos 

pantos de soporte de manera qae, en parte, se envuelva a l­

rededor de la  aoperfioie ds dicho rodillo  saperior medie én 

ana dietancia w guiar de, ai menoe, SOe. gi control así 

cíe ado Ha demostrado ser may valioso. -Bh estos mecanismos, 

casado ss trata algodón qae, naturalmente, contiene machas 

fibras cortas junto con fibras largas, en buen estirado te­

quíete qae i& distancia entre ei agarre positivo en los ro­

d illos delanteros y el agarre entre ei rodillo  saperior me­

dio y e i tablero, se haga mayor qae i& longitad de la  mayo­

ría  de las fib ras. Las fibras más cortas son controladas 

por e i agarre elástico e jercido sobre e lla s  por la  placa y 

aqoena parte de la  superficie &ei rod illo  saperior medio 

que corre may janto al tablero cuando abandona ei panto de 

agarre positivo entre estos elementos y se acerca a los 

rodillos delanteros.

Al experimentar con estos mecanismos se vio qae 

eí eiagarre positivo entre ei rod illo  saperior medio y ei 

tablero se re da cía y se hacía que faera an agarre elástico  

relativamente soave, se obtenía an control mocho mejor aoAre



í  89458

todas las fibras y se comprobé una flex ib ilidad  o tolerancia 

ai manejar grandes variaciones en longitud de fib ra  cortada, 

que era francamente sorp^ndente. Esto tanto mas cnanto que 

la  t&nsion previa o estirado, como lo hemos sabido, desapa-
6

recia y e i estirado ya no se realizaba en dos zonas distintas, 

sine que tenía logar en ona sola zona limitada sol emente por 

ei espaoianiento de ios rodillos deisnteros desde les rodillos 

trase ros.

El presente invento se basa primordialmente sob:6 

^  e i desarrollo de la  idea descubierta en la  forma qae se acaba

de describir.

La naturaleza de este invento se comprenderá con 

facilidad por la  descripción siguiente esas do se lea en com­

binación con los dibajos anejos, y las nnevas característi- 

^  cas se señalarán de mSdo particular en las reivindicaciones

adjuntas.

* los dibnjos;-

La figura 1 es ana vista en plsnta de nna corta 

secoión de an mecaniano de estirado construido de acuerdo con 

20 este invento y apto para so oso en ana machera o eontinoa de 

hil ar;

ta figura 2 es un alzado frontal dei meegmismo 

presentado en la  figura 1 ;

La figura  3 es ona sección transversal vertical 

25 del mecanismo representado en la  figura 1 ;

La figura 4 es una vista diagremátiea que ilustra  

on ajuste típico de ios rodillos de estirado y maestra alga- 

nos detalles dei mecanismo de control;

4 -
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figora 6 es nn alzado en sección que muestra 

p^rte de ios medios para soportar si rodillo superior medie;

LA figura^ 6 es una vista  diagromática que ilustra  

s i camino que toma la  mecha al pasar a través de ios mecanis­

mos de estirado y control y representa, a escala ampliada.la 

relación de ios elementos dei mecanismo de control entre s^*y 

LA figura 7 es una vista longitudinal en sección 

dada por la  línea 7-7 de 'la figura 4;

Antes de describir detalladamente la  construcción 

representada en los dibujos, puede señalarse qae ei método 

creado por este invento comprende las operaciones de alimen­

tar ana mecha a travos de una zona de estirado que tiene ele­

mentos de avanee y de estirado en extremidades opuestas de 

e lla  que ejercen un agarre firme sobre la  n#cha, y controlar 

la  operación de estirado en un ponto e s p ^ ^ ^  ¿e, 

junto a, la  extremidad de entrega de la  2ora guiando lam e- 

cha entre elementos relativamente elásticos que se mueven en 

la  misma dirección que la  mecha y A una velocidad sólo ligera­

mente mayor que aquén. .  la  cual la  mecha es suministrada 

a la  zona de estirado. Tal control se logra haciendo que 

lae superficies relativamente elásticas de ¿re. entre

las cuales la  mecha es cogida casado pasa a través dei dis­

positivo de eontrol, apliquen sólo p r e . ^  .  resistencia su­

ficiente p .rá  restringir y controlar la  libertad de movimien­

to de las fibras de las cuales la  mecha está compuesta pero, 

no obstante, limitando esa presión o resistencia de modo que 

cuando las extremidades anterior** de las fibras individuales 

son cogidas en la  distancia de agarre de i . .  .a t i -

-  5 -
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radores en la  extremidad da ectrega.de la  zona, paedsa ser 

trastadas a través del me can lamo de control y la  masa de f i ­

bras retenida elásticamente en cualquier momento en dicho 

mecanismo de control. Laconstr&cción representada en loe 

5 dibujos está es trac tarada y dispcesta para realizar este

procedimiento.

