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M B M O R I A D B S C R I P T J ! V A

Este invento se relaciona con un aparato enrollador y desenrollado!?.
En un aspecto, la  invención se relaciona con un aparato para la  regulación 
de la  tensión de un filamento movible, ta l como una cinta. En otro aspecto,

 ̂ _ la  invención, se relaciona con un aparato de control de tensión de cinta- -  
ú t il  en e l desenrollamiento de cinta y enrollamiento de cinta. Todavía en -  
otro aspecto, la  invención se relaciona con un aparato de cilindro de guia 
de cinta ú t i l  para empalmar durante el enrollamiento. Aun en otro aspecto,-  
la  invención se relaciona con un aparato de desenrollamiento de cinta, que- 

10.- incluye un conjunto de cilindro de empalmar y un aparato de rgulacion de -  
tensión de cinta, de conformidad con la  invención, con un aparato de enrolla  
miento de cinta, que incluye un conjunto de cilindro de colocación y un aparato 
de regulación de tensión de cinta, de conformidad con la  invención,.y con un 
aparato desenrollador y enrollador de cinta que involucra un aparato de re- 

15 .*- gulacion de tensión de cinta y un aparato de rod illo-gu ia  de cinta, de confor 
midad con la  invención.

Las operaciones de desenrollar y enrollar cinta son bien conocidas e in­
volucran ya sea e l desenrollamiento de una cinta desde e l rollo  delmaterial 
de cinta, o e l enrollamiento de un tramo de cinta en un núcleo para formar un

20 .- ro llo  de material de cin ta . El material de cinta esta  bajo c ierta  tensión y1
en la  mayoría de lo s  casos, la  tensión de la  cinta debe controlarse para un- 
enrollamiento o desenrollamionto efectivos. Sera evidente que e l  tamaño del roll- 
continuara cambiando durante la  operación. Por ejemplo, durante e l enrollamien 
to , el ro llo  aumenta en tamaño. Por lo  tanto, a un regimen constante de revA- 

25 . -  luciones por minuto, la  velocidad de la  cinta aumenta continuamente lo  cual- 
aumenta la  tensión de la  cinta, a medida que la  cinta se enrolla, dando por 
resultado una cinta relativamente flo ja  en la  porción interna de la  ointa y  
una porción externa, relativamente apretada. Esto puede dar por resultado -  
caractersiticas de ro llo  extremadamente in sa tisfactor ias, rotura de la  cin ta  

30.- y defectos semejantes. Cuando la  cinta es e lá stica , ta l como una hoja de -
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p lástico , la  tensión aumentada puede dar por resultado que se estire la  
la  hoja, lo  cual reduce su grueso y seooion transversal. La operación -  
se complica ademas por e l hecho de que las operaciones de enrollamiento 
y desenrollamiento son continuas..-Es decir, después de que se enrrolla 
un ro llo , e l extremo delantero de.un rollo  nuevo-se empalma en e l ex­
tremo delantero de un rollo  nuevo se empalma en e l extremo trasero del 
rollo  desenrollado, en un dispositivo apropiado ta l como un desenrro— 
11ador de to rrec illa  que hace coincidir en secuencia los rollos nuevos 
hacia una posición de empalme. De manera semejante, después de que se- 
enrrolla un ro llo , un enrrollador continuo ta l como un enrrollador de­
to rrec illa  so usa para hacer coincidir un nuecle vacio en posición para 
enrrollarse, después de que se ha enrrollado completamente e l ro llo , la  
cinta movible se corta y la  o r illa  delantera sujeta al núcleo vacio.

A fin  de controlar la  tensión de la  cinta en este dispositivo, -  
hay varios dispositivos de regulación de tensión de cinta conocidos, -  
que funcionan por lo  general, para supervisar la  tensiog de la  cinta  
con relación a un valor predeterminado cuyo valor puede variar a medida 
que avanza la  operación. Por ejemplo, al enrollar una banda e lá stica  -  
freceuntemente es deseable disminuir la  tensión de la  banda, a medida 
que avanza, mientras que e l désenrollamiento frecuentemente se efectúa 
una tensión constante en la  cinta. Una vez que se detecta mi cambio -  
relativo al valor deseado de la  tensiog de la  banda, la  tensiog de la  
banda se ajusta al valor deseado de cualquier manera conveniente, por 
ejemplo, cambiando la  velocidad de la  banda, cambiando la  resistencia  
al avance de la  cinta o ambas. Aun cuando se conocen varios d isp ositi­
vos ta les como cilindros oscilantes, transductores y semejantes, para -  
detectar los cambios en las tensiones de la  cinta, estos dispositivos 
tienen una ó mas ventajas, por ejem plo,,falta  de sensibilidad, esce-so 
de fricción  y semejantes.

Es ya también conocida la  manera al enrollar y desenrollar la  cinta30.-
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e l usar un rod illo  de guia de cinta. Durante el enrollamiento, se usa 
un rod illo , para colocar un extremo delantero de la  cinta, en un núcleo 
nuevo, formando un punto de sujeccion de presión en e l cual se introdu­
ce un extrepo de la  cinta

Después de que e l ro llo  se forma inicialmente en e l  núcleo nuevo, e l  
rod illo  de colocación usualmente se separa desde la  superficie del c i l in  
dro de enrollamiento. En una operación continua e l rod illo  se mueve des­
de una posición adyacente a la  superficie de uh ro llo  enrollado para for 
mar un punto de sujeccion de presión con un núcleo nuevo. Durante e l  en­
rollamiento, e l cilindro de empalme colocado en acoplamiento con la  cin­
ta movible se mueve hacia un nuevo ro llo  de cinta para acoplar e l extre 
mo trasero del rollo  enrollado con e l extremo delantero del nuevo ro llo .
El cilindro de empalme subconsecuentemente se quita de su posición de em 
palme acondicionándose para la  siguiente operación de empalme. Los c i l in  
dros de colocación y los cilindros de empalme usados hasta ahora, estan- 
montados usualmente a pivote y adolecen de varas desventajas, ta les  como 
la  necesidad de fuerzas considerables para mover lo s  rod illos rápidamen­
te  desde una posición a otra, ta l como en e l caso del enrrollamiento y — 
desenrollamiento continuos.

