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MEMORTA DESCRIPTIVA

Le presente invencidn conclerne en general &
meguinarie pare enrollar lémines u hojas del tipo de
tejidos, y mds concretamente a un dispositivo gracias
al cual es posible formar con tales materisles rollos
compactos, uniformes y bien apretados.

En instalaciones textiles, el tejido« ya fabri-
cado gale del telar y se enrolla sobre cilindros de toma

que pueden alcanzar varios metros de longitud, y que
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generalmente son de didmetro de unos cincuenta cms. O
incluso més. En la masyoria de las instalaciones, el
mecanismo que comprende el rodillo o cilindro de toma
eatd situado a distancia del telar, por ejemplo en un
5 abtano donde se recibe el tejido deapués de pasar por
ung renurs practicada en el suelo de la sala de telq;gg;
Debide a la situaeidn distante, y al tamafo
del cilindro de toma, pueden originarse problemss a
causa de indebida alinescién del tejido sobre el clllndro.
10 Ademés, si la tensibn del tejido al ir siendo estzrado
desde el telar hasta el cilindro de toma no se mantiene
wniforme, puede obtenerse un rolle de tejido que careee
de la compacidad, de la tensibn y del alineado conve-
nientes. ,
15 Otros problemas qu; pueden darse nacen del hecho
de gue se usan equipos de traccién, fomo motores eléctrlcos,
pare el accionamiento de los cilindros de toms, Con dicho
equipo, no sblo resulte dificil mantener una ten516n
uniforme del tejido, sino que se producen también otros
20 inconvenientes a causa del calor que en grado importantei
se (esprende de los nﬁmerosos motores que suelen
requerirse en una gran fébrica textil. Debido a tal
produceidén de caslor, puede ser imprescindible recurrir
al uso de equipo de acondicionamiento de aire, aumentando
25 con ello los costes de operacién del equipo,
Le presehte invencién tiene por objeto obviar
éstos y otros problemss, proporcionando un dispositivo
de cilindro de tome que pueda utilizaése ventajosa y
econémicamente en instalaciones textilea.

30 Desde luego, debe entenderse que el equipo
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objeto de la invencién puede resultar de utilidad en
relacibn con el enrollado de otros muchos tipos de
meteriales leminares ademads de tejidos, siendo evidente
para los expertos en la materia que podrédn obtenerse
muchas ventajas aceesorias que aqui no se enumeran, en
el senrollado de productos muy diversos, utilizando el .
equipo de la presente invencidn,

En uno de sus aspectos, la presente invengi§n
proporciona un mecanismo generador de un par de fuerza,
que aplica la energia potencisl de un peso en su caida,
a8l accionamiento giretorio de un eje, como puede ser
el eje de un rodillo de toma en equipo de enrollado de
tejidoa;

\ ~ En un segundo aspecto de la presente invéncién
se proﬁorciona un dispositivo de rodillo compactaﬁts que
controla la gireccién del tejido que llega al cilindro
de toma, y obtiene una fuerza compactante de la misma
tensién del tejido que llega, para aplicarls a la
formacién del rollo de tejido,

Se comprenderd mejor ls presente invencién en
base a la descripcidn detallads que sigue, con referencia
a los dibujos que se acompafian, en los que:

Ta figura 1 es une vista en perspectiva de una

primere versidn del mecanismo de accionamiento del

presente invento;

La figura 2 es una vista en glzado lateral de
dicho mecanismos .

Las figuras 3 y 4 son, respectivemente, viates
en elzado frontal y lateral de una segunda versiln del

meoanismo de accionamiento o traceibn del presente inventos
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Las figuras 5 a 8 son esquemas operativos de

le segunda versidn citada;

Tas figuras 9 y 10 son, respectivamente, un
alzado frontal y un easqueme en perspectivé de una
primere versidén de los medios compactantes de la
invencidng A

Las figuras 11 y 12 a 13 son, respectivamente,
un alzado frontal y vistas en perspectiva de uns segundﬁ
versién de dichos medios compectantea, y .

La fignrafl4 es un esquema operativo de dieﬁa
segunda vefsién de los medios compactantes, "

Con referencis a los dibujos, los mecanismos
de la presente invencidn para el accionamiento de :
cuglquier elemento giratorio1 como puede ser el cilindro-
de toma de una instalaciln pare tejidos, se iluatran en
las figures 1 a 8. Haciendo concretamente referencia a
la versién de les figuras 1 y 2, la invencién comprende
esencialmente una pesa o contrapeso -b6l- montade sobre
un brazo de palanca ~62- dispuesto ?ara movimiento pivo-

tante en torno a un eje o pivote =64-, La citeda pesa ~Hl-

hace desplazarse el brazo -62- deseribiendo una trayectoria

arqueada -63-, con 10 que se logre una impulsibn por par
de fuerzas sobre el eje -29-, gracias a un mecanismo de
cremallers consistente en los medios -50- a base de un
brazo que hace girar una rueda dentada -25- que va unida
al eje =29-. Cada vez que el brazo -62- se desplaza
hacia absjo por efecto de la fuerze ejercida por la
pesa -6l-, uns ufla o retén —77-'encaja oon la rueds
dentads -25-, haciendo girer el ejs =29-, La pesa —61-

y el brazo =62- vuelven luego & su ﬁoaiciéh elevada

+
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gracias g medios de recuperacidn de energls -100-, en

cuyo intervalo la rueda dentade ~25~ se mantiene esta-
cionaris por la ufla o retén -95~, con una suelta posterior
del brazo -62~ que permite otro nuevo movimiento hacia
abajo del mismo, pare volver a imprimir un impulso de
rotacidn 2l eje -29~, Esta accibn se repite en forma

continua, y con ello resulta evidente que el brazo =62~

' ¥ la pesa -~61- puede considerarse que constituyen en_gi

medios de efecto de palanca impulsora que en su conjunio
se identifican con la referencia -60~, y que actiian ~i 
haciendo girer en forma continua el eje -~29- ado por
aplicacidn de la energis potencial de torsién producida
cuando la pesa -61- se eleva hasta la parte mis alta
de suit?ayectoria arqueada,

La% figureg 1 y 2 ilustran une versidn a base
de un solo brazo de palanca, mientras que las figuras
3 a 8 se refieren g une versidn preferida a base de
doble palanca, en la que un par de brazos y pesas sirve
pars acclonar en tandem el funcionamiento giratorio del
eje, actuando un conjunto de brazo y pesa para mover
el eje mientras el otro conjunto de brazo y pesa se
levanta durante el intervalo de recuperacidn. A conti-

nuacién se desoribirdn con mayor detalle las dos

.versiones citadas;

La versidén de brazo dnico de pelanca ilustrado
en las figs, 1 y 2'comprende una estructura de soporte
adecuada que puede ser un bastidor de telar -20~ con
ledos izguierdo y derecho -21- y ~21'-, y apoyos de arco
izquierdo y derecho -22- y -22'-, sobre los que ée
monte &l bastidor -30- del dispositivo de toma,
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El bastidor de toma -30- comprende los
montantee principales -31l- y -31l'-, los montantes
internos -32- y -32'- unidos en forma fija a los
correspondientes montantes principales =3l- y =31lt-,
las prolongaciones horizontales =34- y -34'- firmemente
unidas a le parte superior de los montantes principales
=31~ y -31'~, y los tirantes de apoyo exterior -37- g
=37'-. |

Entre las piezas convencionales auxiliares
del conjunto de cilindro de toma -30~ ge inclﬁyen el. |
rodillo superior de giro libre -35-, que ve unido -
giratorio encima de las prolongaciones -34-'y ~34'¥{
por medio de cojinetes sﬁperiores libres ~36- y ~36%-,
¥y el rodillo libre inferior -38~, unido a los ladoé
posteriores de los montantesQPrincipéles =31= y =3Lt=,
que llevan los cojinetes inferiores %ibres -39~y =39'-.
Ligeramente por encimg y por delante del rodillo libre
inferior ~38-, el sje —42~ de un cilindro de esmeril
-41- va unido giratorio & los montantes principales
=31~ y -31'-, con los soportes de apoyo -49- y -49'-
de dicho cilindro de esmeril, que contienen cojinetes
para ol giro del eje de dicho cilindro de esmeril =42-,
El extremo izquierdo del eje —-42- del cilindro de esmeril
sobresale més slld de los montentes =31~ y -31'=,
quedando solidario del eje de accionamiento -29-.