Con referencia, primero a las figo ras 1 ,2  y 5, la

máqcinaen e lla s  representada comprende rodillos delantero,

medio y trasero 2, 3 y 4, rodillos saperiores 5, 6 y 7 qse 

10 cooperan, respectivamente, oon e llo s , ana correa o tablero 

8 que correa sobre e l rodillo  medio Inferior 3 y la  barra 

de guía 9, y un rodillo tensor 10 para este tablero, siendo 

este ¿itimo controlado por la  guía asa al 11 pivotada sobre 

la  barra horizontal 12. En cnanto ae refiere en t¿rminos 

15 generales a esta disposición, es sim ilar a las presentadas

en laa memorias de las patentes antes citadas y may asada 

en mecheras y contienas de h ila r . Los tres rodillos infe­

riores 2,3 y 4 son movidos en la  forma asa al por engrana­

jes situados en la  extremidad de la  continua o mechera.

^0 La diBpoaioión aquí representada, sin embargo, di­

fiere de las asadas hasta ahora porqae los rodillos Inferio­

res delantero y medio, 2 y 3, están soportados en relación 

f i ja  entre s í, e i primero en cojinetes formados en ei basti­

dor de rodillos 13 y e l ultimo en bloqnes de soporte 14 ase- 

^  €<oradoe en una posición f i j a  sobre la  barra o brazo gg* 43^

bastidor de rodillos, figura B. Soportando ei rod illo  in- 

f^ rio r trasero 4 hay un bloqoe ig  qse está montado para ajas. 

^  longitadinal sobre la  barra 13* hacia y desde si rodillo

6 -
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mP3io, y ea aeegarado &c su posición acostada por medio del 

tom illo  16. Las secoiones de la  barra del tablero pueden 

catar soportadas aproximadamente extremo con extremo en ia  

forma ueual en race ras hechas en ei bastidor de rodillos o 

eo los bloques de soporte 14.

Los rodillos superiores delantero y trasero, 5 y 

7, están provistos cada ono de dos salientes, como es usual; 

y tienen moñones en sos extremos opoestos que son guiados en 

rasaras hechas en bloques de la  gofa de ios cilindros repre. 

sentándose en 17-17 los dei rodillo  delantero, figuras i y 

2, al paso que ios dsi rodillo posterior se representen en 

18.18. Betos bloques de la  guia de ios cilindros, delante­

ro y trasero, están conectados por va rilla s  20-20, estan­

do los bloques traseros asegurados a las guías para ajaste 

longitudinal para permitir diferentes espaciaaientos de ios 

rodillos traseros desde ios rodillos de entrega. Unos,alo­

ques adicionales 21-21, figura 1, que veo fijados en forma 

separable a l a  barra 9 dei tablero, soportan las barras 20-20.

Cooperando con los rodillos superiores delantero y 

trasero hay un mecanismo de carga o presión que compon de gan­

chos de carga 22 y 26, delantero y trasero, cuyos extremos 

inferiores están pivotados a las extremidades opuestas de una 

barra oscilaste o extendedora 24, figura S. MQ& barra 25, 

pivotada a la  parte central de esta barra o sc iló te , está  

provista Sn su extremidad in ferior de un gancho que coge en 

forma separable una espiga 26 asegurada a las alas de una 

palanoa acanalada 27 pivotada en 28 sobre i& viga de rodillos 

SO. Wn émbolo Si es forzado hacia arriba por un resorte 52

7 -



10

16

80

25 \

í 89458

contra dicha pal soca y opera mediante las conexiones que se 

acaben de describir para c&rgar ambos rodillos supe riere s 

5 y ?. Al rodillo sope rio r medio 6 es cargado independien­

temente por an gancho 33 con re sorte, figura 3, pivotado 

sobre an pequeño soporte 34 qae va asegurado rígidamente a,

1 a barra 9 de i t abie ro .

Como se ha dicho antes, ei estirado total se pro­

duce per la  diferencia de velocidad de ios rodillos de en­

trega 2 y 5 en comparación con la  de ios rodillos retenedo­

res 4 y ?. A fin de msotenér an agarre firme sobré la  me­

cha en ambos pares de rodillos, los rodillos inferiores,eon 

preferencia, están finamente estriados y mecanizados con 

exactitud, y los rodillos superiores están re cubiertos eon 

un material elástico, tal como caucho sintético, de firmeza 

suficiente para cooperar con los rodillos inferiores para 

producir un agarre seguro, pero todavía con suavidad y^eMacti- 

cidad suficientes para conformarse a las variaciones de la  

forma de la  sección transversal de i& mecha que se está a li ­

mentando entre e n e s . Una composición de caucho sintético 

hecha a p artir de una base de ye op reno y de una dureza duró­

me trica en las proximidades de 50 a 75, responde muy satis­

factoriamente a esta finalidad, A les rodillos superiores 

5 y 7 debe aplicárseles más peso que el usado habitualmente 

al estirar algodón, para impedir cualquier deslizamiento en­

tre ia  mecha y los rod illos. Al. rod illo  superior delante^ 

ro, especialmente, deba cargarse fuertemente.

