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MEMORIA DESCRIPTIVA
de una Patente de Invencidn a nombre de:
Dr. Ing. WALTER REINERS, de nacionalidad
alemana, domiciliada en M.-GLADBACH, Pe-
ter~Nonnenmiihlen-Allee, 54, (Alemenia);
por: "DISPOSIIIVO AUTOMATICO D DISTRI-
BUCION EN UNA MAQUINA BOBINAIXORAY.-

El invento se refiere a un dispositivo automédtico
de distribucién en una méquina bobinadora. |

Lgs mdéquinas bobinadoras, como es sabido estén des-
tinadas al rebobinado del hilo, especialmente el devanado
del mismo desde una husada, la comprobacidn del hilo en lo
que respecta a su calidad y, en caso dado, a la limpieza de
lugares defectuosos, y para volver a bobinar el hilo en grandes
longitudes, es decir, en bobinas grandes. Durante estos rebo-
binados se forman en particular bobinas cruzadas, en las que
en forma ya conocida el hilo es arrollado en capas en dngulo entre
si. Pero el invento se refiere al mismo tiempo a mdquinas bo-
binadoras en las que las respeciivas capas de la bobina se arro-

1lan de distinta manera, por ejemplo a modo de bobina en forma
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de botella o de husada. Antes, la persona encargada de vigi-
lar los respectivos 1lugares de bobinado, solo revisaba unos
pocos de éstos en las mdquinas bobinadoras de esta clase,
observando entonces dicho encargado ihmediatamente la averia
que eventualmentie detenia al lugar de bobinado, y realizaba
las manipulaciones necesarias para subsanarla. Pero, sin em-
bargo una vez que el trabajo manual puede ser sustituido en
gran parte por dispositivos de trabajo automdticos, se nece-
sita en una méquina bobinadora de esta clase con dispositivos
automaticos de trabajo, un di3positivo de distribucién que
dirija cada uno de los procesos automdticos de trabajo. Se
conoce ya, desde luego, una mdquina bobinadora en la que se
ha previsto ﬁn aparato de maniobra central el cual, inducido
por Srganos de prueba, conecta cada vez en un orden.previap
mente estipulado, una serie de procésos de trabajo. Sin em~
bargo, en este dispositivo ya conocido, al requerirse un
proceso de trabajo se tiene que desarrollar por completo

el programa de trabajo total que contiene varios procesos de
trabajo, lo cual se ha de llevar a cabo independientemente
del proceso de trabajo que haya sido necesario. Pero la in-
tervencidén de los respedtivos procesos de trabajo tiene lu-
gar con una frecuencia variable. La actividad de un sistema
mecénico anudador puede ser necesaria, a causa de roturas

de hilo, con mds frecuencia que el cambio de uha bobina de
descarga. A cada cambio de bobina de descarga también corres-
ponde; por cierto, un empalme del extremo cde hilo de la nueva
Sobina de descarga con el extremo del hilo recien descargado
de la bobina de descarga. Hay que contar que con un hilo
busno, por cada tercera bobina hay que hacer un nudo por
roturo ademds del nudo de empalme. Si se trata de un hilo

malo, entonces esta relacién es mds desfavorable todavia,
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ya que en ese caso se dan més nudos por rotura, Por consiguien-
te, con un hilo bueno existe as{ y todo una tercera parte mis
de formacidn de nudos que de cambios de bobina. Hucho menof es
el nimero de cambios de una bobina de recepcién en la formacidn
de bohinas grandes, por ejemplo bobinas crugzadas. Aqui, por
cada diez cambios aproximademente de la husada de descarga, solo
hay un cambio de bobina receptora. Para poder trabajar en forma
rentable, habrfan de desarrollarse unicamente los pertinentes
procesos de trabajo que se requieran. Si, no obstante, se rea-
lizasen los procesos de trabajo independientemente uno de otro
entonces también pueden actuar al mismo tiempo y estorbvarse
mutuamente. As{ por ejemplo, en el cambio de la bobina de des=-
carga, el hecho de ceder la tensidn del hilo puede ser sufi-
ciente para hacer que reaccione el guardahilos y, por consi=-
guiente, para iniciar um proceso dé anudado que, debido al
canbio de bobina de descargs que tiene lugar precisamente

en ese momento, no solo es innecesario, sino que ademés habria
de tener como consecuencia una mutua interferencia de los dos
dispositivos de trabajo.