Se comprénderé que el conjunto concreto de
toma por ¢ilindro -30- descrito se mencions inicamente
como ejemplo, sin que el mismo forme parte de la
invencién, E1l eje ~-29- puede ir conectado & cualquier

otro mecanismo adecuado que sea accionado en forma

!
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giratoria por los medios de palanca -60- gin salirse
por ello del &mbito de la presente invencidn.

El cilindro de toms -47-~ descansa sobre la
parte superior del cilindro esmerilado -41-, girando
a la misms velocidad superficial que dicho cilindro
esmerilado -41-, cuya superficie estid recubierta de

papel de esmeril para imprimir fuerza giratoria por "-.

-

 friceibn a dicho c¢ilindro de toma -47-, Los extremos.

cbnicos ~48- y ~48'~ del cilindro de toma =47~ giran»i;
dentro de las gulas =33~ y -33'- de dicho cilindro
constituidas por la forma acanalada de los montantes . -
-31~- y ~31'-, elevdndose dentro de las mismas a me@idav
que va depositéndoée tejido enrollado -46- sobre e;i“
eilinérp de toma -47-, , 7_

Un ?ejido procedente de un telar adopta'uﬁa
trayectoria ascendente indicada en ~43~, pasa sobre el
rodillo libre amperior -35-, pasa luego diagonalmente
hacia abajo segin -44-, pasa por debajo del rodillo
libre inferior -38-, y luego se desplaza en sentido
aproximadamente horizontal segin -45-, para rodear por
debajo el c¢ilindro esmerilado -41- y pasar entre dicho
cilindro eamerilado -41- y el tejido -46~ ya enrollado
sohre el cilindro de toma -47-, El tejido enrollado -46-
va aumentando de grosor de manera que el cilindro de toma
sigue girendo a su velocidad original de rotacién y por
consiguiente a su velocidad original periférica.

Los medios de soporte ~50-, para sostener
porciones del conjunto de brazo aimple de palanca que no
va unido directamente al conjunto del cilindro de toma,

comprenden la placa de control -51-, el soporte de control
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~52-, el brazo inferior de control -53-, el brazo
superior de control -54-, el brazo de cilindro -55-

y ol brazo de pivotado -56-. La placa de control =5l-

va unide fija a la carg exterior del 1arguero»vertical
~31-, cerca de su extremo inferior. El soporte de control
~52- va rigidemente unido al borde exterior del mismo, .
y alcanza lo bastante alto para que los brézos de confrol
superior e inferior -54- y -53- puedan ir rigidamente g
unidos en su lado interior, El apoyo de control =~52- |
gparece cortado parcialmente en la fig, 1 pars dejar ::
ver los medios de control que van montados detrés del
mismo. En la cera posterior de la placa de controlj451¥,
va unido a la misma en forma rigida el brazo de cilindro
~55=~.

El brazo de pivotago -56- va rigidamente unido
al montante principal -31- en cualdu%er posicidn de
féeil acceso a la periferia de la rueda dentads =25-,

Bl eje pivotante =64~ va unido al mismo en disposicidn
paralela con el eje de accionamiento -29-,

Los medios de efecto de palanca ~-60- comprende
lg pesa o contrapeso -6l-, con un ‘tornillo -66=- de
fijacibn de le pesa, el brazo de palanca =-62-, el cubo
~-65~- de pivote, el brazo elevador —67-, y ei buldn
elevador ~68-, El brazo slevador -67= no es méds que una
prolongncidn del brazo de palancar-62- néds alld del eje
pivotante, para permitir cémodamente que pueda lograrse
la elevacién del brazo de palance -62- por medio de una
traccidén hacia abajo.

" Los medios de transmisién por par de fuerza

que transfieren la fuerza de los medios de palanca —60-
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al eje de accionamiento -29- comprenden la rueda dentada
-25~ que va unida rigida y concéntricamente al ejo de
acclonamiento -29- y tiene dientes -26- en todo su
pverimetro, medios de accionamiento que enganchan con

loa dientes -26- por un extremo, y medio de par de fuerza

rigidamenfe unidos al brazo de palancs -62- y pivotanies

gobre log medios de accionamiento para tranaferir su par

de fuerza del brazo de palanca -62- g los médios de _
accionamiento en forme de fuerza tangencisl al perimﬁtpo
de la rueda dentada =25-, obligando a su giro en corres-
pondencia con el desplazamiento en arco designado eq.f63-;
Los medios de accionamiento son preferiblemente ung, wfla

o retén -T7- con un eje —76- en un extremo y un rebeje
-78~‘gn_e1 otro extremo para que encaje en el mismo-ei
borde -27- de, cada diente -26~, y més al14 del cifaéo

rebaje un extremo exterior curvo, para permitir el suave

'déslizamiento sobre cada borde inclinado -28-.

Los medioa ~70~ d¢ brazo de par de fuerza
comprenden el brazo de par de fuerza -7l-, rigidamente
unido al brazo de palanca -62- en el cubo -~65-, de donde
=T proyacté en forma radial hacia abajo. Otro segmento
terminal, el brazo f£ijo -75-, va unido rigidamente al
cubo ~79~ de accionamiento en el que gira el eje de
traccién =29-, Lia conexiln =73~ va unide por éada
extremo con los segmentos terminalea -Tl- y ~75- por
medio del eje de palanca =72~ y del eje de traccibn -T4-,
resPeotivaﬁente%

Lg ufia de tracceidn -77- va unide pivotante
con el eje de retén -76- al brazo fijo -75-, en una

posicibén que queda entre el perimetro de la rueds dentada
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y el eje de traccibn -74-, de manera que la ufia o
retén ~T7- dencansa por su propio peso sobre los
dientes -26- de la rueda. Cuando la pesa -61- hace
que ol brazo de palanca =62=- pivote hacia abajo, el
brazo de par de fuerza -7l- pivotae hacia la derecha,
como se ilustra en el fig, 2, tira horizontalmente
hacia le derecha de la conexidn -75-, y hace que la
ufla -77- sea arragstrada a la derecha, en forma esencial-
mente perpendicular a los bordes radiales -27-~ de los -~
dientes ~26~ de la rueda dentada -25-. _

Esta traccién es homogénea y estd en relac?én
directa con el peso ~61- y le distancia del brazo de..
palance del mismo respecto al centro del eje pivotéﬁté
~64-, Aunque esta fuerza es %ontinug y basicemente
uniforme, queda algo disminuida a.gedida que el brazo
de palanca se desvia de la horizontaj. E1l peso de la
pesa -61-, multiplicado por la distancia escogida pars
el brazo de palanca —-62- (distancia desde ol centro
de la pesa -61- hasta el centro del eje pivotante 64)
¥y pord cosefio del dngulo formado por el brazo de )
palanca -62- con la horizontal, da en todo momento la
fuerza de palanca real. Esta fuerza o efécto de palanca, Yy,
en consecuencias, el angulo que el brazo de palanca =62=
forma con la horizontal al moverse a 1o largo del arco
-63-, debe usarse para el cdleculo de los 1{mites
prefijados de tensidn que se desea aplicar a los tramos
de tejido =43, =44~ y -45-,

La invencién ofrece ademds medios de control
~80~ gque comprenden un brazo indicador -8l-, unido

rigidamente a8l brazo fijo -75~ y a la varilla indicadora
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vertiocal =84, En la ranura -82- del brazo -81~ penetra
un buldn -83- unido a la varilla -84~ y deslizable dentro
de la misma,-

Ia varilla -84~ ve sujeta en forma libre por
loa brazos de control inferior y superior -53- y -54-,
teniendo libertad para'deaplazarse verticalmente en . ..
respuesta ol movimiento pivotante del brazo -8l=, \

