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MEMORIA DESCRIPTIVA

Es conocido que, en el telar llamado "sin lanzadera",
los medios que msndan los pasatrama (agujas, cintas o simila-
res) pueden presentar fécilmente, en la préctica, inconvenien-
tes que a veces asumen caracteres de cierta importancia; tales
inconvenientes son debidos lo més frecuentemente a fendmenos
de oscilaciones, de trepidaciones y similares, que dependen
del sistema constituido por los citados medios, del movimiento
de la méguina y de las partes en movimiento de éstaj; por e¢jem=-
plo, pueden ser inducidos fenbmenos de este género por desple~
zeamientos alternativos de masas, por excentricidades o simila-

TEOH, = = wiem oo o= om o= e v B e e e e e e e A e e wm ew e m e

Estos fendmenos, en lineas generales, deben considerarse
contrarios al buen funcionamiento de la mégquina textil, en par-
ticular del tipo especificado anteriormente, para la cual mé-
quina serias conveniente, por el contrario, un funcionamiento
mecénicemente suave y rigido, sin que por otra parte & un aumen-
to de frecuencia de las picadas del telar (y por lo tanto de
los transportes del hilo de trama) corresponda un sumento de

los inconvenientes menciongdoS. = = = = = = « = - - - )

Constituye el objeto de la presente invencidén un disposi-
tivo para el mando de pasatramas -como agujas, cintas o simila-
res- que, en un telar del tipo llamadL “gin lanzadera', estén
destinados a insertar el hilo de trama en la urdimbre, en gl '
cual dispositivo se prevén medios por los cuales, al tiempo que

o

puede aumentarse notablemente y sin inconvenientes la frecuen-
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cia de los transportes del hilo de trama a través de la ur-
dimbre abierta, se reducen al minimo las vibraciones y trepi-
daciones del mismo dispositivo asl como de la miquing, man-
teniendo el régimen de direccidn deseada en el dispositivo
gue empuja el pesatrama -gguja, cinta o similar-~ durante su
movimiento, especialmente en los dos extremos de la carrera

recorrida por la aguja, cinta 0 similar, = - = = = = = = = =

Substancialmente, el dispositivo en cuestién para el
mando de transportadores de hilo de trama (aguja, cinta o
similar) -llamados también pasatrama, de un telar del tipo
1lamado "sin lanzadera"w comprende medios de accionamiento
del pasatrama o los pasatramas, los cuales medios tienen un
movimiento, también variable, pero que sin embargo tiene

cardcter de rectilinidad, = = = = w = @ ® = = - - - - - -

En una forma de realizacibén, los medios que sirven para
el accionamiento de los érganos pasatrama destinedos a
transportar —en colaboracibén entre si o solos— un hilo de
trama a través de la abertura de la urdimbre, comprenden:
una rueda o sector dentado, en posicidn fija; un brazo que
puede girar alrededor de un centro de rotacién gue coincide
con el centro de la citada rueda o sector fijo; una segunda
rueda dentada y una tercera rusda o sector dentado articula-
dos al brazo, en el orden mencionado a partir del centro del
mismo brazo, ¥y engranando entre sf; teniendo una de dichas
ruedas lag funcibén de unién cinemética intermedia, epta por
lo tanto para trensmitir a la otra rueda o sector -con sen-
tido de rotacién invertido- el movimiento en funcién del giro
de la primera rueda sobre la rueda o sector fijo; un segundo

brazo solidario de dicha tercera rueda dentada; estando todo
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dispuesto de modo tal que, haciendo girar el primer brazo
glrededor de su centro, el segundo brazo gire alrededor del
eje de dicha tercera rueda o sector en funcibn de los des=-
plazemientos anguleres de dicho brazo; de este modo, durante
el desplazamiento engular el segundo brazo desplazari uno

de sus puntos (S) segin una trayectoria rectilinea por lo
menos en cierto trecho. Segin una posible variante, se pre-
vén s6lo dos ruedes dentadas, una de las cuales presenta den-

