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PATENTE DE INVENCION

gue por v e in te  aRos se s o l i c i t a  a fa v o r de MACHINEŜ  

BOURSEXS—PXIN, ¡Sociedad Anónima F ran cesa, d o m iciliad a  en 

balance (Drdme) F ra n cia , Rué B ran k lin , y  que ha de recaer 

sobre " TENSOR DE HILOS PARA MAQUINAS TEXTILES

Memoria d e s c r ip tiv a

E l r e g is tr o  de la  patente de Invención que se s o l i ­

c i t a  tie n e  por o b jeto  g a ra n tiza r  la  e x p lo ta c ió n  e x c lu s iv a  

en todo e l  t e r r i t o r i o  n acion al y  sus posesiones de un ten— 

10 so r de h i lo s  para máquinas t e x t i l e s ,  conforme se d escrib e  

a con tin u ación  y  se rep resen ta  gráficam ente en e l.a d ju n to  

d ib u jo , a t i t u l o  dé ejem plo.
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la  invención se r e f ie r e  a ten sores de h ilo s  para má­

quinas t e x t i l e s ,  ta le s  como, por ejem plo, marcos de urdidor, 

devanaderas, c a n i l le r a s ,  u rd id ores, máquinas de to rsió n  ne­

g a t iv a , e t c .

En la  mayoría de lo s  d is p o s it iv o s  ten sores de h ilo s  

conocidos, e l  h ilo  pasa sobre dos c ilin d ro s  de frenado de 

p o s ic ió n  regu lab le  a la  p a rtid a , pero que permanecen f i j o s  

durante e l  funcionamiento de la  máquina, estando guiado e l  

h ilo  por lo  menos h acia  abajo de lo s  c ilin d ro s  de frenado, 

por una p o lea  u órgano análogo de gu ia  sometido a la  acció n  

de un contrapeso re g u la b le .

Can t a le s  d is p o s it iv o s ,  e s  d i f í c i l  re g u la r  l a  L 

ten sió n  d e l h i lo  -cuando la  máquina e s tá  en marcha y ,  de 

todas maneras, es n ecesario  e fe c tu a r  é s ta  regu lac ió n  in d i­

vidualm ente, a mano, para cada tensor de h i lo ,  de suerte 

que, para regu lar todos lo s  ten sores de una misma máquina, 

e s  n ecesario  emplear un tiempo relativam en te importante*

lía f in a lid a d  de la  invención e s  r e a l iz a r  un d is p o s i­

t iv o  te n sa r  de h i lo  que, no solamente asegure una re gu la c ió n  

autom ática de la  ten sió n  d e l h i lo  a  un v a lo r  constante prede­

term inado, sino que perm ita tambián m od ificar e l  v a lo r  de 

e s ta  ten sió n  en todo momento deseado durante l a  marcha de 

l a  máquina, sea por medios de mando manual, sea por medios au­

tom áticos, en fu n ción  d e l tiempo ó de un programa predeterm ina 

do do, por ejemplo en r e la c ió n  a l  diámetro de la s  bobinas 

de R ilo  en form ación sobre l a  máquina, y  por d ltim o, que p er­

m ita asegurar una regu lació n  sim ultánea de todos lo s  ten­

so res de una misma máquina, a p a r t ir  de un so lo  órgano co­

mún de re gu la c ió n .

JE e ste  e fe c to ,  según la  invención, e l  d is p o s it iv o30



5'

ia

15

20

25

y

3^

de regu lación  de tensdánde h i lo  comprende un órgano ta c to r  con- 

una polea a tra íd a  elásticam ente contra e l  h ilo  con una fu e r­

za constante, de p referen cia  re gu la b le , y un sistema de re ­

gu lación  de tensión  de h ilo  controlado por dicho órgano ta c ­

to r ,  de t a l  forma que, segtin que la  tensión d el h iló  tienda a 

crecer o a  d ism inuir, l a  polea ta cto ra  sea impulsada, en mi ¡* 

sentido por e l  h i lo ,  o en e l  sentido opuesto, por sus medios 

e lá s t ic o s  de a tra cc ió n , y actué sobre e l  sistem a de regu la­

ción de tensión d e l h i lo ,  en e l  sentido de una disminución 

o de un aumento, respectivam ente, para compensar la s  v a r ia ­

ciones nacientes de ten sión .

Gracias a bata e stru ctu ra , y dado que es  e l  órgano 

ta c to r  e l  que actúa sobre e l  sistem a de regulación  de tensión  

de h ilo  para compensar la s  variacio n es eventuales de ten sión , 

se comprende que se obtenga una regu lación  de tensión  muy 

f le x ib le s  y muy e fic a z , y  que sea p osib le  e fe c tu a r  una modi­

fic a c ió n .d e l v a lo r  de lá  tensión de h i lo ,  simplemente hacien­

do v a r ia r  la  tensión e je r c id a  por e l  órgano ta c to r  sobre e l  

h i lo .

La invención tie n e  igualmente por objeto modos de 

r e a liz a c ió n  que comprenden, por lo  menos una de la s  carac­

t e r ís t ic a s  s ig u ie n te s:

— a . E l sistem a de regu lació n  de tensión d el h ilo  

e s tá  co n stitu id o  por dos c ilin d ro s  p a ra le lo s  de frenado a l ­

rededor de lo s  cuales pasa e l  h ilo  formando una "S"", estan ­

do dichos c ilin d ro s  mantenidos por un soporte que g ir a  a lr e ­

dedor de un e je  p a ra le lo  a lo s  e je3  de lo s  c ilin d ro s  de f r e ­

nado y  que e s tá  conectado a l  órgano ta c to r .

-  b . Los órganos de regu lación  de la  tensión d el h ilo  

están  co n stitu id o s por dos d isco s entre lo s  cuales pasan
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lo s  h i lo s , estando dichos d iscos atra íd o s e l  uno hacia  e l  otro

por e l  órgano ta c to r , mediante una conexión que comprende 

un reso rte  cuya contracción determina e l  gtado de a ju ste  de 

lo s  d iscos contre e l  h i lo .

