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) BRAZO DE SOPORTE DE CILINDROS SUPERIORES PARA TRENES DE ES
TIRAJE DE MAQUINAS DE HILATURAS.
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El Modelo de Utilidad hace referencia a un brazo
de soporte de cilindros superiores para trenes de estiraje
de méguinas de hilaturas, susceptible de abatimiento hacia
arriba, y retenido por piezas de sujeccidn fijas, que pue-

- Bym de accionarse por una palanca de maniobra gque se artioula

en una pieza de retencién por lo menos, acopléndose con fa

cilidad de movimiento con el brazo soporte.
Ya se conoce un brazo de soporte de oilindros su

periores de este tipo (Patente alemana 1.,088,850), en el -~

10 4~ que la palanca de maniobra puedc hacerse oscilar hacia arri
ba en’torno a un pasador oscilante aplicado sélidamente al
apoyo, y que ademés presenta otro perno adicional por deba
jo del perno oscilante. El brazo de soporte pasa'por su ex
tremo entre las bancadas laterales de los'apoyos, presentan

15e= do alli una primera ranura de guia recta, y una segunda aco

dada o angular, encontridndose en la primera los pasadores -
oscilantes, en tanto que el segundo pasador de la palanca -
*  de maniobra, cncaja on la segunda ranura. La configuraocién
T e inclinacidn de ambas ranuras, se han adoptado al efeoto -

20 .~ de tal manera, que al levantar la palanca dc¢ maniobra y con

. siguientemente el brazo de soporte, se impide la rotacidn -

de los cilindros superiorcs ¢ inferiorcs, y el cilindro su~
. perior més delantero que aparcce en ¢l sentido de avanoc de
T la cinta de cstiraje, gqucda apoyado inicialmentc sobre ol -
254~ o : cilindro inferior correspondiente, de modo que so mantenga
¢l giro de la cinta o de la mecha, sin ombargo, al mismo -
tiempo los otros cilindros superiores se vén levantados por
los inforiores corrcspondicntes, Ai cerrar o hajar el brazo
do soporte de la construccidn convencional, en principio se

30e~ encuentran los cilindros superiorcs sin carga sobre 1los in-
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feriores, lo cual se realiza mediante el consiguiente gasto
de fuerza sobre la palanca de maniobra, mds la carga espeqi
fica y enclavamiento del brazo de soporte en la posioidn de
servicio, Cdn los altos esfuerzos de carga que actualmente -
se utilizan, esta Qltima fase del cierre'del brazo de sopor-
te exige fuerzas considerables, y ademés, el enclavamiento -
¥y desenclavapiento del brazo de soporte respecto de su posi-
cibén abatida, resulta un inconveniente, porgque en este oaso,
concretamente al movimiento oscilante de la palanca de manio
bra, debe superponerse un movimiento de desplazamiento perfec
tamente determinado. 4

E1l Modelo de Utilidad, tiene pues la finalidad de
proporcionar una construccibén mediante la cual puedan conser
varse las guias de movimiento sobre determinados juntos de =
un brazo de soporte de cilindros superiores y para la solu-
cibn dec esta finalidad - proscindien@o de un brazo do sopor
te del tipo mencionado al principio -, el Modelo propone di-
rigir dos puntos decl oxtremo,@el brazo soporte que se dirige
hacia las piezas de'retencién, sobre guias circularcs fijas.
El brazo de soporto, constituye cntonces por cjemplo el aco-
plamiento de una articulacibén cuadruple, de modo gue la guia
se constitue en un punto determinado del brazo de soporte, -
por ejemplo del punto central del eilindro superior extremo,
lo cual permite construir la articulaciég de palanca oorrcs—
pondionto. Como més adelante se indicard, cllo permite una —
construceidn acorde con el Modelo que parta autométicamente
do fuerszas oxtraordinariamente pequefias, para abatir el bra-
zo do soporte del cilindro superior, dosde su posicidn clova
da a la do servicio.

El modo més scncillo de dirigir uno de los dos pun
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tos del brazo de soporte sobre un ocarril ciroular, ocnsicie
en articular el brazo de soporte sobre el primero de los dos
puntos sobre la palanca de maniobra, Ello permite pues pres-
cindir de una ménsula especial para la gula del brazo de so—~
porte.

