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{transporte de wn haz de filamento desde wn proceso de hi-
lado a un proceso sucesivo de estirado, en una factoria
productora de hilos de filamento sintético.

En una factorfa productora de hilos de filemen
to sintético, una plurelidad de multifilamentos continuos
hilados por fusidn desde las respectivas hiladoras son -
agrupados en un haz de multifilsmentos sin estirar por mg
dio de un rodillo de guia de recogida, El haz de multlifi
lamentos sin estirar es tomado por un juego de rodillos
de cabrestante y, &8 continuacién, entregado desde un par
de rodillos de entrega & un bote a través de ma tuberia
de gufa o eyector que estéd oseilando continuamente. Cusn
do el bote anteriormente mencionando esté lleno con el haz
de multifilamentos sin estirar ese bote lleno es mudado
de la posicidn de recepeidn y otro vacio pasa a ocupar -
tal posicidn. E1l mencionado bote 1lleno con el filamento
sin estirar se denominard de ahora en adelante "bote llg
no%, A continuacién, los botes llenos son transportados
a un lugsr de reserva, por medio de um carro impulsado a
mano. Cuando es necesario suministrar dichos filsmentos
sin esatirar a un aparato de estirado, los botes llenos =
que han sido gusrdados en el lugar de reserva son llevae
dos 8 una parte de fileta del aparato de estirado, uno =
por uno. Después un haz de multifilamentos sin estirar es
introducido desde cada bote para montarlos en la fileta,
y una plurslidad de tales haces de multifilamentos sin eg
tirar, entregados desde un numero predeterminado de botes
llenos, son alimentados al aparato de estirar. Generalmen
te el mencionado suminiastro del haz de multifilamentos -

sin estirar a un bote s realiza en tales condiciones ope
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rativas que el grosor total del haz de multifilamentos &5
del orden de entre veointe mil denlers y dos millones de
deniers, y la velocidad de proceso de encuentra dentro -
del orden de 300 8 2,000 metros por minuto,. Sin embargo,
1a mencionada operacidn de estirado se lleva a cabo con
una pluralidad de haces de multifilamentos sin estirar que
tiene un grosor total entre medio milldn de deniers y =—-
diez millones de deniers y la velocidad de suminlstro es
del orden de entre 50 y 300 metros por minuto, due es re
lativamente lenta en comparacion con la velocided de en-
trega de la 0pera016n de hilado. Por lo tanto, debe consi
derarse la diferencia de tiecmpo entre el requerido para
producir un bote lleno y el necesario para consumir los
filamentos de un bote llenc en el proceso de estirado, =
con el fin de establecer un métodc efectivo de transpor-
te de los haces de multifilamentos sin estirar desde wn
proceso de hilado a un proceso sucesivo de estirado. En
el método convencional para transportar haz de filemento
desde un proceso de hilado a un proceso de estirado su-
cesivo, cuando los mencionados botes llenos se vacian es
tos botes vacios son transportados uno por uno desde la
fileta 8 un lugar de reserva y, despuds, una pluralidad
de botes llenos em transportads a la fileta del aparato
de estirar y se lleva a cabo la operacidn de montaje en
la fileta, Por otra parte, los botes vacios ason llevados
desde el lugar de reserva a la posicildn de recepcidn ba=
Jjo los rodillos de entrega del aparato de hilado, sucesi
vamente,

De conformidad con nuestra experiencia, hemos
hallado que el citado procedimiento convencional de trang

porte de botes presenia varios inconvenientes. Es decir,
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en el mencionado procedimiento convencional 1a'operaci&n
de transporte de botes y la de montaje en la fileta se reg
lizan principalmente de manera no automaticas, por lo que
es necesarioc un gran.costo de mano de obra.Incluso, awn=
que se trate ds concentrar las operaciones manuales, 8

fin de incrementer la eficiencia de trabajo, como la ope
racidn de montaje en la fileta requiers por 1o menos una
hora y el equlpo de estirado no puede ser impulsado du=
rante esz operacién de montaje, diaminuye sin.duda algue~
na la eficacia de uso de la maquina del equipo de estira
do, Ademds, como el trensporte de los botes se efectla -por
medlio de un transpdrtador jmpulsado por un opersrio es nes
cesario disponer de un gran nimero de botes y de grandes
espacios para guardarlos, si se quiere que la opsracién
se desarrolle sin problemas. Ultimamente ha aumentado
el interes en adoptar el sistema llamado de "embalado gran
de" a fin de incrementar la eficacia de trabajo del.equi
po, pero la eficiente adoption de ese sistema de embalado
grande queda restringida por l¢ inconvenientes mencionge
dos del slstems convencional.

Como es =abido, se ha utilizado el elevador de
horquilla para transportar los. botes. Sin embargo, si el
tamafio del bote y su peso cuando estd lleno son muy gran
des, se plantean los sigulentes problemes: Se necesita un
espacio mayor que para los botes mds pequefiog, 8 la hora
de llevar a cabo las operaclones de carga y descarga del
elevador de horquilla. Ademds, durante la conduceifn del
elevador de horquilla, los botes grandes impiden la libre
visibilidad del trayecto de transporte; con lo que hay -
clerta posiblilidad de lesionar a los operarios de la hie

landeria.
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El objeto prineipal del presente invento es e=
1ininar los inconvenientes que se acaban de mencionar,pe
dlante la introduceidn de un método Gnico para el trans-
porte de haces de filementos desde un procesc de hilade
2 un proceso de eptirado sucasivo; en el que los botes 1ilg
nos y los vaclos son trangpartados entre dos lugures deseg
doz, & lo largo de un pasc o pasos partleculares y por mg
dios de transporte automdticos,

De conforme al acuerdo en le presente invencion,
ese paso particuvlar estéd formado por un paso de circuito
cerrado § por lo menos, por un pasaje ramlficado del anw-
terior. El peso de cireulto cerrado estd compuesto por -
wn primer paso principal, situado por debajo de la parte
de entrega del equipo de hiler, y por un segundo paso prin
cipal situado en una posicidn separada de la disposicidn
del primer paso principalj y por un primer paso transver
sal conectado 2 un extremo del primer paso principal y a
un extremo del segundo paso principsl, y por un segunde
paso transversal conectados & los otros extremos de los
pescs principales primeroc y segundo. El mencionado paso
roamificado o bifurcado se deriva del primer paso trans-
versal y se proyecta & lo largo de uns fileta horizontal
de un equipo de estiraje, a ambos lados de la fileta, -
hasta terminar en la perte de base de la fileta, También
es Util aplicar, por lo menos, un pasco ramificado o bi-
furcado auxiliar, desde el citado primer paso transversal,
de menera que forme una posicidn para guardar los botes
llenoe.

De acuerdo con la presente invencién, log mee
dios para transportar los botes llenos o vacios compren~

den, en combinacidn, un primer transportador susceptible
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cifn deseada a 1o largo del citado segundo paso princi-
pal; uwn tercer trangportador susceptibhle de transferir
cadas bote lleno desde una posiciln de reserva, a lo lar
go del priner paso prineipal, sl primer paso transversal
¥s daSpués, de transferirlo a cualquiera 8s los pasos -
ramificados o bifurcados que s extienden a lo largo de
las filotas horizontales del equipo de estiraje; asi co
mo de transferir botes vacios dcsde &l paso reamificado
al seswide paso principal, 8 traves del primer pasc =
tranaversal; y un cuarto trans;ortsdor con una construg
cidn similar a la del tercero aplicsdo al primer paso =
{ransversal.

En realidad, pera un equipo de hilado se utili
zZ8n, por 1o menos, doa egulpos de estiraje por lo que,
preferentemcnte, se necesitan por lo menocs dos pasos Ig
mificados para disponerlos botes llenos a lo largo de las
fil:tas de low equipos de estlirasje. En consecuencia, pa
ra una mejor comprensidn de la prosente invencion, 1lg =
axplicacidn sigulente e reficreua la instalsciln de mi
quina provista Ge mis de dos pasos ramnificados, proyec—
tadoa a lo largo de lss filcotes de los equlipos de esti-
raje, 91 no existe ol una nota parilculsar. Tl movimien-
to de los cuatro transportsdores menclionados es eontrola
do & distancia por un medio de contruol autondtico y ume
pluralidad de interruptores limitadores, relés y disposi
tivcs para denunciar la existenciz de un bole en uma po
gicidn particulsr en 1o0s pusos arriba mencionndos. En =
un ejomplo preferente de reslizscidn de 1s presente ine
veneidn, cada filete horizontal, de un squipo de estirs

je esté acompefinda por des linoss de pasos ramificados
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o] bifurcados que se proyecgan & lo largo de ella. En =
consecusncia, una pluralidad de botes llenos puede ser
transportada a las respectivas posiciones en uno de los
mencionedos pasos romificados durante la operacidn en la
que unma pluralidad de haces de filamentos e3 alimentada
al equipo de estiraje desde 1oz respectivos botes situg
dos & lo largo de los otros pasajes ramificados o bifur
cados., Por lo tanto se puede eliminar cualquler perdida
excesiva de tiempo debida al transporte de los botes lle
nos 8 un paso ramificado o bifurcado para el montaje en
la fileta de los haces de filamentos,

En un particular ejemplo de realizacidn de 1a
preaente invencidn, en el que se utiliza un solo paso rg
mificado para aprovisionar de materiad a un equipo de es
tiraje; los botes llenos son guardados en una posicidn
de reserva a lo largo del otro paso, por ejemplo, un pg
so auxiliar ramificado desde el primer paso transversal,
en wna posicidn proxima al paso Gnico mencionado, de ma
nera que el tiempo nocesario para cambiar los botes va-
cios por 1los botes llenos puede ser reducido también de
una menera notable,

En la presente invenei6n, RE:] operaci6n de trang
porte de los botes se realiza automdticamente y, por lo
tanto, se eliminan en forma considerable los inconvenien
tes del aslstema convenclonal.

En los adjuntos dibujoss:

La Figura 1 es una vista esquemdtica en planta
de un paso de transporte de botes, de conformidad con la
presente invenciln.

La Figura 2 es una vista esquemdtica en secciin

transversal de un paso principal del paso de transporte,
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to con una vista lateral esquemdtica de la zona de entre

ga de un equipo de hilar,

Ia Figura 3 es una vista esquemdtica en secclon
transversal de un paso principal del paso de transporte;
tomada a lo largo de 1a linea ITI-III de la Figura 1, -
junto con una vista esquemdtica en seccidn transversal
de un transportador de conformidad con la presente in-
vencion,

Las Figuras 4A y 4B representan wna vista la
teral. esquemdtica ¥y una vista en planta, respectivamen=
te, de un paso ramificado o bifurcado y de la parte de
fileta de un equipo de estiraje ilustrados en la Figura
1e

Ia Figura 5 es una vista esquemdtica en sec—
cidn trensversal de un transportador utilizedo para -
transportar botes a lo largo de un pasd principal del pa
80 de transporte ilustrado emn la Figura 1.

La Figura 6 ed una vista esquemética en slza-
do de un elemento elevador del transportador ilustrado
en la Figurs 5. .

Ia Figura 7 es un diagrama de blojus de un cir
culto electrico para controler el movimiento del elemen
to elcvador que se muestra en las Figuras 5 y 6.

La Figure 8A es un diagrama esquemdtico en el
que se muestra la estructura de un relé magnético para
controlar el movimiento de un motor utilizado para ime
pulsar al transportador que se musstra en la Figura 5,

Las Figuras 8B y 8C son una vista en alzado -
y ung vista lateral, respectivamente, del elemento de -

contacto utilizado en-el reléd megnético que se muestra

£
Y

1
»

J
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en la Pigura 8A,

Ia Figura 9 es un circulto eléctrico de wn re
16 magnitico utilizado para cambiar la polaridad de la
potenclia de entrade del motor principal montado en el -
transportador ilustrado en la Figura 5.

Ia Figurs 10 es una vista lateral esquemdtica
de un tope para controlar el desplazamiento del transpor
tador que se muestra en la Figura 5,

Ia Figura 11 es unavvista esquemdtica en sec~
cidén transversal de la posicidén de reserva de los botes,
gituada en la poaicién adyacente al extremo corriente -~
abajo del primer paso prineipsl,

Ia Flgura 12 es una vista esquemética en plan

ta de la posicidn de reserva de los botes ilustrada en

la Pigura 11, en la que se muestra la disposicifén de -

los topes y detectores.

Ia Plgura 13 68 un diagrama de bloque 4e un par
de circultos de control combinados aplicados a los topes
y detectores dispuestos en la poaicién de reserva que se
muestra en la Figura 12,

Ias Figuras 14 y 15 son sendas vistas esquemd
ticas lateral y frontal, respectivamente, de un carro -
de transporte combinado utilizando en el pasoe transves
sales de transporte que se muestra en la Figure 1.

Ias Figuras 16 y 17 son sendas vistas esquemd
ticas lateral y frontal, reapectivamente, de un tope ~
amortiguador para detener el carro de transporte combie~
nado que se mueatra en la Flguras 14 y 15,

La Figura 18 es una vista esquemdtica en pers
pectiva de una parte del carro de transporte combinado

ilustrado en las PFiguras 14 y 15, junto con wna parte de
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un elemento posicionador del mismo.

Ia Flgura 19A es wng vista esquemdtica en plap
ta de un paso transversal, de parte del paso principal
y de un par de pasos ramificados del paso de transporte
de botes que se muestra en la Figura 1,

Ia Figura 198 es una vista esquemdtica en plan
ta de los pasos ramificédos en le parte en que 26 conec—
tan al paso transversal ilustrado en la Figura 194, mog
trandose 1z disposicidn de los topes, de los topes amor
tiguadores y de los elementos posiclonadores.

La Pigura 20 es un disgrame de bloque de un cir
cuito de control de un motor propulsor principal del ca
rro de transporte combinado que se muestra en las Flgu-
ras 14 y 15.

Ia Figura 21 es una vista lateral del elemento
posicionador ilustrado en la Figura 18.

Ia Tigura 22 es un diagrama de bloque de una
computadora de control utilizada para controlar la ope-
racién de transporte de los botes a lo largo del paso -
de transporte ilustrado en la Figura 1.

Ia Figura 23 es una vista esquemdtica en plen
ta de la disposicidn de los botew en las posiciones de
suninistro a lo largo de los ramificados del paso de -
transporte de los botes representado en la Figura 1. '

Ia Figura 24 es una vista esquemAtica en sec=-
cién transversal de un bote suministrado previamenté ¥y
de un bote lleno recién suministrado, ilustrdndose el
modo de conectar la cola o parte final del material con
tenido en el bote mencionado en primer lugar con el ex-
tremo inicial del material contsnido en el bote mencio~

nado en ssgundc lugar,
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en seccldn transversal de un carro o transporbador modi
ficado de conformidad con la presente invenciin.

Ta Figura 26 es wna vista esquemdtica en sec-
cidn transversal de un paso principal del paso de trang
porte, on el que se utiliza el carro modificado ilustra
do en la Figura 25.

Ia Pigura 27 es una vista frontal esquendtica
de otro carro modificado y una vista en seccidn trans-
versal de wn bote modificado, de conformidad con la pre
sente invencidn.

Ia Figura 28 es una vista lateral esquematice
del carro y del bote modificados que se ilusiran en la
Pigura 27.

La Figura 29 es una vista esquemética en S6ec-
cibn transverssl de un paso principal de un paso de -
transporte modificado de conformidad con la presente
invencién, en la que el carro y los botes modificados =
que se muestran en lg Figura 27 se representan junto —
con una vista lateral esquemdtica de le parts de entrega
de un equipo de hilar,

Ias Figuras 30 y 31 son sendas vistas esquenmd
ticas en planta de varios sistemas de transporte modifi
cados de conformidad con la presente invencidn.

