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EXTRACTO DE LA THVENCION

Un aparato automdtico pare unir cabos de hilo, para

-uso'cqn,Una méquina de hilar, sinhusillo, del tipo que posee una

pluralidad de unidades de hilado, cada una de las cuales hila ma-.
teriales fibroéps'enfuna hebra de hilo-y va soltando el hilo asf .
fornado para ser recibido en una bobina, Bl aparato efectta su _
recorrido a lo 1a;go de la cara frontal de la méquina de hilar ¥
se detiene en la poéicién de wna unidad de hilado particular donde
ge haya producide la rotura del hilo, »ara unir autom4ticamente la
hebra rota por cooperacién de diversos medios, de manera que se
efectda la itraccidén de}‘hilo roto desde el enbalado de hilo situado
sobre la ﬂobina, ¥y es avrasado el mismo y cortado para formar un
nueve extremo cortado de hebra, al tiempo que se elimina, simule
téneamente el enmarafiamiento en el extremo de la misma, y a conti-
nuacidén, el extremo cortado del hilo es introducido en la cémara
giratoria de la unidad de hilado por su abertura de salida paré

efectuar la unidén de cabos del hilo,

Asvecto general de la invencidn.-

Campo de la invencidn

Se refiere el invento a un aparato automdtico para unir
cabos de hilo, y mds particularmente a un aparato automdtico para
unir cabos de hilo, concebido ypara ser utilizado con una mdquina de
hilar de extremo abiérto o wa méquina de hilado interrumpido éom-
puesta por una pluralidad de unidades de hilado, el cual efectda su
recorrido & lo largo de la cara frontal de dicha miquina de hilar
¥y se detien; frente g la unidad particular de hiiado donde ha tenido
lugar la rotura; para efectuar una operacién de unién/de cahos del

hilo, todo ello automdbicamente.

Degerivecién de antecedentes

Recientemente, se han hecho de uso comin las mdquinas
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de hilar, de extremo ablerto, del tivo descrito. Estas mdquinas
de hilar son de tipo exento de husillo, comprendiendo un gran
nimero de unidades de hilado dispuestas las unas junto a las
otras, en una sola fila y poseyendo cada una una cémara de hilado
giratoria'quq‘opera bajo presién negativa, un alimentador para

alimentar dicha cémara de materiales fibrosos, un rodillo para

abrir los materiales fibrosos asi alimentados y un tubo de eyec— -

- ci&n de hilo para soltar por 41 la hebra de hilo hilada en dicha

cémara, y devositarla sobre una bobina de recepcién a fin de
formar un embalado, EL tubo de eyeccién de hilo de cada unidad
estd provisto en su abertura de salida de un sensor de hilo que
queda mantenido eh contacto con la hebra hilada, a lo largo de

la operacidn, para denmunciar toda rotura que se produzca en la
misma, Al revelarse al sensor una rolura del hil?, libera un em~
brague magnético conectado directamente al alimentador del mate-
rial fibroso, con lo que interrumpe la operacién de dicho alimen-
tador. La unidad de hilado est4 asimismo provista de medios des—
tinados a indicar la rotura del hilo.

En el pasado, una operacién de unidn de cdbos de hilo,
al producirse una rotura de la hebra, se ha venido efectuando manu
mente, por un operador de vigilancia en el lugar de la unidad
varticular de hilado donde el dispositivo indicador denunciase
la rotura del hilo, y ®e deseaba mucho la automatizLoidn de la

operacién,

Resumen de la Invencién

La presente invenoién aporta un aparato por el cual
la operacién de unién de los cabos de hilo, hagsta shora realizada
& mano por un operador, puede efectuarse mecénica ¥y eutomdtica~-
mente, El aparato conforme a la presente invencién estd disefiade

de manera que efectda su recorrido constantemenie a lo largo de
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la cara frontal de la mdquina de hilar asociada y, al'apreciar
una sefial procedente de una unidad de hilado, indicadora de
haberse produeido la rotura‘del hilo, se detiene frehte a dicha
unidad de hilado vara realizar la operacién de unién de oabos,
El aparato automdtico de unién de cabos, objelto del
invento que estd concebido para ser utilizado con una m4quina de
hilar de extremo abierto, del tipo desérito; comprendesun dispo-
sitivo de empuje ééceﬁdente del rorta-embalado para liberar un .
embalado de la m4quina de hilar de un tambor receptor; un dispo-
sifivo de giro pare hacer girar el embalado asi geparado en la
direccién de bobinado o de rebobinadoj un dispositivo de trac—
cién del extremo del hilo para tirar del extremo del hilo roto

del embalado, bajo una accién de ‘suecibn, que comunica con una

‘fuente de suceién ¥y presenta una ranura longitudinal continua

formeds en la pared de ia parte del mismo que va ourvada hacia

1a miquina de hilarj wn dispositivo prensor del extremo del hilo
adaptado para avresar el hilo extraido fuera de dicho disposi-~

tivo de traccién del extremo del hile y oonducii la hebra apresada

hasta una posieién por encima del tubo eyector de hebra de la
unidad de hilado, y un dispositivo de corte de hilo para cortar

el mismo en un yunto situado méds alld del dispositivo prensor del .

hilo. El aparato automitico de unién de cabos de hilo construldo

en la'forma citada actda como sigue: Cuando se romps el hilo en

wna de las unidades de hilado de la méquina de hilar, se despren-
de el embalado del tambor de bobinado bajo la accién del dispo-
sitivo de empuje ascendente del porta-embaledo, y gira el mismo
en la direccién de rebobinado para liberar el hilo, Simultdnea~
mente, el dispositivo de traccién t%ra del extremo del hilo roto,

¥y asi, la parte intermedia del hilo se desliza por la ranura del

"dispositivo de trécoidn del' hilo y es mantenida tirante, formando
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un dngulo con la linea ‘que comunica el embalado con la unidad
particular de hilado de la méquina de hilar, y el extremo del
hilo roto apresado por el dispositivo prensor, El extremo del
hilo es cortado a continuacién por el dispositivo de corte de hilo
para formar un extremo de hilo de introduccidén, y a continuacién,
el extremo del hilo cortado, apresado vor el dispositivo prensor
de hilo, es transporitado a una posicién por encima de la abertura
de salida del tubo eyector de hilo de la citada unidad de hilado.
Después, se hace girar el embalado en la direccidén de rebobinado
¥y se introduce el hilo apresado dentro del tubo eyector, tras de

lo cual se hace girar la cédmara de hilado y se une el hilo cor-

tado con la hebra hilada en la citada cdmara de hilado, en la su-

. perficie colectora de la cémara. Terminada la opecracién de unién

de cabos, se hace girar la bobina en la direccidn de bobinado y
la hebra empalmada sale ya continuamente de la unidad de hilado,