Con el fin de resolver mejor las tareas mencionadas
mds arriba, es decir, hacer que los dispositivos de trabajo
no se estorben uno al otro y que actuen en medida necesaria,
segin el invenio debe estar construido en dispositivo automé-
tico de distribucidén en una mdquina bobinadora con varios dispo-
sitivos de trabajo que realizan los procesos de trabajo y cuya
necesaria intervencidn es transmitida por dérganos de prueba a
un elemento de mando .central, por el cual queda blogueada o

libre, de tal modo que con el elemento de mando cooperen unocs
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medios para distinguir las transmisiones que dan lugar
a los diferentes procesos corréspondientes. Dicho con
otras palabras, el elemento de mando estd situado de for-
ma central, de los 6rganos de prueba, los cuales verifican
los respectivos procesos de trabajo, recibe las transmisio-
nes sobre la intervencidn necesaria en cada caso de los
procesos de trabajo, y decide luego qué proceso es el que
se tiene que poner primeramente en marcha. Para esto el
elemento de mando ha de tener medios que le permiten di-
ferenciar las transmisiones una de otra y, de este modo,
proceder a la correcta seleccidn del proceso de trabajo
que en oada caso ha de entrar el primero en funciones.
Segun un perfeccionamiento del invento, la diferencia
proporcional de dos o mds transmisiones se debe hacer en
funcion de la iniciacién de los distintos procesos.

Asi, al producirse uha rotura de hilo, el ele-

‘mento de mando recibira otro valor, por ejemplo uno mayor

para desempefler la funcidn de mando, que al alcanzar da
dimensidén tedrica de la bobina receptora. Esta diferencia
de ambas magnitudes, decidird pueqbn una rotura de hilo,
se hay que hacer intervenir el proceso de anudado y de
localizacidn, en tanto que al llegar al llenado de la
bobina receptora, hay que poner en marcha el proceso de

perada, la emieién de la sefial y, en caso dado, también

. el cambio de la bobina‘receptora como proceso de trabajo

Adends en cada transmisién se puede detener inmediztamente
el lugar de bobinado, wa que la sjecucidn de casi todos
los procesos de trabajo requiere un lugar de bobihado en

reposc. on el elemento de mando se puede prever que el
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llenado de la bobina provoque, con los medios que determinan
este estado, una carrera del 8rgano de mando mds pequefia que
los medios que reaccionan al producirse una rotura de hilo,
Iuego, los medios palpadores del hilo pueden poner
en marcha a los medios de conexidn para hacer que entren en
funciones el dispositivo anudador y/o el dispositivo cambiador
ae la bobina receptora. la detencidén, en si ya conocida, del
lugar de bobinado al alcanzar el dismetro deseado de la bobina
receptora, puede también llevarse a cabo con los medios palpa-
dores del didmetro de la bobina. Después, los medios que reac-
cionan - ente una rotura de hilo pueden provocar una carrera
de maniobra'que desenganche a los medios de conexidn del dis-
positivo anudador o el dispositivo cambiador de la bobina re=-
ceptora. Acemds, los medios palpadores delilenado de la bobina
receptora deben dejar libre una carrera de maniobra que encla-
ve 2 los elementos de mand: para la exploracidn del hilo. Inde-
pendientemente de las caracteristicas apuntadas es convenien-
tedotar a Jos medios palpadores de llenado de la bobina, de
un dispositivo de sefializacidn que permita reconocer el que en
este caso es necesaria una intervencidén & mano. Una vez que
ha concluido el cambio de la bobina, hay gque anular entonces
el bloqueo y volver a dejar libres los medios palpadores del
hilo gue quedaron blocueados al determinar el llenado de la bobi-
na. Esto puede hacerse a mano, por ejemplo manipulando un pul-
sador que sirve al mismo teimpo de dispositivo de sefializacidn
del llenado de la bobina receptora, o automdticamente mediante
dispositivos en si ya conocidos. Después, el invento tiene
taubién previsto que el cambio de la bobina receptora se inicie
autcmaticamente por el movimiento de Jos medios pdpadores
el 1llenado ¢e la bobina, y que se efectle con medios en si