El tope inferior -85~ y el tope superior -86-
van rigidemente unidos a la varilla =84-. Bl contacto
de cambio inferior -88- va unido en forme ajustable al
tope inferior -85~-, del que sobresale hacie abajo. )

El contacto de cambio superior -89- va unido~
en forma sjustable al tope superior -86-, del que ::
sobresale hacia arriba. Los contactos de cambio -88-

y -89- estén Pompueatos adecuadamente por tuercas y °
pernos,

Unidos igualmente a los brazos de control
superior e inferior =54~ y ~53- van los cambiadores
neumdticos superior e inferior ~98- y -97-, respectiva-
mente. Los émbolos limitadores «91- y ~92- van dispuestos
de modo que los contactos de cambio =88~ y -89~ estén
en relacién constente de posible contacto con los mismos,

Tos medios de recuperacién de energla -100-
Acomprenden el cilindro neumftico ~101-, el buldn de
eilindro neumético -102-, los tubos neumdticos -103- y
~104-, el vdstago ~105-, la gufa de cilindro -106- y la
renura de guia de cilindro =107-, Bl cilindro =101~ va
unido por el bulén -102- sl brazo -55- y a los tubos
-103- y -104~, Bl véstago -105- ge desplaza arriba y

abajo en respuesta a movimiento de aire por los tubos
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-103- y ~104~.debidos & los cambisdores neuméticos =97~
y =98~. En 8l extremo externo del véstago -105- va la
gula -106- de cilindro, rigidamente unida, que contiene
lae renurs -107- de guia de cilindro, alargada., E1l bulén
elevador =68~, unido al brazo elevador -67-, penetra
libremente en el mismo, conectando el brazo -67- con.el -
cilipdro ~101-,

Los medios de rotacidn inversa comprenden el
brazo de retén ~99- unido al méntante -31- y la uﬁa-o~_
retén -95- unida pivotante al brazo -99- por medio del
bulén -96-. La ufla ~95- actia por gravedad y en sentido
opuesto al de rotacidén. Durante el funcionamiento normal,
dicha ufia -95- resbala sucesivamente sobre los perfiles
inclinsdos -28- de los.dientef. |

Cuando el brazo de palanca -62-~ ha descendido
hasta alcanzar un dngulo previsto por, debajo de la
horizontal, el brezo indicedor ha descendido un dngulo
correspondiente y ha llevado la varilla indicadora =84-
lo suficientemente abajo para que el contacto inferior
de cambio -88~- toque con el émbolo del l{mite inferior
-91~- y envis un impulso neumitico por la tuberia de mire
~93- haste la tuberia -104~, que retrae inmediatamente el
véstago -105-, La parte superior de la ramrs en la guis
de cilindro -107- egtablece contacto inmediato con el
buldn elevador ~68- y tira del brezo elevador -67- y
del brazo de palanca -62- hacia abajo, en direccién de
las agujas de un reloj, como se ilustra en la fig. 2. En
la fig. 1 se ilustra el movimiento hacia arriba y hacis
abajo -~108~ de la gula -106- de cilindro,

Eate retraccién por parte del védstago -105=-

i
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cesa cuando el brazo de palanca -62- alcanza su posicidn
auperior escogida, que devuelve la pesa -61- a su
posicién original o de partida, en que la energia
potencial vuelve a ser la méxima escogida; BEsta posicibn
guperior escogida se ajﬁsta por lg poaiciéq dél contacto
superior de cambiov—89—. Cuando este comtacfo de c¢smbio

-89~ toca con el émbolo de limite superior -92-, se

 envia un impulso neumdtico por la vdlvula neumdtica

guperior ~98- a lo largo del tubo neumético superior ?§4-
haste el tubo neumftico -103- del cilindro, mov1endo de
nuevo hacia arribs el vdstago =105~ y sproximando el
buldn elevador -69~ a la parte inferior de la ranuga -107-
de guia del c¢ilindro, de manera que el buldén elevadbf ~68~
tiene'toda la longitud de la ranura -107- en la guia del
clllndro para efectuar su movimiento arqueado en su
interior mien%ras el brazo de palanca -62- continig

su desocenso, arrastrando intermitentemente tejido del
telar mientras se mantiene sobre el mismo la tensién
deseada dentro de 1limites prefijados.

Una versién general de la invencidn a base de
doble brazo de palanca se ilustra en lag figs..3 y 4. De
la siguiente descripcifn podrd deducirse que esta versidn
puede ir montads sobre el bastidor de apoyo de cualquier
mecanismo de toma adecuado, para accilonar un eje de
maners muy similar a la de la versién de las figs., 1 y 2.

En general, ests versidn comprende la rueda
dentada =353~, medios de efecto de traccidn por palancs
-360-, mediocs de impulsidn por palanca =370-, medios de
recuperacidn de energla -400-, y un sistema de control

neumgtico (no ilustrado) cuya estructura puede estar de
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acuerdo con los principios ya conocidos,

la siguiente descripcidn se refiere tambidn
en sus detalles a las figs., 5 a 8,

Se proporciona una estructura de apoyo que
comprende los elementog —331l-, -331'=, =332-, =333-, 334~
~335- y -336~-. '

El conjunto de la rueda dentada comprende el
eje de accionamiento -351-, los cojinetes -352- y -3521~
en los que gira el eje de accionamiento -351-, 1la rueda.
dentada propiesmente dicha -353~, unida rigida y concén-
tricamente al eje de accionamiento -351- cerca de su
punto medio como se ilustra en la fig, 4, los dientes -
~354~ de dicha rueda dentada, y el cubo -355- para la
rueda dentada, Cada diente -3?4- de dicha rueda dentaﬂé
tiene ung cera radial -357- y una cera inclinsda ~356-,
como se ilustra en las figs. 4 a 8.

Los medios de efecto de palanca =-360- y 370-
actian respectivamente en "traceién® e "impulso", soﬁre
el perimetro de la rueda dentads ~353-. Esta diferencia-
oibn puede basarse en las fuerzas que actdian sobre las
conexiones =383~ y 393~-. Como la conexién =383~ estd en
tenaidn, se le aplica "impulso", as{ como & todos los
aistemas de transmisién relaciénados con ella; andloga-
mente, como la conexidn ~393- estd en estado de compresidn,
se le aplica "traccién", asi como a todos los sistemas
relacionados con ella,

Los medios de traccidn por efecto de palanca
~360~ comprenden la pess montada en el brazo de palanca
~362-, el eje pivotante de traccibn -364-, unido a las

placas de montaje -331-, =331'=, el cubo de¢ traccidn =365~
!
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unido giratorio al eje -364-, y al que va unido rigida~

mente el brazo de palanca -362-, o1l brazo elevador =367-
igualmente unido rigidamente al cubo -365-, el eje
elevador ~368~ unido al brazo elevador =367-, y el
tornillo de ajuste -369- que permite la posicidn selec~
tive de la pesa -361- sobre el brazo de palanca =-362=,

La referencia -363- sefiala la trayectoria
arqueada de la pesa -361-, La posicibn mids elevada de '
dicha pesa -361- en el limite superior de energia .
potencial disponible figura esbozada con:trazo discon<
tinuo en la fig; 4, despuds que dicha pesa ha subido‘és
1o largo del arco =363-, - ‘

Los medios de impulso por efecto de palanéa'-
-370-\c9mprenden la pesa =3Tl- montada sobre el brazb‘ée
palanca —372-! el eje pivotante de impulso -374-, 1a§
placas de unién -331- y -331'-, el cubo de impulsién
-375~ unido giratorio al eje ~374- y al que va unido
rigidamente el brazo de palanca ~372-, el brazo elevador
-377- iguelmente unido rigidamente al cubo -375-, el eje
elevador ~378~ unido al brazo elevador =377-, y el
tornillo de ajuste -379~ que permite la posicibn selectiva
de la pesa -371- & lo largo del brazo de palanca -372-,
Ls trayectoria arqueada del brazo de palanca -372- as
indica en la fig. 4 con la referencie -373-. Le posicién
de agotamiento desde el punto de vista de recursos de
energia potenciel disponibles, para 15 pesa -3T1-, se
iﬁdica en la fig, 4 en férma esbozads de trazos discon-
tinuos después de haber recorrido el arco -373-,

