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Este invento se refiere a un aparato para volver a
unir automdticamente los hilos que se rompen durante el traba-
jo de las mdquinas continuas de hilar,

Hasta la fecha las mdquinas de hilar se vigilan cons
tartemente por un opergrio especializado que vuelve a unir ca-
da hilo que puede romperse. Los gastos de mano de obra para vi
gllar las mdquinas continues de hilar, representan por ello un
considerable factor del costo.

Es un objeto de este invento reducir considerablemen

te los costos elevados de mano de obra y proporcionar un apara—i

to totalmente automdtico Que se mueve a lo largo del frente de
trebajo de la mdquina bajo vigilancia y comprueba si existe un
hilo o no en cada punto de la miquina de hilar, para, cuando
se descubre la falta de un hilo, volver a unir el hilo roto

su movimiento de vigilancia a lo largo de una o varias miquins.

El aparato, de acuerdo con el invento, comprende un
carro adaptado pars moverse enfrente y a lo largo de la hilera
de husos de hilar de una o mds mdquinas e inciuye un detector
que, cuando detecta la ausencia de uno de los hilos que se mue
ven hacia las bobinas, detiene el carro e inicia el movimiento
del mecanismo de unidén de hilos, comprende ademds medios que
se pueden mover a lo largo de los anillos guias del cursor y
que colocan al mismo en posicidén apropiada para el nuevo enhe=—
brzdo del hilo, y un extrsotor para extraer el extremo del hi-
lo roto de la bobina y medios para establecer un largo tensado
de hilo entre la boquilla de dicho extractor y la bobina, y

medios para enhebrar dicho hilo tenso en el cursor, medios pa-

ra elevar el extractor conjuntamente con el hilo tenso y medice

para enhebrarlo en el gufa-hilos, y un dispositivo para suje—
tar el hilo elevado por el extractor con medios de corte para
cortar el exceso de hilo, cuyos medios operan en tal forms

que pueden situar tal hilo en contacto con la mecha que sale

- con la mecha en el cilindro productor y sezguidamentie, continuaril
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de los cilindros productores; todos estos elementos estédn cone- ;
tados a un mecanismo de actuacidén apropiado para realizar los
difsrentes pasos.

El dispositivo que eo@pera con el cursor y con el hi-
lo arrollado en la bobina comprende un m canismo elevador, mo-
vid> por el balance con el fin de situar el mencionado mecanis-
mo, en cada momento & la correspondiente altura de operacidm,

Una realizacidn del invento se ilustra esquemdticamen ;v
te 9n los adjuntos dibujos. Este ejemplo comprende so0lo medios

mecinicos de accionamiento, pero debe quedar entendido que los

' medios de accionamiento descritos se pueden sustituir por otros

com> por ejemplo, medios magneto-eléctricos, hidréﬁlicés, de
airs,comprimido o una ooﬁbinacién de dos o mds de estos medios;
en lLos dibujos adjuntoss | '

Fig. 1 es una vista en perspectiva del aparato, del

cua. se han suprimido algunas partes con el fin de que otros

Fig., 2 es una vista de lado del aparato mirando en
dircecidn de la flecha II en la fig. 1

Fig. 3 demuestra el detector y el dispositivo de pa- ;
rar el movimiento del carro que entra en :accidén cuando el apa- |
rato descubre un hilo roto.

Pig. 4 demuestra como el detector coopera con los hi- °
los de la méquina de hilar.

Fig. 5 es una vista en planta que ensefla el sistema
para parar el huso y hacerlo girar al revés.

Fig. 6 es una vista en planta que ensefia el sistema

para buscar el cursor y para colocarlo en la exacta posicién pa -

~ra ¢l nuevo enhebrado,

Figs. 7 a 10 ensefian varias fases del paso del hilo
por el cursor.
Fig. 11 ensefia como el extremo del hilo se busca por

un tubo aspirante colocado encima de la bobina.
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Pig. 12 es una vista en planta del nmecanismo ensefia~

do en fig. 11.

FPigs. 13 a 15 ensefian el sistema para mover vertical- ’

mente el mecanismo buscador de hilo, el buscador del cursor y
los brazos cruzados pars enhébrar el hilo en el cursor.

Pigs, 16 y 17 eunseflan el paso del hilo al interior
del guia-hilos. |

Figs. 18 a 20 ensefian el dispositivo de unién del
hils con la mecha.

Fig. 21 ensefia el dispositivo para enhebrar el hilo
en 31 cursor y las

Figs. 22 a 27 ilustran varias fases en las operacio-
nes generales del aparato.

Fig. 28 es una vista en perspectiva de un aparato
mod.ificado y

Las figs. 29 y 30 son detalles de la fig. 28.

El aparato, de acuerdo con el invento, comprende

comd elementos permanentemente montados en una mdquina contimue

de hilar para la operacidén de unidén de hilos, un soporte supe-

-rio» 1 y otro inferior 1’ (fig. 2) montado en la viga horizon-

tal 2 que sostiene los husos en le mdquina de hilar; una barra
o rail 3 montado en la parte superior del soporte superior 1,
mientras que un larguero horizontal 4 con una superficie ver-
ticul estd montado en la parte inferior del soporte inferior '
1f{. La parte mévil del aparato (fig. 1) tiene la forma de un
cajon 5 en el cual existen ruedas superiores acanaladas 6 con

ejes horizontales y que pueden girar y correr a lo largo de

la barra horizontal 3, y ademds existen ruedas 7 de llanta pla~- -

na con ejes verticales y que pueden.rodar ¥y desplazarse a 1o
largo de la superficie vertical del larguero horizontal 4 que
se oncuentra fijo en la mdquina, en tal forma gue la coopera-

cidn de éstos elementos asegurz que el conjunto se encuentra
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en situacidn perfectamente vertical. Un motor eléctrico 8 que
estd igualmente montado en el cajén 5 y recibe su fuerza por
cuilquier sistema conocido de contacto mévil; el motor 8 es

del tipo de grandes velocidades y tiene un extremo de su eje
acoplado directamente a un ventilador 9 y tiene el otro extre-
mo de su eje conectado a un sistema de reduccidn de velocida-
des 10 de donde sale el eje principal 11 del aparato. Si,asi se;v
desea, el ventilador 9 podria. ser movido por un motor por se- -
parado. En el eje principal 11 se encuentra un disfositivo de
doble embrague 12, mediante el cual puede ponerse en movimien- fi
to una rueda 13 o una rueda 14 & eleccidn, segin se describird
a continuacién. Ia rueda 13 mueve ruedas dentadas cilindricas :V
15, 16 y ruedas en 4ngulo 17, 18 con el fin de poner en rota~
cidn la rueda acanalada 6 y de este modo poner en movimiento ;
todo el aparato. La ruede 14 acciona ruedas cilindricas denta=— 5_
dass 19 y 20 que por su parte hacen girar el eje 21, E1 embra= |
gue 12 puede accionarse eléetricamente o mecdnicamente por el
detiector de hilos rotos en una forma que se describird a conti=
nuacibn; el proceso es tal que normalmente gira la ruedes 13,
pero cuando se descubre gque falta un hilo, la rueda 13 se de-
senbrags del eje de accionamiento 11 y la rueda 14 se embraga
para emprender la operacidén de los elementos para la unién de
loy hilos rofos.