ya conocidos.
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- Como dispositivo de maniobra se emplea convenien-
temente una palanca giratoria que en forma periodica sea
135 llevada, al menos por un Organo de comprobacidén , a
una posicidén correspondiente al resultado de la comproba-
¢ibén y que transmita la o las drdenes de maniobra de acuer-
do con esta posicidm.
La detencidn de lz bobina receptora, necesaria
para algunos procesos, puede hacerse cpn la palanca de
140 maniobra situédo en distintas posiciones. Asi por ejemplo
la detencidén debida a haberse llegado al llenado de la bo=-
bina, y al‘subsiguiente cambio necesario de la bobina,
se realizard en una posicién distinta de la palanca que la
detencidn del lugar de bobinado para subsanar una rotura
145 de hilo. Despuds es conveniente dejar que el elemento de
mando actuie sobre un drgano de acoplamiento situado entre
el accionamiento y la bobina recegora giratoria, que es-
tablezca la unidén motriz con el tambor guiahilos. El1 invento
experimenta tna simplificacién cuando el elemento de mando
150 sirve al mismo tiempo como dérgano de comprobacidn. De este ‘
modo se puede reducir el niémero de los drganos de comprobzcidén
puesto que este trabajo es asumido por el propio elemento de

mando.
- E1 dérgano de acoplamiento el cual establece el

135 accionamiento con las partes impulsoras del lugar de bobi-
nado, en particuliar con el tambor guiahilos, puede ser
promovido a tres estados, o sea unidn motriz asegurada, sepa-
racidn motriz asegurada y un estado alternativo regular
entre la unifn motriz y la separacidén moiriz. Merced a la

160 continua alternacién entre uno y otro estado, o sea mediante

el estado oscilante surgen periodos de tiempo en los que el
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acoplamiento se halla sin carga, es decir en los que se le pue-
de conmutar con menor fuerza de la que se necesitaria durante

el estado motriz. Por ello, durante el estado separado del
accionamiento, una desconexién de este accionamiento requiere
escasas fuerzas de maniobra. Ia separacidn motriz del estado os-
cilante alternativo regular puede también; eventualmente, con-
vertirse en un estado de larga duracidén. Esto, por ejemplo,

es necesario para el anudado del hilo durante un canbio de la
bobina de recepcidén o de la bobina de descarga. Para generar

el movimiento oscilante del érgano de acoplamiento se puede

emplear un movimiento oscilante ya existente para fines de

" maniobras y/o de comprobacidn.

Después para el accionamiento de retroceso de la bo-

| bina de recepcién, por ejemplo para la localizacién del hilo,

el Srgano de acoplamiento puede tener una unidn moiriz con un
eje de retroceso que gire en sentido opuesio. Este eje especial
ird situado en generali, como eje de retroceso a lo largt de la
mgquina bobinadora y sirve unicamente para hacer girar hacia
atrds a la bobina con el fin de buscar e%@abo del hilo duran-
te el proceso de localizacidén del mismo.

En el dibujo se explica el invento a titulo de ejemplo.

Lag figuras 1 4 2 muestran en répresentacién esQuemé—
tica la estructura de una mdquina bobinadora.

La figura 1 reﬁresenta en seccidn transversal unica-
mente una parte de los dispositivos de mando y de distribuciénf

La figura 2 muesira uha parte del modelo exﬁuesto ya
en la figura 1, y complementada por piezas, las cuales han

tenido que ser omitidas por razones de mayor claridad en

la figure 1.
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En el armazdén lateral 1 van sujetos un soporte su-
perior 2 concebido a modo de tubo, un 30porte corredizo 3 con~-
cebido a modo de tubo y una via de conduccidn 4 concebida asi~
mismo a modo de tubo. En el soporte superior Z va sujeto en
cada lugar de bokinado un brazo portante 5 configurado en
forma de caja bobinadora, a cuyo extremo se halla sujeto un
tubo 6 que hace las vedes de envoltura. El tubo 6 esta fija-
mente unido al soporte corredizo 3 por medio de un drgano de
retencién 7 y de un tornillo. Un eje oscilante 8 que durante
el funcionamiento se mueve continuamente en vaivén, se extiende
paralelamente al suoporte superior 2, al soporte corredizo 3 a
la via de conduccidn4. Excepto por sus extremos aquel tiene
varios alojamientos segin sea su longitudfy eventialmente
tanbién entre los dugares de bobinado. En el eje oscilante
8 va montado un tope de arrasire 9 fue, a través de un muelle
10, arrastra a una palanca giratoria 11 en su movimiento de
vaivén. En el soporte corredizo 3 se mueve sobre un par de
poleas 12a y 12b, el drgano auxiliar 13, que por medio de
una barra de enclavamiento 14a puede ser fijado en una escota-
dura 14b existenfe en el soporte corredizo 3.