-  c . E l sistem a ta c to r  comprende dos poleas montadas 

sobre un brazo pivotante en su centro, coaxialmente a l  s is t e ­

ma de regulación  de ten sió n  d el h i lo .

-  d. Los c ilin d ro s  de frenado e stá  mantenidos por m 

soporte que g ir a  c-oaxialmente a l  brazo que l le v a  la s  dos 

poleas ta c to ra s , en sentido inverso a áste  y ,  preferentem ente, 

en una r e la c ió n  de velocidad  más grande que la  unidad, espe­

cialmente d e l órden de 2 /t.

-  e .  La conexión entre e l  brazo porta-polea ta c to ra  

y  e l  soporte p o rta -c ilin d ro s  de frenado e stá  co n stitu id o  por 

dos ruedas dentadasLrespecti vamente s o lid a r ia s  de dicho bra­

sa y de dicho soporte,¡h allán d ose e s ta s  dos ruedas engranadas 

con una rueda dentada común, in term ed iaria, cuyo e je  e s tá  f i j o .

-  f .  E l brazo p orta-polea ta cto ra  y e l  soporte p o rta - 

c ilin d ro s  de faenado están  unidos por una conexión que compren­

de dos bot.ones respectivam ente so lid a r io s  de lo s  árboles coaxia­

le s  de dicho brazo y de dicho soporte y  unidos en dos puntos 

por una palanca p ivotan te  in term ed iaria, d istan te  d el e je  de 

g iro  de e ste  último en longitud es respectivam ente poporciona- 

le s  a la s  velocid ad es angulares d e l brazo y d e l soporte.

-  g . Los dos d isco s  d el d isp o s itiv o  tensor están,res- 

pectivam ente, unidos axialmente a  dos árb o les co ax ia les  m óviles 

e l  uno en re la c ió n  a l  o tro , a la  vez axialmente y  en ro tació n , 

llevando uno de estos dos árbo les e l  brazo p ivotante de sopor­

te de la  p o lea  ta c to ra , m ientras que e l  otro e stá  inmóvil en 

ro tació n ; una unión por le v a  asegura e l  deslizam iento reü&tivo
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da lo s  dos árboles bajo e l  e fecto  d e l pivotamiento d el á r -  

5 o l que l le v a  la  polea ta c to ra .

-  h. La polea ta cto ra  es a tra íd a  contra e l  h ilo  por 

un d isp o s itiv o  electrom agnético t a l  como, por ejemplo, un 

motor e lé c t r ic o  d el tip o  llamado "Motor-par***:

-  i .  E l d isp o s itiv o  electro-m agnético comprende un

equipo g ir a to r io  que es so lid a rio  d el brazo p rovisto  de la  

polea ta c to ra  y  que l le v a  dos masas magnéticas f i j a s ,  se­

paradas angularmente de t a l  forma que, cuando la  su p erficie  

d el en treh ierro  entre dos masas enfrentadas disminuye, la  

su p erfic ie  d el en tréh ierro  entre la s  otras dos masas enfren­

tadas aumenta, siendo dos de la s  caras enfrentadas de la  

misma polaridad, mientras que la s  otras dos son de p o la r i­

dad d ife re n te , a f in  de que e l  par suministrado por e l  

equipo móvil sea sensiblemente constante, cualquiera que sea 

su posició n  angular. .

-  j .  E l c irc u ito  de alim entación d el d isp o s itiv o  

electro-m agnético de a p licació n  de la  polea ta cto ra  contra 

arl h i lo ,  e s tá  colocado bajo e l  control de un aparato ta l co­

mo un re ó sta to , que comprende un elemento móvil unido a un 

órgano cuyos, desplazamientos estén  ligad o s a l  va lo r del d iá ­

metro de la  bobina dé h ilo  en formación,

La invención se comprenderá mejor con la  le ctu ra  de 

la  d escripción  que sigue y e l  examen de lo s  dibujos adjuntos 

que muestran, a t í t u lo  de ejem plos, no lim ita tiv o s , algunos 

modos de re a liza c ió n  de la  invención.

Eh lo s  dibujos^

-  la  fig u ra  1 es una sección  a x ia l hecha siguiendo la  

lin e a  M r  de lá  fig u ra  2., de un d isp o sitiv o  de regulación 

de tensión de h ilo  según la  invención,
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- l a  f ig u r a  2 e s  una v i s t a  correspondiente en p la n ta ,

-  l a  f ig u r a  3 es  una secció n  p a r c ia l  t r a n s v e r s a l  hecha 

siguiendo l a  l in e a  1 1 1 - 1 1 1  de la  f ig u r a  i .