Explicacidn general del mdtodo de transporte.

A los efectom de una Pécil comprension de la -
presente invancién, se explica con detalle en primer lu
gar wn primer ejemplo de realizacion que satisface el ~
requisito bdsico de la presente invencion.

En el primer ejemplo de realizacidn ilustrado
en las Figuras 1, 2 y'3, un equipo de hilar aparece dig

-
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puesto en un segundo piso B, mientras que un equipo de
estiraje se sncuentra dispusesto en un primer piso A por
debajo del segundo piso B. Unz pluralidad de hilos conti
nuos de nutifilemento es hilada por fusiln desde las resg
pectivas hiladorae (no ilustradss) y, & continuscidn, -
los hilos de mulitifilamento son enfriasdos por medio de
los correspondientes dispositivos enfriadores 1, de mansg
ra que queden solidificados. L mencionads plurslidad =
de hilos de multifilemento solidificados es alimentada

a un rodillo 3 de gufa de recoglds, a través de los =
rodillos 2 respectivos, para cambier la direceildn de =
transporte de los mismos y, 8 conbtinuacibn, los hilos =
recogidos en forma de haz de filamentos son tomados o
por medioc de wn jusgo de rodillos 4 de cabrestante y a-
limentados a un par de rodillos de agarre 6 por medio =
de unnrodillo de guia 5. Cada rodillo de agarre 6 estd
provisto en su superficie periférica de une ranurs axial
para crear una sujecion estable del haz de multifilamen
tos.Y. El haz de filamentos Y, que es entregado conti=
nugmente desde los rodillos de agarre 6, es s iinistrado
a un bote 8 despuds de pasar por un tubo de guis T. El
grosor del haz de filsmentos Y es normelmente del orden
de entre 20,000 denier y 2,000,000 de denier, por ejem
plo, 360,000 denier, y 1la velocidad de enireza de los
rodillos de agarre 6 es normalmente del orden de entre
300 metros por minuto y 2.000 metros por minuto, por =
ejemplo, 1.000 metros por minuto en este ejemplo de reag
lizacién. Para depositar el haz de filementos Y en el —
bote 8 de manera uniforme; el tubo de guia T oscila pre
ferentemente en una direccidn transversal a y a lo largo
del primer pasc transversal de los botes 8,

En este ejemplo de realizacidn, el tamafio de
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los botes 8, que tienen una seceldn transversal cum ="

~ da, es de 2,0 m, x 2,0, x 2,0 m,

El bote 8 se encuentra en una posicidn de re-
cepeibn situsda exactamenie por debajo de la salide del
tubo de guia 7. El pasaje de transporte de los botes 8
ostd aituado en el primer piso y comprende un paso ce=
rrado R y, por 1o menos, dos pasos paralelos Ra ramifi
cados desde del paso ferrado R, como se muestra en la
Pigura 1., El paso cerrado R comprende un primer paso -
préncipal Ry, situado en wne posicidn por debajo del -
equipo de hilar S; un primer paso transversal R2, coneg
tado por su extremo corrlente erriba P3 a8l extremo co-
rriente abajo P, del primer paso principal R4; un segun
do paso principal R3, conectado por su extremo corrien=
te arriba P5 cmel extremo corriente abajo Py del prie
mer paso transversal Ra; un segundo paso transversal -
R4, conectado por sw.gxtremo corriente arriba P7 ¥y por
éu extremo corriente abajo Pg &l extremo corriente aba
Jjo P6 del segundo peso principal R3 y al extremo corrien

te arriba P, del primer paso principal R4, respectiva-

mente, En ezte ejenplo de rsalizaeién, dos pares de pa=
gos ranificados Ra y Rb se derivan del primer paso trang
versal R,. El paso ranificedo Ra comprende un par de pg
sos de fileta rq y r; que se derivan desde el primer pa
go transversal R2 y se proyectan 8 lo largo de:uma file

ta horizontal C, de un primer equlpo de estiraje Dy on

1
condicion de paralelismo. El otro pasasje remificado Rb
comprende un par de pasos de flleta ryy r4, cuya estrug
tura es similar a la de los anteriormente mencionzdos ~
pasos rq ¥ Tro. BEstos pasos de fileta r3 y¥) se proyectan

a lo largo de otra fileta horizontal 02 ds un segundo -
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equipo de estiraje D,. Segin se muestra en la Figura 1,
s6 ha previstoc un par de pasos ramificados auxiliares =
Ary ¥ Arz. Es decir, estos passjes ramificados Ary y =
Ar, se derivan tembién del primer pasc transversal R, =
Se en ol interior del paso cerrado R.
Los botes 8 llenos con filamentos sin estirar

'son transportados desde la posicidn P, del primer paso

1
principal R, a una posicidn de reserva Pr a lo largo -
del puso R1. Cuando eg necesario colocar los botes lle—~

10. nos 8 en wns posicidn de suministra Ps a lo large del
paso ramificado Ra (o Rb), tales botes 8 son transferi-
dos desde la posicidn de reserva Pr sl primer paso trang
versal Ry, 8 través de los extremos o terminales P, ¥ =
Py ¥ después llevados & la posicidn de suminisiro Ps

15. de uno de los pasos de fileta Iy, Iy, Ty O Ty desde den
de han sido llevados loo botes vaclios 8. En esta condi-
cidn, el extremo libre del haz de multifilementos sin =
estirar es tomado de cadm uno de los botes 8 y un nime=
ro predeterminado de Tilamentos del haz es momtadc en una

- 207 de las filetas de la fileta horizontel C4 (o ”,)s; para
preperar previamente la oPeracién de montaje en fileta
antes de introducir el material al mecanismo de alimen
tacidn del equipo de estiraje D; (D,). Ia seleccidn de
uno de los pasoz de filets Tys Toy r3 Y ry donde son =

25. necesarios los hotes llenos 8, se resliza de conlormidad
con un programa predeterminado, controlado por wna compu
tadora de control. La explicacidn detallada de la accidn
controlada por el compulador de conbrol se daré mis =
adelante. Cuando los botes 8, depositados en la posicitn

30. de suninistro Ps del paso de fileta 1y (r2, 3y 24) se

guedan vaclog por haberse suministrado el haz de multi-
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filamentos sin estirar al equipo de estiraje D, (Dz),;e

proceso del equipo de estiraje D, (Dz) se detiene, y una
pluralidad de haces de los multifilamentos de los botes
1lenos 8, para los que se ha completado la preparaci.on
de la operacién de montaje en la fileta y que estan situg
dog en 1s posicidn de suministro Ps del paso de fileta
Ty 0 Thy r3 0 r4 enfrentado a los botes vacios, estan -
preparados pera ser conducidos a la parte de alimenta-
cifn del equipo de estiraje Dy (Dp). Por otra parte, -
los mencionados botes vacios 8 son llevados al primer -
paso transversal Ry y, después, 8l extremo o terminal -
corriente abnjo Py, Uno por uno. Deapués de esto, los =
botes vacios son transferldos a2 una posicién de prepa-
racida Px a lo largo del segundo paso principal R3. De
confdrmidad con nuestra experiencia, algunos de los ci=-
tados botes vacios B 1llevados a la posicidn de prepara~
cién Px todavia contienen una pequefia longitud de fila-
mentos en haz y, en coneeouencia; tales botes vac{os 8
son inspeccionados para confirmer si queda en ellos 0 =
no algo de haz de filamentos. Cuando se encuertra un bg
te que contisene una pequefla longitud de haz de filamenw-
tos, se saca a pano del bote 8.

Esa operacibn de inepecciln puede ser llevada
a cabo utilizando un medio automitico de succlidn. Cuando
estd terminada la operacién de inspeccidn de los botes
vecfos 8 se desplaza un nimero predeterminido de éstos
a wna posicidén de espera Pw, @ lo largo de una parte =
corriente abajo del segundo pasc principal R3. En este -
primer ejemplo de realizacidn es necesario reservar siem
pre un bote vacio 8 en el extromo o terminal corriente

arriba Py del primer peso principal Rq. Ademds, es nece-
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sario también colocar un bote vacio 8 en una posiciéﬁ -
Pqp adyacente & la posicién P,. Cuando un bote 8 situa=
do en la posicidn P, se llena de haz de multifilsmentos
Y, el bote vacio 8 colocado en la posicién Py, es despla
zado a la posicidn Py, y el bote lleno 8 es desplazado

a8 la posicidn de reserva Pr del primer paso principal -
By. Despuds, un bote 8 situado en la terminal o extremo
corriente arriba Pg del paso R4 es llevado a la posi-
cibn P,o+ En cuanto la terminal o extremo corriente arri
ba Py queda libre para recibir un bote vacio 8, el hote
vacio 8 colocado en la posicidn corriente abajo Py de 1a
posicidn de espera Pw es 1levado a 1a posiciln Py a tra
vés del gegundo paso trensversal R4. Después, los botes
vacios 8 colocados en dicha posicidn de espera Pw son
transportados hacia la terminal o extremo corriente aba-
Jo Pgy uno por uno, y un bote vacio 8 adicional es deas-
plazado a la parte posterior de la posicidn de espera

Pw desde la posicidn de preparacidn Px.

81 wn equipo de estiraje D1 (DZ) es deterido -~
por algim inconveniente inesperado, se rompe el equili-
brio entre la produccion de multifilamentos sin estirar
¥ el consumo de los mismos por los equipos de estiraje
Dy (Dy). Al en tales condiciones, la operascidn de hila
do debe ser llevada a cabo de forma continua. En consenuen
cia; €s necessrlo preparar un espacio bastante grande pa
ra guardar temporalmente el excedente de boites llenos 8
antes que sean suministrados al equipo de estiraje Dg —
(Dy). Los pasos auxiliares Ar;, Ar, estdn preparados pa
ra guardar temporaslmente ese excedente de botes llenos 8.
El método para guardar temporalmente tal excedente de bo

tes 1lenos 8 se lleva & cabo.por medio de una operacidn
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de clasificacién realizada por la mencionade computadora
de control. Ia ilustracidn detallada de esta acoién de —

control serd explicada mds adelante.

El primer paso principal y trangportador utillza-

do en el mismo,
Ia parte de entrega del eguipo de hilar S, una

parte del paso cerrado R y una vista en secclidn transver
sal de la mencioneda parte del paso cerrado R, tomada a -
1o largo de la linea II-II de la Figura 1, se representan
enrla Flgura 2. Como se aprecia en tal Flgura 2, los pasos
R1, R2 y R4 son pasos acanalados practicados en el pavimen
to del primer piso A, El paso R, (Figura 1) tiene la mis=-

ma eatructura que el paso R1. En el pago R, hay un par de

transportadores o carros 10a, 10b, de idénlica congtruc-
cidn. En estos carros 10a, 10b va montado un dispositivo,
elevador 11. Estos carros 10a, 10b estan provistos tembién
de dos pares de ruedas 12 para poder desplazarse & lo lar
g0 del paso R1. Un par de ruedas 12 va montado sobre un -~
eje (no ilustrado) que ea accionado por un mecanismo impul
gor (no ilustrado) montado en los respectivos carros 10a,
10b. En el primer paso transversal H2’ hay un carro o trang
portador principal 13 provisto de dos pares de ruedas 14,
pera poder desplazarse a lo largo del paso R2' El par de
ruedasr14 es propulsedo por un mecanismo impulsor (no ilug
trado)y montado en el carro 13. Un carro o transportador
auxiliar 15, con una estructura idéntica a la del carro =-
10a (10b) va montado, con posibilidad de desplazamiento,
en el carro principel 13. En el segundo paso itransversal
R, se ha previsto también un carro prinecipal 16 en el que
va montado, con posibilidad de desplazamiento, un carro

auxiliar 17. Ia estructura del carro principal 16 es idén
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tica a2 1la del carro principal 13; nientras que la estiu&—rrJ
tura del carro auxiliar 17 es iaéntica g la del carro auxi
liar 15 y, en consecuencia, los elementos de 1los ¢8rros =
16 y 17 similares a los de los carros 13y 15 estdn sefiala
dos por los mismos nimerps de referencia que se usan en -
relacién con los mismos elementos de los carros 13 y 15,
respectivamente,

Con referencia a 1la Figura 5, el carro 10a (10b)
comprende un bastidor 19, un elemento elevador 1t montedo
en el bastidor 19 y dos pares de ruedas 12 (en 1la Figura 5
s6lo se muestra un per de ruedas 12)., El bastidor 19 com=
prende un par de soportes verticales 19b, proyectédos hae
cia arriba desde el bastidor horizontal 19a, y un paxr de
soportes verticales 19¢c, proyectados hacias abajo desde el
bastidor 19a, El dispositivo elevadar 11 comprende un mo-
tor acciomador 21, montado sobre el bastidor horizontal 19a;
un tablero slevador 20, provisto de un par de soportes ver
ticales 20a que estén sustentados, con posibilided de des-
lizamiento, por los soportes 19b, de tal manera gue el t8
blero elevador 20 ses susceptible de desplazarse hacie arri
ba y hacias abajo; un eje horizontal 22, sustentado con po
sibilidad de giro por los soportes 19b; un engranaje 23,
montado sobre el eje del motor 21; un engranaje 24 anclado
en el eje horizontal 22, en tal condicidn que el engrapg=
Je 23 engrana con el engranaje 24 y un par de placas excég
tricas de leva 25, ancladas en ambos extremos del eje 22,
de tal manera que el tablero elevador 20 siempre se encuen
tra en contacto con la superficie de leva de cada placa ex
centrica ds leva 25, Una de las placas de leva 25 estd prg
viste de un par de proyecciones 25a y 25b que sobresalen

por la pared lateral de la misma en posiciones agdpacentes
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8 las partes del perfil de leva de radio méximo y de
dio minimo, segin se muestrs en le Figurs 6. Un per de
interruptcres linitadores 33a y 33b va montado sobre un
soporte 33c sujeto al bastidor 19a, de tal munera que el
interruptor linitador 338 pueda ser acclonado por l& pro
yeccion 258, y que el interruptor limitador 33b pueda -
ser accionado por ls proy'eecién 255, cuendo gire la ple
ca de lova 25. En el bastidor 19 va montedo wn relé ——
magnético 302 que conecte o desconecta el motor 21 con
reapecto B 1o fuente de electricldad. El relé magnetico
30a desconects el motor 21 de la fuenie de electricidad
por medio de la sensl emiiida desde el interruptor limi
tador 338 o 33b. Cuando el motor 21 es primeramente co-
nectado a la fuente de corriente aléctrics por la sefisl
enitide al relé magnético 30a desde una computadora de
control 31 (véase FPig.7), el motor 21 hace glrar a la
placa de leva 25 en sentido contrario a las agujas del
reloj (Figura 6), y cuando la proyeccidn 25a mcciona el
interruptor limitador 33a, donde el :ablero elevador 20
ha @ido desplazado & su posicidr de méxime elevacidn por
la placa de leva 25, el relé magnético 30a alre la cong
xién entre la fuente de corriente eléctrica y el motor
21 y, en consecuencia, éste Wltimo queds detenido, de -
modo que el tablero elevedor 20 se maniiens en su posi-
cidn de méxime elevacidn. Cuando la computedors de con-
trol 34 acciona el relé magnético 308 de nuevo, el mo~
toar 21 88 nuevamente conectado & la fuente de corriente
elsctrica, de modo que lus plaeas de leve 25 giran otra
vez y, en consecuencia, el tablero elevador 20 se despls
za hacla shajo, y cuando 18 proyeccidn 25b aceiona el =

interruptor limitador 33b el reld magnético 30a abre nue
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vamente 1la conexidn entre el motor 21 y 1= fuente“da}cd-"
rriente eléctrica por medio de la sefinl procedente del in
terruptor limitador 33b, de manera que el tublero elevaw
dor 20 so sitém en su posicibn de miximo descenso. 81 ls
profundiisd del primer paso principal R, estd represents
da por 1, (véase la Pigura 2}, la distancia entre la men
clopsda posicidn de méximo ascenso y el piso del primer
paso prineipal R1 ©8 mayor que 11, mientras cue la disten
cia enire la citads posicidn de méximo descenso ¥ el piso
del primer paso principal R, es més pequefis que 1y. Ia cf
tade relacidn elfotrica entre elementos me muestra en 18
Figura 7.

