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MEMORIA DESCRIPTIVA

que se acompaña a la  s o lic itu d  de re g is tro  de una Paten­
te  de Invención por ve in te  años, en España, por "MECANIS 
MO DE CARGA PERFECCIONADO, APLICABLE AL MECANISMO DE ES­
TIRAJE DE UNA MAQUINA DE HILAR", a favor de "NIPPON SEIKO 
KABUSHIKI KAISHA", entidad de nacionalidad japonesa, con 
dom icilio en 20-1, Marunouchi 2-chome, Chiyoda-ku, Tokyo 
(Japón).

E l presen te  invento se r e f ie re  a unas mejoras 
in troducidas en e l  mecanismo de e s t i r a je  de una máquina 
de h i la r  y, de manera más p a r t ic u la r ,  a un mecanismo de 
carga mejorado ap lic ab le  a l  c il in d ro  te rc e ro , cuarto  o -  

5. superio r tra se ro  del mecanismo de e s t i r a je .
En e l  mecanismo convencional de e s t i r a je  de — 

una máquina de h i l a r ,  en e l  que lo s  ro d il lo s  in fe r io re s  
g iran  sobre sus resp ec tiv os e jes f i jo s  a l  b as tid o r de s_o 
porte  de la  máquina y lo s  ro d i l lo s  superio res están  mon- 

10. tados, con p o sib ilid ad  de g iro , sobre un brazo portador
que p ivota sobre e l  b as tid o r de susten tación  en un movi­
miento de aproximación y alejam iento  del área de e s t i r a -
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do defin ida por la  s itu a c ió n  d e l ro d i l lo  del fondo, lo s  
brazos de guia son capaces de bascu lar sobre sus respec­
tiv o s  pasadores de soporte , montados en lo s  correspondían 
te s  alojam ientos d ispuestos en e l  brazo portador, de t a l  
forma que e l  movimiento de lo s  brazos de guia es tá  lim i­
tado en un plano p a ra le lo  a l  plano tangencia l en e l que 
la  c in ta  se mueve y lo s  ro d i l lo s  superio res son cargados 
por medio de la  fuerza de un m uelle que perm ite lo s  cam­
bios de p resión  que, en fa se s  previamente determinadas a 
d isc rec ión , deben hacerse. Sin embargo, en e l mencionado 
mecanismo es muy d i f í c i l  compensar la  condición de desi­
gualdad o f a l t a  de paralelism o de lo s  ro d i l lo s  superio­
re s , que es causada por e l re g la je  to rs io n a l del brazo -  
portador a lo s  ro d il lo s  cooperadores in fe r io re s . Para — 
elim inar lo s  mencionados inconvenientes, se ap lic a  un me 
canismo de brazo de péndulo, que u t i l i z a  un mecanismo de 
soporte e s fé r ic o , para su s te n ta r  lo s  brazos de guía so­
bre lo s  re sp ec tiv o s sopo rtes. Sin embargo, en e l  caso del 
ro d il lo  superio r tra s e ro , la  velocidad de g iro  del ro d i­
l l o  in fe r io r  tra s e ro  es ta n  baja  que es muy d i f í c i l  com­
pensar la  condición de susten tac ió n  del ro d il lo  superio r 
tra se ro  de conformidad con e l  g iro  de lo s  ro d i l lo s  coope^ 
radores in fe r io re s  tra s e ro s . El mencionado inconveniente 
también es reconocido en lo s  ro d i l lo s  superio res te rce ro  
y cuarto  (p o s te r io re s ) , en e l caso de a p lic a r  un ^ecanis 
mo de e s t i r a je  de cuatro  l ín e a s .

El objeto  p r in c ip a l d e l p resente invento es — 
ap o rta r unas mejoras en la  d isposic ión  conocida de ro d i­
l l o  superio r cargado por m uelle, de manera que sea siem­
pre capaz de compensar la  condición de f a l t a  de p ara le ­
lismo del ro d i l lo  superio r con respec to  a l  ro d i l lo  coope
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rador in fe r io r  q.u.e g ira  a una velocidad muy le n ta .