E1l aparato puede moverse en un c¢ircuito cerrsdo a lo -
largo de una o mds médquinas de hilar o puede moverse en ida y |
vuolte & lo largo de una o varias médquinas; en el caso de que
se prevee un movimiento a la inversa, debe existir un embrague
inversor asociado con las ruedas 13 a 18 para asegurar que la
rucde 6 invierta su direccidn de rotacidn cada vez cuando el
aparato llegue al final de su trayecto. |

El eje 21 lleva una rueda dentada en éngulo que en=-
grane con otra rueda angular 23 dispuesta en el eje vertical

24; igualmente se encuentra montada en el eje 21 una leva 25

que actda un brazo de wnidn 26 a trevés del rodillo 27 que
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estd apoyado contra la leva 25 por un resorte 28. El brazo 26
tiene particularidades que se describirén mds adelante. El ca-
135, jér. 5 lleva montado dos o mds gufas verticales de soporte 29
(figs 1 y 2) que soportan en su parte superior una platafor-
ma 30 que sirve de cojinete superior al eje vertical 24 a lo
largo del cual se pueden mover los elementos de accionemiento
.delldispositivo ¥y que sirve igualmente para sostener el meca-
140, nismo superior para la elevacidn del tubo aspirante.
El eje vertical 24 tiene cerca de su base una leve
31 (figs. 1y 5) que, mediante la acecidn de un rodillo 22 mue~-
ve el brazo 23 que puede girar alrededor de 34 y que tiene en
su extremo una rueda 35, la periferia de la rucda 35 estd re-
145, cutierta con una faja de goma adherente (fig. 5); si la leva
31 gira, la cinta de goma 36 entra en contacto con un huso
37 en el cual hay un hilo roto. La rueda 35 no pucde girar
cor. la parte inferior del huso en movimiento, puesto que el
eje de la rueda 35 estd provisto de una rueda de trinquete
150. 38 que coopera con un trinquete 39 articulado al brazo 34 y
que impide que la rucda 35 pueda girar.obligada por el huso
37. La adhesién de la faja de goma 36 al huso 37 es tal que
el huso 37 se para y se le obliga a girar al revés mediante
un segmento dentado 40 rigidamente montado en el eje vertical
155, 24; el segmento dentado 40 mueve cuando engrana con el pifién
41 otro piiibn 42 rigidamente montado en el eje de la rueda 35,
lo cual asegura que el huso 37 en cuestidn gira en sentido
cortrario durante un tiempo requerido. Considerando que el huso}
se encuentra siempre bajo la actuacidén de la correa a gran ve-
160, locidad, la fuerza de la rueda 35 y la adhesidén de la faja de
gona 36 deben ser tales que venzan la fuerza de la correa que,
en este caso, solamente puede deslizarse en su polea en el hu-
s0. El rodillo 32 y el brazo 33 en el cual el rodillo estd mon -
taco, estdn obligedos a un permanente contacto con la leva 31 3

165. mediante un resorte 43; si fuese deseable, la leva 31 puede
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ser de ranurg. En luger de la rueda o disco 35, también se

-puede emplear una cinta sin fin.

El eje 24 vertical tiene una ramura longitudinal 43

con el fin de poder trensmitir su rotacidén a loselementos

que se describirdn a continuacidén. En las gulas verticales 29

se han montedo cojinetes 44 deslizantes que sirven de goporte

para una plateforma 45 movible a la cual estdn rigidamente mon .=

talas y que se deslizan verticalmente en las guias 29. La pla-

taforma 45 zetia como soporte para dos oojinetes horizontales o

46 con una barra 47 que se puede trasladar en sentido transver

sal con respecto a la mdquine de hilar. En un extremo de la ba-

rra 47 (fig. 6) estéd montado el dispositivo para colocar el

cucsor en la necesaria posicidén para el enhebrado; este dispo=—

sitivo eomprende brazos cortos 48 con agujas 49 que se proyec—

tan desde la parte inferior de los extremos libres de los bra- j;

z05 49 y estas agujas 49 entran en contacto con la periferia

de un anillo 50. Los brazos 48 estdn montados en pivotes 51
rizidamente montados en una horquills 52 y unos resortes (no
dibujados), tienden a mantener los brazos 48 en la posicidn
surerpuesta que se ensefia en lineas de trazos en la fig. 6.
Pu:sto que las partes que se acaban de descrlblr deben penetrar
taiito en la mdquine para poder situarse en la parte posterior

del anillo 50, pero no podran hacerlo cuando se encuentren en

la posicidn inoperztiva dibujada, la horquilla 52 se encuentra g

en el extremo del eje 47'y tiene montado en sentido desligzan~
te en é1 un miembro 53, el cual mediante una extensién 54 man
ticne los brazos 48 abiertos, girdndolos tal como se muestra
en lineas llenas en la fig. 6, en su posicidn extendida en la
forma qﬁe ambos brazos 48 pueden pasar por los lados del ani-
110 50; cuando el miembro 53 se mueve atrés, los brazos 48

se cierran y las agujas 49 rozan contra el borde del anillo

50 y cuando el miembro 52 vuelve atrds juntamente con los

;e
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brazos 48 unidos en articulacién a él, las agujas 49 si-
guen la periferia exterior del anillo 50 y obligan el cursor
55, donde quiera que se encuentre, para seguir el mismo cemi- :
no hasta la parte frontal del anillo 50. Con el fin de asegu- ?
rar que el cursor se mueva siempre por las agujas 49, la po- “
sicién en la cual estas agujas entran en contacto con el ani- -
1lo 50 estd ligeramente sobrepuesta, asi que es imposible
a3 el cursor 55 pueda encontrarse en una zona entre el punto
iaicial de confacto de las égujas con el anillo 50 y entonces 1
nj moverse. . ;
Los miembros 47, 52, se mueven por la actuacién del .

birazo 56 (fig. 1), que pivotea en un eje 57 rigidamente monta—é
do en la plataforma movible 45; el brazo 56 se mueve por una :-
leva 58 en la plafaforma movible 45 y puede deslizarse sobre
el eje vertical 24 y girar juntamente con el mismo debido al
e’ecto de la ranurse 43 y una chaveta deslizante. La leva 58
actia sobre el brazo 56, mediante el rodillo 59, montado en
dicho brazo y el eje deslizante 47 estd actuado mediante la A
biela 60 (fig. 6) que estd articulada al miembro 53. El miem- f
b:ro 53 puede tropezar con dos topes 61l y 62 fijos en la hor-
quilla 52 y separados a una distancia apropiada para permitir :
al miembro 47 para deslizarse y cuando tropieza con los topes
1, 62 para producir un movimiento de ida y vuelta del miem—

..'-,
b:ro 52 al objeto de efectuar el abrir y cerrar de los brazos

43.

Ta plataforma movible 45 tiene un soporte 63 en
forma de U para facilitar el movimiento del mieﬁbro 47. Y en
los extremos de la pieza en U 63 se encuentran brazos 64, 65
poara enhebrar el hilo en el cursor 55 (figs. 1, 7 a 10y 21),':
e.. cual durante los pasos anteriores ha sido situado en la
posicién apropiada. Los brazos 64, 65 se actuan por una le-
va 66 (fig. 1) la cual, igual que la leva 58, se encuentra
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en la plataforme movible 45; la leva 66 estd montada deslizan—

te en el eje vertical 24 para girar junto con dicho eje debido

a la ranmura 43 y una chaveta., Ia leva 66 opera el rodillo 67,

68 (fig. 21), asociados con palancas 69, 70 que transmiten el

morimiento de ida y vuelta a los brazos 64, 65 mediante las _

bislas T1l, 72 conectadas pivotantes a los brazos 64, 65, median

te juntas universales de bolas o péreéidas, en tal forma que

los brazos 64 y 65 pueden girar en el miembro 63 en una ineli-

nacioén a la horizontal o a la vertical, con el fin de realizar

de mejor manera posible su trabajo de pasar el hilo tenso al

inserior del cursor. El miembro 63 estd - montado fijamente en

la plataforma 45 y como ya ée ha mencionado tiene forma de U,

con el fin de permitir el paso del buscador del cursor y del

tubo aspifante. ) |
Refiriéndonos ahora & las figuras 7 a 9, el brazo

64 coloca el hilo 109 cerca del anillo 50 debajo de su parte

inf'erior a la izquierda, después de lo cual el brazo 65 coge

el hilo & lo mantiene cerca de la parte derecha y cerca del

borde del anillo 50, en tal forma que el hilo tenso estd dig~

puesto debajo del anilio 50 y deseribe un arco en coanstante

contacto con el borde del anillo 50. En consecuencia, cuando

los brazos 64 y 65 se separan el uno del otro, el hilo pasa

autondticamente al interior del cursor 55, puesto que el hilo

al haber sido obligado de colocarse en la posicidén mostrada,

dete encontrarse en el interior del cursor segin se vé en la

fig. 10. No es recomendable para hilos muy finos y delicados

que tengan que describir el arco gque se acaba de explicar; to-

do lo que se hace enbonces con estos hilos delicados, consiste

en poner en contacto el hilo con solamente una parte de la par-é

te inferior del borde del anillo 50, después de lo cual el cur- ' .

sor se mueve de un lado al otro, por un brazo parecido al bra-

zo 65, asi que el hilo también pasa al interior del cursor.
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La plataforma movible 45 se encuentra siempre a la
altura de trabajo de los elementos montados en la misma, es
decir, en el plano del anillo 50, puesto que la bisqueda del
cursor y el paso del hilo, se debe realizar en esta altura,
mediante un brazo 73 (fig. 2 y 13). que mantiene la platafor-
ma 45 y que ooloca la misma en 1la posicidn aprdpiada, puesto
que estd unido al eje T4 sostenido por un cojinete 75 que estd
mcntado en el armazén del aparato; rigidamente unido al eje