Ia estructura y funcidn detalladas del mencio-
nado relé magnftico 30a se explica & continuseidn con re
ferencie a las Figuras 8A, 8B y 8C. En este ejemplo do =
realizacidn, el reld magnético 302 comprands un elemento
de contacto 34 y un par de solenoldes 35 y 35b. El aole
noide 35a es exeitsdo por wna sefinl emitida deade la com
putadora de control 31 a traves de un Interruptor tempo-
rizador econvencional 372, nientras que el solenoide 35b
es accionado por sefiales emitidas deade cualquiera de los
interruptores limitadores 33a, 33b @ través de wn interrup
tor temporizador convencional 37b. El olemento de contag
to 34 comprende un soparte principal 38 provisto de wn par
de porciocnes de guis 38a y un par de aoportes verticales
38b que se proyectan hoeis erribs desde sl soporte prinei
pal 38; un elemento horizontal 39 que es sustentado, con
posibilidad de desplazamiento, por las poreiones de guim
38a y que estd provisto de una cremallera; un contacto -
42 en forma de sbanico que v fijado a un eje 40 susten—

tado, con posibilided de giro, por loe soportes vertica-



e

10.

15.

20.

25,

30,

HOJA 214

L

oy by il
LU,

‘J&'_nu ey L'

les 38b; otro contacto 46 que va montado, con posibilidad
de giro, en un elemento 47 de sustentacidn de tal manera
que el contacto 46 me vea siempre empujado hacla la super
ficie de contacto del contacto 42 en forma de abanico. =
El elemento de sustentacidn 47 comprende una parte extre
ma ghorgquillada 478; una parte de pistdon 47b, dotada de
una seccin transversal rectangular; una parte 47c en =
forma de fina verlilla, situada por encima de la parte de
piston 47b; un elemento de guia 48, en la que se aloja
con :posibilidad de desplazemiento la parte de pistén —
47T y un muelle de expansidn 49a montado en la parte ==
4Ta en forma de fina varilla, de manera que el elemento
de sustentacidn 47 siempre es empujado hacis el contac-
to 42 en forma de abanico. El contacto 46 es un rodillo
metélico sustentado, con posibilidad de giro, par un —-
eje 45 que es sustentado, & su vez, por el extremo shorqui
llado 478 del elemento de suatentacion 47. El contacto =
42 en forma de abanico estd provisto de una parte 42a,
hecha de masterial electroconductor, y de un par de par-
tes 42b hechas de material no eleotroconductor, como ge
nuestra en la Figura 8B. En consecuencia, la superficie
de contacto del contacto 42 en forma de abanico presents
un par de porciones 42b no conductoras de la electrici-
dad, y una porcidn electroconductora 42a situada entre =
las dos porciones mencionades 42b. En un lado del contagc
t0 42 en forma de abanico hay una pieza electroconductora
42¢, de tal manera que siempre: sstd en contacto con la
porcidn 42a., En una posicidn enfrentada a la pleza elec-
troconductora 42 aparece dispuesto otro contmeto 43, en
forma de bola, que es sustentado, con posibilidad de gi-

ro, en un cilindro 38¢ mon%ado sobre uno de los soportes
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hacia la pileza 42¢c por un muelle de expansidn 49b dispues
t0 en el cilindro 38c, de tal manera que el muelle 49b =
siempre empuja al contacto 43 en forma de bols hacia la
pleza 42¢ por medio de una pieza deslizants 44. El eje =
40 estd provisto de un par de pifiones 41a, 41b anclados
en ¢l mismo, en tal condicidén que estos pifiones 412 y 41b
siempre engranan con la cremallera 39a del elemento hori
zontal 39. Por lo tanto, sl el elemento horizontal 39 es
desplazado 8 lo largo del soporte principal 38 el contacto
42 en forma de abanico gira de modo que el contacto 46 en
tre en contacto con la parte electrocondﬁctora 42a o las
partes no conductora de la electricidad 42b del contacto
42 en forme de sbanico. Como el elemento de sustentacidn
47 y ol efe 45, la plewza 42c, el cilindro 38e, el nuelle
49b y la pieza deslizante 44 o5tén hechas de material -
electroconductor, si el contacto 46 monta sobre la parte
eleciroconductora 42a, el borne P del elemento de susten~
tacidn 47 es conectado eléctricamente con el borne Q del
cilindro 38c. Por otra parte, si el contacto 46 monta sobre
la parte no conductore 42b del contacto 42 en forma de 8-
benico, el borne P se desconecta del borne Q. Ia conexién
¥y desconexidn entre los bornes P Yy Q se crea mediante -
el desplazamiento del elemento horizontal 39, empujando =
cualquiera de los extremos del mismo. Es decir, que el =
solenoide 35a, provisto de un émbolo 36a, se utiliza para
desplazar al elemento horizontal 39 a una posicidn en 1la
que se crea la condicidn de conexin mencionada; mientrus

que el solenoide 35b, provisto de un émbolov36b, ge utili

'za para desplazar el elemento horizontal 39 a wna posicién

en la que se crea la citada condicifn de desconoxién. En
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porizadores 37a y 37b trabajan para excitar a los respec-

tivos solenoides 35a y 35b, con el fin de desplagar el -
elemento horizontal 39 por medio de los correspondientes
émbolos 368 y 36b a las antedichas posiciones deseadas,
respectivamente de tal manera que, cuando cualquiera de =
los interruptores temporizadores 37a y 37b recibe sefiales
de la camputadora de control 31 o de los interruptores -
limitadores 33a o 33b, se abre la conexidn entre la fuen
te de electricidad y el solenoide 35a (35b), después de
un tiempo predeterminado, mediante la accibn de los res—
pectivos interruptores limitadores 332, 33b.

Te scuerdo con ello, la lndicada accifn de control
del motor 21 por ls computadora de control 31 y los inte-
rruptores limitadores 33a, 33b se puede lograr de forma -
sgtisfactoria.

Sobre los soportes 19¢ van montados, con posibi-
1idad de giro, un par de ejes horizontales 38. En el basti
dor 19a, segin se musstra en la Figura 5, va montado un -
motor reveraible. En el bastidor 19a va montado un relé =
magnético reversible 30c para cambiar la polaridad de la
potencia de entrada ol motor 26. Es decir, que el reld 30c
conecta al motor 26 con polaridades alternas de la fuente
de corriente eldctrica, a fin de cambiab la direccidn de
giro del motor 26. La cimputadora de control 31 acciona =
el relé magnético reversible 30c. El motor 26 es conecte-
do & la fuente eldéetrica a través del relé magnético 30c
y de un relé magnético 30b que tlene una funcidn similar
a la del relé magnético 30a, como se muestra en la Figura
9. El1 relé magnético 30c estd provisto de dos juegos de -

relés componentes mq, mo, m3, ¥ nqy Bp, N3 ¥, en consecuen
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puede ser invertida,cambiando de la conexidn a los relés

4 4
componentes M4y Myy My a la conexion 8 los reles compow-

nentes njy Ny Ry ¥ viceversa, Uno de los ejes 28 estd

provisto de un engranaje 27b que engrana con un engrans-

je 27a anclado en el eje del motor 26. Las ruedas 12 van
ancladas & cada extremo de los ejes 28. Por lo tento, las
ruedas 12 montadas sobre el eje 28 son impulsadas posi-
tivamente por el motor 26. El primer paso prineipal Rq =
esta provisto de un par de rafles paralelos 29 que for—r
men una guia para las ruedas 12, 7

Las conexioneé de la fuente de electricided con
los motores 21 y 26 ason llevadas a cabo por medio de un
sistema de cordon bobinado. ﬁicho de otra manera, en la
porciBn extrema del primgr paso principal R1 se encuentra
montado un corddn bobinado que se desenrolla del tsmbor
(no ilustrado) cuando el .arro 102 se aleja de éste y, -
por otra parte, cusndo el carro 10a se aproxima hacia el
tembor, éste recoge automiticamente el corddn por medio
de la aceidn de wn muelle montado en aquéi. El mencionado
gistema de corddn enrollado en un carrete o tambor es muy
popular en el campo de los equipos electrodomésticos como,
por ejemplo, en las aspiradoras eléctricas. Por lo tanto,
se omite la ilustracidn detallada de este sistema.

Como se muestra en las Figuras 2, 3y 5, el ~
primer paso principal R4 tiene una anchura trangsverssl -
W, wa poco més estrecha qué le medida transversal W, del
bote 8, peroc wn poco mis ancha que la dimensidn transver-
sal de los carros 10a, 10b._Por lo f$anto, cuasndo el ele-
mento elevador 11 estd situado en su posicidn de méximo

descenso, los botes 8 quedan colocados directamente sobre
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el primer piso A, Por otra parte, cuando el tablero ele-
vador 11 estd situmdo en su posicion de méximo ascenso,
los botes 8 son sustentados por el elemento elevador 11
del carro 102 o 10b y separados del piso A, de manera que
no se perturba el transporte de los botes 8 par el carro
10a o 10b, Para impedir cualquier desviacion de 1os bo-
tea 8 del paso de transporte Ry, hay una pluralidad de ele
mentos de gula 18 montados en ambos bordes de éste, en —
tal condicidn que la anchura transversal del espacio rec
to longitudinal situado entre los elementos de guis 18 =
es ligeramente mayor que la dimensidn transversal de los
botes 8, Cada elemento de guia 18 comprende un soporte -
18b anclado en el borde del paso R,, un érbol vertical -
18a sustentado por el soporte 18b y una rueda horizontal
18¢c montada, con posibilidad de giro, el drbol 18a.

Con referencia a las Figuras 1, 2, 3, 5, 6 ¥y 7,
durante la operacion de suministro del haz de multifila-
mentos Y a un bote 8§ situado en P1, un bote vacio 8 es
llevado & una posici&n P4o POr el carro 10a y, momento
antes de ccmpletar la produccion de un bote lleno 8 en
la posicidn Py, los carros 10a y 10b son desplazados a -
las posiciones Pyg y P4, respectivamente. Los desplaza-
mientos mencionados de estos carros 10a y 10b son provo-
cados por seflales emitidas desde la cimputadora de cone
trol 31. Es decir, cuando una longltud predeterminzada de
un haz de multifilamentos Y ha sido entragada desde el =~
tubo de gula 7 del equipo de hilar S y el bote 8 situado
en P, estd 1lleno con el haz de filamentos Y, un contador
(no 1lustrado), que mide la longitud entregsda del haz =
de multifilamentos Y, que va montado en el equipo de hilar

S, emite una sefial a le computadora control 31, En el pre
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sente ejemplo de realizacidn se utiliza un contador con-
vencional, tal como un contador de madejas, que es impul-
sado por el rodillo de sgarre 6. Entonces,la computadora
de control 31 emite primero una sefial pasra excitar los -
rolés magnéticos 30z de los carros 10a y 10b. En consecuen
c;é, los motores 21 son impulsados de manera que los ta=-
bleros elevadores 20 de los cerros 10a y 10b sean eleva~-
dos a sus posiciones de méximo ascenso. Esta condicidn

se muestra en la RFigura 3, por medio de 1{nea de puntoge.
De conformidad con el citado movimiento de los tableros
elevadores 20, el bote vacio 8 situado en P10 y el bote
lleno 8 situado en Py son elevados desde el pisoc A por -
los tableros elevadores 20 respectivos. En esta condicion,
la computadora de control 31 emite una sefial para despla
zar el bote vacio 8 desde la posicidn P,,8la posicidn

P, y una sefial para desplazer el bote lleno 8 de l& po~

sicidn P, & la posicién P,  adyacente corriente abajo &

1s posicién P1. De acuerdl4eon las gefinles menclonadas
emitidas desde la computadora de control 31, los moto-
res 26 de los carros 10a y 10b son accionados de mancra
que ambos carros se desplacen a las respectivas posicio=

nes P, ¥ P, ,. Para detener los carros 10a y 10b en las =

14
respectivas posiciones P1 ¥y P14, hay unos topes 50 monta
dos en el piso o base del paso R,, en posiciones en las

1
que puedan accionar los respectivos interruptores limita-

dores 32 de los carros 10z 10b, como se muestra en la Fi
gura 10, Cada tope 50 lleva un sclenoide 51 provisto de
un émbolo 51b y va montado en una abertura horizontal 52
situsda en una pared lateral del pasc B, en la posicidn
P1. El carro 10a (10b) esté provisito de vn interruptor -
limitador 32 montado en el wastidor 19a, en una posicidn

en la que puede entrar en contacto son el émbolo 51b cusn
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do el solenoide 51 es excitado por la computadara de con
trol 3t. Otro reld magnético 30b, que ya ha mido descrito,
va montado en el bastidor 19a de los carros 10a y 10b, -
respectivamente, Cada reld magnético 30b conecta el mo-
tor correspondiente 26 con la fuenté eléctrica por me=-
dio de wna sefial de control procedente de la computadora
de control 31 y lo desconecta por medio de una sefial pro
cedente del interruptor limitador 32. Cano se ha indicaw-
do anteriormente, cuando el interruptor limitador 32 del
carro 10a ez accionado por el tope 50 en la posicidn P1,
el relé magnético 30b del carro 10a abre la conexidn en-
tre el motor 26 del mismo y la fuente eléctrica. Para de-
tener el carro 10a en la posicidn correcta de trabajo, o~
tro tope, que también es accionado por la computadora de
control 31, puede ser montado en la pared lateral del pa
80 R1, con el fin de que pueda entrar directamente en =
contacto con el bastidor 19a del carro 10e para impedir
un mayor desplazamiento de éste hacia el terminsl o ex-
tremo corriente abajo P, del paso Ry, El carro 10b es de
tenido en la posicidn P, de wna manera similar,al carro
10D,

De acuerdo con el mencionado desplazamiento de
los carros 10a y 10b, el haz de multifileamentos Y es in=-
troducido en el bote vacio 8 montado en el carro 10a, En
esta aituaciln, el haz de multifilamentos Y que conecta
log botes 8 on los carros 102 y 10b se corta a mano.

