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MEMORIA DESCRIPTIVA
de una Patente de Invencién a nombre de:
TEXPATENT GmbH., de nacionalidad suiza,
domiciliada en Fribourg / Place de la ga-
re 36, SUIZA; por: "MAQUINA CALCETEDORA
CIRCULAR PARA TA FABRICACION DE MEDIAS
INDESMALLABLES CON FILO DOBLE".
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.El invenio se refiere a una miquina calcetedora cir-
cular para la fabricacién de medias indesmallables, provistas
de un filo doble, con un cilindro de agujas rotativo, dentro
del cual estin situadas en ranuras longitudinales agujas que se
pueden deslizar reguladas por separado, ademis con un anillo de
platinas que rodea el borde superior del cilindro de agujas y
que gira en forma sincrénica con el cilindro de agujas, en cuyo
anillo estdn situadas platinas separadoras deslizantes regula-
das en sentido radial en relacién con el cilindro de agujas, ;de~
mas con 6rganos de sujecién para la retencién temporal de por

lo menos la primera hilera de mallas al objeto de formar el filo
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doble, y por fin con un cuerpo de soporte situado dentro de‘la
circunferencia del cilindro de agujas y que se puede impulsar con
una velocidad angular que difiere de la velocidad angular del ci-
lindro de agujas, estando en el cuerpo de soporte elementos de
traslado apoyados de modo deslizable en sentido longitudinal y
regulados de tal manera que penetran en mallas de la pieza de gé~
nero de punto, las ensanchan y las dislocan lateralmente sobre
una aguja que linda directamente con o se encuentra muy cerca de
aquella aguja que ha formado la malla.

Se sabe que las carreras se forman en las medias porque
una malla se rompe y deja con esto libre la malla que sigue en la
columna de mallas, de modo que ésta por su parte se desliza a través:
de la malla que la sostiene, deja a esta libre y asi sucesivamente
hasta que la columna de mallas se ha corrido por completo. Para
impedir la formacién de carreras, se conoce ya el modo de entresacar:
durante la fabricacién de la media mallas de las columnes de ma-
llas y de dislocarles colgdndolas lateralmente sobre una aguja que
es vecina de la aguja que produce la columna de mallas en cues-
ti6n. Debido a ésto, en cada columna de mallas se repiten de vesz
en cuando mallas que tienen su sujecidn no en la malla precedente
de la misma columna sino en la malla Ge une columna vecina.

En la columna en cuestién puede llegar por esto una carrers
solamente hasta una malla lateralmente dislocada, ya que la malla
dislocada no queda en libertad cuando queda libre la malla que la

precede,
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Para la dislocacién lateral de las mallas se necesitan
dentro de la mdquina remalladora circular unos elementos de tras-
lado que penetran en una malla terminada 0 suspendicda de una agu=
ja, para ensancharla luego lateralmente de tal manera que una
aguja vecina puede cogerla. Estos elementos de traslado tienen
que estar dirigidos y guiados dentro de un cuerpo de soporte.
Aqui se plantea el problema donde se debe colocar este cuerpo de
soporté, teniendo en cuenta la estrechez de espacio de una mi-
quina calcetedora ciroulaf.

las miquinas calcetedoras circulares empleadas de un
modo general hasta ahora tienen un disco ranurado situado dentro
del ciliﬁdro de agujas en la parte del borde superior del ciline-
dro de agujas y dentro del cual estén apoyadas platinas radial-

mente desplazables. Estas platinas sirven como drganos de sujecién

para retener por lo menos la primera hilera de mallas que luego

vuelve a unirse a la pieza para formar el filo doble acostumbra-

do y las platinas del disco ranurado la dejan libre. La pieza de

- género de punto pasa al efecto entre el borde superior del cilin-

dro de agujas y la circunferencia del diéoo acanalado al interior
del cilindro de agujas. En estas condiciones resulta ldégicamente
dificil prever un cuerpo de soporte que lleva las platinas de
traslado que penetran en las malles de la pieza de género de punto.,
Hasta ahora se conoce una solucibn de este problema
por la patente alemana 1.174.448. En ésta, el cuerpo de soporte

para las platinas de traslado estd configurado como cilindro que
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estd situado directamente dentro de la pared del cilindro de agu-
jas ¥y que en su extremo superior se ensancha en forma de embudo.
los elementos de iraslado se introducen oblicuamente desde abajo y
adentro hacia arriba y afuera desde el lado exterior de la pieza de
género de punto en las mallas a dislocar. Esta solucién resulta

en su realizacidn constructivé nada ficil, puesto que los largos

y flexibles elementos de traslado se deben mover con la mayor pre-
cisidén dentro del espacio en forma de hendidura entre la parte
superior del cilindrovde agpjaé y el disco acanalado.

Recientemente se ha dado a conocer una miquina remallado-
ra circular para la fabricacibén de medias, en la que la funcién
de la retencién de por lo menos la primera hilera de mallas para
la formacién del filo doble corresponde a las platinas de sepa-
racidn situadas eiteriormente alrededor del cilindro de agujas en
adicién a su funcién genuina de colaborar con las agujas para la
formacién de las mallas. Una miquina calcetedora de este tipo esta
descrita en la patente alemana 1.169.072, correspondiente a la es-
pafiola n? 267.562.

Apérte de esto se conocen también olras miquina calce-
tedoras circulares, en las que se asientan en el anillo de pla-
tinas platinas separadas que efectian la retencidén de por lo me-
nos la primera hilera de mallas para la formacién del filo doble.
Estas mdquinas calcetedoras circulares tienen en relacién con el
problema de la colocacién de un cuerpo de soporte que aloja a las

platinas de traslado la gran ventaja de no necesitar el disco
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acanalado central.

El invento se basa en el problema de crear una miquina
calcetedora circular de esfructura sencilla y de funcionamiento
seguro para la fabricacibén de medias con filo doble que mediante
la dislocacién lateral de algunas mallas se han hecho indesmalla-
bles. Partiendo de una miquina calcetedora circular del tipo arri-
ba descrito, se consigue esto de acuerdo con el invento porque los
6rganos de soporte estdn configurados en forma en si conocida
en platinas que se encuentran en el anillo de platinas, especial-
mente las propias platinas de separacién, y porque el cuerpo de
soporte estd situado en la zona del borde superior del cilindro de
agujas en el interior de la pieza de género de punto que desde aba-
jo entra en el cilindro de agujas, de modo que los elementos de
traslado penetran en la pieza de género de punto desde el interior
de la misma.

