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MEMORIA DESCRIPTIVA
de una Patente de Invencidén a nombre de;
PREFORMED LINR PRODUCTS COMPANY, de na-
cionalidad americana, domiciliada en
CLEVELAND 3 (Chio), 5300 St. Clair Avenue
(Estados Unidos); por: "PERFECCIONAMIEN
TOS EN LOS ACOPLADORES AUTOMATICOS DE JUE
GOS PARCIALES DE ESPFIRAS".

El presente invento estd relacionado con un aparato y un mé-
todo para el montaje de 1os dispositivos que se utilizan en conexibn
con elementos de linea tales como conductos eléctricos, cables y simi-
lares, los cuales pueden tomar la forma de un juego de espira parcial
o medio paso de elementbs conformados helicoidalmente como los gque se
descrlben en las patentes de los Estados Unidos con los.nmeros
2. 582.797, 2.761.273 y 2.947.504. '

Con anterioridad al desarrollo de la presente inveﬁcién, una
de las formas'précticas para proceder al montaje de un juego dé espira
parcial con alambres helicoidalBente conformados era juntar y retor-

cer & mano un nmimero de alambres helicoidales individuales previamente
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determinado. Un montador tomaba una pluralidéd de hilos, cinco por

egemplo, y mientras los mantenia juntos tirantemente, ¢ coextensivos

unos con otros, retorcia los cables helicoidales juntamente en la

direccidn de sus circonvoluciones, de un extremo al otro. La pro-

- duccidn masiva de tales juegos-de espire parcial resultaba de un ele-

vado coste en tales condiciones.

El presente invento tiene por_queto proporcionar un apara-
40 nuevo y perfeccionado como asimismo un método para el montaje de
un dispdsitivo de juego de espira parcial.;

Otro objeto més de esta invencidén es el de proporcionar
un aparato y un método para el montaje de un dispositivo de juego de
espira parcial, mas gimple y expeditivo.

Otro obgeto més que se persigue en la presente invencidn
es proporcionar un aparato y un método del caricter anteriormente
descrito el cugl facilita el monteje con un coste muy inferior al ace
tualmente posible. ‘ * -

Tanto el arrlba indicedo como'los denés obaetlvos, se rea-
lizan de scuerdo con el presente 1nvento,‘propor01onando un nuevo
aparato perfeccionado y un méto&xpara el montaje de los oitédos,
juegos. '

B presente invento se desarrolla roscando éntre sf aiial-'
mente una pluralidad de alambres conformados he11001dalmente, uno por
uno, pera formar de este modo un alambre helicoidal multlple de espi-
ra parcisl, El ajuste helicoidal se lleva a cabo a base de una apro-
plada rotacidn de cada alsmbre glrededor de su propio axis, al tiempo
que se va introduclendo axialmente en sjuste con la parte de le espi-
ra parcial ya montada. Ya gue cada porclon o espira parcial se com-
pleta con la adicidn de otro hilo helicoidal, el juego de espira \

parcial de dicho aparato tiene asignada una distancia adicional pre-
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viamente determinada alrededor .de su axis para facilitar de este forms
1s ‘introduccidn axial del siguiente hilo helicoidal en relacidn de ajug
sen o \ | .

El présente invento, tanto en éu.organizaciﬁn como en sd'mé-
todo de operacidn, tomado coﬁ sus mis amplios objetivos y ventajas,
podré comprenderse me jor tomando por referencia la siguiente descrip-
cidn aunto a los planos que ‘80 acompanan, en los que:

La Pigura nimero 1 es una vista en planta ampllada lateral-
mente sin guardar la debida proporczon, de un juego de espira parcla;

montado de acuerdo con la presente invencion.

Lz Pigura ndmero 2 es una vista en planta, la que a rasgos generales
“es similar a la anterior, y miestra el conjunto
de juegos de espira parcial que se ilustra en la

figura nim. 1 de acuerdo con la presente invencién.

rLa figura nﬁmero 3 es una vista frbntal en alzado coﬁ partes supri-

midas, del aparato de montaje, de espira parcial
conteniendo las principales caracteristicas del

presente invento.

- Ta figura ntmero 4 es una vista ampliades en alzado de un extremo con

partes suprimidas, del aparato descrito enfla-fié’

gura numero 3.

La figura mimero 5 es une vista frontal en alzado, ampliada, en gene-

rel 51m11ar 2 la flgura avdmero 3, de una parte del
aparato de montaje descrito en la flgura anterior-

mente citada.

La figura ntimero 6 es una vista ampliada en seccidn transversal prac—
) ticada & lo largo de la linea 6-6 de la figure nim.
5. . -
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némero 7 es una vista ampliada en seccibn transversal
practicada a lo largo de 1a ifnea 7-7 de lg fi=-

gara nimero 5.

ndmero 8 es una viste ampliada, con partes suprimidas,
practicada a lo lergo de la linea 8-8 de lafigura

, -
numeroc 3.

nimero 9 es une vista seccional practicada a lo largo de

1a 1i{nes 9-9 de la figura nimero 8.

mimero 10 es una vista en plenta amplisde con partes supri-
midas, practicads a lo largo de la 1inea 10-10

de la figura mimero 3.

ndmero 11 es una vista frontel en alzado smpliada con par-
tes suprimidas de una parte del aparato que preéeg,

ta las caracteristicas de la presente invencidn

nGmero 12 es una viste ampliada practicads a lo-largo de

1a 1{nea 12-12 en la figura nimero 1ll.

mimero 13 es una viste seccional ampliada practicada a. lo

largo de la 1inea 13-13 en la figura nimero 1l.

nfimero 14 es una vista seccional, con partes suprimidas,
practicada a lo largo de la 1inea 14-14- en la

figura nimero 12.

mdmero 15 es una vista ampliade, con partes suprimidas,
practicada a lo largo de la linea 15-15 en la fig

ra mimero 13, ¥;
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La figure nimero 16 es una vista en éerspéctiza de una forma alter-
nativa de un contador de hilos helicoidales incor-
Porado ‘en el aparato, conteniendo las caracteris-

ticas del presente invento.

Refiriéndonos ahora a los dibujos y particularmente al de la.
figura ntmero 1, se ilustra yn juego de espira parcial 10, del tipo
en cuestidn, comprendiendo un nimero de alambres helicoidaeles 11 pre-

viamente determinados, 5 por ejemplo, como alli estd ilustrado. Los

"hilos helicoidales individusles 11 pueden formarse de una menera bien

wmﬁ&m@mmmmﬁtﬂcmodmmm,uwoehdwoﬂ&ﬁwy_
sus similares. ' ' : .

En la préctica, un juego ‘de espira parcial como 10 estd
eventualmente retorcido en conjunto con unc o mis juegos adicionales
o vuelto sobre si mismo; por ejemplo, para formar un juego completo

( no representado en el rresgente dlbuao) de hllos he11001da1es. Uh

' Juego completo puede definirse como un ndmero suficiente de alambres

conformados helicoidalmente, entrelagzados en una forms prescrita, paran
asi{ formar una envolturs -de hilos de forma tubular. Un juego parcial
puede defzn;rse como una cantidad cualquiera de alambres helicoidales:
ensamblados que no llega a formar un juego completo.

En consonancia con la presente 1nven01on, los alambres he -
licoidales 11 se roscan juntos en la forma que se sefiala en la -figura
nimero 2, axialmente, para formar el Jjuego parcial 10, Cada hilo 11,
se mueve axialmente hacia un“juego parcial 12, ( el que:. por supuesto,
s8lo es en el principio un hilo helicoidal 11) con el extrémo ante-
rior 13 del hiloc 11 desplazado radialménte de los extremos boéterio-
res 14 de los hilos 11 ya incorporados al juego parcial 12, Mientras -
que el alambre 11, al ser intrddﬁcido; se mueve axialmente hacia el
Juego parcial 12, se le hace girar alrededor de su axis ¥y ajusta heli-

coidalmente su paso en el juego parcial 12 hasta que estéd completamente
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.ajustado helicoidalmente en su interior.

" Cuando cinco de los hilos helicoidales 11 han sido ajusta-

_ dos helicoidalmente juntos para formar un juego 10, normalmente, las

caras internas del conductor se revisten con un adhesivo ¥ se man-
tienen en relacidn haste que el adhesivo se endurece.

