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cMemoria Descrptiva
40’46 N
"Procedimiento y dispositivo de regulacién automdtica

"para el accionamiento de trenes de estiraje en las

'mdquinas de hilatura'.

égzﬁaﬁbnﬁw ZELLWEGER A.G.APPARATE-UND MASCHINENFABRIK USTER, entidad

suiza, domiciliadea en USTER, Suizsa.

En la hilatura se experimentsa la necesidad de
obtener un accionsmiento automdtico del estiraje de los
textiles en las mdquinas de producecidn, con objeto de
eliminar automdticamente las variaciones de pesos indesea-

5 bles de lag cintas y mechas inevitables con los laminados
conocidos hasta szhora. Sin embargo, los sistemas de
mendo o accionamiento de concepcion heabituel, ho pueden
combinarse sencillamente con las méquinas de producecidn
de hilatura puesto gue se tropieza en este caso oon

10. varias dificultades.
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Egtierto que ya se conocen procedimientos y
dispositivos para el accionamiento asutomdtico del peso
por unidad de longitud de los productos de hilatura. En
eatos procedimientos; se empieza por medir el peso por
unidad de longitud, ya sea con gyuda de condensadores de
medicidn eldctricos, ya sea de modo &ptico o neumdtico.
Después se compars la seilal gue corresponde,al valor momen-
téneo del peso por unidad de longitud de la meteria no
corregida con una geiirl proporcional sl valor nominal. La
diferencia entre las dos sefiales se utiliza como gefal de
accionamiento que genera la correccién necesaria.

Todos estos procedinmientos ya muy conocidos,
tienen el gran inconveniente de exigir una estabilidad
gbsoluta en el tiempo de los Srgancs de medicidn eléc-
tricos, dpticos o neumdticos. Lz estabilidad de los
drganos de medicidn correspondientes de que se dispone
hoy, no es\suficiente, En la prdcticsz, la inestabilidad
inevitable sobre intervalom de tiempo muy largos de la
medida del peso de los materimles textiles tiene una

influencia perjudicisel sobre el sistema de accionamiento

-automdtico. Esta inestabilidad tiene por comsecuencisa

que despuds de cierto tiempo, el peso medio por unidad
de longitud del material textil corregido no corresponde
al valor nominal deseado.

Bn principio,serfe posible efectuar controles
relativamente frecuentes de la puesta a cero del organo de
medicidn.Pero con este objeto,el material textil debe salir
enteramente del 6rgano de medicidén, a fin de poder efectuar
la puesta a cero que, ©en el origen se ha hecho tambien sobre

el Srgano de medicidn vacfo de material.Sin embargo,estos
controles
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frécuentes exigen un gran trabajo suplementario del
personal de control. Resulta de ello’autométicamente

que estos controles regulares no se efectlian: la experien-
cig préctica lo denuesira.

Es cierto que, segun lo anteriormente descrito,
se pueden eliminar las variaciones de cortaos periodos,
con ayuda de aispositivos de mando eldctricos: Spticos o
neuméticos bien conocidos. Sin-embargo, estoé dispositivos
tienen el gran inconveniente de gumentar las variaciones
de largos periodos. Ahora bien, tal variacidn del peso
medio, respectivamente del numero debe evitarse a toda
costa, debido a consecuencias perjudiciales qué esto
produce en la hilatura.

| Los diqusitivos de accionamiento eléctricos,
dpticos o neuméticos ya conocidos, son pues inaplicables en
la prdctica, puesto qué?sguzana en regularidad por la
supresién de las variaciones de cortos periodos estd
compensado por un sumento inadmisible de las variaciones
de largos periodos.

Por esta razén, ya se he propuesto un proce-
dimiento (solicitud de patente suiza n? 14379) que evita
parcialmente los inconvenientes que gquedan descritos.

El procedimiento en cuestidn se basa en el
hecho bien conocido de que le irregularidad de las
cintas y mechas de hilatura se compone en una gran parte

de variaciones de cortos periodos , por oire parte menos

imsortante de variasciones de periodos medios y de una

parte reducids, de variaciones de largos periocos.