Un objeto de la  presente invención es proporcionar un aparato de re­
gulación de tensión de filamento que este exento de la s  desventajas anterior 
mente mencionadas. Un objeto adidonal es proporcionar un aparato de regu­
lación  de tensión de filamento, que tiene un rod illo  que se monta para gi­
rar en un miembro montado a pivoto de manera ta l que e l rod illo  experimen­
ta un movimiento to ta l con un mínimo de fr icc ión . Un objeto todavía adicio 
nal es proporcionar un conjunto de rodillo  de guia de cinta, ta l como un 
conjunto de cilindro de empalme, o un oomjunto de cilindro de colocación 
para guiar e l movimiento de una ointa con relación al ro llo  del material 
de cinta que está exento de las desventajas de dichos conjuntos conocidos, 
hasta ahora. Un objeto todavía adicional es proporcionar un conjunto de -
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oilindro de colocación para enrollamiento y un conjunto de cilindro de 
empalme para desenrollado que están exentos de las d istintas desventa­
jas de dichos conjuntos conocidos-hasta ahora. Un objeto todavía adicio 
nal de la  presente invención es proporcionar un aparato de enrollamiento 

' 5 )- de cinta mejorado que incluye e l aparato de regulación de tensión de cin 
ta-mejorado, y e l aparato de cilindro de colocación, de conformidad con 
la  presente invención a f in  de proporcionar un aparato de desenrollamien 
to de cinta mejorado que incluye e l aparato de regulación de tensión de 
cinta mejorado y e l aparato de cilindro de empalme de conformidad con 

1 0 ,- la  invención, y para proporcionar un aparato mejorado ae desenrollamien 
to y enrollamiento de cinta, que incluye e l dispositivo de regulación -  
de tensión mejorado, e l d ispositivo de cilindro.de empalme mejorado y e l 
dispositivo de cilindro de colocación mejorado de conformidad con la  pro 
sente invención. ' * -

15 ,- Los objetos anteriormente citados y otros, se harán evidentes para
aquellas personas expertas en e l arte, y se logran mediante un disposi­
tivo de regulación de tensión de filamento mejorado, un conjunto de c i  
lindro de guia de banda mejorado y un aparato de enrollamiento y desen­
rollamiento que incluye los mismos.

20 ,- Un aparato de regulación de tensión dé filamento de conformidad -
con la  presente invención incluye un rod illo  que se monta para girar 
en miembros sostenidos a pivote de manera ta l que e l rod illo  es movible 
horizontalmente en una dirección perpendicular al eje del rod illo . El 
rod illo  se coloca con su eje transversal al filamento movible, ta l como 

25, -  una cinta en acoplamiento con e l filamento, de manera ta l que e l filamento 
aplica una fuerza horizontal que empuja e l  rod illo  en una dirección hori 
zontal, casi perpendicular al eje del rod illo  debido a la  tensión en el 
filamento movible. El rod illo  se monta para girar por cada extremo me­
diante un miembro que se asegura a pivote en un punto de pivote con un 

30 ,- primer brazo de pivote que se extiende por lo  general hacia arriba y en un
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segundo brazo de pivote que se extiende por lo  general hacia ahajo. Los 
brazos de pivote y e l  miembro se montan para moverse en un plano v er ti­
cal transversal al eje del rod illo . Cada brazo de pivote se asegura a - 
pivote en un soporte f i jo  sostenido a pivote e l  miembro, de esta  mane­
ra. Loa brazos de pivote son de longitud igual y e l eje del rod illo  -  
queda en e l punto intermedio de una lin ea  que conecta e l primera y segundo 
puntos de pivote en* cada miembro de soporte de rod illo . El rod illo  por 
lo  tanto, es capaz de moverse a través de una distancia limitada en un 
plano .únicamente horizontal en una dirección perpendicular al eje del -  
rod illo . Los brazos de pivote y e l miembro que forman e l soporte para -  
e l rod illo , por lo  general están en la  configuración de una "Z" voltea  
da en su lado y, por lo  tanto, al conjunto de soporte se hará referencia  
a continuación como una barra "Z". El d ispositivo de regulación de ten- . 
sión de filamento incluye también un elemento para empujar e l  rod illo  -  
con una cantidad de fuerza deseada en una dirección horizontal opuesta 
a aquella inducida mediante la  tensión de la  cin ta, y por lo  tanto, e l -  
movimiento o posición horizontal del rod illo  lo  proporciona una indica* 
ción de la  tensión real de la  cinta, con respecto a una tensión de cinta  
deseada. El soporte de pivote proporciona un cilindro oscilante macizo 
que funciona horizontalmenté con fricción  mínima y que responde a Io s-  
cambios en la  tensión dé la  cinta, proporcionando de esta  manera un.con 
tro l estrecho.

Un comjunto de cilindro-guia de conformidad con la  invención.inclu­
ye un par de comjuntos de soporte de barra "Z" o en forma de "Z", colo­
cados ta l como en e l caso del conjunto de regulación de tensión. Em. es— 
te caso, sin  embargo, la  barra incluye un par de rod illos montados en o* 
adyacentes al primero y segundo puntos de pivote respectivamente en los  
puntos colocados simótricamente con respecto a un punto colocado a la  -  
mitad del primero y segundo puntos de pivote. Los rod illos de preferen­
c ia  son de masa igual, proporcionando de esta  manera una unidad- e q u ili-
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brada. Aun cuando cada rod illo  experimenta un movimiento de pivote en 
una dirección perpendicular al eje del rod illo , los rod illos se mue­
ven con poca fricción  y, debido al diseño equilibrado, adoptaran cual 
quicr posición determinada, bajo condiciones está ticas, De esta  manera, 
los rod illos pueden moverse fácilmente cuando están en contacto con una 
cinta movible. El conjunto del cilindro-guia es particularmente .útil c¿ 
mo un cilindro de colocación o un cilindro de empalme en cuyo caso e l -  
dispositivo inclu irá  elementos para mover e l cilindro adyacente respec­
tivamente a un núcleo nuevo para enrollar o.un rollo  nuevo para desonro 
l la r .  Los aparatos de enrollamiento y desenrollamiento de cinta, de con­
formidad con la  invención se integran fácilmente para formar una opera­
ción oontinua mejorada de enrollamiento y desenrollamiento de cinta.

Se da a continuación.una descripción detallada de una modalidad -  
preferida de la  invención, junto, con los dibujos que se acompañan. Sin 
embargo, deberá quedar comprendido que.la descripción detallada y los -  
dibujos que se acompañan, se proporcionan .únicamente para e l objeto de 
ilu strar una modalidad preferida y que la  invención es capaz de modií'ic-'.cio 
nes y variaciones .novedosas que serán evidentes para aquellas personas ex 
portas en e l arte sin  desviarse del espíritu  y alcance de la  invención.

La figura -1 -  es una v is ta  en elevación .lateral diagramática, de un 
aparato de desenrollamiento de cinta que incluye un dispositivo de regu­
lación de tensión de cinta y un dispositivo de cilindro de empalme de con 
formidad con la  presente invención.