Aunqne se utilizén cinco,alémbres helicoidales en la forma
de realizacidn representada para formar u.n jﬁego 10, se suelen emplesy
més o menos de cinco hilos otras veces. e 7 '

Bl juego,l@;se monta autométicamenteuen,la forma anterior-
mente-expuesta, de acuerdo con la presente inventidn por medio de
un acoplador de juegos de espira parciales*él cual puede verse en
20 en la figura nimero 3 conteniendo las caracteristicas de la pre-
sente invencién. E1 acoplador automético de juegos de .espira parciel
20 incluye une unidad de alimentacidn de alémbres; la que pueda ver-
se en 21 gue alimenta automdticamente a los conductores helicoidales
individuales 11 & intervalos previemente establecidos desde un depd
sito 22 de alembres 11 dentro de una unidad de recepcidn que puede.
verse en 23. La unidad receptora 23 asienta los hilos 11 en relacidn
previamente estableci@a hasta que cinco hilos ( en este caso) han '
sido ajustados helicoidalmente juntos para asi formar un juego 10 y
entonces, autométicamente deja caer'el jﬁego 10 en preparacion para
la recepcidén de otra serie mis de alambres helicoidales»ll.
| Si un alapbre helicoidal 11 gué es alimeﬁtado dentro de
la unidad receptora 23 es el primer hilo en un juego ‘10 la unidad
receptora lo asienta apropiadamente en.posicién para recibir el pré-
iimo alambre helicoidal 11. La:unidad receptora 23 dirige al alambre
heliocoidal 11 radialmenté alrededor de su axis de forme que el extre

mo anterior 13 del préximo aiémbre helicoidal 11 sea slimentado den-

tro de la unided receptora 23 por la ‘unidad de alimentacidn 21, la
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cual no entra en ajuste de interferencia con el extremo posterior
14 del alambre helicoidal 11 ya recibido. Conforme va introducién-
dose un alambre helicoidal sucesivo 11, la unidad receptora 23 di-
rige al juego parcial 12 en la forma anteriormenté indiceda.

La unidad de alimentacidn 21 introduce cada alambre heli;
coidel 11 axialmente dentro dela unidad receptora 23 mientras que
al mismo tiempé estd tembién rotando el conductor 11 élrededor de
su axis, por medio de lo cual dicho conductor 11 es ajustable he-
licoidalmente dentro del juego par01al 12 ya montado y asentado en
la unidad receptora 23.

' Refiriéndonos ahora a las figuras 3-5 diremos que la uni-

dad de alimentacidn 21 comprende un bastidor principal a modo de
mesa 30 el ‘cual lleva un sub-bastidor 31 en uno de sus extremos -
pafa la sujecién de una unidad motriz ordinsria 32 pars una parte
de la unidad de alimentacibén 21. Por otra parte;.hay tembién monte-~
das uné'serie de plgtafqrmas inclinadas 34 sobre el bastidor prin-
cipal 30 para la sujecién del depdsito 22 de alembres helicoidales
11 que se alimentan en el acoplador automdtico 20. Por otra pafte,
el bastidor principel 30 lleva un dispositivo de aujecion 36 gue se
extiende en relacidn de superposicidn con el depdsito 22 de alambres |
helicoidales 1l y fuerza a dichos alembres 11 & mantener una_aéti-
tud prescrita necesaria para asegurar una entrega efectiva e ininte- -
rrumplda de los alanmbres ll a un dispositivo axial de conducelon
37 por medio de un dlspos1t1vo giratorio de extracc1on 38. Cada
uno de los dispositivos anteriormente mencionados 37 ¥ 38 estd tam-
bién emplazado sobre el bastidor principal 30, como més adelante sé
explicard detaliadamente;'" .

En una apropiada'sucesién-cronometrada, los hilos helicoi- -

dales individusles 11 son extraidos sutomdticemente del depbsito 22
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de hilos helicoidales 11 por medio del dispositivo gitatorio de ‘
extraccidn 38 y entregados al dispositivo exisl de conduccidn 3?
para su introduccidn axial dentro de la uﬁidad de recepecidn 23.
Como cada uno de los hilos helicoidales 11 es movido axialmente

por el dispositivo axial de conduccidn 37, esto ocasiona su rota-
cién alrededor de su eje por un primer iniciador de rotaciﬁn 40 aso=-
ciado con el dispositivo axial de conduccidn 37. Se mantiene la ro-
tacidn inducida, segin se mieve axislmente el hilo 11, por medio

de un segundo iniciador de rotacidén 41 desplazado del primer ini-
ciador 40 e igualmente asociado con le unided motriz axial 37.

El bvastidor principal 30 comprende cu2tro patas 45 for-
madas de elementos sensiblemente cuvadrados, huecos, tubulares,
febricados de lémina metélica o cualquiéra de sus similares. Un
larguero frontal 46 de congtruccién idéntica, une entre si las pa-
tas frontales 45 y se extiende longitudinalmente mds alld de las pa-

tas 45 en determinads direccidn para sustentar el bastidor 31 y lon:

gitudinalmente mds alld de las antedichas patas 45, en la direccidn

contraris a donde, como mis adelente se explicaré detalladamente,
se une a8 la unidad receptora 23. El larguero delantero 36 y las pa-
tas delanteras 45 estan unidas apropiadamente por medio de soldadu-~
re o proceso similar de uniodn. | )

Las patas posteriores 45 ( véase la figura nimeroc 4) estédn:
unidas en idéntica manera a un lerguero posterior 4; de la misma
construccién.lEl larguero posterior 47, 2 diferencia del largue:o.
delentero 46, solamente abarca la distancia longitudinal entre las
patas posteriores 45. Interconectando el larguero frontal 46 y
el larguero posterior 47, hay una pluralidad de largueros transver-
sales 49, también de construccidn similar a las patas 45, represen=-

tades en las lineas de trazos den la figura ndmero 3. Los larguerocs

transversales 49 estén también unidos con preferencia al larguero

delantero 46 y al larguerc posterior 47 por soldadura o similar
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rroceso de unidn. _

Un larguero intermedio SO,Lel cual puede verse en la
figura ndimero 4, tiene 1ls misms longitud que el”larguero delantero
46 y se extiende paralelo a &1 entre el larguero delantero 46 y el
larguero posterior 47. El larguerc intermedio 50 esta formado en
realidad por une serie de segmentos de larguero { los cuales no se
han ilustrado individuelmente) extendidndose entre los largueros
delanteros 49 y hacia afuera de los mismos, ¥ halldndose soldados g
ellos.‘ h

'En forms similar al larguero delanterc 46, al que es sus-
tancialmente idéntico, el larguero intermedio 50 estd unido a 1a
unidad receptora 23. ﬁ

Referente a las patas 45 del bastidor principal 30, estés
son ajustables a la longitud deseadaf Un2s patas normales 51 con
pernos roscados exteriormente 52 ¥y que se extiendén'haéla arriba,
estan roscadas apropiadamente en tuercas 53 de méquina agseguradas en |
la.forma conoclda al fondo de las patas 45, Conforme a esto, el basti-
dor 30 se puede ajustar rapidamente para que ﬁueda asi asentar firme-
mente sobre suelos que no se hallen perfectamente nivelados.
| Un larguero diagonal 55 fabricado de la misma maners SUS—
tancial que las patas 45, estd soldado apropiadamente en relacidn
de soporte con un extremo del.larguero 46 desde 1la corréspondiente
pata delanters 45 como puede verse en la figura numero 3. Este es el
extremo del larguero delantero 46 en el que se apoya la unidad mo-
triz 32.

Refiriéndose ahora a las flguras 4 y 5, cada una de las
pPlataformas inclinadas 34 para soportar el depdsito 22 de conduciores

helicoidales 11, incluye un elemento de base horizontal 60 en forme

de un hierro anguker ordinario. El elemento de>base 60 se halls in-
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terconectado con un elemento inclinado de deslizamiento 61, que tie-

N e

ne un ligero labio o reborde 62 a 1o largo de su extremo superior
pPOr una serie de tres elementos verticales 63. Los elementos 60, 61
¥y 63 se hallan interconectados preferiblemente por pernos de méquina
corriente, como_los ilustrédos, aunque también pudieran estar gsolda-
dos juntos, por ejemplo.

Cada plataforma.inclinada 34 esté montada en forma ajusta-
ble sobre el bastidor principal, 30 con un par de grapas 65 en forma
de “Z" aseguradas a la base del elements provisto.ge pestafia 60 pqr
pernos de méquina corrientes 66.

Los tornillos de ajuste 67 se extienden & través de aberturas
roscedas interiormente 68 apropiademente formadas en las patas de las
grapas 65 en forma de "Z" ajustando con el‘larguerq~posterior 47 ¥ el

lerguero intermedio 50, comc se ve en la figura nime. 4 para facilitar

. €1 ajuste de cada plateforma 34 horizontal y verticalmente, conforme

se desee, dql bastidor prineipal 30, Y en consecuencia, a csusa de

su relacién inclinada, mis Junto o separado del disposifivo de suje-
cibn 36. EL depbsito 22 de elambres helicoidales 11 se mantiene en
una relacidn previamente determinads sobre las plataformas 34 median-
te el dispositivo de retencibn 36, como ya se ha senalado. Como pue~-
de verse mfs clarsmente en lag figuras nimeros 4 y 5 el dispositivo
de sujecibn 36 incluye tres elementos de soporte en forma aproximada
de "L" invertida 73, montados sobre 1los correspondientes lergueros
transversales 49 del bvastidor pr1n01pal 30 y proyectados hacia arri-~
ba. Los miembros en forma de "L invertida 73, son preferiblemente _
de una construceibn sustancialmente idénticas a lag patas 45 del bas-
tidor principal. 30.