Es suficiente pues, con ayuda del dispositivo de accionamien-

to eutomftico, eliminer en las cintas y mechas unicamente

las variaciones importantes de longitudes de ondas
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medias y cortas y dejar incambiables las variacioneg

de largos peribdos que son suficientemente pequefias.

Segin la proposicidn mencionada anteriormente,
esto se efectda del modo sizuiente. Con ayuda de un
par de rodillos de estiraje, el material se arrastra
a travéds de un drgano de medicién; La indicacidn de este
8rgano es proporcionel al peso momenténeo de la
parte de material textil controlado momentdneamente.

Esta indicacidn sirve para formar unz prinera magnitud
elédctrica en la que se determine el medio sobre cisrto
intervelo de tiempo. ILste medio sirve para formar una
segunda magniiud eldctrica. ista se resta despuds de la
primera y se obtiene un tercer temafio eléctrico que
representa las separaciones entre el peso por unidad

de longitud del matecizl textil y 1= media de este

peso determinada sobre una longitud dada. Esta tercera
megnitud eléctrica se amplis despuds y se utiliza como
accionamiento del arrastre de un par de cilindros que
sirven pare el estiraje del material textil. ZEste accio-
namiento se efectda de modo que se obtenga una reduccidn
de la velocidad angular de los cilindros en caso de una
geperacidn negutiva del peso por unidad de longitud y

un aumento de esta velocided en el caso de una separacidn
positiva.

Segun este procedimiento, y con ayuda de
dispositivos correspondientes se puede obtensr unz regula-
cidn mucho mejor puesto que todos log errores de
regulacién de larga durscidn, debicdos unicemente a las
influencias pardsitas de los Srganos de medicidén, se hallan

eliminadas. Ademds, no existe peligro alguno de que el
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peso medio del textil se modifique de un modo inadmisible.

Este peso medio de la cinta o de la mecha se mantiene

~constante sobre grandes longitudes mediante dispositivos

de alimentacidn apropiados en las fases de fabricazcidn
anteriores.

Aun cuando este procediniento y los disposi-
tivos correspondientes permiten eliminer Unicemente
las variaciones intensivas de longitudes de ondas
cortas y medias, sin alterar el peso medic a consecuencia
de inexactitudes de medicién o de influencias pardsitas
existen sin embargo, ciertas dificultades de principio
que se trate tambien de solucionare. Une primera
dificultad em la dehide el hecho de gque con ayuda de
los dispositivos en cuestidn, no se puede obtengr
inmediatemente a la ‘uesta en marcha de la mdquina,
une regulacidn correcta del material. En efecto,
durante la parade de dicha médduina la segunde dimensién
eldctrica toma exactamente.el valor de la primera
dimensidn eldctrica. Resulte de ello que, duramte la
vuelta a la vuesta en marcha de la méquina, la segunda
dimensidén eléctrica no cdrresponde e la media de la
primers més que al cabo de un intervalo de tiempo
determinado. Otre dificultad es debida al hecho
de que la constante de tiempo que determina el intervalo
de tiempo pare la formacién de la media de la primera
dimengidn eldctrica debé elegirse muy grandes los
elementos de los circuitos correspondientes se hacen
muy voluminosos.

La presente invencidn evita estos inconvenien-

tes y se relacione con un procedimiento que se aplica
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a unos dispositivos de mando automdtico de sistema de
estirado de hileture que sirven pars evitar efectos
de regulacidn parésitos debidos & influencias pardsitas
de zccién lenta del drgano de medicidn utilizado pare
el accionamiento, procedimiento que se caracteriza
por el hecho de que una primera velocidad de rotacidn
variable n1 proporcional & la velocidad de rotzcidn
n3 del vprimer par de cilindros 5,6 gue sirven pars el
estirado del material textil,y una segunda velocided
constante n, se ponen a un diferencizl mecénico 12
que forme unga velocidad diferenciel n izual a la
diferencia entre la primera velocidad4variable n