Otras c a ra c te r ís t ic a s  y ven ta jas del invento 
se pondrán de m anifiesto  a trav és  de la  descripción que 
sigue, hecha con re fe ren c ia  a lo s  dibujos que se acompa­
san y a lo s  que la  f in a lid a d  del invento no está  lim ita ­
da en modo alguno.

La fig u ra  1 es una v is ta  l a te r a l  de un mecanis 
mo de e s t i r a je  según la  invención en una sección p a rc ia l 
en alzado.

La fig u ra  2 es una v is ta  l a te r a l  del mecanismo 
de susten tac ión  de lo s  ro d il lo s  superiores tra se ro s  mos­
trados en la  fig u ra  1, respectivam ente.

La fig u ra  3 es una v is ta  en perspectiva de un 
soporte mostrado en la  fig u ra  2.

La fig u ra  4 es una v is ta ,  parcialm ente seccio­
nada, del mecanismo de carga mostrado en la  fig u ra  2, — 
ilu s tran d o  una construcción d e ta llad a  del mismo.

Las f ig u ra s  5 y 6 son sendas v is ta s  la te r a le s ,  
parcialm ente seccionadas, del mecanismo de carga m odifi­
cado según la  presente invención.

La fig u ra  7 es una v is ta  l a t e r a l ,  parcialm ente 
seccionada, de o tro  mecanismo de carga modificado de con 
formidad con e l p resente invento .

La f ig u ra  8 es una v is ta  en perspectiva de un 
elemento excéntrico  u ti l iz a d o  para e l mecanismo de carga 
mostrado en la  f ig u ra  7.

La fig u ra  9 es una v is ta  l a te r a l  en sección de 
o tro  mecanismo de carga modificado, de conformidad con -  
e l presente invento.

La fig u ra  10 es una v is ta  en perspectiva de un
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despiece de lo s  elementos del mecanismo de carga mostra­
do en la  f ig u ra  9.

En primer lu g ar, se i lu s t r a  a continuación un 
ejemplo t íp ic o  de re a liz a c ió n  del mecanismo de carga de 
conformidad con e l  p resen te  inven to .

Con re fe re n c ia  a la  f ig u ra  1, que muestra e l  -  
mecanismo de e s t i r a je  de un sistem a de t r e s  l in e a s , un -  
par de ro d il lo s  superio res tra se ro s  es tá  conectado coax ial 
mente por medio de un árbo l de diámetro más pequeño y e l 
á rbo l de lo s  ro d il lo s  superio res 1 está  montado, con po­
s ib il id a d  de g iro , sobre una porción de susten tación  de 
un brazo de guía p o s te rio r  2, de manera que lo s  ro d il lo s  
superio res 1 están  sustentados en condición de paraleliss 
mo con e l ro d i l lo  in fe r io r  p o s te r io r  3. Para su s ten ta r e l 
brazo de guía 2 sobre un soporte 4y se u t i l i z a  un meca­
nismo de brazo de péndulo p ro v isto  de un mecanismo esfé­
r ic o  de su sten tac ió n . Con e l lo  re s u l ta  po sib le  obtener -  
un a ju s te  trid im ensional de la  condición de susten tac ión  
de lo s  ro d i l lo s  p o s te rio re s  superio res 1. E ste mecanismo 
de su sten tac ió n  se i lu s t r a  con d e ta l le  en la  Paten te nú­
mero 375.735.

A pesar de u t i l i z a r  e l  mencionado mecanismo de 
susten tación , como e l ro d i l lo  in fe r io r  tra se ro  g ira  a — 
una velocidad muy le n ta , es muy d i f í c i l  compensar la  con 
d ición  de ausencia de paralelism o de lo s  ro d i l lo s  supe­
r io re s  con respecto  a lo s  ro d i l lo s  cooperadores in fe r io ­
re s ,  cuando e x is te  un a ju s te  s in  paralelism o de lo s  ro d i 
l ío s  superares tra se ro s  resp ec to  de lo s  ro d i l lo s  coopera 
dores in fe r io re s .