Una porecibdn 74, dispuesta en sentido vertical, de cada

uno de los elementos 73 en forma de L invertida se halla montads

en direccibﬂ 2 la parte posterior del larguero delantero 46 sobre el
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bastidor prlncipal 30 segin puede observarse en la figura 4, y ase-
gurada al correspondiente elemento transversal 49 por medio de

una abrazadera ordinaria 76 en forma de I y pernos de maquina

77« Suspendldo en forma ajustable de las porciones colgantes 80

de cada uno de 103‘elementos 73 en forma de I invertida se encuen-
tra un sub-dispoéitivo de sujecién~81 que descansa sobre el depd-
sito 22 de hilos helicoidales 11. .

El sub-dispositivo de fijacién 81 -comprende un soporte
82 en forma de I rigidamente fijado a la porcidn colgante 80 de
cada elemento 73 mediante pernos de maguina ordiﬁarios 82, segin
se reprgsénta'en la figurae 4. Cada soporte 82 lleve una place rec-
tengular 84 ajustable en sentido vertical a su pate suspendida 85,
El ajuste vertical se efectia por medio de una-ranurs 86 dispue s~
ta en tal sentido en cada pata 85, y de un pernplde méqﬁina ordi-
nario 87 que se extiende libremente & través de la ranura 86 dentro
de-uﬂ:ofifiéio receprtor convenientemente roscado, situado en la
placa 84. 4 ‘

Asegurado a las placas 84 por medio de soportes 90 en~'
forma de C y pernos de méquinae avellanados 91 se encuenira un ele-
mento de sustentecidn 92; de forma fubular‘alargada, de seccién
transversel esencialmente regtangular; El elemento tubular 92 es-~
t4 construido esencialmente de la misma forma que las patas 45 del
bastidor principél 30, pSr ejemplo, y tiene aproximadamente_la mis-
ma longitud que el larguero posterior 47.

El elemento tubular alargado 92 va ajustado en sentido
vertical con respecto al elemento 73 en forma de L invertida me-—
diante mecanlsmos de aauste roscado 95, Cada uno de estos mecanis-

mos de ajuste roscado 95 comprende un perho fileteado 96, que se
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extiende libremente a través de un orificio no rosgado 97 formado en

un bloque 88, que va soldado al extremo de la porcidn 80, que se ex-
tiende a su vez libremente, de cada uho de los elémentos 73 en forma
de L invertida. Cada perno roscado 96 se encuentra firmemente fija-
do a la correspondiente grapa de retencidn 90 en forma de §, mediante:
una clavija 99. Los botones de ajuste 100, de construccion esencial-
mente idéntica, aungue invertida con orificios fileteddos interior-
mente 101, que se extienden a través de 1§s mismos, estan roscedos
sobre cada perno 96 por encima y debajo del blogue 98, segﬁh se re-
presenta en la figura 4. Los- tornillos de ajuste 102 de cada uno

de los botones 100 fijan::los pernos 96 en cualguier posicidn previa-
mente determinada.

Montadas sobre el elemento tubular 92, en posicidn inter-

media con relacidn a los ementos 73 en form= de I invertida segin

se observa mejor en la Figura 5, existen unas placas generalmente .
rectangulares 110 y grapas de retencion 111 en forma de C. esencial-
mente idépticas a las placas 84 y a las grapas'de retencion 90 en
forme de C a que nos hemos referido hasta agui. Las placas 110 y -
las grapas en forma de C van fijadas alrededor del elemento tubular
92 mediante pérnos de méquina 112, en la forme representada con
relacién a las placas 84 y las grapas en forma de C,90. |

Una hoja de sujeciénv115 pare el depdsito 22 de hilos
helicoidales 11, se hslla suspendida de cada une de las placas 110.
( ¥y su grapa de retencidn cooperante en forma de C, 111) sobre un
soporte de hierro angular 116 con preferencia séldado & le base de
la correspondiente grapa de retencidn 11l en forma de Cy placg rec;
tangular 110. Segun se representa mis claramente en la figura 4,

cada hoja 115 va remachada o soldada, segin 117, é 1z pata suspendi-
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da 118  del soporte de hierro en angulo 116. Una hoja 115 se coloca

en posicidn sobre cada elemento deslizante inclinado 61 y se define :
un espacio entre ellos como paso deslizante pare el depésitg 22 de
hilos de forma helicoidal 1l.

Al manipular los mecanismos de ajuste 95 aﬂoclados con
apropiados elementos 73 en forme de L invertida las hoaas de suge-
cidn 115 se elevan Y bajen convenientemente a lo largo del disposi-
tivoide ajuste 36 con el fin de ajustar el espaciamieﬁto entre cada
hoja3ﬂ15 ¥y el correspondiente elemento deslizente 61. En la précti-
ca, se suspenden con‘preferencia'cinco hoﬁas 115 del elemento tu-
bular 92, y se montan cinco plataformas 1ncllnadas 34 sobre los lar-
gueros 47 y 50, aunqgue puedan utilizarse més o menos. Solamente se
mestran aqui dos de cada una, toda vez que las piezas del acopla-
dor 20 se han suprimido para fécilitarAuna.ilustracidn y descrip-
cion simples del invento. Las hojas 115 y elementos deslizantes
cooperantes 61 se colocah en posicién a lo largo de los hilos he-
licoidales 11 en puntos que oorrespondeﬁ a la longitud de grado
de espira de las nélices otsus mﬁltiples, para sostener de modo
uniforme los hilos helicoideles 1l. .

" Se observard en la figura 4 que el espaciamiento eﬁtre
cada hoja 115 y un corréspondiente elemento deslizante'Gf es tal
que el depébsito 22 de hilos'helicoidé;es 11 puede deslizarse libre-
mente por é1. Por consiguiente, el depésito;22 de hilos 11 resba-
la facilmente parel~elemento‘deslizante 61; al tiempg que los hilos

individuales 11 se extraen sucesivamente del extremo inferior de

cada elemento deslizante 61 por medio del dispositivo rotativo de

extraccién 38.
El extremo inferior de cada elemento guia 61 tiene un

labio inclinado hacia abajo 113 fqrmado-sobre el mismo, efectudn-
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dose 1a inclinacidn hacia el dispositivo 37 de movimiento axial, El
di;positivo rotativo de extraccidn 38 es apto para despedir sucesi-
vos hilos 11 sobre el labio 113 desde donde caen dentro del dispo-
sitivo de movimiento axial 37. Un par de uflas guiadoras 114, fija-
He das en relacidn de soporte con el éxtiFemo inferior de cada hoja 115
coopera con el dispositivo rotativo de extraccidén 38 pars asegurar
que loé.hilos helicoidales 11 sigan el recorrido sefialado. Remaches
corrientes 119 fijaﬁ]as’.-tﬁas,alas correspondienies hojas 115,
) EL dispositivo rotativo de extraccidén 38 comprende un par
10. de discos de extraccion 120 montados en disposiéion giratoria con '
un 4rbol rotativo de extensidn longitudinal 121, seglin se represen—
ta mejor en las figuras 4 y 5. Los discos 120 cooperan con corres-—
pondientes pares de hojas 115 ¥ eieméntos deslizantes 61 cada per
representado generalment;,en 12§ en la figura 5, pere slimentar hi-
15: 1los helicoidales ll del'dépésito 22 al dispositivd 37 de movimiento
axial, de acuerdo con un plan previsto de antemano,
Fl &rbol 121 ée-monté‘en disposicibn giratoria por medio
de dispositivos de chumacera 122 fijados & cada una de les patas
de proyeécidn vertical 74 de los elementos de bastidor 73 en forma
20. de L invertida. Segin se repfesenté en la figura 6, cada dispositivo
de chumacera 122 compren&e una chumacera corriente 125 que sostiene
en posicidn rotative el &rbol 121 en relacién de sustentacién. Cada
chumacera 125 va fijada a una correspondiente pata vertical 74 por
medio de pernos de méquina corrientes 126, que se extienden a través
' 25. de orificios alergados dispuestos verticalmente 127, formados en la
base 128 de cada chumacera 25 pars permitir el ajuste vertical de
los bloques con respecto a las pétas 74, segin se describird a par-

$ir de aqui con mayor detalle.
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Un soporte 130 en forma de T va flgado a2 un extrémoyae cada
chumacera 125 mediante pernos de méquina corrientes 131. Una pata ver-
ticalmente-suspendida 132 de cada soporte 130 en forma de T esté'pro—
yectads hacia el exterior de {al manefa que se eitiende entre dispo-
91t1vos de ajuste roscado 133 flgaddsa la perte verticalmente extendl-
da 74 de cada elemento 73 en forma de L invertida. Cada dispositivo
de ajuste roscado 133 comprende una placa de montaje 137 fijada & un
extremo de una correspondiente pata §4 por pernos de méquina 138. Cada
placa 137 posee un soporte 139 que forma una unidad con la misma y se
extiende perpendicularmente desde la placa 137.