Los medios de traccidén son medios de par de

fuerza en triple segmento que incluyen un brazo de’ par
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de fuerza =381~ rigidamente unido al cubo de traceidn
~365«, del que sobresale radislmente, el brazo fijo
=385~ unido pivotante al eje de accionamiento -351- y
sobresaliendo radialmente del mismo hacia el ejo =364-,
la conexibn =383~ unida pivotante en sus exiremos oon
el brazo de par de fuerza -381- por medio del eje —38g¢,ﬂ
y con el brazo fijo en U -385~, por medio del eje -384-,
el gancho de ¥raceibn -387- unido al brazo fijo -385~ : '
por medio del eje -384-, el gaucho de traceién -388-.en.
el extremo exterior de la ufia de traccidn -387-, el
gsiento de muelle =386~ unido al brazo fijo -385- por |
medio del eje -384-, el gancho -388- en el extremo q";
exterior del gmncho de traceidn =387~ el asiento de:
resorte -386- unido a la parte transversal del brazo
fijo -385=-, a caballo de la rieda dentada -353~, el
muelle o resorte -386a- dentro de ia\uﬁa ~387-, y ol
asiento de rodillo -389-, El muelle -386a~ se oprime
contra el asiento de muelle -386-. De este modo la ufia
-387- es forzada eldsticamente contra los dientes -354=-,
como se muestra detalladamente en la fig., 8, y es capaz
de deslizerse subiendo y bajando scbre los dientes =354-,
Los medios de impulso son medios de par de
fuerza en triple segmento que incluyen el brazo de par
de fuerza -391- unidd rigidamente al cubo -375- del que
sobresale radialmente, el brazo fljo -395- unido pivotante
al eje de accionamiento =351~ del que sobresale radialmente
hacia el eje del pivote de impulso -374~, la conexidn -393-
que va unide pivotante por sus extremos con el brazo de
par de fuerza ~391- por medio del eje =392~ y con ol

brazo £ijo en forma de U «395«, por medio del eje =394~y

!
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le ufia de impulso =397~ unide al brazo fijo -395- por
medio del eje =394-, el gancho de impulso -398- en un
extremo de la uffa de impulso -397-, el asiento de muelle
-396- unido a la parte transversal del brazo fijo =395-
a ceballo de lg rueda dentada -353-, el muelle -3%€g~
(no ilustredo en los didbujos) y el esiento de rodillo
Z399-. | o

Los medios de recuperacién de energle -400~
pueden ser medios cualeaquiera que resulten édecuadda, y
como se ilustra en las figs., 3 y 4, comprenden preferi-
blemente el brazo =403~ unido al elemento de soporte-
2335-, el cilindro newmitico -401~ unido al brazo —403-
por medio del eje -402-, el vdstago =-405- que se prpionga
1ong19hq1na1mente a partir del cilindro -401-, la guia
de cilindro —%06- unidae pivotante al véstago -405- por
medio del buldn ~404- de articulacidn, la ranura de
impulso =407~ en la guia -406-, la ranure de impulso
-408- en la guia =406~ en su extremo interno, y la ranurs
ampliade intermedis -409- entre las rismas,

Los medios de control pars el accionamiento
del cilindro -401- comprenden la tuberis de aire inferior
~341-, el cambiador neumdtico inferior y su émbolo ~342-
unido al miembro =334~ e incluyendo un rodillo de contacto,
la tuberia de aire superior -346~ y el caktbiador neumdtico
superior -347- unido al miembro =-333- e.incluyendo igual-
mente un émbolo y un rodillo de contacto, Bl rodillo de
contaoto del cambiador -342- encaja con el asiento de
rodillo =399~ de la ufia de impulso -397-, y el rodillo
de contacto del cambiador -347- encaja con el gsiento

de rodillo =389~ de la ufia de traceidn -387-,
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Un sistems neumdtico de control (no ilustrsdo)
accionado por cambiadores -342- y -347- proporcions aire
comprimido de una fuente de suministro a presién
constante, como puede ser unm compresor, para accionar
el cilindro -401- con lo que se alarga ¥y retrae la gufa
de cilindro -406~ y alternativemente de devuelven lca -
pesos =361- y -371l- & sus posiciones més sltas.

Te retraccidn de la gufa ~406- la inicia el
cambiador inferior -342- que dirige aire al cilindro
-401- para retraer el vdsitago -405-, Cuando esto sucede,
el brazo elevador -367- se ve impulsado simulténeesmente
haecia abajo, en sentido contrario a las agujas de g@ :
reloj, y el brago de palanca -362- se sleva en corrés—
pondencia, con lo que la ufia %e traccibén -387- es
desplazada hacia atrés en la direccibn -325- sefialada
en la fig, 5, es decir: e la derecha P en el sentido
de las agujas de un reloj, como se ilusgtra en las figs.
4 a 8, en sentido opuesto a la direccidén de giro =324~
de la rueda dentada -353-.

ILa proyeccidén hacia fuera del vastago -405-
es apreciada igualmente por el cambiador superior -347-
por medio de desplazamiento de aire hacia el cilindro
~401l-~, expulsando al émbolo situado en el mismo durante
el intervalo de recuperacién -322- ilustrado ea la fig. 6.
El brazo elevador -377- es empujado a la vez hacia arriba
en direccidén contraria a las agujas de un reloj, y el
brazo de palanca =397~ es desplmado hacia atrds, en
gentido opuesto a la direccidn de giro -324- de la rueda
dentads =353-,

El funcionamiento de los medios de.control
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neumdtico estard de acuerdo con principios ya conocidos,

gegin los cuales se obliga a entrar aire y a salir, a
voluntad, por extremos opuestos del cilindro -40l-,
impulsando asi{ el pistdén o émbolo interior en la

direccidn deseada,

Como puede verse por las figuras 4 a 8, hay

trece dientes en la rueda dentada -353-, La fig. 4 ilustra

los ganchos =388~ y -398- de las dos ufiag =387~ § ~397=,
asentados en una cara radial -357- de los correspondientes
dientes -354-, No obatante, esta situacién sdlo puede
producirse momenténeamente, E1l gancho de impulso -397-
acaba justamente de estar asentada con su gancho dé:‘z
impulse -~398- contre una cara redial -357-, ya qugﬁqli
brazo de palanca -372- se encuentra en su posicidn mis
elevada y el Qancho de impulso -397- ha oprimido al
mismo tiempo el émbolo del cambiador -342-, enganchando
su rodillo de contacto con el asiento de muelle =399-, .
Esta accibén ha puesto en movimiento el cambiador
-342-, enviando una sefial neumitice al extremo retrdctil
del cilindro neumético -401- de modo que el véstago ~405-
g8 ve sometido a retraccién mientras el brazo de palance
-372-~ se desplaza hacia abajo, La retraccién de dicho
véatago ~405-, que se ilustra en la fig. 4, oprime el
bulén -368- y'ﬁace pivotar el brazo elevador «367- de
manera que ol brazo de palanca -362- g6 eleve a la
velocidad deseada, pivotdndose similtédneamente el brazo
de par de fuerze -381-, con 1o cual tanto la conexiédn
=383~ como la ufia -387- se desplazan en la direccién
~325-, opuesta a lg direccidén de giro =324~ de la rueda
dentada -353~. Asf{, el gancho ~388- mse separa de la cara



10

15

20

25

30

(01067 -=-

radial =357'- contra la que habia estado descansando y
ejerﬁiendo presidn, gracias a la suma de dos movimientos
opuestos: 1) el movimiento giratorio -324- de la rueds
dentada ~353-, y 2) el ﬁovimiento pivotante de recupe-
racién =325~ de la ufia -387- durante el intervalo de
recupsracidn ~322~, que se mide en la rueds dentad# 3353-
en la fig, 6.