Cuando el interruptor limitador 32 del carro =
102 emite una sefial, ésta es también transmitida 8 la com
putadora de control 31, la cual emite una sefial para acw
cionar el reléd magnético 30a, con lo que el motor 21 del

carro 10a es impulsado. Por le¢ tanto, la placa de leva -
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& su posicidn de méximo descenso y, cuando la proyeceidn
25b de la placa de leva 25 entra en conbacto con el inte-
rruptor limitador 33b, el relé magnético 30z abre la cong
x1bn entre el motor 21 y la fuente eldctrica. De confore
midad con ello, el tablero elevador 20 del carro 10a es
separado del bote 8 situado en 1la posicidn Py. Esta con-
dicién se muestra en 1la Pigura 3 por medio de 1{nea =
continua. Durante el funcionemiento mencionado del carro
10a, le computadora de control 31 emite wna sefial parg =
accionar el relé magnético 30b &l carro 10b, Por 1o tan-
to, el motor 26 es impulsado en direceidn normsl de modo
que el bote lleno 8 sustentado por el carro 10b sea despls
zado hacia el extremo o terminal corriente abajo P2 del
pasaje R1. Con referencia a las Figuras 11, 12 5 ?3, hay
una pluralidad de topes 56 montados en aberturas horizon
tales 57 practicadas en la pared lateral 55 del primer e}
80 principal R,, en la posicién de reserva Pr del mismo,
de t2l manersa que la distancia entre dos aberturas adya-
centes 57 es un poco més grande que la longitud del carro
10b & lo largo del pasaje Ry. Estos topes estdn represen—
tados por las referencias nimericas 84y 89y B3y 8feee Gada
tope 56:tiene un solencide 58 provisto de wn émbolo 58a,

¥ el tope 56 trabajas con interruptor limitador 32 del ca=
rro 10b de una forma sim:lar al tope 50 antes mencionado,
En los bordes del pasc R1 va montada una pluralidad de de-
tectores 59, en posiciones situadas por encimas de 1los res—
pectivos topes 56. Cada detector 59 tiene un interruptpr
limitador 60, anclado en una parte recortada del borde del
paso Ry, y una placa de cubierta 61 que va montada, con -~

posibilidad de movimiento en el interruptor limitador 60
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por medio de un ssnsor 62 y de wn par de muelles de ex—
pansidn 63, de tal manera que la placa de cubierta 61 =
68 proyectada hacia arriba demde la superficie del suo-
lo como ae muestra en la Flgura 11 por medio de una 1i-
nea de pwntos, cuandu no hay ningun bote wvacio & sobre
la placa de cubierta 61. En consecuehcia, cuando hay un
bote 8 dispuesto subre la placa de bubieria 61, el ine
terruptor limitador 60 emite una sefial . A los efectog
de una mejor comprensifn, Los detectores 59 estdn repre
sentadoe por cy, Coe 03, C4ee».. Las acciones de estos
detectores 59 y topes 56 se ilustran a continuascidn con
detalle. Es decir, el tope,a1 siltuado en P2 es acclongm~
do por una seflal emitide desde la computadora de control
31 por medio de un relé megnético 65, Sin embargo, los
topesn a2, 33, a4... aon aceionados por una sefial emiti~
da deade un detector 59 que se encuentra montado en una
posicidn situada por encima de un tope 56 dlspuesto en
una posicidn adyacente corriente abajo. En otras pala-
bras, en las Figuras 12 y 13, el tope a, es accionado -
por el detector cqs el tope ay es aceionado por el de-
tector Cos el tope a4 es acclonado por el detector C3s

y asl sucesivamente. Por 1o tanto, cuando el carro 10b -
1leva un bote 1leno 8 desde la posicién Py & la posicidn
Pz* la computadora de control 31 emite une sefial PaYe -
aceionar al tope a4, antes de qus el motor 26 sea impule
sado en la direceifn normal. Cuando el carro 10b llega a
la posicidn P, el tope 84 acciona al interruptor limita
dor 32 del carro 10b, de manera que éste queda detenido
en la posicién Py. El interruptor limitador 32 también
emite una gefial & la computadora de control 31 y, nton

ces, ésta emite una sefial paras. excitar el reld 30a, sien
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do impulsado el motor 21 y girando las placas de leva 25.
De conformidad con el moviwiento de las levas 25, cuzndo
la proyeccion 25b ontra en contacto con el imterruptor 1i
mitador 33b, el relé 33a es ablerto para gue el tablero =
elevador 20 se situs en su posicién de méximo descenso ¥
que el carro 10b quede libre dsl bote lleno 8, gue ahora
se encuentra dispuesto en los bordes del paso Ry.

¥l relé magnético 65 también trabaja para conec
s 8

tar o desconectar los topes 32, a essss poOr medio de

los relés magndticos respectivos §c1,4R62, RC3 casey COMO
se muestra en la Figura 13. Estos relés magnéticos RCqy =
Rca, RG3 se clerran cuandc los detectores ¢4y Cpoy 03 svv
son accionados mediante la disposicidn del bote 8, en =~
ellos, Por lo tanto, el tope 32 es acclonado cuando el ds
tector ¢, es accionado mediante la disposicidn del bote =
8 en el. Asi el tope a, es aceionado cuando el detector
01 es accionado, el tope c3
nado el detgctor coy el tope 84 es accionado cuando 63 =
accionado ¢l detector c3, y asi sucesivamente. En conse-
cuencis, cuando la computadora de contrcl 31 emite una =
sefial para cerrar el relé magnitico 65, el tope a, es ac-
cionado. En esta condicibn, la computadora de control 31
también cierra el reld magnético 30b mientras que el relé
magnético 30c se mantiene en una posicidn en la que el mo

tor 26 funciona en direccidn normal, y el carro 10b se =

desplaza & la posicion P, oorriente abajo del paso Ry.

' Cuando el carro 10b llega a la posicidn Py, el tope 8¢ =

acciona el interruptor limitador 32, de manera que el re-
1é magnético 30b se ahre. Por lo tanto, el carro 10b es
detenid: en la posicidn Py. Is sciial del interruptor limi

tador 32 también es transmitide @ la computeddra de con-

es accionado cuendo es acclo- '



5¢

10.

15,

20.

25.

30.

HOJA 318

trol 31 y ésta emite a continuacién wuna sefial para mc—
cionar el relé magnético 30a a fin de impulsar el motor
21. Por lo tanto, las placas de leva 25 aon hechas girar
¥y el tablero elevador 20 es desplazado hacia abajo de con
formidad con el mencionado movimlento de giro de las pla
cas de leva 25. Y cuendo la proyeccidn 25b accionms el in
terruptor limitador 33b, éste emite wma sefial para abrir
el reléd magnético 302 de modo que el motor 21 se detiene
¥ el itablero elevador 20 se separa del bote lleno 8. En
esta condioién, el bote lleno § es dispuesto en el piso
A de manera que el detector ¢4 sea accionado, Por lo tan
%0, el relé magnético RC4 es accionado para cerrar la co
nexion entre el relé magnético 56 y el tope 8, Sin em-
bargo, el interruptor limitador 33b emite una sefial a la
computadora de control 31 para ab;ir el reolé magnétieo -
65 si:ultaneamente con el movimiento del detector Cy de
manera que el tope 8, no trabaja. De conformidad con la
gefilal del interruptor limitador 33b, la computadora de
control 31 emite una sefial para accionar al relé magnéti
co 30c 8 fin de cablar la polaridad de las conexiones y
también emite una sefial para cerrar el reléd magnético —
30b. Como consecuencia de ello, el motor reversible 26 -
gira en direccidn inversa, con lo que el carro 10b es des
plazado hacia la posicidn Py. En la posicidn Py, un tope
(no ilustrado), dotado de una estructura y funcién simi-
lares a las del tope 50, estd montado en una chertura -
practicada en la pared lateral opuesta del tope 50, El -
carro 10b también estd provisto de un interruptor limita
dor (no ilustrado), con una estructura y funeidn simila~
res a las del interruptor limitador 32, qhe esta dispues-

to en una posicidn en la que sl Sope (no ilustrado) pue-
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de ser accilonado. Cuando ls computadora de control 31 -
emite una sefial para excitar los relds magnéticos 30b y
30c, la computadora 31 también emite una sefial para accio
nar el mencionsde tope (mo ilusirado). Por lo tanto, cuan
do el carro 10b llega a 1la posicidn P4y el tope (no ilus-
trado) acciona sl interruptor limitador (no ilustrado) del
carro 10b de maneré que el relé magnético 30b es abierto,
es decir, el carro 10b se para en la posicidn Py, donde -
el bote 8 ests recibiendo un haz de multifilamentos Y desg
de el tubo de guim 7. Cuando se ha entrago una longitud -
predeterminada del haz de multifilamentos Y deade el tus
bo de guia 7 del equipo de hilar S y el bote 8§ situado en
P, gsté totelmente ocupado con el haz de multifilementos
Y y, en consecuencia, el contador (no ilustrado) emite u~
na sefial a la computadora de control 31, los elementos =
elevadores 11 de los carros 10a y 10b son accionados para
elevar los botes 8 desde la superficiec del piso A y, & =
continuaciﬁn; el carro 10a es desplazado 8 la posici6n P1
como ya se ha explicado. - '
Ademés, el carro 10b eg desplazado hacia el ex—
tremo terminal P2 corriente abajo del paso Ry, como ya ="
se ha oxplicado. En esta condicidn, la posicidn P, 63 ocus~
pada por wn bote lleno 8 y, en consecuencis, cusndo le com
putadora de control 31 emite una sefial para-cerrar el ro=
1é magnético 65, sd0lo el tope a, es accionado como ya me
he explicado. Por lo tanto, el carro 10b es detenido en
me posicidn correspondiente al tope 8 ¥ deapués, el =
elemento elevador 11 actua paras colocar el bote 1lleno & =
sobre el suelo. A continuacidn el carro 10b es devuelto
2 la posicion P, en una forma similar a agquella en que el

carro 10b es desplazado a lafphsiéién:Pé del paso R,. Ia
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oparacion sucesiva de desplazamiento del carro 10b éAlas
posiciones correspondlentes & los topes 83, 34,7... ¥y ope
raciones de retorno del carro 10b a la posicidn P1 gse de=
sarrollan en forme similar a las operaciones arriba menclg
nadas relaclonadas con el tope a,.

El desplazamiento del earro 10a es controlado
por sefiales emitidas desde la computadora de control 31
Y por topes; dotados de estructura y funciodn similares &
las del tope 50, dispuestos en las paredes laterales del
paso R1. Es decir, que hay un par adicional de topes (no
ilustrados) dispuestos en la pared lateral del paso R1,
en las posiciones Py ¥ Py Ademds, hay un detector, dotg
do de estructura y funcidn similares a las del detector
59, dispuesto en el borde del paso Ry, en la posicién —

P10
ilustrado) en forma similar a la del detector 59. Por lo

+ Este detector (no ilustrado) actum con el tope (no

tanto, cuando el carro 10a es desplazado & la posicidn P1,
después de que el elemento elevador 11 del carro 10a si-
tue el bote 8 en el suelo, el interruptor limitador 33b
emite una gefial a la computadora de control 31 y, enton-
ces, ésta emite una sefinl para lupulsar el motor 26 en di
receldn inversa, de manera que el carro 10a es desplazado
a la posicidn Py ¥ el tope dispuesto en esta Ultima actua
con el interruptor limitador 32 del carro 10a, de modo -
que este Ultimo es detenido en la posicidn Pg. El interrpp
tor limitador 32 del carro 10a también emite una sefial &
la computadora de control 31. Después de un tiempo prede~
terminado; la computadora de control 31 emite una sefial -
para accionar el elemento elcvador 11 del carro 10a y, de
acuerdo con ello, el bote vacio 8 es sustentado por el =

tablero elevadar 20 en condicidn de ggparacién de la su-
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gimultaneamenie una sefial para detener el giro del motor

21, a fin de sustentar al bote 8 en la mencioﬁada:condi—”
eién, y emite una sefinal a la computadora de conirol 31.
De conformidad con ello, la compubadera de control 31 =
emite wna sefial para impulsar el motor 26 en la direccidn
normal, como ya se ha explicado, con 1o que el carro 10a
es desplazado 8 la posicidn Pyo+ Cuando el carro 10a 1llg
ga 8 la posiciodn P,os el tope (no ilustrado) hace que se
detenga el carroc 108 y el elemento elevador coloca el =
bote vacio 8 en el pavimento, como ya se ha explicado:en
relacidn con el carro 10b.

En lugar de utilizar los mencionados topes 56
¥y ol detector 59, se pudde utilizar el siguiente meéanig
mo para detener sl carrc 10b en la posicidn de reserva -

r
deeir, un par de interruptores limitadores (no ilustrados)

P, con la excepcidn del tope identificado por "a". Es =

estan montados en el bastidor 19 del carro 10b en los =
bordes anterior y posterior del mismo, respectivemente,
en tal condicidn que un sensor de cada interrhptor'limi-

tador es susceptible de entrar en contacto con la placa

‘de fondo de un bote 8 situado en el piso A cuanto el ca=

rro 10b se aproxima al bote 8. Los citados 1n£erruptores
limitadores emiten sﬂﬁultaneamente una sefial para zccio-
nar el relé magnético 30b y emiten una sefial para scciow.
nar el reld magnético 30e.

Equipo combinado de iransvorte.

3¢ utiliza un equipo combinado de transporte, -
que comprende uwn carro principal 13 y wa carro auxiliar
15, para llevar los botes llenos 8 desde la pisiecidn de

reserva Pr del primer paso principsl B, & 1a posicidn -
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de suministro Ps del paso ramificado Ra, a traves délm-iu‘ .
primer paso transversal Rz, asi{ como para llevar los botes
vacios 8 desde la posicifn de suministro Ps & la posiciin
de preparacidn Px del scgundo paso prinoipal Ry, 8 través
del primer paso transversal Ra.

Con referencia a las Figuras 14 y 15,.e1 carro
principal 13 comprende un par de bastldores 1atéra1ea T2a
yA72b, proyectados hacie abajo desde el bastidor horizon-
tél de base T2c, en ambos bordes del mismo y en condivién
de paralelismos; un par de ejes horizontales 73a y 73b &
sustentados, con posibilidad de giro, por tales bastido=
res laterales 72a y T2b; dos pares de ruedas 14a y 14b an
cladas en ambos ejes 73a y T3b, respectivamente; un motor
reversible 75 montado en el bastidor de base T2¢; un me-
canismo 76 para transmitir energ{a desde el motor 75 al
eje T3b; un elemento de corddn bobinado 77 que lleva un
cordSn'para impulser 8 un motor del carro auxiliar 15§ -
wn elemento de guis 78 para gular el corddn cuando el -
cerro auxiliar 15 es impulcado; un relé magnético 79 para
conectar o desconectar el motor TS5 a la fuente eléctica;
un interruptor limitador 80 para accionar al relé magné-
tico 793 un interruptor limitador 81, de tiempo sin con-
tacto, para detectar la 1legada del carro auxiliar 15 a
ma posicién predetermincda en el carro principal 135 un
par de railes 82 montados eﬁ el bastidor de bese T2¢ del
carro principal 13 en condicién de paralelismo; y un par
de varillas verticales 83 gue se proyectan hacia abajo deg
de el bggpidor de base T2c.

El carro suxiliar 15 tiene una estructura y fun
cion totalmente similass a las de los carros 10a y 10b =

que se han explicado antes yf én ¢onsécuencia, todos los
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elementos del carro 15 similares a 10s del carro 10a7(10b)
ge representan por medio de nimeros iguales & los de los
carros 10a; 10b. Ia Unica diferencia entre el carro 15 y
el cerrp 10a.(10b) es la menera de transmitir energla pa
ra impulsar al motor reversible 26 y ol motor 21, y tam-
bién de transmitir sefisles entre el carro 15 y la compm
tadora de control 31, Es decir, el movimiento del carro
15 ez controlado por medio del sistema de corddn enro-
llado 77 y, adeuds, el método para detener sl carro 15 en
wma posicidn prodeterminade en el bastidor de base T2¢ =
del carro principsl 13 es diferente del del carro 10 «
{10b)+ En los pasos transversales R, ¥ Ry se utiliza un
equlpo de transporte combinado para desplazar los botes
8. Para propulsar al carro auxiliar 15 a lo largb de los
pasos principales R1 ¥ R3 ¥ de los pasos ramificados ww
Ra v Rb’ sl bagtidor horizontal de base T2¢ del carro
principal debs esitar al mismo nivel que el piso de los
pasos principales R1 ¥y R3 y de,los pasos ramificados-na
¥y Rb' En consecuencia, la profundidad I de la gargonta -
de los pasos trangversales primero ¥y segundo R2 yVR4 debe
ser mayor que la profundided £, de los pasos principales
primero y segundo R1 y R3 y de los pasos ramificados Ra
¥ Rb. Si la distancia entre la superficie superior del =
bastidor de base T2¢ y el plso de los pasos transversae
les R2 y'R4 se fepresenta por'fé, L pueds ser represen~
tads par (£, + 12). Ademfs, la anchura W, de estos pasos
transversales R2 ¥y R4 eg mayor que ls anchura W de los -
botes 8§ (véanee las Figuwras 2 7 3).