$800 INtErN0, = = = = = =~ = % = - - .- .- . ——————

Con objeto de aclarar mejor los conceptos expuestos an-~
teriormente se dan los ejemplos de realizacién descritos a
continuacién e ilustrados en los planos anexos sin ningdn ca~

rédcter limitativo; en dichos planos: = = = = = = = = = = =~ =

las figs. 1 y 2 ilustran esquenmidticeamente, en vista
frontal y en seccibén, una realizacién del dispositivo que,
en conjunto, constituye la pafte esencial de la presente

invencibén ¥y que esté mandado con movimiento rotativo; - - -

la fig. 3 ilustra esquemédticamente la cinemética del dis-
positivo en diferentes posiclones correspondientes a otras

tantas fases de funcionamiento de este Wltimo; = = =« = = - -

las figs. 4 y 5 ilustran esquemdticeamente, en vista
frontal y en sececibn, une realizacidn dei dispositivo, mande~
do con movimiento alterno en vez de rotativo, en el cual dis-
positivo ~como variante-~ algunas ruedas estén substituldas

por sectores dentados; = = = = = « - e - - - - - -

le fig. & ilustra un ejemplo de realizacibn, conceptual-~
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mente anédlogo a los dispositivos ilustrados en las figuras
precedentes, en el cual ejemplo se ha desplazado el centro

de oscilacidén de un brazo de mandoj = = = = = = = = = - -~

la fig. 7 ilustra otro ejemplo de realizacidn, en el cual

se prevé une rueda con dentado intemo, = = = = = w - =« = =

Con referencia particular a las figs. 1 a 3, se ilusira
un dispositivo destinado a conferir movimiento a los medios
transportadores de trama (asguja, cinta o similar), movimiento
que llevard dichos medios a través de la urdimbre; dicho dis—l
positivo; segin la invencién, puede estar dispuesto sobre el
telar, en un caso, a2 un lado del batén, sobre una parte fija o
bien sobre una parte mévil del mismo batén; en otro caso,
dicho dispositivo puede estar dispuesto en los dos lados del |
batén, respectivemente sobre una parte fija o sobre una parte

névil con el mismo hatén, = = = = = = = = = = - - o w we -

Con referencia a las figs. 1 y 2, el dispositivo segln
la invencién comprende una rueda dentada 1 de centro O, dis-
puesta en posicidén fija; un brazo 2, que gira en 0, soporta
dos ruedas dentadas 3 y 4, que giran alrededor de sus proplos
ejes, que tienen su centro en 3a y en 4a, respectivamente; di-
chas ruedas, la fija 1 y las méviles 3 y 4, engranan entre si
en el orden expuesto. Entre la rueda 1, que es fija, y la
rueda 4, que es mévil, la relacién de movimiento relativo es
de 1:2 ; la rueda 3 se considera como elemento cinemdtico de
unién entre las ruedas 1 y 4, pueste gue tiene s6lo la fun-
cién de trensmitir, invirtiéndolo, el movimiento reletivo

entre las ruedas 1 y 4. Un brazo 5 es solidario de la rueda 4
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de modo que si se confiere &l brazo 2, a través de una trans-

misién adecuvada, un movimiento de rotacién alrededor del

eje de traza 0, que es también la traza del eje de la rueda
fija 1, la rueda 3 gira consiguientemente zlrededor de la co-
rona dentada 1 y también girard la rueda 4, engranada con la
3, alrededor de su eje 4a, y con dicha rueda 4 girari el bra-
20 5, que es solidario de la misma. Este brazo 5 lleva &
cierta distaencia del eje 4a un punito 5, en cuya posicién de-
berd disponerse de modo conveniente un medio previsto para
Ja unién de dicho brazo 5 a un elemento del pasatrame (aguja,
cinte o similaer) apto para transportar a través de la aber-
tura de da urdimbre el hilo de trama; tal dispositivo puede
estar constituido por un pivote rigido sobre el cual puede
girar el elemento de unidén que puedetestar constituldo, por
ejemplo, por une articulacidén, en particulsr una articulae—
c¢ibfn de longitud ajustable y que gire alrededor del pivote