Al alma de este invento reside en ei mecanismo de 

control yen su relación con los otros elementos de la  máquina

8 -
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Come se representa mejor en las figuras 3 y ó, comprende ei 

rodillo soperior medio 6, e i tablero 8, y ei soporte para di­

cho tablero, proporcionegó% por la  barra 9 del tablero y ei 

rodillo  in ferior medio 3 que aeciooa también ei tablero.

¿atoe dos órganos últimamente mencionados soportan e s ta b le ­

ro. El rodillo saperior 6 es oprimido áMtiBg agpeiia parte 

del tablero ent3# el rodillo S y la  barra 9, en medida so fi- 

dentemen te faerte para prodocir ona flecha o corva en el 

tablero y la  mecha mientras se mueven a troves de esta región, 

como en 1 as p&tentes ttntes citadas. sin embargo, el movi­

miento dei rodillo saperior 6 hacia l* s  pastes 3 y 9" es limi­

tado de modo definido por e l hecho de qoe la  porción metáli­

ca de cuerpo del rodillo está recortada para recibir ei coer- 

po resiliente R, figura ?, pero las partes metálicas del ro­

d illo  en las extremidades opnestas R** de este ccteipe est&3 

hechas ai n#nos tan grandes en diámetro, y a m&nudo desde 0,26 

a 0 40 mm. m&yoxee, qoe la  sección e i^ t ic a .  Estas extre­

midades solidas dei rodillo  se apoyan sobie ei tablero y rea­

lizan tre# fenoiones, a saber:

1. Accionar ei rodillo  saperior medio 6 a aproxi­

madamente la  misma velocidad periférica qoe e l tablero;

8. Limitar e l acercamiento dei coerpo elástico del 

rodillo  al tablero y a so rodillo de accionamiento 3; y

3 Oprimiendo la  o orre a 8 contra el rodillo inferior 

medio 3, mejorar la  relación de aocionaniento del último rodi­

l lo  al tablero y también la  dei tablero al rodillo saperior 6.

Si el coerpo elástico R se hace menor en diámetro 

qoe lea extremos R' entonces se mantiene ona holgura de mag^s
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nitad prede Armiñada entre la  soperficie qae toca las fibras, 

de este rodillo saperior medio, y ei tablero. Tal holgara 

es atilísim a al lim itar ei grado de presión con ei ocal este 

rodillo y ei tablero cog^n la  mecha cuan do esta ee moeve a 

través dei n#canismo de control. Gomo qciera qae las ex­

tremidades dei rodillo absorben e l peso aplicado al rodillo, 

so sección elástica central qaeda sin oargar salvo CEnodo 

ee apoya sob3^ ana mecha. además, ei cseipo R debe hacer­

se de ona composición bl en da y e lástica , tal como cancho, 

natural o sintético (prefiriéndose este el timo) de modo qeo 

la  presión con la  cea! la  macha es retenida entre este oser- 

po de eaeoho y ei tablero sea en agarre soave, resiliente o 

elástico . para este fin , la  composición de oaaeho debe te­

ner en índice darometrieo de Rhoze moy bajo, por ejemplo, de 

18 a 26, o aproximadamente. se entenderá, sin embargo, 

qae ei grttdo de agarre requerido pnede variar con la  nato ra­

leza de las fibras de las cuales está compuesta la  mecha y 

eon e i t-amaHo de la mecha y e i hilo a h ila r  a partir de e n a .  

JSn oasos excepcionales, especialmente s i ei tablero ea grue­

so y tiene an boen grado de zesiiiencia, onaholgprasoia.de, 

por ejemplo, 0,26 mm., o aproximadamente, entre la  sapSrficie 

dei coerpo R dei rodillo y e i tablero, es soficiení^ para 

algonos de ios fines de este invento.

JS1 grado y calidad de este agarra elástico deseado 

para la  finalidad de este invento, paede incrementarse todavía 

y predeterminarse cortando ona garganta en e 1 rodillo inferior 

S, más estrecha qne la  anchura dei tablero, y con preferencia 

aproximadamente de la  longitud axil del cojín R dei rodillo

10 -
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saperior. 3&iee gargan ta9 se repre sen tan en o, figara 7 + 

Oŷ sn espacios ea ei rodillo in ferio r dentro de ios eoaies 

cada tablero paede ser deprimido elásticamente por la  mecha 

casado es alimentada entre cada rodillo  saperior y so ta­

blero respective. J&s otros teiminos, e l efecto amorti­

guador deseado paede ser producido en el rodillo  saperior 

o en e l inferior, o paeden combinarse para proporcionar an 

máximo de resiliencia o bisa dora, como se desee.