Encima del brazo portante 5 va situado el eje de
accionamiento 15, el cual tiene en cada lugar de bobinado
una polea de friccidn 16 rontada fijemente en el. Debajo ael
brazo portante 5 se halla el eje ve retroceso 17, el cual
tiene asimismo en cada lugar de bobinado una polea de friccidn
18. El alojamiento de estos ejes se hace. inuependieniemente
de los brazos portantes 5, por los extremos de la mdquina y
eventualmente por otiros lugares por ejemplo enire los lugares
de bobinado, por 1o que después de aflojar uh par de tornillos
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19, los brazos portantes se pueden separar del soporie supe-
rior 2 sin tener que soltar ni varier ninguna otra unidn. En
el brazo portante & erticuls también el bastidor de bobinas

20 para la bobina de recepcién 21. En aquel va montado, ademds
un tambor guiahilos 22, y sujeta con articulaciones una palanca
de tres brazos 23, que a través ce una varilla 24, mueve a
una polea intermedia 25, Después el mencionado brazo portante
5 lleva un soporte 26a, Z26b, en el que existe un eje vertieal
27 y alrededor del cual puede girar une horquilla zcodaca <8
en el instante en que en uno de los extremos acodados 29

tiene lugar un movimiento en vaivén a través del érgano de em-
puje 30. Asi la horquilla 28 desplaza axialmente a la derecha
0 & la izquierda al eje portedor del tambor guiahilos ZZ, por
lo que al entrar el hilo tiene lugar el conocido tendido del
hilo de los puhtos de inversidn.luego, el brazo portante 5
lleva una palanca de maniobra 31 que puede girar alrededor ded
eje 32 y estd sometida a la accidn de un muelle 49. Después

el brazo portante 5 en cuestidén tiene un dérgano de enclava=-
miento 32 lque esta sometido al efecto de un muelle 34 y puede
encastrar zon su brazo derecho 35 en una escotadura 36 de la
palanca de maniobra 31. ’

Zn el extremo inferior del brazégportante 5 va, ces-
pués, montado el guardahilos 37 que al producirse una rotura
de hilo puede girar con su brazo izquierdo hacia arribs hasta
la posicidn sefialada con puntos y rayaa. '

Adends en el mismo extremO‘d§l brazo portante 5 wa
sujeto el tubo 6, En el extremo inferio?ﬁiel tubo 6 esta a
gontado el soporte 38 de la bobina de descarga. El cambio de »
bobina necesario al terminar la bobina de deédarga se lleva a

cabo automdticamente con los medios conBcidos. Un depdsito 39
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y una via de deslizamiento 40 sirven de dispositivo de alimen-
tacidén de las nuevas bobinas de descarga. Ll sistema funcional
de los Organos ce maniobra es asimis;o conocido, ¥ por lo
mismo no se le representa aqui con mayor detalle.

' | Por un lado una barra de maniobra 41 articula en
uno de los brazos de la palanca de tres brazos 23 y por otro
lado en el brazo de maniobra 31. Previa intercalacién ae
un muelle 43, en el brazo de maniobra 31 articula cespués un
véastago de meniobra 42 que scida sobre una mordaza de freno
44 la cual, durante el movimiento del brazo de maniobra, gire
en sentido contrario al de las manecillas del reloj, se posa
sobre el tambor guiahilos 22 y frena su movimiento rotativo.
En el extremo inferior del brazo de maniobra 31 articula un
doble brazo 45 que desde una barra 46 recibe un movimiento
de vaivén. Este movimiento en vaivén es transmitido por la
balanca giratoria 11 a la barra 46, sieunpre que dicha palahca
giratoria 11 puede moverse libremente., E1 brazo derecho 47
ue la palanca doble 45 tiene por delante un gancho 48 que,
cuando el brazo imquierdo del guardahilos 37 esta bajado, es
decir cuando se encuentra en poéicién del bobinado, se apoya
por cetrds del brzzo derechos del guardshilos 37, pero que
cuando el guardahilos se encuentira sacado, es decir en el
caso de una rotura de hilo, se apoya por el lado frontal sobre
el brugo derccho. Debido al movimiento de giro que desde la
palanca giratoria 11 se transmite al brazo doble 45 a través

