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MEMORIA DESCRIPTIVA 

que se presenta para unir a la  so licitud  

d e

P A T E N T E  DE I N V E N C I O N  

formulada el 28 de Noviembre de 1964, oon el nB 306.525

e n

a nombre de CLUTSCM & KEMP LIMITED, entidad británica, esta­

blecida en Eighfields Faotory, Eighfield Road, C oalville, 

Leicestersh ire, Inglaterra, por:

" UN MECANISMO DE CONTROL PARA MAQUINAS TEXTILES "

Este invento se re fie re  a mecanismos aooionables auto­

máticamente para incorporar a máquinas te x t ile s  para efeotuar 

y controlar lo s movimientos de los componentes que requieren 

ser desplazados hacia arriba y hacia abajo o hacia atras y 

hacia adelante desde una posioián a otra, o que se le s  per­

mita detenerse o estar en reposo durante periodos de tiempo 

variables entre carreras, de aouerdo con la s  exigencias del 

dibujo,

E S P A Ñ A
por VEINTE años



Se han previsto en principio mecanismos de acuerdo 

con el invento para su u tilizac ió n  como mecanismos de maqui- 

n ita  para su incorporación a te la re s  de diferentes tipos pa­

ra efectuar el reglaje  de lo s movimientos de subida y descen­

so de los l iz o s  bajo el control del dibujo.

El invento es aplicable tambián para mecanismos de 

control para leohos de instrumentos sacudidores, barras de 

guía y componentes semejantes en máquinas de te jid o s de pun­

to de urdimbre, encaje y máquinas análogas.

Un te la r  está provisto normalmente de una se n e  de 

liz o s  deslizables verticalmente ooneotados respectivamente 

a los liz o s  y dispuestos unos tra s  lo s otros y adaptados pa­

ra ser subidos bajo e l control de un mecanismo de maqulnlta 

y oaer individualmente en un orden re lativo  entre e llo s pre­

determinado, para producir un dibujo de te jid o  deseado.

En l a  forma normal de mecanismo de maquinita segán se  

construye en la  actualidad, una cadena s in  fin , (provista de 

puntas, sa lien tes o p a t i l la s  de control previamente dispues­

ta s) o una ta r je ta  perforada, efectúa l a  operación de l a s  

palancas que, a travás de varios medios de transmisión de mo­

vimiento, levanta la s  palancas de alza asociadas con lo s  l i ­

zos. La forma de lo s  medios de transmisión de movimiento lim i­

ta la  velocidad de funcionamiento del mecanismo de maquinita 

y del te la r . Cada uno de lo s liz o s  puede ser desplazado so­

lamente de una forma segura cuando al ser levantado, se vence 

un muelle o la  fuerza de la  gravedad para ayudar al retorno 

del liz o  levantado a su posición baja . Tales medios no son 

suficientemente seguros para impedir el rebote y la  vibra­

ción de lo s l iz o s  con velocidad.

Un objeto del invento es proporcionar un mecanismo de
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maquinita de te la r  mejorado caracterizado por la  ausencia de 

muelles y diseñado para permitir que tanto los movimientos 

de subida oomo de retorno de los llz o s  se efectúen de forma 

segura - eliminando rebote y vibración.

Una aspiración particu lar es f a c i l i t a r  un mecanismo 

de maquinita de te la r  para que funcione cuando sea necesario 

a velocidades sustanoialmente más elevadas que la s  que son 

posibles normalmente, e s decir, velocidades del orden de al 

menos mil golpes de lanzadera por minuto.

Una aspiración general es proporcionar una forma de 

mecanismo de control mejorada, barata y efloaz, para actuar 

en forma se lectiv a  a a lta  velocidad de una manera segura, y 

determinar, bajo control, el reg la je  de los movimientos rec­

tilín eo s de una serie  de componentes que requieran ser mo­

vidos unos con relación a lo s otros hacia arriba y hacia aba­

jo o de un lado a otro.

;í.n el mecanismo de control de acuerdo oon este inven­

to está articulado un eje  de accionamiento a cada uno de una 

serie  de componentes dispuestos adyacentemente para ser con­

trolados, por medio del cual el oomponente puede ser despla­

zado rectilíneamente desde una posición a otra y volver otra 

vez, de acuerdo con la s  exigencias del dibujo, y cada brazo 

de accionamiento, que es capaz de se r  hecho o sc ilar  la te ra l­

mente a un lado o al otro de una posición neutra, e stá  d esti­

nado para ap licarse  oon uno u otro de dos impulsores que flan  

quean respectivamente lo s lados opuestos de dicho brazo y le  

han comunicado componentes de movimiento rectilín eo de exten­

siones iguales en direcciones opuestas, siendo movible selec­

tivamente cada brazo de accionamiento a cualquier lado de la  

posición neutra citada en la  que el brazo está separado de
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ambos impulsores, hasta posiciones en aplicación con uno cual­

quiera áe los impulsores y desde esta ultima posición a la  po­

sición neutra por medio de un sistema de palancas controladas 

por dos medios de control situados en lo s lados opuestos del 

5 brazo respectivamente.