La figura -2 - es una elevación la tera l diagramática de una porción 
de la  figura -1 - , que ilu stra  los detalles de un indicador de posición 
de rollo; y

La figura -3 -  es una v is ta  en elevación .lateral diagramátioa de un 
aparato de enrollamiento de cinta que incluye un dispositivo dé regulación 
do tensión ¿e cinta y un dispositivo de cilindro de colocación de confor­
midad con la  presente invención.
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- Con referencia a la  figura -1 -, un d ispositivo de regüfación de 

tensión de filamento de conformidad con la  presente invención inclu­
ye un rod illo  -1** que tiene sus extremos sostenidos mediante un pan ­
de barras 2) en forma de "Z", habiéndose mostrado solamente uno de — - 
e llo s  en e l dibujo. La barra -2 -  en forma de "Z" incluye un miembro 
-3 -  en e l cual se asegura un primer brazo de pivote -4 - ,  asegurado a 
pivote en e l miembro -3 -  en un primer punto de pivote -5 - , que se ex_* 
tiende por lo  general hacia arriba del miembro -3 -  y que se asegura a 
pivote en un soporte f ijo  por medio de un pivote apropiado -6 - .  La ba­
rra en forma de "Z" incluye también un segundo brazo de pivote 7) ase-** 
gurado a pivote en e l miembro 3) en un segundo punto de pivote 8 que se 
extiende por lo  general hacia abajo del miembro -3-* y que se asegura a 
pivote en un soporte f ijo  por medio de un pivote apropiado -9 - .  El mían 
bro -3 -  por lo  tanto es sostenido a pivote mediante los brazos de pivo 
te 4 y 7 por medio de los pivotes 5) 6, 8, y 9) para moverse en un pía  
no transversal al eje den rod illo . El rod illo  -1 - , se monta para girar 
en un punto a la  mitad entre lo s  pivotes 5 y 8, y los brazos de pivote 
4 y 7 son iguales en la  longitud efectiva . Es decir, la  distancia*éntre­
los pivotes 5 y 6; és igual a la  distancia entre los p ivotes'8 y 9" Dú 
rante el-movimiento de los pivotes de los brazos de pivote 4 y 6 -en e l  ' 
plano del papel se verá que e l eje del rod illo  y por lo  tanto "el rod illo , 
experimenta un movimiento horizontal a través de una distancia limitada- 
en una dirección práctivamente perpendicular al eje del rod illo . De esta  
manera, s i  e l brazo 7 se pivotea hacia la  derecha en e l mismo sentido -  
de la  figura -1 - , e l punto de pivote 8 experimentará un primer movimien_ 
to de pivote ascendento hacia la  derecha seguido por un movimiento de -  
pivoto descendente hacia la  derecha. Al mismo tiempo, e l punto de pivote 
-5 -  experimentará un movimiento de pivote descendente in ic ia l correspon_ 
diente, seguido por un movimiento de pivote ascendente y de esta  manera' 
un punto a la  mitad entre lo s  puntos 5 y 8, experimentará un movimiento
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.únioatnente horizontal hacia la  derecha. Hay un lím ite f in ito  o gradó 
de movimiento horizontal, dependiendo de la  longitud del brazo, la  -  
separación de lo s  puntos de pivote 8 y 5, la  ubicación de los puntos 
de pivote 6 y 9 uno oon relación al otro y a los puntos do pivote 5 
y 8. Por ejemplo, durante e l movimiento continuo hacia la  derecha, -  
el., d ispositivo llegaría  a un punto en donde e l brazo superior 4 y e l mionáH 
bro 3, quedan en alineación longitudinal en ouyo punto sería imposible -  
efectuar un movimiento adicional hacia la  derecha. Durante el movimien 
to continuo hacia la  izquierda, e l brazo inferior -7 -  y e l miembro -3 -, 
finalmente quedarían en alineamiento longitudinal, y un movimiento adi­
cional, ocasionaría que todos los puntos en e l miembro -3 -, se movieran 
hacia abajo. Entre lo s .lím ites , e l movimiento del rodillo -1 -, se limi­
ta a un movimiento .únicamente horizontal y este movimiento se u til iz a  
para oontrolar la  tensión del filamento, de acuerdo con la  presente in­
vención. El d ispositivo de preferencia incluye topes para lim itar e l ro 
d illo  en cuanto a su movimiento horizontal entre- estos lím ites.

Un filamento ta l como una ointa 10 es atraída desde un r o l lo , - l i ­
me di ante un par de rod illos impulsados 12, que son impulsados mediante 
un motor, no ilustrado. La cinta atraviesa dos rodillos de un conjunto 
de cilindro de guía de cinta 100 que se describe en mayor detalle a -  
continuación. La cinta es guiada en acoplamiento con e l rodillo  regula 
dor de tensión -1 -  mediante rod illos convencionales 13, 14  de manera ta l
que la  tensión en una cinta movible aplica una fuerza horizontal hacia 
la  derecha en e l sentido de la  figura -1 - , empujando e l rod illo  en esa 
dirección debido a la  tensión en la  cinta movible. Acoplando la  cinta  
y e l rodillo  a ángulos iguales con respecto a la  horizontal, se asegura 
una fuerza de empuje prácticamente horizontal. En la  modalidad ilustrada, 
la  ointa es esenc jámente horizontal y lo s  ángulos de encidencia de la  -  
cintagi cada uno es de aproximadamente 0° con respecto a la  horizontal, 
dando por resultado un enrollamiento de 180& en e l rod illo  de tensión.
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Los ángulos de incidencia pueden variarse para proporcionar mayor o 
menor enrollamiento, tal y como se desee.

La tensión de la  cinta se regula de acuerdo con la  invención me­
diante la  acción del rodillo, de regulación de tensión 1. Para objetos 
de lim itación, se supondrá que la  cinta va a desenrollarse a una tenr 
sión de 45*4 Kilogramos. Puesto que la  cinta se enrolla a 1809 alrede , . 
dor del rod illo  1, la  cinta que se mueve a la  tensión correcta, aplica . 
una fuerza to ta l de $0.8 kilogramos al rod illo  1 hacia la  derecha, en 
e l sentido de la  Figura -1 - . Esto se equilibra de acuerdo con la  inven 
ción mediante una fuerza opuesta que se aplica al rod illo  1, por cual­
quier elemento apropiado, ta l como un pistón y cilindro hidráulico 1 5 , 
que se conenta a pivote oon el brazo de pivoter superior 4 y con un s_o 
porte f i jo  16, para aplicar una fuerza de empuje prácticamente horizon 
ta l al rod illo  1 hacia la  izquierda, en e l sentido de la  Figura -1—. La 
fuerza de empuje debe aplicarse uniformemente al rod illo  de tensión-1,. 
y, debido a esta  razón, se coloca un segundo pistón y cilindro en e l -  
otro conjunto de la  barra en "Z" de la  manera mostrada en la  figura -1 - .  
Alternativamente, los brazos de pivote superiores y los bastidores 16 -  
pueden conectarse mediante miembros contra los cuales se aplica la  fuer 
za del pistón. En este caso, puede aplicarse una fuerza simétrica con­
tra e l rod illo  de tensión -1 - , mediante un solo pistón colocado entre -  
los conjuntos de barra en "Z" a la  mitad del eje del rod illo . De prefe-, 
rancia, sin  embargo, se proporciona una pluialidad de pistones entre lo s  
conjuntos de barra en "Z" para aplicar una fuerza uniforme del rod illo .
En este ejemplo ilu stra tivo , los pistones 15 teniendo cada uno un¡área 
efectiva  de 6.45 centímetros cuadrados, se aseguran a pivote en un pun 
to 17 a la  mitad entre los puntos de pivote 5 y 6 en e l brazo 4* Conse­
cuentemente, la  presión hidráulica de 2 .8 l kilogramos por centímetro cua 
drado en cada cilindro, aplicará la  fuerza apropiada de 90.8 kilogramos 
para empujar e l rod illo  1 hacia la  izquierda, en e l sentido de la  figura 1.3 0 ,-