También ee mantiene una holgara mínima definida 

de aproximadamente 1.6 mm. entre las extremidades dei rodi­

l lo  6 y la  parte saperior de la  barra 9 del tablero. Como 

qaiera qse asaalmente e i tablero tiene an graeso aproxima­

do de O.e mm., esto proporciona ana holgara entre ei rodi­

llo  y ei tablero, donde es estirado apretadamente sobre la  

barra, de aproximadamente 0.8 mm. Hete resaltado se con­

sigue montando collares o discos rotativos B, figo ras 5 y 

*7, sobre las extremidades opuestas del nácieo o caerpo metá­

lico dei rodillo , donde desean san sobre escalones o entrepa­

ños estacionarios 55 sobre las barras 9 destablare y, así, 

limitan de modo positivo el movimiento del rod illa  hacia la  

barra dei tablero. Normalmente, estos discos no giran 

con ei rodillo , sino qae los muñones en las extremidades 

Opuestas dei caerpo del rodillo  g i r ^  en e llo s .  Batos dis­

cos paeden rodar ligeramente hacia atrás y ht*cia delante 

sobre loa escalones 55 para acomodarse al pase de engroe sa- 

mientos entre el rodillo y s i tablero, pero ei rodillo  ea 

mantenido normalmente por #1 mecanismo de carga o presión con 

eos extremidades sólidas oprimidas foertamOnte contrae! 

tablero.

11
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Con la  mencionada construcción, ei montaje de loe 

rodillos superiores 6, como antea se ha descrito, y la  nato- 

raleza e lástica  de las cubiertas relativamente gruesas R so­

bre e llo s , cooperan pare proporcionar an agarre s cave y 

5 eiastioo dei ^ e^ ism e  de control sobre la  mecha. Usté

agarre es tan limitado ccmp para permitir ei deslizamiento 

a través dei conjunto o caerpo de fibras retenido entre cada 

rodillo saperior medio y sa tablero cooperante de aquel laa 

fibras o ayas extremidades delanteras son firmemente cogidas 

10 per los rodillos de entrega 2 y 5, al paso que ejerce tam­

bién ana acción de retraso o retardo sobre aquellas fibras  

que no han sido cogidas de ese modo. .Beta acción se ase.. 

m9j& mucho al control qae una hilandera aplica con su pulgar 

e índice cuando deja que una mancha se deslice lentamente.a 

15 travos de su mano hacia e l huso mientras hace girar la  rúaoa.

Controla ei grado de estirado de este modo.

Contribuyendo importantemente ai control así orea­

do queda el hecho de que cuando la  mecha es avanzada entre 

el rodillo  6 y ei tablero, es obligada amoverse en una tra- 

20 yectoria curva en ei arco de un círculo centrado en s i sja

del rod illo . Con referencia a la  figura 6, seve ra  que la  

mecha encuentra ei rodillo en ei panto T y es retenida contra 

ei rodillo  hasta e i punto P ,  ck)nde termina su contacto con 

e l .  Por consiguiente, i as fibras largas en e i agarre de ios 

25 rodillos de entrega, y que ae extienden hacia atrás a través

dei mecanismo de control, quizás en 7.6 a 10 cm., y a  menudo 

más, pueden ser tiradas a través de la  mttsa de fibras reteni­

da en la  región de control T a P , pero la  fuerza requerida

-  12 -
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par%. hacerlo es macho mayor de la  qae se reqaeriría ei esta 

trayectoria fnese recta.

Hsta trayectoria carva, por consiguiente, ejerce 

ana influencia importante sobre la  sujeción de las fibras, 

y Contribuye a la  presentación ordenada de las mismas a los 

rodillos delanteros. Como se verá también por la  figora 6 

toda la  trayectoria carva a través de la  caal son tractadas 

las fibras largas, comienza en ei panto de contacto in icis! 

de la  mecha con ei tablero encima dei rodillo 3, y termine 

en ei panto en qae ia  mecha abandona ei tablero, caando es­

te óitime comienza a enrollarse en torno dei saliente de la 

barra 9 dei tablero. Jtssta trayectoria tiene la forma de 

ana carva invertida, y todes las partes de esta carva son 

átiiea fa l crear ei control proporcionado per este mec^isme, 

aanqae e i factor dominante en este control es la  acción 

eread&R-an la  región en la  cual las mechas son cogidas entre 

ei rodillo  6 y ei tablero. ha extensión circunferencial, 

de esta región, medida aobre ei rod illo , debe ser entre 

aproximadamente S09 y ?59, siendo 609 ana medida moy satis­

factoria. Con fibras cortas, tta*s como algodón, ana pro­

porción considerable no llegará desde loe rodillos de entre­

ga a la  masa mantenida a presión en si mecanismo de control, 

de modo qae este óltimo no actúa sobre las extremidades tra­

seras de estas fibras más aortas, mientras sas extremidades 

delanteras están siendo trastadas a través por los rodillos 

da entoga, pero estas extremidades traseras de las fibras  

son restringidas per otras fibras sobre las caaiee este me­

canismo de control no actúa mientras qoe están siendo trac-

13 -
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tadas hacia de la te  por loa rodillos delanteros, de modo qu* 

se e^ar<^ medirte este mecanismo un grado importante de con 

tro! sobie las fibras más cortas,

A este respecto debe observarse que ei contra!