Por lo  tan to , son necesarios medios p a r tic u la ­
re s  para compensar la  mencionada condición de ausencia -
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de paralelism o de lo s ro d i l lo s  superio res tra se ro s . En -  
e l  p resente ejemplo de re a liz a c ió n , se ap lic a  un mecanis 
mo perfeccionado de carga 5 para re so lv er t a l  problema.

Con re fe re n c ia  a la s  fig u ras  2, 3 y 4, e l so­
porte  4 es tá  montado de manera a ju s tab le  sobre la  placa 
superio r 6a de un brazo portador 6, por medio de un per­
no de a p rie te  7. Un muelle h e lic o id a l 8 va conectado por 
su extremo in fe r io r  a un miembro sa lie n te  9 montado g ira  
toriam ente en una posición interm edia del brazo de guía 
2 y, por su extremo su p erio r, a una proyección c i l in d r i ­
ca 4d que sobresale  haoia abajo desde la  placa superior 
4c del soporte 4: en. condición de compresión. El elemen­
to  s a lie n te  9 comprende un to r n i l lo  excéntrico de f i j a ­
ción 9a enroscado en e l brazo de guia 2, según se mues­
t r a  en e l d ibujo . El to r n i l lo  excéntrico  de f i ja c ió n  9a 
es tá  p rov isto  de un casquete 9b, excéntricamente in teg ra  
do en su p a rte  superio r, de manera que dicho casquete 
9b es tá  coaxialmente acoplado a una arandela 8a conecta­
da a l  extremo in fe r io r  del m uelle 8. E l to m i l lo  excén­
t r ic o  de f i ja c ió n  9a es tá  p ro v isto  de una abertu ra hem­
bra 9f a b ie r ta  hacia abajo , de manera que pueda in trodu­
c ir s e  en e l la  un a ju stad o r 10. En e l ejemplo de re a l iz a ­
ción a rr ib a  mencionado, e l tamaño y la  forma del muelle 
h e lic o id a l 8 están  calculados de t a l  manera que dicho -  
muelle t ie n e  su movimiento l a t e r a l  lim itado  por la s  pare 
des la te r a le s  4a y 4b. Como e l brazo de guia 2 es tá  sus­
tentado sobre e l soporte 4 en condición de susten tación  
trid im en sion a l, la  condición de ausencia de paralelism o 
de lo s  ro d il lo s  superio res 1 contra lo s  ro d il lo s  coopera 
dores in fe r io re s  3 puede se r  corregida ajustando la  ex- 
cen tic idad  re la t iv a  del to r n i l lo  excéntrico  de f i ja c ió n
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9a a l  e je  lo n g itu d in a l del m uelle h e lic o id a l 8 . Tal a ju s 
te  puede re a l iz a r s e  haciendo g ira r  e l  to r n i l lo  ex cén tri­
co de f i ja c ió n  9a mediante operación manual con e l  a ju s­
tad o r 10. En e l soporte a r r ib a  mencionado, e l  soporte 4 
es tá  p ro v isto  de un par de proyecciones 4e d ir ig id a s  ha­
c ia  adentro desde lo s  extremos in fe r io re s  de la s  paredes 
la te r a le s  4a y 4b. E stas proyecciones actúan como un par 
de medios de tope para l im ita r  e l  movimiento hacia abajo 
del brazo de guia 2.

En la s  f ig u ras  5 y 6 se represen tan  ejemplos -  
m odificados de re a liz a c ió n  d e l mecanismo de carga. En la  
f ig u ra  5, la  forma de la  arandela e lá s t ic a  8a y del to r ­
n i l l o  excén trico  de f i ja c ió n  9a están  cambiados en se n tí  
do opuesto, m ientras que en l a  f ig u ra  6, una bola 9c es­
tá  abrazada, con p o sib ilid ad  de deslizam iento , en tre  lo s  
reba jos e s fé rico s  8b, 9d formados en la  arandela e l á s t i ­
ca 8a y e l casquete 9b del to r n i l lo  excéntrico  de f i j a ­
ción 9a.