El invento parte del conocimiento de que las miquinss cal-
cetedoras circulares conocidas, en las que el filo doble se forma
por medio de las platinas situadas al exterior del cilindro de agu=-
jas, son extraordinariamente apropiadas para la fabricacién de me-
diés indesmallables. Pues en estas miquinas calcetedoras circula-
res el cuerpo de soporte que apoya los elementos de traslado para
la dislocacidén de las mallas, se puede alojar en el espacio dentro
del cilindro de agujas que de otro modo es ocupado por el disco
acanalado que se ha hecho supérfluo en estas mdquinas. Un cuerpo

de soporte situado en este sitio estd bien accesible y se puede
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accionar ficilmente desde arriba. El mismo puede estar equipado
con elementos de traslado relativamente cortos y rigidos. El re-
corrido de los elementos de traslado en relacidn con el cuerpo de
soporie es corto. Con esto se consigue también un funcionamiento
seguro de los elementos de tralado. La penetracién de los elemen-
tos de traslado se efectia desde el interior de la pieza de géne-
ro de punto, de modo que los elementos de traslado se pueden di-

rigir sin ninguna dificultad de tal manera que ellos entran en

- contacto solamente con la malls por dislocar pero no asi con el res—

to de la pieza de género de punto. Por esto no hay que temer de-
terioros de la pieza de género de punio por la maniobra de dislo=-
cacién,

En una forma de realizacién favorable del invento, el

‘cilindro de agujas y el cuerpo de soporie estén situados coaxial-

mente. En este caso, la circunferencia del cuerpo de soporte pue=-
de transcurrir alrededor de todo el cilindro de agujas cerca del

borde superior del mismo, de modo que la zona de la circunferen-

cia del cilindro de agujas en la que se efectfia el traslado puede

estar situada en un sitio cualquiera del cilindro de agujas.

De un modo ventajoso se ha previsto que a los elemen~

~tos de iraslado les corresponde un primer sistema de curvas de

leva radial estacionario en relacidén con el cuerpo de soporte, pa-
ra mover a los elementos de traslado en sentido radial en relacién
con el cilindro de agujas, y un segundo sistema de leva radial, tam-

bién estacionario en relacién con el cuerpo de soporte, para mover
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las puntas de trabajo de los elementos de traslado en el sentido
axial del cilindro de agujas, estando estos sistemas de levas
combinados entre si de tal manera que las puntas de trabajo de
los elementds'de traslado giran fuera de la zona de la circun-
ferencia del cilindro de agujas prevista para el traslado late-
ral de mallas en posicién elevada y retraida, y que en la zona

de traslaso se desplazan en sentido radial hacia fuera y que des-
cienden en la malla a estirar sin tocar el resto de la pieza de
género de punto, se elevan después de haber aprehendido la malls
y se mueven lateralmente a través de por lo menos una platina~

de separacién y de una cabeza de aguja, hasta que la malla se ha
ensanchado en sentido lateral lo suficiente para que la aguja

que tiene que recibirla se pueda mover entrando en la malla, des-
pués de lo cual los elementos de traslado se retiran en direccidn
radial hacia dentro. Con los dos sistemas de levas radiales se
obtiene un movimiento muy eiacto de los elementos de traslado, de
modo que no pueden sobrevenir deterioros de la pieza de género de
punto durante la dislocacidén de las mallas.

En la forma de realizacidén preferida del invento, el cuer-
po de soporte esfé situado en una carcasa estacionaria que tiene
una concha superior y otra inferior, entre las cuales se encuentra
una hendidura periférica que recibe las puntas de trabajo de los
elementos de traslado, estando constituido el primer sistema de le~
va radial por una curva de extensibén y otra de contraccién, que estdr

previstas ambas en la concha superior de la carcasa, mientras el
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segundo sistema de levas tiene una pieza de maniobra que apoya

a los extremos exteriores de los elementos de traslado en el borde
exterior de la concha inférior de la carcasa. Por estar dispuesto
el cuerpo de soporte dentro de una carcasa, los elementos de tras-
lado y sus dérganos de guia y de direccién estdn perfectamente pro-
tegidos. Esto es muy importante en consideracién a la inevitable
formacidén de polvo en la%empresas textiles. Al mismo tiempo ofrece
la carcasa la posibilidad de estructurar y de alojar los sistemas
de levas radiales en una forma muy sencilla.

Convenientemehte el segundo sistema de leva radial tiene
en adicibén a la pieza de maniobra una zapata de maniobra que en la
zona del traslado actéa desde arriba sobre los elementos de tras—
lado. La zapata de maniobra efectda una regulacibn forzosa hacia
abajo que es més segura que si la maniobra en esta direccidn se
efectuara sokamente por la pieza de maniobrade la concha inferior
de la carcasa.

De manera ventajosa la curva de extensidén estd configura-
da en un disco de ieva que dentro de la concha superior de la car-
casa se puede desplazar desde una posicién de trabajo a una posicién
de reposo y viceversa. De este modo la maniobra radial se puede po-
ner fuera de servicio, cuando no se quieren dislocar mallas.

De manera ventajosa también la zapata de maniobra se
puede elevar desde una posicién de trabajo a una posicidén de reposo
y viceversa. Con esto se puede efectuar sin modificacién de la curva

de extensién una dislocacién de las mallas solsmente en una parte
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de la circunferencia de la media, embragando y desembragando la za-
pata de maniobra periodicamente.

En forma conveniente se estrecha cada elemento de tras-
lado hacia su puntaAde trabajo y tiene una espiga saliente que co-
labora con la zapata de maniobra, siendo su borde superior pérale~
lo al worde inferior del elemento de traslado. Debido al estrecha-
miento del elemento de'traslado hacia su punta de trabajo se hace
posible el movimiento ascendente y descendente de la punta de tra-
bajo en la hendidura periférica entre las dos conchas de 1a carcasa.
A pesar de esto la regulacidn del movimiento ascedente y descendeﬁ-
te se puede realizar con exactitud, ya qﬁe la zapata de maniobra
actda sobre el borde superior de la espiga que es paralelo al bor-
de inferior del elementb de traslado.

Al objeto de evitar movimientos laterales no deseados de
log elementos de traslado, estd previsto en forma ventajosa que
en cada elemento de traslado~e§té‘situado lateralmente un resorte
de ldmina de friccidén que sé apoya contra la pared de la hendidura
de guia.