A los efcctos de la fdcil comprension del funcio
nemiento del carro auxiliar 13 y del carro auxiliar 15,

se explica s continumcidn on mecanismo pars controlar ¢l
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mo?imiento del caryo auxilisr 15 en el primer paso pfinp
cipal Rye Con referencia a las Figuras 1, 2, 13 y 14, en
una pared lateral del paso R1 opuesta a la pared lateral
provisté de la pluralidad de topes &4, 8,y a3, a4 esey hay
montada una plaralidad de topes b1, b2, b3, b4... en posi-
ciones enfrentadas a los topes 849 B9 33, Bgesssy T'GBPOC

tivamente, y una pluralidad de detectores d1, d2, d3, d4...

86 encuentra dispuesta en el borde lateral del paso R1 en

las posiciones correspondientes por encima de los topes
bi, bz, b3, B, eses I @structura y funcidn de estos to-

pes y detectores son simllares a las de los topes a9 85

: 83, ees ¥ lom detectores 40 Coy €3 sess COR la excepci&n

de que el detector d, trabaja con un relé magnético Rd,,
gue conecta un reld magnético 66 con el tope b1; que el
detector d2 trabaja con un relé magnétioo Rdo, que conec
ta el relé magnético 66 con el tope b,; que el detector
d, trabaja con un relé magnético Bdy que conecta el relé
magnético 66 con el tope by, y asi sucesivamente. E1 re~
18 magnético 66 conecta 1la fuente eléctrica con estos ~
relés R, Rdy, Rdy, ¥ aal sucesivamente, y el relé 66

es accionado por la computadora de control 31. Cuaddo un
bote vacio o un bote lleno 8 se sitia sobre el detector

dq (dpy d3y +..) el detector dy (d2’ d3y s9s9) emite una
sefial al correspondiente reld magnético Ra, (Rd,. Rds, ves)
de manera que éste clerra el circuito,

El movimiento de transporte de botes por el ca
rro auxiliar 15 a lo largo del pasaje K¢ se explica & =
continuacidn, Cusndo la computadora de control emlte se-
fial para cerrar el relé magnftico 30b, si el relé magnéti
c¢o 30c ha sido cerrado para hacer girar al motor 26 en di~

reccion inversae por otra sefial emitida desde la computado-
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les 82 del bvastidor de base T2e del carro principal 13 al
paso R{, en tal condicidn que las ruedas 12 del carro 15
ruedan 8 1o largo delos rafles 29 (véase la Figura 5) del
paso R, . Més adelante se explicard un mecanismo parae situar
el carro principal 13 en wna posicidn particuler en que
los railes 82 estén situados 2 lo largo de la 1fnea pro-
yectada de los rafles 29 respectivos, Cuando el carro au
xiliar 15 llega al psso B1, el tope b1 acciona el interrup
tor limitador 32 de manera que el relé magndtico 30b se -
abre y, en consecuencia, el carro 15 se detiene en la PO
sicién P4, En esta condicidén el interruptor limitador 32
emite una sefial a la computadora 31 de manera que &ésta =
emite una sefial para cerrar el relé magnético 30a, con lo
que el emotor 21 es impulsado. En consecuencia, el elemen=-
to elegador 11 del carro 15 eleva el bote lleno § y, cuin
do el interruptor limitador 33aes empujado par la proyec=-
cidn 25a de 1a placa de leva 25, se detiene el movimiento
del elemento elevador 11. El interruptor limitador 33a e~
mite tembién wne sefial & la computadora de control 31 y
ésta emite una gefial para accionsr el reld magnético 30c,
a fin de cambiar la polarided de ls energla de suministro
¥ también emite una sefial para cerrar el reld magnético -
30b., Por lo tanto, el motor 26 es impulsado en la direce
cién normal de marcha, de modo que el carro 15 es despla
zado al carro principal 13. Cusndo el carro 15 es llevado
a una posicidn predeterminada en 6l bastidor de base T2¢
del carro principal 13, wn interruptor limitador sin con=-
tacto 81, que estd dispuesto en el bastidor de base T2¢
del carro principal 13, es accionado y emite una sefinl =

para abrir el relé magnético- 30b de manera que el carro 15
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eipal 13. Si 1la posicién P, no tiene um bote 8 y las otras

posiciones correspondientes a los detectores dz, d3, d4,
.»« 08tdn provistes de botes llenos 8 colocados en ellas,
el tope b1 no trabaja, pero los otros topes by, b3; eae

son acciomados, por lo que en la operacidn de transporte
aucesiva @ 1a operscion de traslado anteriormente mencig
nada, el carro auxiliar 15 es detenido en la posicién co
rrespondiente al tope by, llevdndose & cabo la citada ope
racitn de los elementos elevadores 11 y la operaciSn de
transporte de los botes llenos 8 desde la posicidn del -
tope b, a las posiciones predeterminadas por encima del
interruptar sin contacto 81 del carre principal 13. En -
cuantc @ las posiciones correspondientes a los Vopes b3,

b4 y sucesivos, se lleva & cabo un movimlento de transpor
te por el carro auxilisr 15, mimllar al anteriormente men
ecionada movimiento de transporte con respecto & la posicion
correspondiente al tope b2.

A continuacidn se ilustran los medios psra si-
tuar el carro principsl 13 en una posicién deseada.a lo
largo del primer paso transversal Rp. Con referencia a -
las Figuras 14; 15, 16, 17, 18, 194 y 19B, un par de to-
pes amortigundores 85 estan dispuestos en rebajos 86 prac
ticados en la base del paso R,, en una posicidn adyacente
a la posicién deseada como se muestra en las Figuréa 16
y 17. Cada tope 85 tiene un solenoide 87, provisto de un
émbolo 88, y un amortiguadorn89 anclado en el extremo su
perior del émbolo 88, como se muestra en las PFiguras 16 y
17. E1 amortiguador 89 tiene un plstdn 89ardispuesﬁo, con
posibilidad de deslizamiento, en el cilindro 89a; un vas-
tago de émbolo 89b conectadgnpl_pisﬁﬁn 89a y una aulasta -
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89c formada en el extremo libre del vastago de émholo 8Yb.,

En ol interior del cilindro 89e se encuentra dispuesto un
muelle de expaneidn 894, para situar elfsticamente el pig
tén 89a en el cilindro 89e. EL amortiguador 89 es suscep
4$ible de situarse en una posicidn en que la culata 890 =
entra en contaeto con la superficie lateral anterior 0 =
posterior T72e del bastidor de base T2¢ del carro princi-
pal 13, cuando el solenoide 87 es aceionado. Los solenol
des 87 se encuentran situados en una posicidn adyacente

a la parte exterior de un par de rafles de gufs 90. Ademas,
es importanternotar que las posiciones de contacto de la
culata 890; de cada amortigusdor 89 con las superficies &
laterales anterior o posterior 723; gque estén representa—
das por e,, e, en ls Figura 19B, estén situadas en tal -
condicién que el carro prineipal 13 se detenge en una po=-
sicidn correcta cusndo la culata 89c del smortiguador 83
entra en contacto con las superficies laterales antericar

o posterior del bastidor de base 72c del carro principal
13. La mencionada posicidn correcta significa que los raf-
les de guim 82 del carro prineipal 13 coincidan con las =
i{neas proyectadas de los rafles de guia 95 mentados sobre
la base de los pasos ramificados ry y Tpe Para detener el
giro del motor 75 del carro principal 13, hay un tope 91
dispuesto en el rebajo horizontal correspondiente practica
do en una pared lateral del paso R,, en una posicidn cen~
tral con respecto al paso ramificado r, (r2), segin Se =
muestra en la Figura 19B. Un par de elementos posicionado
res 92a y 92b estdn dispuestos en los correspondientes re
bajos horizontales practicados en una pared lateral del -
pagb R,y en posiciones simétricas a ambos lados del tope

91, como se muestra en la Figura 19B. La construceifn y -
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funcidn del tope 91 son totalmente similares & 18w aes o

tope 50 del paso R1. Eg decir, el tope 91 acciona el in-
terrupfor limitador 80, para detener el motor reversible
" 75. El motor reveraible 75 estd conectado a mna fuente
eléctrica, & través de un relé megnético T5a, para abrir
6. y cerrar la mencionade conexidn, y de un relé magnético
75b; pera cambiasr la polaridad de la corriente de entra-
da desde la fuente electrica al motor reversible 75, co-
mo se muestra en las Figure 20, El elemento posicionador
10. 92a (92b) tiene un solenoide 93 y un émbolo 94 provisto
de una culata sahorquillada 94a, como se mkestra en la Fi
gura 21, y cuando el solenoide 93 es excitado para empu-
jar al émbolo 94 hacia delante, la culata ahorquillada -
94z ez susceptible de acoplarse con cuslgquiera de las dos
15, varillas verticales 83, con el fin de poder corregir la
posicidn de detencibn del carro principal 13 En las posid
ciones extremas o terminales p3 y p4 (Figura 19A) se ha
previato un tope, un elemento posicionador y un tope =
amortiguador similares a los dispuestos en las posicio-
20, nes para los pasos remificados Ra, Rb,
En cada paso de flleta Ty Toy r3 ¥y r4 hay dos
series de primeros topes, similares a las series de to-
pes B4, 82.783 ve-y ¥ segundos topes, similares a las se-

ries b , b25 b, seeey dimpuestos s 1o largo del primer =

25. paso p;incipa13R1; Ademds se han previsto dos series de
priperos detectores, similares arlas gsories Cqs cg, 03
evey ¥ segmndos detectores, similares a las sgeries d1, d2
d3 vee .

En la estacitn de preparscidn Px del segundo -

30. paso principal Ry hay dos series de topes 1dénticos una
primera serie de topes similares a las citadas series de
primeros topes, e idénticoa'éon,unq;sqgunda gerie de to-

pes similares a las mencionadas series de segﬁhdos topes.,
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Jas series de primeros detectores y segundos detectores,

respectivamente. Las funcliones de estos topes y detectores
son completamente similares a las del primer paso princie
pal R1.

A conti?uacian se ilusiran con detalle la ope-
racifn de transpo;te de los botes llenos 8 desde 1a posi
cidn de reserva Pr del primer paso principel Ry & la posi
cifn de montaje e; fileta Py del paso ramificado Ra, y la
operacidn de transporte de los botes vacios 8 desde la po
sicidn de montaje en fileta Ps a la posicidn de prepara=-
cifn Px del segundo paso principal R3, Con referencia a
las Figuras 1, 12, 14, 15, 16, 17, 18, 194, 198, 20, 21 ~
¥ 22, hay un primer contador (no ilustrado) montado sobre
un mecanismo de entrega del equipo de hilar S y el prie
mer contador emite unma sefial de impulso a la computadora
de control 31 cada vez que es entregada wna longitud pre-
determinada del haz de multifilamento Y que corresponde
a la temminacidn del llenado de un bote 8, Para la presen
te invencidn se puede utilizar un contador de impulsos =
convencional accionado por un elemento de rotacidn tal -
como un rodillo de agarrerdel equipo de hilar S. Un segun
do contador con una estructura y funcibn similares a las
del primer contador (no ilustrsdo), que es accionado por
un rodillo alimentador del equipo de estiraje, va montado
en ol equipo de estiraje y el segundo contador proporclo=
na una sefial de impulso de salida cada vez que una longie~
tud predeterminada del material, por ejemplo, 100 mis. ~
es suministrada a8l equipc de estiraje y la sefinl del ge-
gundo cpntader es introducida en la computadora de control

31. En el presente ejemplo.de realizacidn, la computadora
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de control 31 estd provista de una pluralided de cana=
les de entrada 962 que reciben sefiales de impulso desde
los segundos contadores; un canal de entrada 96b que reci
be una gefial de impulso del primer contadorj una plura—
lidad de canales de salida 97 que transmiten una sefial de
control 8 cualquiera de los topes 91 y los correspondien
tes topes amortiguadores 85 y correspondiente elemento =~
posicionador 92a; un controlador de canales 98; una me-
moria 99 que memorigze cualesquiera datos al o del contro
lador de canales 98 y el programa necesario para proce-—
sar tales datos; una unidad de control aritmético 100 que
realiza un cdlculo programado sobre los datos memorizados
de la memoria 99; una grabadora 101 que registra los re~
sultados de la calculadora 31 y un indicador 102 que in~
dica los resultados del cdalculo de la computadora 31, El
resultado obtenido por la unidad de control aritmético 100
es realimentado al controlader de canales 98, a través de
la memoria 99, y la sefial de salida del controlador 98 es
transmitida al tope, al tope smortiguador y a8l elemento -
posiclonador, tal como se ha indicado. las sefiales de lm~
pulso de entrada procedente de los canales 96a se suman
cada vez que la entrada de la mefisl de lmpulso desde el
primer contador a través del canal de entrada 96b es al-
macenada en la memorim 99, La orden de auministro de los
botes llenos 8 & las posiciones de montaje en fileta Ps
de los pasos ramificados R; es distribuida cadas vez que
se recibe la gefizl de entrada desde el canal 96b por l1am
accidn de la unidad 100 de control aritmético, de tal ma
nera que la posicidn de montaje en fileta correspondiente
al segundo contador, en el que el valor sumado del nimera

de impulsos o8 mayor, es distribulda desde otras posicio
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nes de fileta., Desde los pasos de fileta T4y Toy T3y r
son emitidas otras sefisles si estos pasos ramificados eg
tén ocupados con botes 8 y la sefial mencionada es transe.
nitide a la computadora de control 31 a través de otros B
canales de entrada. En el mencionado célculo programedo
de la unidad de control aritmético, la operacidn de clasi
ficacidn del canal de salids se 1lleva a cabo soOlo para los
canales de salida en 1los que no hay una sefial de 103 res-
pectivos pasajes de fileta Tgy r2, r3, r4, Para emitir una
sefial desde los citados pasos ramificados, se utilizen dg
tectores dotados de satructura y fimeiones similargs 8 -
las de los detectores ¢4, ©py €3 e.. ilustrados en la Fi-
gura 13, , .
Cuando el valor de los impulsos de entrade su-
mados procedentes del primer conpador a través del,qgnal
de entrada 96b alcanza un valor predeterminado enﬂia me=
moria 99, la unidad 100 de control aritméticp emite wna
gefial de control para cerrar el reléd magnético T5a y tem
bién para accionar el relé magnético 7T5b, con el fin de
suministrar @na energla de polaridad invertida, y el mo~
tor 75 es impulsado en direceién inversa de giro. Ias wni
dad 100 de control aritmético también emite una sefial pa
ra accionar el tope 91 'y los topes amortiguadores 85 co-
rrespondientes, que corregpondan al paso ramificado deter
minado por la unidad 100 de control aritmwético de la com
putadora de control 31, a través del canal de salida 97
correspondiente al paso ramificado en cuestidn. De acuer
do con la citads operacidn de la camputadors de comtrol
31, el carro principal 13 se desplaza & lo largo de los
ralles 90 hacia el terminal o extremo P3 carrientg afrif