74 se encuentra el brazo 76 que en su extremo libre tiene una

rueda 77 que se apoya en el balance 78 de la mdquina continua
de hilar. |

Se entiende fécilmente que cualgquiera que sea le
posicién del balance 78 y en consecuencia del anillo 50, la
plataforma movible 45 y los elementos sostenidos por la mis~
ma se encuentran siempre en una posicidén lista para el traba=-
jo, asi que, un aparato con el sistema como el descrito puede
emplearse también en diferentes miquinas una tras la 6tra
porque debido a la presencia de una apropiada inclinacidn a
la entrada del balance, la plataforma movible 45 toma siempre
y automidticamente la correcta posicidn y la rueda 77 se tras-
lada encima del balance, mientras el aparato se traslada a
lo largo de la miquina de hilar., Para evitar la necesidad pa-
ra el balance de suministrar constantemente toda la fuerza
negcesaria para levantar la plataforma movible 45 con todos
los mecanismos montados en la miéma, el dispositivo de brazos
de palanca descritos puede egtar contrabalanceado con el fin
de reducir considerablemente la presidn de la rueda 77 sobre
dicho balance. '

En mdquinas de hilar muy rdpidas, y con el fin de
prevenir un efectivo movimiento de la plataforma movible 45

~en acuerdo con el movimiento reciproco del balance, tiene el

brazo 75 un trinquete 79 que engrana con una rueda dentads es-a.

tacicnaria 80 (fig. 13), para prevenir cualquier movimiento
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descendénté;. Si el apsrato debe funcionar para ans, operacién
de unidn de hilos, el trinquete 79 se desengancha de la rueda
dentada 80 automdticamente, por cualquier dispositivo que pue-
de ser actuado por el detector de la posicién de los hilos, y
la plataforma movible 45 se coloca en el plano de trébajo por
el rodillo 77 al apoyarse sobre el belance 78.

Otra plataforma moviﬁle 81 (fig. 1, 2 y 14) se en-
cuentra encima de la plataforma movible 45 e igual que esta ﬁl-‘;
tina puede deslizarse en las gulas verficales 29, Ia plataformaf
movible 81 tiene cojinetes verticales 82 (fig. 1), que, igual
que los cojinetes 44, estan en condiciones de deslizarse a
lo largo de las gufas 29. La plateforma 81 tiene también coji-
netes 83 (fig. 1 y 14) que tienen situacidn horizontal y estén
dispuestos transversalmente en relacién a la méquina de hilar
¥ que gufan un tubo aspirante 84 (figs. 1, 2, 11 y 12); el
twr0 aspirante 84 tiene en su extremo libre una boquilla cor-
tada en bisel 85, cuyo dngulo corresponde a la conicidad de
la varte superior de los hilog arrollados en la bobina 37. La
pisza boguilla 85 dirigide hacia abajo, puede tener un dise-
fio éspecial o puede prolongarse hacia abajo para que pueda
ser utilizado con balaﬁoes que tienen anillos antibalon hori-
zontales. En su otro extremo, el tubo aspirante se curva hacia
abajo y estéd conectado a un tubo flexible y extensible de goma
0 de pléstico 86, conectaedo a la entrada de un ventilador 9.
Con el fin de mover el tubo agspirante 84 desde su posicién
inactiva situada en la parte exterior del plano vertical de
las bancadas de la miquina a la posicidn operativa en la cual
el tubo aspirante 84 entra en contacto con las capas superio-
res de los hilos en la bobina, el tubo 84 debe moverse en pri-
me1r* lugar horizontalmente hasta encontrar la bobina., Para lo-
grar esto, el tubo 84 se desliza horizontalmente en los coji-
netes 83 bajo la actuacibén del brazo 87 que pivotea en 88 (fig. '
1) ¥y que estd sctuado por una leva 89 sobre el rodillo 90 mon- .

tado en el brazo 87. Ia leva 89 estd guiada por la platafor-



330,

335,

340,

345.

350.

355

360.

- 12 = .

ma movible 81 y accionada por el eje vertical 24, en el cual
la leva 89 se encuentra montada; el movimiento, se transmite
por la ranura 43 en el eje 29 y una chaveta que encaja dentro
de dicha ranura. Con el fin de garantizar que el rodillo 90 y
en consecumencie el brazo 85 en el cusl estd montado esté siem~
ﬁre en contacto con la leva 89, el tubo aspirante 84 se pre-
sicna a su posicidn inactiva mediante un . resorte 91l. Puesto
que el plano de operacién del tubo aspirante eé slempre el
pleno de las capas superiores de hilo en la bobina y puesto

que estas capas superiores corresponden a la méxima posicién
del balance 78, la plataforma movible 81 es también sostenida
mediante la accidn dél brazo 92, libremente montado en el eje
74. E1 brazo 92 (fig. 14) estd asociado con un trinquete 93,
montado en el brazo 73, y que engancha en una rueda de trin-
quete estacionaria 94. Los movimientos de elevacién del balan-
ce 78 se transmiten al brazo 92 por el miembro 73 que estd dis-
puesto al lado del brazo 92 en el misno éje T4, mediante la ac- ?
cién de una barra 95 dispuesto debajo del brazo 92, y el trin-
quete 93 se desengancha de la rueda de trinquete 94, mediante
un pivote de tope cuando el descenso del bhalance 73 es mayor
que normal, lo cual ocurre cuando desciende para el cambio ©0
cuando el aparato pasa de une mdquine continue de hilar a otra, :
en la cual el balance se encuentra en un nivel mds bajo, asi
que la plataformas 81 desciende simultdneamente con le platafor-
ma 45.

La plateforma movible 81 debe estar en condiciones
para moverse en dos siguientes recorridos; un descenso rédpido
cuaado el tubo de aspiracidn 84 ha llegado a la bobina con el
fin de que dicho tubo 84 pueda descender con su boquilla 85
al interior del anillo 50 y entrar en contacto con las capas
cbénicas superiores de hilos en la bobina; y elbegundo movi-
mieato serd de ascenso depués de que el tubo 84 haya aspirado
el sxtremo del hilo roto de la bobina, para llevar dicho hilp

al necanismo de unidn. Para realizar el descenso répido, el
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tuko aspirante 84 tiene a una distancia de su parte interior,
igral al movimiento vertical requerido, una gufa 96 que descan=- ;
365. sa sobre el extremo del brazo 92 hasta que al término de su
movimiento se desengancha y desciende la distancia requerida.
Y es cuando el tubo 84 ge encuentra enfrente del cono de la :
botina, diSpuesto para la busca mediante aspiracién del extre— f
mo del hilb. Para realizar el movimiento ascendente, la plata—
370. forma 81 tiene una barre dentada vertical 97 (fig. 1 y 15),
que: engrans, con un pifién 98 dispuesto en la plataforma fija
surerior 30. Rigidamente unido con el pifién 98 existe otro |
pif én angular 99 que engrana con otro pifién angular 100 que
tiene un eje vertical y estd unido a una pequefia rueda den-
375. taéa cilindrica 101 que engrans con un sector dentado 102 que
tiene un rodillo 103, adaptado para entrar en contacto contra
une. leva 104 rigidamente unida al extremo superior del eje
24, Unido a la leva 104 estd un sector demtado 105 que, & una
fraceibn precalculada de una revolucidén total del eje 24, en-
380. grena con la rueda 101 g través de la accidén de les ruedas
intermedias 106 y 107. Durante el movimiento de ascenso del
balance 78, el brazo 73 imparte al brazo 92 un movimiento as-
cerdente correspondiente al inoremento de ascenso sufrido del
balance 78, durante cada oscilacién del mismo, y el brazo 92
385. trensmite el movimiento a la plataforma 81, en tal forma gque
la barra dentada 97 se mueve bacia arriba y pone en movimien—
t0 el engranaje 98 a 101, obligando ai segmento 102 para de- .
serganchar su rodillo 103 de.la leva 104, asi que la accién as- }
cerdente de la misma que corresponde al moviniento total se |
390. reduce en su proporcién de elevacién que corresponde a la se-
paracibén entre el rodillo 103 y la leva 104. Cuando este eleva
la plataforma movible 81, puede hacerse as{ haste el punto
mée elevédo del recorrido necesario con lasspropicdes paradas
intermedias, tal como estd arreglado por el sistema de opera=
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cién de la leva 104. Ia plataforma movible 81 desciende por
su propio pesé ¥y con ayuda de su barra &entada 97 y la transmi
sién que se acaba de describir obliga al rodillo 103 a estar
en contacto con la superficie descendente  de la leva 104 has-
té que la plataforma 81 llega al brazo de soporte 92, es de-
cir, cuando llegue al nivel de su plano de trabajo, después
de 1o cual la leva 104 deja de estar en contacto con el rodi-
1lc 103.