5 deseado por esta intento no se produce por an contacto l i ­

neal de dos rodillos entre s í, sino que requiere necesaria­

mente una amplia región de control que actúa sobre una lon­

gitud m¡Hy considerable, por ejemplo, en las proximidades de 

12 a 18 mm., de contacto, simultáneamente eon lados opues- 

10 tos de la  mecha.

Bate me chismo fan oion ara sobre toda la  gama de 

fibras asadas en la  industria textil,^consistía de algodón, 

l^na, rayón, fibras vegetales o sintéticas o mezclas de las 

mismas, o sean en fib ra  cortada de poca longitod o de lagaña 

15 más larga.

Al osar la  máquina, el espaciamiento del mecanis­

mo de control deade los rodillos delanteros no se cambia 

nunca, pero los rodillos traseros están habitualmente espacia 

dos de los deiaeteroB por una distancia ligeramente mayor 

20 que la  longitud máxima de las fibras de la  mecha sobre ía

cual se esta operando. BI espacismien tp extreme, eomo te­

tes ae ha indicado, puede variar desde un mínimo de unos 7,5 

em. a un máximo de 2S em., o más.

B1 mecanismo de control debe situarse tan cerca de 

25 los rodillos delanteros como sea practico pana una marcha

suave, limpieza, acomodación de un embudo, y por considera­

ciones similares.

ta relación de las velocidades a 3as cuales los 

-  14 -
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rodillos inferiores 2 y 4 son accionados se seleccionará 

para prodacir ei estirado deseado, y psede eer desde on va­

lo r  mny bajo, tal como cinco o seis, a valores en extremo 

elevados, por ejemplo, cincoenta o más. as pretende qae 

las velocidades relativas de ios rodillos 3 y 4 sean norma­

lizadas a ana re 1 aoion baja, tal como entre i a 1.10 y 1 a 

1.60, y qae la  anica velocidad de rodillo qae haya de ajos- 

tarse sea la  del rodillo in ferio r posterior 4 qae se cambia­

rá por an ajaste adecuado del npcaniane de engranajes de 

cambio general del estirado. Con preferencia, los rodillos  

3 y 4 estén relacionados directamente por engranajes Entre 

ei, de modo qae 8a relación qoeda inalterada por ei ajuste 

de la  velocidad de este óltimo. Los rodillos delataros  

y traseros poeden relacionarse entre ei a través de an meca­

nismo de engranajes de cambio de modo qae e i rod illo  trase­

ro esa accionado desde ei rodillo delantero y la  relación 

de velocidad entre e llo s  paeda ajustarse de acaerdo con el es 

tirado deseado. Como antes se ha dicho, la  velocidad del 

rodillo  in ferior medio 3, qne acciona ei tablero, y desde 

ei coa! ee accionado ei rodillo sope rio r  medio, se hace só­

lo  suficiente para mentener tensa la  longitad de la  mecha 

entre loa rodillos re tenedores 4 y 7 y loa rodillos medios.

No se pretende qoe exista mingan estirado en esta región, 

gero es deseable absorber ei estirado en esta sección de 

la  mecha. Hato es Especialmente oierto caando existen 

lana n otras fibras natnralmente rizadas en la  composición 

ó9 1 a me oha .

Aun ooando las ventajas principales de mecanismos

-  15 -
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de estirado qae incorporan este invento, en comparación eos 

I as constrncoiocee de la  técnica anterior, son i a gana esc. 

traordinaria de longitodes de fib ra  cortada qoe tratarán 

prodaciendo todavía al mismo tiempo as prodocto extraordine- 

5 riamonte anlforms, janto con se sencillez y la  eliminación de

machoa aja ates para diferentes longitades de fib ra  cortada, 

otra importante ventaja consiste en ei hecho de que loa me. 

c&nianos de estirado heehos de acnerdo con este invento oca. 

peo sólo aproximadamen te la  mitad de la  anchara de loa s is . 

10 temas noimaies. Rste espacio es valioso en ana fábrica.

Con este invento se ha logrado ana anifo anidad notable en 

la  nataraieza de la  mecha final prodaoida, y la c&üdad de 

la  mecha en otros aspectos, especialmente en la  paral$liza. 

ción de las fibras, es saperior a la  obtenida por los meto. 