ba, Por lo tanto, cuando el carro principal 13 llega & =
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posicidn P3s el interruptor limitador 80 es.accionado por
el tope (no ilusirado) de manera que se detiene el funcio
namiento del motor T5. El carro 13 tiende & moverse un -~
poco hacia delante debido a su inercis, pero el tope amor
tiguador (no ilust¥ado) hace que se detenga en la posiw
cidn Pj. En este momento, el elemento posicionador (no
ilustrado) es accionado por una sefial emltida desde el -
interruptor limitador 80 a través de la computadora de
control 31 de manerg que la culata shorquillada del ele~
mento posicionador (no ilustrado) se acople a la varilla
83 y el carro 13 es detenido en la posicidn correcta. En
esta condicidn, la computadora de control 31 recibe una
sefiel indicadora de que se ha producido el acoplamiento
de la varilla 83 con la culata ahorquillada del elemento
posicionador, a través.de un detector convencional (no -
ilustrado), tal como un interruptor limitador dispussto-
en el bastidor de base T2c, y entonces emite una sefial =
pera accioner el reld megnético 30b (véase la Pigura 9).
Por lo tanto, el carro auxiliar 15 se desplaza al paso R,
y el movimiento de transporte del bote lleno 8, desde la

posicidn P, & la posicidn P_, se efectia como ya se ha -

ilustrado. Cuando el interriptor Timitador 81 detecta la
llegada del carro auxiliar 15, emlte una sefizl & la cal-
culadora de control 31. Entonces, ésta emite una sefial -
para acclonar el aludido tope (no ilustrado), el tope =
amortiguador (no ilustrado) y el elemento posicionador =
(no ilustrado), para devolverlos a su posicidn de.eSpera,
y también emite una sefial para cerrar el relé magnético
75a y ascclonar el reld magnético 75b, a fin de suministrar
energia de polaridad normal al motor 75. Por lo tanto, -~

el carro princinal 13 es degplazado al terminal de los pa
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sos ramificadous Ra.
Simulteneamente con la citada actumcidn de los
relds magnéticos 758, *75b, la calculadora de control 31
emite tembién una sefial para accicnar el tope 91 y el to-
pé amortiguador 85 del paso ry (0 1oy Ty r4) en el que
todos los detectores emiten sefiales indicadoras de que
no hay ningin bote 8 en ellos. Cuando el carro princi-
pal 13 llegs a la posicion terminal correspondiente al
mencionado paso, por ejemplo, al paso Ty el tope 91 ac~
ciona 2l interruptor limitador 80 de manera que éste abre
el reld magndtico T5a y por lo tanto, el motor 75 se-detig
ne. El tope amortiguzdor 85 trabaja con el bastidor de =~
base T2c, de manera que el carro 13 se pars en la posi-~
cin requerida P4y (o P,,). In esta condicidn el interrup
tor limitador 80 tembién emite una sefial a la computadora
de control 31 y, entonces, ésta accions el elemento posi
cionador 92a, es decir, el solenoide 93, de modo que el
émbolo 94 es proyectado y la cula ahorquillada 94a seo -
acopla con la varilla 83. Este acoplamiento es denunciado
por un detector, tal como el interruptor limitador {no =~
ilustrado) que emite unz sefial a la demputadora de con=
trol 31 y, de conformidad con ello, &sta emlta una se=-
fial para accionsr el motor 26 camo ya se ha sxplicado. In
consecuencia, el carro auxiliar 15 es desplazado al pa-
so ramificado r, ¥y un bote llenc 8 es llevado al erminal
interior del paso rq. A continuaciln, el carro auxiliar
15 es devuelto & la posicidn en el bastidor de base T2c
del carro principal 13, en una forma similar & la opera-
cifn de transporte del bote 8 desde la posicidn de reser=
va Br en el ypimer paso principal P1 al carro prineipal
13. Cuando el interruptor limitador 81 detecta la llegada
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carro principal 13, el interruptor de limitador 81 emite

una sefinl para detener el funcionamiento del motor 26 y
también emite una sefial a la computadora de control 3f.
De conformidad con ello, éasta emite una sefial para accio
ner el motor 75 en direccidn inversa, como ya se ha exe
plicado, Por lo tanto, el carro principal 13 es desplazg
do a la terminal P3 del paso R2. Como se ha mencionado -
antea, la operacién de transporte y suminisiro de los w-
botes, por medlo de la cual se transporian los botes —
llenos 8 desde la posicidn de reserva Pr del primer paso
principel Ry a la posicidn de montaje en fileta Ps del -
paso de filets Tys Toy r3, r4, se realiza uno por uno. -
Cuando el tltimo de los botes llenos 8 se encuentra situa
do en el correspondiente detector, éste emite una sefial
g 1la computadora de control 31 pera abrir el relé magnée
tico 752 y que se detenge ol movimlento del carro prine
cipal 13,

Fn la mencionasde operacidn, el tope 91 y el =
elemento posiclonador 922 son devueltosa sus poéieiones
originales por la computadora de control 31 cuando el -
interruptor limitador 81 detecta la llegada del carro 3u
xiliar 15 a la posicion predeterminada en el bastidor de
base T2¢ del carro principal 13. Sin embargo., el tope =
emortiguador 85 es devuelto & su posicidn original por me
dlo de una seflal emitida, simulianeamente desde la compu
tadora de control 31 cusndo ésta emite la sefial para abrir
el relé magnético T5a en el momento de completarse la ope
racion de trangporte de los botes llenos 8 &l paso de fi
leta Tys Toy r3, Tyr cono ya se ha ilustrado.

Cuando se ha suministrado una longitud predeter
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minada de una pluralidad de haces de multifilamentosﬁx,m
desde los botes 8 situados en el paso ramificado Ra al -~
equipo de estiraje, por medio de las filetas ¢4 (o Cp),

un dispositivo contador tal como un contador convencicnal
emlte une sefial & la computadora de control 31. Esta emi
te entonces una sgﬁal para indicar que los botes 8 se han
vaciado. En esta situscidn, nuevos haces de multifilsamen
tos ¥, que han completado la operacidn de su montaje en
fileta, son conducidos a man: al mecanismo de alimentacion
del equipo de estiraje. Cuando se ha terminado la opera=
cidén de cambio de la fuente de suminisiro de los haces ~
de multifilamentos Y & la filets c, (o 02) el operario pul
ga un botdn accilonador para dar enirada & una seiial y des
carga 108 botes vaciss 8 de los pasos de fileta r, (o ij,
r&. La computadora de control 31 emite una sefial parg =
desplazar al carro principal 13 & la posicidn de condxidn
P11 (o P12) del paso transverssl R, con el paso de fileta
T, (o T3 r4) en forma similar al caso indicado de suminig

tro de botes llenos 8 al paso ramifieado r,. En esta ope

racidn, el tope 91, el tope amortiguador 8; y ol elemento
posicionador 92b, son accionados en forma similar al ca-
80 mencionado de suministro de botes llenos al paso de =
fileta r,. Ia descarga de los botes vacios 8 desde el P&
50 ds fileta r, se realiza en forma totalmente similar al
caso del transporte de botes llenos desde la posicidn de

reserva Pr del primer paso principal R, al carro princi-

1

pal 13 situado en el terminal P3 del paso R.. Loz botes

3
vacios 8 son transportados a la posicidn de preparaciodn
Px-del segundo paso principal R3 deade el paso ramifica-
do Tys WO por uno. El movimiento del carro principal 13

entre la mencionada posicion de conexidn P11 (o P12) ¥y -
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el torainal corrienie zbajo P4 del primer paso transver-

sal R2 e realizo en forma similar al movimiento del ca-
rro principal 13 entre ol terminal Py y 18 posicidn Py,
(o P12) que ya se ba explicado, Ademds, el movinmiento de
transporte de los botes vacios 8 desie el terminal P4 a
la posicién de preparaoién Px del segundo pasgo prineipal
R3 por medio del carro auxiliar 46 se llova & csbo en -
forma completamente similar al movimiento de transporte
de los bhotes llenca 8 por el carro prineipal 13 desde la
posicion P, (o P,,) hasta el paso remificedo r,.

Carro y mecanigmo corregpondiente en el sezun=—
do pas. principal Riy.

Como y& se hacexplicadoy, en el segundo pago =
principal R3, los botes vacioz 8 llevodos desds el paso
ramificado Ra a través del primer pusso transversal R2 -
son inspe.cionados en 1t posicién de preparacidn P, paru
ver si gqueda dentro algun haz de multifilomentos sin eo-
tirar Y. Si queda material filamentoso en el bote 8, se
extrae de el & mano o por medios mecdnico, por sjemplo,
neusdticos, utilizando aire de succidn, El asgzundo paso
prineipal R3 ostd provisto de wn carro (no ilustrado) ~
que tions una estructura y una funcidn por completo almd
lates & las del carro 10a {(10b) del primer paso princi-
pal,Ry. Los botes vacios 8 que han termincdo lo inspec~
cidn antedicha son llevados entonces a una posicién de -~
aapers PW, adyaceste gl terminal corriente abajo PS del
paso R3, por medio del carro (no ilustrado), desde le =
posicidn uno por uno. En 1a posicidn de espera hay una
pluralidad de topes y detectores que poseen una estructu

ra y una funcidn por completo similares a las de los to=
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pes a,, 82? a3 vse ¥ b1, bz, b3 eees ¥y de, los detecﬁb—
res c,y Cye c3 ¥y d1, d2, d3 eses Por lo tanto, la opera-
cidn de transporte de los botes vacios 8 desde la posi-
cibén Px a la posicidn Pw se realiza de forma similar a la
operacion de transporte de los botes illenos 8 desde la -
posicidn Py ala posicidn de reserve Pr del primef paso
principal R,. Cuando tal operacidn de transporte ha termi
nado, el carro ase detiene en la posicidn Py3s entre las -
posiciones Pw y Px. En este primer ejemplo de realizacidn,
es esencial la prevision de un espacio suficiente para rg
cibir los botes vacios 8 en la posicién de preparaciin -
Px; a causa del desplazemicento intermitente de un prede—
terminado nimero de botes vacios 8 desde la posicidn Px

a la posicidn de espera Pw.Sin embargo, si es imposible
dispoﬁer de tal espacio para la posicidn de prepasracidn
Px a8 lo largo del paso R3, el carro auxiliar 15 del ca-
rro principal 13, utilizado para el segundo paso irans-
versal R4, ge puede ublilizar para poner en préctica un
método particular de desplazamiento de los botes 8 hacia
ls terminal P6 uno por uno, durante un tiempo antes de que
el bote vacio 8 sea llevado desde la terminal Pg @ la ter
minal P9. Es decir, que el carro auxiliar 15 se desplaza
hacia la posicidn de preparaeién Px en tal condicidn que
su elemento elevador (11) esté situado en su posicidn -
més baja, y cuando el carro 15 llega a la posicldn en

que estd situado el bote vacio 8, que se encuentra prepa
rado para el desplazemiento, el elemento elevador es ele
vado hacla su posicidn mds alta y entonces el carro 15

se desplaza hacila la terminal Pg. Cuando el carro 15 es
detenido en una posicién de la posicidn de espera P, -

que es una posicidn corrieate abajo 8 una posicidén donde
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ge ha situado previamente un bote vacio 8, el elemento -

elevador (11) es desplazado hacia su posicidn més baja,

de manera que el bote vacio transportado se situa sobre

el plso A, en la posicidn de espera Pw, A continuacién,

el carro 15 es desplazado hacla la posicién de prepara-
eién P, ¥ continfa 1la citada opermcidn de desplazemiento
de botes vaclos, por medio del carro 15; para llenar la po
sicidn de espera Pw con los botes vacios 8. El mdtodo -
partioular de transporte mencionado de los botes vacios

8 se denomina de ahora en adelante como método de trans-
porte de botes por tacto.

Un carro principal y un carro auxiliar en el se-

gundo paso trangversal P,.

En el segundo paso transversal R , se utilizan

un carro prineipal y un carro auxiliar cuy:s construccio
nes y funciones son totalmente similares a las del carxo
principal 13 y del carro auxiliar 15, Como se ha ilustra
do anteriormente, el segundo paso transversal R4 5010 se
utiliza paras transportsr un bote vacio 8 desde la posicion
de espera PW del segundo paso principal R3 a8 une terminal
corriente arrihba P9 del primer paso principal R4. En am-
bos terminales Pq ¥ Pg del paso R4 ge ha prebisto mn to-
pe, un tope amoritiguador y un elemento posicionador, res
pectivamente. Son completamente similares & los elemen—
tos dispuestos en los terminales P3 y P4 del primer paso
trangversal Rg. Cusndo el detector (no ilustrado) dispues
to en la posicién P9 detecta que un bote vacio 8 ha sido
llevado &8 la posicién Pqo POr el carro 10e, emite una se-
%al a la computadors de control 31. Por lo tanto, esta e-

mite una sefial para accioner al motor 75 del carro princl
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pal, @ fin de desplazar a éste @ la terminal P, corrients

arriba del paso R4. Cuando el carro principsl llega a la
posicidn Pq, 18 posicidén de detencidn del mismo es corre-
gida por el elemento posicionador (no ilustrado). A con—
tinuacidn, el earro auxiliar foma un bote vacio 8 de 1a -
posicidn Pg y vuelve a wna posicibn predeterminada del =
carro p?inoipal 13. Entonces, el carro princlpal es des~
plazado a la terminal corriente absjo PS y detenido en la
posiciSn correcta, y el carro auxiliar lle&a un hote vaclo
8 a la posicién Pg ¥y vuelve 2 su posiciﬁn,de @spera en 91
carro prineipel 13. Bn la operacién mencionada, el topé,
el tope smortiguador, los rekds magnéticos, ete. son @o-
cionados por 1a computadora de control 31, en forma si-
milar a las operaciones yé ilustradas. Por lo tanto, se
omite una explicacidn detallads de esta opefacién‘

En el mencionado primer sjemplo de realizaeidn
de la presente 1nvencién, se pueden utilizar pasos adi-
cionales Ar1; Ar2 psra guafdar botés’llenas 8. En estos
pasos Arl y Ar2 se utilizan topes, detectores y carros
similares a los ya mencionados.

Mecenismo de filots y disposicidn de botes.