de la barra 46 se produce, sobre todo en el caso de rotura de

%>ihilo, un empuje hzcia la derecha sobre el brago inferior de

1§¥palan0a;gé mariobra 31, De este modo se suelta el encastre
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del brazo derecho 35 del drgano de enclavamiento 33, el cual
puede entonces desprenderse de la escotadura 36 por lo que
merced a la accién dél muelle 49 la palanca ce maniobra 31
queda en una posicidn contraria al sentido de las manecillas
del feloj hasta que se produce otro impulso de retroceso
posterior. Mediante el giro que es transmitido por el vastago
de maniobraiél, la rueda de friccidn K6 es levantada a ira-
vés de la palanca de itres brazos 23 y de lz varilla 24 con
1o polea de friccidn <5. Al seguir ghrando la citada palanca
de tres brazos 23, la polea intermedia Z5 con la polea de
friccidén 18 del eje ue retroceso 17 puede provocar el retro-
ceso del tambor guiahilos 22, necesario para la localiza-
cidn del cabo del hilo, Sin emvargo el movimiento adicional
necesario para el giro ulterior es originado por el 6rgano
auxiliar 13, segin se explica mds adelante.

tientras que a: romperse el hilo, la palanca de
doble brazo 47 arrastira a la palanca de maniobra 31 por una
am;lia zona de giro, cuando se dispone de hilo solo tiene
lugar un breve arrastre que sin embargo es suficiente para
soltar parajeramente la unidn moiriz de la polea impulsora

25 con el eje de accionamiento 15 y el tambor guishilos Z2.

‘Durante el levantamento devido a la falta de una unidn no

positiva, puede tener lugar con escasa fuerza un influencia-

miehto de todo el dispositivo. Esto es una ventaja, sobre

todo al efectuar una maniobra o una distribucién con fuerzas
rgducidas.v
 Durante el paso por delante de lbs respectivds

1u€ares de bobinado, &l Organo auxiliar 13 tiene que compro-

par si el proceso de bobinado se desarrolla todavia en drden.
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Para ello, en el drgano de enclavamiento 33 articula un védse
tago 50 que tiene una prolongacidn 51. Si debido a la rotura

_ del hilo se gira la palanca de encasiP®e 33 en el sentido de

310 las manecillas del reloj, entonces el vistago 50 sale también
afuera hacia la derescha y llega a la zona de accién de un
brazo de distribucidn 52. Lurante el recorrido ae paso - sea
desde la derecha o desce la izquiera -, el brazo de distri-
bucidn 52 colocado veriicalmente en posicidn de reposo es

315 | movido hacia la derecho o hacia la izquierda. Este movimiento

“ - e8 transmitido a través de-muelle 53 hasta el trinquete 54 que,
mediante el movimiento hacia abajo hasta la posicidén dibujada
a puntos y rayas fija por medio de la barra 14a al drgano
guxiliar en el lugar ce bobinado y deja libre al mecanismo

320 de trabajo 55 paera poner en marcha el proceso de trabajo. Al
mecanismo de trabajo 55 pertenece el eje 56, el cual tiene
varios discos de cfirvas colocados uno detrds dae otro, los
cuales cooperan con algunas palancas correspondientes. As{
un disco de curvas posee una leva alargada 57 que actiia so-

323 bre la palanca de levas 58, la cual transmite su movimiento
a la palanca de tres brazos 23 a través del vastago 59. De
este modo, la polea intermedia 25 con el eje de retroceso
17 obtiene una unién rozante que garantiza el proceso del
tambor guimhilos X2 para la localizacidén del kilo. Con el

330 mecanismo de trabajo 55 estdn unidos todavia Los dispositi-

vos de localizacidn y recogida del hilo, no representados

aqui en detalle, asi como un anudaddér que enlaza entre si

' los extreimos uel hilo encontrados. 1

| Al concluir el proceso de trabajo entra en functo-

$ 335, nes una leva 60 que coopera con una palanca de llenado 61 y
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palanca 104 de descarga del batidor y el segmento 105 arras-
trado por esta palanca son llevados a una posicidn, en la

gue la palanca 106 puede girar en sentido opuesto al de las
manecillas del reloj hasta la posicidén repr:osentada en la
figura 2. La palanca 106 estd unida con un brazo 107. Este
brazo:107 tiene un talon 109 que se puede colocar debajo de

la palanca 45. Esto se efectia mediante el levantamiento del
bastidor‘portabobinas 20 como consecuencia cdel llenado de la
bobina en la posicidén reproducida. lediante este proceso queda
retenida la palanca 45 y, por consiguiente, él segundo extremo
de palanca 47 con el taldn 48 asi{ como la barra 46, segin

se representa en el dibujo; Como quiera que la barra 46 queda
tanbién retenida por el taldén 109 con la fijacidén del doble
brazo 45 en su posicidn superior, se intcrrumpe el movimiento
en vaivén de la barra 48, del dcble brazo 45, ue la palanca