Por coﬁsiguiente, un objeto de la presente invencién
es el de aporftar un aparato automdtico de wnidn de cabos de hilo
capaz de wnir rdpida y ficilmente wma hebra rota, sin que sea
preciso ningin trabajo manual. '

Otro objeto de la invencién es el de aportar un apara-
to autométiqo para unién de cabos de hilo del cardcter descrito en
el que existen dos cuchillas verticalmente espaciadas situadas por
debajo del dispositivo prensor del hilo, asi como un dispositivo
eliminador de enmarafiamiento, uno de cuyos extremos comunica con
una fuente de sucecién, guedando el otro ?xtremo ablerto en wn
lugar situado entre las dos citadas ouchillas para aspirar en su
interior el hilo cortado, 'bajo la accién de la succién, elimindn-
dose asl el enredamiento de la hebra,

Otro objeto mds del invento es el de aportar un apa—

rato automdtico para wién de cabos de hilo, del cardcter descrito
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en el que existe un dispositivo de guia del hilo, o guia-hilos,

consistente en wn rodillo montado en disposicién rotativa sobre
wna consola susceptible de girar sohre su eje hacia la midquina
de hilar, y que lleva en su supverficie periférica un fileteado
formado en la misma,

7 En algunas miquinas de hilar, existe un sensor para
denuhciar la rotura del hilo, montado el mismo en disposicién pi-
votante en el orific;o de salida de cada tubo eyector de hilo, .
sensor que estd vrovisto de un imin permanente, con lo que, cuando
se rompe la hebra, dicho sensor efectda un movimiento de giro so-
bre su eje, ¥ los contactos de un interruptor que excita un em-
brague magnético para accionar un alimentador quedan conectados
entre si bajo la influencia de 1a-fuerza.magnética de dicho imén
vermanente, En este caso, el aparato de la invencidén puede ser
construido ventajosamente de manera que los contactos del inﬁe—
rruptor se mantengan en vosicién cerrada, hasta reanudarse la
operacién normel de hilado, bajo la influencia del camvo magnético
de un electroimdn situado en el dispositivo preﬁsor del hilo en un
lugar adyacente a un prensor del mismo para aprésar el extremo
del hiio cortado, y excitado cuando se ha desviado dicho disposi- -
$ivo prensor por encima de la abertura de salida del tubo eyector.

Estos objetos y caracteristicas de la presente inven-—
cién sé comprenderdn mejor mediante la siguiente descripoidn de-
tallada, con referencia a los planos adjuntos.

Breve descrincién de los Planos

La £ig, ) o8 wna vista en verspectiva de una de las
unidades de hilado de una miquina de hilado dé extremo abicrto;

la fig. 2 o3 wa vista lateral fragmentaria de wna
unidad de la méquina de hiladoj

la Pig, 3 es una vista lateral de wna parte yprineipal
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de w1 aparato para wnién de cabos de hilo, conforme a la presen—
te invencién, en relacién con la unidad de hilado de exiremo
abiertos ’

la fig. 4 es una vista lateral, varcialmente omitida,
de un mecanigmo de empuje ascendente del porta-embalado;

la fig. 5 es wna vigta delantera, parcialmente cor—
tada, de un tubo de succidng

las figs. 6, 62 y T son vistas de un mecanismo de ré—
bobinado de embalado, en las cuales las figs, 6 y 6a son vistas
frontales y la fig. 7 es una vista en planta;

lés figs, 8 -~ 11 son vistas esquemdticas de un cuerpo
prensor, siendo la fig. 8 wna vista seccional longitudinal; la
fig. 9, una vista en planta; la fig. 10 wna vista lateral del
prengor pero incluyendo un dispositivo manipulador de la hebra, -
y la fig. 11, oiro aspecto lateral del prensor tomado a lo largo
de la linea XI-XTI de la fig. 103

las figs. 12 ¥ 13 son una vista en planta y una vista
lateral que ilustran resvectivamente una operacién de manipulacién
del hilos _

la fig. 14 es wna vista lateral seccional, similar a
la fig. 3, con objeto de explicar una Operaéién de desplazamiento
del.cuerpo prensor'y wnién de los cabos del hilos

.la fig, 1B es una vista lateral esquemaéica, parcial-

mente cortada, de un mecanismo eliminador de enredamiento;

la fig. 16.es wna vista en planta, parcial, toﬁada
a 1o largo de la linea XVI~XVI de la fig, 15;

la fig. 17 es una vista frontal, parcialmente en sec-
cién, de un dispositivo gula-hilos;

la fig. 18 es wna vista lateral de otro aparato de

unién de cabos de hilo que dispone de un disvositivo regulador
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del rodillo de alimentacidn, y la miquina de hilar;

~ la fig. 19 es wna vista en planta tomada a lo largo
de la linea XIX~XIX de la fig, 18;

la fig, 20 es una vista en planta de otra forma de
1la estructura prensora de la hebra;

la fig., 21 es una vigta frontal mirando en la di-
reccién de XXI-XXI de la fig. 205 ¥y

la fig., 22 es una viste lateral, parcialmente en -

seccidén, mirando en la direccidn de XXIT-XXII de la fig, 21,

Descripeidn de las formas preferidas de realizacidn

Una méquina de hilar sin husillo o mdgquina de
hilar de extremo abierto, a la cual se aplica la presente in~-
vencién, comprende una pluralidad de unidades de hilado dispues-
tas en una fila en la parte frontal de la mdquina de hilar, Cada
unidad de hilado se ha indicado en general por la referencia
nunérica 1 en las figs, 1 y 2. La unidad de hilado hila ma%e-
riales fibrosos,y o wna mecha alimentada desde un bote de hilado,
en una hebra T, que es recibida en mn embaladé 8 vor medio de
un tambor de boﬁinado o rodillo transversal 3;a través de un
par de rodillos de transferencia 2, 27, estaﬁdo dicho embalado
8 sustentado por un par de soportes o porta-embalados 9. Cada
unidad comprenée una cémara de hilado, en forma de cuenco,.o
roto&, 75, que gira a alta velocidad, un tubo eyector del hilo,
4, wm sensor de rotura del hilo, 5, y un interruptor Qe conduc=
oién 6 que se abre o se cierra bajo la accidén del sensor vara
poner en marcha o dstener el rodillo de alimentaoidp de material
Uno de loa rodillos de transferencié 24, qué posee un didmetro
interno menor, est4 provisto de una muesca en forma de V on la

shperficie, en uno de sus extremos, que sirve para recibir la
hebra 7 y guiar automdticamente la misma hasta la 1linea de
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vrensién de los rodillos 2, 27, como es bien conocido., El
tambor de 5obinado 3 presgenta en su superficie periférica unas
ranuras para recibir la hebra, y ésta, asl recibida, pasa al
embalado 8 sustentado por el porta-bobina 9. El porta-embalado
9 es giratorio sobre un pvivote situedo en el bastidor de la
mdguina de hilar, para impeler al embalado 8 contra el tambor 3.