15 dos y mecanismos normales de estirado.

ae comprenderá asimiano qae aun cae ei invento ae 

ha mostrado y descrito en esta Memoria como incorporado en 

an mecanismo de estirado dei tipo asado en continuas y n#_ 

che ras, es igo símente aplicable a todos los tipos de me can is 

SO mos de estirado. JBn mana ares los rodillos, desde luego,

son macho más largos y s i rodillo  saperior medio, en logar 

de ser accionado a fricción en so extremidad, poede estar 

re i ación ado directamente con raedas dentadas con ei rodillo  

in ferior medÁo correspondiente ai rodillo S, de modo qoe sa 

25 accionamiento sea positivo. Asi, e i invento poede ser

incorporado en ana variedad considerable de otras f  o casa 

dentro dei alcance ge las reivindicaciones.

íos gropos de fibras qae ge están estirando se han

16 -



denominado en general en io que antecede "meehaP", siendo 

empleado este vocablo en sentido genérico pare incluir cpal- 

qaier metería! cô paz de ser estirado en on mecen ismo de le  

naturaleza aqai descrita.

neta solicitad qae corresponde a la  presentada en 

los .Estados Unidos de Ame rice, ei 18 de agosto de 1948. bajo 

el numero 44.90?, se acoge a ios beneficios dei artícelo 61 

dei v iente  Estatato de propiedad Indastrlal.

-  N O T A -

Los pantos de inunción propia y naeva que se pre. 

sentón para que se¿^ objeto de esta Patente de invención en 

.B&paña, por años, son los sigaien tes­

i s . .  El método de estirar mechas contpaestaS de 

fibras textiles en e l caal la  mecha es alimen tada a través de 

ana zona de estirado qae tiene elementos de alimentación y 

estirado en extremidades opuestas de e lla ,  qae ejercen an 

firme agarre sobre la  mecha y sn ei caal ei movimiento de 

avance de la  mecha es controlado por medios de control que 

se aplican a la  mecha en an panto en dicha zona espaciado de 

la  extremidad de entrega de dicha zona, pero may adyacente 

a e lla , caracterizado porqae dicho control es efeetaado por 

guiado la  mecha entie superficies anpl iaP relativamente 

elásticas qae cogen elásticamente la  mecha sobre, al menos.
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6,4 mm. de su longitud, y al menos coa. de coyas superficies 

se despittza.eB la  misma dirección que la  mecha y a aoa ve l o- 

eidad ligeramente mayor que aquella a l a  cual la  mecha es 

alimentada dea tro de dicha zona de estirado y hacer que di­

chas superficies cojan dicha mecha con presión saficiente 

para restringir le  libertad de movimiento de la  mecha entre 

e lla s , pero limitando dicha presión de modo qae se pengita a 

las fibras individuales ser estiradas por *1 os elementos estiro, 

doies en la  extremidad de entrega de dicha sena a trapes de 

la  masa de fibras cogidas elásticamente entre dichas super­

fic ie s .

^s.- hl método según se reivindica en el panto 

ls ,  caracterizado porqae la  mechaos gaiada a través de ana 

trayectoria curva mientras es retenida en ei agarre de diehas 

superficies relativamente e lásticas.

Ss.- hl método según se reivindica en e l panto 1 

ó en ei 2, caracterizado porque dichas superfie&s relativa­

mente elásticas son ambas movidas en la  misma dirección qae 

la  mecha cogida entie e lla s  y a una velocidad suficientemen­

te mayor que aquella a la  cual la  fib ra  es alimentada dentro 

de dicha zona de estirado para mee tener la  mecha constante­

mente tensa cuandp se desplaza respecto a dichas sunerficies 

re ía  tivamen te e i ás tic as .

49.- s i método según se reivindica en ei punto 

caracterizado porque dichas superficies relativamente elás­

ticas son movidas a  una velocidad que tiene una relación de 

aproximadamente i.o s  a 1.60 de ia  velocidad a la  cual la  

fib ra  es alimentada dentro de dicha zona de estirado, paraúsa-
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tener la  meche, constantemente tense a medida qoe se desplaza 

respecto a dichas aspe rfj.c íes relativamente e lásticas.

6sj. JMi mátodo según se reivindica en ei pacto 3, 

Caracterizado porqoe dichos rodillos de accionamiento y en­

trega soo accionados a tales velocidades relativa como para 

prodoelr todo e l estirado en dicha zona.

6*.- El método según se reivindica en cualquiera 

de ios pontos anteriores, caracterizado porqoe dicho ponte 

de control esta espaciado de la  extremidad de entrega de 

dicha. zona en ana distancia menor qoe la  longitud máxima 

de las fibras de la  mecha.