Ge maniobra 31 y de la polea de friccidn 25. &l guardahilos

37 es retenido a través del gancho 48 y la palanca de bloqueo
33 y el vdstago 50 quedan asi mismo retenidos en la posicidén
representada, y el luger de bobinado queda detenido mediante
la separacién de la unidn motriz desde 16 a través de 25 hasta
RZ2. El enclavamiento no se anula hasta después del cambio de
la bobina de recepcidn &1 y de presionar el botdén 1<8 que sir-
ve al mismo tiempo de sefial. Intonces el brazo 106 vuelve a’
ser empujado hasta abajo del segmento 105 y el brazo 107 arras-
tra al taldn 109 hacia atrds. Ia barra amortiguadora 10Z puede
bajar ahorahacia abajo con el bastidor portabobinas 20, El pro-

ceso ue bobinado puede ahora continuar,
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con su vastago 62. El mo#imiento gitatorio del brazo 61 resulw.
tante actida a través del véstago-62 sobre el guardahilos 37
y hace retroceder a este ultimo a su posicidn normal para la
circulacién corriente del hilo. Poco después actia una leva
63 sobre una palanca 64 gue, a través de un véstago 65 actia
a 8u vez sobre la prolongacidn 51 del véastago 50 y empuja
nuevamente hacia atrds a la palanca de blogueo 33 hasta su
posicidn reproducida. De este modo, el brazo de maniobra
31 retrocede también hasta la posicidén basica correspondinte
al trabajo de bobinado y, merced a la eliminacidn de la alte-
racidn, pone otra vez al lugar de bobinado en condiciones de
trabajo. Entre tanto se ha retenido tambien el eje 56 del
medanismqée irabajo 55 en la posicidn representada, puesto
que eltrinquete 54 pudo encastrar en la escotadura 66 que
quedo entonces frente al mismo y por consiguiente, suprimid
la fijacidn del drfano auxiliar 13 en el lugar de bobinado.
Durante el recorrido de paso, el mencionado érgano
auziliar, con el fin de evitar cualquier proceso de distri-
bucidén por el movimiento oscilante de la barra 46, ha levan-
tado ademas la palanca oscilante 11 por medio de una polea
67 vy ;or lo tanto, ha impedido todo irabajo doble de distri-
bggion. Esta\desconexion tiene ya lugar durante la aproxima-

cfén ¥y SOIO‘ES suprimida después de abandonar la posicidn

y&e trabaJOf Solo entonces puede el eje oscilante 8 emprender

: nuevamente su trabago de comprobzcidn y, en el instante en

que se interrumﬁ% el trabajo de bobinado en el 1ugar de bo=-

Cuando el diemetro de la bobiha cruzada 21.ha alzan~
zaﬂo1nw.ddmrminaaa medida, Gebido a la posicidén ahore alzan~
zada po‘r 1afbarra amortiguadora 102 y el platillo 408, una