Cuando la ufia impulsora =387- llege al extremo
del intervalo de movimiento -322- en el momento en que
ol véstago -405- se ha retrafdo por compléto, la ufig 387~
espera el intervalo de tiempo ~-323~, retenids por e;ff
extremo de la ranura -407- paras que la cara -357- pusda
paser por debajo, tal como se ve en la fig, 6. En eate
momento, el gancho ~388- se degplaza hacia dentro'en la
direccibn =-326d- y el asiento de rodillo -389- se desplaza
hacia arriba en la direccidn -326c- para enganchar con el
rodillo de contacto =349~ del cambiador =347- y oprimir
el émbolo -348-, )

Asi, puede comprobarserque ol accionamiento de
los cambiadores o Qonmutadores -342- 0 =347~ sé produce
en el momento en que sus uflas reapectivas enganchan con
una cara radial -357-. Esto se produce cerca del final
del recorrido descendente del brazo de conexién opuesto
¢ impide la rotacidén contraria de la rueda dentada =353=,
proporcionando a lg misma un movimiento continuo gracias
al funcionamiento intermifente N contihuado de las palancas
~362- y -372~-.

Por ejemplo, hasta que el brazo -372- alcanza la
parte alta de su intervalo de recuperacién, la rueda -353-

os movida por la ufia ~387-. No 6s hasta despuds que la ufia
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que el cilindro -40l- se acciona girstoriasmente pare la
suelta de la ufia -387-. Naturalmente, se produce la
operacién contraria cuando el brazo -362- alcanza su
posicibén mis alta, estando el brazo -372- en su posieidn
més baja, o muy corce de la misma. '

Resulta évidente por todo lo anterior que,él
-mscanismo‘de.aocionamiento de 1la p;esente invencién-tv
representa uns clara ventzja sobre todos los d19positi§os
conocidos anteriormente para mover e¢ilindros de tomg;
por cuanto se neceaita proporcionar mucha menos ene:gia
pare el movimiento del cilindro de ‘oma, en comparépién
con los accionados por motores eléctricos y similarpg;
Se engén@ra menos calor, ¥y los medios de aécisn deA-
palanca de la %nvencién proporcionan una tensidén mucho
més uniforme al tejido tratado. Ademds, durante loa
periodos de tiempo en que no se usa la instalacibn, puede
conservarse la tensidn en el tejido con sblo dejar que
la pesa permaneéca en su posicibén mds elevada. Esto
puede ocurrir durante largos periodos de tiempo, sin que
haya que recurrir al gasto de energla que seris necesario
caso de utilizarse medios eléotricos o simileres para el
accionamieﬁto.

. E1l mecanismo de accionamiento deserito puede
emplearse ventajosamente en una instalscién de eilindro
de toma del tipo que a continuacibén se describe en
relacién con las figs, 9 a 14, y que comprende un segundo
asgpecto de 1a-presente invencibn, sustancislmente diferente
del conjunto -30- iiustrado en leg fig., 1., Cuando se usa

en combinacibn con el cilindro de toma de las figs. 9 a 14,
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el mecanismo de accionamiento de la presente invencidn

p

permite obtener rollos de tejido mds compactos y apretados,
y nds uniformes en su formacidn de cuanto era posible
anteriormente, gracias al efscto concreto del rodillo

de las figs. 9 a 14, que produce una compactacidn por .
tensidn tal como se describe en mayor detalle a
continuacién, :

Como principalmente se ilustra en las figE;49
¥y 10, uns primera versidn del sistema de cilindro de;tbma
de la presente invencidn comprende por 1o general un
bastidor rigido -90-, un cilindro de toma -52-, uns .
monture -60- para el cilindro de toma, que parmite:ﬁﬁntar
giratorio dicho cilindro en el bastidor -90-, ¥ medios
de accionamiento para mover gifatoriamente dicho e¢ilindro
~52~ que incluyejun motor -81- y una cadena de traccibn
~83-. Todos estos elementos pueden estructurarse de
scuerdo con 1o conocido anteriormente en la especialidad,
La estructura del dispositivo ilustrado en la fig. 10,
en que de modo especial se incluyen los principios de la
presente invencién, consisten esencialmente en los medios
de compactado por tensibn -20-, que también pueden
definirsge como "sistema de envoltura en S", gracias g la
trayectoria en forma de S que sigue el teﬁido cuando peasa
por el dispositive,

El bastidor de soporte -90- comprende cierto
nimero de elementos estructurales combinados gue numeraremos
como sigue: 91-96, =98-, -99-, ¥ 102—107;

El cilindro de toma ~52- comprende un eje cuadrado
central ~51- montado giratorio en cada uno de sus extremos

en la forma de montaje convencional, uno d¢ cuyos extremos
1
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se 1lustra en la fig., 9 en montaje sobre el elemento
~94~, Los dispositivos de montaje del cilindro -52-
deberdn ser tales que dicho eilindro pueds quitarse
Péeilmente una vez lleno, »

‘En la versidn de la fig. 9 se ilustran medios
de acoionamiento -80- que comprenden el motor -8l-, el
reductor -82-, la cadena de traccidn -83-, la rueds de
traccibn -85-, el eje -86-, los medios de montaje.-87-,
¥ la rueda dentada -89-. El funcionamiento del motor
-81- de velocidad varisble, intervenido por el redgctor
-82-, hace girar el eje ~86- y la rueds -85~ pera .
imprimir movimiento & la cadena de t:accién_-83-ﬁyia
la rueda dentada ~89-, con lo que, por medio de upév
traném@sién adecuada, el eje -51- podrd girar a ﬁgio;
cidad variable e igual a la velocidad de entrega del
telar, asi cho bajo un coeficiente de par de fuersza
suficiente para proporcionar la fuerza de enrollado y
la fuerza tensora requeridas para mantener la tensién
deseada sobre el tejido entregado -l4- y -15-,

Se comprenderd que aunque se hays ilustrado
un motor -8l1- de velocidad varieble, serd preferible user
como medios de accionamiento en la fig. 9 los medios de
efecto de palanca ilustrados en las figs. 1-2 o en las
figs. 3-4. Esto puede lograrlo fécilmente cualquiera
que tenga conocimientos de la materia, conectando, por
cualquier medio apropiado de transmisidn, el eje -29-
de 1las figs. 1~2, o el eje -351~- de las figs., 3-4, al
eje =51- del cilindro de toma -52-,

El sigtems de enrollado en S, referenciasdo

con ~20- en la presente invencidn, en una primera versién
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de la misma, comprende los brazos de soporte -23- y

-23'=, unidos giratoriamente por medio de las conexiones
besculantes -25- y -25'-, a la varilla ~24-, que va
unida giratoria por sus extremos con las viges de
soporte =95« y ~95'~,

Como se ilustra clareamente en las figs. 9
y 10y los brazos de soporte -23- y -23'~ van montados
glratorioa en las placas exiremas -2l1- y -21'-, poéd‘
medio de los casquillos o cojinetes -34- y -34'-._Ep-
dichas placas extremas -21- y =-21'~ se eneuentra;'iqs
arcos de posicidn -22- y -22%-, cerca de sus bordes.
superiores, La varilla de posicidén ~29- pasa por cade
uno de estoa arcos -22- y -22'~, y Se une a los brazos
de soporte —~23- y -23'- grac%as a las tuercas =35~y
-35'~, Apretando estas tuercas -35- y -35'-, puede
fijarse los brazos de soporte -23-‘31-23'~, en la
relacidn buscads, con las placas extremas -21l- y -21'-,

