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MIMORIA DESCRIPTIVA

que se acompafia a la solicitud de registro de una Paten-
te de Invencidn por veinte afios, en Espafia, por "MECANIS
MO DE CARGA PERFECCIONADO, APLICABLE AL MECANISMO IE ES-
TIRAJE DE UNA MAQUINA DE HILAR", a favor de "NIPPON SEIKO
KABUSHIKI KAISHA", entidad de nacionalidad japonesa, con
domicilio en 20-1, Marunouchi 2-chome, Chiyoda-ku, Tokyo
(Japon).

El presente invento se refiere a unaes mejoras
introducidas en el mecanismo de estiraje de wna maquina
de hilar y, de manera mis particular, a un mecanismo de
carga mejorado aplicable al cilindro tercero, cuarto o -

5e superior trasero del mecanismo de estiraje,

En el mecanismo convencional de estiraje de —-
una maquina de hilar, en el que los rodillos inferiores
giran sobre sus respectivos ejes fijos al bastidor de so
porte de la mdquina y los rodillos superiores estan mon—

10. tados, con posibilidad de giro, sobre un brazo portador
que pivota sobre el bastidor de sustentacidn en un govi—

niento de aproximacidn y alejamiento del area de estira-
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do definida por la situacidn del rodillo del fondo, los

brazos de guia son capaces de bascular sobre sus respec-
tivos pasadores de soporte, montadas en los correspondien
tes alojemientos dispuestos en el brazo portador, de tal
forma que el movimiento de los brazos de guie estd limi~
tado en un plano paralelo al plano tangencial en el que
la cinte se mueve ¥y los rodillos superiores son cargados
por medio de la fuerza de un muelle que permite los cam-
bios de presiodn que, en fases previamente determinadas a
discrecidn, deben hacerse. Sin embargo, en el mencionado
mecanismo es muy dificil compensar la condicidn de desi-
gualdad o falta de paralelismo de los rodillos superio-
res, que es causada por el reglaje torsional del brazo -
portador a los rodillos cooperadores inferiores., Para —-
eliminar los mencionados inconvenientes, se aplica un me
canismo de brazo de péndulo, que utiliza un mecanismo de
soporte esférico, para sustentar los brazos de gufa so-
bre los respectivos soportes, Sin embargo, en el caso del
rodillo superior trasero, la velocidad de giro del rodi-
llo inferior trasero es tan baja que es muy dificil com-
pensar la condicidn de sustentacidn del rodillo superior
trasero de conformidad con el giro de los rodillos coope
radores inferiores traseros. El mencionado inconveniente
también es reconocido en los rodillos superiores tercero
¥y cuarto (posteriores), en el caso de aplicar un gecanisg
mo de estiraje de cuatro lineas,

El objeto principal del presente invento eg —-
aportar unas mejoras en la disposieién conocida de rodi-
1llo superior cergado por muelle, de manera que sea sien=
pre capaz de compensar la condicidn de falta de parale—

lismo del rodillo superior con respecto al rodillo coope
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rador inferior que gira & una velocidad muy lenta.. —om

Otras caracteristicas y ventajas del invento
se pondran de manifiesto a través de la descripcién que
gilgue, hecha con referencia & los dibujos que se acompa-
flan y a los que la finalidad del invento no estd limita—
da en modo alguno,

La figuda 1 es una vista lateral de un mecanis
mo de estiraje segin la invencidn en una seccidn parcial
en alzado.

ILa figura 2 es una vista lateral del mecanismo
de sustentacion de los rodillos superiores traseros mos-
trados en la figura 1, respectivamente,

La figura 3 es una vista en perspectiva de un
gsoporte mostrado en la figura 2,

La figura 4 es una vista, parcialmente seccio-
nada, del mecanismo de carga mostrado en la figura 2, —-
ilustrando una construccidn detallada del mismo.

Las figuras 5 y 6 son sendas vistas laterales,
parcialmente seccionadas, del mecanismo de carga modifi-
cado segin la presente invencidn,

La figura 7 es una vista lateral, parcialmente
gseccionada, de otro mecanismo de carga modificado de con
formidad con el presente invento.

La figura 8 es una vista en perspectiva de un
elemento excentrico utilizado para el mecanismo de carga
mostrado en la figura 7.

La figura 9 es una vista lateral en seccidn de
otro mecanismo de carga modificado, de conformidad con -
el presente invento,.

La figura 10 es una vista en perspectiva de un
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despiece de los elementos del mecanismo de carga mostra-
do en la figura 9.

En primer lugar, se ilustra a continuacidn un

ejemplo tipico de realizaciOn del mecanismo de carga de
5. conformidad con el presente invento.