-  l a  f ig u r a  4 es una secció n  tr a n s v e rs a l hehha s i ­

guiendo l a  lin e a  IV -IV  de l a  f ig u r a  1,

-  la  f ig u r a  5 es una v is t a  en p la n ta , análoga a la  

de l a  f ig u r a  2, mostrando lo s  órganos en o tra  p o s ic ió n ,

-  la  f ig u r a  6 e s  una secció n  a x i a l  de una primera 

v a ria n te  d e l modo de r e a liz a c ió n  de la s  figu ras 1 a 5  ,

-  la  f ig u r a  7 os una secció n  p a r c ia l  hecha siguiendo 

l a  l in e a  TEL-VII de l a  f ig u r a  6

-  la  f ig u r a  8 e s  una secció n  a x ia l  de una segunda

v a r ia n te ,

— la . f ig u r a  9 e s  una secció n  tr a n s v e rs a l p a r c ia l  hecha 

siguiendo la  lin e a  IX-IX de la  f ig u r a  8,

— la  f ig u r a  10 es  una v is t a  análoga a la  de la  f ig u r a  

9 mostrando lo s  órganos en o tra  p o s ic ió n ,

— l a  f ig u r a  11. e s  una secc ió n  a x ia l  de o tro  modo de 

r e a liz a c ió n  siguiendo la  l in e a  3T-XI de l a  f ig u r a  12,

— l a  f ig u r a  12 m uestra, a  mayor e s c a la ,  un d e ta l le  

de l a  f ig u r a  1 1 ,

— la s  f ig u r a s  1.3 y  14 , son seccio n es h e c h a s ,r e s p e c ti­

vamente , siguiendo la s  lin e a s  X III-X III y  XIV-XT? de l a  f ig u r a  

1^'
— la  f ig u r a  i5* es una v is t a  en p la n ta  correspondiente 

a  la  f ig u r a  1 1 ,

— l a  f ig u r a  1.6 es  una v i s t a  análoga a la  de la  f ig u r a  

15 mostrando lo s  órganos en o tra  p o s ic ió n , y

— l a  f ig u r a  17 es  un esquema e lé c t r ic o  de una in s ­

ta la c ió n  de co n tro l de una s e r ie  de d is p o s it iv o s  te n so re s , s e -  

gán l a  in ven ció n , montados en una máquina t e x t i l .



E l ten so r de h i lo  representado en l a  f ig u r a  1 com­

prende. una c a ja  .[ en la  cu al e stá n  montados dos árb o les  v e r­

t i c a l e s  cerníales, a  sa b e ri un á rb o l in t e r io r  2 y  un á rb o l 

e x te r io r  tu b u la r 3 que soportan, respectivam en te, en su 

5  extrem idad su p e rio r , un soporte 4 que su sten ta  dos c i lin d r o s  

de frenado 5 , 6 y un bra^ao 7 que su sten ta  dos p o leas ta c to ra s  

y  de gu ía  8 y  9 (vease también l a  f ig u r a  2 ).

Los dos c ilin d r o s  de frenado 5 y  6 tie n e n  sus e je s  

p a r a le lo s  a l  e je  2-y  están  f i ja d o s  rígidam ente sobre e l  sop or- 

-jg te  4 * e s  d e c ir ,  que no g ira n  sobre s i  miámo. Las dos p o leas 

8 y 9 son p o le a s  de garganta y  e stá n  montadas, por e l  con­

t r a r i o ,  con p o s ib ilid a d  de r o ta c ió n  sobre lo s  e je s  11 y  12., 

respectivam ente f i ja d o s  sobre la s  dos extrem idades del b ra­

zo 7 .  E ste  dltim o e s tá  f i ja d o  sobre e l  árb o l tu b u lar 3 por 

15 medio d e l t o r n i l lo  de p resió n  14 que a tr a v ie s a  un cubo 15 

s o lid a r io  de dicho b razo .

E l h i lo  20 , cuya te n sió n  se desea re g u la r , pasa en e l  

sen tid o de l a  f le c h a  f t ,  primeramente sobre la  p olea de gu ia  

re cep to ra  8 , luego sobre lo s  dos c ilin d r o s  de frenado 5 y  6 

2o formando una *S"° y ,  por d ltim o , sobre la  p o lea  de guia de 

s a lid a  9-

E l b razo  p ilo ta n te  7 que su sten ta  la s  poleas ta c to r a s ,  - 

y  e l  soporté 4, que su sten ta  lo s  c ilin d r o s  de fren ad o , están  

unidos en ro ta c ió n  por un sistem a m u ltip lic a d o r  que comprende 

25 una corona 22 dentada interiorm ente y  una rueda 23, dentada 

o xterio rm en te , respectivam ente s o lid a r ia s  d e l á rb o l tu b u lar 

3. p o rta -p o le a s  y  e l  árb o l in t e r io r  2 p o r ta -c ilin d r o s  de f r e ­

nad o, estando l a  corona dentada interiorm ente 22 y  la  rueda 

dentada extertorm ente 23 ambas engranadas con una rueda den­

tada in term ed iaria  24 , montada lo c a  sobre un e je  25", s o l í*  

d arlo  d e l fondo de la  ca ja  1 .  E l diám etro p rim itiv o  de. l a

30
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:.carona dentada 22. e s , en este  ejemplo, sensiblemente e l  

doble d el diámetro de la  rueda dentada 23, de suerte que e l  

desplazamiento angular d el soporte de lo s  c ilin d ro s  de f r e ­

nado e s  aproximadamente e l  doble que e l  desplazamiento an­

gu lar d e l soporte de la s  poleas ta cto re s  y de sentido contra­

r io .

E l soporte 7 de la s  poleas ta cto re s  es obligado a 

p iv o ta r en e l  sentido de l a  fech a  f 2 , (Figura 2 ) y , en 

consecuencia, e l  soporte de lo s  c ilin d ro s  de frenado es 

obligado a g ir a r  en e l  sentido inverso, con una amplitud y  

una velocidad angular dobles, bajo la  áqción de un d is p o s it i­

vo que, en este  ejemplo, es del tip o  electro-m agnética, 

comprendiendo un rotor designado en su conjunto por 28 y 

un e sta to r  designado en su conjunto por 29.

E l rotor 28, fija d o  sobre e l  árbol tubular 3, com­

prende dos masas p elares 3.1, 32 destinadas a cooperar, re s ­

pectivam ente, con dos masas polares 33, 34 del e s ta to r .

Á .í in  de que la  re lu cta n cia  to ta l, d el en treh ierro , entre e l  

rotor y  e l  e s ta to r , permanezca sensiblemente constante, 

se ha dado a la s  dos masas d el e s ta to r  una separación an­

gular conveniente d iferen te  de la  de la s  masas d el to to r .

B& e s ta  forma, cuando uno de lo s  dos entrehierros, disminu­

ye. en s u p e r fic ie , e l  otro aumenta, lo  que permite conservar 

un par sensiblemente constante, teniendo cuidado de dar a 

dos de la s  masas polares enfrentadas, por ejemplo la s  ma­

sas 3.1 del roto r y 33 d el e s ta to r , una polaridad d el mismo 

signo, por ejemplo, una polaridad n orte, mientras que se 

da a la s  dos caras enfrentadas de la s  otras dos masas 32 

y  34 * polaridades de signo co n trario , a f in  de que dos 

masas 32 y  34, polaridades de ggno co n trario , a f i n  de qu§ 

dos masas se rechacen m ientras que la s  o tras dos masas se

atraen y  que su acción conjugada sea , consecuentemente, en 
e l  mismo sen tid o , es d e c ir ,  en e l  ejem plo, e l  sentido.de
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l a  f le c h a  f2  .