Siempre que el brazo de accionamiento de un componen­

te es desviado lateralmente a cualquier lado de su posición 

neutra por medio del sistema de palancas asociado, bajo la  

influencia del sistema de control correspondiente, el biazo 

lo  será obligado automáticamente a ap licarse  al impulsar de es­

te lado y e l citado braza será desplazado rectilíneamente por 

este impulsor bien en la  extensión de una carrera en una d i­

rección o en la  dirección opuesta o en la  extensión de dos o 

más carreras sucesivas en direcciones opuestas, dependiendo 

15 todo de la disposición de lo s medios de control.

La disposición de lo s dos medios de control es ta l  

que despuás de que cualquier sistema de palancas ha sido mo­

vido en forma se lectiv a  en cualquier dirección por lo s  medios 

de control en el lado correspondiente del mecanismo para osci- 

2o la r  e l brazo de accionamiento correspondiente hacia el otro 

lado, e l otro medio de control debe funcionar a continuación 

en el sentido inverso para r e s t i tu ir  e l  sistema de palancas 

y el brazo a una posición neutra.

El mecanismo incluye preferentemente medios para blo- 

25 quear oada uno de lo s brazos de accionamiento en su posición

neutra en-momentos apropiados, impidiendo ta le s  medios de fo r­

ma segura cualquier movimiento rectilín eo  del brazo pero de­

jando lib re  el brazo para movimiento oscilante la te r a l .

Será descrita ahora a modo de ejemplo una disposición 

3o de construooión espeoifica del mecanismo en la  forma de un
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mecanismo de maquinita de te la r  con referenoia a lo s  dibujos 

que se aoompañan, en lo s  que:

La figura 1 es una v is ta  en perspectiva seccionada par­

c ia l  del meoanismo, y

5 La figura 2 es un alzado extremo seccionado parcial

del mecanismo.

Las partes iguales se indican por los mismos números 

de referencia en los dibujos.

El mecanismo esta  situado parcialmente dentro de una 

lo  envolvente indicada en general en 1 e incluye una pluralidad, 

por ejemplo ocho, de brazos de accionamiento 2, de los 3uales 

solamente e sta  representado uno en lo s dibujos, cada une de 

lo s  cuales se extiende a travás de una abertura formada en la  

parte superior la  de la  envolvente 1, y está  conectado median- 

15 te un pasador de articu lación  3 a una barra o eje 4. Este ú l t i ­

mo a su vez está conectado mediante un pasador de articu ladú n  

5 a un bastidor de liz o s  (parte del cual se indica en 6) que 

es necesario subir y bajar.

Los diversos brazos de accionamiento 2 están dispues- 

2o tos estrictamente verticales, cuando están en sus posioiones 

neutras, es decir centrales, según se representa en lo s d i­

bujos. Los brazos 2 tienen l a  forma de barias de seociún pla­

na, teniendo formado un rebajo*2a en cada uno de lo s  bordes 

longitudinales opuestos de oada brazo - a media distancia en- 

25 tre  sus extremos.

Cada uno de los brazos 2 está guiado para movimiento 

hacia arriba y haoia abajo y para movimiento oscilante hacia 

lo s  lados opuestos desde su posición neutra por dos placas 

de guía vertica les parale las 7 y 8 conectadas mediante es- 

3o párragos 9 y soportadas rígidamente sobre la  parte superior
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a
l a  de la  envolvente 1. Las placas 7 y 8 flanquean el brazo 

asociado y permiten el deslizamiento longitudinal y e l mo­

vimiento oscilante del brazo entre e lla s . La placa 8 está  

formada oon una ranura 8a que se extiende verticalmente de 

5 una longitud proporcionada a la  carrera del brazo 2, dentro 

de la  cual se extiende un espárrago 10 que sobresale en la  

proximidad del extremo superior del brazo 2.