La miquina automdtioa de unir cabos de hilo, objeto
del presente invento, se ha indicado en general con la referen—
cia nunérica 10 y comprende los meoanismos siguientes:

1) Mecanismo de empuje ascendente del porta-embalado.

El mecanismo de empuje ascendente del porta-embalado
sirve para desprender el embalado 8 de bobinado de hilo,(que
en adelante denominaremos simplemente "embalado") de la super—
ficie periférica del rodillo de desplazamiento transversal 3,
embalado gue gira ennéjuste con dicho rodillo de dssplazamiento
transversal por encima de 1la unidad de hilado 1 e incluye un
brazo de empuje ascendente 11 y una fuente motriz 12 para pro-
ducir un movimiento giratorio de dicho brazo.!

Con referencia a la fig..4, direﬁos que el brazo 1l.
es giratorio sobre un pivote 17 y que lleva ﬁn rodillo en su
extremo derecho 16, segin se mira la figura. Se ha dispuesto
enc;ma del brazo 1l un mecanismo de engranaje de pifién y crema-
llers sustentado por un medio no representado (el pifién se ha
indicado vor la referencia numérica 13) y se ha fijado una pa-
lanca de leve 14 al lado inferior de dicha cremallera, Cuando
es accionado el pifién 13 por un motor 12, la cremallera y la
leva se mueven en la direccién de la flecha P, desde una yo-

sicidén indicade por la linea de trazos hasta una yosicidn marcad

" por la linea de trazo continuo. En este caso, una superficie

curva de la leva, 15, topa contra el rodillo en el extremo de-
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recho 16 del brazo 11, haciendo que el mismo gire de una po~ ~

sioién indicada por la 1fnea de trazos, a una posicién indi-
cada por la liInea continua, Resultado de ello es que el extre-
mo izquierdo 11° del brazo se desvia de una posicién indicada
por la linea de trazos a una posicidén indicada por la linea
continua, Es asi como el embalado 8 se desprende del rodillo de

desplazamiento transversal 3.

2) Mecanismo tractor del extremo del hilo roto.

Este mecanismo comprende una fuente de succién 20
adaptada mra abrirse y cerrarse bajo la acoién de wa vilvula
magnética 25, un tubo 22 conectado a dicha fuente de succién
20, una tobera 23 que lleva una abertura de admisién proyectada
en la direccién de la anchura del embalado 8 y un %ubo flexi-
ble 24 gue pone en comunicacién dicha tobera con el citado tubo.
La estructura general del tubo 22, ol tubo 24 y la tobera 23,
presenta wna ranura 21 formada en el lado de su pared que.haoe
frente a la mdquina de hilar (fig. 5). La tobera 23 es mévil
hacia el embalado, en cooperacién con un mecaﬁismo de giro del
embalado que se desoribird mis lejos, a fin de que la abertura
de la tobera se cierre contra la superficie periférica del em~ -
balado empujado hacia arriba,

o EL mecanismo funciona como sigue: Cuando se hace
girar el ombalado en direccidén de rebobinado por medio del me-
canismo de giro del mismo, el extremo roto del hilo en la su-
perficie del embalado es aspirado denﬁro de le tobera y absor-
bido en la fuente de -absoreién 20 por los tuhos 24 y 22+ En
este caso, el hilo tiende a desplazarse por~1a'd;ptanoia més
corta, moviéndose, vues, hacia el exterior del tubo por la ranu-
ra 21, segin indicado por el simbolo Y en la fig, 5. Esta

t6onica es bien conocida en la industria de las mdquinas bobina-
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doras, vor lo que no la describiremos agul con mayor detalle.

Un tubo decreciente 22, representado en la fig, 18, puedo sus—
tituir a los tubos 22, 23 y 24, siempre que el mismo bascule ha=
cia el embalado durante el funcionamiento.
3) Mecanismo de rotacién del embalado.

 Lste mecanismo sirve para hacer girar el embalado 8,
impelido hacia arriba por el mecanismo de empuje ascendente ¥,
vor consiguiente, desprendido de la sunérficie periférica del
tambor de bobinado 3, en wna direccidn de rebobinado para ayudar
a la traccién del exiremo del hilo, a fin de llevar la hebra
desde el embalado & la posicidn de empalme y hacer girar el em=
balado en direocién de bobinado para bobinar el hilo temporal-~
mente.,

Un rodillo 30 de rebobinado en ajuste con la super-
ficle periférica del ehbalado va sustentado en disposicién ro-
tativa en los extremos opuestos de un soporte ahorgquillado 31, qu
va montado en disposiéién giratoria sobre un pivote 40 en el
otro extremo. Un verno 39 se préyecta hacia dentro desde uno de
los brazos de dicho sovorte y es recibido en la ranura arqueada
32 de un engranaje principal 33 montado fijo en el pivote 40,
ranura que es concéntrica de dicho pivote. El engranaje prin-
cipal 33 ajusta con uﬁ engranaje 34 accionado desde una fuente
motriz 35 mediante una oadena. El rodillo 30 es accionado por
una fuerza motriz transmitida al mismo desde otfa fuente motriz
38 mediante un eje 41, una cadena 36, dos engranajes de cadena
42 montados en el eje 40 y wna cadena 37,

En la posicién de desprendimiento del,embalado 8
del tambor 3, el mecanismo queda en la posicidén que aparece en
la fig. 6, en la cual el perno 39 descansa sobre un extremo 32°

de la ranura arqueada 32 del engranaje principal 33. Despuds,

-
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al girar el engranaje 34 en la direccién de la flecha Q, ha-

ciendo girar el engranaje principal 33 en la direccién de la
flecha R, el rodillo de bobinado 30 puede descender por su pXo=
pio peso, junto con el soporte 31 que gira sobre el eje 40,
hasta ajustar con la superficie periférica del embalado 8 (fig.
6a), Se hace girar el engranaje principal 33 en un éﬁgulo yrode~
terminado, vese a la detencién del rodillo de rebobinado 30.
Asi, el perno 39 'del soporte 31 se libera del extremo 32° de

la ranura arqueada 32 del engranaje principal 33 y se mantiene
en una posicidén opcionai dentro de dicha ranura, Por consiguien—
te, resultard evidenis que una presién corresvondiente a los ye-
sos dél sovorte 31 y del rodillo de rebobinado 30 sélo actuard
sobre el embalado 8., Mediante tal construccién, el rodillo de
rebobinado podrd entrar positivamente en contacto con la super-
ficie periférioca del embalado 8 bajo una presién predeteim?nada,.
debido.a la presencia de la ranura arqueada 32, incluso si‘el
didmetro de la hebra liada sobre el embalado 8 es pequefio. Bs
también posible situar siempre la tobera 23 del citado mecanis-
mo de traccién del hilo previsto’en el sovorte 31, en una posi-
cién ligeramente espaciada de la superficie periférica del em-
balado 8, Tras la detencién del engranaje principal 33, al te-
ner lugar la rotacidén en el dngulo Dredeterminado,’gira el ro-
dillo de rebobinado 30 en la direccién de rebobin#do del hilo
desde la fuente motriz 38, a través de las cadenas 36, 37, y al
mismo tiempo, se abre la védlvula 25 pafa accionar lafuerza as-
pirante de la fuente de succién 20 en dicha tobera 23, con lo
que so tira del extremo del hilo a partir del embalado 8.y se
mantiene en la vosicién reprosentada por el simbolo Y en la fig,