Se. ha representado esquemáticamente, en l a  f ig u r a  i ,  

e l  c i r c u it o  e lé c t r ic o  de e x c ita c ió n  de la s  masas p o la re s  d e l 

r o to r  y  d e l e s t a to r .  l a  co rrie n te  e n tra  en la  ca ja  1 por un 

conductor 4-1 y  pasa sucesivam ente, a l a  "bobina 42  de la  inasa 

p o la r  33' d e l e s t a t o r ,  a  una e s c o b i l la  43 f i ja d a  a la  cu b ie rta  

10 de la  c a ja  mediante una p ie z a  a is la n te  4-4, por e l  contacto  

de la  e s c o b i l la  43 sobre un a n i l lo  conductor 45 montado sobre 

un tubo a is la n te  46 f i ja d o  sobre e l  árb o l tu h ia r  3 , un con­

ductor 47 ,. l a  bobina 48 de l a  masa p o la r  31 d e l r o t o r ,  l a  bobi­

na 49 de l a  masa p o la r  32  d e l r o to r ,  otro  a n i l lo  conductor 51 , 

una e s c o b i l la  52 y  l a  bobina 53 de l a  masa p o la r  3.4 d e l e s ta — 

t o r ,  para s a l i r ,  fin a lm en te, de la  c a ja  por un conductor 54,

E l funcionam iento d e l d is p o s it iv o  es  e l  s ig u ie n te :

Se supone en e l  aparato e s tá  actualm ente en régimen 

de funcionam iento e s ta b le ;  e l  h ilo  20 presen ta  por tanto  una 

ten sió n  que e q u ilib r a  l a  fuerza, con l a  cual la s  p o leas t a c t o -  

ra s  y  de g u ia  8 y  9 , a s i  como lo s  c i l in d r o s  de frenado 5 -y 6 

e stá n  a p lic a d o s  contra e l  h i lo ,  bajo  l a  a cc ió n  d e l par constan­

te  sum inistrado por e l  d is p o s it iv o  e lectro-m ágn ético *

S i ,  por una razón c u a lq u ie ra , la  ten sió n  d el h ilo  

acusa una tendencia por ejem plo a d ism in u ir, e l  soporte 7 de 

la s  p o leas ta c to r a s ' p iv o ta rá  en e l  sen tid o  de la  f le c h a  f2 , 

bajo  l a  a cc ió n  d e í par predominante d e l d is p o s it iv o  e le c t r o ­

m agnético, de su erte  que lo s  c i l in d r o s  de frenado 5 y  6 p i — 

votarán  ju n tos en e l  sen tid o  in verso  de la  f le c h a  f2  y  que, 

en consecuencia, e l  arco de en rollam ien to  d e l h ilo  sobre d ich os 

c i lin d r o s  de frenado aumenta; de ah í r e s u lt a  un aumento de l a  

ten sió n  d e l h i lo ,  que tiende a  hacer re tro c e d e r  la s  poleas

30
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ta c to ra s  8 y  9 en l a  cu an tía  en que habían avanzado b ajo  la  

a cc ió n  de l a  predominancia d e l par motor d e l d is p o s it iv o

e lectr& ^ áagn étieo  .

En e l  caso c o n tra r io , e s  d e c ir ,  s i  l a  ten sió n  d e l 

h ilo  tie n d a  a aumentar, la s  p o leas ta c to re s  serán  impulsa­

das en e l  s e n tid o  in verso a l  de l a  f le c h a  f2  y ,  por co n si­

g u ie n te , lo s  c i lin d r o s  de frenado p iv o tarán  en  e l  sen tid o  de 

dicha f le c h a  provocando una dism inución de la  lon gitud  d el 

arco d e .fr r c c íó n  d e l h rlo  sobre dichos c i l in d r o s ,  lo  que 

tendrá por e fe c to  d ism inuir la  ten sió n  d e l h i lo  y  provocar la  

v u e lta  d e .lo s  equipos p iv o ta n te s  a su p o s ic ió n  de rágimen 

e s t a b le .

En la  f ig u r a  2 se ha representado lo s  equipos mó­

v i le s  en una p o s ic ió n  media y  en l a  f ig u r a  5 en una p o s ic ió n  

correspondiente a la  ten sió n  máxima d e l h i lo .

5a m u ltip lic a c ió n  de l a  amplitud d e l movimiento y  de 

l a  ve lo cid ad  de la s  poleas ta c to ra s  en r e la c ió n  a lo s  c i l i n ­

dros de frenado da a l  aparato una gran s e n s ib ilid a d , un 

breve tiempo de resp u esta  y  una compensación ráp id a  de la s  

v a ria c io n e s  de ten sió n  para lo s  desplazam iento d á b ile s  angula­

re s  de l a s  polease ta c to r a s ,  lo  que e v i t a  golpeos perturbadores 

y  aumenta considerablem ente e l  campo de re g u la c ió n  d e l apa­

r a to .

para re g u la r  la  te n s ió n  d e l h ilo  a l  v a lo r  deseado b as­

t a  re g u la r  la  in ten sid ad  d e . la  co rrie n te  en e l  d is p o s it iv o  

e lectro -m ágn etico  a l  v a lo r  correspondiente a l  par n ecesario  

para a p lic a r  la s  poleas ta c to r a s  contra e l  h i lo  con la  

fu e rza  correspon d ien te.

E l modo de r e a liz a c ió n  representado en la s  figu ran  

ó y  ?  se asemeja a l  modo de r e a liz a c ió n  de la s  f ig u r a s  1 a  5
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y  lo s  mismos árganos han sido designados por las.mismas c i ­

fra s  de re fe re n cia ; d if ie r e  esencialm ente, tan so lo , por e l  

hecho de que e l  d isp o s itiv o  m u ltip licad or, en lu gar de es­

ta r  co n stitu id o  por engranajes re cto s, está  co n stitu id o  por 

engranajes cólicos.