Con referencla a la figura 1, que muestra el -
mecanismo de estiraje de un sistema de tres lineas, un -
par de rodillos superiores traseros estd conectado coaxial
mente por medio de un &rbol de didmetro mds pequefio y el

10. drbol de los rodillos superiores 1 estd montado, con po=
sibilidad de giro, sobre una porcidn de sustentacion de
un bragzo de gu{a posterior 2, de manera que los rodillos
superiores 1 estdn sustentados en condicidn de paralelis
mo con el rodillo inferior posterior 3. Para sustentar el

15, brazo de guia 2 sobre un soporte 4, se utiliza un meca-
nismo de brazo de péndulo provisto de un mecanismo esfé-
rico de sustentacidn. Con ello resulta posible obtener -
un ajuste tridimensional de la condicidn de sustentacidn
de los rodillos posteriores superiores 1. Bste mecanismo

2Q. de sustentacidn se ilustra con detalle en la Patente ni-
mero 375.735.

A pesar de utilizar el mencionado mecanismo de
sustentacidn, como el rodillo inferior trasero gira a --
una velocidad muy lenta, es muy dificil compensar la con

25, dicidn de ausencia de paralelismo de los rodillos supe-
riores con respecto a los rodillos cooperadores inferio-
res, cuando existe un ajuste siln paralelismo de los rodi
1los superires traseros respecto de los rodillos coopera
dores inferiores.

30. Por lo tanto, son necesarios medios particula-

res para compensar la mencionadae condicidn de ausencia -
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de paralelismo de los rodillos superiores traserés,’E; -
el presente ejemplo de realizacién, se aplica un mecanis
mo perfeccionado de carga 5 para resolver tal problema.
Con referencia a las figuras 2, 3 y 4, el so-
porte 4 estéd montado de manera ajustable sobre la placa
superior 6a de un brazo portador 6, por medio de un per-
no de apriete 7. Un muelle helicoidal 8 va conectado por
su extremo inferior a un miembro saliente 9 montado gira
toriamente en una posicidn intermedia del brazo de gufa
2 y, por su extremo superior, a una proyeccién cilindri-
ca 4d que sobresale hacla abajo desde la placa superior
4c del soporte 4, en condicidn de compresidn. El elemen-
to saliente 9 comprende un tornillo excéntrico de fija~
cidn 9a enroscado en el brazo de guia 2, segin se mues-
tra en el dibujo. EL tornillo excéntrico de fijacidn 9a
estd provisto de un casquete 9b, excéntricamente integra
do en su parte superior, de manera que dicho casquete
9b estd coaxialmente acoplado a una arandela 8a conecta-
da al extremo inferior del muelle 8. El tornillo excén-
trico de fijacidn 9a estd provisto de una abertura hem-
bra 9f abierta hacia abajo, de manera que pueda introdu-
cirse en ella wn ajustador 10, En el ejemplo de realiza-
cidn arriba mencionado, el tamafio y la forma del muelle
helicoidal 8 estan calculados de tal manera que dicho -
nuelle tiene su movimiento lateral limitado por las pare
des laterales 4a y 4b. Como el brazo de guia 2 esta sus-
tentado sobre el soporte 4 en condicidn de sustentacidn
tridimensional, la condicidn de ausencia de paralelismo
de los rodillos superiores 1 contra los rodillos coopera
dores inferiores 3 puede ser corregida ajustando la ex-~

centicidad relativa del tornillo excéntrico de fijacidn
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92 al eje longitudinal del muelle helicoidal 8, Tal ajus
te puede realizarse haciendo girar el tornillo excéntri~
co de fijacion 9a mediante operacién manual con el ajus-
tador 10. En el soporte arriba mencionado, el soporte 4
estd provisto de un par de proyecciones 4e dirigidas ha-
cia adentro desde los extremos inferiores de las paredes
laterales 4a y 4b. Estas proyecciones actian como un par
de medios de tope para limitar el movimiento hacia abajo
del brazo de guia 2,

En lag figuras 5 y 6 se representan ejemplos -
modificados de realizacidn del mecanismo de carga, En la
figura 5, la forma de la arandela eldstica 8a y del tor-
nillo excéntrico de fijacidn 9a estdn cambiados en senti
do opuesto, mientras que en la figura 6, una bola 9¢c es-
ta abrazada, con posibilidad de deslizaemiento, entre los
rebajos ssféricos 8b, 9d formedos en la arandela elésti-
ca 8a y el casquete 9b del tornillo excéntrico de fija-
cidn 9a,

Otros elementos, que tienen la misma funcidn =
gue en el primef ejemplovde realizacién, son sefialados -
por los mismos nimeros en el primer ejemplo mostrado en
las figuras 2, 3 y 4.