Por otra parte, gracias a la separacidn de este -
punto de articulacidn respecto al eje de gravedad de la pa-
lanca de maniobra - siempre que el punto de articulacibn no‘
se desplace sobre un radio de la guia circular ~ se determi
na de modo muy simple la magnitud del movimiento de compensa
cidén del brazo de soporte, que sirve para impedir un giro de
los cilindros superiores sobre los inferiores al levantar el
brazo de soporte desde su posicidn de servicio.

Para la guia del segundo punto del brazo da sopor-—
te sobroc un carril cirocular, se ha provisto una palanca, so-
bre la gque sc articula el brazo soporte en este segundo pun-—
to, gue por su parte se aplica en disposicidn i?clinablo so—
bre por lo menos una de las plezas de retencién; en la posi-
¢cibén de servicio del brazo de soporto, esta palance puede -
apoyarse contra un tope y concretamonte,’de prefeorencia, con
tra la asimismo precisa barra de rotencidn del tren de esti-
rajc. Por6 tambidn es posible aplicar sobrec cstc segundo pun
to del brazo de soporte, un pivote o pasador, dirigidndosec -
¢n una ranura en forma de arco circular, do una pieza fija,
Finalmontc, soria tambidn concebible, disponer con caracter
oscilanto, immcdiantamente sobre la barra de rotonoibn, la -
palanca utilizada on la variantc constructiva antos monciona
da.

Para conseguir que en el desarrollo del movimiento

de cierrc seo sobrepase un punto bajo ¢l cual ¢l brazo dc so—
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porte, bajo las fuerzas de reaccidn de los cilindros inferip
res, se abata automidticamente sobre su posicidn de servicio,
se recomienda, en otra versién de la construceidn acorde con

el Modelo, el disponer los dos puntos del brazo dirigidos spo }

bre los ocarriles de guia, en la posicidn de serviecio del Ul-~ i

timo, sobre distintos puntos de la linea de unidn de los dos

puntos centrales de las dos guias ciroulares apoyéndo en es—

ta posicidn de articulacidn del brazo de soporte oon la pa-
lanca de maniobra, solo ligeramente por debajo‘de una linea
descrita por el punto de gravedad de la (ltima, y paralela - :
al sentido longitudinal dsl brazo de soporte. EL punto a par
tir de cuyo exceso al descender la palanca de maniobra, se -
abate automdticamente a su posicidn de servicio el brazo de

soporte, se corresponde entonces con una posicibén de la palan -
ca de maniobra, en la que ésta configura un 4dngulo sblo rela
tivamente pequefio con su situacidén en la posicibn do servi-

cio del brazo de soporte. Al mismo tiempo, se alcanza con es

ta dispoéicién de los dos puntos del brazo de soporto dirigi

dos sobre las guilas ciroulares, un movimiento de oomponsa-—

cidén dol brazo dc soporte, relativamonte grande; Como ya se¢
ha moncionado, cl tren dc ostirajc incide una denominada po- :
sicidn de¢ carga parcial, que al levantar el brazo soportc, -
se alcanza a partir de su posiciébdn do servioio, permanccion-—
do en el cilindro supoerior dolantero y sobre ol cilindro in-—
ferior corroespondicnte levdntédndose sin ombargo oompletamonto
los demés c¢ilindros superiorcs rcspecto de los correcspondion
tos inforiorcs. Si ontonces la construcecidn so sonfigura do

modo que el segundo, es decir, ol punto inferior dirigido so
bre un carril circular, del brazo soporte, se encucentra en -

la posicibn dc servicio do cste Gltimo, aproximadamente o en
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inmediata proximidad a una linea que discurre paralelamente
al sentido longitudinal del brazo de soporte y a travds del
punto central del ocarril circular del seglindo punto, se ob~
tiene una diferencia relativamente grande en los recorridos
de elevacidn de los cilindros superiores trasero y delantero,
por supuesto, el punto de articulacidn del brazo de soporte
en la palanca de maniobra, no debe cncontrarse inmediatamen
te debajo del eje de oscilacidn de la Qltima,