Otros elementos, que tien e n  la  misma función -e 
que en e l primer ejemplo de re a liz a c ió n , son señalados -  
por lo s  mismos números en e l  prim er ejemplo mostrado en 
la s  fig u ra s  2, 3 y 4.

En la s  f ig u ra s  7 y 8 se represen ta  o tro  ejem­
p lo  de re a liz a c ió n  d e l mecanismo de carga. En é l  una prjo 
yección c i l in d r ic a  4e, correspondiente a l a  proyección -  
c i l in d r ic a  4d va p ro v ista  de una abertu ra  coax ia l que pa 
sa en tre  e l l a s .  E l muelle 8 e s tá  conectado con la  proye<3 
ción 4e y e l brazo de guia 2 y una placa excén trica 11 -  
lim itan  e l espacio que rodea a l  muelle 8. La-placa excén 
t r i c a  11 es tá  p ro v is ta  de un sa lie n te  superio r 11b y de 
un sa lie n te  curvo in fe r io r  11c in tegrados con un cuerpo
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p rin c ip a l 11a, en t a l  forma que e l  s a lie n te  superio r 11b 
y e l cuerpo p rin c ip a l 11a tie n e  e je s  lo n g itu d in a les  de -  
g iro  comunes, m ientras que la  proyección curva 11c tien e  
un e je  de g iro  excéntrico  con respecto  a l  e je  común. El 
s a lie n te  superio r 11b se acopla, con p o sib ilid ad  de g iro  
en la  abertu ra  de la  proyección c il in d r ic a  4e, m ientras 
que e l  s a l ie n te  curvo in fe r io r  11c pasa a trav és  de una 
ab ertu ra  p rac ticada en e l brazo de guía 2 y su extremo -  
curvo en tra  en contacto  con é l ,  según se muestra en la  -  
f ig u ra  7. Por consiguien te, s i  la  placa excéntrica 11 es 
obligada a g ira r  por e l g iro  del sa lie n te  superio r 11b, 
se puede lo g ra r  de manera s im ila r  la  compensación de la  
condición de ausencia de paralelism o del ro d il lo  superio r 
tra se ro  1 con respecto  a l  ro d i l lo  cooperador in fe r io r  3.

En la s  fig u ras 9 y 10 se i lu s t r a  o tro  ejemplo 
de re a liz a c ió n  del mecanismo de carga objeto de la  pre­
sen te invención.

En e s te  ejemplo de re a liz ac ió n , se u t i l i z a  un 
elemento excéntrico  12 cuya función es sim ila r a la  de -  
la  placa excén trica 11 ( f ig . 7 ). Este elemento excén tri­
co 12 comprende un cuerpo c il in d r ic o  p rin c ip a l 12a y unos 
sa lie n te s  c il in d r ic o s  superio r e in fe r io r  12b y 12c, re_s 
pectivam ente. El cuerpo c i l in d r ic o  p rin c ip a l 12a y e l  sa 
l íe n te  c il in d r ic o  superio r 12b tienen  un e je  lo n g itud i­
n a l común, m ientras que e l s a lie n te  c il in d r ic o  in fe r io r  
12c tie n e  un e je  excén trico . E l s a lie n te  superio r 12b se 
acopla, con p o sib ilid ad  de g iro , en una abertu ra p ra c t i­
cada en la  proyección c il in d r ic a  4d, m ientras que e l sa­
l ie n te  in fe r io r  12c se acopla, también con p o sib ilid ad  -  
de g iro , en la  abertu ra del brazo de guía 2. Como e l mué 
l i e  h e lic o id a l 8 está  conectado a la  proyección 4d y a l
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' brazo de guia 2 en condición de compresión, la  compensa­

ción de la  condición d e fa lta  de paralelism o de lo s  ro d i­
l lo s  superio res tra se ro s  1 con lo s  ro d i l lo s  in fe r io re s  -  
cooperadores 3 puede se r re a liz ad a  de manera s im ila r  ha­
ciendo g ira r  e l elemento excén trico  12.