Unidos igualmente, y situados entre las placas
extremas -21l- y -21'~, van los tres cilindros - gensral-
mente paralelos del sistems de enrollado en S: el
cilindro inversor ~28~, el cilindro extensor arqueadlo
«27-, ¥ €1 cilindro prensor -26-, Este c¢ilindro prensor
~26~ ve montado giratorio en las placas extremas -21- y
-21'~ por medio de los casquillos =31- y =31'-, El
¢ilindro inversor -28- gira entre las placas =21~y
-21'=~ por medio dé un par de casquillos -33- y -33'-, de
loa que s6lo se ve uno en la fig., 10, E1l cilindro extensor
~-27-y que 8 en general paralelo al cilindro prensor -26-
¥ al cilindro inversor -28-, quedando dispuesto general-

mente entre las placas extremas ;21— y ~21'~, gira en
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dichas placas -21l- y =21'= por medio de wn par de
casquillos -32- y -32'-, de los que sélo puede verse
uno en la fig. 10,

Como se aprecia en la fig. 9, un tejido
procedente de un telar situado superiormente, desciende
en forma continua en la direccién -38- en la direccidn

de movimiento ~l4~, hasta alcanzar un cilindro de a§n

entrada -19-, unido giratorio a un par de tirentes.. |

-102- y -102'~-, de los que =8lo se ve uno en la fig: 9.
En su parte -15-, deaspuds de haber pasado por debaj§1
del cilindro -19~, rodedndolo; el tejido avanza diago-
nalmente hecia arribs y hacia la derecha, como se 'f>
ilustra en la fig, 9, pasa por encima del cilindro ‘_
inver;o; -28-, rodeandolo, y luego hacia abajo segﬁn
-16-, para irfa pasar por debajo del cilindro extensor
~-27-, rodedndolo también, y luego hacia arriba segin
-17- para ir a pasar entre el cilindro de presién —26- .
y el tejido =18~ ya enrollado scbre el cilindro de
enrollado =52-,

Como se ilustra en la fig. 9, el cilindro
extensor -27-, que tiene un énims -27c- y una ceps
exterior eldstica -27r~, se dispone en forms convexa
hacia el tejido que pasa sobre é1, facilitando su -
éxtendido o despliegue, asi como corrigiendo cualquier
defecto de alineacidn del mismo.

Cuando se quiere sacar o sustitulr el cilindro
de tome =52-, por ejemplo cuando ya se ha completado el
enrollado, se dispone de medios para mover en forma
pivotante el sistema de enrollado en 8 =-20~, apartdndolo

del conjunto para facilitar su cembio. El mecanismo que
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permite lograr esta separacidén consiste en el mecanismo
de desplazamiento -40- que comprende el eje movible -41-,
las poleas —-42- y =42'~, los cables -43~ y =43'-, la
rueds, denteda -44-, le manivela ~45-, la ufla de retén
-46-, la palanca pivotante -47-, el eje de palanca ~48-,
y el tirente de montaje -49-, E1l eje ~41l- va montado
giratorio en cada uno de sus extremos sobre los montantes
laterales ~91- y -91'~ de loa que sélo puede verse. uno
en la fig. 9, Los cables —43- y -43'~ van unidos g 163
casquillos -32- y -32'- y a las poleas -42- y -42ff;

La rueda dentada ~44-~ tiene medios de resorte de accio-
namiento lateral, no llustrados en el dibujo, quei'"
permiten mantener tensos los cables -43- y -43'-.

Al girar la rueda %entada -44~, la palanca
pivotante -47- gira sobre el eje -48~, mientras que la
ufla de retén -46- se desliza sobre'lfs dientes de la
rueda. Cuando el operario desea sacar un ¢ilindro =52-
completamente llemo, cargado con una gran cantidad de
tejido ya enrollado, puede usar una manivela de acoiona-
miento manual, no ilustrada en los dibujos, que conecta
con la manivels -45-, para elevar todo el conjunto de
enrollado en § una pequefia distancia por encima de la
superficie del tejido -18-. El retén -46- mentiene dicho
conjunto -20- de enrollado en S en cualquier posieién
que se desee mlentras se eleva a mano la pelanca =47=,
lo que permite que el operario controle el descenso del
conjunto -20~ de enrollado en S haste entrar em contacto
con la superficie del nuevo cilindro de toma que se ha
deseado instalar,

Una versidn alternativa del invento pars sacar

i
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el conjunto de enrollado en S y facilitar su recambio
63 la que se ilustra en las figs, 11 a 14, Esta versidn,
que pudiera titularse versidén de cambio por ineclinacidn,
comprende la cama ~190-, compuesta de los elementos
estructyrales ~191- a -199-, el conjunto de cilindro.
de toma que incluye el eje =151~ montado éiratorio,gn
el bastidor -190-, por medio de casquillos -153- y,gb
cojinetes -154-, el conjunto de enrollado en S '129’8 y
el bastidor inclinable -140- sobre el cual va montgéé

el conjunto de enrollado en 3,

Un motor de accionamiento ~181- va montado
gobre los elementos de soporte -20l- y -202-, ¥ uﬁ;“:
reductor de velooidad ~182- va unido sl miembro de
sopoﬂte ~187- para hacer girar un eje -~186~ que mﬁefe
la rueda de acclonamiento -185- que lleve unida. Una
cadena de trgocién -183«, movida por la rueda =185-,
hace girar una ruede dentada -189-, que a su vez hace
girar el casquillo -153~ para accionar el eje del cilindro
de toma =151-, También resulta evidente que aunque se |
haya ilustrado un accionamiento a motor, los medios de
accionamiento de las figs. 1l-2 y 3~-4 serdn los preferidos.
Eato puede lograrlo ficilmente cualquier experto en la
materia, a base de unir cualquiera de los ejes -29~ 0
-351- al eje de la rueda de accionamiento, cuya fuersza
impulsora es transmitida asi al eje -151- del cilindro
de toma,

- Los medios ~140~ para cambio o desplazamiento
del conjunto de enrollado en S forman bastidor mévil
unido giratorio a la estructure de gostén y comprenden

los brazos desplazables -141- y -14l'-, los pivotes de
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giro =142~ y -142'~, el soporte de rueda dentada -143-,

le caneda -l44- de tensién de dicha rueda-dentada, loa
soportes de los brazos mdviles -145 y -145'~, los topés
-146- y =146'= para dichos brazos méviles, la base
-147- del cilindro de entrada, las placas de estabili-
zacibén del bastidor -171- y =171'=, los bulones estabili-
zadores ~173- y -173'-, y lasg cadenas estabilizadorgg’
172~ y ~172'-. Los brazos méviles -141- y -141'~.yan
unidos rigidamente a la base -147- del cilindro dev¢T
entrada ye la varills basculante -124-, formando
comfinadamente un bagtidor rectangular de cambio ;;i)
sumamente rigido y resistente. ;» v

Este bastidor gira sobre los pivotes -l4é4 N
-142'=, unidos a 1as vigas de soporte -194- y =194~
del rodillo de toma, de mane;a que ol bastidor puede
tener inclinacibn entre unos y otrﬁsr La inclinacién
del bastidor hacia el c¢ilindro de toma -150- ea frenada
por los topes -146- y -146'- del brazo elevador, y su
alejamiento a-1lo largo del dngulo -208-, como se ilustra
en la fig., 13, es frenado & su vez por los soportes
=145- y ~145'- del brazo de cambio, como se ilustra en
la fig. 11. ' |

Cuando el dispositivo de la invencidn eatd
en posicibén operativa, como se ilustra en la fig. 12,
apoyado el conjunto de enrollado en S, -120~-, contra
el cilindro de toﬁa -152=-, los bulones estabilizantea
-173~ y -173'~-, sostenidos convenientemente por las
cadengs 172~ y -172%'-, se insertan en orificios'corres-
pondientes en las placas de estabilizacidn del bastidor

~171- y =171'=, ¥ en los brazos méviles -14l- y -141'-,
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pars mantener en posicién el bastidor rectangular mévil,
Guan&o este bastidor rectangular se inclina hacis el
cilindro de entrada, como se ilustra en 1a'fig. 12,

1a base -147— de dicho cilindro se sitda detrds del
dispositivo para permitirle dirigir convenientemerte-:
el tejido que 1lega hacia el dispositivo -120- de .-

enrolledo en S, E1 cilindro de entrada -119- va unido

giratorio a la base ~147- del brazo de entrada por-. :

medio de cojinetes adecuados, “;

La rueda dentada -l44- con cadena tensore -
va unida giratoriz al extremo del soporte de ruedgﬂa_
~143- montado sobre el brazo -141-. Cuando el bastidor
inclinable se aleja del cilindro de toma -152-, 1g 'j
ruedd denteda -144- con cadens tensora se desplaza
hacia la derﬁcha, como se ilustra en la fig. 11,
goltdndose ficilmente de la cadena de accionamiento
-183~, Cuando los medios cambiadores se inclinan hacie
el oilindro de toma ~152-, como se ilustra en la fig.
12, la rueda dentada -144- se desplaza hseia la izquierda,
como se ilustra en la fig. 11, enganchando con la cadena

-183-, tensdndola y haciendo que dicha cadena enganche

a su vez con la rueda de accionamiento -185- y con la

rueds dentads -189-. Cuando los medios de cambio ~140-

ge inclinan como se ilustra en la fig. 13, la cadena
de accionamiento puede colger simplemente sobre un medio
de soporte como, por ejemplo, el brazo angular ~199-,
unido al brazo desplazable en su parte exterior.