3 ' El sector dentado 105 y las ruedas interﬁedias 106
y 107 sirven para elevar el tubo aspirante 84 a su posicién
inicial, después de su descenso para entrar en contacto con
la superficie cédnica de la bobina; con este fin, después de
gque el tubo aspirante 84 haya aspirado el extremo del hilo
de la bobina y dicha bobina hays hecho un numero suficiente
de giros, en sentido contrario, para localizar y desenrollar
el hilo, el sector dentado 105 engrana con la rueda dentada
106 y esta transmite el movimiento a los eangranajes 98 y 101,
el pifién 98 transmite su movimiento a la barra dentada 97

'.que entonces sube elevando la plateforma 81l y con ella el tu-

bo aspirante 84, alejando su boquilla 85 del cono superior

de la bobina; igualmente, mediante la accidn del brazo 87 y

de la leva 89 el tubo aspirante 84 se mueve horizontalmente

¥y bastente para que la guia 96 descanse sobre el brazo 92,

asi que el movimiento ascendente puede pararse y el sector
dentado 105 pasa pordelante del pifién 106 y deja de engranar
con él. Se entiende perfectamente que la aspiracidn continua
del hilo al interior del tubo aspirante y el freanado del huso
des)yués de un nimero suficiente de revoluciones on sentido
contrario, tal como ya se ha mencionado anteriormente, puede
producir un tramo tensado de hilo mientras el verdadero extre-
mo del hilo roto no estd libre sino se encuentra en el inte—~
rior del tubo de aspiracién. ELl enhebrado del hilo roto no con

siste en introdueir la puntacde dicho hilo al cursor o al guia-
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hi‘os, sino el enhebrado se efectia lateralmente, con el hilo
tenso.
430, Esta es una de las mds importantes caracteristiocas
de’. presente invento.
La plataforma movible 81 tiene un brazo 108 adapta-
do para pasar el hilo 109 (fig. 1) 16 y 17, a través del guia=-
hilos 110. Con este fin el tubo aspirante 84 deja @l hilo en
435, _une entrada 111 del guia-~hilos 110 y el tubo aspirante 84 de-
tiene un momento en su movimiento ascendente en el correspon-
diente plano para realizar esta operacidn, depués de lo cual elfi
brezo 108 que puede pivotar alrededor del punto 112, descien~ "
4 de répidamente con el resultado que mientras el brazo 108 ;f
440. totavia roza con el gufa-hilos 110, el hilo 109 se introduce :
a sw.interior. El brazo 108 se mueve mediante la accidn de g
un juego de palancas y levas similar a los elementos 87 y ‘
89, descritos anteriormente y montados en la parte inferior
de la plataforme movible 81 y movidos también por el mismo
445, eje vertical 24.
Bl brazo de palanca 26 que sirve para la unidn de
los hilos rotos y que se puede ver en las figuras 1, 18 y
19, tiene en su extremo superior 113 una prolongacidn o pico
: que encaja perfectamente en el espacio entre el cilindro pro-
450, ductor 114 y el cilindro de presidn 115. Le palance 26 tiene
un canto inclinedo 116 en tal forma que el hilo puede pasar
en esta parte ficilmente a la parte anterior donde debe estar
para la unidn. Ia palance 26 tiene en la parte superior una
hendidura 117 en la cual el hilo penetra y el hilo se sﬁjéta
455. y se corta al mismo tiempo por el miembro 118 cuando el brazo
26 se mueve haciz atrds y topa con un elemento 119 (figs. 18
¥ 19). El trdzo de hilo que se extiende desde el sujetador o
sea desde la punta extrema 113 de la palanca 26 al tubo de as-
piracién 84, se abaorbe y pasa a un depbsito en esu interior.

460, Cuando el sujetador 113 se acerca a los cilindros para reali-
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zar la unién del hilo con la mecha, choca un miembro 120 con
e.. cilindro 115 y abre ol sujetador 113 y suelta por lo tanto
é. hilo, el cual como ya estd en coniacto con las fibras o

le mecha, que salen de los cilindros productores, se une con
l:. mecha, asi qué ya no hay mas interrupcién en la produccién
de hilos correspondiente a esta bobina. Justamente antes de
dicha unidn del extremo del hilo roto con la mecha, he cesado
el frenado del huso y este gira con velocidad y por consi-
gviente el hilo gira nuevamente a gran velocidad y se engan-
cka con las fibras sueltas de la mecha, constituyendo inme-
diatamente una unidn suficientemente fuerte y'realizando di-
cta unidn sin adicidén alguna de un adhesivo o parecido. Si

se¢ desea, este dispositivo de unidn puede comprender un tu-
bc de aspiracidn auxiliar para facilitar la separacién del
cilindro productor de la mecha que se puede haber arrolledo
scbre dioho cilindro.

Como un ejemplo de ejecucidén de la idea inventiva,
un tnico dispositivo detector de hilos rotos puede tener la
fcrma de un brazo cuyo extremo libre entras en contacto des-—
lizante con los hilos uno tras otro, durante el movimiento
de avance del carro, o, cuando se trata de hilos delicados
que se pueden perjudicar fécilmente por la presidén del bra-
zo detector, estd previsto el empleo de una célula fotoelde-
trica u otro sistema eléctrdénico similar. En la industria
textil se conocen muy bien dispositivos detectores de hilos
rotos, un dispositivo para cada hilo tenso y que tienen la
forma de un brazo en contacto permanente, deslizante o rodan
te con un solo hilo individual. Al contrario, de acuerdo con
el presente invento, existe solamente un Unico dispositivo
que est4 montado en el carro, pero la punta del brazo detec—
tor debe tener una especie de patin deslizante de mayor ex-
tensidn para asegurar gque durante el avanoé del carro el dis=

positivo detector pueda estar siempre en contacto deslizaente



- 500,

505,

510.

515,

520.

525,

530,

-17 -

278255

herizontal con por lo menos un hilo y como méximo dos hilos .
simulténeamente, pero nunce debe estar en contzcto simulté- |
neo con tres hilos sucesivos, puesto que en este Ultimo caso,
el hilo de en medio podria estar roto, pero el detector no
lc indicarfa. .

Observando la figura 4, el brazo 121 tiene un pa- _
t{n deslizante 121 s que cubre un poco mds de la distancia en-fi
tre 2 hilos 109, pero menos que la distancia entre tres hi-
los consecultivos. Si el brazo 121 llegz sobre una bobina don-
de el hilo estd roto, dicho vrazo ya no puede reclinar con-
tra el hilo correspondiente y cae por su propio peso un poco .
hacia adelante, y este movimierrto se convierte en el para el
avance para un contacto eléetrico 122 (fig. 3), que se recli-
na contra el pie del huso, lo cual determina que el aparato
8e coloque exactamenté en la necesaria posicién para la ope-
razién de unidén de hilos. El mismo miembro 122 actia simultd-
neamente un freno eléctrico que desconecta el embrague 12 y
el mecanismo de avance del carro, y en cambio conecta el dispo—?.
sitivo de unidén de hilos que empieza a trabajar inmediatamente.;

En el eje 21 del agparato que empieza a girar, esté
moatado un disco 123 el cual, cuando ge mueve, empuja la palan—{:
ca 121 hacia atrds a la posicidn 12la, segiin se ensefia en la
fiz. 3, con el fin de asegurar que el brazo 121 no pueda estor t
ba mientras la operacidén de unidn de hilos esté efectudndose;
uni vez que la operacidn de unién del correspondiente hilo se
ha;ra completado, la leva 123 permite al brazo 121 regresar a
su posicidn inicial, después de lo cuel, si dicho brazo 121
se puede apoyar nuevamente contra el hilo tenso y, en conse-
cusneia, no puede pasar a la posicidén 121b, el embrague 12 cam j
biin nuevamente, el mecanismo de avance del carro se pone en .
ma:’cha, al mismo tiempo que deja de actuar el freno eléetrico. ;f
Si, en cambio, la unidén del hilo no se ha efectuado y, en su

consecuencia, el brazo 121 cae hasta la posicién 121b, el em=
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bregue 12 queda en la misma posicibn y el ciclo de unidn que
se acaba de describir, se repite de nuevo.