Para poder aprehender a las mallas con seguridad, resul-
ta conveniente que la punta de trabajo de cada eleménfo de trasla-
do esté configurada como gancho sobresaliente hacia abajo, abierto
hacia arriba. |
| Si el elemento de traslado debe contribuir al ensanchamien-
to lateral de la malla a dislocar , resulta ventajoso que la punta
de trabajo de cada elemento de traslado esté acodada lateralmente y

provista abajo de una punta que sobresale hacia delante. El acoda-
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miento lateral sirve entonces para abrir hacia el lado la malla
a dislocar, mientras la punta sobresaliente puede aprehender la
mella con seguridad. |

Al objeto de poder sustituir en la miquina sin mis tra-
bajos de desmontaje los elementos de traslado, se ha previsto de
un modo preferente que los elementos de traslado y la hendidura
periférica estén dimensionados entre sf de tal manera que en la
zona de traslado los elementos de traslado se puedan extraer de -
las hendiduras de gufa del cuerpo de soporte por medio de una trac-
cidén dirigida hacia fuera y hacia abajo.

En lugar de una regulacidén por levas de los elementos
de traslado en la direccidn axial del cilindro de agujas también
se puede prever que las ranuras de guia en el cuerpo de soporte
estén situadas ascendentes desde dentro hacia fuera de tal manera
que los elementos de traslado en su desplazamiento hacia fuera
aprehender mallas a dislocar desde abajo y adentro y que en la po-
sicidn extrema estén situados con sus puntas de trabajo tan altas
que estas puedan pasar encima de las platinas de separacidén y de
las cabezas de agujas sin un sistema adicional de regulacién verti-
cal. En esta forma de construccién se suprime el sistema de levas
radiales para el movimiento de las puntas d&e trabajo de los ele-
mentos de traslado en direccidn vertical, ya que las platinas de
traslado en su movimiento en laspanuras de gufs ascendentes tienen

de por sf una componente cinética hacia arriba o hacia abajo res-

pectivamente. De modo que en este caso es suficiente un sistema de
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maniobra radial para las platinas de traslado, lo que constribuye
a una simplificacidn estructural.

En la forma de construccibén que se acaba de describir de
la miquina calcetedora circular de acuerdo oon el invento, el cuer-
po de soporte es de modo preferente una concha con el borde ascenden-
te que contiene las ranuras de guia y que desde arriba estd cerra-
da por una tapa estacionaria que contiene una leva radial para los
elementos de traslado. De esto resulta también una estructura en-
capsulada de los elementos de traslado y una posibilidad de co-
locacién sencilla del sistema de regulacién radial de los elementos
de trasledo. |

Si al dislocar laé mallas lateralmente no se les quiere
ensanchar demasiado hacia el lado, es favorable que los elementos
de traslado estén gufados dentro del cuerpo de soporte en un dngu-
lo en relacidn con la radial. Los elementos de traslado penetran
entonces en la pieza de género de punto no en la direccidn de las
columnas ddmallas sino en un 4dngulo en relacidén con éstas, de modo
que extraen a las mallas a dislocar oblicuamente de la pieza de
género de punto. Debido & esto no se produce um ensanchamiento
lateral tan fuerte como si las mallas son aprehendidas en la di-
reccién de las columnas y dislocadas 1uegd lateralmente en direc-
c¢ién vertical a la de las columnes.

Con la méquina calcetedora circular de acuerdo con el
invento, también es posible conseguir dibujos en la media por medio

de la dislocacién de mallas. Al efecto log elementios de traslado
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pueden estar provistos de dos o mds patas de maniobra que colabo-
ran cada una con un sistema de levas embragables por un dispositi-
vo de labrar dibujos.

Ejemplos de realizacidén del invento estdn representados

en los dibujos que muesiran lo siguiente:

Figuré 1 una seccién vertical de la parte superior de una méquina
calcetedora circular de acuerdo con el invento,

Figura 2 una vista desde arriba sobre el cilindro de agujas y el
cuérpo de soporte para los elementos de traslado en la
miquina de acuerdo con las Figura 1 omitiendo el anillo |
de platinas y la tapa asi como la impulsidn del cuerpo
de soporte,

Figura 3 una vista lateral del cuerpo de soporte en la zona de
traslado de mallas en la direccién de la flecha III de la
figura 2,

Figura 4 un elemento de traslado aislado, en vista lateral,

Figura 5 el mismo elemento de traslado visto desde arriba,

Figura 6 una vista lateral de la punta de trabajo de un elemento de
traslado mo&ificado en comparacidén con las figuras 4 y 5,

Figura 7 una vista desde arriba de la punta de trabajo del elemento
de traslado de acuerdo con la Figura 6,

Figura 8 a = ¢ tres fases de trabajo que muestran la dislocacién
de una malla desde una columna de mallas a la hilera de
mallas siguiente de la columna de mallas vecina,

Figura 9 una malla dislocada dentro de la misma hilera de mallas a



10

15

20

R

Pigura 10

Pigura 11

Pigura 12

Figura 13

Figura 14
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la columna de mallas vecina,

una vista en perspectiva de los elementos estructurales
que perticipan en la dislocacién de mallas,

una represehtacién esquematizada de la dislocacidn de
mallas, con el cilindro de agujas y el cuerpo de soporte
desenrollados,

una seccién vertical, correspondiente a la figura 1, de
la parte superior de una forma de realizacién modificéda
de la méquina calcetedora circul,y de acuerdo con él
invento,

una vista desde arriba esquematizada de acuerdo con la
figura 2 de otra distinta forma de realizacidn de la md-
quina calcetedora circular de acuerdo con el invento, y
ay b dos elementos de traslado de la maquina de acuerdo

con la figura 13.