En la denominada posicidn de carga parcial es de-
seable que el cilindro superior delantero descanse con una -
previa reducida sobre el ocorrespondiente cilindro interior,
para impedir un resbalamiento del giro del hilo., En la cong
truccidn descrita en el Modelo, puede conseguirse una tal -
carga previa de modo particularmente sencillo, ouando eh el
segundo punto del brazo de soporte, o sea, en el inferior di
rigido sobre un carril circular, se aplica un pivote, que al
levantarse el brazo de . soporte desde su posicibdn de servicio,
sc aproxima a un elemento cedonte bajo tensibén de muelle, que
tiende a abatir el brazo de soportc sobre su posioidn do soxr
vicio. Lo més scncillo es adoptar para cl elemento cedente —
eléstico, un muclle laminar aproximadamente en forma do S, -—
fijado a por lo monos una de las piezas de rctencidn.

Se conocen una serio de dispositivos do onclavamiog
to para el brazo soporte cn su posicidn abatida suporior fi-
nal, cn cl presonte Modolo de Utilidad, la partc del brazo -
de soportc que so encucntra cntre las pioczas dc sustentacidn
fijas, o0s deecir, por lo regulai entre las dos bancadas de los
soporte, describe aparto de un movimiontg oscilante puro, cn
considerable desplazamicento hacia a?riba, cuando se lovanta

la palanca de maniobra, Es por ollo, posible una oonstruccidn
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de enclavamiento particularmente sencilla, concretamente cuan
do por lo menos un elemento clédstico que se mueve conjuntamen

te con la palanca de maniobra, encaja ocon un resalte en posi-

cidn levantada méximae del brazo de soporte, en una de las aber

turas de la pieza de retencidn, habienddse previsto para una
de las superficies de avance, contra la que se mueve el ele-
mento eldstico a efectos de desenclavamicnto al oomienzo del
movimiento de cierre de la palanca de servicio, En una forma
constructiva particularmente simplificada, el elemento de en
clavamiento presenta la forma de un resorte laminar con un -
pivote, fijado al brazo de soportc, de modo que la palanoa -
de maniobra y el brazo de soporte, se unen entre si en una -
articulacibén que presenta un juego tal, que la palanca puede
abatirse a partir de la posicidn méxima clevada en relacidn

al brazo dc soporte y en sentido de la posicidn de servicio,

sin arrastrarlo, mientras asimismo la palanca de maniobra -
ofrece superficie de paso para el rosorte laminar. En el pre
sente Modelo de Utilidad, no es preciso ninghn movimionto og
pocial do cnclavamisnto,; para el blocaje del brazo de sopor—
to on su posiecidn superior clovada, fuera del movimionto pu—
ro dc oscilacidn do lapalanca dc maniobra pudiendo dooirso -
exactamente lo mismo para ol descnelavamicnto dcl bragzo do -~

soporte, dc forma que la manipulacién sea bastante més sonod
lla quo cn la construccidn bosquejada al principio, poro tam
bién puedo aprobecharsec un juego ontre la palanca de maniobra
¥y el brazo d¢ soportc, para haccer encajar bajo el peso ospo—
cifioco dcl brazo de soportec, un resalte cn el Gltimo y on la

posicibn final superior dec la palanca do mahiobra, y en una

escotadura prevista al ofecto en la misma, micntras quc al -

hacer descender la palanca de maniobra, vuelven a desenolavar
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En la figura 52, una representacidn correspondiente
a la figura 38, aunqué sin la denominada posicidn de carga -
parcial del brazo de soporte.

En la figura 68, una representacidén correspondien-
te a'la figura 32, con la palanca de servicio y el brazo de
soporte, en su posicidn final superior,

En la figura 72, un corte por la linea 7-7 de la -
figura 68, que representa como queda enclavado el brazo sopor
te en su posicidn superior final.,

_ Y en la figura 82, una representacién correspbndiqg
te a la figura 72, en la que se destaca el proceso de desen-
clavamiento.