Las palanoas impulsoras 11 para subir y bajar lo s  bra­

zos 2, están dispuestas una a cada lado de la  f i l a  de brazos 

lo 2. Estas palancas están montadas pivotablemente junto a un

extremo sobre un pasador de articu lación  horizontal 12 (Figu­

ra 1) en un cojinete f i jo  15 de modo que la s  palancas puedan 

inclinarse haoie arriba y Lacia abajo independientemente una 

de otra y tienen componentes de movimiento v ertica le s  hacia 

15 arriba y hacia abajo. Las porciones extremas de la s  palancas 

11 están guiadas para movimiento v ertica l mediante guias (no 

representadas) montadas sobre la  envolvente 1. Las palancas 

11 son accionadas, a travás de b ie la s  17 y bridas, desde dos 

excéntricas 14 montadas sobre un e je  de accionamiento hori- 

2o zontal 15 soportado sobre cojinetes dentro de dos alojamien­

tos 16. La disposicián es ta l que la s  palanoas 11 se mueven 

a travás de carreras idénticas a la s  mismas velocidades y 

están desfasadas una carrera, es decir, cuando una palanca 

está situada en la  posición superior, la  otra palanca está  

25 situada en la  posición in ferior. Las extensiones de l a s  com­

ponentes vertica les de movimiento de la s  porciones de la s  

dos palanoas 11 asociadas con cada brazo 2 son idén ticas.

Las palancas 11 son del tamaño adecuado para que se alojen 

dentro de lo s  rebajos 2a de lo s  brazos.

3o El sistema de palancas para o sc ila r  oada brazo de ac-
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oionamiento 2 lateralmente a ambos lados de su. posición neu­

tra  para hacer que e l brazo se aplique automáticamente a la  

palanoa impulsora 11 correspondiente, es decir para haoer que 

la  palanoa entre en el rebajo correspondiente del brazo, oom- 

5 prende dos barras de control horizontales 18, de la s  cuales 

solamente se representa una en el dibujo, que flanquean cada 

brazo y están articuladas mediante pasadores de articulacián  

20 sobre la s  poroiones extremas reducidas de dos palancas ar­

ticuladas 19. Una espiga horizontal 21 se extiende entre la s  

lo  dos barras 18 a través de una ranura longitudinal 2b formada 

en e l brazo de accionamiento 2. La ranura es de una longitud 

aproximada a la  de la  carrera del brazo 2.

Las dos palancas 19 están montadas pivotablemente cada 

una sobre un pasador de articulación 22 soportado rígidamente 

15 sobre una pieza v ertica l 23 y están dispuestas para ser osci­

ladas y movidas en forma de reg las para le las mediante dos ca­

denas de levas de control sin  fin  24 provistas de una p lu ra li­

dad de serie s de puntas, salien tes o p a t i l la s  de oontrol pre­

viamente dispuestas situadas en lo s lados opuestos de la  má- 

2o quina. Así, cada cadena de levas 24 está dispuesta v ertica l­

mente y puede g irar  sobre un piñán de cadena superior que pue­

de g irar  libremente (no v isib le  en el dibujo) y un piñón de 

cadena accionado in ferior 25 montado sobre un eje 26, Cada 

eje 26 está dispuesto para ser girado continuamente desde e l 

25 eje de accionamiento 15 a través de un torn illo  sin  fin  27 y 

una corona 28. Cada una de la s  palancas 17 está provista de 

un rod illo  29 que puede g irar libremente de un diámetro mayor 

que la  anchura de la  palanca para proporcionar un apoyo para 

contacto con la s  levas o sim ilares de la  cadena de oontrol 

3o correspondiente.
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El reg la je  del conjunto es ta l que ouando cualquier 

brazo de accionamiento 2 e stá  oscilado lateralmente a cual­

quier lado de la  línea neutra, la  palanca correspondiente 11 

estará exactamente en linea oon el rebajo opuesto 2a del bra- 

5 zo 2.

Ahora serán descritos lo s  medios para bloquear o so ste­

ner cada uno de lo s  brazos de accionamiento en su posicián 

neutra en lo s  momentos adecuados en este ejemplo.

Cada brazo de accionamiento 2 está  provisto en su extre- 

lo  mo in ferior de un espárrago salien te  30 que, siempre que el

brazo está oscilado en su posición neutra, queda situado auto­

máticamente por encima o por debajo de un bloque f i jo  31, mon­

tado sobre l a  pieza 21, cuyos bordes superior e in ferior for­

man topes f i jo s  d istaciados. Siempre que e l  brazo 2 e stá  en 

Ib su posición neutra, con e l correspondiente bastidor de liz o s  

6 abajo, e l esparrago salien te 30 del brazo 2 estará  situado 

debajo del extremo in ferior del tope f i jo  31 y puede hacer 

contacto oon e l borde in ferio r del tope; pero cuando el brazo 

2 está  en su posición neutra oon el bastidor de l iz o s  arriba,

2o entonces el esparrago 30 estará situado encima del extremo 

superior del tope f i jo  31 y en contacto con el borde superior 

del tope. La suelta de un brazo 2 del tope correspondiente 

para permitir que el brazo sea subido o bajado, segdn sea el 

caso, es por sipuesto, efectuada oscilando el brazo 2 a cual- 

25 quier lado de su posición neutra.