E l bragp ?, que soporta 3a s poleas ta c to ra s , es so­

l id a r io  de una rueda dentada cónica 71 , engranada a una rue­

da cónica interm ediaria 62 , montada lo ca  sobre un á rb o l!63 

sustentado por un soporte 64 f i j o  sobre la  cubierta  10 de la  

c a ja , estando la  propia^rueda dentada cónica 62 engranada 

a l  mismo tiempo con una rueda dentada 66 ,cuyo diámetro p r i­

m itivo es sensiblemente la  mitad d el diámetro prim itivo  de 

la  rueda dentada cónica 61. En este  modo de re a liz a c ió n , e l  

piñón cónico 66 presenta un basamento 67 que soporta d ire c ­

tamente lo s  dos c ilin d ro s  de frenado 5 , 6. Este piñón y  su 

basamento g iran  locos sobre e l  árbo l 2 que, en este  caso e s  

directamente so lid a rio  d el ro to r  28 y  g ir a  en la  caja  y  su 

cu b ierta , no existien d o  ya en e s ta  variante e l  árbol tubular 

del modo de re a liz a c ió n  precedente.

Un canter 68 protege e l  reductor de engranajes.

Este d isp o sitiv o  funciona, evidentemente, de la  mis­

ma manera que e l  d isp o s itiv o  d escrito  con re fere n cia  a la s  

figur.as 1 a 5 . '

E l modo ¡ge re a liza c ió n  representado en la s  fig u ras  

8 a 10 se d ife ren cia  igualmente d el modo de re a liza c ió n  de la s  

fig u ra s  i a 5, únicamente, por la  estru ctu ra  del mecanismo 

m u ltip licador que, en lugar de e sta r  bajo la  forma de engra­

najes,, se presenta bajo la  forma de palancas a rticu lad as la s  

unas sobre la s  o tras. E l ár^>l in te r io r  2 que soporta lo a  c i ­

lin dros de frenado en su extremidad superior es s o lid a r io ,



en su extrem idad in fe r io r ,  de una m an illa  71 , m ientras que la  

extrem idad in fe r io r  d e l á rb o l tu b u la r  3 , que soporta  la s  p o leas 

ta& toraa, e s tá  p ro v is to  dé una m an illa  72  ̂ sensiblem ente de la  

misma lo n gitu d  que la  m an illa  71 , hallándose ambas m a n illa s ,

 ̂ sensiblem ente, diametralmente opuestas en la  p o s ic ió n  media de 

re g u la c ió n  d e l d is p o s it iv o . E l botón 73 de l a  m an illa  71. e s t á  

encajado en una escotad ura 74 p ra ctic a d a  en l a  extremidad l ib r e  

de una p alan ca  75 (véanse también la s  f ig u r a s  9 y  10) que p i -  

v o ta , por su e t r a  extrem idad, sobre un e je  76 s o lid a r io  del 

fondo de l a  c a ja  i .  E l botón 76 de l a  m an illa  72 e s t á  a lo jad o  

de una manera análoga én una escotad ura 79 p ra ctic a d a  en l a  pa­

la n ca  75 ; a  una d is ta n c ia  d e l e je  76 , sensiblem ente ig u a l a l a  

mitad de l a  d is ta n c ia  en tre l a  escotad u ra  74 y  dicho e j e .

A s i,  todo desplazam iento angular .de la  palan ca in t e r -  

15 m ed iaría  75 corresponde a un desplazam iento angular de la  ma­

n i l l a  7 l, c^e es  sensiblem ente igual- a l  doble d e l desplazam iento 

angular de lá  m a n illa  72 . Se vuelve  a en co n trar, pues, la  m is­

ma r e la c ió n  de m u ltip lic a c ió n  en tre  e l  soporte p o rta-p o leas  

ta c to ra s  y  e l  soporta p o r ta -c ilin d r o s  de frenado que hemos v is t o  

2o en lo s  modos de r e a l iz a c ió n  d e s c r ito s  mas a r r ib a .  Por razones de 

e je c u c ió n ,-s e  ha p re v is to  en la  palanca 75 una escotadura 81. 

cuyo centro  se h a l la  sobre e l  e je  74 y  que.perm ite a l  e je  2, 

pasar a tr a v é s  de d ich a palanca en todas la s  p o sic io n e s .a n g u la ­

r e s  de é s t a  p ítim a.

25 En e l  modo de r e a liz a c ió n  representado en la s  f ig u r a s

1.1. a  16, a l  d is p o s it iv o  de soporte de la s  p o leas ta c  to ra s  e s  

e l  mismo que en e l  modo de r e a l iz a c ió n  de la s  f ig u r a s  i  a  5, 

pero e l  sistem a de re g u la c ió n  de te n s ió n  d e l h i lé ,  en lu gar 

de p resen tarse  bajo la  forma de dos c ilin d r o s  de frenado, se 

30 p resen ta  b ajo  la  forma de dos d isco s  91 , 92 ap licad o s e l á s t i ­

camente e l  uno co n tra  e l  o tro , con una fu e rza  re g u la b le .
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IR) repetim os aquí lo  dicho sobre e l  montaje de la s  

p o le a s  ta c to r a s  n i  sobre l a  forma en l a  cu al é s t a s  son o b li­

gadas co n tra  e l  mismo por e l  p ar d e l sistem a e lectro -m ágn etico .