Segin se representa mejor en las figuras 5 y 6, las espiges
de ajuste 140, filetesdas exteriormente, se extienden a través de
orificios roscadoo interiormen%e 141 en Ios'soportes 139 y ajustan
con los extremos opuestos de la pata proyectada 132, rlgldamente fl—
jeda a la chumacera 125. Por con31gu1ente, la man1pu1d01on de los bo-
tones de mando moleteados 142 sobre los extremos de correspondientes
perncs roscados 140 hace que la cofrespondiente chumacera 125 se mue-
va en sentido ascendente o deécendente a una distancia determinada
de antemano ¥ correspondientemehte;.mueva los discos de extraccidn
120 més lejos o mds cerca de los elementos deslizantes 6&; que sos-
tienen gl depbsito 22 de hilos helicoidales 11 ( ve£ figura 4).

Segin puede verse en la figura 7, cada disco 120 posee mues-

"cas en torno a su periferia 150 que sirven para formar una sucesién

de depresiones individuales de segmento circular 151 inmediates.. ..
la una a la otra. |

Son e stas erresiones 151 ias gque ajustan con los hilos he-
licoidales individuales 11 yilos retienen haste quelunarcuantia de rots

cidn determinada de'antemano de log discos 120 lanza los correspondien
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tes hilos 11 sobre los lsbios 113 dentro del dispositivo 37 de mo-

vimiento axial,

Cada disco 120 va fijamente sujeto a un anillo 152 con
pernos de wlquina 153. Cade anillo 152 estd a su vez afianzado sl
érool rotatlvo 121 mediante un perno 154, que se extlende a través
de orificios 155 aproximasdamente ¢ormados, fileteados interlormente
por las orejetas 156 formadas sobre el anillo 152. Cada uno de los
dos discos 120 va acorchetado por un correspondiente par de ufias
114 sobre las hojas de sujecion 115 asociadas a los ‘mismos, segun
se ha expresado anterlormente.

El &rbol 121 y, en consecuencia; los discos 120 giran
Por medio de 1la unided motriz 32 a una velocidad fijada de antema-
noe para extraer sucesivamente hilos helicoidales 11 del dep031to
22. La unidad motriz 32 va montada sobre el sub-bastidor 31, segin
queda mencionado. El sub-bastldor 31 comprende un per de elementos
de bastidor 160 en forma de L invertida, mejor representados en las
figuras 3 y 5, los cuales van fijados mediante soldadurs o sistéha

similar al larguero delantero_46 que se extiende horizontalmente

-en el bastidor principal 30. Ia unidad motriz 32 estd fijamente suje—

“ta & las patas extendidas horizontalmente 161 de los elementos de

bastidor 160 en forma de L invertida mediante pernos de méquina co-
rrientes 162, V _ '

Lea unidad motriz 32 comprende un motor eléctrico corrien-
te de potencisa fracclonal 165, conectado convenientemente a una ca-
Ja de engranajes 166. Un regulador de reostato 167 es apto para va-
riar la velocidad de salida del - motor_y, correspondientemente va- -
riar la velocidad de salida del érbol 168 que se extiende en sentido

descendente degde la caja de engranajes 166, De manera corriente,
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la caja de engranajes 166 efectia una redu0016n de velocidad del
&rbol de salida ( no representado ) del motor eléctrico 165 al 4rvol
de salida 168 de la caja ‘e engranajes 166.

Segun se representa medlante 1inecas de trazos en la figura
5 el &rbol de sahda 168 1lleva un tormillo sin fin 169 formado en su
extremidad inferior. BEl tornillo sin fin 169 engrana convenlentemente
con un mecanismo de trenemisibn de anillo corriente 170 fijado a un
extreno del &rbol rotativo 121 que se extiende hasta el interior
de 1a caja de engranajes 171. Ia caja de engranajes 171 y para tal
fin la conexibn entre el tornillo sin fin 169 y la transmisibn. de
anillo 170, son en general de tipo corrlente N por tal clrcunstancla
no se representan en detalle. ILa caja 171 va.mcntada convenlentemente
sobre la pata extendida verticalmente 74 del correspondlente elemen-
to de bastidor 73 en forma de L invertida'por,un soporte rectahgular
175 y pernos de méquina 176 _ o |

El motor 165 se monta prev1amente de tal forma que los dis-
cos de eytracclén 120 recojen los alambres nellcoidales 11 del depb-
sito 22 ¥y los"lancep al interior del - dispositive de movimiento axial
37 de écuerdo con un grado de tiempo determinado de anteméno, corre-
lacionado a la velocidad del'dispositivo'de movimiento axial 37. Es-
ta relacibn de velocldad relativa se establece prev1amente, por lo
cual cada hllO “helicoidal 11 es entregado a la unzdad receptora 23

por el dlspOSltlvo de movimiento axlal 37 antes de que el siguiente

"hilo helicoidal 11 ses recogldo del depbsito 22 por el dlSpOSltzvo

de extraccifn rotaxlvo 38.

Segin se representa mejor en las figuras 3 y 4, €l dlSpOSl-

tivo de movimiento axial 37 comprende wna correa sin fin 180 guiada

alrededor de uvnidades de polea 181 y 182 montadas entre los exuremos

opuestos de los largueros paralelos 46 y 50, de extensibn 1ong1tud1-
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nal, del bastidor principal 30. La unggéd de polea 181 ( ver flgura 4)
comprende une polea 185 fijada a un eje 186 montada en disposicidn
rotetiva en sus extremos opuestos en bloques dé sustentacién 187 ¥
188,[de éonstruccién corriente en general. Los blogues de sustentacidn
187 y 188 estén prferentemente fijados é coffespondientes placas de |
montaje 190 y 191, respectivamente, por pérnos de_méquina corrientes
192. Las placas de montaje 190 y 191 estén 2 suwz fijadas en relaéién
opuesta soﬁre los largueros 46 y 50 mediante soldadura o sistema simi-
lar,

La unidad de polea colocada en sentido contfapueéto 182 ze
representa mejor en las figuras 8 y 9. La unided de polea_182 compren-
de una polea 195 fijade & un drbol 196 montado en disposicidn rotati-
va enffe‘blgques de sustentaciodn contrapue;tos 197 y 198, de consitruc-
cién corriente. Los blogues de sustentacidén 197 y 198 van a su vez
fijados a placas de montaje 199 ¥ 200, respectivamente por pernos de
méquina corrientes 201. Las placas de montaje 199 y 200 estan atorni-

lladas a los largueros contrapuestos paralelamente 46 y 50 mediante

'pernos de maqulna 202,

Las poleas 185 y 195, y consecuentemente la correa sin fin
180, son accionadas por un moto: eléctrico corriente 210 (ver figu-
ra 3).m6ntado en posioién verticalmente ajustable sobre lés correspon—
dientes patas 45 del bastidor.principal 30. Una polea de transmisidn

215 montada sobre el eje de salide 216 del motor 210 estéd ajustada

. en movimiento por una correa sin fin 217 a una polea 218 montada solre

el eje 196 de la unidad de polea 182.

El ajuste vertical del motor 210 sobre las patas 45 facili-
ta el tensado dé la corres sin fin 217, y permite asimismo el desmon-
taje y reposicidn de la correa. El ajuste vertical se facilita por me-

dio de un soporte 220 situamdo entre -las correspondientes patas 45 y
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fijado a las mismas por pernos de méquine 221. El soporte 220 lleva
un par de barras 222 dispuestaé verticalmente (sélamente'se,represen-
ta una de ellas) entre sus extremos superior 220a e inferio: 220b,
'dispuestos perpendiculermente y el motor 210 esté‘asegurado-a una
plataforma de montaje 223 deslizable sobre las barras 229 .

La plataforma de montaae 223 lleva una barra extendlda
verticalmente 224 fljada s la misma y prOJectada hacia arrlba a tra-
vés de un orifitio adecuado situado en la parte superior 220a del
soporte 220. La barra 224 tiene un roscado inmediato a su extremo

superior, y un boton regulador 225, con un orifioio flleteado ( no
representadd), que se extiende & través del mismo, va roscado & la
barra 224 con el fin de proporczonar medios que permitan elevar ¥y
‘bajar el motor 210 en relaczon con el bastidor prlnclpal 30,

Cuando el dispositivo de extraccidn rotativo 38 retira un
hilo helicoidal del depdsito y lo empujs sobre la correa 180, el hi-
lo 11 cae entre una tira gufa slargade, situada en 1ls parte delantera
230, y una tira guia alargada, situada en la perte trasera 231 (me-
jor representadas en las figuras 4 y 5) que se extienden esencialmen-
te a lo largo de la unidad de alimentacidn 21 y sujetan la super-

ficie portadora del alambre 11 de la correa sin fin 180, Estas ti-

' ras guias 230 y 231 retienen cada hilo helicoidal 11‘sobre la correa

180 a medida que el hilo 11 es accionado exislmente dentro de la
unided receptora 23.
Le tira guis delantera 230 esté preferentemenfe sostenida

sobre las patas de exten91on vertical 74 de los elementos de basti-

dor en forma de L 1nvert1da73eaLsportes en forma de L dispuestos

horizontalmente 235. Los pernos de méquina corrientes 236 se extlen-

den a través de ranuras dispuestas horizontalmente en las patas ex-
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tendidas transversalmente 237 de los soportes 235, y fijan los so-

portes @ las correspondientes patas 74, en relacidén regulable transve

salmente, para facilitar el movimiento de la tira guia delantera

230 con relacién a la tira gula trasera 231 y la variacidn del es~
pacio entre ambas. Las patas extendidas longitudinalmente 238 de ca-
de soporte en forma de L 235 van convenientemente fijadas a la tira
guia 230 con pernos de mdquina corrientes 239. Correspondientemente,
la tira gufa trasera 231 se monta sobre soportes en forma de I dis-

puestos verticalmente 245, fijados & los correspondientes largueros

. transverssles 49 del bastidor principal 30 por medio de pernos de -

'méqpina 246. Cade soporte en forma de L, 245, ve fijedo a la tira .