La figura 12, muestra un soporte ~10-, fijo y reco
rrido por una barra de retencidén -12- asimismo fija, sobre la
que se han dispuesto una seric de apoyos de un tren de esti-
raje de méquina de hilatura. Por medio de un perno abatible
~14~, se aplica en el apoyo -10- una palanca de maniobra ~16—
de movimiento oscilante; que sirve para el accionamiento de
un brazo de soporte -18-. El extremo derecho del brazo de so
porte acorde con la figura 128, se apoya asimismo en los apo-
y08 =10-,

En el brazo d¢ soportc se ha fijado una serie de -
las donominadas guias —20- y -24-, dec las cualecs sdlo pucde
verse ¢l extremo inferior cn la figura 12. Cada guia presen—
ta un asicnto do cilindro superior -28- y =32~ retenido por
medio de un perno oscilante -26-, en ol quo sc apoya en dis—
posicibén giratoria un cilindro supcrior =34- y =~38-. El guia
acoge los muclles no roprescntados, que actdan sobre ol asicn
to d¢ cilindro superior, tratando de hacerle girgr seghn la -

figura 18, en ol scntido de las agujas del roloj, y en torno
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al perno abatible —26~,.

A cada cilindro superior se contrapone uno inferior
~40~ y ~44-, §y tédos los cilindros inferiores se apoyan en -
disposicidn giratoria sobre un soporte de cilindro inferior
~46-. Es de notar, ademds, que la mecha de estirado 0 banda
de fibras, recorre los pares de cilindros -28-, =40=,~30-, -
~42— y ~38~, ~44~, en el sentido de la flecha A, que al mis-
mo tiempo define ol plano del campo de sstiraje.

En la figura 3¢, que presenta la construceidén ais-
lada, solamente se significan los guias posteriores -20- con
el cilindro superior -34-, asi como el cilindro inferior con
trgpuesto ~40-, En este grabado sc¢ pone tambien de manifies-—
to, que tanto el brazo soporte ~18-, como la palanca de manio
bra -16-, muestran en su seccidn un perfil en forma de U in-
vertida, La figura 38, muestra ademés que el brazo soporte —
~18=~, se articula por una parte oon un primer perno =50- a la
palanca de umaniobra -~16-, y por ot?a parte, mediante un se-
gundo perno ~52-, a una brida -54-, que a su vez estd articu
lada medianto un perno fijo -56~ al apoyo =10-, En las figu-
ras 4¢, 78 y 8¢, puede verse adeoméis, que toda la oconstrucecidn
ha sido concebida simétricamentc respecto de un plano pentral
por 1o que han previsto dos bridas ~54-, entre }as ouales se
encuentra un casguillo -~58-, De la misma manera, el perno -52-
cs abarcado por un casquillo -60-, Las bridas =54~ ticnen for
ma de¢ aroo, de manera que en la posicidn de serv?cio del bra~
zo de soporte -18-~, roprescntado en la figura 38, se apoyan -
sobrc la barra do retenciédn -12-, definiendo asi la posicidn
de servieio del brazo de soporte.

En cl brazo soporte -18-, se han fijado tambidn dos

resortes laminarcs -62-, cuyos extremos librecs llovan pasado-
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res -64~, En las alas laterales -18'-~ del brazo de soporte -

~18—~ se han previsto orificios -66-, para los pernos ~64~, -
de manera que estos Gltimos en la posicidn de seryicio del -
brazo de 80porte; y como se demostrari mas adelante, en to~
das las demés posiciones; con e¢scepcidn de la final superior
se apoyan bajo la accidn de los resortes laminares contra ~
las caras internas del apoyo -10-, llevando entre los resor
tes laminares, en casquillo -68- que abraza al perno -50-.

Final@ente; y como se muestra a titulo de ejemplo
en la figura 3¢, sobre el apoyo -10- se fijan por medio de
dobles remaches ~70-, un resorte de flexidn -72— de forma -
aproximada de S, que colabora con el perno -52- y su casqui-
1lo —-60~, como se verd a continuacidn,

Si la palanca dé maniobra ~16-, con auxilio de man
do -48- es levantada hgcia arriba desde la posicién sefialada
en las figuras 18 y 38, la gula de los pernos -50-~ y -~52- so
bre el arco de guia, determinard que inicialmente se levan-
ten los cilindros superiores -34- y -36-, rcspccto a los in
feriores -40~ y -42-, descargando parcialmente el cilindro
superior -38-, que sin embargo continuard sobre el oilindro
inferior ~44-, Simulténecamento el brazo dc soporte ~?8—, gra,
cias a la articulacidn cuddrupe de la invencidn —14—, —=50-,
~52=, ~56~, so desplaza en ol sentido de la flecha A de la
figura 12, y precisamentec gracias a las dimcnsiones do las -
distintas palancas clevadoras, dc manera que la componente -

del movimiento oscilante opucesta a la flecha A del cilindro

superior -38-, on torno al porno oscilanto -26-, so v4 compen

sado por una descarga parcial, dc modo que los puntos dec con

tacto dcscritos cntre los cilindros superior -38~ ¢ inferior

~44—-, no so desplazan al principio y solamente lo harén, cuan
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o s¢ alcance la denominada posicidn de carga parcial, que -
se significa en las figurés 28 y 58 '