Bn la Figura 1 estd representada una seccién vertical

de la parte superior de una miquina calcetedora circular. La parte

inferior con la impulsidn y los dispositivos de descarga para la

media es de construccidn convencional y por 1lo tanto no necesita

ser dibujada ni descrita.

alrededor

Un cilindro de agujas 1 estd situado en forma girable

de un eje vertical ideado A estando impulsado por la im-

pulsidn princiml no dibujada de la mdquina. Bn ranuras de guia

longitudinales 2 del cuerpo exterior cdel cilindro de agujas 1 estén

guiadas agujas de lenglieta 3 desplazables en sentido longitudinal.
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Lés agujas 3 estén,dirigidas en su movimiento de acuerdo con el
pfoceSo de calcetar y de dislocar mallas por un cerrojo cilfndrico
no dibujado. Ellas se sujetan en las ranuras de guia longitudina-
les 2 por resortes anulares 4 que rodean al cilindro de agujas.
El cilindro de agujas 1 ests rodeado en la zona de su borde su-
perior por un anillo de platinas 5 que estd acoplado al cilindro
de agujas 1 para una rotacidén sincrdnica. En ranuras de guia
horizontales 6 del anillo de platinas 5 estdn guiadas platinas de
separacién 7 desplazables en sentido radial en relacién con el
cilindro de agujas 1. El movimiento de las platinas 7 se regula
por medio de anillo de cierre de platinas 8 estacionario.

Tal como se ve mejor en la Figura 10, cada platina sepa-
radora 7 tiene un borde de separacién inferior 7a, un borde de
separacién superior 7b.rebajado hacia atris en relacién con el pri-
mero asi como una garsganta inferior y otra suberior 7c y 7d. Las
piatinas 7 colaboran con las agujas 3 no solamente en la forma ha-
bitual para producir una pieza de género de punto G, sino‘que tam-
bién tienen la funcién de retener por 1o menos la primera hilera
de mallas para la confeccidn de un filo doble y de unirlo después
de formado con el resto de la pieza a través de un saliente 7e que
forma la prolongacidn del torde separador inferior. La forma en que
se deben mover al efecto las platinas separadoras 7 y las agujas'S
se puede desprender en sus detalles de la patente alemana 1.169.072
correspondiente a la espafiola 267.562 y no es objeto del invento

presente. Pero en principio se efectia la formacién del filo doble
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de tal manera que primero se forma por lo menos una hilera de ma-

llas en los bordes separadores inferiores 7a y que esta es soste-

'nida a continuacién por la garganta inferior 7c¢ sobre las agujas 3.

Las hileras de mallas siguientes se forman en el borde separador

superior 7b hasta que el filo doble esti terminado. Entonces las

| agujas dejan en libertad a las hileras de mallas formadas al prin-

cipio y éstas se unen a través del saliente 7e con el resto de
la pieza de género de punto.

A continuécidn se explica con ayuda de las figuras 8a - ¢
¥ 9 el principio de trabajo por el que la pieza ¢ se hace indesma~
11able.'Hay dibujadas tres columnas de mallas S1» S5 ¥ Sg asi co~-
mo tres hileras de mallas Rl, Rz y R3. La TFigura 8a muestra ia
pieza tal como cuelga con la hilera de mallas Rl en las cabezas de
las agujas 3a que tienen forma de ganchos. En la malls M dé la co=-

Jumna de mallas 82 penetra desde el lado interior de la pieza, y

sin tocar a esta en lo demds, un elemento de traslado 9. Este aprehen-

de a la malla i, la ensancha lateralmente y la disloca desde la
columna de mallas So ¥ desde la hilera de mallas R2 en lacolumna

de mallas vecina Sl y la hilera de mallas subsiguiente‘Rl, colgan=-
do la malla sobre la aguja 3 que forma la columna de mallas Sl. In-
mediatamente después de la dislocacibn de la malla M la pieza G
tiene el aépecto que muestra la Fizura 8c. Después de separada la
hilera de mallas Ry de las cabezas de agujas 3a y después de for-
mada una nueva hilera de mallas Ry se sostiene la malla Y en la

columna de mallas Sl‘ 31 ahora se rompe en la columna de mallas S2
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1la malla Ml que sigue a la malla I o si se queda libre por una ca=-
rrera que llega hasta allf, entonces no se puede produdr una con-
tinuacidn de la carrera, porque la malla M estd sujeta en la co-
lumna veoiha S1. Toda la pieza de género de punto G se puede hacer
en alto grado indésmallable porque en cada columna de mgllas se
disloca a distancias regulares, que se pueden hacer casi tanApe-
quefias como se quiera, una malla en una columna de mallas vecina.

En lugar de dislocar la malla de acuerdo con las figu-
ras 8a - ¢ en una hilera de mallas subsiguiente, se puede dislo-
car la malla también déntro de la misma hilera de mallas lateral-
mente. A este objeto se ensancha la malla lateralmente por medio
de un elemento de traslado en la forma que se ve en la figura 9
con referencia a la malla MZ’ sin ser separada de la aguja que la
ha formado. Después del ensanchamiento se introduce una aguja vecina
en la misma malla, de modo. que la malla My encuentra despuds su-
jeccidn en las dos columnas de mallas 59 7 S,

Para realizar el principio de diélocacidn de mallas
que se desprende de las figuras 8a - ¢ y 9 en la miquina calcete-
dora circular de acuerdo con la Figura 1, se encuenira en el interior
del cilindro de agujas 1 un mecanismo de traslado de mallas sefia-
lado en su conjunto con 10. El mecanismo de traslado de mallas 10
ocupa el sitio en el que en las miquinas calcetedoras circulares
utilizadas hoy dfa generalumente en la prdctica, se encuentra el
disco acanalado. El mecanismo de traslado de mallas 10 tiene un

cuerpo de soporte 11 en forma de disco con ranuras de guia radiales
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12 y que estd situado un poco més bajo que de otro modo el disco
acanalado. En las ranuras de gufas 1R estdn situados los elementos
de traslado 9 desplazables en sentido longitudinal. La forma de
los elementos de traslado 9 que se emplean en la miquina de acuer-
do con la Figura 1 se puede ver en las Figuras 4 y 5. Se trata de
elementos de traslado relativamente rigidos, cortos y a modo de
platinas, que se estrechan hacia su puinta de trabajo 9a que tiene
forma de gancho y que en su cara superior tienen una espiga 9b
cuyo horde superior es paralelo al borde inferior de los elementos
de treslado. En una superficie léteral de cada elemento de tras-
lado 9 estd fijado con remaches un resorte de limina de friccidn
abovedado 13 que procura que los elementos de traslado 9 no efec-
tden e; las ranuras de gufa 12 oscilaciones y movimientos de vuelco
indeseados.,

Si se desea un fuerte ensanchamiento de las mallas, ré—
sulta mejor emplear elementos de traslado de los representados en
las Figuras 6 y 7. Los elementos de traslado que allf estdn sefia-
lados con 14, tienen puntas'de trabajo l4a que constan de un sec-
tor 14b acodado lateralmente desde el plano del elemento de tras-
lado 14 y de una punta 1l4c¢ que desde el lado inferior de los sec=-
tores 14b sobresale hacia adelante.