3, segtn indicado anteriormente, La fuente motriz 38 estd con-
cebida para hacer girar el rodillo de rebobinado 30 en una di-
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reccién de bobinado o de rebobinado, conforme a un programa

deterninado de antemaﬁo, a fin de alimentar con la hebra el
tubo eyector 4 de la unidad de hilado 1, segin se describird
después, o tirar del hilo unido, segin se precise,

4) Mecanismo prensor del hilo,

.Este meocanismo sirve para aprésar el hilo Y que
ha sido sometido a la acoidn del mecanismo de traccidn, y des—
pués de habsr sido cortado el hilo del lado de la fuente de
succién por un mecanismo de corte gue se describird mds lejos,
{transporta el extremo del hilo cortado hasta wna vosicién situa-
da por encima del tubo de syeccién 4 de la unidad de hilado 1
al tismpo que lo sujeta. En una estructura representada en las

figs, 8 -~ 11, un cuervo vrensor 50 es una estructura consisten-—
te en un cilindro y wn cuerno fronco-cénico, y el lado de la
estrudura situado frente a 1la ranura 2] del tubo 22 estd longl-
tudinalmente abierto en forma de V (fig. 9). El fondo de la
abertura en forma de V estd en comunicacidn con un orificio o
canal longitudinal 51, El cuerpo prensor 50 estd provisto por
lo menos en su extremo inferior de un dispositivo sujetador del
extremo del hilo, vara impedir que este extremo del hilo, cor-
tado por el mecanismo de corbte, que se describird més lejos,
vuelva ha&ia arriba, y para sujetar positivamente el extremo del
hilo a lo‘largo delaorificio 51. Bl disposzitiveo séjetador del
hilo, segin representado en la fig. 9, consisie en un conducto
de fldido 55 que rodga a wa parte de la superficie periférioca
del canal 51, dentro del cuerpo prensor y gue comunica con un
conducto comunicado con dicho cuerpo 50 del lado opuesto a la

abertura en forma de V, extendiéndose dicho paso de fluido a
través del cuerno tronco-cdnico para abrirse al exterior en el

Pondo de dicho cuerpo tronco=cénico. El conducto se comunica con
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wna vélvula 54 vor un tubo flexible., Con tal disposicién,
cuando se suministra aire comprimido en el conducto 55 a través
de la vdlvula 54, fluye el aire por dicho conducto en direccidén
haoia ol extremo cortado del hilo para sujetar el extremo del
hilo dentro del cuervo 50,

Una placa de manipulacidén del hilo, 52, va fijada
a la cara de abertura en ¥ del ocuerpo prensor 50 con wn espac@o
de intervalo entéemedias. Ta placa 52, segtiin se ha representado
en la fig. 11, presenta un borde curvo 52° en wn lado para guiar
la hebra. Cuando el hilo' Y se mueve hacia fuera por la ranura
23, ‘topa contra la placa 52, ya que ol hilo Y se mantiene en
tensidén, se mueve a lo largo del borde curvado 52 de dicha
placa y es recibido en el orificio 51;

Ademds, este mecanismo efeotta wn movimiento pivo—
tante, de una posicidén adyacente al tubo 22, representada en
1a‘fig. 3, a wna posicidn adyacenfe a la unidad de hilado,‘re-
presentada en la fig., 14, mientras queda sujeto el extremo del
hilo Y, Cuando un brazo 48 en forma de L invertida, que sustenta

ol cuerpo prensor 50, gira en 1802 bajo la accién de un disposiw

- tivo motor 53, despuds de ser cortado el hilo en wma porcién ¥*

por una cuchilla, que se describird més lejos, el cuerﬁo 50 toma
wa posicién indicada por la linea de trazo continuo que se ve
en la fig., 14. Si se hace girar el rodillo 30 en la direcoién

de rebobinado en esta situacidén, se introducird el hilo Y en

el tubo de eysccién 4 desde el extromo de salida del mismo,con
lo que se efectuard la wnidn de cabos, El brazo 48 es también
mévil perpendicularmente hacia la unidad de hilado por un medio -
conocido en la industrla, dispuesto en el dispositivo motor 53,

aunque no se ha representado en el plano, Mediante tal movimiente
del brazo 48, el cuerpo 50, al terminarse la operacién de unién .
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go mueve de una posicién marcada por la linea de trazo con—-

$inuo a una posicidén marcada en linea de trazos representada en
las figs. 12 y 13. En este caso, el hilo Y sale del orificio 51
pero es impedido de abandonar el orificio por la placa manipu-
ladora del hilo, 52. No obstante, como guiera que el hilo se
mantiene tirante entre la cédmara de hilado y los rodilles 2, 27,
varte de la placa 52 a lo largo del borde curvo 52° y se extien-—
de a lo largo de la superficie exterior del sensor 5, pasando en
torno al exbtremo flexionado de dicho sensor , El sensor queda,
pues, desviado de la posicién seﬂalad# en linea de trazo con-
tinuo a la posicidén marcada en lineas de trazos, bajo la tensidn
del hilo, para iniciar la comprobacién de continuidad del hilo.
5) Mecanismo de corte del hile. * _

Este mecanismo se ha indicado en general con la re-
ferencia numérica 60 y'sirve para cortar el hilo, apresado por
ol indicado mecanismo prensor, en su vorcién inferior o wna por—
oién ¥’ en un punto espaciado en una distancia predeberminada

/

asf una longitud predeterminada de hilo que penderd del extremo

por debajo del extremo inferior del cuerpo 50, proporcionando
inferior de dicho cuerpo prensor 50, Es importante que se se~
leccione la posicién del corte de hilo vor debajo del mecanismo
yrensor de'modo tal que cuando el cuerpo prensor H0 se desplace
por éncima del tubo de tracoién de hilo, 4, de la wnidad de hi-
lado 1, mientras sujeta el extremo del hilo, la longitud de he-
bra a partir del extremo inferior del 6uerpo prengor 50 sea
vrécticamente igual a-la distancia existente entre el extremo
inferior de dicho cuerpo prensor 50 y el extremo superior (aber=
tura de salida) del tubo de tracoién del hilo, 4. EL mecanismo

ds corte puede ser de cualquier tipo, siempre que corte pogiti-

- vamente la hebra en wn ‘tiempo predeterminado, conforme a un tivo
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perfeccionado del mecanismo que'se describird mds lejos.
6) Funcionamiento, .