En las figuras 7 y 8 se representa otro ejem-
plo de realizacidn del mecanismo de carga. En é1 una pro
yeccion cilindrica 4e, correspondiente a la proyeccidn -
cilindrica 44 va provista de una abertura coaxial que pa
sa entre ellas, El muelle 8 esta conectado con la proyec
cidn 4e y el brazo de guia 2 y wna placa excéntrica 11 -
limitan el espacio que rodea al muelle 8. La.placa excen
trica 11 estd provista de un saliente superior 11b y de

un saliente curvo inferior 1ic integrados con un cuerpo
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principal 11a, en tal forma que el saliente superior 11b
¥ el cuerpo principal 11a tiene ejes longitudinales de -~
giro comunes, mientras que la proyeccidn curva 11c tiene
un eje de giro excentrico con reapecto al eje comin, El
5. saliente superior 11b se acopla, con posibilidad de giro
en la abertura de 1la proyeccion cilindrica 4e, mientras
que el saliente curvo inferior 11c pasa a través de una
abertura practicada en el brazo de guia 2 y su extremo -
curvo entra en contacto con él, segin se muestra en la -
10, figura T. Por consiguiente, si la placa excéntrica 11 es
obligada a girar por el giro del saliente superior 11b,
se puede lograr de manera similar la compensacion de la
condicion de ausencia de paralelismo del rodillo superior
trasero 1 con respecto al rodillo cooperador inferior 3.
15. En las figuras 9 y 10 se ilustra otro ejemplo
de realizacion del mecanismo de carga objeto de la pre-
sente invencion,
En este ejemplo de realizacidn, se utiliza un
elemento excéntrico 12 cuya funcidn es similar a la de -
20, la placa excéntrica 11 (fig. 7). Este elemento excéntri-
co 12 comprende un cuerpo c¢ilindrico principal 12a y unos
salientes cilindricos superior e inferior 12b y 12c, reg
pectivamente. Bl cuerpo cilindrico principal 12a y el 88
liente cilindrico superior 12b tienen un eje longitudi-
25. nal comin, mientras que el saliente cilfndrico inferior
12¢c tiene un eje excéntrico. El saliente superior 12b se
acopla, con posibilidad de giro, en una abertura practi-
cada en la proyeccidn cilindrica 4d, mientras que el sa-
liente inferior 12¢ se acopla, también con posibilidad -
30, de giro, en la abertura del brazo de gula 2, Como el mue

1le helicoidal 8 esta conectado a la proyeccidn 44 y al
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‘brazo de guia 2 en condicidn de compresidn, la compensa-
cidn de la condicidn defalta de paralelismo de los rodi-
1llos superiores traseros 1 con los rodillos inferiores -
cooperadores 3 puede ser realizada de manera similar ha-

5, ciendo girar el elemento excéntrico 12.

Facilmente se comprende gue el mecanismo de car
ga arriba mencionado puede ser aplicado para compensar -
la condicidn de falta de paralelismo de los rodillos su-
periores con los rodillos inferiores cooperadores, en ca

10, 50 de que egtos giren a una velocidad tan lenta que la -
capacidad de auto-compensacion de la condicidn de falta
de paralelismo sea escasa,

En el ejemplo de realizacidn descrito, el bra-
zo de gula estad apoyado esféricamente sobre el soporte.

9. Sin embargo, en el caso de utilizar medios de sustenta-
cidn convenclonales, por ejemplo, de los que emplean un
pasador de pivotacidn que sustenta, con posibilidad de —
giro, al brazo de gufa, se ha confirmado que el mecanis—
mo de carga del presente invento puede ser incorporado -

20, de manera satlisfactoria,

NOmA

Descrito suficientemente el objeto de la pre-
sente Patente de Invencién, sus distintas partes y su -
funcionamiento, se declara que lo que constituye le esen

25, cialidad de la misma -que se acoge a los derechos de - -
pricridad de los Modelos de Utilidad japoneses nims, — -

//491020/69 y 61021/69, depositados en la Oficina Japonesa
,f;fde Patentes con fecha 30 de Junio de 1.969~ es Lo que se

’ concreta en las sigulentes relvindicaciones:

12,~ Mecanismo de carge perfeccionado, aplica-

ble al mecanismo de estiraje de una miquina de hilar pro
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visto de una pluralidad de brazos de gula sustentados
sobre los corréspondientes soportes montados en un bra-
20 portador comin, en una condicidn de movilidad de, -
por lo menos, dos dimensiones, caracterizado por que tal
mecanismo de carga para un par de rodillos superiores,
provisto de medios para compensar la falta de paralelis-
mo de dichos rodillos superiores con un par de rodillos
cooperadores inferiores, comprende un elemento saliente
dispuesto en una parte intermedia de dicho brazo de guia,
un muelle helicoidal cuyo extremo inferior va montado =~
gsobre dicho elemento saliente, euyo extremo superior va
conectado al elemento receptor que & tal efecto lleva la
placa superior de dicho soporte y cuyo movimiento latew

ral estd limitado por las paredes de dicho soporte, yen-

do provisto. el citado elemento saliente de un miembro ex

céntrico acoplado, con posibilidad Ge giro, al brazo de
guia, estando el miembro excéntrico excéntricamente dis-
puesto con respecto al eje longitudinal del muelle heli-
coidal y estando provisto dicho miembro excentrico de me
dios giratorios inferiores, con lo que dicho miembro ex-
céntrico gira al girar tales medios giratorios, de modo
que la ausencia de paralelismo del rodillo superior es
compensada de modo simultaneo ajustando la posicidn del
brazo de guia,

28 ,~ Mecanismo de carga perfeccionado, aplica-

v

e
ble al mecanismo de estiraje de una maquina de hilar, de
s

“ ‘conformidad con la reivindicacidn 12, en el que el ele-

mento saliente comprende, ademds, un elemento de contac—
to esférico que recibe al extremo inferior del muelle he
licoidal, estando provisto el elemento excéntrico en su

extremo superior, de una parte de forms esférica cuyo eje



o

5.

100

15.

25.

e

s 58 ,~ Mecanismo de carge perfeccionado, aplicable

w"- y
Wiy

©-376929

lll.l I'l A ey

central es excéntrico con respecto al eje de giro de di~-
cho miembro excéntrico, entrando en contacto mévil y di-
recto el muelle con la parte de forma esférica.

38.~ Mecanismo de carga perfeccionado, aplica-
ble al mecanismo de estiraje de una mdquina de hilar, de
conformidad con la reivindicacion 12, en el que el ele-
mento saliente comprende ademds un elemento de contacto
que recibe al extremo inferior del muelle helicoidal y
que va provisto de un rebajo, llevando el elemento excég
trico un saliente, situado en su extremo superior, y -
giendo el eje central del aludido rebajo excéntrico res-
pecto al eje de giro de dicho elemento excéntrico, entran
do en contacto movil y directo el rebajo del elemento de
contacto con el aludido saliente,

48 .- Mecanismo de carga perfeccionado, aplicea-
ble al mecanismo de estiraje de una maquina de hilar, de
conformidad con la reivindicacidn 18, en el que el cita-
do elemento saliente comprende, ademds, un miembro de con
tacto que recibe al extremo inferior del muelle helicoidal
¥y que va provisto de un saliente o proyeccidn hacia abajo
llevando el elemento excéntrico un rebajo practicado en su
extremo superioi, y siendo el eje central del aludido sa-
liente o proyeccidn excéntrico con respecto al eje de giro
de tal elemento excéntrico, entrando en conmtacto mévil y
directo dicha proyeccidn o saliente del elemento de contac

/ggfcon el rebajo del elemento excéntrico.

o

) "/ al mecanismo de estiraje de una mdquina de hilar, de con-

formidad con la reivindicacion 12, en el que los medios de
carga comprenden, ademés, un elemento esférico que recibe

al extremo inferior del muelle helicoidal y una bola abra-
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zada entre dichos elemento esférico y elemento excéntrico,
estando estos elementos provistos de un rebajo'de forma es
férica para entrar en contacto mévil con dicha bola, respec
tivamente, y estando el rebajo de forma esférica del mencio
nado elemento excéntrico excéntricamente formado en el ex-
tremo superior del mismo.

68,~ Mecanismo de carga perfeccionado, aplicable
al mecanismo de estiraje de una mdquina de hilar, de cone
formidad con la reivindicacidn 18, en el que los medios de
carga estdn provistos, ademés, de una parte que se extliende
a lo largo del eje longitudinal del muelle helicoidal, hacia
la placa superior del soporte, y de una parte proyectada in
tegrdmente desde la parte superior de dicha parte primera
con un eje longitudinal comin al del mencionado muelle he-
licoidal, estando acoplada dicha parte proyectéda, con po-
gibilidad de giro, en una abertura circular pracficada en
la placa superior del aludido soporte,

78.~ Mecanismo de carga perfeccionado, aplicable
al mecanismo de estiraje de una maquina de hilar.

Todo segun se describe y reivindica en la presen-
te Memoria descriptiva que consta de once hojas debidamen-
te foliadas y escritas a maquina por uné sola de suy caras

y se representa en las adjuntas hojas de planos.

Madrid, 4 de febrero de 1.970
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