llevado por el brazo 5 en la posicidn S, = = = = = = = = = -

De lo descrito se deduce que las condiciones para que
el punto S describa una trayectoria rectilinea a lo largo
del eje x-x que pasa por el centro O en una direccién deter-
minada son dos: la primera es que las longitudes de los dos
brazos 2 y 5.sean iguales entre si, esto es sean iguales los
segmentos §f4§ ¥ 4a-0; la otra condicibén es gue la relacién
egtre la rueda fija 1 y la rueda 4, que soporta y mueve el
brazo 5, sea de T:2. $61o con estas condiciones la trayecto-
ria descrita ﬁor el punto 8 podrd ser rectilinea. Estas con-

diciones -que son determinantes~ se ponen de relieve por

medio de la secuencia de posiciones indicadas en la fig. 3,
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donde se observe que la rueda 3, soportada por el brazo 2,
gira durente el movimiento de este WUltimo sobre el engrena-
Je fijo, mientras que el brazo 5 -solidario de la rueda 4~-
se despleze angularmente en sentldo opuesto; por lo tanto
-nientras el punto S del brazo 5, con referencia al eje x~X
tenderia a desplazarse por ejemplo hacia abajo- por efecto
de la rotacién del brazo 5 (que tiene lugar‘simulténeamente
con el brazo 2, en sentido opuesto a este dltimo) el mismo
punto 8, dada la relacidn existente entre 1y 4, ala que es
solidario el brazo 5, y la igualdad de los brazos 2 y 5,

se trasladard a lo largo de la iinea x=-X describiendo unas
trayectoria rectilinea. El eje X=x pasa por el centro O de
rotacibén del brazo 2, Esta trayectoria es independiente del
tipo de movimiento de S que podré ser, en cualquie; caso, un
movimiento varisble, un movimiento alternativo o cualquier
otro, seglin las necesidades de empleo, en relacién con el
movimiento impartido al brazo mévil 2. Pof ejenplo, si se
desea disponer también en la transmisién de movimiento un
sistema variador de la ley del mismo movimiento (sistema que
puede estar constituido, en un caso, por un par de ruedas
elipticas u otros medios apropiados) la rectilinidad de la
trayectoria de § no puede guedar modificada. Prosiguiendo el
examen de la secuencia ilustrada, mientras en la posicién A
de la fig. 3 los ejes del brazo 2 y del brazo 5 estan en dis-
posicién de alineacidén a lo largo del eje x=-x, despuds de
une rotacién del brazo 2 en 452 segin la flechs fA (posicidn
B) en virtud de la relacién existente 1:2 entre las ruedas

1y 4, el brazo 6 habréd girado en 902 respecto al brazo de

rotacién 2, y en 452 respecto al eje x~x, y asi sucesivamente
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hasta que habiendo girado el brazo 2 en 902 (posicidén C) el
brazo 5 habrd girado en 1802 (esto es, hasta que su posicidén
resulte invertida respecto a la posicién primitiva) respecto
al brazo de rotacién 2; las posiciones D y H son las posicio-
nes sucesivas asumidas durante el ciclo. En otras palabras,

a lo largo de la trayectoria rectilinea x-x de S, si S fuera
una figura que tuviera cierta orientacibn, manteniéndose
naturalmente la rectilinidad de la btrayectoria descrita por
5, esta figure realizaria una rotacidén completa (esto es vol-
veria a la posicidén inicial) después de realizados los 3602

por el brazo 2, « = « = = = = - - - - e, e = .- .-

ca

De la forma y de la funcidn del cinematismo descrito se
deriva la méxima suavidad mecénica del dispositivo segin la
invencidn que permite también una notable libertad de
eleccién del ntimero de vueltas por unidad de tiempo del mismo
disposi tivo, y por lo tanto con respecto al tipo de méguina
en la que se aplica dicho dispositivo; de ello se puede dedu-
eir gque se podria aumentar -relativemente y sin inconvenien-
tes~ también de modo notable la frecuencia de los transportes
de hilo de tramz a través de la urdimbre y por lo tanto el

nfmero de las picadas del mismo telals = = = = = = = @« = = =

En el sistema descrito, gue constituye el objeto de ls
invencién, se pueden emplear, como elementos motores del mismo
sistema, dispositivos que generen movimientos alternativos