Hientras ol aparato automdtico de unidn de cabos
comprensivo de los mecanismos que se han descrito estéd efectuan-
do su recorrido constantemente a lo largo de la cara frontal
de una mdquina de hilar de extremo abierto, se produce una
rotura de hi}o en la miquina de hilar. Al producirse esta ro-
tura, el aparato de unién de cabos se detiene frente a una
unidad particular de hilsdo, indicando la rotura de hilo. En
vprimer lugar, se acciona el mecanismo de impulsién ascendente
del porta—embalado,. con el motor 12 accionado, y se mucve la
cremallera bajo la accién del pifién 13 en la direccidén de la
flecha P, entrando la superficie curva 15 de la leva en con-
tacto con el rodillo en el extremo derecho del brazo ll, con
lo que el brazo efectuarsd un movimiento de giro. Consiguiapte-
mente, el sovorte 9 se moverd hacia arriba, a una posicién'pro-
determinada mediante el extremo izquierdo ll’del brazo y, vor
ende, ol embalado 8 se desprenderd de la superfioie periférica d
tambor 3. Sucesivamente, ¥y a'continuacién, Berdn accionados el
mecanismo de robacién del tambor y el mecanismo de traceidn del
hilo,

El engranaje principal 33 gira en un éngulo prede—
terminado por medio del engranaje 34 que gira conéorme awm
programa predeterminado, y asif, el rodillo de rebobinado 30 y
la tobera de sucecidén del extremo del hilo, 23, se mueven hacia
abajo,hacia la superficie periférica del embalado elevado 8.
Cuando el rodillo de rebobinado 30 ajusta con el embalado 8,
la abertura de la tobera 23 queda mantenida en una posicidn lige-
ramente espaciada de la superficie periférica de dicho embalado.

A continuacidn, gse abre la vélvula automdtica 25 y entra en fun-
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cidn la succién de la fuente de aspiracidén 20 en la tobera 23

a través del tubo 22. Al mismo tiemwo, es accionado el rodille
de rebobinado 30 mediante el eje motor 41 y las cadenas 36, 37
en una direccién de rebobinado del hilo para efectuar la trac-
cién del extremo coritado del hilo. Una vez que se ha tirado de
la hebra Y durante wn perfodo predeterminado, se desliza hacia
fuera por la ranura 21 del tubo 22 y se mantiene tiraﬁte alo

largo de la distancia mds corta enlre la fuente de succidén 20°

y el embalado 8.

A continuacién, entra en movimiento el mecanismo de
prensién del hilo, Esto es, el hilo Y bajo traccidén se introdu-
ce positiva y fdcilmente por el orificio 51 del cuerpe Drensor
50 a través de la abertura en V, entrando en el mecanismo de
corte 60. Después, se acciona el dispositivo de prensidén del
hilo y, simultdneanente, se acciona el mecanismo de corte 60,
para cortar el hilo estirado ¥, y el trozo inferior do la hebra
cortada es aspirado en la fuente de sucoién 20, miehtras que su
longitud suverior queda pendiendo haéia abajofen un largo pre—
determinado desde el extremo inferior del cue;po prensor 50,

mientras queda apresado por dicho cueryo prensor. A continuacién

*  se hace girar el cuerpo prensor del hilo, 50, en un dngulo de

wos 18092 por medio de la fuente motriz 53, a fin de situar el
extremo del hilo ¥’ en una posicidén inmediatamente por encima

del tubo eyector 4 de la unidad de hilado 1. En la unidad de
hiladd 1, se produce ua presién'negativa en el tubo eyector 4
por 15 rotacién a alta velocidad de la cémara de hilado en for—
ma de cusnco y aparece un fenémeno de succién en la salida de
dicho tubo, Por consiguiente, el extremo del hilo Y” situado

inmediatamente por encima del tubo eyector 4 puede introducirse

f4cilmente en el referido. tubo eyector. Al cumplirse la rotacién
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del cuerypo prensor 50, con el extremo Y’ del hilo situado por
encima del tubo eyector 4, s¢ hace girar de nuevo el rodillo
de rebobinado 30 para hacer girar el embalado 8 en una di-
reccién correspondiente al rebobinado del hile y, sincrénica-
mente, cesa la fuerza de prensién sobre el hilo del cuerpo
prensor 50, con lo que el hilo Y entra en el tubo eyector 4,
(No es preciso el cese de la fuerza de prensién sobre el hile
tuando se utiliza aire comprimido para sujetar el extremo del’
hilo).

E1 segmento de hilo introducido en el tubo eyector
o el segmento de hilo Tebobinado & partir del embalado 8 se
determina previamente, en cuanto a longitud, en consideracién a
la distancia desde la abertura de salida de dicho tubo eyector
hasta la cémars de hilado, ¥y queda limitado vor el é4ngulo de
rotacién del rodillo de rebobinade 30; Bl extremo de hilo in-
troducido en el tubo eyector 4 pasa por dicho tubo bajo laxaccid
de succién de la cémara o el rotor de hilado ¥y llega a la su-
perficie condensadora de fibra del rotor de hilado. Entonces,
un electroimén 61 dispuesto én el cuerpo 10 del aparato de wnidén
de cabos es excitado para accionar el interrupbtor de conduccién
6 mediante su fuerza magnétioa, interruptor gue se encuentra en
1la unidad.de hilado 1. AsI, la unidad de hilado ) estéd conecta~
da en disposiocién motriz con una fuente de enerzia, haciéndose
girar un rodillo alimentador (no representado) en la wnidad de

hilado, para suminisirar las fibras a 1a unidad de hilado., Des-

pués de pasar un corto espacio de tiempo suficiente para que las

fibras asi suministradas se unan al extremo delhilo ya introdu-
cido en dicha umidad de hilado, se hace girar el rodillo de re=
bobinado 30 en direccién inversa o en una direcbidh para bobinar

el hilo, con lo gque la hebra wnida en la unidad de hilado es sa—
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cada de dicha unidad de hilado, La velocidad de traccién sobre
el hilo o la velocidad rotacional del rodillo de rebobinado 30
es sustancialmente igual a la velocidad periférica del tambor de
bobinado 3. '