E l d isco  in f e r io r  91 de te n sió n  d e l h i lo  e s tá  e n f i la ­

do librem ente sobre un e je  in t e r io r  93* montado dentro d e l 

e je  tu b u la r 3- que soporta la s  p o leas ta c to r e s . La extrem idad 

in f e r io r  d e l e je  in te r io r  93 e s t á  atravesad a por un pasadme 

94 cuyas extrem idades pueden d e s liz a r s e  en dos m ortajas lo n ­

g itu d in a le s  95* 96 p ra c tic a d a s  en un cubo 97 p ro v is to  de 

una prolon gación  c i l in d r ic a  98 enmangada a p re sió n  en un 

o r i f i c i o  99* p ra cticad o  en  e l  fondo de l a  c a ja  i .  E l e je  in ­

t e r io r  93 puede, por 10 ta n to , d e s liz a r s e  v e rtica lm e n te , pero 

no puede g ir a r  sobre s i  mismo.

La extremidad su p erior d e l e je  93 e s tá  f i le t e a d a  y  

l le v a  un botón m oleteado de re g u la c ió n  101 * por medio d e l 

cu al se puede comprimir más o menos un re so rte  102, una de 

cuyas extrem idades se apoya contra l a  extrem idad in fe r io r  

de dicho botón m ientras que la  o tra  extremidad lo  hace co n tra  

nna arandela 103 que descansa sobre la  cima d e l d isco  supe­

r i o r  92 de re g u la c ió n  de te n sió n  d e l h i l o .

La cara  an u lar d e l f i n a l  de l a  extrem idad in fe r io r  

d e l e je  tu b u lar 3 e s t á  cortada en forma de le v a  105* de forma 

que, cuando se hace p iv o ta r  e ste  e je  sobre s i  mismo, o b lig a  

a l  e je  in t e r io r  93 a descender mediante e l  e f e c t o  de la  

p resió n  e je r c id a  por d ic h a -le v a  contra e l  pasador 94 s o lid a ­

r io  d e l e je  in t e r io r .

E l e je  tu b u la r e x te r io r  3 e s  re te n id o  axialm ente por 

e l  a n i l lo  46 que topa contra l a  cara  in fe r io r  de la  cu b ie rta  

da l a  c a ja  t .

E l h i lo  20* cuya te n sió n  se desea re g u la r , es  g u ia d o
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entre la s  dos poleas ta c to ra s  y aprimido entre lo s  dos d is ­

cos 91, 92.

E l funcionamiento de este  d isp o s itiv o  e s  análogo a l  

de lo s  modos de re a liz a c ió n  d e scr ito s  más a rr ib a ; se d ife ren ­

c ia  únicamente por e l  heqb de que e l  aumento de ten sión  del 

h i lo ,  en lugar de producirse bajo e l  efecto  de un aumento de 

la  longitud d e l arco de enrollam iento d el h ilo  sobre lo s  c ilin -r 

dros de frenado, se obtiene por un aumento de l a  presión  de 

lo s  dos d iscos 91,92. bajo e l  e fe c to  d el descenso d el e je  

93 que produce una compresión un poco más fu erte  del reso rte   ̂

102 de empuje d el disco superior contra e l  d isco  in fe r io r .

Este movimiento de descenso d e l e je  corresponde a un 

movimiento p ivotante d el equipo de la s  poleas ta cto ra s  en e l  

sentido de la  fle ch a  f 2 ( fig u ra  1.5 ) ,  correspondiente a una 

tendencia de reducción i n i c i a l  de la  ten sió n  d el h ilo . Esta 

reducción de ten sión  se encontrará, por tan to , compensada 

por un aumento correspondiente debido a l  aumento de la  fu erza  

de a p rie te  de lo s  dos d isco s .

Cuanto más se a p rie te  e l  botón moleteado 10Í , en 

la  parte  superior d el aparato,más se aumenta l a  presión 

del re so r te , y , por co n sigu ien te, la  tensión d e l h i lo ,  en 

régimen e s ta b le .

La fig u ra  l6 muestra la  p osició n  r e la t iv a  de lo s  

órganos para una regulación  de tensión sensiblemente máxima.

Los aparatos ta le s  como se han d escrito  más a r r i ­

ba, bajo d iversas formas, se prestan muy bien a la_ rega la- 

ción simultánea y  a  d ista n c ia  de la  tensión  de lo s  h ilo s  en 

todas la s  zonas de.una máquina t e x t i l ,  ta l  como, por ejem­

p lo , una máquina de husos, en función d e l tiempo, o según 

cualquier nonna deseada. A s i, por ejem plo, sobre la  fig u ra  17



se ha mostrado un c ie r to  número áe d is p o s it iv o s  m  de re g u la ­

ción  de ten sión  d e l h ilo  p ro v is to s  por ejemplo de un s is t e ­

ma e lectro-m agn ético  de maniobra d e l género d e s c r it o  más a r r i ­

ba, estando todos e sto s  sistem as alim entados en p a ra le lo  

por un c ir c u ito  e lé c t r ic o  que comprende lo s  elem entos esen­

c ia le s  s ig u ie n te s t  una l in e a  de alim entación 1Í2  de co rrien te  

a lte r n a , un in te rru p to r  gen era l 1*13, c o r ta c ir c u ito s  114, un 

transform ador 11.5, un c o rre c to r  l i ó ,  un re ó sta to  de r e g u la ­

ció n  i n i c i a l  117 y  un re ó sta to  118 de regu lació n  autom ática 

de la  te n s ió n  de-1 h i lo ,  en respu esta  a un sistem a 12 1, unido a 

un órgano %.22 cuyos desplazam ientos e stá n  lig a d o s  a l  d iá ­

metro de cada bobina de h ilo  en form ación. De e s ta  manera, 

l a  re gu la c ió n  de la  ten sió n  d e l h ilo  se hace simultáneamente 

sobre todos lo s  husos, en función d e l diámetro de l a  bobina 

en curso de form ación.