Al abatirse la palanca de maniobra -16-, desde la
posicibn indicada en las figuras 18 y 38, a la que se sefiala
en las figuras 28 y 52, arrancan el'perno -52- y sus casqul
llos -60- contra el resorte de flexidén -72~ como lo muestra
claramente la figura 52, de modo que la denominada posicibn
de carga parcial, definird, que el momento de giro que pro-
vocan los resortes de flexidn -72-, por un lado, y los resor
tes contenidos en la guia -24- para el c¢ilindro superior -38-
no representados por otra parte, se eleven precisamente de -
modo contrapuesto. Por otra parte en la posicidn de servicio
los oilindros superiores,; por ejempld, se apoyan con una fuer
z& de -30 Kp sobre los cilindros inferiores, mientras que so
bre la denominada posicibdn dec carga parcial sblamente gravi-
ta el cilindro superior -38- sobro el inferior -44-, con una
carga previa de por ejemplo 5 Kp. La posicidn de carga par—
cial c¢s nccesaria, pues de otro modo, al producirse un paro
pasajero, de un tren de estiraje, abandondndosc el brazo do
soporte ¢n la posicidbn de servicio, pudieran deformarse los
elementos de cilindro como resultado de las grandes fucrzas,
micntras que con un abatimiento completo del brazo de sopor—
te, so liboran las mechas de fibra o hilos primeros, a conso
cuencia de lo cual ticne lugar un giro.

31 entonces se abate la palanca do maniobra -16-
enlla posicidn de carga parcial scfialada en las figuras 28 y
58, més hacia arriba, os decir, on ol sentido do las agujas
del reloj, ol perno -52- comprimird lateralmentc cl rosolte
de floxidn =T72-, ¢l cilindro suporior -38- se levantard om—

pujado por su cilindro inferior -=44-, y 1los pernos =64« go -
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introducirdn en los orificios -80~ de las parcdes laterales
del apoyo -10-, donde cncajan por la parte final super?or -
de la palanca dc maniobra -16-~ y brazo de soporte ~18~3 comno
lo muestra la figura 72. Esto puede tambidén advertirse, en -
que los pernos -50-, atraviesan la palanca de maniobra -16-,
por el orificio rasgado -82-, como también puede verse cn -
la figura 3&, Esta palanca tiene la finalidad de disparar el
enclavamientto durante el movimiento de retroceso de la pa—
lanca de maniobra: los dos resortes laminares -62-, enganchan
por debajo de sus puntos de fijacidn, como se muestran en -
-84~, por lo cual, al oscilar hacia atréds la palanca de ser-
vicio -16-, no queda arrastrado inmediatamente el brazo de -
soporte -18-, A consecuencia de ello, los Ambitos marginales
de la palanca de maniobra -16~ scfialados con -86- on las fi
guras 72 y 88, actian como eclvmentos parciales de desenclava
miento con superficies de rodaje para los puntos enganchados
~-84-~, de los rosortes laminares, de forma que los pernos de
enclavamiento —-64-, sean expulsados de los orificios -80- -
del apoyo =10=-, Ademds de ollo, pueden abatirse hacia abajo
conjuntamentc la palanca de servicio -16—~ y ¢l brazo 4d¢ so-
porte -18=, prociséndose al efecto de una fuerza hasta gque
@l cilindro superior so ap?ye sobre el inferior, y las fucr
zas de reaccidn del @ltimo, ejerzan un momento contrario al
sentido do las agujas del roloj, sobre cl perno -50-~ on fun
cibén dol perno abatible -~14-. Este e¢s pucs el caso, cuando
wna linca tendida a través de los pasadorcs =50~ y ouyo ro-
dorrido cs cn sontido longitudinal del brazo dc soporte =18—
rocorre cl coentro dcl pasador abatible -~14- de arriba abajo.
Fucrzas de rcaceidn de los cilindros suporiorcs —40- y —44-