El cuerpo de soporte 11 esti encerrado en una carcasa
que consta de una concha inferior 15a y de una concha superior 15b.
El mismo estd apoyado por un eje hueco vertical 16 que penetra

en la carcasa y que esta situado coaxialmente en relacién con el
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eje ideado A. El eje 16 es impulsado desde la impulsién principal
no dibujada de la maquina a través de un engranaje 17 = 21 de rue-
das dentadas y de un eje intermedio 22, y precisamente con un ni-

merc de revoluciones que se diferencia un poco del ndmero de re-

voluciones del cilindro de agujas 1.

La concha inferior 15a de la carcasa estd enroscada en
el extremo inferior de un eje 23 que atraviesa en sentido coaxial
el eje hueco 16 y que se puede hacer girar por medio de una palan-
ca de ajuste 24 esbozada en forma esquemdtica, pero que estd parado
durante el trabajo. La concha sperior 15b de la carcasa estd fija
en un manguito de cubo 25 que aloja al ejs hueco 16 y se apoya
a través de caballefe de sbporte 26 y tornillos de ajuste 27 sobre
el anillo de cierre 8 de las platinas.

Para guiar los elementos de traslado 9 en sentido radial
al cilindro de agujas 1 se encuentra en la cavidad de la concha
superior 15b de la carcasa un disco de leva 28 que en un sector
de leva tiene una curva de extensién 29 a la que se ajustan los
elementos de traslado 9 con sus extremos posteriores. El disco de
leva 28 se puede desplazar desde la posicién de trabajo dibujada
en la Figura 1 hacia la derecha a una posicidén de reposo en la que
los extremos posteriéres de los elementos de traslado 9 ya no es-
tan en contacto con la curva de extensién 29, Este movimiento se
efectda por una palanca angular 30 cargada por un resorte y que
encaja en una escotadura 31 del disco de leva 28 para desplazarle

cuando se ha retirado un cerrojo 32.
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Mientras la curva de extensidén 29 del disco de leva 28
efectia el movimiento radial de los elementos de traslado 9 hacia
fuera, para la retraccién de los elementos de traslado 9 en sentido
radial hacia dentro estd prevista una curva de retraccidn 33 que
estd formada dentro de la c&ncha superior 15b de la carcasa y cola-
bora con las espigas 9b sobresalientes de los elementos de traslado.

Las punias de trabajo 9a de los elementos de traslado 9
emergen a través de una hendidura periférioa 34 entre las conchas 15a
15b de la carcasa. Al objeto de regular el movimiento de las pun-
tas de trabajo 9a en la direccifn axial del cilindro de agujas 1,
estd formada en el borde exterior de la concha inferior 15a de la
carcasa una pieza de maniobra 3D, sobre cuya cara superior estruc-
turada en forma de curva se apoyan las puntés de trabajo 9a de los
elementos dé traslado 9. Bn la regulacién de los elementos de tras-
lado 9 en direccibn axial colabora ademis una zapata de maniobra 36
que con altura éjustable estd situada en la concha superior 15b de
la carcasa y actia sobre el borde superior de las espigas 9b de
los elementos de traslado 9. La zapata de maniobra 36 se desplaza
a la posicibn de trabajo dibujada en la Figura 1 por medio de
un botador 37 en oposicién a la fuerza de un resorte 38. Sobre el
botador 37 actda una palanca basculante 39 que estsd sujeta en un
apoyo de basculamiento 40 ajustable. $i la palanca basculante 39
gira hacia arriba en sentido contrario a la flecha del reloj, en-
tonces la zapata de maniobra 36 ya no estd cargada y se desplaza

a su posicién de reposo, en la que ya no alcanza las espigas 9b de
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los elementos de traslado 9.

En lo demds, los elementos de traslado 9 estdn sujetos
en las ranurss de cufa 12 del cuerpo de soporte 11 por un anillo de
cubricidn 41l. Las ranuras de guia 12 se extienden desde fuera en
toda la altura hasta ei anillo de cubricién, mientras dentro del
anillo de cubricidn estédn configuradas ya tan solo como estrias‘
de fondo. |

La forma en que trabaja la mdquina hasta ahora descrita
para la diélocacién de mallas se eiplica a continuacidén con ayuda
de las Figuraé 1~ 3.

' La Figura 2 representa una vista esquemdtica desde arri-
ba sobre el cuerpo de soporte 11 con los elementos de traslado 9
y los diversos sistemas de levas y el cilindro de agujas y los ele-
mentos que le rodéan se han suprimido, eétando sefialada con 42 la
trayectoria circular réborrida por las cabezas 3a de las agujas.
Entre las lineas By C de la trayectoria 42 de las agujas se encuen~
tra la zona de la circunferencia deniro de la que se debe realizar
la dislocacién de mallas.

Tuera de la zona de traslado de mallas B - C giran los
elementos de traslado 9 en posicibén retraida y elevada por medio
de la piezé de maniobra 35, tal como estd representada en la mitad
derecha de la Figura 1. Dichos elemenios se encuentran dentro del
circulo de las agujas, de modo que también las agujas, como también
lo demuestra la mitad derecha de la Figura 1, pueden colocarse en

una posicidén elevada. Dicha posicién es necesaria para algunas
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agu jas si por el movimiento de vaivén pendular del cilindro de
agujas se quiere confeccionar en fdrma conocida el taldn de la
media.,