Si la ausencia de hilo en la zona gue .se extiende
desde los cilindros productores al guia-hilos se debe a causas
exteriores, tales como rotura de la correa qué mueve el huso,
rytura del cursor, falta o rotura de mecha, o parecido, el ci~
clo que se acaba de describlir se repetiria indefinidamente y en
tonces el aparato quedaria en el mismo sitio sin trabajar, con .
las correspondientes consecuencias en la méquina, en la cual
debe trabajar. Para evitar este estado de cosas,la méguina vug;‘
ve.a operar y deja de unir el hilo, cuando no lo ha logrado
el un primero, segundo, tercero, etc. intento. El nimero de
intentos de unidén es opcional o se puede eleghr por el ope-
rerio que cuida la méquina, mediante una rueda de trinquete

124 adaptada para ser accionada por un trinquete 125 unido a

le leva 123 y que en cada revolucidén completa avanza un dien-

te de la rueda 124, retenida por el contratrinquete 126, y di=- F

. cho contratrinquete 126 evita que la rueda de tringuete pueda

girer al“revés de la direccién a la cual se empuja por un re-
sorte 127. En la rueda del trinquete 124 se puede colocar.un
miembro 128 de acuerdo con el nimero de repeticiones gque se
desee y funciona en tal forms que‘en el momento deseado, el
brazo 121 cae nuevamente a la posieidén 121b, lo cual provoca-
r{a una nueva repeticidén., El brazo 121 se gueda entonces a
la misma altura como si existiese el hilo teﬁso, hasta que el

aparato sobre su carro empieza a trasladarse nuevamente y el

bruzo 121 puede estar sostenido nuevamente por el hilo préxi-

mo: el contratringuete 126 se suelta entonces por un momento

¥ --a rueda de trinquete puede regresar a su‘posicién inicial,
empu jada por el resorte 127. Esta instantdnea interrupcién en
la actuacién del trinquete, ocurre cada vez cuando el aparato
se ha parado pare realizar la operacidén de unidén de hilos.

En la figura 28 se describe una variante del gparato f
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descrito con referencia a la fig. 1 ¥y la mayor caracteristica
del eparato modificado segin fig. 28, consiste en que solamen=~ -
t2 existe una plataforma movible 45. Este sistema es un perfec-
cionamiento porgue todo el aparato es menos complicado debido
a la supresidén de la segunda plataforma superior y también pqg_‘
gue los elementos para la elevacidn son mds sencillos, pero el :
sistema es menos versdtil que el sistema que emplea dos o mis
plataformas descrito anteriormente, debido al hecho de_que-si
el sistema trabaja con dos plataformas verticalmente movibles,
exxiste la posibilidad de movimientos gimultédneos que resultan
en mayor velocidad de trabajo.
El aparato segin la figura 28 se diferencie del apa-
reto dibujado en la fig. 1 en que el tubo de aspiracién con
st boquilla 85 juntemente con sus medios de accionamientos;
brazo 87, leva 89 etc., estdn montados en la plataforma movi-
ble Unica 45, juantamente éon las levas 58 y 66 y sus rodillos
y palancas para el dispositivo buscador del cursor, formando
ura estructura mucho més simplificade, en la cual los mismos
brazos o palanéas 64 y 65, se pueden utilizar también para en-~ |
hebrar el hilo en el gufa-hilos (figs. 16 y 17), en lugar de
la palanca 108 montada en la plataforma 81. _
Todos los movimientos de la plataforma 45, en la cualf

ahora estdn montados todos los diferentes medios anteriormente -

repartidos en las dos plataformas mencionadas, se producen aho :
ra por el brazo de palanca 92 (fig. 28 y 29), pivotable en el
ejs 74, sostenido por soportes 75. Este eje 74, recibe su mo-
viniento giratorio, segin se ha descrito anteriormente desde
el balance mediante la palanca 76 y su rodillo 77, que descan=- (.
sa en el balance. Como el peso de la plataforma 45 con todos
loé elementos montados en la misma, es demasiado grande pare

qu? pueda ser levantado por el balance oscilante, y por la le- -

va 145 que efectda su elevacidn hasta el nivel de los cilin-

dros productores, se ha previsto la palanca 92 que actia por
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debajo de la plataforma 45 y que puede girar alrededor del
eje 74, el brazo largo de esta palanca 92 se contrabalancea
por un resorte fuerte 130 que actia sobre el corto brazo opues—
to 92a. .

La exacta posicidén de la plataforma 45 con intencidn
de situar la boquilla 85 del tubo aspirante 84 a la altura
del cono de la bobina y entonces para mover la pieza 85 hori-
zoatalmente, con el fin de aspirar el extremo roto del hilo al
interior de dicho tubo, se obtiene siempre mediante el brazo
76 montado fijamente en un extremo del eje 74 y que gravita
gobre la superficie superior del balance (fig. 28), y en di-
cho eje estd montado fijamente otra palenca 137 (fig. 29),
con una barra lateral 139 que, durante el movimiento oscila-
torio del balance, se empuja contra una pieza 140 en la palan-
ca 138, obligando la misma gheguir el movimiento ascendente
del. balance, pero dicha palanca 138 no puede volver a bajar

a Ja posicién inicial de balance, cuando la palanca 127 se

. mueve hacia abajo, debido a la cooperacidn entre el tringuete

79 y la rueda de trinquete 80.

“La palanca 138 gira libremente alrededor del eje
79 y estd conectada a través del pivote 138a, alrededor del
cuel puede girar, a una palanca angular 136 a,b, cuya palan-
ca tiene en su parte 1362 montado lateralmente una barra 141
que presiona contra une pieza 142, montada en la palanca 92.
la cual, segin se ha mencionado antes, actda debajo de la pla-
taforma 45, la cual recibe por dichos medios el incremento de
los movimientos ascendentes del balance.

La parte 1361 de la palanca angular, sé presiona

contra el anillo 143 que tiene una parte rebajada 144 en su

periferia cuyo anillo 143 estd montado fijo en el casquillo

132 y mientras las palences 92 y 138, pueden rodar alrededor
de iicho cassquillo 132. En este casquillo 132 estéd montado

fijamente otra palanca 133 accionada por la leva 145 (fig. 28),
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gie estd montada en la parte inferior del eje vertical 24, ¥

1a palanca 133 recibe sus movimientos por brazos 146,147, uni-

dos entre sf por juntas universales de bolas.

La leva 145 movida por el eje 24, es la que en rea—

|

g » 635. 1l:dad, comunica el movimiento ascendente y descendente a la

] ' p-ataforma 45 y coopera con el brazo 76, movido por el balance.
i

Por ejemplo, si la boquilla aspirante 85 se ha movi-

do horizontalmente hacia la bobina y entonces debe descender

pera entrar en contacto con el cono de la bobina, la leva 145
640. actia sobre la palanca 133 que gira ligeramente el casquillo
122 en tal forma que el anillo fijo 143 gira también hasta
oronef su parte rebajada 144 a la parte de la palanca angular
136b provocando que la barra 141 en el extremo 136a descien-
da juntamente con la pieza 142, en la palanca 92, cuyos movi-
645. mientos determinan el movimiento descendente de la boguilla
85 del tubo de aspiracidén, al interior del anillo 50 (fig.
10). Una vez que la boquilla haya estado en contacto con el
c0120 de la bobing durante un periodo precalculado de tiempo
es necesario realizar un movimiento ascendente para retirar
650. la boquilla de la bobina, y entonces, la leva 145, que sigue
su rotacidn, realiza un movimiento invertido del brazo 133
vy el anilloAl43 vuelve a su posicidn inieial, y en consecuen-
cia, la palanca angular 136a,b vuelve también s su primera
posicidn, girando alrededor de su pivote 138a, levanta la ba-
655, - rra 141 juntamente con la pieza 142 fija a la palanca 92 que
vuelve también a su posicidén inicial, eventualmente incremen-
taia por una pequefia distancia que corresponde a la altura in-
crementada del balance mediante el tringuete 79 y la rueda 80.
Cuando la plataforma 45 se ha de elevar mds, la le-
660. va 145 mueve la palance 133, juntamente con el casgquillo 132
en el cual estd montado fijamente el brazo 135, con otra barra

148, que presiona contra el otro lado de la pieza 142, en la
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misma paianca 92, por cuyos medios las diferentes alturas de
la plataforma 45 se pueden obtener para cumplir sus funciones,
por ejemplo, el enhebrado del hilo en el sujetador o el enhe-
srazo del hilo en el guia-hilos.