(véanse las figs. 4, 5 F 6)e = = = = = = = = = = -~ - -

Bl dispositivo de las figs. 4 ¥y 5 resulta ademéds de

aplicacién posible también en el caso de movimiento alterno,
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en tanto se verifiquen, naturalmente, las condiciones an- \
teriormente citadas de carécter cinemdiico y de relaciones
dimensionales; se conserve siempre por lo tanto el cardoeter

de trayectoria rectilinea de S, independientemente del tipo

de movimiento conferido al sistema de mando de log transpor-
‘tadores de trama, que puede ser como en el caso citado en el

Primer ejemplo. - e i - e e e e e e we . e e - ma e em e

En la reslizacién ilustrada en las figs. 4 y 5 se utili-

za un movimiento alternativo, generado por un conjunto mecéh-

nico que comprende una varilla 6 accionada por un sistena,
por ejemplo, de biela-manivela u otro similar, Dicha varilla
6 estéd articulada en 7 y hace oscilar un brazo 12 en el que
pivotan la rueda 13 y el sector 14, de modg que la rueda 13,
engranando con el sector 14, hage oscilar a su vez el brazo
15. En este ejemplo el sector fijo 11 con eje 04 (coaxial al
brazo 12) engrana con la rueda 13. Ios 4rganos 11, 12, 13, 14
y 15 corresponden & los 1, 2, 3, 4 ¥ 53 de hecho nada impide
gue la rueda 1 sea reducida, en este caso, a un sector 11,
disposicidén que por lo demés puede también ser utilizada en
el caso de la rueda 4; lo importante es sin embargo que tam~
bién en este dispositivo se observen las condiciones y las re- -
laciones cineméticas entre la rueda fije 1 (formada en este
caso como un sector 11) y el érzano en forma de sector 14,

y dichas condiciones sean tales que se tenga una relacidn de

1:2, ¥y que se verifique siempre la jgueldad entre las longi-

tudes de los dos brazos 12 ¥ 15, = = = = = = = = = = - = = =

Siempre segin el espiritu de la invencién, pueden confe-
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rirse otras formas al dispositivo, Segin la fig., 7, como

variente de la fig. 1, la rueda 1 puede estar substituida
por une rueda 21 siempre fija, dentada interiormente, La dis-
posicidén segin la invencién, ilustrada en la fig. 7, compren=
de edemés de la rueda 21 dentada interiormente y fija, un
brazo 22 unido a un 4rbol motor de eje 07 cogaxial con la
rueda fija 22, una rueda dentada 24 llevada por el brazo 22,
un brazo 25 solidario de la rueda 24 y que presenta un punto
de articulacién S, a la altura del cual hay colocado un dis-
positivo.de mando (pasador, erticulacibén o similar) destinedo
a accionar el pasatrama a lo largo del eje x-x; todo ello
estd dispuesto y proporcionado de modo gque -siendo de 2:1 la
relacidén cinemética entre las dos ruedas 21 con dentado in=-
terno y 24 con dentado externo~ mientras la rueda 24, accio-
nade por el brazo 22, avenza sobre el dentado interno de la
ruede fija 21, el punto S, que pertenece al brazo 25 y que
corresponde a un punto del didmetro primitivo de la corona
dentada 21, se desplazard a lo largo de una trayectoria
rectilinea a 1o largo de un didmetro de la rueda 21 con den-

tado interno, quedsndo dicho diémetro sobre el eje X=X, - =

Se ha expuesto anteriormente que una de las dos condi-
ciones clave, para que en los ejemplos de laes figs, 1-3,
4-5 y T se verifique la trayectoria rectilineaz de § a lo
largo del eje x-X que pasa por el centro 0 6 04 60

T
la relacién entre la rueda fija 1 6 11 6 21 y la rueda 4 6 14

es que

6 24 que lleva el brazo 5 6 15 6 25 seg de 1:2. Xsta condi-

cién puede ser modificada si por cualguier razén este paso



10,

15,

20,

25.