Fácilm ente se comprende que e l mecanismo de car 
ga a r r ib a  mencionado puede se r  ap licado  para compensar -  
la  condición de f a l t a  de paralelism o de lo s  ro d i l lo s  su­
p erio res  con lo s  ro d il lo s  in fe r io re s  cooperadores, en ca 
so de que esto s g iren  a una velocidad tan  le n ta  que la  -  
capacidad de auto-compensación de la  condición de f a l ta  
de paralelism o sea escasa.

En e l  ejemplo de re a liz a c ió n  d e sc r ito , e l bra­
zo de guia está  apoyado esféricam ente sobre e l soporte . 
Sin embargo, en e l caso de u t i l i z a r  medios de su sten ta ­
ción convencionales, por ejemplo, de lo s  que emplean un 
pasador de p ivotación  que su s ten ta , con p o sib ilid ad  de -  
g iro , a l  brazo de guía, se ha confirmado que e l mecanis­
mo de carga del p resente invento puede se r incorporado -  
de manera s a t is f a c to r ia .

N O T A
D escrito  suficientem ente e l objeto  de la  pre­

sen te P aten te  de Invención, sus d is t in ta s  p a rte s  y su -  
funcionamiento, se declara que lo  que co n stituy e  la  esen
c ia lid a d  de la  misma -que se acoge a lo s  derechos de ----
p rio rid ad  de lo s  Modelos de U tilid ad  japoneses núms. —
61020/69 y 61021/69) depositados en la  O ficina Japonesa/ /

/ /  de Paten tes con fecha 30 de Junio  de 1.969- es lo  que se 
concreta en la s  sig u ien tes  re iv in d icac io n es:

1&.- Mecanismo de carga perfeccionado, ap lic a ­
b le  a l  mecanismo de e s t i r a je  de una máquina de h i la r  pro
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v is to  de una p lu ra lid ad  de brazos de guia sustentados 
sobre lo s  correspondientes soportes montados en un bra­
zo portador común, en una condición de movilidad de, -  
por lo  menos, dos dimensiones, caracterizado  por que t a l  
mecanismo de carga para un par de ro d illo s  superiores, 
p rov isto  de medios para compensar la  f a l t a  de p a ra le l is ­
mo de dichos ro d illo s  superio res con un par de ro d illo s  
cooperadores in fe r io re s , comprende un elemento sa lie n te  
dispuesto en una parte  interm edia de dicho brazo de guía, 
un muelle h e lic o id a l cuyo extremo in fe r io r  va montado -  
sobre dicho elemento s a lie n te , cuyo extremo superio r va 
conectado a l  elemento recep to r que a t a l  efecto  llev a  la  
placa superio r de dicho soporte y cuyo movimiento la te ­
r a l  es tá  lim itado  por la s  paredes de dicho soporte, yen­
do p ro v is to .e l  c itado  elemento sa lie n te  de un miembro ex 
cén trico  acoplado, con p o sib ilid ad  de g iro , a l  brazo de 
guia, estando e l  miembro excéntrico  excéntricamente d is­
puesto con respecto  a l  e je  lo n g itu d in a l del muelle h e l i­
co idal y estando p rov isto  dicho miembro excéntrico  de me 
dios g ira to r io s  in fe r io re s , con lo  que dicho miembro ex­
cén trico  g ira  a l  g ira r  ta le s  medios g ira to r io s , de modo 
que la  ausencia de paralelism o del ro d il lo  superio r es 
compensada de modo simultaneo ajustando la  posición  del 
brazo de guia.

2&.- Mecanismo de carga perfeccionado, a p lic a -  
.1  nee.ni.sm. de e s t i r a je  d . mta máquina de h i la r ,  de 

conformidad con la  re iv in d icac ió n  1&, en e l que e l  e le­
mento s a lie n te  comprende, además, un elemento de contac­
to  esfé rico  que rec ib e  a l  extremo in fe r io r  del muelle he 
l ic o ld a l ,  estando p rov isto  e l elemento excéntrico  en su 
extremo superio r, de una p arte  de forma e s fé rica  cuyo eje
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c e n tra l  es excéntrico  con respec to  a l  e je  áe g iro  de d i­
cho miembro excén trico , entrando en contacto  móvil y d i­
re c to  e l muelle con la  p a rte  de forma e s fé r ic a .