Cuando se ha efectuado la traceién completa del
nuevo hilo, terminada la unién de cabos, .en la forma descrita,
se baja el brazo 11l que sustenta al sovorte 9 en la posicién
elevada, mientras se mantiene al embalado 8 girando en ajuste con
el rodillo de rebobinade 30, y se hace volver al embalado 8 a su
estado de reposo sobre el rodillo de desylazamiento transversal 3,
bajo la fuerza de presidn del soporte 9 o el propio pese del ro-—
dillo de rebobinado 30 y del soporte 31, en tanto prosigue la
operacién de bobinado. A continuacién, se acciona el embalado 8
vor medio del rodillo de desvlazamiento transversal 3 para reci-
bir el hilo. Se desvia el mecanismo de prensién del hilo en una
corta distanocia hacia el tubo 22 mediante el desplazamiento del
brazo 48 a lo largo del dispositivo motor 53, durante el verfodo
del movinmiento de retorno Qel embalado 8, con 1& que el hilo se

L )

desliza fuera del orificio 51. En esbe caso, el sensor 5 vuelve
a Su normal posicién sensora, de modo que un imin permanente mon—

tado sobre el sensor mantiene al interruptor 6 en estado de co=

" nexién, Asi, se desgxoita el electroimén 61. En los planocs, el

nimero 49 designa wna varilla roscada mévil vor la cual, ol hilo
que ge extiende entre el cuerpo prengor 50 y el embalado 8 queda
impedido de entrar en conbacto con el ro&illo de desplazamiento
transversal 3 o con los rodillos de entrega 2, 2° en el proceso
de la operacién de unidén de cabos. Se explicardn mdg lojos los
detalles de la varilla 49, con referencia a las figs. 17 y 18,

Esta varilla sirve asimismo para hacer volver el hilo hacia los

‘rodillos de entrega 2, 2“ al terminarse la operacién de empalme y
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va montada sobre un brazo giratorio, El hilo 'soltado de la va=

\ i ‘.“_

rilla 49 al efectuar ésta su movimiento de giro, ¥y que queda li-
berado se sitlda sobre el rodillo de entrega de menor didmetro 2°
¥ se desvia a uno de los extremos de dicho rodillo mediante la ac-
cién de desplazamiento transversal del) rodillo transversal 3, En
este caso, la hebra es automdticamente apresada en la linea de
prensién de los rodillos 2, 2° vor 1la accidén de la muesca exis-.
tente en dicho rodillo 2°,

En la forma de realizacidén descrita, el interruptor
de conduccidén 6 gque es accionado por la fuerza magnética del elec-
troimén en el cuerpo del aparabto de unidén de cabos, estd situado

en la unidad de hilado vara hacer girar el rodillo de alimentacién

* de dicha unidad de hilado, en la overacidén de unién de cabos, vero

puede también accionarse el rodillo de dlimentacién vor un medio
necdnloo situado en el cuervo del avarato de wnién de cabos, adap-
tado pars acoionar el sensor de rotura de hebra, 5. ‘

Por otra parte, la presente invencién puede llevarse
a la prdctica reemplazando cualquiera de los necanismos desoritos
por uno o méds de los mecanlismos perfeccionados que a continuacién
ge describirén,

7) Mecanismo siiminador de enredamiento,

La hebra hilads por la méquina de hilar do extremo
abierto estéd tan estrechamente retoreida que, cuando se tira de
ella a partir del embalado, al producirse una rotura de la miama, .
tiende a ensortijarse bajo la fuerza de reaccidn contra el toreide
dando lugar a un fenémeno de enredamiento. El hilo ensortijado
no puede localizarsq con exactitud en la salida del- tubo eyectox.
Por ello, es recomendable aportar un mecanismo eliminador de enre-
damiento, juntamente con el mecanismo de corte,

El mecanismo eliminador de enredamiento aparece, a mod
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de ejemplo, en las figs. 15 y 16. Dos cuchillas verticalmente

espaciadas 60, 60 se encuentran situadas por debajo de la po-
sicidén en la cual el hilo Y del que tira el prensor 50 queda si-
tuado para su introduccién en el tubo eyectér 4, y ®se dispone

wun tubo 58 en comunicacién con la fuente de succidn 20 con au
exbremo abierto 59 situado ‘junto a la traysctoria del hilo entre
las dos citadas cuchillas, De este modo, el extremo del hilo que
se saca de la tobera 23 del tubo de sucecién 22 y se desliza fuefa
de dicho tubo de succidén a través de la ranura en él formada,
segin descrito anteriormente, queda situado entre las cuchillas
superior e inferior 60, 607 al ser conducido por la varilla de

manipulacién dol hilo 49 y una varilla de gufa 57 espaciada por

. encima de la cuchilla superior 60 y'pasa por el prensor 50. A con-

tinuacidn, es aspirado aire por el tubo 58, situado enire la cu-
chilla superior 60 y la cuchilla inferior 60° para succionar el
hilo por el exfremo abierto 59 de dicho tubo, A continuacién, su—
cesivamente, es accionada la cuchilla inferior 60” para cortar el
hilo., Al ser cortado.el hilo, el extremo cortado superior 80 del
mismo, unido al embalado 8 queda libre y es aspirado dentro del
tubo 58 pvor el extremo abierto 59 del mismo, por succién. Eneste
caso, se destuorce el hilo Y en un veriodo muy corto de tiempo
después de haber sido cortado el hilo vor la cuchilla 60%, con lo
que se mueve hacia arriba el extremo cortado 80 del hilo y es
aspirado en el extremo abierto 59 del tubo 58, y con ello.se’eli-

mina el torcido del hilo que es causa del enredamiento, A conbi-

nuacidn se desbuérce el hilo mientras es atrapvado en el extremo
abierto 59 del tubo 58, en estado libre., Se acciona. ol Dreﬁsor 50
después de haber sido eliminado en la forma descrita el fenémeno
de enredamiento o el fenémeno de contraccién de la hebra extralda

del embalado. De este modo, una longitud rredeterminada del hilo 2
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que pende del vrensor 50, puede introducirse con mayor facilidad
en el tubo de eyeccién 4. )

8) Mecanismo verfeccionado prensor de la hebra.

Ademds del mecanismo vrensor de la hebré del tivo des-
orito més arriba, que utiliza una corriente de aire para sujetar
el extremo del hilo, puede utilizarse el siguiente tipo perfeccio-
nado, En el tivo perfecoionado, semtn ge ve en las figs, 20 -~ 22,
el vprensor 50 Qituado en wn extremo del brazo 48 consiste en m’
par de palancas vivotantes adaptadas para apresar entremedias la

hebra. El dispositivo motor 53 comprende un eje roscado externa-

"mente 63, montado en un cojinete, situado en un bastidor, al que

va unidorel otro brazo de soporte 81 del prensor, existiendo un
cojinete en una base; un cilindro anular 64 que presenta un aterra-
jado interno qué ajusta con el fileteado externo de dicho eje 63;

y wa gula fija 65 situada a lo largo de la superficie perifé;ica
exterior de dicho cilindro 64. Se acciona el eje 63 a partir de un

motor 68, mediante una correa 69 y una volsa 79 unida a la misma.