Con e l rod illo  —1— colocado en cualquier s it io  determinado en su 
trayectoria de movimiento unioamente horizontal, e l rodillo  permanecerá 
estacionario s i  la  tensión de la  cinta es del valor correcto deseado -  
de 45*4 kilogramos. Sin embargo, s i  aumenta la  tensión, e l rodillo  -1 -  
se moverá hacia la  derecha y s i  disminuye la  tensión e l rod illo  1 se mo 
verá hacia la  izquierda. De esta  manera, e l movimiento o posición rela­
tiva  del rod illo , proporciona una indicación de la  tensión de la  cinta 
con respecto a un valor deseado establecido, mediante la  presión en los  
pistones 15. La presión del pistón se ajusta o gradúa, desde luego, me­
diante un elemento compresor convencional no ilustrado y puede ser de 
valor constante ta l como*en e l caso de la  mayoría de las operaciones de 
desenrollamiento o'puede ser de un valor de oambio, s i  es que se desea.
En cualquier casoy en cualquier momento determinado en tiempo, la  posi­
ción o movimiento del rod illo  -1 -  es una medida de la  tensión de la  cinta  
con respecto a un valor ajustado deseado.

La posición del rod illo  de detecta convenientemente con relación a 
un punto de referencia que puede colocarse en cualquier punto a lo  largo 
de la  trayectoria del movimiento horizontal del rod illo , ta l como a la  
mitad a lo  largo de la  trayectoria. El punto de referencia puede indicar 
se de cualquier manera conveniente, por ejemplo, alineando una parte mo­
vib le del conjunto de barra en "2", ta l como e l  rod illo , con un punto do 
referencia f i jo ,  ta l como el bastidor ló . De preferencia, sin  embargo, -  
se proporciona un indicador de posición 18 que se muestra en mayor deta­
l le  en la  Figura -2 - .  El indicador consiste de una manecilla montada gi­
ratoriamente - 18-  que se hace accionar mediante una cadena 19 que acopla 
la s  ruedas dentadas 20 aseguradas en el.árbol 22, e l oual se asegura en 
e l brazo 4 y la  rueda dentada 21, asegurada en la  manecilla 1 8 . Durante 
un aumento en la  tensión de la  cinta, el'brazo 4 se pivotea en dirección 
levógira en e l sentido-de las figuras 1 y 2, y esto ocasiona que.la mane 
c i l la  - 18-  gire en dirección levógira. Se coloca convenientemente una es.
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oala 23 en e l bastidor....de soporte 16 para indicar la  naturaleza (aumen 
to o disminución) de un camb-io en la  tensión. La magnitud del cambio 
en la  tensión se indica mediante la  velocidad de movimiento del rod illo  
1  y la  manecilla l 8 y la  escala puede inclu ir valores numéricos ta l y_

5 , - .  como se ha mostrado para proporcionar la  manera de-'aproximar visualmente 
la  magnitud.de los cambios de lattensión  de la  cin ta.

Una vez que se &a indicado e l cambio en la  tensión de la  cinta, se 
hace una corrección para ajustar la  velocidad de la  cinta o la -resisten  
cia  al avance de la  cinta, a fin  de ajustar o graduar la  tensión de la  

1 0 ,- cinta de nuevo hacia su valor deseado. El ajuste se hace hasta que la
manecilla 18 queda en posición estacionaria, en cuyo momento la  tensión 
de las  cintas se equilibrara de nuevo mediante la  fuerza opuesta aplica  
da por medio de lo s  pistones 1 5 .

En una modalidad preferida,- e l rod illo  se hace regresar hacia su -  
15,- punto de referencia de cero, después de cada corrección eh la  tensión  

de la  cinta. Por ejemplo, suponiendo que la  manecilla - l 8-  se mueve en 
dirección levógira desde "cero", indicando un aumento en la  tensión de 
la  cinta, e l  operario ajusta la  tensión de la  cinta, reduciendo la  ve­
locidad de lo s  rod illos 12 ó reduciendo la  resisten cia  al avance en e l 

20, -  ro llo  de abastecimiento o en los rollos de arrastre o resistencia  al ayanct 
no ilustrados, o mediante varias de estas técnicas. En una modalidad pre 
ferida, la  tensión se regula mediante la  regulación de la  velocidad d e . 
la  cinta y e l operario, en un ejemplo determinado, reduce simplemente _ 
la  velocidad de la  cinta, hasta que se detmenc e l movimiento do la  maiie 

23 ,- c i l la  1 8 . Como se ha mencionado en lo  que antecede, la  manecilla de pre 
ferennia.se hace regresar hacia su punto de cero y esto se efectúa redu 
ciendo adicionalmente la  velocidad, de la  cinta, hasta que la  manecilla 
regresa hacia su punto de cero. La velocidad de la  cinta, luego se ajus 
ta ta l y como so requiere para mantener la  manecilla en su punto de refe 

2'C',- rencia de cero.
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Aun-cuando e l d ispositivo puede hacerse funcionar manualmente, 

ta l y como se ha descrito en lo  que antecede, e l ajusto de 1". t..u -ion 
de la  cinta, de preferencia se efectúa automáticamente y quedasá com­
prendido <,uo un movimiento de control puede derivarse fácilmente dr.l 
movimiento de cualquier porción del conjunto do barra en "Z". U te -  
movimiento puede usarse directamente, tal como mediante un v arilla je  
mecánico para controlar la  tensión de la  cinta, por. ejemplo, ajust-n 
do la  velocidad- de la  cinta, ta l y como se ha descrito en lo  que ante 
cede. Do preferencia, sin  embargo, se u t il iz a  un transductor para c:.m 
biar e l movimiento mecánico en una señal, tal cómo una señal neur; .-.tico 
o e léctr ica , la  cual se u t il iz a  de manera convencional para regular la  
tensión de la  cinta. Por ejemplo, la  rueda dentada 21, puede consistir  
de un roostato que controla la  velocidad de los rod illos impulsados 12. 
Un aumento del voltaje en e l  ajuste del roostato que rem ita  do la  ro­
tación en dirección dextr.ógira de la  rueda dentada 21, por ejemplo, — 
podría u tilizarse  para aumentar la  velocidad de los...rodillos imprl.alo. 
12, hasta que e l rod illo  1, regrese hacia su posición de referencia 'o 
cero. Se comprenderá que son ú t ile s  elementes de control convención-.!.;.; 
para controlar la  tensión de la  cinta desde una soñal derivada del mo­
vimiento de un elemento del conjunto de barra en "Z". Se comprenderá 
además que dicho control convencional incluye elementos pera aju;-t v.- 
e l régimen del cambio .n la  tensión de la  cinta, en respuesta. ¿1 ?*! i, 
men de cambio en e l movimiento.