Con refercncia a las Figuras 4A y 4B, En el éri
mer ejemplo de realizacifn de la presente invencidn, hay
un par de pasos ramificados rq y T, (0 ry ¥ t-) practica—
dos & Jo largo de la fileta C, (02) en el piso A, en wna
posicidn por debajo de la fileta (01)(02). Cade una de -

_estas filetas estd provista de una plurslidad de varillas

horizontales de guia 118, paralelas entre sf, de tal for-
ma que cada varilla de guia 118 estd montada transversal-
mente sobre un soporte longitudinal 119, que se proyecté‘
a lo largo de la direccion de suministro del haz de mul-



tifilementos al equipo de estiraje D, Cada varilla ue 6u~uf
118 e=td provista de une pluralidad de elementos de guia
(no ilustrados). En una posicidn situada entre la fileta
c, (02) y el equipo de estiraje D me encuentra un soporte
5e 120 de guia del hilo., Una pluralidad de haces de multifi
lamentos Y es continusmente formada de los respectives -
bhotes 8 y a continuaoién son conducidae & los correspondien
tes elementos de guia de las varillas de guia 118, siendo
después introducidos en un bafio de engrase 121 del equipo
10, de estiraje D, a través del soporte de guls 120, Entonces,
los haces de multifilamentos Y son introducidos en un =
Juego de rodillos de alimentacion 122 del equipo de esti~-
reje D, Durante la citada operacidn de alimentacion de -
los haces de multifilamentos Y en el equipo de estiraje D,
15. un nimero predeterminado de botes llenos 8 es llevado & -~
los pasos ramificados o bifurcaciones vacios por ejemplo,
al paso ramificado Tp como ge muestra con lineas de =
puntos en la Pigura 4B, y los haces de nultifilamento Y -
son montados en la fileta C, & traves de los elementos li-
20. bres de guia de las respectivas farillas de guia 118. Cuan
do es necesario cambiar la fuente de suministro de los ha-
ces de multifilamentos Y desde los botes 8 sifuados en el
paso de fileta ry & los botes llenos 8 situsdos en el pa-
so ramificado o bifurcacion r,, 1os haces de nultifilamentos
25. Y que han sdo alimentados desde los botes 8 del paso r,, -
son cortados en wns posicidn entre la fileta C; (C,) ¥y el
ssporte de gula 120, y los haces nuevos de multifilamentos
Y procedentes de los botes 8 llenos colocados en el paso
r, son enfilados en el bastidor de guis 120, a continua-
30. cidn de lo cuml el extremo anterior libre de los menciona-

dos haces nuevos de multifilamentos Y es unido con el ex=
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tremo posterior libre de los haces de mu:m::‘.ﬁ.:!.amemf‘:;:.«".:."J
enteriores. La citade operacion se lleva a cabo & mano.
De conformidad con la citada nueva operacidn de montaje
en fileta, el perjulcio para la eficiencia operativa del
e@uipo de estiraje D, por la operacidn de montaje en file
ta se puede reducir de manera notable,

En la Plgura 23 se muestira un ejemplo de reali
zacién modificado de la operscién de montaje em fileta,
en el que un par de pasos de fileta rq ¥ r2 (o r3 ¥y r4)
se aplica comc el primer ejemplo de realizacibn. En este
ejemplo de realizacidn, durante la operacién de alimenta
cidn desde los botes 8a situsdos en el paso ramificado o
ramal r, (o ry), el extremo posterior del hsz de multifi
lamentos Y procedente de cada bote 8a situado en el paso
Ty es unido al extremo anterior de un haz de multifi}amég
tos Y de un bote 8b situado en el paso ramificado T,y e
una posicidn enfrentada al bote 8a, como se muestra en la
Figure 24. En consecuencis, la operacidn de montaje en f£i
leta de los botes B nuevos ge puede simplicar de forma =
congiderable, '

Varias moHificaciones de ls presente invencidn.

En el citado primer ejemplo de realizacidn de la
presente invencidn, se utiliza un par de carros 10a y 10b
para llevar los botes vacios 8§ y los boles llenos 8 a lo
largo del primer psso principal R1. El carro 103 que s =
nuestra en las Figuras 25 y 26 es utilizado en el paso =
principal R_', en lugar de los carros 10a y 10b. En este
ejemplo de ralizacidn dl carro 103 es susceptible de des-
plazarse hacia la terminal corriente abajo P2 o la termi~
nal corriente arriba P, del paso principal R1;

9
El cerro 103 lleva un par de elementos elevado-
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res 105 y 106 susceptibles de desplazarse hacia arriva y
hacia abajo. E1 carro 103 esid provisto de un elemento de
gula 104 para guiar el wovimiento de ol vacifn de los ele
mentos elevadores 105 y 106, E1 elemento elevador 105 tig
ne una pared lateral vertical 105a y una barra vertical -
105b provista de una cremallera. In el carro 103 va montg
do un motor reversidle 109, y un pifion 107, anclado en el
érbol del motor 109, engrana con la cremallera de la barra
105b de manera que és-ta, es decir, el elemento elevador -~
105, p-ueda desplazarge hacia arriba o hacia abajo. Log =
mencionados movimientoe hacia arriba y hacia abajo dé los
elementos elevadores 105 y 106 son detenidos por un par de
interruptores limitadores (no ilustradoa) gue abren la -
conexidn entre la fuente elécirica y los respectivos moto-
res 109; 110, Durante el citado movimiento del elemento ele
vador 103, la pared lateral 105a se desliza a lo largo do
olemento de guia 104, E1 elemento elevador 106 comprende
elemcentos idénticos a los del elemento elevador 105 y,en
gongecuencia, allo se describen los numeros de referencia
de &éstos. Es decir, 106a, 104b representan una pered late
ral y una barra vertical 108 y 110 representan un pifion y
un motor reversible. El carrc 103 tembidn estd provisto de
dos pared de rusdas 12 fijadas eﬁ el eje horizontal correg
pondiente montado, con posibilidad de giro, en el carro 103.
Un motor reversible 111 va montado en el carro 103 y uno de
los ejes de las mencionsdas ruedas 12 es propulsado por el
motor 111 a través de un mecanismo de transmision que com~
prende una polea 113, fijada en el eje del motor 111 una -~
polea 112, sujeta al eje de las ruedas 12 y una correa sin
£in 114 que transmite la fuerza impulsora desde la polea 113

a la polea 112, Ia direccidn de giro de los motores reversi
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bles 109, 110 y 111 cambia por medio de los correSpondiégr
#es reldés megnbéticos r versibles que tienen estructurss y
funciones idénticas a 1as del relé magnético reversible —
que se muestra en la Figura 9, EL carro 103 esté provisto
de un interruptor limitador 115; dotade de unas estructrua
y funcién idéntice & la del interruptor limitader 32 del
carro 10a., El 1nﬁ§rruptor limitador 115 es acclonndo por
topes (no ilustréaos) dispuestos en la pared lateral del
paso Ry, en las posiciones P10 y P1. Los topes mencionge
dos son idénticos al tope 51,

En ol caso de utilizar el carrc 103 mencionado,

éste es dstenido en las posiciones Pgy Pyor P, ¥ en cualeg

quiera posiciones donde hay dispuesio topes qie sean idég
ticos al tope,50, en una forma similar el primer ejeimple
de realizacidn. A cocntinuacidn, se explica el movimiento
del carro 163 en las posiciones P10 y P1. Durante 1la cbepg
cidn de suministro de un haz de multifilamentos Y & w =
bote 8 situsdo en P1, el carro 103; en el que el elemento
elevador 106 estd situado en su posicidn de espera mis -
baja y el elemento elevador 105 estd situado en su posi-
cidn mis elevada con el fin de sustentar un bote vacio 8,
es desplazado desde 1a posician P

9 .
cerro 103 es detenido en la posicidn P,, Por el tope (no

a la posician Py Bl

ilustrade) que acciona 2l interruptor limitador 115, A -
continuadion, la computadora de control 31 emite una sefial
para cambier la poléridad de la energia de suministro sl
motor 109, En consecuencia, el elemento elevador 105 se
desplaza & su posicidn mis baja donde el bote vacio 8 -

es colocado en el piso A. Cuando se la suministraﬁo s
longltud predeterminaqa de haz de multifilementos Y al

bote B colocado en P1,_un contador emite una sefisl 8 la
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computadora de control 31, ésta emite una sefial pafé ac-
clonar los motores 109 y 110 & fin de desplazar los ele-
mentos elevadores 105 y 106 hacis arrriba y, después, —
emite una sefial para accionar simultaneamente el tope (no
ilustrado) dispuesto en la posici&n P1 y el motor 111 para
que gire en su direccidn normal de funcionsmiento. En con
secuencia, el bote vacio 8 y el bote lleno 8 son primera-
mente sustentados por los elementos elevadores 105 y 106,
apartados del piso A y, después, el carro 103 es desplaza
do hacia el terminal corriente abajo P2. Cushdo el tope
mencionado acclona al interruptor limitador 115, el carro
103 es detenido en la posicidn P,+ El interruptor limita-
dor 115 también emite una sefial a la computadora de con=—
trol 31 para que entren en funcionamicnto los motores 109
y 110, cambiando la polaridad de la corriente de entrada
de los mismos. Por lo tanto, los elementos elevadores 105y
106 son desplazados & su posicidn mds baja de manera que
el bote 1leno 8 quede situado en una posicidn Pyt mien-
tras que el bote vacio 8, es colocado en la posicidn Pye
En consecuencia, se empieza a suministrar el haz de multi-
filamentos Y al nuevo bote vacio 8 situado en la posicion
P1. A continuacidn, el haz de multifilamentos Y se corta

a mano entre el bote vacio 8 y el bote lleno 8. El carro
103 se utiliza para llever el bote lleno 8 desde la posi-

cibn P, mencionsds & la posicidn de reserva Pr del paso

princilgl R, ¥ para llevar el bote vacio 8 desde la posi-
cidn P9 a la posiciGn P1O en for:a similar & los carros -
10a, 10b,

Otro ejemplo de realizacidn del carro, que se -
utilize para los pasos principales R1 y R2, se muestra en

las Piguras 27, 28 y 29. En este ejemplo de realizacidn
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en luggr de ubtilizar un paso ranuradoe como en el primef -
ejemplo de realizaciodm, el paso Ry estéd formado en el piso
A por un par de railes de guia 29, como se muestra en la
Figura 29. Lios botes 8 utilizados para esie ejemplo de res
lizacibn estdn provistos de un par de patas 8b proyectadas
hacia abajo, como ge muestra en la Figura 27, de tal mane~
ra que un espacio jormado por una placa de fondo 84 y las
patas 8b es suscepltible de contener los carros 116 en su
interior. Cuando el tablero elevador del carro 116 se despla
za @ su posicidn més elevada, el tablero elevador 20 =
despluza el bote 8§ hacia arriba, de manera que los extre~
mos inferiores de las patas 8b se separan del plso A y, -
por el contrario, cuando el tablero elevador 20 es des—
plazado a su posician mas baja, los extremos inferiores =

de las patas 8b se situan sobre el piso A y el iablero 20
se separa de la placa de fondo §d del bote 8. En esta con
dicidn, el carro 116 es susceptible de desplazarse & lo
largo de los railes 29, separado de los botes 8. Como la
estructrua y funcion del carro 116 son identicssa las do
los carros 10a, 10b, se omite la ilusiracidn detallada de
ellas, La tnica diferencia entre el carro 116 y el carro
10a (10b) es el bastidor de base 19a, y la disposicién y
construocién del iope 32. Como ambos lados del carro 116 °
estdn cubiertos por las patas 8b del bote 8, el bastidor

de base 19a estd provisto de una longitud lo suficientemente
mayor que el tamafio del bote 8 para disponer el intgrruptor
limitador 32 fuera dé las patas 8b, como se muestfa eﬁ,la
Figura 28. En lugar de utilizar el tope 50 del primer —
ejemplo de realizacion, hay unos topes 117 dispuestos so-
bre el pisc A, en posiciones adyacentes exteriores a lo

largo del paso de los hotes 8, como se muestra en la Figu~
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ra 27. En este ejemplo de realizacién; el tope 117 o8 un
emisor de luz accion:do por la computadora de control 31,
de tal manera que cuando ésta emite una sefial para accio-
nar el tope 117, eate proyecta una luz hacla el paso del
5a interruptor limitador 32 del carro 116. El interruptor -
1imitador 32 estd provisto de una cdlula fotoeléctrica -
(no ilustrada) que emite una sefial cuando recibe la luz
emitida desde el tope 117. En consecuencia, el carro 116
es susceptible de trabajar en forma similar a la del ca-

10. rro 10a y 10b (Pigura 5). E1l carro prineipal 13 de este
ejemplo de realizacidn es idéntico al carro principal 13
del primer ejemplo de realizacifn, mientras que el carro
aéxiliar 15 do este ejemplo de realizacidn es idéntico -
al mencionzdo carro 116,

15, Como los pasos principales R1 y R2 RO 80N pascs
ranurados, sino que estan formados por un per de rafles de
guia 29, la operacion menual & lo largo del espacio de -
los pasos prineipales R1 Yy RZ ge hace un poco conveniente,
on comparacidn con el primer ejemplo de realizaeidn.

20, A continuacidn se describon con detalle varias
modificaciones del sistema de transporte de bhotes de con=-
formidad con la presente invencion. Estbs sistemas modifi
cados se muestran en las Flguras 30 y 31, en las que los
elementos bdénticos a los que se muestran en la Figura 1

25. estén sedalados por 1los mismos nimeros de referencia, omi
tiendogse sus explicaciones en la descripeibn siguientes

En la Pigura 30 de representa una primera modi-
ficacion del si .tema de transporte de botes. En este ejemplo
de realizaoién, el carro 103 que se nuestra en las Flguras

30. . 25 y 26 es el que se utiliza en lugar de los carros 10a
y 10b del primer ejemplo de realizacidn. En este ejemplo
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P
de reslizacidn, el método para suminisirar los botesiiig

nos 8 a la posiciln de suministrc Py del ramal o paso ra=-
nificado Ra es totelmente diferente del primer ejemplo do
realizacifn. Es decir, en lugar de guardar'uha pluralidad
de hotes llenos 8 en la posicidn de reserva P, del primor
paso principal Ry y después suminisirarles a la posicidn

de svministro P_ del paso ramificado R, desde 1a posicion
Pr uno por und como un grupo, un bote lleno 8 es transpor

tado desde la posicidn P., & una posicidn de la posicibn

de suministro Ps de wn p;iticular paso de fileta ryy Toy
ry 0 r4 por medio del equipo combinado de transporie que
comprende el carro principal 13 y el carro auxiliar 15,

de conformidad con una sefinl clasificada de la computa=

dora de control 31 en cada momento de producirse un bote
lleﬁo 8.

En un segundo sistema modiflcado ilustrade en
la Eigura 31 se ubiliza un par de pasos prralelos Ar3 ¥y
Ar4, conectados al primero y segundp pasos transversales
R2 \g R4 en las posiciones P15 ¥y P16’ P18 ¥y P19, en lugar
de los passos auxiliares Ar

¥y Ar_ del. primer ejemplo de

son wtilizae

1 2
realizacibn, Los pascs auxiliares Ary y Ar

dos para guardar un excedente de botes 1leios g, de tal
manera que ose excedente es suministrado sl paso Ar3 por
medio de wn carro auxlliar 15 del equipo de transporte
combinado utilizedo para el paso R,, de forma similer al
transporte en el ramal o paso ramificado Ra} Cuando es ng
cesarlo transportar los botes llenos 8 guardados en el pa
ao'auxiliar Ar3 a uno de los ramales o pasos ramificados
R,y son llevados primeremenie desde el paso Ars al paso
Ar4 por medio de un carro auxiliar 15 del equipo de trang

norte combinado utiliszado en el segundo paso transversal
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Rys ¥ después los botes llenos 8 son suministrados a 18
posicién de suministro de uno de los remales O pasos ra<
mificados Rg.

Y también es preferible guardar los botes llenos
8 en el paso Ar4, antes de suministrarlos al ramal o paso
ramificado Ra' Fn este caso, el transporte al tacto de -
los botes 8, que se ilustra en la explicacidn del primer
ejemplo de realizacidn, hacia el terminal Pogy 68 el pre-
ferible. En los dibunjos, P15, P16' P18’ P19, son termi-
nales donde estan conectados 1os pasos Ar3 ¥ Ar4 a los pa
gos transversales primero y segundo R2 Yy 34.