Tan pronto como los élementos de traslado 9 entran en
la zona de dislocacidn de mallas B = C, actda sobre su extremo
interior la curva de extensidn 29 y los mueve en sentido radial
hacia fuera. Sus puntas de trabajo 9a estén allprincipio todavia
levantadas y son apoyadas por la pieza de maniobra 35. Conforme
aumenta la aproximacidn a la zapata de maniobra 36 desciende la
pieza de maniobra 35 hacia abajo, de modo que las puntas de tra-
bajo 9a pierden su apoyo. Cuando la punta de trabajo 9a de un
elemento de traslado 9 se encuentra encima de la malla a dislo-
car, dicha punta es empujada por la zapata de maniobra 36 embra=-
gada, que actda sobre la espiga 9b del elemento de traslado 9,
hacia abajo en la malla. Esta posicidn se ve en la Fﬁguré 3 en
la punta de trabajo 9a . Allf se ve.también como la pieza de mahio—
bra 35 ha bajado antes,de modo que las puntas de trabajo 9a tienen
libertad de movimiento hacia abajo. Todavia debajo de la zapata
de maniobra 36 los dementos de traslado se desplazan algo mis
hacia fuera, de modo que aprehenden la malle a dislocar. Con esto
se ha alcanzado la posicién representada en la Figura 8a. En el
ulterior movimiento del cuerpo de soporte 11, el cual, segtn el
lado a que se quiere dislocar la malla, gira algo mds lento o al-
go més répido que el cilindro de agujas 1, se vuelven a alzar las

puntas de trabajo 9a por medio de la pieza de maniobra 35. Este
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movimiento es posible porque los elementos de traslado en este
momento debajo de la zapata de maniobra 36 se han deslizado la-
teralmente fuera de esta. Al mismo tiempo los elementos de tras-
lado son movidos por la curva de extensién 29 mas hacia fuera, de
modo que la malla se ensancha lateralmentie y hacia fuera. En el
curso del movimiento que se acaba de describir las puntas de tra-
bajo 9a de los elementos de traslado 9 pasan encima de una de -
las dos platinas separadoras 7 que habian manienido antes la
malla recogida dispuesta en una posicién un poco retraida asi co-
mo encima.de una cabeza de aguja 3'a vecina. Tan pronto como se ha
realizado esfo, la aguja en cuestién es alzada por un elemento
adicional no dibujado en la cerradura cilindrica y penetra en la
mélla ensanchada. Esta posicidn estd representada en la Figura 8b.
La espiga 9b de los elementos de traslado entra ahora en contac-
to con la curva de retraccién 33, que hasta el final C de la zo-
na de traslado de mallas conduce a los elementos de traslado de
nuevo a su posicidén inicial. La curva de extensién 29 estd con-
'figurada de“tal manera que ella no entorpece este movimiento de
retraccién. |

Fl desarrollo del movimiento se ve también de un modo
esquemidtico en la Figura 11 que muestra a las agujas 3 y a las
puntas de trabajo 9a de los elementos de traslado en una repre-
sentacién desenrollada del cilindro de agujas. Sobre el sector
seflalado con a se encuentran las platinas separadoras no dibuja-

das en posicién de cierre y las agujas 3 en combinacién con ellas,
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y en posicibn alzada forman las mallas. A través del tramo b se ba-
jan las agujas y se retiran las platinas separadoras un poco ha-
cia fuera. Ellas mantienen entonces.las mallas dispuestas para
la penetracidn de los elementos de traslado. Las puntas de traba-
jo 9a de los elementos de traslado bajan a través del tramo c en
la respectiva malla preparada y penetran en la misma en el punto
D. A través del tramo d vuelven a alzarse las puntas de trabajo
9a. Las agujas 3 han bajado desde el punto D a iravés del tramo
consecutivo d y del tramo subsiguiente e tanto que las puntas
de trabajo 9a se pueden mover por encima de ellas. A continua-
cién del tramo e las agujas se alzan nuevamente. En el punto E
los elementos de traslado entregan la malls a dislocar a la aguja
que la reciba y a través del tramo f vuelven a deslizarse las
agujas hacia arriba. Fn esta zona los elementos de traslado tam-
bién vuelven a ser retrafdos hacia dentro.

La medida de la retraccién de las platinas 7 durante
el proceso de dislocacidén depende de si las mallas se deben dis-
locar de acuerdo con las Figuras 8 a = ¢ o de acuerdo con la Figu--
ra 9. En.éste Ultimo caso hay que extraer les platinas 7 mis ha-
cia fuera que en el caso primero. La posicidn mis retraida estd
representada en la Figura 10. En esta el elemento de traslado 9
penetra en la malla suspendida en una aguja, mientras en el otro
caso aprehende una malla ya separada.

Se sabe que en las miquinas calcetedoras circulares se

puede modificar el tamafio de las mallas por la regulacibn de altura
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del cilindro de agujas. A este movimiento sigue el anillo de pla-
tinas 5 con el anillo de cierre de platinas 8. Como quiera que el
mecanismo de traslado 10 se apoya a través de los tornillos regu-
ladores 27, que sirven para el ajuste de altura inicial, el caballe-
te de soporte 26 y el manguito de cubo 25 en el anillo de cierre de
plétinés, 8, al modifiéar el tamafio de mallas queda el mecanismo

de traslado a la altura correcta, debido al ajuste del cilindro de
agujas 1.

Otra posibilidad de ajuste consiste en el empleo de
elementos de traslado que tienen una mayor movilidad en la direc-
cidn axial del cilindro de agujas. El récorrido axial que se necesi-
ta en cada caso se puede obtener entonces por el ajuste de la carre-
ra del botador 37. La carrera de este se puede modificar por el
desplazamiento lateral del apoyo de basculamiento 40. Bl ajusté
del apoyo de basculamiento 40 se hace de tal manera que el mismo

se desplaza en el dibujo m4s hacia la izquierda mientras mds se

hace descender al cilindro de agujas para el aumento de las mallas.

Un movimiento del apoyo de basculamiento 40 hacia la izquierda.
gignifica a base de una carrera cénstantedel brazo de accionamien-
to de la palanca basculante 39 un aumentb de la carréra del bota-
dor 37.

Con la méquina dibujada y descrita se tiene la posibili-
dad de dislocar mallas en toda la circunferencia de la media o dis-
crecionalmente también solamente en una parte de la circunferencia.

Como ya se dijo, la funcién de traslado se puede desconectar por



10

15

<0

-25 -

el ajuste del disco de leva 28 o por la elevacién de la zapata
de maniobra 36,

Los elementos de traslado 9 pueden recambiarse de ma-
nera séncilla. En la zona de traslado, donde le hendidura peri-
férica 34 tiene su mayor altura, se pueden extraer dichos ele-
mentos dei cuerpo de soporte mediante una traccién oblfcua hacia
abajo, sin que haya que desmontar ai efecto a otrbs elementds.
Diché recamb16 puede. resultar necesario, cuando hay elementos
ae traslado deteriorédos, 0 si se quieren colocar elementos de
traslado de otra forma distinta, por ejemplo aquellgs de acuerdo
con las figuras 6 y 7. Bsta dltima necesidad se puede presentar
cuando se desea un ensanchamiento lateral mis fuerte de las ma-
llas, por ejemplo para producir una pieza de género de punto tal
como se Ve en la Figura.Q. |