341090

del eje x-x por el centro O, 04 6 0.7 no puede realizarse en

la préctica (por ejemplo por una cuestién de dimensiones, des-

plazamientos o similares). Siempre en el espiritu de la in-
venciébn, se puede por ejemplo (véase la fig., 6) utilizar tem-
bién una trayectoria de S, de egtensién limitada a los dos
extremos del batén, la cual trayectoria no pase por el centro
de oscilacién del brazo gue soporta los engranajes y éste
esté desplazado por ejemplo en un punto Ogs mientras que los
otrog Organos estén indicados con los nimeros de referencia
de los Organos correspondientes al ejemplo de la fig. 4.

Este desplazamiento puede también ser posible, con la condi-
cibn sin embargo de gue entre la rueda o sector fijo 1l y

la rueda o sector 14 haya la misma relacién que entre el
éngulo B de cscilacidn del brazo 12 y el éngulo'A formado
entre los dos brazos 12 y 15; por otra parte la longitud

del brazo 15 (medida desde el punto de pivotamiento l4a a

5) deberd ser funciédn de las relaciones cineméticas antes
mencionadas respecto al brazo 12 y a la carrera necesariamen—

te limitada de la trayectoria impuesta, = = w = = = = = = = -

Se sobreentiende que los planos muestran s6lo un ejemplo
dado como demostracidén préctica de la invencidén, pudiendo
ésta variar en las formas y disposiciones sin salirse por

ello del émbito del concepto que constituye la misma inven-

9e declaran de novedad y propiedad para Espaiia, sus

B
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territorios y plazas de soberania, las siguientes: = - - « =

REIVINDICACIONES

J.- Perfeccionamientos en los dispositivos de mando de
pasatrama de un telar, y mis particularmente en los disposi-~
tivos de mendo de los transportadores de hilo de trama, tales
como agujas, cintas o similares, en un telar del tipo llamado
"sin lanzedera', caracterizados porgue el dispositivo com=—
prende medios de accionamiento del pasabtrams o pasatremes que
tienen un movimiento eventualmente variable pero gue presenta

cardcter de rectilinidads = = = = = = = = = = = =~ = = = = = -

2.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién anterior,
caracterizados porgque los medios que sirven psra el acciona-
miento de los Srganos pasatrame destinados a transportar, en
colaboracién entre si o solos, un hilo de trama a través de
la abertura de la urdimbre, comprenden esencialmente: una
primera rueda o sector dentados (1, 11) en posicién fija so-
bre un centro (0), un primer brazo (2, 12) que puede girar
alrededor de un centro de rotacidén que coincide con el cen=-
tro (0) de dicha primera rueda o sector dentados, una segunta
rueda dentada (3, 13) y una tercera rueda o sector dentados
(4, 14), estando dispuestos dichas ruedas y/o sectores en el
orden mencionado desde el centro (0) de dicho primer brazoé
(2, 12) y engranando entre si; teniendo dicha segunda rueda
(3, 13) la funcién de wnién cinemética intermedia, capaz Ge
transmitir a la tercera rueda o sector (4, 14) -con sentido
de rotacibén invertido- el movimiento que resulta del giro de
la segunda rueda (3, 13) sobre la primera rueda o sector

fijos (1, 11); vy un segundo brazo (5, 15) solidario de dicha
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tercera rueds o sector dentados (4, 14); estando dispuesto

el conjunto de modo que haciendo girar el primer brazo

(2, 12) alrededor de su centro (0), el segundo brazo (5, 15)
gire alrededor del eje (4a, l4a) de dicha tercera rueda o
sector dentados (4, 14) en funcibn de los desplazamientos
gngulares del mismo brazo (2, 12); previéndose todo de modo
que, durante el desplazamiento éngular, el segundo braszo