"Bl conjunto =120~ de enrolledo en S comprende
el par de brazos de suspensién -123- y -123'-, el par

de placas extremas -121- y —121'-; el par de arcos de
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pogicibn ~122~ y -122'~, la varills de posicidn de
placas extremas -129-, el par de pivotes =134- y -134'-,
¥y el trio de cilindros esencialmente paralelos que
giran todos unidos a las placas extremas -121- y -121'~,
el eilindro inversor =128, el cilindro extensor -LZ%-:
y el cilindro prensor -126~, E1 cilindro extensor’mlé7-
gira en las placas extremss =l12l- y =121'=~ por medio
de los casquillos -132- y ~132'-, estando dispuests ’
presentando su convexidad hacia el cilindro prensor
-126- porque el tejido en movimiento pasa sobre e;i.,
cilindro prensor -126- y 1o rodea, de manera que el
cilindro extensor -127- tiene un arqueado traverséi -
8l mismo, La seccidn de tejido ~114- desciende & 16 
largo de la cara posterior %el cilindro de toma, pasando
luego por debajo y rodeado al cilindro de entrada ~119-,
luego sube disgonalmente en asu secc;én ~115-, entre
el cilindro de entrads -119- y el cilindro inversor
=128~, Después de pasar sobre dicho cilindro inversor
-128-, se desplaza diagonalmente megin la seccidn de
te jido -116-, pesando por debajo del rodillo extensor
~127=- ¥ luego volviendo & subir diagonalmente en su
geceidn =117~ para pasar por encima y rodear el cilindro
prensor -126-, y descender entre dicho cilindro prensor
=126~ y 61 tejido ya enrollado sobre el cilindro -152-.

A1 principio de la operacién de enrollado,
cuando alin estd desnudo el cilindro de toma -152-, el
cilindro prenéor -126~ estd en contacto con el mismo,
como 8¢ indica en la fig. 14. La inclinacién angular
=213~ ilustrada en la figura 11 viene determinada por
el par de topes -146- y -146'-'del brazo cambiador,

|
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quedando entonces libre el conjunto de enrollado en S,
-120~, para inclinarse con independencie del mismo a -
medida que el tejido enrollgdo -~118- crece en didmetro
mientras las placas estabilizedoras -171- y ~171'-, ¥
los bulones -173— y =173'~ mantienen en posicibn el -.
bastidor de cambio. Lae inclinacién angular inieial'. -
-210- (fig. 14) del par de brazos de suspensidn ~123-
¥y =123'~, es claramente mencr que la inclinacibn -.
angular fija =213~ del par de brazos de cambio -141,A
-141'-, pero va aumentando paulatinamente hasta aléaazar
la inclinecidn angular final -21l-, & medids que 91«
tejido enrollado -118- se aproxime a su didmetro ﬁﬁiimo.
Con referencie concrets a la fig. 14, se
obseé#ara que estando las diversas piezas dispuestas en
las posmcion?s relativas que se ilustran, el conjunto
-120- de enrollado en S se apoyard contra la superficie
del cilindro -152-, aplicando asi el peso del conjunto
-120- como fuerza que tiende a compactar el tejido
enrollado -118-, No obstante, ademis de esta fuerza
pesante, se deriva otra fuerza compactante a consecuencia
de la tensidn en el tejido que tiende a tirar del
conjunto -=120- hacia el cilindro -l52-, Bsta fuerza

compactente nacida de la tensién se produce cuando ls

‘direccidn del tramo de tejido -115- es tal que el plano

en que Aicho tramo -115- se encuentrd, es secante a un
plano de presidn tensional -209-, que se definird més
concretamente & continuacibén, en un punto entre la
varilla bagculante -124- y 6l cilindro de entrads -119-,
Resulta evidente que estando el conjunto -120- en lag

posicidn ilustrada en la fig. 14, le tensién del tejido
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~115- hard que el mismo tire hacia abajo del trio de
cilindros -126-, -127- y -128~, con lo que tenderd a pivo~-
tar el conjunto -120- en torno al punto -124-, y contra
el cilindro -152-, Resulta evidente que esta fuerza
compactante por tensién serd sproximsdemente nule - -
cuando el tejido -115~ esté paralelo al brazo -123=,. ¥

que se producird una fuerza negativa tendente a al@jar

el conjunto del cilindro -152- si la direccién del
tejido -115- es divergente con respecto al plano =209-,

en direccién hacia el lado del cilindro -152~. -

Asi{, pues, a medida que aumenta el diéms?rp
del cilindro -152-, como se aefiala en punteado en la- fig.
14, los brazos -123- basculan a partir de la posipiSn
-123a~ hasta la posicidn -12?b—, disminuyendo asi'élA
dngulo que queda encerrado entre e; tejido ~115- ¥y
el brazo -123-, Esto tiende & incremgntar la traccidn
hacia abajo sobre el conjunto ~120=-, lo cual aumenta
la presidén compactante por tensidén que el conjunto ~120-
ejerce contra el cilindro -152-,

El planc de presidn tensional puede definirse
como cuzalquier plano imaginario ligeramente distanciado
del tejido -115- en el lado del mismo opuesioc al
c¢ilindro de toma -152-, y que se prolongs paralelsmente
g dicho tejido ~115-~ cuando el conjunto ~120- ejerce
una presidn compaqtante por tensibén igual a cero, conira
el cilindro ~152-~, Esta presidn compactante nula se
producird cuando el tejido =115~ y el brazo pivotante
~123= ocupen posiciones en las cuales se prolonguen
paralelemente el uno al otro, A medida que estas piezas

se separan de su posicibn paralela, desplazdndose el
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conjunto -120~ con respecto al centro del cilindro
-152-, se inicia la presidén compactante originade por
tensién., E1 plano de presidn tensional debe estar
situado de maners que e; plano del tejido ~115- lo
corte en un punto por encima del eilindro de entrada-:
~119- al empezar a producirse la presidn compactaﬁte\i

-

por tensién contra el cilindro ~152-. Batando las ~a
piezas configuradas de acuerdo con la fig. 14, el->, >
plano de presidn tensional buede definirse como un‘;:
plano que se prolongs entre las lineas de 1oa_cen§;§g
de la varilla -124- y del cilindro -119-, No obstaqtq,
podrd comprobarse que segin sean los tamafios relafi?éa
de clertoa elementos del dispoaitivo, como por ejemplo,
el dlémetro del eilindro -119~ y la separacidn entra
los cilindrog =126~ y ~128=, ol plano de presidn
tensional noinecesita forzosamehte definirse como un
plano que pasa por ambos centros,

Naeturalmente, resulta claro que pueden aplicarse
principios andlogos de funcionamiento a la veraibn
ilustrada en la fig. 9. Cuando el tejido -15- y el brazo
pivotante -23~ estdn en paralelo, no existe presién

compactante producida por tensidén. No obstante, cuando

el 4dngulo comprendido entre ellos en el lado del cilindro

»~52— ea inferior a los 180 grados, se crea una presibdn

compactante por tensidn, También se comprobard que sucede
lo mismo cuando el plano del tejido -15- corta al plano
-109~ de presidn tensional en un punto superior al
cilindro de entrada ~19-.