\

¥
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La palenca de maniobra 31 puede tomar varias posi-
ciones de trabajo, las cuales tienen por consecuencia distin-
tos efectos de maniobra. Durante el accionamiento del tamhbor
guiahilos .22 para el bobinado en la bobina cruzada <1, se
halla en la posicidn representada en la figura 1. En este
posicidn subsiste la unidn motriz desde el &rbol de accio=
naniento 16 hasta el tambor guiahilos 22 a través de la po-
lea de friccidn 25. El proceso de bcobinado se lleva a cabo
en esta posicidn. Merced a este movimiento o.cilante la pa-
1ancé de maniobra 31 pasa pasajeramente a la posicidn
representada en la figura 2., Aqui la polea motriz 25 esta
levantada. Si esto tiene lugar unicamente en el proceso os-
cilante, o sea brevemente, se produce entonces la deseada
interrupcién del enrollamiento, la cual impide la formacidn
de un arrollamiento con dibujo. Al misro tiewpo‘es favora-
ble el estado levantado para la desconexidén del lugar de
bobinado con reducida fuerza de maniobra. la posicidn co-
rrespondiente a este estado de levantamiento (figura Z) de
la palanca de maniobra 31 es lograda periodicamente por la
palanca 45 bajo la accidn de la barra 46 durante el proceso
reglamentario del bobinado y al llegar al didmetro deseado
de 1z bobina ce recepcidn 21 es conservada pasajeramente o
sea durante el cambio de dicha bobina'de recepcidén 21, por
el taldn 109 del brazo 107, es decir la polea de friccidn
25 es mantenida a la distancia mdxima que resulta durante
el proceso periddico de oscilacidn, hasta el tambor guia-
hilos ZZ.
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En otra posicidén no representada de la palanca de
maniobra 31, su brazo inferior se hallamés a la derecha, ¥y
su brazo sﬁperior;més a la izquierda. En esta posicidn, el brazo
gcodado 35 del drgano de enclavamiento 33 puede desengancharse
de la escotadura 36 hazcia abajo. Con ésto el vdstago 50 es em=
pujado hacia la derecha, y durante la carrera de paso, entra
en funcionés el dispositivo anudador y localizador del hilo
mediante el empuje sobre el brazo 51. La polea de friceidn
25 es también movida hacia abajo por la palanca de maniobra
21 debido al arrastre de la barra 41, durante la transicidn
desde la posicidn segin figura 2 hasta la posicidén dltimamente
descrita, no representzda. Pero todavia no toca al eje de re-
troceso 18; Ewto como se ha descrito més'arriba, solo tiene
lugar mediante la menipulacidn del vdstago 59.

Mediante la maniobra resumida por un elemento de
mendo y la unidn del mismo con el acoplamientc del accionamiento
cabe obtener una sencilla estructura. Aqui, segin sea su posi=-
cidn, el elemento de mando puede maniobrar automdticemente los
siguientes estados.: | ‘

1) Accionamiento normal del proceso de bobinado con interrup-

cidén periddica para evitar los arrollamiehtos con dibujo.

2) Fijacidn del drgano de acoplamiento después derllegar al
llenado de la bobina, con el fin de cambiar la bobina cru-

gada, 2 mano o automdticamente.

3) Fijaciéqﬁel 0rgano de écoplamiento al producirse una rotu-
ra de hilo o‘al acabarée la bobina de descarga con el fin
de detener el lugar de bobinado. De este modo el drgano de
acoplamiento queda a punto de servic?o en una posicidn par-

ticularmente ventajosa y necesaria para girar hacia atréds
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el tambor guiahilos durante el proceso de localizacidn del
hilo. En esta posicidn tiene lugar el accionamiento de la
polea de friccidn por el aparato localizador delhilo y apara-

to anudador (érganos auxiliares) con medios particularmente

sencillos.

o-‘oNOTA.—.

Se reivindica como nuevo y de propia invencidn:

1.~ Dispositivo automdtico de distribucién en una miqui-
na bobinadora con varios dispositivos de trabajo que ejecutan di-
ferentes procesos de trabajo, cuya intervencidn, al ser necesa-
ria, es transmitida por dSrganos de comprobacién a un elemento
de mando central, el cual la bloquea o deja libre, caracterizado
porgque con el elemento de mando cooperan unos medios para dife-
rencier las transmisiones que ponen en marcha ;os diferentes pro-
cesos correspondientes. ’

2.- Dispositivo segin reivindicacién 1, caracterizado
porque la diferencia de la magnitud de la transmisidn es utiliza=-
da para provocar los diferentes piocesos.

3.-Dispositivo segin reiwndicaciones 1 6 2, caracte-
rizado porgue los medios que reaccionan ante una rotura ue hilo
por una parte, y los mcdios que estipulan el 1lenado de la bobina
de recepcidén, por otfra, provocan la diferencia.

4.~ Dispositivo segin reivindicacién 3, caracterizado
porque los medios que estipulan el llenado de la bobina de re=-
cepcidn provocan un menor recorrido de maniobra ael elemento de

mando que los medios que reaccionan ante la rotura del hilo,
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5.~ Dispositivo segun reivindicaciones 3 o 4 ca-
racterizado porque los medios palpadores del hilo hacen
actuar a unos medios de conexidn los cuales a zu ves ponen
en marcha el proceso de anudado y/o0 el de cambio de la bo-
bina de descarga. |

6.— Dispositivo segin reivindicaciones 3 o 4, éa-
racterizado porque los medios palpadores del llenado de la
bobina de recepcidén detienen el lugar de bobinado.