La forma de realizacidn de la mAquina calcetedora cir-
cular de acuerdo con el invento tal como estd representada en la
Figura 12, se diferencia de aquella de acuerdo con la figura 1
gsolamente por la estructuracién del mecanismo de traslado. Las
demds piezas de la mAquina contindan sin variar en comparacidén con
la Figura 1 y estdn provistas por esto con los mismos signos de
referencia. La miquina calcetedora circular de acuerdo con la Fi-
gura 12 tiene un mecanismo de traslado 45 que consta de un cuerpo
de soporte 45 a modo de concha y de una placa de cubricién o,
cuerpo de soporte 46 estd unido a prueba de torsidén a un eje 48 que

gira con un nimero de revoluciones que difiere de manera insignifi-
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cante del nimero de revoluciones del cilindro de-agujas, que gira
con un niimero de revoluciones que difiere un poco de aquel del
cilindro de agujas l. La placa de cubricién 45 estd parada. en

la zona ascendente del borde del cuerpo de soporte 46 se encuen=-
tran ranuras de guia 49 para los elementos de traslado 50. Los
elementos de traslado 50 se pueden desplazar en sentido radial
dentro de las ranuras 49 y tienen al objeto una espiga de gufa
sobresaliente 51, que penetra en una ranura de maniobra 52 en la
tapa 47. La inciinacidn de las ranuras 49 estd elegida de tal
manera que los elementos de traslado 50 één sus puntas de trabajo
50a se sitdan en su posicién extrema encima de las platinas 7
y de las cabezas de agujas 3a. El principio de trabajo para dislo-
car las mallas es en la midquina de acuerdo con la Figura 12 el
mismo que aquel de las figuras 1 a 3. La mdquina de acuerdo con
la Figura 12 tiene solamente una estructura un poco m&s sencilla,
puesto que para los elementos de traslado 50 no tiene que haber ele-
mentos de regulacidn para un movimiento en la direccién axial del
cilindro de agujas 1.

La forma de reaiizacidn de acuerdo con la Figura 13 os-

tenta también un mecanismo de traslado 53 algo modificado que estd

'sitﬁado dentro de la corona de agujas 42 de la mAquina calcetedo-

ra circular que en lo demds no estd modificada en relacién con
las Figuras 1 y 12. Para la mejor comprensién visiial se han omi-
tido el cilindro de agujas y los elementos que rodean a éste.

Bl mecanismo de traslado 53 tiene también un cuerpo de
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soporte 54 que por medio de un eje vertical 55 gira con un mimero
de revoluciones un poco diferente al nimero de revoluciones del
cilindro de agujas en el sentido de la flécha P en la misma direc-
cibn del cilindro de agujas. El cuerpo de soporte 54 contiene ele-
mentos de traslado 56 y 56 que se alternan sobre la circunferen-
cia del cuerpo de soporte y que tienen la forma que se ve en las
figuras 14a y 14b. Los eiementos de traslado 56 y 56' estén guia-
dos en el cuerpo de soporte en forma deslizable dentro de ranu-
ras de gufa no dibujadas. El mécanismo de traslado 53 tiene la
particularidad de que las ranuras de gufa no transcurren en sen-
tido radial sino que en relacibn con la radial se encuentran trans-
curriendo con una inclinacién de aproximadamentie 452. En él ejem=
plo de realizacidén representado las ranuras de guia.estén incli-
nadas en sentido contrario a la direccidn de rotacién frente a

la radial, pero también pudieran diferir de la radial en la di-
reccién de la rotacidn en una medida correspondiente.

- Para guiar los elementos de traslado 56, 56' en la zona
de traslado hacia fuera, estédn ﬁrevistos elementos de regulacién
S7 y 57" estacionarios en relacidn con el cuerpo de soporte 54.
Para retraer a los elementos de traslado desde su éosicién avanza-
da, sirve la curva de retraccién 58, que estd formada en un anillo
estacionario 59. Ademds existe también una zapata de maniobra 60
que en colaboracién con una curva de regulacién axial ne dibuja-
da regula el movimiento de las puntas de trabajo de los elementos

de traslado en la direccibn axial del cilindro de agujas. El
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desarrollo del movimiento es en principio el mismo que en los
elementos de traslado de la mdquina calcetedora circular de acuer-
do con las Figuras 1 a 3. Por esto no hace falta repetir la des~
cripeidn,

vPero la forma de realizacién de acuerdo con la Figura
13 tiene la ventaja esﬁecial de que los elementos de traslado
penetran en la malla a dislocar M no en direccidn radial sino
dblicuamente en relacién con la mismg. Tal como lo muesira la ma-
1la sefialada con M en la Figura 13, se ensancha ﬁor esto la halla
oblicuamente en relacién con la columna de mallas, de modo que no
sobreviene un ensanchamiento lateral tan grande como en el ensan-
chamiento puramente radial de las maquinas de acuerdo con las
Figuras 1 y 1R.

Lé Figura iS deja ver ademas ia posibilidad de producir
dibujos en la media por medio del dislocamiento de las mgllas. Los
elementos de traslado 56, 56' estdn provistos al efecto cada uno
de: dos espigas sobresalientes hacia arriba 61 - 64, siendb siempre
una de ellas larga y la otra corta. Estas éspigas tienen posicio-
nes respectivamente cambiadas en los elementos de traslado 56.j
956' . Por medio de un disbositivo para labrar dibujos, n6 represen-
tado en la figura y de estructura convencional, los elementos de
traslado se pueden colocar a voluntad en la posicidén de traslado
0 se pueden mantener en lg posicidén retraida. Asi es posible colo-
car durante una rotacién del ompo de soporte 54 seglin se quiere .

todos los elementos de traslado o siempre solamente cada segundo
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elemento de ftraslado en la posicibn de traslado y conseguir de
este modo determinados dibujos.