Será evidente de la  Figura 1 que los pistones 15 mueven el brazo 
4 de una manera a pivote y por lo  tanto la  fuerza de empuje horizt'<!; !  
que se aplica mediante lo s  pistones no es sólo horizontal en todo 
monto. Debido a esta  razón se prefiere, cuando se usa una '"ispo-ición 
de pistón, tal y como se muestra en la  Figura 1, colocar e l pistón le 
manera tal que actúe horizontalmente, cuando e l rodillo 1 está cu su 
posición de.referencia de cero. Consecuentemente, s i  e l movimiento del

-  13 -  '
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rod illo  se restringe hacia un Area estrechamente adyacente al punto 
de cero, la  fuerza aplicada mediante los pistones será esencialmente 
horizontal.

La fuerza de empuje horizontal aplicada, mediante los pistones -  
15, desde luego puede aplicarse de cualquier otra manera por ejemplo 
mediante resortes y en otros s it io s  ta les como en e l brazo inferior  
7 .o miembro 3° La fuerza de empuje puede aplicarse a lo s  miembros 3 
en un punto a la  mitad entre los puntos de pivote 5 y 8 para obtener 
una fuerza de empuje .únicamente horizontal. Se prefiere, sin  embargo, w- 
colocar e l elemento de empuje distante del rod illo  1, para proporcio, 
nar acceso lib re al rod illo  y una carrera corta del pistón.

El d ispositivo de regulación de tensión descrito en la  Figura 1, 
puede también usarse para regular la  tención de la  cinta en una opera 
cion de ehróllamiento de la  manera que se explicará por s í  práctica— ,
mente. La cinta se alimentará como una hoja continua desde la  izquier 
da en e l sentido dá loe dibujos y se enrollará cu un núcleo colocado 
hacia la  derecha en e l mismo sentido de los dibujos. Un aparato de en 
rollamiento de este tipo se ha mostrado en la  Figura 3* El comjunto -  
de control de tensión 30 y la  barra en "2" se construye de la  misma -  
manera, que aquella en la  Figura 1, y conr.i .te de un brazo de pivote -  
inferior 32, un miembro 33 que acopla loe brazos de pivote y e l rodi­
l lo  34, montado para girar en e l miembro 33, a la  mitad entre los pun 
tos de pivote para lo s  brazos 31 y 32. La cinta 10' es estirada general 
mente hacia la  derecha a travos de los cilindros de punto de sujeción 
impulsados de aislamiento 34, en e l sentido del dibujo, a medida que 
un rollo  35 de la  cinta se está enrollando en un núcleo impulsado 36.
Una pluralidad de cilindros neumáticos o de aire 37 aplica una fuerza 
de empuje al rod illo  34, hacia la  derecha, en oposición a la  fuerza hori 
zontal inducida hacia la  izquierda mediante la s  tensiones en la  cinta  
movible, proporcionando de esta manera control de la  tensión de la  cin 
ta, regulando la  velocidad del enrollamiento de la  cinta, mediarte la
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la  velocidad de lo s  cilincros de punto de sujeción impulsores 34 

o ambos. La cinta es guiada alrededor del rodillo  34, con un on- 
rollanientó de 1800 por modín de los rodillos-guía convencionales 
38, 39. La tensión se regula tal y como se describo en relación 
con e l d ispositivo de desearon amiento de la  Figura 1, proporoio 
nándose mía monecilla 10 ' por ejemplo, para indicar e l movimiento 
¿el rod illo  3d. 31 conjunto de manecilla se oonatruyo conveniente, 
mente, t i l  y como se muestra en la  Figura 2. El dispositivo de en-
rollanient& mostrado en la  Figura 3, incluye también un conjunte- 
de cilindro de colocación 200 qúe ss describirá en mayor detrllo
a continuación.

Aun cuando e l dispositivo de regulación de tensión de filamento 
descrito en lo  que antecede, se ha descrito detalladamente con res­
pecto al enrollamiento y desenrollamiento de una cinta, será eviden 
te que e l conjunto de barra en "Z" puede usarse para controlar la  -  
tensión en cualquier filamento movible ta l como filamentos semejan­
tes a h ilo s . Por ejemplo, la  tensión en fibras movibles, alambres, c 
cuerdas, h ilos y semejantes, puede regularse mediante e l d isp ositi­
vo de barra en Z así como cintas, ta les como.hojas de p lástico , ¿e 
papól, de lámina metálica y semejantes. La invención es particular­
mente apropiada para controlar la  tensión en cintas movibles de pino 
tico , papel o laminaciones de estos materiales, y está exenta do va­
rias de la s  desventajas de los dispositivos usados hasta ahora para 
este objeto. El dispositivo particularmente apropiado para operacio. 
nes de desenrollamiento o enrollamiento de cinta, que se describirán 
en mayor detalle a continuación en relación con los cilindros de em­
palmo y de colocación de acuerdo con la  invención, que son .ú tiles, -  
respectivamente, en estas operaciones.

Un conjunto de cilindro de empalme de conformidad con la  inven 
ción, se ha indicado como 100 en la  Figura 1 y comprende un par de -3 0 ,-
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conjuntos de barra 101 en forma, de "Z" que incluyen un primer brazo
de pivote que se extiende hacia abajo 103 y un miembro 104, conecta 
do con los brazos de pivote en e l primero y segundo puntos de pivote 
105 y 106. La construcción y disposición de lo s  conjuntos de barra en 
"Z" hasta este punto, es idéntica al conjunto de tensión de barra en 
"Z" siendo de longitud igual los brazos de pivote 102 y 1 0 3 .-Sin embargó 
en e l conjunto de cilindro de empalme, un par de rodilbs 10?, 108 so 
montan para girar adyacentes a los puntos de pivote 105 y 106, estando 
colocado e l eje de rodillo  simétricamente del puntó intermedio de una 
lin ca  quo conecta los puntos de pivote 105 y 106. Los ejes del rod illo  
dejprefereñcia se colocan en la  lín ea  y se colocan convenientemente en 
lo s  puntos de pivote 105 y 106. Los rod illos de preferencia son de masa 
igual y se montan simétricamente de manera ta l que queda equilibrado 
e l conjunto de barra en "Z". Por lo  tanto, dentro de lo s  lím ites de un 
movimiento .únicamente horizontal, que es experimentado mediante el'"— 
punto del miembro' 104, que queda a la  mitad entre los primeros puntos 
105 y 106, e l conjunto queda equilibrado y adoptará cualquier posición  
horizontal bajo condiciones está ticas. Debido al soporte de tipo dé 
pivote, los rod illos fácilmente pueden moverse hacia la  izquierda o -  
hacia la  jercha en una dirección perpendicular al eje del rod illo  para 
ayudar al movimiento de la  cinta 10 con relación al rollo  11 del mate 
r ia l de cinta.

En una operación continua de enrollamiento o desenrollamiento de 
cinta, e l conjunto de barra 100 en forma de "Z" que se muestra en la  
Figura. 1, se usa para empalmar. Un desenrollador de to rrec illa  conven 
cional 150 se u t il iz a  para hacer coincidir un ro llo  de cuita nuevo — 
hacia una posición de desenrollamiento, ocupada por e l rollo  151 *en 
la  Figura 1. El cilindro de empalme se mueve luego hacia la  izquierda 
en e l sentüido de la  Figura 1, para enganchar la  o r il la  trasera de un 
rollo  de cinta desenrollado con la  cinta giratoria del nuevo rollo  de
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cinta. La cinta desde e l nuevo rollo  se empalma de sta  manera en e l 
Extremo trasero de la  cinta desde el rollo  desenrollado -11-.