¥ la segunda velocidad constante n2 siendo esta veloci-

. dad diferencial n4 igual a cero cuando la velocidad

n de los cilindros de estirado 5,6 es igual al valor
qae corresponde a la proporcidn de estiraje media
deseada del sistema de estiraje, despuds de lo cual
esta velocidad diferencial n4 se desmultiplica a una
velocidad diferencial reducida ng que sirve pere formar

+
la integral A% = 2 W'jvz ng dt representando la ihtegra-
5

- ¢idn de la velocidad diferencial reducida ng sobrs el

intervalo de tiempo /\ t = t2 -ty conduciéndose

este valor /AN a un transformador electromecdnico 16,

que geners una seiial eldctrica U3 equivalente a su
posicidn. ansular mecdnicaol restédndose esta sefial eléctrica
U3 de la sefial de mando U, del érgeno de medicidn 1,
eliminando asi el efecto de variaciones lentas de la
sefial de mendo U; generada por el drgano de medicidn 1,

variasciones debidas a la accidn de influencias parésitas

gobre el Srgano de medicidn wmismo.



10.

15.

20,

30.

-7 -

La presente invencidn se relaciona igualmente
con un dispositivo para la ejecucidn del procedimiento
antedicho y se compone primero de un diferencial
mecdnico 12 que sirve para la formacidn de une velocidad
de rotmcidén diferencial n igual a le diferencia entre

una primera velocidad variable n, proporcional a la

1
velocidad n. de un primer per de cilindros de estiraje

5,6 y una sigunda velocidad de rotacidn constante n, ,
despuds de un engranaje de desmultiplicacidn 14,15

que sirve para la desmultiplicacidén de la velocidad

de rotacidn n generada por el difersncial 12, dendo
este ensranaje 14, 15, la velocidad de rotacidn diferen-
cial reducida n eligiéndose la relacidn de desmultipli-
cacién correspondiente, de modo gque la gama de rotacidn
total del diferenciaii 12 gue puede efectuar variss

o
méximo del transformador electromecdnico 16 que vé

revoluciones,se reduce & la gama de rotacidn & a1

acoplado a &1, despuds un transformedor electromecdnico
16 que genera una seflal eléctrica U equivalente a su
posicidn angulaf y por dltimo un compensador sléctrico
2 que forma la diferencia entre la sefial de mando U

1
que le es conducida y la segunda magnitud eléctrica U .

Con referencia =z los croquis adjuntos se vé3a
describir un ejemplo de un dispositivo de ejecucidn del
procedimiento objeto de la presente invencidn.

Le fig. 1 representa esquemfticemente la dispo-
sicién de una zone de estirado de una mdquina textil provis-
ta del dispositivo de accionamiento automdtico objeto

del presente invento.

A
La fig. 2 representa una variante/de este
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Le fige 3 representa otra variante B.

dispositivo.

La fig. 4 representa una tercera variante C
siempre de este miszo disﬁositivo.

Bn la fig. 1 un par de.éilindros de estiraje
748 de velocidad de rotacidn constante n, arrastra el
material textil 9 en direccidn a la flecha a través
del Srgano de medicidn 1. Bl Srgano de medicidn 1 genera
una seiial de accionamiento Ul proporcional al peso
del material textil que se halla momentidneamenteen
el Srgano de medicién. Esta sefial U1 se transmite por
medio del circuito de retardacidn 30 al compeﬁsador eléc-
trico 2 8l que se conduce tambien una segunda magnitud,
eléctrica U procedente del transformador electrome&énico
16. Este cgmpensador 2 forma la diferencia eléctrica
U entre la sefial de accionamiento U y la segunda magnitud
eldcttica U . Este magnitud diferencial eléctrica U
se oonduce,3por medio de un aplificzdor eldetrico 3
al transformador eléctromecdnico 4. Este transformador
electromecdnico 4 transmite al par de cilindros de

estiraje 5,6 una velocidad de rotacién n, de 10 a 50 %

3

mayor por término medio, que la velocidad de rotacidn

constante n,. del par de cilindros de estiraje 7,8.