Segdn comprenderán bien lo s  fam iliarizados con la  tác- 

nica correspondiente, el principio que gobierna el reglaje  

de lo s  movimientos v ertic laes de lo s l iz o s  en un te la r  es que 

durante cada movimiento de golpe de lanzadera del te la r , algu- 

3o nos de lo s  l iz o s  están arriba y otros están abajo, siendo va-
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xiab les estas posiciones a medida qu.e se ejecuta e l tejido 

para determinar el dibajo o te jid o , por ejemplo, en un s i s ­

tema de maquiñita que incorpora ocho liz o s , son posibles va­

r ia s  combinaciones de cambios, de la s  ouales serán citadas 

dos ahora. Estas son, un número par, ta l como 2 y 2, y un 

número impar ta l oomo 5 y 1 más 1 y 1, haciendo una repeti- 

oiún de 8 golpes de lanzadera. Para lo s  cambios pares 2 y 2, 

el lizo  sube sobre una palanca impulsora accionada por excén­

tr ica  y permanece arriba durante dos golpes de lanzadera, y 

después de que e l liz o  ha sido bajado otra vez por la  otra 

palanca impulsora, permance abajo durante dos golpes da lan­

zadera y luego sube sobre la  palanca impulsora primeramente 

mencionada, y a si sucesivamente. Pero s i  se tra ta  de un núme­

ro de cambios impar, e l lizo  sube sobre una palanca impulsora 

y es bajado por la  misma palanca. Por ejemplo, en una repeti- 

ciún de 8 golpes de lanzadera, e l lizo  permanece arriba duran­

te oinoo golpes de lanzadera y desoiende durante un golpe de 

lanzadera, luego sube durante un golpe de lanzadera y desoien­

de otra vez durante un golpe de lanzadera, siendo efectuadas 

en este caso todas la s  oarreras de subida y descenso por la  

misma palanca impulsora.

Preferentemente, cada cadena de oontrol es de una an­

chura suficiente para cubrir todo el juego o serie  de brazos 

de accionamiento de liz o s , estando distanciados entre s í ade­

cuadamente la s  puntas, sa lien tes o p a t i l la s  de control tanto 

longitudinal oomo transversalmente a la  cadena. Es decir, es- 

tan previstas sobre cada oadena una pluralidad de f i l a s  para­

le la s  de puntas, salien tes o p a t i l la s  que se extienden longi­

tudinalmente - una para cada brazo de accionamiento.

Debe observarse en p articu lar que e l  mecanismo de con-
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tro l de la  maquinita de te la r  descrito anteriormente no inolu- 

ye ningún muelle.

La presente so lic itad  que corresponde a la  presentada 

en Gran Bretaña el 30 de noviembre de 1.963 con el numero 

47.356/63 se acoge a lo s beneficios del articu lo  51 del v i­

gente Estatuto sobre Propiedad In dustrial.

N O  T A

lo

Los puntos de invención propia y nueva que se presentan 

para que sean objeto de esta so lic itu d  de Patente de Inven­

ción en España por VEINTE años son lo s  sigu ientes:

l e .-  Un mecanismo de control para máquinas te x t ile s  

16 que comprende una serie de componentes adyacentemente dispues­

tos a controlar, cada uno de lo s  ouales tiene articulado con 

él un brazo de accionamiento por medio del oual e l  componente 

puede ser desplazado rectilíneamente desde una posición a 

otra y volver otra vez, de acuerdo con la  formación del di- 

2o bujo o exigencias análogas caracterizado porque cada uno de 

los brazos de accionamiento es capaz de ser hecho o sc ila r  l a ­

teralmente a un lado u otro de una posición neutra y está des­

tinado para ap licarse  con uno o e l otro de dos impulsores, 

que flanquean respectivamente lados opuestos de dicho brazo 

25 y le  comunican componentes de movimiento rectilín eo  en grados 

iguales en direcciones opuestas, siendo selectivamente movi­

ble cada brazo de accionamiento a cualquier lado de la  posi- 

oión neutra citada, en la  que el brazo es separado de ambos 

impulsores hasta posioiones en aplicación oon uno cualquiera 

3o de lo s impulsores y desde la s  ¿ltim as posioiones a la  posi-
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ción neutra por medio de un sistema de palancas controlado 

por medios de control.