El invento no estd limitado a los ejemplos de realiza-
¢ién dibujados. En particular el desarrollo de los movimientos
de los elementos de traslado sé pudiera efectuar también de otra
manera. Una variante del principio de trabajo serfa también posi-
ble de tal manera qﬁe la entrega de la malla a dislocar desde los
elementos de traslado a una aguja nueva no se efectuara por la ele-
vacidn de la aguja sino también por un nuevo descenso de los ele-
mentos de traslado. Apérte de esto son posibles también tipos de
género de punto en los que las mallas no se dislocan desde una
columna de mallas en la inmediatamente vecina, sino por ejemplo

en la segunda columna siguiente.

el O T Awe

Se reivihdicé como nuevo y de propié invencién:

1.~ Maquina calcetedora circular para la fabricacidn de
medias indesmallables con filo doble, caracterizada porque los 6r-
ganos de sujecidén estdn formados en forma en si conocida en pla-
tinas que se encuentran en el anillo de platinas, especialmente
en las propias platinas de separacidn, y porque el cuerpo de soporte
estd situado en la zona del Borde superior del cilindro de agujas

dentro de la pieza de género de punto que entra hacia abajo en el
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cilindro de agujas, de modo que los elementos de traslado pene-
tran en la pieza de género de punto desde el interior de &sta.

Q.- Maquina calcetedora circular, de acuerdo con la
reivindicacién 1, caracterizada porque el cilindro de agujas y
el cuerpo de soporte estén situados en forma coaxial.

3.~ Maquina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque a los elemen-
tos de traslado corresponde un primer sistema de curvas regula-
doras, estacionario en relacién con el cuerpo de soporte, para
mover los elementos de traslado en sentido radial en relacién
con el cilindro de agujas, y un segundo sistema de curvas regu-
ladoras, también estacionario en relacién con el cuerpo de sopor-
te, para mover a las puntas de trabajo de los elementos de frasla-
do en la direccidn axial del cilindro de agujas, estando los sis=
temas de curvas reguladoras ajustados entre si de tal manera que
las puntas de trabajo de los elementos de traslado, fuera de la
zona de la circunferencia del cilindro de agujas prevista para el
traslado lateral de mallas, giran en posicién elevada y retrai-
da, que dentro de la zona de traslado se desplazan en sentido
radial hacia fuera y que descienden en la malla a dislocar sin to=-
car el resto de la pieza de género de punto, que despuds de apre=-
hendida la malla se alzan y se mueven lateralmente a través de
por lo menos una platina de separacién y de una cabeza de aguja,
hasta que la malla se ha ensanchado lateralmente lo suficiente,

que la aguja due recibe la malla se puede introducir en la malla,
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después de lo cual los elementos de traslado se retiran hacia den-
tro en sentido radial.

4.- Maquina calcetedora circular, de acuerdo con las rei-
vindicaciones anteriores, caracterizada porque el cuerpo de sopor-
te estd situado dentro de una carcasa estacionaria que. tiene una
concha superior y otra inferior, entre las cuales existe uns hen-
didura periférica que recibe a las puntas de irabajo de los ele-
mentos de traslado y porqﬁe el primer sistema de curvas reguladoras
consta de una curva de extensibn y de una curva de retraccién, que
estdn previstas ambas en la concha superior de la carcasa., mien-
tras el segundo sistema de curvas reguladoras tiene una pieza de
maniobra que apoya a los extremos exteriores de los elemento§§e
traslado en el borde exterior de la concha inferior de la carcasa.

5.~ Miquina calcetedora circular, de acuerdo con las re-
vindicaciones anteriores, caracterizada porque el segundo sisiema
de curvas reguladoras tiene en adicidén a la pieza de meniobra una
zapata de maniobra que en la zona de traslado actda desde arriba
sobre los elementos de traslado.

6.~ Miquina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque la curve de ex-
tensién estd formada en un disco de leva que se puede desplazar en
la concha superior de la carcasa desde una posicién de trabajo a una
posicibén de reposo y viceversa.

7.- Mdquina calcetedora circular, de acuerdo con las rei-

vindicaciones anteriores, caracterizada porque la zapata de maniobra
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se puede alzar desde una posicibn de trabajo a una posicién
de reposo y viceversa.

8.- Miquina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque cada elemento
de traslado se estrecha hacia su punta de trabajo y tiene una
espiga sobresaliente hacia arriba que colabora con la zapata de
ﬁaniobra y cuyo borde superior es paralelo al borde inferior del
elemento de traslado.

9.~ Miquina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque eﬁ cada ele-
ﬁento de traslado estd situado lateralmente un resorte de limi-
ne. de friccidn que se apoya contra la pared de la ranura de guia.

10.- M4quina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicacibnes anteriores, caractefizada porque la punfa de
trabajo de cada eleﬁento de traslado estd estructurada como gan-
cho sobresaliente hacia abajo y abierto hacia arriba.

11.- MAquina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque la punta de
trabajo de cada eleﬁento de traslado estd acodada lateralmente
y provista abajo de una punta que sobresale hacia adelante.

12.- Miquina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque los elementos
de traslado y la hendidura periférica estdn dimensionados entre
s de tal manera que los elementos de traslado dentro de la zona

de traslado se pueden extraer de las ranﬁras de guia del cuerpo



10

15

<0

-

PR et

- 33 -

de soporte porvmedio de una traccién dirigida hacia fuera & hacia
abajo.

13.- Miquina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque las ranuras de

gufa estdn situadas en el cuerpo de soporte ascendentes desde

dentro hacia fuera de tal manera que los elementos de traslado

en su despléZamiento hacia fuera aprehenden las mallas a dislocar
desde abajo y desde dentro, y que con sus puntas de trabajo se si-
tdan tan en alto'que'eStaszsin un sistema de regulacién vertical
se puédén mover encima de las platihas separadoras y de las cabezas
de las agujas. -

14.- Miquina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque el cuerpo de
soporte es una concha con borde ascendente que contiene las ranu-
ras de guia y que estd cerrada des@e arriba por una tapa estacio-
naria que contiene una curva reguladora radial para los elementos
de traslado.

15.- Méquiha calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, - caracterizada porque los elementos
de traslado estdn guiados en el cuerpo de soporte bajo un'éngulo
en relacién con 1a'radial. |

16 .« MAquina calcetedora circular, de acuerdo con las
reivindicaciones anteriores, caracterizada porque los elementos

de traslado estdn provistos de dos o mis patas de maniobra, que
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colaboran cada una con un sistema de curvas reguladéréé;:que
se puede embragar a voluntad por medio de un dispositivo para la-
brar dibujos. |

17.~ MAQUINA CATCETEDORA CIRCULAR PARA 1A FABRICACION
DE MEDIAS INDESMALIABLES CON FILO DOBLE.

Tal como se describe y reivindica en la presente le-

moria Descriptiva, que consta de ireinta y cuatro hojas escritas

a mAquina por una sola cara y de sus correspondientes dibujos. -

Madrid, 30 de Agosto de 1.966
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