En e l momento y tiempo ilustrado en la  Figura -1 - , un rollo  huevo 
151 queda en posición para empalmarse en el extremo trasero de un rollo  
de cinta desenrollado 11. El conjunto de cilindro de empalme de la  cin 
ta de barra "Z" incluye un elemento, ta l como un cilindro neumático -  
de doble accionamiento 109, capaz de mover el cilindro de empalme -107- 
hacia la  izquierda en el mismo sentido de la  Figura -1 -, para enganchar 
o acoplar e l extremo trasero de lá  cinta que se desenrolla del r o l lo .i l ,  
oon e l cual se asegura temporalmente la  periferia  giratoria del nuevo 
ro llo , por ejemplo mediante un adhesivo hacia la  superficie de la  cinta  
subyacente y la  superficie externa del extremo delantero del nuevo ro­
l lo  o la  superficie adyacente del extremo trasero del rollo  desenrolla 
do o ambos se proporciona con un elemento ta l como un adhesivo sensible 
a la  presión,"para unir la s  cintas.

El d ispositivo de desenrollamiento de to rrec illa  150, que es de t i  
po convencional, incluye motores de velocidad variable (no ilustrados) 
para impulsar los núcleos del rollo  15 2 , y 153 on una dirección levógira.
El nuevo rollo  151 se hace coincidir hacia la  posición para empalmo tal 
y como se muestra en la  Figura -1 -, haciendo girar e l brazo 155? en -  
dirección dextrógira alrededor del árbol I56 , mediante un motor, no ilu s  
trado. hl mismo tiempo, e l rollo  desenrollado 11 que está  montado para 
girar en el árbol 157 en e l otro extremo del brazo 15 5? gira en direc— 
ción dextrógira hacia la  posición mostrada en la  figura -1 -, con la  cin 
ta 10 pasando a través de uno de lo s  dos rodillos guia 158 , 15$ montados 
giratoriamente en e l brazo lóO colocado a.ángulos rectos oon respecto -  
al brazo 155= Los rodillos-guia 158-159 la  cinta desde el núcleo hacia el 
rodillo  se empalma 10 7 , alejado del .árbol de soporte central 150 del ¿ispr- 
s itiv o  de deaenrollamiento de to rrec illa . Después de que e l rollo  11, -  
se ha desenrollado completamente, e l nuevo rollo  151 se hace que gire a
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la  velocidad de la  cin ta. Cuando va a haberse un empálme, e l cilindro neu 
mático de aire 10$ se hace accionar para mover e l conjunto de cilindro  
de empalme 100 de barra en "Z" hacia la  izquierda para forzar a l c i l in  
dro de empalme 107 contra la  superficie in terior de la  cinta desenro­
llada 11, lo  cual a su voz, se prensa contra e l nuevo ro llo , la  super­
f ic ie  del cual se está  moviendo a la  velocidad de la  cinta. El* aditivo 
sensible a la  presión entre las hojas enganchadas, efectúa e l empalme, - 
puede emplearse sm se desea, un cuchillo 161 para cortar e l extremo -  
trasero d el-ro llo  desenrollado. El cuchillo puede montarse de.cualquier 
manera conveniente y puede montarse giratoriamente adyacente o en ali­
aje del ro llo  de empalme 107. Una vez que se ha efectuado e l empalme,. , 
un pistón neumático de' aire 109 se hace accionar para mover e l cilindro  
de empalme 107 la  derecha y e l conjunto de cilindro de guía 100 de barra 
en "Z", se coloqa de manera ta l que la  cinta 10 queda fuera de acopla­
miento con e l rollo  151, durante e l desenrollamiento del mismo. A medí 
da que se desenrolla e l ro llo  lp l ,  e l núcleo del rollo  desenrollado 11, 
se quita del brazo 155, y se reemplaza por un nuevo ro llo . Este nuevo 
rollo  se hace coincidir finalmente hacia la  posición de empálme ocupada 
por e l rollo  151  en la  figura 1, y e l último se hace* coincidir simultá­
neamente hacia la  posición ocápada por e l rollo  desenrollado 1 1 ,.comple 
tando de esta  manera la  secuencia de empalme. El sistema queda.entonces 
l i s t o  para una secuencia de empalme adicional para deseárollamiento con 
tinúo. . - -

Hientras que la  cinta 10 se muestra guiada a través de la  parte 
superior de ambos cilindros 107 y 108 se comprenderá que la .c in ta  puede 
pasar a través de uno y debajo del otro. Además, aún cuando se ha ilu s  
trado una coincidencia en dirección dextrógira con e l nuevo ro llo  están 
do empalmado en la  superficie superior de la  cinta desenrollada, e l 
empalme en la  superficie inferior de esa cinta puede efectuarse simple 
mente efectuando una coincidencia en dirección levógira. Si se u t il iz a3 0 ,-
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un cuchillo para cortar e l extremo trasero de la  cinta, debe colocarse 

para efectuar una operación de coincidencia en dirección levógira, y 
un empalme in ferior. El cuchillo por lo  tanto se monta de preferencia 
para la  acción de corte, a f in  de que gire alrededor del eje del c i l la  
dro de empalme 107, puesto que solamente se requiere un cuchillo para
un empalme superior o inferior, cambiándose únicamente su dirección do 
rotación. Si se monta de otra manera un cuchillo, ta l y como se muestre, 
en la  Figura 1, e l  cuchillo debe ser movible entre una posición de fun 
cionamiento para un empalme inferior y una posición do funcionamiento 
para un empalme superior o deben proporcionarse dos cuchillos.

Se muestra un conjunto de colocación en la  Figura -3-, como 200 y 
consiste de un par de conjuntos 201 de barra en "Z" que son de configu 
ración semejante al conjunto de cilindro de empalme 100 que se muestra 
en la  Figura 1, incluyendo un -primer brazo de pivote que se.extiendo -  
hacia arriba 202, un segundo brazo -de pivote que se extiende hacia aba 
jo 203 y un miembro 204 conectado .con* los brazos de pivote en e l pri¡t¡e 
ro y segundo puntos de pivote 205 y 206. Un cilindro neumático de aire 
de doble accionamiento 207 se conecta a pivote con un soporte de ba.:ti_ 
dor f ijo  208 con e l brazo de pivote inferior 203 está  la  barra 200 en 
forma de "Z" para mover los rod illos 208 y 209 hacia la  derecha y hacia 
la  izquierda^ en e l sentido de los dibujos en una dirección perpondicu 
lar  a los ejes de los rod illos de la  misma manera que el conjunto de ci^ 
lindro-de empalme 100 en la  Figura 1.