Pero el diépositivo buscador del cursor y el dispo-
3itivo para enhebrar el hilo tenso en dicho cursor debe se~-
Juir exactamente los movimientos oscilantes del balance Y
nor este motivo, la plataforma 45 también debe estar en condi-
viones de seguir exactamente los movimientos del balance. Esto
se realiza por otra palanca andloga a la palanca acodadg 136
&b [no dibujada) pero montada pivotable en el brazo 137 yb
((us coopera con un anillo aimilar al 143 bon su parte rebaja=- .
¢a 144. Una barrs similar a la 141 actda en manera similar en '
¢l brazo de palanca 92 permitiéndole a seguir los movimientos
vscilatorios del brazo 76 y del balance.

Segiin la variante de la figura 28, él'eje vertical
¢4 se actia directamente por el motor 8 mediante une reduccidn
de velocidades, ¥ el movimiento horizontal del carro en los
railes 3 y 4, se efectla por un segundo motor 131, Empleando
este sistema, el dispositivo de embrague 12 se puede suprimir.

En la figura 28 se puede observar que el brazo de
palanca 26 para unir el extremo del hilo rofto con la mecha en
los cilindros productores, puede trabajar en posicidn inverti-
da, tal como se ensefia en la figura 18 en lineas de trazos.

El aparato descrito funciona como sigues

Si el aparato ha de servir solamente en una méqui-
ni de hilar, los carriles 3 'y 4 se unen en los dos extremos
d3 la mdquina por carriles curvos con 1o cual se establece un
circuito cerrado. 31 el aparato ha de servir para unir hilos

rotos en varias méquinas de hilar, debe pasar de una mégquina

a otra suspendido por la parte superior y a una altura gque

permita la libre ocirculacién del personal entre méquinas. En

todo caso el aparato se puede trasladar en un circuito cerra- .
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El movimiento del electromotor 8 (fig. 1) alimentado
por un contacto deslizantegpropiado, se transmite a las ruedas
acanaladas 6 que se apoyan en el rail 3, determinando as{ el
moviniento del aparsto enfrente y a lo largo de la maquina,
mientras el brazo 121 se reclina permanentemente contra los hi-
loss lQQ que se extienden desde los c¢ilindros productores hasta
el guia~hilos 110, Durante este desplazemiento, el rodillo 77
en el extremo de la palanca 76 rueda sobre el balance 78 trans-
mitiendo los movimientos de oscilacidn del mismo & las platafor
mas movibles 45 y 81 mediante el brazo 73, en tal forma que
los demds elementos ya anteriormente'descritos se encuentren
siempre en los planos requeridos pera la realizacidn de las
operaciones de unidn de hilos rotos. Segin se podréd observar
en lag figuras 3, 4 y 22, el extremo del brazo detector 121
que se reclina contra los hilos 109 tiene un ancho ligeramen-—
te mayor que lz distancia entre dos husos consecutivos y me-
nor que la distancia entre dos husos alternativos, en tal for-
ma que, si el detector 121 llega a2 un huso cuyo correspondien—
te hilo estd roto, deja de estar sostenido por el hilo y se
mueve & la posicidn 121b en la cual el freno eléetrico entra
en funcionamiento, el carro se para, el mecanismo de movimien#
$0 del mismo se desconecta y el mecanismo de unidn de hilos
se pone en marcha. Cuando el eje 21 empieza a girar, la leva

123 vuelve en primer lugar a retirar el brazo detector 121 de

su posieidn 121b y lo pane en la posicidn 12lg pare evitar que
gsea un obstdculo durante los siguientes movimientos del apara-
to. Cuando el detedtor 121 gira hacia atrds, el miembro 122
vuelve a le misma posicidn en que se encontrd antes de que la
méquing se pard. Bl drbol 21 transmite su movimiento al eje
vertical 24 mediante las ruedas cénicas 22, 23 y el tiempo to-
tal para una operacién de unidn de hilo roto es exactamente

el correspondiente a una sola revolucidén de uno y otro ejes
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DTEL 50

Mientras los elementos 121, 122 regresan a su posi-
cidn inicial, la rueda 35 con su llanta de goma 36 Se mueve
ccntra el huso y para su rotacidn al entrar en contacto con
1lc llanta 36, segin se puede observar en figura 23.

Entonces avanze el miembro 53 del mecanismo busca-
der del cursor, abre los brazos 48 mediante los salientes 54
¥y, despuds de topar con los topes 61, empuja hacia adelante
los miembros 52 ¥ 47 hasta que las agujas 49 pasan al lado del
anillo guia del cursor; el tubo aspirante también se mueve me- .
diante el accionamiento de las palancas asociadas 89, 87 y,
si llega al final de su curso, desciende debido a la ausencisa
de soporte por el brazo 92, hasta que su guia inferior 96 se
engancha o topa con la correspondiente parte del tubo de as-
piracibén 84. La finalidad de este descenso es la de poner la
bogquilla 85 del tubo de aspiracidn 84 en contacto con el cono
superior de una bobina (fig. 23). Cuando la boquilla 85 haya
glcanzado esta posicidn, la rueda 35 se pone en marcha por el
sector dentado 40 para hacer girar el huso en sentido contra-
rio a su giro normal. Esta rotacidn al revés, juntamente con
la succidén producide por el ventilador 9, provoca que el extre j
mo libre del hilo arrollado sea aspirado al interior del tubo
84 en una extensidén suficiente para que el hilo se pueda vol-
ver a llevar hacia los cilindros productores para su unidn,

Cuando se trata de hilos muy finos, los cantos de la {
boquilla 85 pueden estar provistos de unes cerdas o similares .
elementos que actian como unos cepillos que levantan el final
del hilo y lo separan de la bobina. '

En cuanto la bobina haya empezado a girar al revés,
el miembro 53 regresa y lleva consigo los brazos 48, y enton-
ces las agujas en las puntas de dichos brazos 48 rozan con la
periferia del anillo 50, recorriendo todo su canto y llevando-
se consigo al cursor 55, dondequiers se encuentre, hasta la

parte anterior del anillo 50. Una véz que ol cursor se haya oo—ﬂ
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lccado en la parte frontal del anillo la boguilla vuelve a su-
bir, debido al ascenso de la plataforma 81 movida por el sec-
tor dentado 105 y seguidamente realiza un rdpido regreso a su
765. posicidn inicial (leva 89) en tal forma que, si el .sector den-
| ta.lo 105 deja de operar, es decir, cuando la cremallera y la
plabaforma 81 desoienden, la guia 96 topa con la palanca 92 y.
guada en su posici6n,inicial.

" El hilo que ahore se extiende desde la bobina a la

770, boquills 85, es cogido por el brazo 65 en la plataforma movi-
ble 45 y acclonado por la leva 66, y el hilo se mueve (figs.
7 & 10, 19 y 20) hasta el canto del anillo 50, después de lo
cual el otro brazc 64, que también es accionado por la leva
66.coge inmediatamente el hilo y lo lleva a la parte superior‘

175 izquierda del anillo y el hilo, que entonces describe un arco
teniendo como base la parte inferior del borde del anillo 50,
entra al interior del cursor por debajo de su parte exterior.
Cuzndo los dos brazos regresan inmediatamente después a su po-

| sicidn inicial, el hilo ha sido pasado a través del cursor en

780. la zona en la cual el hilo describid una fraccidn de semicir-
cwrferencia segin se puede apreciar de la figura 24.