á s í ,  por ejem plo, se han representado dos p o leas t a c -  

to r a s , especialm ente por razones de s im e tría  y ,  sobre todo, 

de e q u il ib r io ,  pero pod ría  b a sta r  simplemente la  polea de 

s a lid a .

se sobreentiende que e l  re ó sta to  128 puede ser  reem­

plazado por cu a lq u ier  o tro s  d is p o s it iv o  que perm ita hacer 

v a r ia r  la  te n sió n  de la s  bornas de lo s  p a ra to s; por e je m p lo ,. 

d is p o s it iv o  in sertad o en e l  c ir c u ito  a lte r n a tiv o  antes d el 

co rre c to r  116, transform ador o auto—transform ador de tomas 

m ú ltip le s , in ductan cia  de núcleo re g u la b le , y ,  de una manera 

g en era l, todo medio que perm ita actu ar sobre la  intensidad de 

l a  c o r r ie n te , simultáneamente, én todos lo s  apratos en ser­

v ic io  montados en  una máquina o en una parte  de una máquina. '

¿ t i t u l o  de ejemplo pueden darse lo s  datos numéricos 

s ig u ie n te s  en un aparato construido pama una bobinadora:
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Velocidad d e l motor de la  bobinadora; 5.500  r .p .m .

Diámetro medio de l a  bobina re c e p to ra : 40 mm.

Velocidad d e l huso; 460 r .p n a .

Velocidad media de re co g id a ; 60 m. por minuto.

Vádven: 60 go lp es por min.

C arrera ; 78 mm.

Cruzam iento, 1.,25 e sp ira s  por cm.

Velocidad media de entrega^ (j& = 40 mm.): 460 r .p .m ., V ariable 

V elocidad media d e l mótor de mando de en trega: 1.500  r .p .m ., 

v a r ia b le .

Longitud de re co rr id o  d e l h i lo  en tre  e l  punto de en trega  y  la

bobina re ce p to ra  ( zona de ensayo^: 700 mm.

T* iempo de paso d e l h i lo  en l a  zona de ensayo: 8 /lC  segundos* 

Tiempo de paso d e l h i lo  en e l  ten so r (encontrándose á s te  en 

p o s ic ió n  de abertura.m edia ): 8/100 segundos.

Diámetro de lo s  c i lin d r o s  de frenado: 9 mm. 

ángulo de desplazamiento t o t a l  de la s  poleas ta c to r a s :  45° 

Ángulo de desplazam iento t o t a l  de lo s  c i l in d r o s  de fre n a d o :90° 

Longitud suplem entaria d el h i lo  cogido en tre  b razos en l a  po­

s ic ió n  de frenado cerrado e n  r e la c ió n  a l  frenado a b ie r to : 40% 

H ilo  u t i l iz a d o  para ensayos: algodón Un 28/2  re to rc id o  a  

500 v u e lta s  por m.

Queda b ie n  entendido q u e .la  invención no se lim ita  

a  lo s  modos de r e a liz a c ió n  d e s c r ito s  y  rep resen tad os, lo s  cua­

le s  han s id o  dados a t í t u l o  de ejem plo, pudiéndose ap o rtar 

a e l l o s  numerosas m od ificacio n es s in  reb asar e l  marco de l a  

invención.

NOTA DE REIVINDICACIONES

Se r e iv in d ic a  como de p rop ia  y  nueva invención  a 

fa v o r de Machines Bourgeas-Pain, Sociedad Anónima Francesa,10
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d o m iciliad a  en Valence (DrSme) R a n c ia ,  Rae F ra n k lin , lo  

e sp e c ific a d o  en la s  sigu ien tes, re iv in d ic a c io n e s :

PRIMEEN.-  Tensor de h ilo  para máquinas t e x t i l e s ,  c a r a c t e r i­

zado en que comprende un árgano ta c to r  con una p olea  o b l i ­

gada e lásticam en te  contra e l  h i lo  con una fu e rz a  co n stan te, 

preferentem ente re g u la b le , y  un sistem a de re g u la c ió n  de 

te n sió n  de h i lo  controlado por d icho órgano t a c t o r ,  de t a l  

su erte  que, según que la  te n s ió n .d e l h i lo  tien d a  a  aumentar 

o a  d ism in u ir, l a  p o lea  ta c to r a  sea impulsada en un sentido 

por e l  h i lo ,  o en e l  sen tid o  opuesto por sus medios e l á s t i ­

cos de s o l ic i t a c ió n  y  actué, sobre e l  sistem a de re g u la c ió n  

de. ten sió n  d e l h i lo  respectivam ente en e l  sentido de una 

dism inución o de un aumento, para compensar la s  v a ria c io n e s  

n a cien tes  de te n sió n , previéndose para e l  c itad o  ten sor d i­

verso s  modos de r e a liz a c ió n  que comprenderán una o v a r ia s  de 

la s  c a r a c t e r ís t ic a s  e sp e c ific a d a s  en la s  re iv in d ic a c io n e s  

s u b s ig u ie n te s .

KEflílNDA. -  Tensór de h ilo  para máquinas t e x t i l e s  a que se r e f i e ­

re l a  r e iv in d ic a c ió n  prim era, ca ra cte riza d o  en que e l  s i s t e ­

ma de re g u la c ió n  de ten sió n  d e l h ilo  e s tá  co n stitu id o  por 

dos c i l in d r o s  p a r a le lo s  de frenado a lred ed o r de lo s  cu ales 

pasa e l  h i lo  en "S"*, estando d ich os c i l in d r o s  sustentados 

por un soporte que g ir a  a lred ed o r de un e je  p a ra le lo  a lo s  e je s  

de lo s  c i lin d r o s  de frenado y  que e s tá  conectado a l  órgano 

ta c to r .

TEEOBEA.- Tensor de h ilo  para máquinas t e x t i l e s  a qp,e se r e ­

f i e r e  la  r e iv in d ic a c ió n  prim era, ca ra cte riza d o  en que lo s  

órganos de re g u la c ió n  de l a  ten sió n  d e l h i lo  están  c o n sti­

tu id o s  por dos d isco s  en tre lo s  cu a les  pasan lo s  h i lo s ,  s ie n ­

do d ich os d isc o s  obligados uno h acia  e l  o tro  por e l  órgano
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ta<?tor, mediante aria conexión que comprende un r e 5&rve* t̂fuya 

opresión determina e l  grado d e a p rie te  de lo s  d isco s  contra 

e l  h i lo .