2
Egsta velocidad medisa n3 gparace cuando los cilindros
deestiraje 5,6 aplican al material textil 9 el estiraje
medio deseado del sistema de estiraje. Sin embargo,
cuando, por ejemplo, el peso vor unidad de longitud
del materigl textil 9 es mayor que la media deseada,el

Srgano de medicidn 1 emite una sefial de mando o

accionamiento Ul meyor, que geners una velocidad
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de rotacidn n3 mayor del par de cilindros de estiraje

5, 6, con la condicidn de que el compensador eléctrico
2, el emplificador 3 y el transformador electro-mecinico
4 estén correctaﬁente dispuestos. El estiraje entre

los pares de cilindros de estireje 5, 6, y 7,8 se
halla as{ ampliado de modo que & la salida del par de
cilindros de estiraje 65,6 , el material textil 9 tiene
de nuevo el mismo peso por unidad de longitud deseeda
que en el caso del estiraje medio para un peso medio
por unidad de longitud del material textil.

Si, por el contraric, una parte del material
textil demasiado ligera con relacidn al seso medio por
unidad de longitud pasa a través del Srgano de
medicidn 1, la sefial de accionamiento Ul se hace méds
pequefia, generando as{ una reduccidn de la velocidad
de rotacidn n_ de los cilindros de estirad#5,6.

La parte del material texfil 9, en el origen demasiado
delgada,sufre asi{ un estiraje mas reducido y, a la salida
de los cilindros de estiraje 5,6 el material textil tiene
de nuevo el peso medio deseado por unidad de longitud.

Le velocidad de rotacién variable n del par
de cilindros de estiraje 5,6 se reduce de la proporcidn
nedia de estiraje por medioc de los engransjes 10,11
a una primera velocidad variable ny que puede comparsrse
entonces g la velocidad constante h2. La primera veloci-
dad de rotacidn variable ny asi obtenida y la velocidad
de rotacidbn constante n, se ponen a un diferencial 12, En la
fiz. 1 este diferencial tiene forma de un engransaje |

diferencial. Sin embargo, se puede tambien utilizar un

engranaje planetarioc. El diferencial 12 forma .
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. La caja 12' del diferencial 12 y el

de rotaciédn n y n
1

2
pitién 13 que engrana con la caja 12! son inméviles

en tanto que las velocidades de rotacién n y n son
iguales. Un cambio de la primera velocidadlde rotacidn
variable n1 con relacién a la segunda velocidad de rote-
cidn constante n, tiene por objeto une rotacidn del
pifidn 13, rotacidn posible en los dos sentidos, y

con ello tambien de los pifiones 14 y 15 que vén unidos

8 ellos. A continuacidn del pifida 13 un engranaje reduc-—
tor 14,15 representado en la figura 1, en forma de un
simple engrahaje recto, tiene por objeto reducir el
ndmero de rotaciones de la caje 12' del diferencial 12

de modo que el cursor 17 del transformador electromecd-
nico 16 conectado a continuacidn del pifidn 15 se desplaza
al nédximo del arco angular OLO del transformador electro-
mecédnico 16 cuando la caja 12' efectda el ndmero de
rotaciones précticamsnte posibles. Segun se demostrard
néds adelante, la proporcidn de reduccidén entre los
pifiones 14 y 15 determina la constante de tismpo del
dispositivo de accionamiento. Se¢fiene pues la ventaja de
prever una proporcidn de reduccidn varisble. Esta
constante de tiempo s8 debida al hecho de gue para una
variacidn posible I\ Uy de la segunda dimensién eldctrica