cicrran dospuds cl mccanismo automdticamonte, dc forma quc -
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los cilindros supecriores se vean impulsados contra los infe
riores, hasta que las bridas -54-, se apoyen contra la barra
de retencibén -12-, En el transcurso del movimiento de descen
so, puede el perno ~52~ desviar hacia la derecha el resorte
Sem de flexidn -72- gracias a la doble curvatura de su forma, se
gbn se vé en los planos,
Descrita suficientemente la naturaleza del objeto
de la solicitud, solo resta aﬁadif que podrdn introducirse -
todas aquellas modificaciones de forma o detalle que no al-

10,~ teren sus caracteristicas esenciales.

N 0 T A
En resumen, la presente solicitud recaerid sobre
las siguientes reivindicaciones.
18 ,~ Brazo de soporte de cilindros superiores para
15.~ trencs de estiraje de méquinas de hilaturas, caracterizado,
por rctenerse levantado en piezas dd¢ retencidn fijas y accio
narse por una palanca dc maniobra, articularse en por lo me
nos una dc las piezas de retencidn, y acoplarse en disposi-
cidn mbévil con ¢l brazo soporte, dirigiéndose a lo largo de
20 ¢~ carriles circularcs fijos, dos puntos del extromo del brazo
dc soporte hacia las piczas dc retoncién.
28,~ Brazo dc soportc de cilindros superiores para
troncs do estirajo de mdquinas de hilaturas, scgln la rcivin
dicacibdn primora, caracterizado por articularse cn ol prime-
25, - ro de los dos puntos de la palanca de maniobra.
38¢,.,~ Brazo do soporto de cilindros superiorcs para
tranes de cstiraje de méquinas de hilaturas,seghn la reivin-
dicacibn scgunda, caracterizado por su articulacidn on ol -
segundo dc los dos puntos de una palanca, que a su vez do dig

304~ ponc con articulacidn sobre por lo mcnos una de las piezas de
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dicacidn sexta, caracterizado, porque el elemento. cedente —
elgstico, es un resorte laminar aproximadamente en forma de
S, que se afirma por lo menos a una de las piezas de reten~
cidn.
5e— 8,~ Brazo de soporte de cilindros superiores para
trenes de estirajc de méquinas de hilaturas, segin las reivin
dicaciones anteriores, caracterizado porque para el enclava-
micnto del mismo en su posioidén elevada méxima, se ha previg
t0 al menos un elemcnto eléstico que se mueve junto con la -
10.- palanca de maniobra, con un avance, para encajar en la posi-
cibn clovada méxima del brazo de soporte en una abertura de
la pieza de rotencidn, habiéndose previsto al efecto una su-
perficic de paso, contra la que se mueve ¢l olemento ¢listico
a efcetos de desenclavamiento, al comienzo dcl movimiento de
15~ cierre de la palanca de¢ maniobra,
9¢,~ Brazo do soporte de cilindros superiores para
.o trenes de ostirajo do médquinas de hilaturas, seghn la reivin
dicacidn octava, caracterizado porque como olcemento de cncla
S vamicnto, se ha provisto por 1o menos un resorte laminar fi
204~ jo con un pasador, uniéndosc la palanca dec maniobra y ol bra
zo de soporte entre si con una articulacidn que mucstra un -
ne jucgo caractoristico, pudicndo abat;rse la palanca de manio-~
. A bra a partir de la posicidn clevada, y respecto del brazo de
soporte enlel scntido de la posicibn do servicio sin arras-
25 4= PR trar aquol, y mostrando la palanca de¢ maniobra una supoerfi-
cic de paso para el rcsorte laminagr,
102,~ BRAZO DE SOPORTE DE CILINDROS SUPERIORES PA
RA TRENES DE ESTIRAJE DE MAQUINAS DE HILATURAS,
Seghn so doscribe cn la presente memoria descrip-

.

30~ tiga, que consta de diocisicte hojas escritas a méquina por
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una sola de sus caras y dibujos,

Madrid, 11 do Marzo de 1,971
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