(5, 15) desplace uno de sus puntos (S) segin una trayectoria

rectilineg, = = m = = = = = - - - - - .. —-——-- - -

3.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones ante-

‘riores, caracterizados porque el cinematismo cumple las si=-

cuientes condicioness la longitud correspondienté del primer
brazo (2, 12) y del segundo brazo (5, 15) son iguales entre
gi, considerdndose la lonzitud del primer brazo (2, 12)
entre el centro de rotacién (0) del mismo brazo y el sje de
rotacibén de la tercera rueda o sector (4, 14), y considerén-
dose le longitud del sexgundo brazo (5, 15) solidsrio de la
rueda (4, 14) entre el eje de rotacién de la tercera rueda
(4, 14) y el punto (S) del mismo brazo que se desplaze segin
una trayectoria rectilinea, a la altura del cual punto debe
colocarse convenientemente el dispositive de accionamiento

del pasatrama (aguja, cinta o similar)., = = = = = =~ = = - =

4.~ Perfecclonamientos segin las reivindicaciones ante-
riores, caracterizados porque, maenteniéndose las disposiciones
y las proporciones del mecanismo fundamentael (y por lo tanto
la igualdad entre la longitud de dichos brazos), la relacién

de movimiento relativo entre la primers rueda o sector fijos
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(1, 11) y la tercera rueda o sector (4, 14) que lleva solida-

rio el segundo brazo (5, 15) es de 1:i2, = = = = = = = = = =

5.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones ante-
riores, caracterizados porque el primer brazo (2, 12) propor-
ciona medios por los cuales este brazo puede hacerse girar
alrededor del centro (0) de la rueda fija (1), incluso con
un némero de revoluciones superior a 1, y no limitado, siendo

completo el dentado de la tercera rueda (4)., = = = = = = = =

6.~ Perfeccionamientos segiin las reivindicaciones 1 a 4,
caractérgzados porque, manteniéndose la disposicidén y las pro=-
porciones de los érganos fundémentales, ¥y por lo tanto la
igualdad entre la longitud de los brazos (12 y 15), 'asf como
la relacién de movimiento entre la primera rueda o sector
fijos (11) y la tercera rueda (24) que lleva solidario el
segundo brazo (15), el dispositivo comprende (figs. 4 y 5)
un sector dentado fijo (11), un brazo (12) dispuesto coaxial-
mente al sector y que lleva una rueda dentada (13) que gira
y engrena con uns parte dentada de dicho sector fijo (11),
una rueda o sector dentados (14) solidario de un segundo bra-
zo (15), estando articulado tal brazo a un extremo del primer
brazo (12), el cual‘a su vez esté& accionado por medio de una
verilla (6) por un sistema motor de movimiento alternativo, del
tipo biela-manivela o similar; previéndose todo de modo que,
durante el funcionamiento del conjunto, no se alitere de ningin
modo la rectilinidad de la trayectoria del punto (S) que per-
tenece al segundo brazo y al que esti unido el mando del pa-

sotramt,e — = = = = - = - e o e m e e - e -
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7.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones ante~

I
e

{f
st o

Yoo avee
f,d'-_n 0 o

riores, caracterizados porque el dispositivo comprende medios
aptos para ser dispuestos en el circuito mecénico del sistema
motor del mismo dispositivo, siendo capaces dichos medios de
modificar la ley del movimiento del punto (8) de mando del
pasatrama y por lo tanto la ley del pasatrams, durante el fun-
cionamiento, sin que por ello se altere la caracteristica de

la rectilinidad de la trayectoria del citado punto (S)e = = =~

8.~ Perfeccionamientos seglin las reivindicaciones ante-
riores, caracterizados porque dichos medios para modificar la
loy de movimiento estén constitufdos, en un caso, segfn un
par de ruedas elfpticas, de forma particularmente apropilada,
0 similares, 0 en cualquier caso estén adaptados al objeto

en cuestibn., = = = = = m = - - .- - .- - - -- - - = -

9.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones ante-
riores, carscterizados porgue el centro (06) de oscilacidn
del primer brazo (12) coaxiel a la primera rueda o sector den-
tados fijos (11) estd desplazedo de la trayectoria rectilines
del punto (S) de maendo del pasatrama, siendo dicha trayectoria
de este punto (5) de amplitud limitada y porque las condiciones
para obtener esto son que entre la primera rueda o sector (11)
y la tercera rueda o sector (14) exista la misma relacibn que
entre el 4ngulo (B) de ogcilecién del primer brazo (12) y el
dngulo (A) formado entre el primer brazo (12) y el segundo
brazo (15) al final de la carrera, mientras que la longitud

del segundo brazo (15), medida desde su centro de pivotemiento
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(14a) al punto (S) de mando del pasatrema deberd ser funcidén

de las relaciones cinemfticas mencionadas Gltimamente (fig.