En e l momento en tiempo que se ha ilustrado en la  Figura 3, la  cin 
ta 10' se está enrollando en un rollo  35 impulsado giratoriamente en una 
dirección levógira en e l núcleo 36, montado giratoriamente en e l brazo 
251, de un dispositivo enrollador de to rrec illa  convencional 250. La -  
cinta 10' es guiada desde la  unidad de tensión 30 de barra en "Z" por 
medio del rod illo  39 debajo del rollo  209, y por encima del oilindro de 
colocación 208 y forma un punto de sujeción con e l cilindro da colocación
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y un núcleo nuevo 211 impulsado mediante un motor (no ilustrado) a la  
velocidad de la  cinta. La cinta os guiada alrededor del núcleo 211, — 
por medio del cilindro-guia 276 que forma parte de un conjunto cortador 
275 que va a describirse en mayor detalle a continuación. La cinta pasa 
luego a través del rod illo—guia 210 y hacia un rollo  de cilindro de enro 
11amiento 35°

A fin  de enrollar un rollo  nuevo, e l brazo 251, del dispositivo de 
enrollamiento de to rrec illa  convencional 250 se hace girar en.una direc_ 
cion levógira para hacer coincidir e l rollo  de enrollamiento 35'y un nú 
oleo 211, hacia las posiciones mostradas en la  Figura -3 - , con lo s  rodi 
l ío s  276 y 210 acoplando la  cinta, ta l y como se muestra.-Los cilindros 
neumáticos o de aire 207 se hacen luego accionar para forzar- e l conjun­
to de barra en "z" hacia la  derecha en e l sentido de la  Figura 3, a fin- 
de formar un punto de sujeción de presión entre e l cilindro de cCloca-- 
cion 208 y e l nuevo núcleo 211. Cuando se ha llenado lo  suficientemente 
el rollo  35, e l sistema de cuchillo 275 se hace accionar para cortar la  
cinta 10* y para envolver el extremo delantero de la  cinta adicionalmen 
te alrededor del nuevo núcleo para in ic ia r  un nuevo ro llo . El mecanismo 
de cuchillo se retira  luego, e l rollo  completo 35 se reemplaza en e l  bra 
zo - 25I -  mediante un nuevo núcleo y e l cilindro de colocación se mueve 
hacia la  izquierda a cualquier a cualquier grado deseado mediante la .a c  
cion del cilindro neumático -207-. Debido al soporte equilibrado y de h a . 
ja fricción  del conjunto de cilindro de colocación de barra en "z", pue­
de empujarse fácilmente contra o alejado del ro llo  de cinta, durante e l 
enrollamiento, ta l y como se desee. Por ejemplo, puede empujarse contra 
el rollo  para formar una porción de rollo  interna apretada y puede aflo  
jarse progresivamente a medida que se enrolla e l ro llo . Alternativamente, 
los rollos pueden "flotar" exentos de culauier influencia externaque.no  
sea la  cinta movible en una posición adyacente al rollo  de enrollamiento. 
Cuando se'ha enrollado casi completamente ún ro llo , e l cilindro de colocá.
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clon se desplazará hacia la  izquierda de la  posición mostrada en la  Fi­
gura 3 y, durante este momento e l d ispositivo de enrollamiento de torro 
c i l la  se hace coincidir en dirección levógira hasta la  posición mostra­
da en la  figura 3. El cilindro de- colocación se mueve luego hacia la  de 
rocha para formar un punto de sujeción de presión con un nuevo núcleo -  
completando de esta  manera una secuencia de enrollamiento. Una particu­
laridad del sistema presente es que e l cilindro de colocación so mueve 
rápidamente de manera fá c il desde su posición de"enrollamiento complejo" 
hasta su posicicón de "iniciación de enrollamiento" y que es también ca 
paz de colocarse de manera precisa en cualquier posición durante e l en­
rollamiento. El sistema proporciona, por lo  tanto un sistema eficien te  
para un enrollamiento continuo de la  cinta.

El cortador de cinta envolvente 275 mostrado en la  Figura -3 - es un 
cortador de enrollamiento de cinta preferida. El cortador consiste de dos 
elementos principales: un rodillo  276 y un cuchillo 277* El rodillo  276 
se coloca con su eje paralelo al eje del cilindro de colocación 208 y se 
monta para girar adyacente a los extremos de los brazos 277 asegurados a 
pivote en lo s  bastidores laterales 278 en un pivote 279 para moverse en 
un plano transversal al o je del rod illo  bajo la  influencia del c il í!  r- 
neumático 211 y lo s  v ar illa jes  28l, 282. Tal como en e l caso de los con­
juntos de barra en "Z", cada brazo 277 se coloca a cada lado del apanio 
al exterior de la  trayectoria de la  cin ta. El brazo 277 es movible alreJe 
dor del pivote 279, desde la  posición extendida mostrada en la  Figura -3 -, 
con e l rod illo  276 guiando la  cinta 10 alrededor del nuevo múcleo 211, -  
hasta una posición retraída con e l rod illo  276 fuera de la  trayectoria -  
más hacia afuera del recorrido de un incilindro de indización o coinciden.
cia  indicado mediante la  línea de s ilu eta  283. Un brazo del cuchillo ----
284 se monta a pivote en cada brazo 277 en e l pivote 285 y es movido bajo 
la  acción del cilindro neumático -286 para mover una hoja del cuchillo -  
287 desde su posición retraída mostrada en la  Figura 3, a lo  largo do la
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trayectoria 288 para cortar la  cinta 10' y para pasar por encima y en 
proximidad estrecha al nuevo núcleo 211 para quiar e l extremo delante 
ro de la  cinta cortada alrededor del núcleo. La superficie inferior de * 
la  hoja del cuchillo puede proporcionarse con elementos apropiados ta­
le s  como un cep illo  para ayudar a acoplar la  cinta y e l núcleo. La Ac 
ción envolvente ocasionada mediante el cuchillo se ha encontrado que 
es suficiente para in ic ia r  eficazmente la  formación de un nuevo rollo  
de cinta sin  un adhesivo.

El sistema desenrollamiento y enrollamiento descrito en lo  que an 
tecede, puede integrarse fácilmente. Después de que se desenrolla la  oin 
ta, la  cinta se trata de c ierta  manera, por ejemplo mediante un tratamien 
to químico o f ís ic o , incluyendo revestimiento, irradiación, calentamiento 
y tratamiento! semejantes o laminándose en una segunda cinta. En cualquier 
caso, frecuentemente es deseable enrollar la  cinta tratada. El sistema de 
desenrollamiento y enrollamiento por lo  tanto in c lu ir ía : una etapa de desen 
rollamiento que incluye un cilindro de empalme de Larra en "S", o un dis­
positivo da regulación de tensión de desenrollamiento de Larra en "Z/ o -
amLos de acuerdo con la  presente invención. El elemento de tratamiento -  
de cinta está  aislado o puede aislarse convenientemente de cualesquiera o 
amLas de las etapas de enrollamiento y desenrollamiento, por medio de los  
cilindros de sujeción impulsados.