Se comprenderd que la expresidn "plano de

presién tensional" utilizado en esta descripeidn se
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refiere siempre a un plano imasginerio, y que se utiliza
solamente para facilitar la explicacidn, sin formgr
parte en modo alguno de la estructura del dispositivo
de la invencién,

La invencidn, dentro de su esencialidad,- podrd
ser llevada a la préctica en otras formas de realizgeién
gue difieran sblo en detalle de la indicada dnicamente
& t{tulo de ejemplo, a las cuales alcanzard iguslmente
la proteceidn que se recaba. Podrd, pues, realizaraa'este
dispositivo con los medios y accesorios maa adecua@bq,
por quedar todo ello comprendido en el espiritu dgAlaa
siguientes reivindicaciones, -

A todos los efectos oportunos, se hace cﬁnétar
en relacién con esta solicitud de patente de invenci6n,
que se invoca la prioridad de 22 de Abril de 1971,
correspondiente a las patentes estéd?unidensea Serial

N® 136.474 y Serial Ne 136.477.
¥ oIA4

Se reivindica como objeto de la presente
patente de invencidn:

1l.= Disgpositivo productor de un par de fuerza,
para accionar un eje, caracterizado por comprender:
medios de palanca montados pars asu giro en torno g un
pivote, medios que aplican una fuerza a dichos medios
de palanca en un pﬁnto distante de dicho pivote, para
lograr la rotacién de los medios de palanca en torno
al pivote, pasando de una primera a una segunda posicidn
angular, medios de recuperacidn susceptibles de devolver

los medios de palanca de la segunda a la primera posicidn
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angular, un mecanismo dentado pare transmitir un par de
fuerze de los medios de palanca al eje cuando los medios
de palance pasan de la primera a la segunds posicidn
angular, cuyo mecanismo dentado incluye medios para
impedir la rotacidn invértida del eje cuando los medios -
de palanca regresan de su posicibn angular segunda a la
primera, y medios de control que responden al movimiento
de los medios de palanca para poner en accionamientéﬁlos
medios de recuperacién y devolver los medios de pa;aﬁca
a su posicién primera, ' A_j3 

2.~ Dispositivo segin la reivindicacidn.l,-
caracterizado porque los medios de aplicacidn de ié‘i
fuerza consisten en pesos montados sobre los medipéjée
pala&ca; n

. 3.~ Dispositivo segin la reivindicacién 1,

caracterizadg porque los medios de pdance comprenden
un par.de palancas que funcionan en tandem para aplicar
en forma alterns y continua, por medio del mecanismo
dentado, une fuerze de accionamiento por torsibm a
dicho eje, ,

4.~ Dispositivo segin la reivindicacién 3,
caracterizado porque el mecanismo dentado comprende
un par de ufias de traccidn, cada una de las cuales va
asociada operativamente a cada una de las palancas del
par, y unae ruedas dentada accionada giratoria por dichas
ufles, incluyendo los citados medios de control unos
medios cambigdores o conmutadores accionados por las
uflas paras efectuar alternativamente el accionamiento
de la rueda dentada por medio de uwna de las palancas,

mientras la otra se dewuelve a su posicibén de acciona-
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miento, y por medio de la segunda palanca mientras la
primers se devuelve a su posicién de accionamiento.

5.~ Dispositivo segin la reivindicacién 4,
caracterizado porque las ufias actian pars accionar los
medios de cambio o conmutacidn individualmente, s6%0:-
cuando cada una de diches ufias ha enganchado la rueda
dentada y su correspondiente palancas ha sido devuelta
8 una posicidén de accionamiento, .

6o~ Dispositivo para enrollar material laminar
caracterizado por comprender un cilipdro giratorio_ép'
toma sobre el gque se enrolla dicho material, un;coqjunto
compactante que comprende uns pluralidad de rodillos -de
guia que se sitfan en general paralelos a dicho cilindro
de toma, medios situados a u% lado del cilindro dértOma
para montar -el conjunto compasctante de manera que el
mismo puede pivotarse libremente ﬁithras al menos
uno de los rodillos de guia toca con el cilindro de
toma, y medios situados en el lado opuesto del eilindro
de toma para guiar y mantener el material laminar bajo
tensién cuando el material laminar se extiende desde
el mismo hasts el citado conjunto compactante, pasando
por la pluralidad de rodilloa de guia hasta el cilindro
de tome, disponiéndose los medios situados en posicidn
opuesta de manera que el material laminar pase de los
mismos hasta el conjunto compactante en una direceidn
que pnoporciohe al conjunto compactante una fuerza
nacida de la tensidn del material laminar que hagae
que el rodillo que se mantiene en contacto se oprima
contra el c¢cilindro de toma y de este modo proporcione

una fuerzs compactante sobre el material que estd
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enrolléndose a su alrededor.

7.- Dispositivo segin le reivindicacién 4,
caracterizado porque el conjunto compactante tiene
medioa de montaje que cpmprenden brazos longlitudinales
que sobresalen de un pivote hasta alcanzar a la plure~
1idad de rodillos, montdndose tales rodillos en :
disposieidn pivotante libre, definiéndoée un pleno---
imaginario de presidn tensional como plano 1igerambn$9
distanciado del material laminar y que se prolongas entre
los medios situados en oposicién y la plurelidad dg:;
rodillos, siendo dicho plano de presidn tenaiona1{ ot
praralelo al material laminar cuando el material laﬁiﬁar
egtd dispuesto para prolongarse en una direccidn aue
es g gu vez paralela a la direccién longitudinal de'
los brazos c;tados, impartiendo el material laminar
une fuerze cgmpactante deriveds de su presibén tensional
sobre el conjunto compactante, cuando dicho conjunto
pivotante inclina el material laminer sacéndolo de su
disposicidn paralela hasta una posicibén que se prolongea
en una direccidn que corta al plano de presidn tensional
en un punto aituado gl mismo lado de los medios opuestos
en que se encuentra el e¢ilindro de toms.

8.~ Dispositivo segin la reivindicaciédn 4,

caracterizado por comprender medios de inclinacibén del

conjunto compectante, alejédndolo del contacto con el
¢ilindro de'toma, pars permitir la extraceidén y cambio
del rollo de materiml.

9,~ Dispositivo segin la reivindicac@én 8,
caracterizédo porque los medios de inclinacidén comprenden

un bagtidor pivotante sobre el que se monta pivotante
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10.- Dispositivo segdn la reivindicacién 6,
caracterizaﬁo'porque los medios dispuestos en situacidn
opuesta comprénden un rodillo de entrada y de guia por
el que pasa el material laminar bajo tensidn, y deade el
cugl dicho material se prolonge hasta la pluralidad‘dé
rodillos, estando dispuesto el citado rodillo de enirada
en posicidn esenciglmente paralela al cilindro de toma.

11.- Dispositivo segin la reivindicacién 10,
caracterizado porque el eje del rodillo de entrada ¥
el centro del pivote del conjunto compactante quedan
dentro del plano de presibén tensional, y porque elAj:
rodillo de entrada y el centro del citado pivoﬁe estéﬁ
yuxtapuestos con respecto alarodillo de entrads de
mgnera que las porciones de material laminar que se
prolongan & partir del rodillo de en¥rada hacia el
conjunto compactante se encuentran situadas en un
plano que corta al plano de presidn tensional en el
lado del rodillo de enirads en que se encuentran
situados los medios compactantes,

12,- DISPOSITIVO ROTATORIO, PRINCIPATMENTE

PARA ENROLLAR MATERIALES LAMINARES,

Consta la presente memoria descriptiva de

treinte y nueve hojas mecanografiadas, féliadas,



numerades y escritas por una sola cara, acompaflada de
giete ldminas de dibujos. '
Madrid, a 21 de Abril de 1972

UNITED MERCHANTS AND MANUFACTURERS, INC. .
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