De conformidad con las pruebas en hilanderia,
se pueden introducir mis modificncionos en los slstemas
de transporte de botes, de manexa aatiatbcturia; Es de~
cir, en el primer ejemplo de realizacifn que se muestra
en la Moura 1, 6 puede usar un s0l0 pasoc ramifiocado o
bifurcacidn para un equipo de estiraje., Sin embergo, en
este caso, es necssario aporiar un paso auxiliar ramifi-
cado desde el primer pasc transversal 32 con el fin de -
guardar los botes llenos en una posicidn adyacente a la
Pileta del equipo de estiraje, También es 4til proveer -
uns pluralidad de segundos pasos principales R3; a fin
de guardar muchos botes vacios. Si se usan en combinacidn
una pluralidad de equipos de hilar y mds de dos equipos
de estiraje, el primer paéo trangversal R2 del primer -
ojemplo de realizacidn no tiene capacidad suficlente para
Jlevar & cabo el movimiento de suministro de los botes -
llenos a los pasos ramificados Ry, Rb evee ni para llevar
los botes vacios de estos pasos ramificados al Begundo -

paso principal R3. Para resolver el inconveniente mencig

nado, se puede aportaﬁ”pn tercer paso transversal R5 de



sos ranificados mencionados sean conectados 8l tercer pe-

a0 transversal y el paso corriente abajo del tercer paso
transversal sgea conectado &l paso corriente arriba del -
5. gegundo paso principal R

3
del primer paso transveral esté separado del pasaje Ry y

s ¥ el terminal corriente abajo

cerrado, y el terminal corriente abajo del paso R5 esté
conectado 8l paso R3.
En esta modificacion, el equipo de transporte —
10. combinado que se usa en los pasos transversales primero
¥ segundo del primer ejemplo de realizacidn también se usa
en el tercer paso transversal para transportar loa botes
vacios. En consecuencis, el segundo paso transversal R2 -
80lo se utiliza para llevar los botes llenos. En el sistems
15. modificado arriba mencionado provisto del tercer paso transg
versal Rg, también es til aportar una pluralidad de segun
dos pasos principales R3 paralelos entre si. ,
Es bien sabido que, en el pericdo inicial del =
hilado, se producerun filamento hilado que tiene una call
20. dad més baja. Para extraer este producto del proceso, tam
bién es prictico aportar un paso auxiliar para llever los
botes que contienen dicho producto inferior a una posicidn
de descarga del proceso. Por ejemplo, un fterminal corrien
te arriba del paso suxiliar es conectado al primer peso
25, transversal y dispuesto de tal forma que el terminal corrien
$e abajo del paso auxiliar quede situado em la posicidn -
de descarga fuera_dsl paso cerrado R del primer ejemplo de
realizacidn.
En los mencionados sistemas modificados, el mg
30. vimiento de los carros a lo largo de los pasos principales

primero y tercero, de los carros principales & lo largo de
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los pasos transversales primero, gsegundo y terceroc, de los
carros auxiliares a 1o largo de los pasos principales pri
mero y tercero y de otros pasos ramificados de lo2 pasoas
{ransversales primero, segundo y tercero, se lleva a cabo
de forme por completo similar a la del primer ejemplo de
realizacidn.

Aungue la invencidn ha sido descrito junto con
clertos ejemplos de realizacidn de la misms, debe duedar
entendido que se pueden hacer diversas modificaciones ¥y
cambios, sin apurtarse por ello del espiritu y alcance de

la presente inveneion.
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NOTA
Descrito suficientementec el objeta de la pre-
gsente invencion -que se acoge & los derechos de priori-
dad de las solicitudes japonesas de Pafente nims. =
93256,/73 y 93257/73 y de Modelo de Utilided n® 97539/73,
todas ellas de 22 de sgosto de 1.973, y de Patente n? -
93817/73, de 23 de agosto de 1.973-, se declars que 1o
oue constituye su esencialidad y para lo que se pide la
correspondiente protecciﬁn es 1o que serconcreta on las
sigulentes reivindicacioness
18,~ Método para el transporie de un haz de

filamentos desae un proceso de hilatura a un proceso de
estiraje sucesivo, en una faoriea productora de hilo de
filamento sintético, en la que por lo menos un equipo =
de estiraje, provisto de una fileta, se encuentra instala
do en un piso de base y pﬁr 1o menos un equipo de hilatura
provisto de un mecanismo de entrega; ge encuentra instaﬁg
do en un piso superior y un haz de filamentos entregado por
dicho mecanismo de entreza es suministrado primeramente a
un recipiente de hojalata colocado en el piso de base, en
una posicidn de recepcion situsda por debajo de tal meca-
nismo de entresa, siendo transportados los recipientes'lle-.
nos con el haz de fibras en esa posicidn de recepeidn a -
una posicidn de suminisiro adyacente a ls fileta del equi
po de estiraje y siendo transportados los reclpientes va-
cios, una vesz que todo su contenido del haz de filamentos
ha sido siministrado por la fileta al equipe de estiraje,
a la aludida posicién de recepcién; conprendiendo dicho =
método el desplezemiento simulténeo de un reciplente va-
c{o 2 la posicidn de recepcidn situada por debajo del me-

canismo de entrega y el desplazemiento de dicho reciplen-
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te 1leno, desde esa posicidén de recepcidn, & una primera
posieién adyacente & aquella cuando un recipiente coloca=-
do en tal posicidn de recepeidn es llenado con una longi-
tud predeterminzda de haz de filamentos} el transporte del
recipiente lleno, desde dicha primera posicidn a la posi-
cién de suministro, por un primer paso fijo, que discurre
a través de la mencionada posiciln de recepcidn, y un pa-
so bifurcado conectado a tal primer paso fijo y proyecta-
do a lo largo de la fileta del equipo de estiraje en la ~
posicidn de suministro; el transporte de los recipientes
vacios, desde la posicidn de suministro a una segunda po-
sicidn adyacente a2 posicidn de rcecepeidn en dicho priw
mer paso fijo, a tré%és del paso bifurcado y de un segun=~
do paso fijo que conecta a ese paso bifmreado y al primer
paso fijo; y, 8 continuacidn, la repeticion del menciona-
do transporte de reciplentes a lo largo de dichos primer
paso fijo y paso bifurcado o ramificacion,

23,.— Método para el transporte de un haz de
filamentos desde un proceso de hilatura a un proceso de
estiraje sucesivo, de conformidad con la reivindicacidn
18, en el que dichos pasos fljos primero y segundo estdn
conectados entre si, de menera que so forme un paso ce=
rrado de transporte, y el menclonado paso blfurcado o ra=-
mificacion, previsto & lo largo de la fileta de cada =
equipo de estiraje, se ramifica o bifurca desde eze paso
cerrado,

38,- Método para el transporte de un haz de
filementos desde un proceso de hilatura & un proceso de
estiraje sucesivo, de conformidad con la reivindicaciin
18, en el que los recipientes de hojalata vacios son -

temporalmente reservados en wuna posicidn de preparacién
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g lo largo del segundo paso.

48 .- Método para el transporte de un haz de =
filamentos desde un proceso de hilatura a un proceso de
estiraje sucesivo, de conformidad con la reivindicacidn
18, en el que los envases de hojalata llenos son tempo-
ralmente reservados en wna posicidn de reserva & lo lar-
go del primer pasq'fijo.

58.— M&todo para el transporte de un haz de fila
mentos desde un procezo de hilatura a un proceso de esii
raje sucesivo, sagﬁn la reivindicacidn 12, que comprende
un paso para la conduccidn de los recipientes, situado en
el piso de base en ol gue estd instalsdo cada equipo de ss
tiraje; medios para conducir los recipientes a lo lergo de
ese paso & las posiclones deseadas y medioas para detener a
tales medios de conduecidn de los recipientes en cualquisr
posiciln deseada, estando a su vez constituido el aludido
paso para la conduccidn de los recipientes por un primer -
paso para transportar reciplentes totalmente llenos con el
haz de filsmentos desde una primera posicion, situada por
debajo del mecanismo de entrega, &8 una segunda posicisn;
por un ramal o bifurcacidn, por lo menos, conectado & ese
primer paso y dispussto en una posicidn adyacente a la fi-
leta, en condicibn de paralelismo con ella extendida; y =~
por un segundo paso fijo para {ransportar recipientes va-
cios desde el mencionsdo ramal o bifureacidn a un extremo,
situado corriente arriba, del primer paso,

68.— Método para el transporte de un haz de -
filamentos desde un proceso de hilaturs a un procesoc ds
estiraje sucesivo, segin la reivindicacion 58, provisto,
ademds, de medios para controlar el movimiento de los me-

dios de conduccidn y de los medios de detencidn, de confor
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midad con un programs determinado prevismente, estando -
dichos medios de control provistos de una computadora de
control,

78 .~ Método para el transporte de wn haz de =
filamentos desde un proceso de hilatura @& un proceso de eg
tiraje sucesivo, de conformidad con la reivindicacidn 58,
en el que los mencionados primero y segundo pasos estan -
conectados entre si de manera que se forme un paso cerrado
del que arranca o se remifica la bifurcacidn o ramal,

88 .~ Método para el transporje de un haz de -
filamentos desde un procéso de hilatura a un proceso de es3
tiraje sucesivo, de confbdrmidad con la reivindicacidn 5%,
en el que tal ramal o bifurcacidn comprends, por lo menos,
pasos dobles de filda ramificados o bifurcados desde el -
primer paso fijo, en condicion de paralelismo con dicha -
fileta extendida.

98 .~ Método para el transporte de un haz de fila
nentos desde un proceso de hilatura a un proceso de estira
je sucesivo, de conformidad con la reivindicaciin 7%, que
comprende, ademds, un paso de desviacidn, por lo menos, -
situado en el paso cerrado, de manera gque se forme una plu-
ralidad de pasos cerrados pera la conduccién de los recipien
tes.,

108,- Método para el transporte de un haz de fi-
lamentos desde un proceso de hilatura a un proceso de estl
raje sucesivo, de confifrmidad con la reivindicacién 78, -
que comprende, ademds, un paso de desviacion, por lo menos,
situado fuera del paso cerrado, de manera que se forme wne
pluralidad de pasos cerrados para la conduceion de los reci
vientes,

118, Método para el transporte de un haz de fi
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raje sucesivo, deé conformidad con la reivindicacidn 52, en

el que el segundo paso esta conectad: al final o extreno =
corriente abajo de cada uno de log pasos bifurcados o rama-
les.

128 .~ Método para el transporte de un haz de fi-
lementos desde un proceso de hilatura 2 un proceso de ese
tirsje sucesivo, de conformidad con la reivindicacidn 58,
on el quelod mencionados medios de conduccion o desplaza-
miento camprenden; por lo menoé, un carro compuesto por uwn
bastidor de base provisto de pares plurales de ruedas, un
motor reversible para accloner & un par de tales ruedas ea
direcciones normal e inversa, un elemento elevador nontado
gobre dicho bastidor de base y unos medios de contrcl para
accionar el elemento elevador, comprendiendo éste un ta=
blero elevador y un mecanismo para desplazar el mismo a
posiciones mis elevada y mds baja, con lo que dicho ta~
blero elevador es susceptible de sustentar un recipiente
en una posiqién situada por encima delrpiso de base cuando
el tablero se encuentra en la posicidn de néxima elevacidn
¥ ol carro puede desplazar el recipiente a una posicidn por
encima de cualquier posicidn deseada en el piso de base &
lo ;argo del paso de conduceidn o desplazamiento en condi-
cidn de sustentacidn por los tableros elevedores, pudion-
do ser situado el recipiente en esa posicidn deseable median
te el desplazamicnto del tablero elevador a su posicidn més
inferior, en gue tal tablerc quefa libre del recipiente,

138.~ Método para el transporte de un haz de f£i
lamentos desde un proceso de hilatura & un proceso de estl
raje sucesivo, de conformidad con la reivindicacién.?é; en

el que dicho paso cerrado esta formado con un primero y se
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gundo pasoa principales, puraleios entre s, y un proveaw
y un segundo pasos transversalea conectudos a tales posos
principales de tal modo que el extremo corriente arriba -
deluprimer peso prineipal y el axtremo corriente sbajo del
segundo pasoc principal agtin conectados & los extrenocs co-
rriente abajo y corriente arriba del segundo paso transver
sal, reapectivamente, en tanto que el extremo corriente -
abajo del primer pasc prineipal y el extremo corriente a-
rriba del segundo paso principal estén conectados al extrg
mo corriente arriba del primer pas.: tranaversal y al extre
mo corriente sbajo del segundo paso transversal, respecti-
vamente, estando situndo dicho primer peso principal en una
posicidn por detajo del mecaniemo de entroga del equipo —~
de hilar, remificendose cada uno de loa rameles O paSOS ~
bifurcados desde el primer paso trensversa] y en 1{nea rec
ta, y estando provistos los medios de transporte de los
recipiente de hojalate de un equipo combinado de transpor-
te que comprende un carro principal, susceptible de mover-
se a lo largo de los primerc ¥ segundo pasoa_tranaversalas
hacia cualquicra de los extrenos corriente arriba y co-
rriente abajo de los mismos, ¥y un CArro asuxilier suscepti
ble de situsrse sobre dicho carro principal y de moverae
a lo largo de los pRSOS principales primero ¥ agegundoe ¥
del ramal o paso bifurcado, estando dicho carro auxiliar
provisto de wn elemento elevador que puede sustentar un
recipiente por encimas del pigo de base y de colocurle en
aste de acuerdo con el desplazamiento ascendente o desconw
dente del mismo.

148 .~ Método pura el transporte de un haz de fi-
lamentos desde un proceso de hileturs @& un procesc de estl

raje sucesivo, de confcrmided eon 1a reivindicacion 13%,
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menos, dlspuesto en el puso cerrado, eotando cudf uno 46 =
tales posos de desviacidn conectado @ les primero y scgun—
do pasos transvernales y .siendo suscoptiblos el carro e
auxilisr de desplazarae & lo largo de tal puso de desvig-
cidn,

158 .~ M3todo para el transporte de un haz de fi-
Jementos desde un procesc de hilstura @ un proceso de esti
raje sucesivo, de conformidad con las reivindicaciones 138
vy 148, en el que los pascs principales primero y segundo
y bifurcaciones o remales son pasos idénticamente ucanala
dos, provistos de una unchura $rangversal W y 4@ una pro-
fundidad £,, ¥ los pasos transversales primero y segundo
aon también pasos idénticsmente acanalados, provistos de
una enchurs transversal W, y une profundidad L, definién-

2
dose 1z relacidn entre dichos factores Wy W, Ly y Iz

L= .[1 4-22

Wiy AR PA 'f‘i’z
donde W es el tamafio transversal de un recipiente ¥y T4 2
est la distancia entre une supsrficie portadora del carro
principal @ el fondo de cualquiera de los pasos transver-
sgles primero y segundo.

168 «~ Método pure el fransporte :ie un haz de fi-
lsmontos desde un proceso de hilatura 2 un proceso de esti
raje sucesivo, de conformidad con la reivindicacidn 138,
en el que los medlios portadores o de conduceidn de recipien
tes astdn provistos, ademfs, de por 1o menos un carro 8di-
cional con estructurs y funciones esencialmenie similares
a las del carro auxiliarik

178 .~ MStodo pare el transporte do un haz de fi-
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lamentos desde un proceso de hilatura a un proceso de \+
tiraje sucesivo, de conformided con la relvindicaciln 168,
en el que tal carro adicional esta provisto de un par de
alementos elevudores con estructura y funcion esencialmen=
te simileres a las del elemento elevador del carro auxile-
liar, con la excepcion de que tales elementos elevadores
gon susceptibles de moverse de forma independiente, estan
do tales elementos elevadores dispuestos & lo largo de una
direccion de desplazsmiento de tal carro.

188 .- Método para el transporte de un haz de
filamentos desde un proceso de hilatura & un proceso de
estiraje sucesivo,

Todo segin se describe y reivindica en la pre=-
sente Menmoria descriptiva que consia de setenta y una hojas,
debidamente foliadas y escritas @& méquina por wna sola de

sus ceras y se representa en las adjuntas hojas de planoa.

Madrid, 21 de agosto de 1.974
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