. El bastidor integral con el prensor 50 va fijado al cilindro 64

en el lado opuesto a dicho prensor. Por consiguiente, el vrensor

50 gira en torno al eje 63 incidente a la rotacién del cilindro 64.
El e¢ilindro 64 llova también la gula fija 65 sujeta a su superficie
externa, quejva montada en la hase. En la superficie periférica ex-
terior de 1a‘guia fija 65 va formada una nuesca guia#ora 65° en fon
de I invertida, en la cual ajusta en forma deslizante un extremo
del brazo 48, Este brazg 48 estd provisto de un solenoide 66 por
cuya accién se abre y se cierra el prensor 50, Se acciona el sole=
ndde después de la actuacién de la ouchilla inferior 60°, con un
retardo de tiempo predeterminado, y se desexcita cua;do es accionad

vor el brazo 48 un interruptor-limitador 67 situado en la base,
Se hace girar el eje 63 en direccién horaria seglin se
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mira la fig. 20, mediante el motor 68, después de cortarse el hilo

Y por medio de las cuchillas 60, 60°; se elimina el enredamiento
del hilo mediante el mecanismo eliminador de enmarafiamiento, y

a continuacidén el prensor 50 sujeta el extremo 80 del hilo. Como
quiera que el -eje 63 y el cilindro 64 estdn asociados operativa-
mente entre si mediante un engranaje de bolas TO gue aparece en
la fig. 21, la rotacién de dicho eje ocasiona la rotacién del ci-
lindro 64 y del brazo 8l. Durante esta rotacién, un extremo del .

brazo 48 sujeta el hilo Y mediante el prensor 50, en tanto que el

otro extremo se desliza en una parte horizontal de la muesca 65°

do la gufa 65. Asi, el prensor vasa & una posicidn por encima de la
abertura de salida del tubo eyector 4., En este momento, el otro
extremo del hrazo 48 topa con el 4ngulo de la ranura 65°y el brago
48 deja de ser rotativo horizontalmente. No obstante, como quiera
que el eje 63 continda girando, el ajuste entre el eje y el ci-
lindro 64 yor el engranaje TO queda liberado. Segin sigue girando
el eoje 63, se mueve el cilindro 64 hacia abajo con respecto al
eje, debido al ajuste existente entre la rosca interna de dicho
cilindro y la rosca externa de dicho eje., EL otro extremo del
brazo se mueve hacia abajo Jjunbamente con ol cilindro y se desliza
en una poreién vertical de la muesoa 65°, El extremo 80 del hilo
sujeto por el prensor 50 es introducido en el tubo eyector 4 por
su abertura de galida y se somele a la operacién de émpalme dentro
de la cémara de hilado 75, segln descriioc mds arriba,

9) Mecanismo conductor del hilo.

. Sirve esfe mecanismo para guiar el hilo, énresado por
el mecanismo prensor y unido al embalado, mientras lo regula de
modo correspondiente a cada una de las operaciones preparatorias
de la unidén de cabos, con lo que se fija exactamente la longitud

de hilo que ha de introducirse en el tubo eyector, y se transfiere
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asimismo la hebra empalmada a la mdquina de hilar, suavemente,

al completarse la wnidén de los hilos. Conforme a la construceidn
de este mecanismo, un rodillo 49 que lleva una ranura espiral 47
va montado rotativamente, vor ojemplo, en un lado de w brazo
situado entre el enbalado 8 y el tubo eyector de hilo 4 ¥ girato~
rio sobre un pivote 56, Cuando el hilo extrafdo del embalado es
apresado por el mecanismo prensor, el rodillo 49 estd en la pogi=-
cién que muestra la linea de trazo continuo en la fig. 18, y el -~
mecanismo prensor vasa de la posicién marcada por la linea de
trazos a la marcada por la linea de trazo continuo, sujetdndose el
rodillo 49 en dicha posicién. Resultado de esbta operacién es gue

la longitud de la hebra necesaria para la introduccidén en el tubo

.eyector 4 queda reservada y el hilo Y »asa en torno a la ranura

47 del rodillo 49 en estado tirante. Al introducirse el hilo-en el
fubo eyector 4, seo desvia el rodillo 49 de la vosicién en lIgea
continua a la posicién marcada por la linea de trazos, adyacente a
la unidad de hilado, mediante un movimiento giratorio del brazo
gobre el pivbte 56, con lo que el segmento de hilo previamente re—
servado se usa para la introduccién de una longitud predetermina@a:
de hilo en el tﬁbo eyector 4. Completado el empalme, se hace gi=-
rar el embalado 8 en direccién de bobinado y se reanuda la overacité
normal de hiiado. En este oaso, se hace girar el rodillo 49 bajo ls
tensidén del hilo que efectda su recorrido y el punto de unién en=
tre la hebra y el rodillo 49 pasa del extremo interno al extremo
libre 46 de la ranura del rodillo, bajo la influencia de la ranura
espiral, siendo automdticamente liberado el hilo del rodillo y
desviado hacia la unidad de hilado. 3 |

Tal disposicién es ventajosa en cuanto que la longitud.

de hebra necesaria para la introduccidén en el tubo puede mante-

- nerse con exactitud, y también porque después de la unién de cabos,
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el hilo introducido en el tubo y el nuevo hilo unido al mismo
¥ continuamente extraido del tubo pueden ajustar suavemente
con los rodillos de entrega 2 y 2‘ y ol tambor transversal 3
de la méquina de hilar hasta que se obbtiene la condicién normal
de la operacién de hilado, _
10) Mecanismo regulador vara el rodillo alimentador de material
fibroso, de la unidad de hilgdo,

En algunas mdquinas de hilar del tipo descrito, se °
disponen las cosas de modo que cuando se rompe el hilo, el sensor
de Totura 5, dispuesto sobre la abertura de salida del tubo eyec—

tor de hilo, 4, de cada unidad de hilado, se inclina desde la

. posicidn seiialada por linea conbinua, a la marcada por linea de

_brazos (en la fig. 19) vara establecer los contactos 6; 6 del

interruptor 6 en el tubo eyector 4 bajo la accién de un imdn
vermanente T3 situado en dipho gensor, y con ello se desexcita
un embrague magnético 74 para detener la rotacién de un rodillo
alimentador 71, de material fibroso.

Si, en este caso, se coloca verticalmente el sensor,
bajo la acoién del prengor de hilo, llevado hasta un punto por
encima del tubo eyector 4 vara introducir el exiremo del hilo en
la abertura de salida de dicho tubo, la fuerza magnética del imén
73 no actuard sobre los contactos 6°, 6” y wor ende, el embrague
T4 serd excitado péra hacer girar el rodille alimerador Tl. Bajo
tal condicién, se alimentan los materiales fibrosos en la unidadde
;de hayande abrirse y las fibras abiertas pasan a la cédmara de
hilado girando a-alta velocidad., No obstante, la hebra no es ox-
tralda del tubo eyector durante un tiempo considerable y se acu-—
mulan las fibras en la cémara de hilado durante esé’periodo,lo
que puede ser causa de perturbaciones, Por 9116, eg deseable que

s¢ detenga la rotacidn del rodillo alimentador Tl hasta que el
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extremo del hilo roto se iniroduce en la ecdmara de hilado
pvor el tubo éyector.