25.

231 por pernos de mdquine corrientes ( no representados).

Una vez que un hilo helicoidal 11 ha cafdo sobre la correa
180 entre las tiras guia 230 y 2317 empezafdor @ moverse axialmente
bajo le influencia de la corresa, €s inducido.a girar alrededor de
su eje por el iniciador de rotacidn 40, fijado a la tira guia inte-
rior 231 1nmed1ata al extremo posterior 14 del hzlo 1. B iniciador
40 comprende un soporte en forma de U invertida 250 fijado a la tira
231 por un tornillo de cabeza 251. Uno de los brazos 252. del sopor-
te presente” un bisel segin 253, ¥ guia el hilo 11 libremente con—
tre la tira gula frontal 230. Teniendo en cuenta que el hilo 11.
ea de configuracidn helicoidal, se comprende que -es forzado a girar
sobre su eje por su propia configuracién, ya que es errastrado egtre
ol.trazo o pate 252 y la tira guia frontgl 230.

Fsta rotecidn del hilo helicoidal 11 al rededor de su eje
tiene por objeto,.naturalmente, enroscar el hilo 11 en un juego

y de espira parcial. 12 que puede estar ya ensamblado en la unidad

receptora 23. A medida qus el hilo helicoidal 11 se mueve axialmentc

N
C:7sobre su recorrido hacla la unidad receptora 23, llega a ajustarse
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con €l segundo iniciador de rotacidn 40 & que nos referimos ante-

riormente, el cual mantiens la rotacidn del hilo helicoidel 11

sobre su eje.

Fl iniciador 41, mejor representado en las figuras 3y
10, compreﬁﬂe un soporte en forma general de U invertida 255 (véa-
‘se figura 10), con una superflcle interior inclinada en sentido
longitudinal 256 formada sobre una pata 257 y fijada a la tira
guia interior 231 por unvtornillo de cabeza 258. El extremo ante-
rior 13 del hilo helicoidal 11 que gira axialmente se mueve en ajus-
te con la superficie interior inclinada 256 sobre la pata 25; y es
forzado una vez més & una relacidn libre pero adyécente a la tire
guie exterior 230. En consecuencia, el hilo 11.contimia glrando en
virtud de su propia configuracidn y mDV1m1ento ax1al.

- Resulta 1mportante para la practlca del presente 1nvento
que el extremo anterior 13 de cada.hllo hellcoidal 11 se 1ntroduz—
ce en la unidad receptora 23 en un,punto prev1amente determinado.
con relacidn a los extremos posteriores 14 de los hllOS 11 ya en-—
samblados en la unldad receptora. Por lo tanto, el dlspos1t1vo
de transmisidn 3? éomprende una unidad 260 destinadas & colocar en
posicidn el extremo del hilo 13, montada entre los correspondientes
‘extremos de los largueros 46 y 50 1nmed1ates al conjunto de polea
182. Ta unidad colooadora de extremos de hilo 260 recibe cada hilo

helicoidal rotatlvo 11 de la correa 180 y colocs el extremo ante-

" rior 13 del hiloc 11 en relacidn redialmente desplazada con los ex-

“tremos poéteriores 14 de los hilos 11 ya ensembledos en la unidad
receptora 23, Al propio tiempo, el hilo helicoidel 11 continua gi-
rando alfededor de su eje hasta enroscarse en el conjunfo de espi-

re parcial 12.
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Segiin puede verse mejor en las figuras 8 y 9, la unidad
colocadora de extremos de cable 260 comprende un dispositive auxi-
liar 262 accionador de alambres helicoidales 11, destinado a ayudar
al movimiento del hilo 11, que se. mueve axialmente,,a través de la

unidad 260. E1 dispositivo de transmisién auxiliar 262 coge el

extremo anterior f3 de cada hilo segin penetra en la unidad 260

e imparite un movimiento ékial positivo adicional al hilo 11,:mien-
tras el hilo gira y pasa & través de la unidad 260 en relacidén ros-
cada en la unidad receptora 23.

El disposifivorde transmisidn auxiliar 262 comprende un
cilindro motriz 265 sujeto a un &rbol de transmisidn 266 montado
en bloques de sustentacidn opuestos 267 y 268, los cuales a su vez
van montados sobre las placas 199 y 200, respectivemente, con pernos
de méquina 269. Un engrenaje de rueda y cadena 271, también sujeto
al A&rvbol 266, ve conectado pof une caedena de engranaje 2%3 a unha rue
da de cadena 272 montada sobre el eje 196. En consecuencia, el
cilindro motriz 265 gira con la polea 195 por la correa sin fin 180.

Para sostener el hilo helicoidal 11 contre el cilindro
motriz 265 y asegurar un ajuste efectivo del rodillo 265 con el ca-
ble 11, se suspende un cilindro no accionado 277 libremente de un
bastidor traﬁsversal 276 montade sobre los. largueros 46 y 50 del bas-
tidor principel 30. El rodillo no accionado.277 impuléa los hilos
helicoidales accionados axialmente. ll contra el cilindro motriz
265. E1 bastidor transversal 278 comprende un elemento horizontal
279 fijado a un par de elementos suspendidos vertiéalmente 280 y 281
por pernos de.miquina 282. Los elementos suspendidos verticalmente:

281 van & su vez fijados a los largueros 50 y 46 respectivamente

(j) POr pernos de/?ﬁéquina 283.
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El cilindro no accionado 277 va montado entre . . placas

laterales 290 sobre un eje 291. Las placas laterales 290 estén uni-
dag junto a sus extremidades superiores por un blogue 292 por medio
de pernos de méquina 293. Una espiga 294 va fijada rigidamente enca-.
jada o pregién, en una correspondidnte abertura 296 en el bloque

292, y se extiende libremente a través de un orificio relstivamente
grande 295 en el elemento horizontal 279. La espiga 294 estd rosca-
de junto a su extremidad superior, como en 300. Una Huerca de ajus-
te 301 va roscada a la espiga 294 y retiene el cilindro 277 en re-
laecidn de ajuste vertical con respecto al cilindro motriz 265.

Segin se ha puesto de menifiesto, la préctica del presente
invento requiere que el hilo helicoidal rotativo 11 penetre en la
unidad repeptara 23 en un punto determinado de antemano. BEn conse-
cuencia, el extremo anterior 13 de cada hilo helicqidal 11 es condu-
cido por el @ispositivo auxiliasr 262 e un depésiio en forma de embu-
do 316 con une pequefia abertura 305 formeda en su base. El hilo he=
licoidal 11 pasa a través de la abertura,305{ que estéd colocada en
posicidn apropiada radialmente regpecto a 1;§_extremos posteriores
14 de los hilos 11 ya ensamblados en la unidad receptora 23. La colo
cacidén radial de estos extremos posteriores 14 de los hilos habréd
quedad$ va establecida de la manera precisa por medi&_de la unidad
receptora 23, comb.a continuacidn se expondrd en detalle.

La cavidad 316 y la abertura 305 estén formadas .en un ele-
mento anular 306 situado en una placa 307 que va montada en dispo-
sicién de ajuste verticél-sobre el elemento horizontal 279 en el .
pastidor transversal 278, El anillo 306 va. encajado a presién en una
escotadura circular adecuadamente formada 310 en el extremo inferior
de la placa 307, mientras‘gue un perno de méquiﬁa'311_se vroyecta

a través de una raaura verticalmente alargada 312 en el extremo su-
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perior de la placa 307 ¥y monta la placé?:‘éd% ;jzl;?)ﬁelemeﬁ‘ ;0 hori
zontal 279. El perno se proyecta a través de un par de calces 313
entre la placa 307 y el elemeﬁto horiéontal 279, destinados a situar
la abertura 305 a una distancia debida desdé los cilindros 265 y 277
de la unidad motriz auxiliar 262.