U3 el cursor 17 debe desplazarse de le posicién (¥ a2 la

‘posicidnel + AN . Un mismo cambio de dngulo A X exige

un tiempo tanto mayor que la proporcidn de reduccidn

entre la velocidad diferencial n, admitida como comstante

4
¥y la velocidad diferenciel reducida n5 es grande.,

E1l cursor 17 del transformador electromecinico 16,
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vd unido al piiidn 15. £1 cursor 17 forma con su posicién
1fmite cerca de la borna 1§, un dngulo of cuyo dngulo of
determine una tensidn parcial U3 de la tensidén U2
halldndose en las bornas del transformador electromecé—
nico 16 y esto segin la férmula

U =U . ]
3 2 o o

En servicio, el dngulo o/ se regula de modo
que la tensidn U3 gsea aproximsdamente iguml a la sefial de
mendo o accionamiento U dada por el Srgano de medicidn
1, Sin embargo, el cursﬁr 17 sizue los movimientos del
piiidn 13 con una velocidad angular reducida dz la propor-
cidn de reduccidn del engranaje 14,15; Asi, por ejemplo,
en el intervalo Ge tiempo A t = t,-%; , el cursor 17
se desplaza en un dngulo A« de su posicién en el

momento T, 2 su posicidén en el momento t,. Lste dngulo

1
ol representa la integral de la velocidad de rotacién n

sobre el intervalo de tiempo /\ t =t -%, » es decirs

2

Aa:z’nfz nsdt
1

Como ya se ha explicado anteriormente, la
tensidm U3 forma la segunda magnitud eldctrica aplicada
al compensador eldctrico 2.

Cuando se trate de un funcionauiento normal
8in zlteraciones, el materisl textil 9, cuyo peso por
uniced de longitud variz, gensrsz variaciones rdpidas
Ge le seflal de mando Ul alrededor de un valor zedio.

La magnitué direrencial U, que aparece entonces genera

4

aceleraciones positivas y negativas elevadas, pero
?
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,
de breve duracidn del par de cilindros de estiraje 5,6
y con elld moviusientos en los dos sentidos de la caja
12' del diferencial 1Z. ¥l cursor 17 del transformacor
electromecdnico 16 solo efectda pequeflag variaciones
el a uno y otro lade de la posicidn, ol -

' Ahore bien, si el 8rgzno de medicidn 1,

a unz parte de este drganoc, estd sometido a una
influencia pardsita de larga duraciédn , se efectian

los iendmenos siguientes:

La sefial Ge mando Ul del Srgano de medicidn

1 cambia su valor con ralacidn a la de la tensidn U
generada por el transformador electromecédnico 16, pgr
ejemplo, en el sentido positivo, Resulta de ello una
tensifn diferencizl U, positiva @ la salida del compen-
sador 2 ¥y con ello una velocidad de rotacién nés
glevada del par de cilindros de estiraje 5,6. En el
diferencial 12, esto geners uns velocidad de rotacidn
ho- 1y de la caja 12' y con ello unas velocidades n4
v n5 diferentes de cero. El cursor 17 se desplaza en
un éngulo + Aol , 1o cual hace aumentar le tensién
U3. Si el efecto pardsito persiste , el dispositivo
funciona del modo descrito hasta que el efecto
pardsito en cuestidén desaparece. Sin embargo, si la
anplitud y la duracidn del efecto pardsito son tales
gue el cursor 17 puedz zlcanzar uno de los topes 20,21,
siendo el tiempo correspondiente funcidn de la propor-
cidn de desmultiplicacidn del engranaje 14, 15, se pone
en marcha un dispositivo de larma, no reprasentado

en la fig. 1, en el momento en que se pone en contacto

el cursor 17 con uno de los topes 20,21, indicando asi



10.

15.

20.

25 .

30.

.
- 13 - 244169 &

la presencia de un efecto pardsito de largs duracié;@ﬁ#*w
Tambien es prdctics establecida,hacer vigible la posicidn
exacta del cursor 17 lo cual permite controlar en un
monrento cuslquiere el buen funcionamiento del dispo-
sitivo de mando automdtico.