3 3 .- Mecanismo de carga perfeccionado, ap lic a ­
b le a l  mecanismo de e s t i r a je  de una máquina de h i l a r ,  de 
conformidad con la  reivindicación 1§, en e l  que e l e le ­
mento s a lie n te  comprende además un elemento de contacto 
que rec ib e  a l  extremo in fe r io r  del m uelle h e lic o id a l y 
que va p ro v isto  de un reb a jo , llevando e l elemento excén 
t r ic o  un s a lie n te , situado  en su extremo su p erio r, y -  
siendo e l e je  c e n tra l  del aludido rebajo  excéntrico  re s ­
pecto a l  e je  de g iro  de dicho elemento excén trico , entran 
do en contacto  móvil y d irec to  e l  reba jo  d e l elemento de 
contacto  con e l aludido s a l ie n te .

4 3 .- Mecanismo de carga perfeccionado, ap lic a ­
b le  a l  mecanismo de e s t i r a je  de una máquina de h i l a r ,  de 
conformidad con la  re iv in d icac ió n  13, en e l que e l  c i ta ­
do elemento s a lie n te  comprende, además, un miembro de con 
ta c to  que rec ib e  a l  extremo in f e r io r  d e l muelle h e lic o id a l 
y que va p ro v isto  de un s a lie n te  o proyección hacia abajo 
llevando e l elemento excén trico  un rebajo  p rac ticado  en su 
extremo su p erio r, y siendo e l e je  c e n tra l del aludido sa­
l ie n te  o proyección excéntrico  con respecto  a l  e je  de g iro  
de t a l  elemento excén trico , entrando en oontacto móvil y 
d irec to  dicha proyección o s a l ie n te  del elemento de contac 
^er^con e l reba jo  del elemento excén trico .

53 .- Meoanismo de carga perfeccionado, ap licab le  
a l  mecanismo de e s t i r a je  de una máquina de h i l a r ,  de con­
formidad con la  re iv in d icac ió n  1&, en e l que lo s  medios de 
carga comprenden, además, un elemento e s fé rico  que rec ib e  
a l  extremo in fe r io r  del m uelle h e lic o id a l y una bola abra-
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zada en tre  dichos elemento e s fé rico  y elemento excéntrico, 
estando esto s elementos p rov isto s de un rebajo  de forma es, 
fé r ic a  para en tra r  en contacto  móvil con dicha bola, respec 
tlvam ente, y estando e l rebajo  de forma e s fé rica  d e l mencio 

5. nado elemento excéntrico excéntricam ente formado en e l ex­
tremo superio r del mismo.

6 a .-  Mecanismo de carga perfeccionado, ap licab le  
a l  mecanismo de e s t i r a je  de una máquina de h i la r ,  de con­
formidad con la  re iv in d icac ió n  13, en e l que lo s  medios de 

10. carga están  p ro v isto s, además, de una p arte  que se extiende 
a lo  largo  del e je  lo n g itu d in a l d e l muelle h e lic o id a l, hacia 
la  placa superio r del soporte , y de una p a rte  proyectada in  
tegrámente desde la  p a rte  superio r de dicha p a rte  primera 
con un e je  lo n g itu d in a l común a l  del mencionado muelle he- 

15. l ic o id a l ,  estando acoplada dicha p a rte  proyectada, con po­
s ib il id a d  de g iro , en una ab ertu ra  c irc u la r  p rac ticada en 
la  placa superio r del aludido soporte .

73 .- Mecanismo de carga perfeccionado, ap licab le  
a l  mecanismo de e s t i r a je  de una máquina de h i la r .

Todo según se describe y re iv in d ica  en la  presen­
te  Memoria d esc rip tiv a  que consta de once hojas debidamen­
te  fo liad as y e s c r i ta s  a máquina por una sola de sus caras 
y se rep resen ta  en la s  ad jun tas hojas de planos.

Madrid, 4 de febrero  de 1.970
EL AGENTE:
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