Como puede verse, la abertura 305 se encuentra prictica=-
mente en alineacibén horizontel con las superficies cooperantes dei
cilindro motriz 265 y el cilindro no éccionado 277. El extremo ante-
rior 13 de cada conductor hglicoidal 1l pasa por la abertura 305 y a
continuacibén por una abertura circulér_més ancha 317 practicada en
una placa sensiblemente rectangular 318 fijada al extremo inferior
de 18 placa-307 pbr pernos ordinarios 319. Ia placa 318 estd ade~
cuadanente espaciadé de la piaca 307 por‘un-blbque egpaciador 320
que presenta una escotadursg 321. . -

Despues de atravesar la abertura circular 317, y a una

- distancia de 1la misma previamente determinada, el extremo ante-

rior 13 de un hilo helicoidal accionado 11 ajusta y empieza a ros-
carse en un juego parcial de espiras 12 (s menos de que se traote del
primer hilo del juego parcial de espiras) instalado en la unidad
receptora 23. En la posicibn exacta longitudinal en la que comien-
za este montaje roscado, la posicidn radial del extremo anterior

13 en el hilo accionado axialmente 11 es tal que es desplazado des-

de el extremo posterior 14 de cualquiera de los hilos helicoidales

1l ya montados en el juego parcial de espiras 12.-E1 desplazamien=
t0 1o efectfa la unidad receptora 23 que habré determinado adecusda~-
mente el juego parcial de espiras 12 en ella asentedo de menera

qué los extremos posteriores 14 de los hilos 11 en el juego parcisal

de espiras 12 acoplado queden agi desplazadose.
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La unidad receptora 23 va disponiendo ceda alambre
helicoidél il.en.forma que se va montando un sector de juego par;
cial de espiras 12, hasta completarse un juego parcial de espiras
10; A continuecidn, la unidad receptora 23 despide automdticamente
el juego parcial de espirasvﬁo ya-completo ¥ queda dispuesta para
la recepciodn de hilos helicoidales 11 que forman el'siguiente jueé
go parcial de espiras 10. Ia unidad reééptbra 23 guia radialmente
cada alambre helicqidal segﬁn e8 redibido desde 1z unidéd de aiime;
tecidn 21, de modo que el extremo anterior 13 del hilo helicoidal
11 que sigue inmedistemente no entre en interferencia con el extre-
mo posterior 14 de los hilos 11 ya ensamblados. _
| La unidad receptora 23 se proyecta desde la unidad de

alimentacion 21, a2 la que es sustancialmente contigua. Con referen-
éia,a las figuras 3 y 11, la unidad receptora 23 comprende un bas-
tidor principal 330 que estd rigidamente unido al ‘bastidor princi-
ral 30 de la unidad de alimentacidn 21. E1l bastidor principal 330
sustenta una caja de asiento 331 pafa asentar y gufar al juego par-
cial de espiras 12 segin va siendo ensamblado. Una unidad regulado-
ra 332 montada en el bastidor>330 induce sutomidticamente a la caje
331 a asentar apropiadamente un juégo parcial de espiras 10 segun
va siendo montado y deja‘caer Qutométicamen£é el Juego parcizal de
espiras 10 cuando ha quedado coﬁpletado, para preparar la caja 331
para la recepéién de los hilos helicoidales 11, estableciendo asi
el siguiente juego parcial de espiras 10. |

'~ El bastidor principal 330 comprende un par de patas 345
(véase figura 1?).précticémente idénticas en su construccidn a las
ratas 45 del bastidor principal 30 de la unidad de alimentacidn, 21.
Existe un larguero delantero 346 mreferiblemente soldado al extremo

superior de la pata delantera 345 y unido en relacibn de extremo
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contra extremo con el larguero 46 ( del bastldor prlnelpal 30) por me
dio de un blogque conectador 34; que se extiende sin daificultad por
el interior hueco de los larguercs 46 y 346. Unos pernos de méquina
348 se proyectan a través de los largueros 346 y 46 y del bloque 34;
y los fijan entre_si segun puede apreciarse en la figura 1l.

Un larguero transversal 349 se extiende entre los extremos
de las patas 345 y un larguero trasero 350 y, de preferencia, va sol-
dado a los mismos. _ '

El larguero posterior 350 estd unido rigidemente al largue-
ro intermedio 50 del bastidor principal 30 en la unided de alimen=-
tacidn 21 por un blogue conectador 351 gque se extiende hoigadémente
dentro de los extremos huecos de cada uno de los largueros 350 ¥ 50,
del mismo modo que Se ha répresentado para el larguero 350 de la
figura 13. Los pernos 352 fijen el blogue 351 y los largueros 50 ¥y o
350 entre si. '

La caja 331 comprende una’placa terminal interna 355 monta-
de entre los-largueros 346 y 350 sobre soportes en forma de L, 356, ..
y una placa terminal externa 35% montada entre los largueros 346 ¥y
350 gobre soportes en L, 358 (veanse flguras 12°y 13). Unos pernos
de méquine 359 sujetan las placas 355 y 357 y los correspondientes
largueros 346 y 350 a sus respectivos soportes en forma de L, 356 3y
358, de manera ordinaria.

La placa terminal interna 355 éomprende:una abertura de ~
forme general en pala, 365, practicada en la misma para facilitar
el paso de los alambres helicoidales 1l desde la unidad 260 de colo-
cacidén de los extremos de alembres al interior de una cavided de asiep
to, que se ha representado de modo general en 366 que sustente log
hilos 11 mientras se ensambla el juego parcial de espira 10. lLa cavi-
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dad de asiento 366 se halla conectada en forma operante con la unidad
reguladora 332 y se abre y cierra siguiendo un ritmo previamente
determinado que depende del numero de alambres heiicoidaleg 11 qué
forman cada juego parcial de espira 10, cinco en este caso. Como ge
vera me jor en las figuras 12 y 13, la cavidad de asiento 366 compren-
de un par de elementos tubulares huecos cuadrados o aproximadamente
cﬁadrados, 370 ¥. 371, montados en disposicion giratoria entre las
placas extremas 355 y 357, en relacidén de sustentacidn con respecto
a la parte inferior de ..lz abertura en forma general de pala, 365.

Con referencia, espeoifica@ente, & la figurs 14, diremos que:
él elemento tubqlar 371 domprende un soporte extremo interior 374
Y un soporte exterior }75,,eada uno de los cuales es de seccidn trans-.
versal cuadrada o aproximadamente Cuadradé ¥y sé extiende entre los
extremos correspondientes dél elemento tubuler 371. Bl soporte exirem:
mo interior 374 posee uﬁ cuello 381 que se proyecta hacia afuera y
va montado en un sopofte anular ordinario 382 asentado en uﬁa abertu-
ra 383 que sé extiende a trévés-de ﬁna placa termingl interna 355. Un
anillo de cierre 384 en el extremq del cuello 381 impide su exgntual
retirada del soporte anular 382. El soporte extremo exterior 375 del
elementd tubular 371 comprende un cuello 390 montado en un soporte
anular 391 asentado en una abertura 392 existente en la pléca extre-
ma exterior 357. EL soporte anular 391 estd mantenido en su lugar
en la placa terminal 357 por una placa 393 y unos tornillos de md-
quina 394. : |

El elemento tubular 370 y su estructura sustentadora aso-
ciadé son esencialmente idénticos en construccion al elemento tubular.
371 ¥y los cuellos 381 y 390, pof ejemplo, més arriba citedos. Asi
pues, las referencias numéricas correspondientes identifican componen—-
tes similares en cadé uno de los elementos tubulares 370 y 371 y su
estructura sustentadors asociada.

Solidamente fijédos a cada uno de los cuellos de soporte
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390, en posicidn adyacente a sus extremos exteriores, se encuentran

unos encajes o engfanajes anulares 397 y 398 asociados a los elemen-
tos tu%ulares 370 y 371, respectivamente. Los espaciadores 400 seﬁa—
ran lbs engranajes anulares 397 ¥y 398, de_los soportes anulares 391

en cada caso, Los engranajes amalares 397 y 398 ajustan entre si y.,
efectian una contra-rotacién de los elementos tubuleres 370 y 371

en una fofma ?reviameﬁfe determinada cuando se acciona la unidad de

regulacidn 332. Esta'contra-rotacién pPredeterminada de los elementos

_ tubulares 370 y 371 abre ciclicamente la cavidad de asiento 366

para dejar caer un juego parcigl de espira 10 completado y despuds
cierra la cavidad de asiento para recibir los alambres;helicoidalqs
11 pere el ensamklsje del siguiente juego parcial de espira 10.

Ia relacién normallde’funoionamiento de los elementos

tubulares 370 y 371, se ha ilustrado en 1la figura 13. En tal rela-

- ¢idn, se ha montado un par de tiras de acoplamiento 405 y 406 sobre

1as.carasAsuperiores opuestas 407 y 408, respectivamente de los elér
mentos tubulareé 370 y 371, éon pernos de mdquina alargados de tipo
ordinario 409 y 410. Las tiras 405 y 406 se proyectan en reiacién'
inmediatamente adyacente entre si, como en 415. Asi, les tiras 405

y 406 estén adaptadas para sentar los hilos helicoidales 11 segfin

va siendo ensamblado el juego parcial de espira 10. Los hilos 11 que-
dan situados longitudinalmehte respecto a las tiras 405 y 406 al
enﬁrar en ajuste por sus extremos ante;iores 13 con la pared terminall
extrema 357 de la caja de asientp 331.