Parsa el buen funcionamiento del dispositivo
objeto dela presente invencidén, es aconsejable soumeter
primero la sefial de mando Ul dada por el Srgano de
medicién 1 a la accidn de un dispositivo de retardacidn
en Torms de un desfaszdor 30 ya conocido. Esta retarda-
cidén tiene por objeto compensar la difevencia de tiempo
entre el momento de la medicidn en el Srgenoc de medicién
1l v el nmomento de estirado correspondiente entre los
pares de cilindros de estirado 5,9 y 7,8 siendo debida
ests diferencia de tiempo al movimiento del material
textil.

Para obtener un funcionamiento correcto
del dizpositivo objeto de la presente invencidn, es
preciso prever tambien la apiicacién al compenssador 2
de una tensidn auxiliar U. proporcional a lgfelocidad

5
diferencial M, generada por el generador taquimetro 31,

lo cusal elimiia lae influencie de la cargs del dizposi-
tivo de accionamiento del par de cilindros de estiraje
5,6 ¥y provoca una mejore de la linearidad de la

caracteristics de‘mando zsi como de otras propiedades.

En las figuras 2, 3 y 4 se representan tres

variantes A, B y C del dispositivo de mando o accionamiento

objeto de la presente invencidén y vén dispuestas en prin-

cipio de un modo similar al esquema fundamental descrito

con referencia a la fig. 1l. Para las piezas correspondisn-—=
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tes se han utilizado sfmbolos idénticos.

La variante 4, segin la fig. 2, se distingue
por el hecho de que ol transformador electromecdlico 16
con sus bornas 18,19 v4 incorporado directamente en la
parte eléctrica del Srgano de medicidn 1 formendo con’
este dltimo una rama de wn pﬁente de medicidn eléctrica
26, determinando =si la posicidn del cursor 17 y de
este transformador eliectromecdnico, el punto de
equilibrio d2l pueute. La tensidn dizgonal del puente
gencrada as{ se conduce por medio del desfasador 30
Girectamente gl amplificador 3 con %0 que sl sistenms
de accionamiento automdtico funciona del modo descrito
anteriormente.

Le variente B del dispositivo objeto de
la presente invencidn, representado en la fi.. 3, se
distingue de la forma fundamental descrita en la fig. 1
por el hecho de que el transformador electromecdnico 16
en forma de potencidmetro se reemplaza por un condensador
variable 22 que, en combinacién con el Srgano de
medicidn 1 ,teniendo en este caso de preferencia la
forma de un condensador ¢e placas, forme el compansador
2. El movimiento del rotor 23 del condens=zdor variable
22 en cuestidn corresponde de nuevo a la integral N\ del
piiadn 15.

La fig. 4 representa otra posible disposicidn
C gue puede aplicarse, por ejemplo, en €l caso de un
8rgano de medicidn dptica 1. Ln esta variante €, el
Srgano de medicidn 1 se compone de un emisor de ondas
electromegnéticas 28 y de un 8rgano de medicidn 29

sensible a las ondas electromagnéticas combinado con
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otro 8rgano de medicidn z4 que sirve de referencia.
Bste 8rgano de referencia 24 vi blindado en parte'por un
diafragma varisble 25 accionado pof el piiidn 15, siendo
asf el grado de blindaje funcidn directa de la integral
A\t sntedicha.

Se comprenderd gque pera esta variante se
pueden utilizer no tan solo rayos luminosos,sino
tambien cualesquiera otros reyos electromagnéticos
¢ radioactivos.

N 0 T A

Descrita suficientemente la naturaleza del
invento,as{ como la manera de realizarlo en la préctica,
debe hacerse constar que las disposiciones esnteriormente

indicadas som susceptibles de modificaciones de detalle,

‘en cuanto no alteren su principio fundamental. Tambien

gse hace constar que el invento corresponde a una solici-
tud de petente presentada en Suiza con fecha 9 de

enero de 1958, n? 54.526, acogiéndose, por lo tanto, a
los beneficios que conceden los Convenios Internacionales
en vigor y siendo lo que constituye la esenciz del