, Despuéds de estas operaciones, se eleva la platafor-
ma 81 con todos los elementos montados en la misma, esta vez
por la leva 104 que actia mobre el rodillito 103 montado late-

785, ralmente en un brazo radial del sector dentado 102, para le-
vantar la cremallera 97.
" Puesto que la altura de la plataforma movible 81 en
las gufas verticales 29 varia con la posicidén del balance 78,
¥ puesto que el recorrido de la leva 104 debe cubrir toda ex-
790, | tensidn de movimientos, dicha leva estd concebida en tal forma
que pueda levantar la cremallera desde su posicién mds paja‘hgglr
ta su posicidn mds elevada. Si,por ejemplo, el balance 78 se qg'
cuentra en su situscidn media, la plataforms movible 81 y la |

crenallera 97 se mantienen a este nivel por la palanca 92. EL
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sagmento dentado 102 tiene entonces su rodillito 103 a una dis
toncia de la leva 104 y no est4 accionado por la misma, hasta
que en su recorrido alcance la posicidn correspondiente a tal
a..tura y despuéds continue su movimiento ordinario. Lo mismo
ocurre durante el descenso pero en éentido contrario. 4

Bste movimiento ascendente de la plataforma 81 conti-
ni'a hasta que la boguilla 85 del tubo aspirante 84 se ponga un |
poco més alte que el gufe-hilos (fig. 24) después de lo cual el
ttbo aspirante 84 se mueve nuevamente horizontalmente hacia la
méquina de hilar por los mismos medios ya descritos anteriormqg.
te,en tal forma que el hilo 109 (fig. 16 y 24) se pone dekbrds
del gufa-hilos 110, y a su regreso, el brazo 108 entra en ac-
¢ibén y obliga, en un répido movimiento descendente, que el hi=-
lo entre enteramente el interior del gufa-hilos (fig. 17 y 25).
El tubo aspirante 84 regress a su posicidn original interns y
suve, (fig. 26) mientras la palanca de unidn con su sujetador
(25, 113) se inclina hacia delante con el fin de permitir
qus la boquilla 85 pueda pasar, cuando la plataforms 81 haya
alzanzado su posicidn mds elevada, es decir, cuando el tubo
asyirante se encuentra por encima del sujetador de unién, aquélj
se mueve nuevamente haéﬁa la pdquina mientras el sujetador se
musve en gentido contrario, de manera que el hilo, que se mue-
ve a una alturs superior a la parte inclinada 116, se coloca
en la parte de la punte del sujetador 113. Entonces este reali~ -
zo inmediatamente un movimiento haoia delante y el tubo de as~
piracidn rétrocede Yy el hilo pasa a la pinza 117 hasta que el
miembro 118 tope con el tope 119 rigidamente montado en una
parte del armazébén del aparato; la pinza sujetadora queds enton-
cee cerivada y el excedente de hilo se corta y se absorbe al
interior del tubo aspirante.

Entonces la palance 26 hace un répido movimiento ha—
cie. los cilindros productores, mientras la rueda 35 recubierta

de la faja de goma se desenganche del pie del huso y este puede.
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seguldemente empezar a girar bajo el efecto de la correa cdnoé
cida, asi que, cuando el dispositivo de unidn (113) se acerca

a los c¢ilindros productores (fig. 27), el huso y el hilo ya
girén a gran velocidad; entonces el hilo engancha con la mecha
gae viene de dichos cilindros y, caéi al mismo momento, el bra~
20 120 toca el cilindro productor superior y el impacto provo—
ca la abertura del sujetador 118 y el hilo sujetado quede li- .
bre y la.unién se produce y la produccidén normal de hilo vuel~ .
v2 a empezar.

Todos los dispositivos descritos vuelven & su posi-
cidn inactiva de reposo y el brazo detector queda nuevemente
reclinado sobre el hilo unido, se encuentira, por lo tanto,
en su posicién normal y para las operaciones de unidn y vuelve -
e poner en marcha el mecanismo para el traslado del carro.

Si, sin embargo, el hilo no ha sido unido por cual=
quier motivo, el detector se coloca nuevamente en la posicidn '

21b y la accidén del freno’ - eléeotrico no se suspende, ni tam—v?
poco cambla el embrague 12, y entonces el ¢iclo descrito se re-
pi.te en un nimero deseado de ciclos, lo cual depende de la
posicidn de la palance de repeticidn 128.
N o0 T A
Le Patente de Invencidn que se solicita en Lspafia

por veinte afios, de acuerdo con la vigente Liegislacidn, debe-
ré recaer sobre: "APARATO AUTOMATICO PARA UNIR HILOS ROTOS EN

M/QUINAS CONTINUAS DE HILAR", con prioridad de la Patente In-

glesa nlmero 21.528/61 de fecha 14 de Junio de 1.961, seguin
les caracteristicas esenciales de las siguientess
RETITVINDICACICHNES
1e,- Aperato automdtico para unir hilos rotos en mé=

quinas continuas de hilar, que comprende un carro con ruedas
adaptadas al mismo para su accionamiento por un motor montado
er dicho carro para su traslado enfrente y a lo largo de las

hileras de husos de una o mds mdquinas de hilar, y que inclu-
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y2 un dispositivo detector de hilos rotos montado en dicho ca-
rro constituido por un brazo pivotable con un patin horizon-

t2l que se desliza reclindndose contra los hilos tensos duran—
.t

un hilo entre los cilindros productores y el guia-hilos, detie-

3 el avance del carro, el cual, 2l detectar la ausencia de

ne el carro y pone en marche el mecanismo de unién de hilos,

-~

que consiste en medios para frenar y parar el carro, medios
para frenar y parar el huso correspondiente al hilo roto y me~
d:.os pars desenrollar una determinada longitud de hilo, un ex=—
tractor para extraer el extremo del hilo roto de la bobina es= -
tebleciendo un tremo tenso de hilo entre la boquilla de dicho
extractor y la bobina, medios para mover la boquilla del ex~
tractor juntemente con el hilo tenso en la posicidn necesaria
pera su enhebrado, y medios para enhebrar el hilo tenso late-
relmente en el cursor, y medios para enhebrar el hilo tenso en
el guia-hiios en la mdquina de hilar,y un dispositivo pars su-
jetar el hilo elevado por la boquilla y medios para cortar el
exceso de hilo, operando en tal forma que el hilo se ponga en
ccntacto con la mecha que sale de los cilindros productores al ..
mismo tiempo que se abre el dispositivo sujetador del hilo, y
medios que comprenden uno o mis mecanismos elevadores que res=— f
ponden a la altura del balance en su movimiento oscilante y .
que dichos mecanismos elevadores constituyen los soportes para f
el buscador del cursor, para la boquilla aspiradora y para
los diferentes dispositivos de enhebrado, y que todos estos
elamentos estdn conectados con un mecanismo de accionamiento
apropiados para realizar todog los pasos.

28,~ Aparato automdtico para unir hilos rotos en mé-
quinas continuas de hilar, segin reivindicacidn 18, caracteri-
zalo porque el detector comprende un brazo pivotable terminane— .
do en un patin de un largo mayor que la distancis entre dos |
hilos ‘tensos en la mdquina de hilar pero menor que la distan-

cia entre tres hilos sucesivos y que .se mueve normglmente
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¢n tal forma que el patin queda deslizandose horizontalmente
en los hilos, y que dicho brazo estd conectado a los elementos
de control de un embrague adaptado pare operar segin eleccién
el mecanismo para movér el carro o para poner en marcha el mew-
canismo de unién de hilos del aparato, lo cual depende de que
si el detector se mantiene en los hilos o desciende cuando de-
ja de sostenerse por haber un hilo roto. ,

38.- Aparato automético para unir hilos rotos en mé-
qiinas continuas de hilar, segin reivindicacidn 28, caracteri- -
zado porque el brazo detecfor estd unido a un miembro de con-
tacto eléctrico alaptado para entrar en contacto con la parte
inferior del huso y transversalmente movible en relacidn con
1la méquina de hilar entre una posicién inactiva en la que se
encuentra mientras el carro del aparato avanza, y una posicidn
de contacto con el huso en cuya bobina se rompid el hilo, con
el. fin de que el aparato de unién del hilo pueda estar correc-
tamente colocado antes de que el proceso de unién del hilo em= -
pi.ece. |

| 48,~ Aparato agutomdtico para unir hilos rotos en mé-
quinas continuas de hilar, segin la reivindicacién 28, carac- .
terizado porque el detector estd unido a un dispositivo eleva=
dor que levanta su brazgo por encima de su posicién normal de
trabajo para mientras dure el proceso de unidén del hilo y que
lc coloca nuevamente a la posicidn de trabajo encims del hilo
unido a la terminacién del proceso ¥ pone el carro en marcha.