Al girar cada alambre helicoidal 11 ¥ ser accionado axial-
mente en el interior de la unidad receptora 23 ( si es el primer '
hilo helicoidal 11 del juego parcial de espira 10 o el guinto hilo
del mismo), & una posicion longitudinal previamente determinéda res—

pecto a la tira 405, el'ayambfe 11 ajusta con 1la unidad guiado-
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ra 418. La unided guiadora 418 hace que el alambre helicoidal co-

rrespondiente 11 gire en un grado adicional previemente determina-
do respecto a aquél al que giraria ordinériamenté por virtud del
paso o grado especifico de espiral de sus hélices. Por consiguien-
te, el extremo posterior 14 del alambre helicoidal 11 gira hasta
un. grado adicional previa mente determinado, asimismo.

Bsta rotaciodn adicional predeterminada de cada alambre
helicoidal 11 al ser introducido axialmente en un juego parcial
de espira 12 se calcula pa§a mover el extremo postérior 14 del alam-
bre helicoidal 11 (( y en éonseguencia los extremos posteriores 14
de todos los hilos helicoidales 11 ya montados en el Jjuego parcial
de'espira 12}, fuera de la sglineacidn de extremo con extremo con el
extrenoc delantero 13 del alambre helicoidal inme diato 11. Conforme
a esto, el monfaje de un jqego parcial de espira 10 continﬁa s}n

interrupcidn por interferencis de extremo con extremo y posible

‘deformacién de los alambres helicoidales 11. 

La unidad guiadora 418 aparece mejor ilustrada en las fi-
gures 13 y 15 e incluye un eleménto indice dispues%o angularmente
420 fijado & una grapa en forme de C, 421, la cual, a su vez, estd
montada sobre eléﬂmﬂ&ﬁDtﬂﬂEﬂ'STO con un tornlllo de cabeza 422,
El elemento indice dispuesto angularmente 420 degcansa sobre la $i-
ra de aéoplamiento 405 y se inclina en el sentido ael recorrido de
los alamhres hellcoldales glratorlos 11 mientras estos son 1ntrodu-‘
cldos en la unidad receptora 23. N

Como cada alambre helicoidél adicional 11 se enfrenta
con el elemento indice inclinado 420 es forzado a levantarse por
encima del elemento 420 y girar en una cuantia ligeramente adicio-
nal y previamente determinada hasta un grado tal de rotacidn como
normalmente se‘esperaria si el elemento 420 se hallaréd ausente.

Asi pues, el eitremo posterior del alambre helicoidal 11 se mueve

radialmente. saliéndose de su alineacidn con la abertura 305 en la
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unidad de colocacion de extremos de %10:‘160 y de la alineacién

con el extremo anterior 13 del hilo helicoidal 11 inmedieto que

ha de introducirse en la unidad receptora 23.

Coando se he montado un juego parcial de espira 10 en la

forme antedicha, el elemento tubular 370 se hace girar automiticemen- .

te en el sentido de las agujas de un reloj ¥y Por consiguiente, el
elemento tubular 371 gira en sentido contrarioc al de las sgujas
del reloj por medio de la unidad reguladora:332.El juego parcial

de espira 10 ya-terminado cae de entre las tiras de asiento separa-
das 405 y 406 y a continuacidn 1z unidad dé regulacion 332 vuelve
los elementos tubulares 370 y 371 a su posicidn cerrada, segun se
ve en ls figuwra 13,

| Ia unidad reguladora 332 hace girar el elemento tubular

370 por medio de una cremallera ordinaria 430 gue ajusta con el en-

granaje 397 y es movida axislmente por un motor hidrdulico 431, El

motor hidrdulico 431 se halla montado sobre la placa terminal exte-—
rior 357 por medio de un par de pernos de méquina 432, representados
en lineas de trazos en la figura 13. La cremallera 430 estd rigida-

mente fijada al brazo a@cionador 433 del motor 431 en alineacidn

axial con el mismo y se mahtiene en reladidn de ajuste con el engrens

je anular 397 por medio de un cilindro ordinario 434 instalado en

. 1la placa.terminai 357 y fijado &. la misme por tornillos de miqui-

na 435. Fl dispogitive de cilindro 434 comprende un cilindro rebor-
deado 436 que. cubre el borde superior 437 de la cremellera 430 para
impedir que se desengrane del engranaje anular 397.

El motor hidrdulico 431 entra automiticamente en accidn

~ cuando un nimero previeamente determinado de hilos helicoidales 11

han sido recibidoes en la unidad receptora 23. EL motor 431 puede en-

trar en funcionamiento por medio de un contador de proximidad ordi-
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naxric 440, por e jemplo, como puede verse en las figuras 9 y 11
}/ montado sobre la placa 307. El contador de proximidad 440 esta-
blece un campo magnético en la placa 318 y cada vez gue paéa un
hilo por completo & través de 1= abertura 317 de le misma, el con-
5e tador registra. Cuando han pasado cinco hilos-( en este caso) el
‘contador 440 aoeiona-el motor 431 por medio de un circuito normal
( no representaao) ¥y €l motor hace funcionar el dispositivo recep-
tor 366 para dejar caer el juego parcial de esplﬂas ya ensamblado
10.
10. » En caso alternativo con referencia a las figures 3 y
16, puede accionarse el motor 431 por medio de un micro-conmutador
- 445 que responda & la rotacibn de un disco 446 con dientes 447
(fbrmados a intervalos previzmente determinados en torno & su peri-
Y feria. El disco 446 se halla fijado al 4rbol 121 rera su rotacién
15 con el mismo y los dientes 447 estén espaciasdos 2 intervalos que
corresponden & la cuantfa de rotacidn que ejerce el &rbol 121 pare
. hacer salir cinco alambres helicoidales del depdsito 22 por medio
de la unidad giratoria de extraccidon 38. Cada vez que cinco alam~
. bres 11 hen entrado en ls unidad receptora 23, es-accionado el
20.  micro-conmitador 445 y el mismo inicia el funcionamiento ciclico
del motor 431 en la unidad reguladora 332, a través de un cir-
cuito apropiado ( no representado) y cae un juego parcial de espi-
ra 10 ya terminado. El conmutador 445 puede ajustarse horizontal-
Qi mente pares variar su sensibilidad por medio de unos boténes'regula
25. dores adecusdos 450. ©
b . Para resumir el funcionamiento del acoplador 20 de jue-
g0s parciales de espira 10 en el montaje de estos ltimos serd pre-.

ciso recordar que los alambres helicoidales 11 pasan al acoplador
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- 20 desde un depésito 22 sustentado por una serie de plataformas

inclinades 34._§§\dispos;tivp de retencidn 36 se encuentra situado
sobre el depésitq 22 hilos helicoidales 11 y los retiene en 1la
debide relacidn sobre las pletaformas inclinadas 34. Segin elcan-
zan los hilos he;icoidales'11 del depdsito 22 él extremo inferior
de las plataformas inclinadas de gustentacién 34, un dispositivo gi-
ratorio de extraccidn 38 va empujando los alambres individuales 11
a un dispositivo de mov;miento-axial 37, a intervalos determinados.
. El dispositivo de movimiento axiel 37 mmeve axisalmente
loz hilos helicoidales 11 hacia el dispositivo receptor 23 detras
de 165 iniciedores de rotacidén 40 y 41. Al pasér detrds de los ini—
ciadores de rotacidén 40 y 41, los hilos helicoidales 1l son indu-
cidos & girar sobre éﬁé ejes a uﬁ»%rado de rotacibn correspondiénte
al éngulo de inclinacidn o paso de las hélices. E; extremo delante-
ro 13 de cada alambre helicoidal giratorio 1l es recibido poi la
unidad 260 de colocecidn de éxtremos de ios'alambreé y el alambre
11 es llevado a2 la unidad receptora 23 donde penetra en un sector
de juege parcial de espira 12, con un extremo anterior 13 situado
en una posicién radialmente pred&e;minadé . . |
La unidad receptora 23 guia por su parte al sector del jue'
go parcizl @e.espira 12 asentado, de modo que'los eitremos poste-

riores 14 de los alampbres helicoidales ya montados 11 gueden des-

plazados radialmente del extremo anterior 13 del alambre helicoi-

dal de entrada 1l. Por su parte, el hilo de entrada 1l ajusta apré-
piadamente en el secﬁor del juego parcial de espifa 12 sin enﬁrar
en interferencia con los hilos 11 ya ensamblados. Esta guia de los
hilos helicoidales montados 11 se produce por la accidn del disp&Si-
tivo guia 418. | | '

Una vez que ha sido completamente ensamblado un juego'pa;

cial de espira 10 en 1la caja 331, la unidad reguladora 332 es accio
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nada automdticamente por el contador de proximided 440 ( o, en su

’lugar, por el micro-conmitador 445) y dicha caja 331 se abre para
dejar caer el juego pafﬁial de espira 10 ya montado, en una zona
apropiada de almacenaje situada debajo. La caja 331 se cierra a
continuecién ci{clicamente bajo la influencia de la unidad regula-
dora 332 y quedé preparada para recibir los hilos helicoidales 11 .
para el siguiente juego parcial de espiras 10.