N OT A .
Por .último se deciarán de propia invención y novedad las sigu ientes: 

R E I V I N D I C A C I O N E S . '
2 $ ,- 1& Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar

y tensar un filamento moviLle o cinta en una estación de enrollamiento y/o 
desenrollamiento, caracterizado en que incluye: a) un rod illo  que tiene 
su eje del rod illo  colocado transversalmente en la  dirección de movimien­
to del filamento o cinta, de manera ta l que e l filamento o cinta moviLle^ 

3 0 ,- aplica una fuerza horizontal contra e l rod illo  en una primera dirección
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horizontal, prácticamente perpendicular al eje del rod illo , debido a 
la  tensión en e l filamento de cinta movible, b) un par de miembros de 
soporte de rod illo  que sostienen giratoriamente cada extremo del rod illo , 
c) un primer brazo do pivote asegurado a pivote en cada miembro de sopor 
te de rod illo  en un primer punto de pivote, d) un segundo brazo de pivote 
asegurado a pivote en cada miembro de soporte de rodillo  en un segundo 
punto de pivote y en un soporte Ri&o en un punto más bajp que e l segun­
do punto de pivote, e l primero y segundo brazos de pivote son de longitud 
efectiva  igual y guian e l mismo miembro de soporte de rodillo  para moverse 
en un plano vertica l transversal al eje del rodillo  y e l rod illo  está -  
montado para guiar en los  miembros de soporte de rod illo  con ol eje del 
rod illo  colocado en un punto a la  mitad de una lín ea  a través del primero 
y segundo puntos de pivote, mediante lo  cua-1 e l  rod illo  es movible en 
una trayectoria horizontal, prácticamente perpendicular al eje del rodi­
l lo  y e) se proporcionan elementos para aplicar una fuerza predeterminada 
contra e l rod illo , casi.perpendicular al eje del rod illo  en una segunda 
dirección horizontal opuesta a la  primera dirección para oponerse a la  
fuerza del rod illo , debido a la  tensión-de la  cinta movible mediante lo  
opal e l rod illo  se mueve en una trayectoria horizontal en respuesta a -  
la  tensión de la  cinta, con relación a la  fuerza opuesta predeterminada.

26 .- Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar 
y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento y /  
o desenrpllamiento, caracterizado en que incluye, según la  anterior reí, 
vindicación un elemento detector de posición de rodillo  para detectar la  
posición del rod illo  con relación a un punto de referencia y un elemento 
para mover el rodillo  horizontalmente haoia e l punto de referencia, desde 
una posición desplazada desde e l punto de referencia^'

3 6 .- Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar 
y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento y /  
o desenrollamiento, caracterizado esencialmente porque incluye según las
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re ¿vindicaciones 1 y 2, un elemento para cambiar la  tensión de la  cinta  
respecto a lo s  cambios en la  posición horizontal del rod illo .

4&<<- Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empal 
mar y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrolla­
miento y/o desenrollamiento, según las  anteriores reivindicaciones, ca­
racterizado porque incluye un elemento para mover una cinta en acopla­
miento con el rod illo  en relación a un rollo  de material de cinta, y un 
elemento que responde a la  posición del rod illo  para ajustar la  tensión 
de la  cinta.

53«- Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar 
y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento 
y /o  desenrollamiento, según las anteriores reivindicaciones, caracteri 
zado esencialmente porque incluyo un elemento para ajustar la  fuerza ho 
rizontal predeterminada aplicada al rod illo .

6&„- Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, enpalmar 
y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento 
y/o desenrollamiento, segán la s  anteriores reivindicaciones, caracteriza 
do esencialmente porque incluye un elemento para guiar la  cinta movible 
para envolver e l rod illo  alrededor de 1809.

7 3 .- Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar 
y tensar un filamento movible o cinta en una e st cion de enrollamiento u 
y/o desenrollamiento, segán la  reivindicación 4 , caracterizado esencialmente 
porque en e l ro llo  de material de cinta en un ro llo  de* enrollamiento en 
donde se enrolla la  cinta.

8s'.- Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar 
y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento 
y / o  desenrollamicnto, segán la  reivindicación -4 - ,  caracterizado esencial 
mente en que e l ro llo  de material de cinta es un ro llo  de abastecimiento 
o suministro desde donde se desenrolla la  cinta.

? 8 . -  Perfeccionam ientos introducidos en aparato para guiar, empalmar3 0 ,-



y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento 
y/o desenrollamiento, según lá  reivindicación -1 - , caracterizado esen- 
cilamante porque incluye: a) un para de miembros de soporte de rod illo -  
guia; b) primer brazo de pivote asegurado a pivote en cada míombro de 

5 ,-  soporte del rodillo-guia en un primer punto de pivote y en un soporto
f i jo  en un punto más elevado que e l primer punto de pivote, o) un según 
do brazo de pivote asegurado a pivote en cada miembro do soporte del ro­
d illo-gu ia  en un segundo punto de pivote y en un soporte f ijo  en un pun 
to más bajo que e l segundo punto de pivote, d) un para de rodillos de -  

1 0 ,- guia de-cinta, montados para girar adyacentes e l primero y segundo pun­
tos de pivote que tienen sus ejes de rodillo  transversalmente a la  dircc 
cion de movimiento del filamento o cinta movible y colocados simátricar- 
mente alrededor de un punto a la  mitad en una linea  entre e l primero y 
segundo puntos de pivote, e l primero y segundo brazos de pivote siendo 

1 5 , -  la  longitud efectiva  igual y guiando e l miembro de soporte del rod illo -
guia para moverse en un plano vertical transversal a los ejes del rodillo  
y e) se proporcionan elementos para mover e l miembro de soporte del ro­
d illo-gu ia  para empujar uno de los rod illos-guia de la  cinta contra un -  
rollo  de enrollamiento o desenrollamiento, para empalmar o enrollar la  

20,- cinta.
10&.- perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar 

y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento 
y/o desenrollamiento, según la  reivindicación -9 -, caracterizado esencial 
mente en que los rodillos-guia son de masa igual.

2 5 ,-  - 11&.- Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar
y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento 
y/o desenrollamiento, según la  reivindicación -9—, caracterizado esencial 
mente en que lo s  rodillos-guia se montan para girar en un primero y on un 
segundo puntos de pivote.

30,-- 12& Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar
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y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento
y/o desenrollamiento, según la  reivindicación -9 - , caracterizado esen­
cialmente en que incluye un cuchillo para cortar la  cinta desenrollada 
o enrollada.

13&.- Perfeccionamientos introducidos en aparato para guiar, empalmar - 
y tensar un filamento movible o cinta en una estación de enrollamiento 
y / o  desenrollamiento, según la  anterior reivindicación, caracterizado- 
esencialmente porque incluye un elemento montado en e l cuchillo para 
guiar e l extremo delantero cortado de una-cinta de enrollamiento alrede 
dor de un núcleo vacio para indicar el enrollamiento del ro llo  de cinta
en e l núcleo.

14&.- PERFECCIONAMIENTOS INTRODUCIDOS EN APARATO PARA GUIAR, EMPAIÍIAR . 
Y TENSAR UN FILAMENTO MOVIBLE O CINTA EN UNA ESTACION DE ENROLLAMIENTO 
Y/ DBSEN30LLAMIENT0.
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