CUARTA.- Ténsór de h ilo  para máquinas t e x t i le s  a  que se 

r e f ie r e  la  re iv in d ic a c ió n  prim era, caracterizad o  en que e l  

sistem a ta c to r  comprende dos poleas montadas sobre un b ra­

zo g ir a to r io  en su centro coaxialmente a l  sistem a de re g u la - 

, cion  de ten sió n  d e l h ilo .

QUINTA.- Tensor de h ilo  para máquinas t e x t i le s  á que se 

r e f ie r e  la  re iv in d ic a c ió n  prim era, caracterizad o  en que lo s  

c ilin d r o s  de frenado están  sustentados por un soporte que 

g ir a  coaxialmente a l  brazo que soporta la s  dos p o leas ta c to ra s , 

en sentido inverso de éste  y ,  preferentem ente, en una r e la c ió n  

de ve locid ad  mayor que la  unidad, principalm ente d el órden 

de ;

SEXTA. -  T&nsor de h ilo  para máquinas t e x t i le s  a que se 

r e f ie r e  l a  re iv in d ica c ió n  prim era, caracterizad o  e n que la  

conexión entre e l  brazo p orta-polea ta c to ra  y e l  soporte por­

ta - c i l in d r o s  de frenado e s tá  co n stitu id a  por dos ruedas den­

tad as, respectivam ente s o lid a r ia s  de dicho brazo y  de dichos 

sop ortes, hallándose e sta s  dos ruedas engranadas con una 

rueda dentada común in term ed iaria  cuyo e je  e stá  f i j o .  

SEPTIMA*'- Tensor de h ilo  para máquinas t e x t i le s  a que se re ­

f ie r e  la  re iv in d ica c ió n  prim era, caracterizad o  en que e l  

brazo p o rta-p o lea  ta c to ra  y  e l  soporte p o rta -c ilin d ro s  de 

frenado están  conectados con una unión que comprende dos

m a n illa s , respectivam ente s o lid a r ia s  de lo s  árb o les co ax ia les

dé dicho brazo y  de dicho soporte y conectadas en dos pun­

to s  de una.palanca g ir a to r ia  in term ed iaria , d ista n te s  d el 

e je  de g ir o  de este  últim o en lon gitu d es respectivam ente
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proporcionales a la s  velocid ad es angulares d e l brazo y d e l 

áapor&e.

OCTAVA.- Tensor de h i lo  para máquinas textiles...§r.que se re ­

f ie r e  la  re iv in d ic a c ió n  prim era, caracterizad o  en q u e .lo s . 

y  dos d iscos d el d isp o s itiv o  ten sor por d isco s están  r e s p e c t i­

vamente conectados axialmente a  dos árboles co ax ia les  móvi­

le s  e l  uno respecto  a l  o tro , a  la  vez axialm ente y  en ro ta c ió n , 

manteniendo uno de estos dos árbo les e l  brazo g ir a to r io  de 

soporte de la  p olea ta c to ra , m ientras que e l  otro e s tá  inmo- 

jQ v i l  en ro ta c ió n ; una conexión por le v a  asegura e l  d eslizam ien ­

to r e la t iv o  de lo s  dos árbo les bajo e l  e fe c to  del g iro  d el á r­

b o l que su sten ta l a  polea ta c to ra .

NOVENA Tensor de h ilo  para máquinas t e x t i le s  a que se re ­

f ie r e  la  re iv in d ica c ió n  prim era, caracterizad o  en que l a  p o -  

le a  ta c to ra  e s  a tra íd a  contra e l  h ilo  por un d is p o s it iv o  e le c -  

' tro-m agnético t a l  como por ejem plo,, un motor e lé c t r ic o  d e l 

tip o  llamado motor par

TfRCTwA.. -  Tensor de h ilo  para máquinas t e x t i le s  a que se r e ­

f ie r e  la  re iv in d ica c ió n  prim era, caracterizad o  en quezal d is -  

2Q- positivo' e lectro-m agn ético  comprende un equipo g ir a to r io  que 

e s  s o lid a r io  d e l brazo p ro v isto  con la  p o lea  ta c to ra  y gie 

sustenta dos masas m agnéticas m óviles delante de dos masas magnét 

cas f i j a s  separadas angularmente, de t a l  forma que, cuando la  

su p e rfic ie  d el en treh ierro  entre dos masas enfrentadas dismi—

25 naya, la  su p e rfic ie  d el e n treh ierro  de la s  o tras dos masas

enfrentadas aumenta, siendo dos de la s  caras enfrentadas de la  

misma p o la rid a d , m ientras que la s  o tra s  dos son de polaridades 

d ife r e n te s , a f i n  de* que e l  par sum inistrado por e l  equipo 

m óvil sea sensiblem ente co n stan te, cu alq uiera  que sea su po—

30 a lc ió n  an gu lar.
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UNDECIMA.-  Tensor de h i la  paca máquinas t e x t i l e s  a  que se 

Esflesre l a  re iv in d ic a c ió n  prim era, c a ra cte r iza d a  en que e l  

c ir c u ito  de alim entación, d e l d is p o s it iv o  e lectro -m agn ético  

de ^ l i c a c i o n  de l a  p o lea  ta c  tora, co n tra  e l  h i lo  e s tá  co lo ­

cado b ajo  e l  co n tro l de un aparato t a l  como un reóstato^  

comprendiendo un elemento m óvil conectado a un órgano cuyos 

desplazam ientos e stá n  lig a d o s  a l  v a lo r  d e l diám etro de la  

bobina de h ilo  en form ación.

DUODECIMA. TENSOR DE HILO. PARA MAQUINA. TEXTILES **

T al y  como se d eja  d e s c r ito  en la  memoria precedente 

que con sta  de v e in te  h o ja s  fo l ia d a s  y  m ecanografiadas por "na 

so la  de sus caras y o á é ís  h o ja s  de p lan os.

M adrid, t 9 de Enero 1.963

I?.A. de Machines B o u rgeas-ía in  

V íc to r  C l l
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