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€l presente Modelo de Utilidad se refiere a un aparato pa-
ra la homogeinizacién y regulacién de cintas de fibras textiles, destinado a conseguir
una reqularidad de masa por unidad de longitud de dichas cintas. ‘

. Los aparatos destinados al fin indicado son conczidos con
el nombre "gill" regulador y estdn constituidos por un mecanismo de peinado y re
tencidn, por donde penetra la cinta, y un mecanismo de estiraje, determinante de
la velocidad de salida. Mediante estos aparatos se consigue peinar, paralelizar y requ

lar en masa por unidad de longitud la cinta de fibras textiles que sale de dichos apg

ratos. oL
et

Los aparatos indicados estdn dotados de un sistema de con
trol constituido mediante unos rodiilos palpadores detectores, que transmiten las irre

[ E N N N ]
gularidades de la cinta alimentada a una memoria mecdnica, la cual vari'a.-el- Jnomen
N Al
® oot
to de actuacidn del mecanismo regulador mecanico, formado por unos contraconos,
uno de elles conductor que transmite el movimiento al otro cono mediante correa

desplazable y horquilla reguladora de la correa, controlada por la memorig pecdnica

citada. Con esta constitucidn, puesto que el cono conductor avanza a la ve_fgft_:’idad da

da por el tren o mecanismo de estiraje del "gill ", y el cono conducido tr’p'ﬁs‘mite
la velocidad recibida del cono conductor al mecanismo de peinado y reten'c:iB;\: se
consigue variar la relacién de velocidad entre los mecanismos de estiraje y de peina
do y con ello la reqularidad y homogeneidad de la cinta de salida.

Sin embargo, este sistema mecdnico de control presenta
una serie de inconvenientes, como son los problemas derivados de los desgastes, rui-
dos, holguras, vibraciones, etc. Ademds el sistema mecdnico sdlo permite obtener ung
regulacidn escalonada, lo que repercute en una considerable disminucidn de la regula
ridad efectiva de la cinta.

El objeto de la presente invencidn es conseguir un aparato
del tipo indicado, dotado de un sistema de contro! electrdnico que permita eliminar

todos los mecanismos utilizados hasta ahora, con lo que se simplifica enormemente

la construccidn, funcionamiento y mantenimiento del aparato.

Otra ventaja mds del aparato de la invercicn es el permi-
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tir una regulacién continua, no escalonada, al mismo tiempo que se aumenta el cam
po o margen de requiacién. -

De acuerdo con la invencién, el aparato para la homoaeiniza-
cién y reaulacién de cintas de fibras textiles o "qill" autorrequlador, estd dotado de
un sistema de controi électrdnico que comprende un transductor, una unidad de con-
trol v una unidad de programacidn.

El transductor va situado antes del mecanismo de peinado y
retencidn, para detectar las variaciones de masa en la cinta de entrada. La unidad
de control estd encargada de reqular las velocidades del mecanismo de pein.ado.y re-
tencidn, asi’ como la del mecanismo de estiraje. Por su parte, mediante la 'uﬁ.i'd'ad de

proararmacion se introduce en la unidad de control la informacidn necesaria para fi-

®
jar los parametros de funcionamiento de los mecanismos de estiraje y retencditn.

..-0

La unidad de control estd ademds conectada al tramsdector
para variar la velocidad de los mecanismos de estiraje y de retencién en funcicn de
las lecturas efectuadas por dicho transductor en la cinta de entrada. Esta omidad de
control regula asi’ la velocidad de los motores de accionamiento de los me.t:q‘r;i}smos
de retencién y de estiraje, variando en definitiva la relacidn de velocidadeé Qe' dichos
motores en funcidn de los parametros fijados por ia unldad de proqramaci.ci:n'_v, de las
variaciones en mds o menos detectadas por el .transductor.

La unidad de control y los motores de acclonamiento de los
mecanismos de retencidn y de estiraje estdn relacionados mediante una conexidn de
control, para la corriente de alilmentacidn a dichos motores, y por una conexidn de
realimentacidn desde dichos motores a la unidad de control.

Por (ltimo, la unidad de control transmite a la unidad de pro
aramacidn informacién sobre ia lonaitud de cinta suministrada y tambigén sobre los
posibles errores de proaramacidn.

Las caracteristicas de la invencidén se comprenderdn mejor
con la siouiente descripcidn, hecha con referencia al dibujo azdjunto,donde se repre-
senta un esauema de blogues correspondiente a una forma preferida de ejecucidn.

Como puede verse en los dlbuijos, el aparato o "aill" reau-
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lador comprende un mecanismo de peinado y retencién 1 y un mecanismo de estiraje
2. La cinta a tratar 3 llega hasta el mecanismo de peinado 1, eon un alto . grama-
je e irreqularidayes y sale del mecanismo de estiraje, seguin la referencia 4, una vez

requlada y de bajo gramaje.

El mecanismo de peinado va accionado a partir de un mo-
tor eléctrico 5, mediante la transmisidn 6. Por su parte el mecanismo de estiraje va
accionado por un sequndo motor eléctrico 7, por intermedio de la2 transmisién S.