7.=- Dispositivo segin una de las rdwindicaciones
anteriores, caracterizado porque los medios que reaccionan
antes de la rotura del hilo provocan unarecorrido de maniobra
el cual desengancha los medios de conexidén para un disposi-
tivo anudador o cambiador de la bopina de descarga.

8,- Dispositivo segun una de las reivindicaciones
enteriores, caracterigado porgue los medios palpadores del
llenado de la bobins provocan un recorrido de maniobra que
bloquea = los medios de maniobra para la explosidén del
hilo. '

9.~ Dispositivo segin una de las reivindicaciones

anteriores caracterizado porque los medios palpadores del

. 1llenado de lz bobina accionan un dispositivo de sefializa-

cidn. |
10.~- Dispositivo segin la reivindicacidn 8, carac=-

teriz=do porque los medios palpadores ael hilo blogueados
por los elementos de mando al estipular el llenado de la
bobina, vuelven a quedar libres una vez realizado el cambio
de la bobina de recepcidn. '

- 11.- Dispositivo segin una de las reivindicacio=
nes anteriores caracterizado porque el proceso comprobador
que explora-el llenado de la bobina conecta un dispositivo

automitico cambiador de la bobina de recepcién.
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12.- Dispositivo segin una de las anteriores rei-
indicaciones, caracterizado porque como dispositivo ce dis-
tribucidn sirve por 1o nmenos unarpalanca giratoria que, al
menos por un 6rganc de comprobacidén, es llevada periddica-
mente a una posicidn inclinada de acuerdo con el resultado
de la comprobacién y transmite las drdenes de maniobra segun
esta posicidn.

13.~ Dispositivo segin una de las anteriores rei-
vindicaciones , caracterizado porque la detencidn del lugar
de botinado puede realizarse desde varias posiciones dife-
rentes ae la palanca de maniobra.

14.- Dispositivo segin una de las reivindicacio-
nes anteriores, caracterizado porque el elemento de mando
actia sobre un drgano de acoplamiento que establece la
unidn motriz para el tambér guiahilos.

15.~ Dispositivo segin una de las reivindicacio-
nes enteriores, caracterizado porque el elemento de mando
es al mismo tiempo drgano de comprobacidn.

16.- Dispositivo segun una de las anteriores
reivindicagiones, carscterizado porque el drgano de acopla-
miento puede ser movido por lo menos a tes estados, o sea
unidén motriz asegurada, separacidén motriz asegurada y un
estado oscilante alternati#o regular entre la unidn
motriz y la separacidn motriz.

17.-~ Dispositivo segin una de las anteriores rei-
vindicaciones, caracterizsdo porgue el elemento de mendo
es bloqueado en el estado de la separacidn motriz cel
estado oscilante alternativo regular.

18.~ i#4quina bobinacora segin una de las reivindi-

caciones anteriorcs, caracterizszda porque al romperse el nilo
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al llegar al llenado previaménte determinado de la bobina

de recepcidn y/o al acabarse la bobina de descarga, tiene

Jugar la fijacién del érgano de acoplamiento en la posicidn

separada por accionamiento.

19.- Méquina bobinadora segin una de las reivin-
dicaciones anteriores, caracterizada porque para'producir
el movimiento en vaivén se emplea un movimiento ossilante
oportunamente ex;§tenfe pera fines ce maniobra y de cou-
probacién. '

20,- Mdquina bobinadora segin una de las enterio-
res reivindicaciones, caracterizada porque el 6rgaho de
acoplamiento obtiene una unién motriz durante la separacién
motriz desde el drbol de accionamiento en una posicidn espe-
cial con un eje (el eje de retroceso) que gira en sentido
contrario. | |

21.- DISFOSIYIVO AUTOMATICO DE DISTRISUCION EN
UNA MAQUINA BOBINADORA. o

Tal como se describe y reivindica en la presente
Memoria Descriptiva que consta de veinte hojas escritas

a mdquina por una sola cara y de dos laminas de dibujos.

Madrid, 5 MAY. 1959

ek
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