referido invento y por lo que se solicita Patente de

Invencidn,por 20 aiios en Espafia: " Procedimiento y dispositi

vo de regulacidén automdtica para el accionamiento de
trenes de estiraje en las néguinas de hilatura"; tal
¥y como queda substancialmente especificado en las
reivindicaciones que se caracterizen por lo siguientes
'12.- Procedimiento de regulacidn automédtica
para el accionamiento de trenes ve estiraje en las méquinas
de hilaturs, aplicasble a dispositivos de accionamiento

automdtico de sistema de estiraje de hilatura y que
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sirve pare evitar efectos de regulacidn pardsitog debidos
a influencias pardsitas sistemdticas de scecidn lenta del
drgano de medicidn utilizado pars el accionamiento, carac-
terizdndose por el hecho de que une primera velocidad de
rotacidn variable‘proporcional a la velocidad de rotzcidn
del primer par de cilindros que sirven pare el estirado
del material textil y una segunda velocidad de rotacidn
constante se conducen a un diferencisl mecédnico que forma
una velocidad diferencial isuzl a lz diferencia entre
lefprimers velocidad variable y la segundz velocidad
conztante, siendo esta velocidad diferencizl igual a cero,
cuando la velocidad de Jos cilindros de estiraje es igual
al valor que corresponde a la proporcién de estirado medio
deseado del sistema de estiraje, despuds de lo cuzl esta
velocidad diferencial ge desmultiplica a una velocidad

de rotacidn diferencial r%ducida, que sirve parz formar
la integral /\ol = 2 '.\Tf 2 at representando dt la
integracidn de la tl velocidad diferencial
reducide sobre el intervalo de tiempo A\ t = $, -ty
conduciéndose este valor A\X a un transformador electro-
mecdhico, que genera une sefial eldctrica equivalente a

su posicidén angular mecédnicaglsustrayéndose esta sefial
eléctrica de la sefial de mando o accionamiento del Srgano
de medicidn, elimindndose as{ el efecto ¢e variaciones
sistemdéticas lentas de la seifial de mando generada

por el drgszno de medicidn 1, variaciones debidas a la
accidn Ge influencias parésitas sobre el drgano de
medicidn mismo.

22 ,~ Dispositivo pars la ejecucidn del proce-

dimiento especificzdo en la reivindicacidén 12, caracterizado
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en primer lugar por la disposicién de un diferencial

mecdnico que sirve para la formacidn de unae velocidad
de rotacidn diferenciasl igusl a la diferencia entre una
primers velocidad veriable proporcional a la velocidad
de un primer par de cilindros de estirsdo y una segunds
velocidad de rotacién constante de un segundo par de
cilindros de estiraje, despuds por un engranaje de desmul-
tiplicacidn que sirve vara la desmultiplicacidn de la
velocidad de rbtacién generada por el diferencial, dando
este engranaje la velccidad de rotacidn diferencial reducids,
eligidndose la relacién de desmultiplicacidn correspondiente
de modo que la gama de rotacidn total del diferencial que .
puede efectuar varias revoluciones , se reduzca a la
gema de rotaci&f%o, al mdximo, del transformador electro-
mecdnico que Vi a 41 acoplado, despuds por un transforma-
dor electromecdnico genersndo una sefial eldctrica equiva~
lente a su posgicidn ansuler y por Gltimo por un compencae
dor eldctrico que forma la diferencia entre la seiial de
mendo gue le es enviada y la Segunda megnitud eldctrica.

32,.~Procedimiento, segin 1o especificado en
la reivindicacidn 12, caracterizédndose por el hecho de que
el dispositivo mecdnico que sirve pars la formacidén de
lz diferencis entre dos velocidades de rotacidn tiene
la forma de un engransje diferencial.

2.~ Procedimiento segdn reivindicecidn 18,

caracterizdndose por el hecho de que el dispositivo mecé-
nico que sirve para lu “>rmacién de la diferencia entre
dos velocidades de rotacidn tiene la forma de un engranaje
planetario.