‘La presente invencién se ha descrito exclusivemente ha-
ciendo referencia al asentemiento de alapb:es helicoidales en una
unidad receptora y a la insercidn de alambres sucesivamente, por
rotacidn axial, dentro de los alambres asentados. Debe entenderée,
no obstante, que se pretende que este invento comprenqg igualmente
aquellas circunstancias en'las que el alambre o alambres asenta-
dos se hallen girendo, en ténto que sé inserten en ellos alambres

conducidos axialmente sin'movimiento de giro. Asi, pues, puede

concebirse que la rotacidn de uno de los alambres accionados axial-

mente o asentadbs pueda producirse exclusivamente por-medio defin
movimiento axial.relativo entre loé alambres.,

Si bien ‘se considera actualmente preferente una forma
de realizacidn descrita en la preéente, debe entenderse que pue-
den hacerse en la misma diversas modificaciones y perfeccionamientos.

Yy se pretende cubrir en las reivindicaciones anexas todas estas

- modificaciones y mejoras que queden dentro del espiritu ¥ alcan-.

5 - .
ce. real del invento.
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NOTA

Se reivindica como‘nuevo y de propia invencibn:

l.~ Perfeccionamientos en 108 acopladores autométicos de
juegos parcisgles de espiras,.ceracterizados porque comprende medios
de alimentacibn y medios de recepcibn, los cuales medios de alimen-
taci6n incluyen un disposifivo motor para introducir sucesivamente
los elementos helicoidales que forman pafte de la indicada plurali-
ded de elementos axialmente en 1os mencionados medios de recepcidn,
asentando los referidos medios de receépcibn cada elemento helicoidal
en una relacibn previamente determinesda una vez que el mismo ha sido
introduéido en 1los mismos y pasando & continumcibn los sucesivos
elenentos helicoidales de la pluralidad de élementos a roscarse
axialmente en los elementos helicqidalés’ya dispuestos dentro de los
nencionados medios receptores. ‘

| 2.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacibn 1, carac-

terizados ademés por el hech§ de que los indicados medios de alimen-
tacién comﬁrenden un diépoSitivo iniciador de rotacibn destinado a
inducir un movimiento de rotacién en los citados elementos helicoida—
les sobre sus ejes helicoidales al tiempo que son insertadog por movi-
miento axial dentro de dichos medios de recepcibn, con 1o cual se
efectia el sjuste roscado de los elementos helicoidalés sucesivés con
los elementos asentados. | "

3.= Perfeccionamientos segin las reivindicaciones anterio-
res, caracterizados por el hecho de que 10s mencionados medios de
recepcibn comﬁrendep unos dispositivos guiadores, los cuales sitdan ’
cada elemento helicecidal el ser asentado de tal modo qué suextremo
posterior quede desplazado respecto al extremo anterior de los ele-
mentos helicoidales inmediatamente- sucesivos que son introducidos

en los referidos medios receptores.
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4.- Perfeccionamientos segin las reivindicaciones anteriores.
caracterizados por el hecho de que los citados medios de alimentacidn
comprenden un dispositivo guiador destinado a dirigir el extremo de-
lantero de éada'elemento helicoidal en relacidn de ajuste roscado con
los elementos helicoidales asentados en los indicados medios recep-
tores, en relacidn desplazada respecto a los extremos posteriores
de los mismos.

5+ Perfeccionamientos, segﬁn las reivindicaciones anterio-
res, caracterizados ademés por la exiétencia de medios motores auxi-
liares para dirigir los citados elementos a través de dicho disposi-
tivo guiador.

6.- Perfeccionamigntos segin las reivindicaciones anteriores:
que se caracterizan ademds por el hechovde gue el referid6 dispositivo:
guiador comprende un elemento que define una abertura, la cual esté
situada en relacidén radial previemente determinada respecto a los ex-
tremos posteriorses de los elementos yva asentados.

7.- Perfeccionamientos segin las reivindicaciones anteriores:
que se caracterizan ademds por -la existencia de un dispositivo conta-—
dor destinado a determinar cusndo ha quedado ensamblado un ndimero es-
tablecido de elementos helicoidales en los mencionados medios de récgg;
cidn y de un dispositivo regulador que responde al mencionado disposi--
tivo contazdor para expulsar un juego parcial de espiras compuesto
de eiementqs miltiples y completamente ensamblado, al recibir una se-
fial previamente determinads procedente de dicho dispositivo contador.

8.- Perfeccionamientos segin las reivindicaciones anteriores:

que se caracterizan ademés por la existencia de elementos giratorios

destinados a seleccionar elementos helicoidales de entre la pluralidad!
de los mismos en une proporcion previamente determinada ya 1levailos

hasta el mencionado dispositivo motor.
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8.~ Perfeccionamientos segliin las reivindicaciones ante-—
riores, que se caracterizan ademds por el hecho de que el citado dis-

positivo giratorio comprende un disco rotativo sobre un eje dispuesto.

-en posicidén sensiblemente veralela respecto a los ejes de los elemen- -

to8 helicoidales, poseyendo dicho disco una serie de dientes formados :
periféricamente en el mismo para cooperar con los elementos helicoi-

dales individuales llevando a2 los miémos al referido dispositivo mo-

. Gor.

10.- Perfeccionamientos segin las reivindicaciones ante-
riores, caracterizadOS'ademés por el hecho de gue el indicado dispo--
sifivo motor comprende un dispositivo sin fin que presenta una super- -
ficie sustentgdorg'de los elementoé'helicoidales.y un dispositivo
guia de estos elementos helicoidales acoplado a la mencionada super-—
ficie.

11.- Perfeccionamientos segin las reivindicaciones ante— - .
riores, que se caracterizan ademis por el hécho.de que el citado

dispositivo-guiador comprende una ufia guiadora entrando los elementog

.helicoidales que ajustan en dispositidn’ : roscada axislmente dentro

de los medios receptores, en ajuste con dicha ufia y siendo induci-

dos a girar en una cuantia adicional previamente determinada, con

1o cual los extremos posteriores-de cada uno de los elementos heli-

-

coidales ya asentados son:désplazados de le posicidn radial en la que

sus extremos anteriores fueron introducidos en los mencionados medios

receptores.

12.- Perfeccionamientos segin reivindicaciones anteriores,
caracterizados porque el sistema de ensamblar un Juego parcial de es-
piras compuestos de elementos miltiples comprende las siguientes fa-

ses: asentar un primer elemento helicoidal en relacidén fija longitu-
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dinel, por la alineacidn axial de un segundo elemento helicoidal con
el primer elemento citado y accionar dicho segundo elemento axialmente
hesta su ajuste con dicho primer elemento para roscar dicho segundo
elemento con €l citado primer elemento.

13;- Perfeccionamientos segin las reivindicaciones ante-
riores caracterizados adémés‘por el hecho de que se hace girar uno
de dichos elementos sobre su eje helicoidal durente el mencionado movi:

miento axial, a fin de facilitar el ajuste roscado del segundo ele-

. mentc citado con el primer elemento.

14 .- Perfeccionamientos segin las reivindicaciones anteriores
caracterizados ademds por el hecho de que el elemento mencionado
es el citado segundo elemento. |

15.- Perfeccionemientos segin las reivindicaciones ante-
riores, caracterizados ademés por el hecho ée que el citado primer
elemento helicoidal se asienta longitudinalmente en relacién fija
con su extrem§ posterior dispuesio en una posicidén radial previamente
determinada. . '

16.- Perfeccionamientos segin las reivindicaciones anterio-
res, que se cearacterizan ademés por el hecho de compiepder la fase
de hacer girar dicho segundo elemento en una cuentia de giro adicio-
nal y previeamente determinada al tiempo que ajusta en disposioién
roscada con el citado primer elemento, quedando desplazados los extre-~
mos posteriores de cada uno de dichos elementos & partir de la posi-
cidn radizl en la que sus extremos anteriores fueron introducidos
en dichos médios receptores.

17 .~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones anterio-

res, caracterizado ademés por el hecho de incluir la fase de intro-

ducir dicho segundo elemento en relacibn de ajuste roscado con dicho
primer elemento, con el extremo anterior de dicho segundo elemento en
posicién radiel previemente determinada con respecto al extremo pos-

terior de dicho primer elemento.
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18.— WPERFECCIONAMIENTOS EN LOS ACOPLADORES AUTOUATI COS
DE JUEGOS PARCIALES DE ESPIRASY.

Tal como se describe ¥ reivindica en la presente Memoria
Descriptiv

a que consta de treinta y ocho hojas escritas a maquina
por una sola cara y de sus correspondientes dibujos.

wearia, - © MAR. 1364
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