6).-----——- ——————— o Em ww mm WE we wm e ew e W e e

10.~ Perfeccionamientos segin cualquiera de las reivin-
dicaciones anteriores, caracterizados porque el dispositivo
comprende una primera rueda fija (21) con dentado interno,
en cuyo interior gira una segunda rueda (24) llevada y accio-

nada por un primer brazo (22) articulado coexielmente a la

primera rueda fija (21); siendo solidario de dicha rueda
(24) un_segundo brazo (25) de mando, estando todo dispuesto
y pr0porcionado de modo que, mientras la segunda rueda (24)
se desplaza por el interior de la primera rueda fija (21),
el punto (S) del segundo brazo (25), en el que se Lija el
mando del pasatrama, recorre una trayectoria rectilines
cuya direccién est4 dispuesta a 1o largo del difmetro de
la primera rueda fija (21) y cuya longitud corresponde al

didmetro de esta TUAL, ™ = = = = = m = - - - - o-- - . -

11 .~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones an- _
teriores, carscterizados porque el dispositivo estd previsto,
en un caso, & unc y/o otro lado del batén, en posicién fija,
¥ en otro caso a uno y/o el otro lado del batén, en ﬁosicién

mévil con el mismo batél,. = = = = = = = =~ = = = = - -~ -

12,- Perfeccionamientos segin les reivindicaciones an-
teriores, caracterizados porque dichos dispositivos estén
dispuestos, en un caso, tanto sobre la parte fija del telar
como sobre la parte mévil del batén; estando dispuestos en

un solo lado del batén en el caso del empleo de un s0lo pa-
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satrama, y en los dos lados del batén en el caso en que se

utilicen dos pasatremas gque colaboran entre si, - ~ = = = «

13.~ Perfeccionamientos segln las reivindicaciones
anteriores, caracterizados porque el segundo brazo (5, 15,
25) solidario de la rueda (4, 14, 24) llevada por el primer
brazo (2, 12, 22) lleve, a la altura del punto (8) de mando
del pasatrama -para el cual punto se prevé dursente la oscila-
c¢ibén del segundo brazo (5, 15, 25) alrededor del pivote
(48, l4a, 24a) la descripcién de una trayectoria rectilinea-
un medio para le unibén del mismo brazo con el pasatrama
(aguja, cinta o similar) o con un elemento de dicho pasatra-
na, pudiendo estar constituldo dicho medio, en un caso, por
un pasador sobre el cual puede girar tembién dicho elemento

de unién con el pasatrama, = = = = = —-_— = .- - - - -

14.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones an-
teriores, caracterizados porque el pasador, fijo el segundo
brazo (5, 15, 25) en la posicién (S) de mando del pasatrama,
estd destinado a sostener el medio para la unién del segundo
brazo (5, 15, 25) con el pasatrama para su transporte a tra-
vés de laz abertura de la urdimbre, y en un caso se halls cone
venientemente unido con una junta de tipo esférico o simi-
lar, dotada de uno o més elementos aptos para ajustar la po-

sicién del 6rgeno de unidén con el pasatramg. = -~ = w = = - =

15,= "PERFECCIONAMIENTOS EN LOS DISPOBITIVOS DE MANDO
DEPASATRMYTADEWTELA ".“'-"‘"--l-———- —————
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Todo ello conforme se describe y reivindica en
la presente memoria gue coungta de dieciocho hojas, foliadas
y mecanografiadas por una sola de sus caras,y de cuatro

léminas de dibujos que la ilustran.

Baiduady, 9 MAYD 1967
P. A M. CURELL S
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