52 ,- Procedimiento segun reivindicaciones 24,
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caracterizado por el hecho de que 1los topes del trans-

formador electromecdnico tienen la forma de contactos,
de modo que si el cursor alcanza la posicidn final
electromecédnico
correspondiente del transformador,/ se clerra un circuito
eléctrico, desconectando asf un dispositivo de alarma.

62.- Procedimiento, segin reivindicaciones 12
y 28 a 58, caracterizdndose por el hecho de gque la
posicidn del cursor del iransforuedor electromecdnico
se hace dpticamcnite visible.

72 ,- Procedimiento,segun reivindicaciones 18 a
68, caracterizéncéoze ,or el hecho de que el transforma-
dor electromecdnico tiene la forma de un potencidmetro.

82.- Procedimiento segdn reivindicaciones 18
a 0%, cafacterizéndose wor el hecho de gque el drgano
de medicidn tiene le forma de un condensador de medicidn
¥ que el transformador electromecénico tiene la forma
de un condensgdor variable.

g¢,- Procedimiento, segun reivindicaciones 18 a
63, caracterizdndose por el hecho de que como organo
de medicidn se utiliza un emisor de ondas electrousgné-
ticas combinado con unos receptores de ondas electromagné-
ticas, intercaldndose el material textil que deba medirse
entre 21 emisor y el receptor de modo que las ondas
electromagnéticas pasan a travds del material textil y
se hallen asf{ parcialmente amortigusdas.

102,.- Digpositivo segun reivindicszciones 28 a 98,
caracterizéndose por el hecho de que como dispositivo de
?e%ardacién se utiliza un desfasador que compensas la
diferencia de tiempo entre el momento de la medicidédn del

peso vor unidad de longitud del materizl textil en el
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$rgano de medicidn y el momento de estiraje entre los
dos pares de¢ c¢ilindro g¢e sstiraje.

112.~ Dispositivo, segin reivindicaciones 22 a
102 , caracterizédndose por un gencrador taguimetro que
geners una tensidn auxiliar vuelta al compensador lo
cual tiene por objeto hacer independiente la carge del
dispositivo de accionanmiento.

122.~ Dispositivo segin reivindicaciones 28 a
112, caracterizédndose por la disposicidn de un potencid-
metro que actda como transformador electromecdnico,estando
alimentadas las bornas de este potencidmetro con uns
tensidn constante y dando al cursopﬁe»este potencidmetro
una dimensién eléctrica proporcional al dngulo®C .

132.~ Dispositivo, segin reivindicaciones 28 y
32 g 62 y 9% a 119, caracterizédndose por la disposicidn de
un diafragma variable que actia como transformador electro-
mecédnico, provocando este diafrasma un blindaje parcizl de
las ondas electromagnéticas, que caen sobre el receptor y
procedente del emisor de ondas electromagnéticas.

A 142,~ Dispogitivo, segun reivindicaciones 28 y

32 a 82, caracterizidndose vor la disposicién de un
condensador variable que actia como transformador
electromagnético.

152.~ Dispositivo, gsegun reivindicaciones z#
y 38 g T2 y 108 y 118, caracterizdndose por la disposicidn
de un puente de medicién eléctrico formado por un

potencidmetro que actla como transformasdor electromecé-

‘nico y por un 8rgano dc medicidn, estando compensado

este puente por la posicidn del cursor mévil del

potencidmetro en cuestidn.
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162,- Dispositivo segin reivindicaciones 28
y 32 a 128, caracterizdndose por la disposicidn de un
en;ranaje de desmultiplicacién,pudiendo elegirse a
voluntad la proporcidn de desmultiplicacidn de este
engrenaje. '

172.- Procedimiento y dispositivo de regulacidn
automética para el accionamiento de trenes de estiraje
en las méquinas de hilatura; tal y como queda substancial-
mente descrito en la presente memoria, e ilustrado en
los adjuntos dibujos.

Esta memoria consta de veinte hojas,escritas
a miquina por una sola cara.
uearia, ‘19 SEP.1g5g

ZELIWEGER A[ff.APPARATE~UND
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