58 ,~ Aparato sutomitico para unir hilos rotos en mé-
quinas continuas de hilar, segun reivindicacidén 28, caracteri-
zado porque el detector estd provisto de un contador de ciclos
de unidén del aparato y que permite la repeticién del ciclo en

casos de fallo del efecto deseado y que conecta nuevamente el

mecanismo de avance del carro, despuds de un determinado nilme- -

ro de intentos infructuosos en la operacidn de unibn del hilo

respectivo.
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68,~ Aparato automdtico para unir hilos rotos en mé-
quinas continues de hilar, segin la reivindicacidn 18, caracte-
rizado porgue el carro eoﬁsiste en una oceja-inferior provista
de uno o mds motores eléctricos vara la actuacidén del movimien-
to del carro y para la actuacidén de todo el mecanismo de unidbn
del hilo roto, y que comprende una plataforma superior mante-
nida a una distancia fija verticalmente encima de la caja infe-
rior mediante, por lo menos, una columna una 0 mis platéformas
intermedias colocadas verticaluente entre la caja inferior y la
plataforma fija superior, y tales plataformas horizontales ine-
ternedias son movibles verticalmente y estén montadas en forma
deslizante en gulas verticales, cuyas plataformas constituyen
los soportes para elementos varios horizontalmente movibles en
ambas direcciones en relacidn con la méquina de hilar para rea-
lizar los diferentes pasos a diferentes alturas durante el pro-
cesn de unidén del hilo. ‘

8,- Aparato automdtico pare unir hilos rotos en mé-
quinas continuas de hilar, seglin reivindicacidn 18, caracteri-
zado porque los soportes de las plataformas verticalmente mo-
vibles estdn conecetadas = un mecanismo elevador que responde
a 1t alture méxima del balance en el momento de la rotura de
un rilo, para colocarlos a la altura de las Ultimas vueltas
de la bobina,y a le altura del anillo guia del cursor, y que
com;rende mecanismos adicionales de incremento de altura que
resgonden a los movimientos oscilatorios del balance durante
el tiempo del proceso del enhebrado. |

82.~ Aparato automdtico para unir hilos rotos en md-
quihas continuas de hilar, segin reivindicacidn 72, caracteri-
zado porgue dicho mecanismo elevador incluye un dispositivo
de retencidn que mantiene dichos elementos en la mdxima altu~
ra alcanzada por el balance en cada movimiento ascendente, y
medios para hacer inefectivo dicho dispositivo de retencidn,

v tales medios se operan por el mecanismo de unibn para colo-
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carlos instantdneamente a su nivel de operaciones cuando ocu~
rre une rotura, o para volverlos a situar a su posicidén infe-
rior de principio después de un cambio de mudada.

98,.~ Aparato automatico parae unir hilos rotos en md-
quinas continuas de hilar, segin reivindicacién 72, carscteri-
pado porgue el meoanismo elevedor comprende & una palanca o
brazo que gravita sobre el balance y estd conectado a los so-
1ortes de los mencionados miembros verticalmente movibles me-
diante la accidn de un dispositivo de tringuete que impide
normalmente el regresc de los miembros verticalmente movibles.

108 ,~ Aparato automdtico para unir hilos rotos en mi-
gainas continues de hilar, segin reivindicacidén 18, caracteri-
zad o porque comprende un miembro-~horquilla de dos brazos adap=~
tado para su movimiento transversal con relacibn a la mdquina
de hilar entre una posicién de reposo y una posicidén de traba=
jo en la cual sus brazos rodean el anillo-guia del cursor
cvando ocurre ung rotura de hilo, y estos brazos tienen arti-
culados a sus extremos etros brazos adicionales que estdn obli-
gados por resortes en tal forma que sus exitremos sprietan en
relacidn superpuesta contra la periferia del dicho anillo y
pasan siguiendo la periferia cuando el miembro-horquilla re-
grasa llevando el cursor consigo hasta su posieidn para el .
enhebrado.

118,.- Aparato automdtico para unir hilos rotos en md-
quinas continuas de hilar, segin la reivindicacidén 102, carac-
terizado porque la dicha horquilla puede deslizarse libremen=
te en guias en el agparato, y existe montado en forma deslizan-
te en tales guias un miembro 6onectado a 1los elementos de ac—
cionamiento que tiene extensiones en sus extremos y que abren
los brazos adicionales del dispositivo buscador del cursor,
durante su movimiento haela delante.

128,.~ Aparato automdtico para hnir hilos rotos en mé-

quinas continuas de hiler, segin la reivindicacidén 12, caracte— .
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rizado porque comprende un tubo de aspiracidn conectado a la
entrads de un ventilador o propulsor de aire y adspiado para
ser movido en sentido transversal de la mAguina de hilar y
adaptado para poder entrar en contacto con las Ultimas vuel-
tas de hilo en la bobina, eventuslmente con ayuda de cerdas
de cepillo en lg boquilla del dicho tubo aspirador.

138.- Aparato automdtico paras unir hilos rotos en mé.
quinas oontinuas de hiler, segin la réivindicacibn 128, carasc-
terizado porque comprende un elemento giratorio o desplazable
que puede acoplarse con la parte inferior del huso cuando ocu-
rre la rotura de un hilo, con el fin de parar dicho huso y
hacerlos girar al revés venciendo la fuerza giratoris de la
correa de accionamiento de huso, para realizar el desenrolla-
niento de una longitud determinada de hilo que penetrard al
interior del tubo aspirante.

148.~ Apareto automitico pars unir hilos rotos en mé
giinas continuas de hilar, segin reivindicacién 102, caracteri~’
z2do por dos brazos giratorios por uno de'sus extremos montados -
en articulacidn a un soporte, de los cuales uno de cada se en-
cuentra en cada lado de la horquilla buscedora del cursor, pu- |
diendo moverse en dos planos que estdn inclinados en relacién
al balance y conectados a dos mecanismos de accionamiento que
operan uno tras otroy primero el uno que mueve el hilo tenso
entre la bobina y el {tubo aspirante hacia un lado del cursor,
¥ despuds el otro brazo que mueve el hilo tenso entre el pri-
me> brazo y la bogquilla del tubo aspirante al otro lado del
cuwrsor, y el hilo entra en contacto con una parte de la'perife-;
rie del anillo-guia del cursor debajo del canto del anillo y -
asi. dicho hilo entra en el cursor. |

A 158,~ Aparato automdtico para unir hilos rotos en mg
quinas continuas de hilar, segsin reivindicacién 122, caracteri-
zado porque el tubo aspirante estd adaptado para moverse trans=--

versalmente en un soporte verticalmente desplazable y estéd co-
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nectado a medios de elevacidn de una plataforma movible para
elevar la boquilla del tubo aspirante hasta la altura aproxime,
da de los cilindros productores de la maquina de hilar,
162,~ Aparato automdtico para unir hilos rotos en mél
quinas continuas de hilar, segln la reivindicacién 128, carac-
terizado porque comprende un brazo articulado a un soporte y
que tiene una trayectoria que cruza el tramo de hilo entre el
tubo aspirente y el cursor, quedando sobre el guia-hilos en el
lado oPuestb a su abertura, cuyo brazo estd conectado a medios
que le imparten un movimiento descendente entre una posicidn
por encima del hilo y una posicidn inferior,obligaﬁdo el hilo
a describir una vuelta alrededor del extremo del gufe~hilos y
a entrar en dicho gufa-hilos. ,
17¢.- Aparato automdtico para unir hilos rotos en mg
(quinas continuas de hilar, segin reivindicacifn 128,caracteri-
zedo porque comprende un sujetador movible transversalmente
en relacién a la mdquinag de hilar entre una posicién de inac-
tividad, situada debajo de la posicidn de méxime elevacidn de
la boguilla aspirante, y wna posicidn en que el extremo del su~
Jetador se introduce entre los cilindros productores llevando
el hilo consigo y poniéndolo en contacto con la mecha pars uniz.
el hilo con la mecha, y dicho sujetador tiene medios para atnr
so que entran en accién cuando toca los cilindros productores,
Yy existen medios de 6orte para el exceso de hilo que llega has
e el tubo de aspiracién.
188,~ "APARATO AUTOMATICO PARA UNIR HILOS ROTOS EN
MAQUINAS CONTINUAS DE HILAR®,
Segun queds sustancialmente descrito en la presente
Henoria, que consta de treinta y tres hojas escritas a mdqui-
na por una sola cars, acompafiada de sus correspondiente dibujos
Madrid, 4 @ JUN.
D. ROBERTO ESCURSELL PRAT
P.P,
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