2a.- Un mecanismo de control según la  reivindicación

1, caracterizado además porque e l  mecanismo no incluye resor- 

5 te alguno.

3a.- Un mecanismo de control según la  reivindicación

2, en el que e l sistema de palancas asociado con cada brazo 

está controlado por lo s  medios de control situados en lados 

respectivamente opuestos del brazo.

lo  4a.- un mecanismo de control según cualquiera de la s

reivindicaciones 1 - 3 ,  en el que oada brazo de accionamiento 

tiene un rebajo formado en cada uno de sus bordes la te ra le s  

opuestos para rec ib ir  y así encajar el impulsor en ese lado.

53.- Un meoanismo de control según cualquiera de la s  

15 reivindicaciones 1 - 4 ,  en el que cada uno de lo s  impulsores 

consta de una palanca de accionamiento pivotada accionada por 

una leva asociada o desde e lla , oon lo  cual cuando un brazo 

de accionamiento está  aplicado oon e lla , este brazo es des­

plazado una carrera completa en una dirección o en la  otra 

2o dependiendo de s i  l a  palanca de accionamiento está subiendo 

o bajando o moviéndose de una parte a otra, estando dispues­

tas la s  palancas de accionamiento una a oada lado de la  se­

r ie  de brazos.

63.- Un meoanismo de control según cualquiera de la s  

25 reivindicaciones 1 - 5, en el que el sistema de palancas aso­

ciado con cada brazo de accionamiento comprende un par de pa­

lancas p ara le las montadas para g irar a pivotamiento alrededor 

de pivotes f i jo s  situados en lados opuestos del brazo, y co­

nectadas conjuntamente al menos por una barra de control que

3o tiene una conexión de espiga y ranura o equivalente oon el
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brazo.

7S.- Uh mecanismo de control segán cu.alqu.iera de la s  

reivindicaciones 1 - 6 ,  en el que lo s  medios de control o 

cada uno de lo s  medios de control consta de una cadena de 

5 oontrol sin  fin  provista de una pluralidad de se r ie s  de pun­

ta s, c lav ija s  o p a t i l la s  de control predispuestas para accio­

namiento sobre la s  palancas pivotadas apropiadas del sistema 

de palancas correspondiente.

8o.- Un mecanismo de control segán la  reivindicación 

lo  7, en el que cada palanca pivotada está provista de un disco 

o rod illo  de un diámetro mayor que la  anchura de la  palanca 

para proporcionar un apoyo a tocar por la s  puntas, c lav ija s  

o p a t i l la s  sobre la  parte pertinente de la  cadena de oontrol 

en cuestión.

15 9o.- Un mecanismo de control segán cualquiera de la s

reivindicaciones 1 - 6, en el qu.e lo s  medios de control o 

oada uno de lo s  medios de control son operables e léctrica  o

electrónicamente e hidráulicamente.

10R.- un mecanismo de control segán cualquiera de l a s  

2o reivindicaciones 1 - 9 ,  que incluye medios para bloquear oada 

uno de lo s brazos de accionamiento en su posioión neutra en 

lo s momentos apropiados, impidiendo imperativamente ta le s  me­

dios cualquier movimiento rectilín eo  del brazo, pero dejando 

lib re  al brazo para movimiento oscilante la te ra l.

25 l i a . -  Un mecanismo de oontrol segán la  reivindicación

10, en el que lo s componentes a oontrolar y lo s  brazos son 

movibles vertioalmente y lo s medios de bloqueos comprenden 

un saliente sobre cada brazo y dos topes o sa lien te s v e rti­

calmente espaciados, constituidos por ejemplo por lo s  bordes 

3o superior e in ferior de un bloque f i jo ,  asociado con cada bra-
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zo.

123.- un meoanismo de control segdn ou.alqo.iera de la s  

reivindicaciones precedentes, en el que cada uno de lo s bra­

zos es guiado para movimiento por dos placas parale las f i j a s  

8 que flanquean el brazo, extendiéndose un salien te del brazo 

dentro de una ranura o e s tr ía  formada en una de la s  placas 

y que se extiende parale la  a la  dirección de movimiento del 

brazo.

representado en lo s dibujos que se acompañan y para lo s fines 

que se han especificado.

Esta Memoria oonsta de trece hojas e sc r ita s  a máquina 

por una sola cara.

lo

133.- uo meoanismo de control para maquinas te x tile s . 

Tal y como se ha descrito en la  Memoria que antecede,

15 Madrid,  ̂3 ENE t983
P. A.
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