A tal fin, otro electroimén 7T va fijado sobre el
brazo 48 del prensor y hay un verno 78 unido a dicho imén (figs.
19 y 20), Con tal disposicién, cuando el brazo 48 es accionado
para llevar el extremo del hilo, apresado ror el prensor,a la
posioién de introduccién del hilo, por encime de la abertura de.

salida del tubo eyéctor 4, el perno T8 mueve el sensor, con

_ 1o que se excita el electroimdn 7T ¥y vuede mantenerse la co=-

nexién eléchrica de los contactos 6%, 6 bajo la fuerza magné-
tica producida vor dicho imén, Es asf posible detener la rota-—
cién del rodille alimentador Tl hasta que el hile introduciddw
por el tubo eyector 4 alcanza 1a cdmara de hilado, Desexcitando
él imdn 77T inmediatamenpe antes o después de qﬁe el extremo del
hilo llegue a la superficie coleotora de la cémara de hilado,

se excita el embrague T4 para hacer girar el rodillo de alinenta~

cidén 7; ¥ se reanuda la operacidén de hilado, quAconsiguiente,

{ .
. puede efectuarse el emvalme 2l tiempo que se tira del extremo

del hilo,

!
En resumen, la Patente de Invencién que se solicita

deberd recaer sobre las siguientes ¥
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REIVINDICACIONES

1. Un aparato automético para unir cabos de hilo, para
wna méquina de hilado sin husillo, que posee una pluralidad de uni-
dades de hilado, cada una de las cuales tiene una cdmara rotativa
de hilado, sin husillo, para hilar materiales fibrosos alimentados
en ella, en una hebra de hilo y hacer pasar el hilo asi formado des—
de alll a través de una abertura de salida; estando disefiado tal
aparato para desplazarse a lo largo de la cara delantera de la ci;
tada mdgquina de hilado y detenerse en la posicién de una unidad
particular de hilado en la qﬁe se haya roto el hilo, y que compren—
de un dispositivo de empuje ascendente del porita~embalado para se—
parar un embalado receptor de hilo de un rodillo de hilo de avance
tranSVstal, un dispositivo para hacer girar el embalado separado
en la direccién de rebobinado y después en la direcoién de bohinado,
un disvositivo para tirar del extremo roto del hilo, del embalado,
vor succién, incluyendo este Wltimo dispositivo un tubo alargado ¥
curvado en direccién a la mdgquina de hilar y que comunica con una
fuente de sucecién, poseyendo ademis uné ranura longitudinal en su
vared, un dispositivo para apresar una parte del hilo sometido a .
traceidn fuera de dicho dispositivo de traccidén del hilo y llevar el
hilo mientras queda asi"apresada dicha parte del mismo, y un dispo-
sitivo para cortar el'hilo en wn lugar situado por debajo del citado .
dispositivo vrensor; siendo operante dicho aparato de manera que al
producirse una rotura del hilo, el extremo roto del mismo se exirae
del em?ala@o haciendo girar este embalad6 en la direccién del rebo~
binado, es aspirado dentro de dicho tubo mediante succién, queda
cogido por el dispositivo prensor y es coriado por el dispositivo
de cortgg conduciéndose el nuevo extremo cortado del hile por encima

de la abertura de salida de la unidad de hilado, e insertdndose en
la cémara de hilado de dicha unidad de hilado y uniéndose al hilo
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hilado en la citada cémara de hilar, haciéndose girar a conti-
nuacién el embalado en la direccién de hilado mediante dicho
dispositivo de rotacién del embalado para reanudar la overacidn
normal de hilado,

2. Un aparato aubomdtico para unir ocabos de hilo ‘
segin la reivindicacién 1, en el que dicho dispositivo de corte
de hilo comprende dos juegos de cuchillas verticalmente espaéiados
disvuestos debajo del referido dispositivo de prensién del hilo,

comprendiendo ademds dicho aparato un dispositive desenredador
que comprende un tubo de succidn cuyo .extremo abierto estd situa-
do en un punto intermedio del recorrido del hi16 entre los dos ci-
tados juegos de cuchillas, para aspirar el extremo cortado de la
hebra a su interior, eliminando asi el enredamiento de¢ la misma,
3. Un aparato automdtico para unir cabos de hilo
segin la reivindicacién i, que comprende ademds un dispositive
guia~hilos que es giratorio hacia la cara frontal de la méquira

de hilar pare conducir el hilo hacia dicha méquiné de hilar y

que vosee un rodillo montado en disposicién rotativa sobre una

consola giratoria y que presenta un fileteado en su superficie
periférica, y mediante sl cual el:segmento de hilo que va deade
el embalado a su extremo roto queda mantenido tirante desde el

nomento en que el extremo roto de la hebra es conducido sobre la

aberturé de salida de la unidad de hilado, hasta el momento en

que se libera el hilo del citado rodillo,

4, Un aparato automdtico varé unir cabos de hilo, se~
gin 1a reivindicacién 1,-en el quo- cada unidad de hilado posee un
sensor conectado en forma pivotante con su abertura de salida para
denunciar wia rotura de hilo, noseyeﬁdo dicho seﬁsor w imédn per-

manente, que se halla fijado al mismo, para producir un campo mag-

nético a fin de cerrar un par de contactos eléetricos dispuestos en
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la citada unidad de hilado y desexcitar asi un embrague elec-

Nt )
A A V@ﬁt )

tromagnético de un dispositivo alimentador de material fibroso,
mientras que el citado disposifivo prensor del hilo estd pro-
visto de un electroimidn adyacente al lugar en el que es apresado
el extremo roto del hilo, excitdndose dicho electroimdn para
vroducir un campo magnético a fin de mantenex garrados dichos
contactos eléctricos cuando el referido sensor con el imén per-
manente es obiigado a efectuar un movimiento giratorio sobre su
eje por medio de dicho dispositivo prensor, al desplazarse este
Gltimo a una posicién por enoima de la abertura de salida de la
unidad de hilado.

* 5. Se reivindica por ultimo, come objeto sobre el que
ha de recaer la fatente de Invencion que se solicitas "UN APARA-
TO AUTOMATICO PARA UNIR CABOS DE HILO, PARA UNA MAQUINA DE HILA-
DO SIN HUSILIOM, ' '

Todo confornme queda descrito y reivindicado en la
presente memoria descriptiva, que consta de veintinueve paginas

mecanografiadas y dibujos adjuntos,

Madrid, 14 Marzo 1970

BERNARDO UNGRIA
PeDPo /
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