7*.- Un mecanismo ds estirado para estirar mechas 

compuestas de fibras textiles de la  clase qde tiene ona zona 

de estirado qne comprende on par de rodillos de entrega en 

ana extremidad y on par de rodillos de retención en so ex­

tremidad opoesta, medios qoe soportas dichos rodillos para 

actoar simal táneaaaSBíte sobre porciones de nna mecha espacia­

das per ona distancia mayor qoe la  longitod media de las fiá. 

bras de lac#oh apara  soministrarla y estirarla , mecaoisme 

para hacer girar dichos rodillos a las velocidades necesarias 

para prodocirei estirado deseado, y on mecanismo de control 

de las fibras montado entre dichos pares de rodillos y median 

#e ei cual dieha mecha es estirada por dichos rodillos de 

entrega, caracterizado porqoe dicho mecanismo de control com­

prende dispositivos qoe actúan simultáneamente en caras opees 

tas de ona parte considerable de la  longitod de dicha mecha 

y qoe la  retienen elásticamente con ona restricción aproxi­

madamente constante de tal intensidad qoe las fibpaS indi vi -

19



i ? H L  1 89458
ásales qoe son cogidas por los rodillos delanteros en caal- 

qaier momento serán tiradas a través de la  masa de fibras  

retenida en el control da dicho mecanismo da control al paso 

qae otras fibras de dicha masa son retardadas por dicho meca- 

5 nismo de control, cogiendo ono al menos de dichos dispositi­

vos la  mecha en dicho mecanizo de control qae se está hacían 

do avanzar a ana velocidad sólo ligeramente mayor qae aqnéiia 

a la  ocal los rodillos traseros alimen tan 1 a me cha hacia di­

cho mecanismo de control, con lo cual retienen la  mecha ten- 

10 sada entre dichos rodillos posteriores y dicho mecanismo de

control .

8s?,- Un mecanismo de estirado segnn se reivindica 

en e l ponto 7, caracterizado porqne dichos rodillos de entre­

ga y de retención están espaciados en ana distancia mayor 

15 qoe la  longitud máxima de las fibras de la  mecha qoe se está

estirando.

9M.- Un mecanismo de estirado segón se reivindica 

en el ponto 7, caracterizado porque dichos rodillos dé entre, 

ga y retención están espaciados en ana distancia de en tía 

20 7.5 y 25 cm.

10:?.- un mecanismo de estirado segón se reivindi­

ca en coalqoiera de los pontos 7-9, caracterizado porqoe los 

asdios de soporte para los rodillos traseros están construi­

dos y diSpoestoS para soportarlos para ajaste para variar 

gg so espaciamiento desde los rodillos de entrega en ana distan­

cia de entre 7.5 y 25 cm.

l i s . -  Un mecanismo de estirado segan se reivindica 

en coalqcjsra de los pantos 7-10,caracterizado porqne se dis. 

ponen medios de soporte para dicho mecanismo de control para

** 20 —



6

10

16

20

26

1
189458

mantenerlo en ana relación espaciada f i l a  respecto a dichos

rodillos de entrega.

12a.- Un mecanismo de estirado según se reivindica 

en e i ponto n ,  caracterizado porqae dichos medios de soporte 

para dicho mecanismo de castre! están destinados a mantener­

lo  con ei ponto de entrega de dicho me cao iame de control a 

menos de 5 em. desde el panto de agarre de ios rodillos de

en trega.
13s.- Un mecanismo de estirado según se reivindica 

en caal quiera de los pontos 7-12, en el cual se dispone an 

me cao lamo de carga o presión para aplicar la  presión con la 

coa! dicho mecanismo de control coge la  mecha, caracterizado 

porqoe se disponen medios para lim itar de modo positivo e l 

acercamiento relativo de dichas sopsrficies de agarre ana

hacia otra.
149.- Un mecanismo de estirado según se reivindica 

en e l panto 1S, caracterizado porque dichos medips limitado­

res están destinados a mantener an espacio de espesor mínimo 

entie dichos dispositivos en ei mecanismo de control qae co­

gen la  cecha para e l paso de dicha mecha entre dichos dispo­

sitivos.
159.- Un mecanismo de estirado segon se reivindica 

en coa!quiera de los pantos 7-14, caracterizado porqae diehe 

mecanismo de control comprende on rodillo y an tablero accio­

nado qae coopera con ál para hacer avanzar la  mecha entra 

e llo s , estando posicionados y dispuestos loa elementos de di­

cho meoaniano de control de modo qae obliguen & ia  mecha a 

moverse eo ana trayectoria curva cuando pása a través del 

mecanismo de control.

-  21
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16$'- Un mecanismo de estirado segdn se re iv ind i-  

. .  er. rorqne alcho M i m o  a .  ai-

oh. meca-lañe d. c . r t r . )  es n . d i H .  a . p . r i . r  

de m a te ra  e lá s t ica .
g iy$^_ yyp mecanismo de est irado segur se r e i v in d i ­

ca en el porto 16, caractei izado porque dicho ro d i l l o  tiene 

porcionss extremas -sólidas con an cueipo in terr^d io  de ma- 

ta r i  al e lá s t ico  y dichas porciones extremas descansan sobre 

dicho tablero y limitan la presión que dicho r o d i l l o  puede 

10 ap l icar  a l a  mecha que pasa entre l a  super f ic ie  recubierta

de maleria e lá s t ica  del r o d i l l o  y dicho tab lero .