E) funcionamiento del "9ill" se basa en la variacién en la

relacién de velocidades de los motores 5 y 7, en funcidn de determinados parametrog

y variables, a través de un control electrdnico.

Este control electrdnico estd constituido por un transductor

9,situado delante del mecanismo de peinado y retencién. El transductor es .8l encar-

gado de detectar las variaciones de masa e irregularidades de la cinta 3 de *entrada.

Estas variaciones, en mds o menos, son transmitidas, con la intensidad adecuada, a

una unidad de control 10. Al mismo tiempo, en una unidad de programacién 11 se fi]

jan los parametros de funcionamiento deseados para el "gill" regulador, cbmo son

la velocidad de salida, la velocidad de entrada, relacidn entre estas veloci.ciahe.s, me-
tros de cinta que queremos suministrar en cada envase, yvel punto de apli;:.a.adn de
la irreqguicridad leida en la cinta de entrada.

La unidad de control 10 va conectada con la unidad de pro
gramacidn para recibir las sefiales 12, facilitadas por dicha unidad de programacién
que, junto con las variaciones detectadas por el transductor y facilitadas a dicha uni
dad de control, seqin 13, permiten enviar, a través de las conexiones 14 y 15, la
corrriente de control para los motores 5y 7.

La informacidén dada por el transductor 9 a la unidad de
control 10 se aplica en el momento preciso, indicado por el parametro correspondien
te al punto de aplicacién, o sea dejando pasar el tiempo necesario para que la irre-

gularidad detectada por el transductor en la cinta de entrada 3, pueda llegar al pun

to donde debe ser corregida, efectuando una variacidn en la relacién de velocidad de

los motores 5 y 7, a través de las conexiones 14 y 15, asi’ como en base a las
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corrientes de alimentacidn 16 v 17, de modo que en la cinta de salida 4 la irrequ-

laridad sea imperceptible.

La unidad de control 10 y la unidad de proaramacién 11 van
ademds relacionadas por la conexidn 18, mediante la cual sz transmite a la unidad
de programacldn 11 la‘evolucidn de la cantidad de metros acumulados en cada ins-
tante en el envase receptor, asi" como de posibles errores de proaramacidn,

El proceso por el cual entramos N cintas a la velocidad A
al "qill" y obtenemos unz cinta a la velocidad N x A, se denomina en esta mdquina

estiraje. Suponiendo que tenemos una entrada de diez cintas de 20 qr. por metro li-

neal cada una, equivale a una entrada de 200 gr. por retro lineal de entrada‘y avan
ce a una velocidad de 25 m. por minuto. El mecanismo de estiraje hace avanzar la

cinta de salida a la velocidad de 250 m. por minuto, obteniéndose un estitaié ‘de diet,

lo que equivale a tenmer una cinta de salida de 20 gr. por metro lineal. ‘e..s’
Descrita suficientemente la naturaleza del invento, asi’ como

la manera de realizarlo en la prdctica, debe hacerse constar que las disposici'ones

anteriormente indicadas son susceptibles de modificaciones de detalle en euan.to no

alteren su orincipio funtomental. ¢ s
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REIVINDICACIONES

- . l.- Aparato para la homogeinizacidn y regulacién de cintas
de fibras textiles, que comprende un mecanismo de peinado y retencién, que recibe
la cinta a tratar, y un mecanismo de estiraje, caracterizado porque incluye un trans-
ductor situado antes de!l mecanismo de peinado y retencién, encargado de detectar |
las variaciones de masa de la cinta de entrada; una unidad de contro!l, encargada de
regular el mecanismo de peinado y retencién y el mecanismo de estiraje; y una uni-
dad de programacién, mediante la cual se introduce en la unidad de control la infor

macidén para fijar los parametros de funcionamiento de los mecanismos de pstiraje y

de retencién; estando ademds la unidad de control conectada al transductox:., p'ara va

riar la velocidad de los mecanismos de estiraje y de retencidn en funcidn de las lec

turas efectuadas por dicho transductor en la cinta de entrada.

s .

2.- Aparato segin la reivindicacidn 1, caracterizadd’ porque

la unidad de control regula la velocidad de los motores de accionamiento de los me-

canismos de retencidn y de estiraje, varianco la relacidn de velocidades de dichos mg

tores en funcidn de los parametros fijados por la unidad de programacidn.'y.° de las

LI
. s

variaciones en mds o menos detectadas por el transductor. sete

3.~ Aparato segun las reivindicaciones 1 y 2, canaeterizado
porque la unidad de control y los motores de accionamiento de los mecanismos de
retencién y de estiraje estdn relacionados mediante una conexidn de control, para la
corriente de alimentacidn de dichos motores, y una conexidn de realimentacién df.de
dichos motores a la unidad de control.

;;.- Aparato segun la reivindicacidn 1, curacterizado porque
la unidad de control transmite a la unidad de programacién informacién sobre la lon
gitud de cinta suministrada, asi’ como posibles errores de programacidn.

5.- Aparato para la homogeinizacidn y .egulacién de cintas
de fibras textiles, todo ello tal y como queda sustancialmente descrito en la presen-

te memoria e ilustrado en el dibujo adjunto.




una sola cara.

Esta memoria consta de seis hojas escritas a maquina por
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