1 8 2 .-  Un mecanismo de es t i rado  según se re iv ind i-  

ca en el punto 17, caracter izado porque dichas porciones 

extremas son de un diámetro l i g e ra m í  te mayor que e l  diá- 

15  metro dei <aeipo intermedio de material e lá s t ic o .

19 2 .- Un mecanismo de estirado segur se re iv in ­

dica en cualquiera tos 16-18, caracterizado por­

que el' material e lá s t ico  del r o d i l l o  superior es un material 

blando con un diámetro de pan tal desde 15 a 25.

20 20$.- Un mecanismo de estirado segur se re iv ind i .

ca en cualquiera de i par tos 16-19, en el cual un ro d i l lo  

movido y una barra de delantal sostienen la  porción de este 

delantal en que ^  m d p ^ o  superior ,  descansado

este ultimo r o d i l l o  ^  una área del delan tal entre e l  rodi- 

26 l i o  movido y la barra.

. <^1-.- Lp mecanismo de est irado  según se re iv in-

- d ica en el punto ¿Os, careóte H sed) porque e l r o d i l l o  in fe ­

r i o r  tiene una muesca c i r c u n f e r í  d  al en el área debajo de

22 -
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l a  atravesada por tina mecha cu acó o es suministrada entre el 

delantal y el i d i l i o  supe3ior,de manera que muesca

permite al delantal ceder bajo l a  presión aplicada a lam e-  

cha por el l a d i l l o  superior.

229.- Un mecanismo de estirado para e s t i r a r  me­

chas compuestas de f ib ras  t e x t i l e s  de la clase que tiene 

una zona de est irado que comprenden un par de ro d i l l o s  de 

entrega en un extremo y un par de r o d i l l o s  de sostén en e l  

extremo opuesto, medios que soportan dichos rod i l lo s  para 

actuar simultáneamente en porciones de una mecha espacia­

das en distancia mayor une la  longitud media de f ib ra  de 

l a  mecha a alimentar y e s t i r a r la ,  un mecanismo para hacer 

g i r a r  dichos r o d i l l o s  a las velocidades necesarias para 

producir al estirado que se desea, y un mecanismo de con­

tro l  de f ib ras  montado entre dichos pares de ro d i l l o s  y 

al través del cual l a  mecha es de es t irada  por los r od i l lo s  

de entrega; carao Lerizado porque el mecartismo de control 

comprende un r o d i l l o  superior, un delantal movido 03 el cual 

descansa dicho r o d i l l o  superior, y un r o d i l l o  in fe r io r  que* 

sostiene al delantal,  descansando el r o d i l l o  superior en al 

delantal en una. región en Que esta así sostenido, teniendo 

el r o d i l l o  i n f e r i o r  una. muesca c ircunferencial  en el área 

bajo l a  cual se hace pasar la mecha contra dicho delantal 

por el r o d i l l o  superior, con lo  cual la construcción con 

muesca dei r o d i l l o  in f e r i o r  permite al delantal ceder para 

acomodarse a las variaciones de grueso de l a  mezcla.

239.- Un mecanismo de est irado según se re iv in ­

dica en los puntos l?s  o 1 8 8 , caracterizado porque se dis-

23 -
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poneó medios que cooperan con los extremos de los rod i l lo s  

para l im i ta r  la  proximidad del r o d i l l o  so p e r i  o r  a le  barra

de de lan ta l .

24s.- Un Mecanismo de est irado según se r e iv in d i ­

ca en el punto 23s, caracte.iiza.do porque los medios l im i ta ­

dores comprenden discos montados giratoriamente en los ex­

tremos de l^od i l lo  superior, y escalones f i j o s  o soportes 

en que van sostenidos los  discos para un movimiento g i ra to ­

r io  limitado .

25$.- Un procedimiento de e s t i r a r  mechas según 

se re iv ind ica  en el punto l e ,  v ir tu  a lm ete  como se describe 

con referencia a los dibujos adjuntos.

263 .- Un mecanismo de es t irado  según se re iv in ­

d ica ai el punto 7s virtualm<a te como se describe con re fe ­

rencia a los dibujos adjuntos.

279 .- Un método, con el mecanismo correspondien­

te,  para el es tirado de f ib ras  t e x t i l e s .

Tal y como se ha descr ito  en la MemoHa ene ante­

cede representado en los dibujos que se acompáñe y cor los 

f in es  que se han espec i f icado .

Esta Memoria consta de ve in t icuatro  hojas escr i ­

tas por una Sola cara.

Madrid,

P. A.
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