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PATENTE DE INVENCICH

que por veinte aflos se solicita a favor de N.V. Bekaert,
S.Asy de nacionalidad belga, con domicilio en ZWEVEGEHN {
Bélgica, y que ha de recaer sobre " PERFECCIONAMIENTOS EN
APARATOS DEVANADORES DE HILO SOBRE UN CARRETE REBORLEADO™

Memoria descriptiva
El registro de la patente de invencién que se
solicita tiene por objeto garantizar la explotacidén exclu-
siva en todo el territorio nacional y sus posesiones de u-
nos perfeccionamientos en sparatos devanadores de hilo so-
bre.un carrete rebordeado, conforme se describe a continua-
cibén y se representa gréficamente en los dibujos adjuntos

a titulo de edemplo
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Esta invencidn se relaciona con un aparato devanador de
hilo sobre un carrete rebordesdo y que comprende un‘guia-hilo
dispuesto para llevaf el hilo alternativaﬁente en un senbtido
o en el sentido opuestc a lo largo del carrete durante el de-
vanado. De este modo se pretende_qpe el hilo sea distribuido
por igual sobre el carrete entre los rebordes del mismo, Se
comprenderf que el término "hilo" abarca cualquier filamento
de cualquier sustancia, indepeniientemente de su seccibn trans-‘
verssl. Ia invencibén se relaciona mfs particularmente, aunque '
no exclusiyamente, con un aparato devanador de alambre.

En tipos conocidos de tales aparatos devanadores de
alambre, los puntos de retorno del movimiento de vaivén del
giis-alambre no corresponden en general exactamente a las po-
siciones de los rebordes del carrete. En el caso en que el
guia-alarbre pase ligeramente més allé de la posicibn del re-
borde antes de llegar & su punto de retorno, sl alambre se en-
rolla sobre la zona adyacente al reborde durante un tiempo o«
parativamente més largo que sobre las otras partes del carrete, .
formfndose as{ uns pequefia acumulacidn en esa zona. Inversa- ’
mente, cuando el guia—alambre no puede alcanzar la posicidn
del reborde por lleger antes a su punbto de retorno, se produ=
ce una pequeiia deficiencia en la superficie de alambre devana-

do en la zona adyscente sl reborde, Ambos tipos de irreguleri-

dades superficiales son indeseables y por esta razdn es desea= ';ii

ble que los puntos de reborno del movimientp de valvén coinci-.
den tan exactamente como sea posible con las posiciones de leos -
rebordes.,

Sin embarge, estas posiciones de los rebordes son dife~
rentes entPe un carrete y obro, no solo porque la distancia .
entre tales rebordes difiere, sino también porque no siempre

se montan los carretes en el aparato exactamente en la misma
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posicibén, Los rebordes pueden tener también una forma ligera-
mente cdnica en lugar de ser completamente planos, de manera
que la distancia de un reborde a otro en las sucesivas capas
de alambre devanado varia lentamente durante la operacidn de
devanado de un solo carrete. Por consiguiente, los puntos de
retorno del movimiento de vaivén han de adaptarse continuamen-—
te a las posiciones de los rebordes; La indicaecibn de que el
punto de retorno estd situado excesivamente hacia fuera viene
dada por la aparicidn de una acumulacidén en la superficie del
alambre sobre el carrete, junto al reborde, e inversamente, una
deficiencia adyacente a un reborde es sefial de que el punto de
vetorno en ese reborde se halla situado excesivamente hacia
dentro. Un sistema de control, automédtico o visual, puede ba-
gsarse asi en la deteccidn de una irregularidad superficial en
las zonas adyacenbes a los rebordes, para controlar y correglir
las posiciones de los puntos de retorno.

Esta invencidn se relaciona més particularmente con la
deteccidn de irregularidades de la superficie del almbre deva-
nado en las zonas adyacentes a los rebordes de un carrete du-
rante el devanado por el aparato devanador, mediante un detec~
tor incluido en tal aparato.

Un tipo comocide de detector, en el momento en gue el
gu{s-alambre dirige el alambre sobre la zona adyacente al re-
borde, capta la irregularidad superficial mediante deteccibn
del cambio de bensidn en el almbre en su camino hacia el caw
rrete, Cuando de hecho el alambre se devana sobre una acumula-
cibn, el aparato tiende a rebtirar més alambre del dispositivo
de suministro y el resultante y brusco incremento de tensidn
se registra como indicacidén de una acumulacidn., Inversamente,
un brusco descenso de tensibn se registra coho indicacidn de

una deficiencia. Tal detector incluye una polea danzadora so-
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bre la cual pasa al alambre en su camino hacia el carrete;
dicha polea danzadora es desplazable pero estd impulsada por
un resorte al objeto de absorber el afiojamiento del dambre,
enfina posicidn representativa de la tensibn existente en 8ste.
Se detectan entonces choques de tensidn por los bruscos movi-
mientos de la citada polea. Sin embargo, un choque de tensidn
es provocado no solo por irregularidades supefficiales de la
superficie de alambre sobre el carrete, sino que también pue-
de producirse como resultado de cualqﬁier variacidn en la ve-
locidad de suminisbtro o contra-resistencia del dispositivo de
suministro situado mis arriba de la polea danzadora, no tenien-
do tal choque de tensibn ninguna relacidn con cualquier irre-
gularidad superficial en el carrete. Como consecuencia, este
tipo de detector resulta inadecuado para bobinadoras en las que
el alambre se suministra desde un aparato con unas condiciones
de suministro frecuentemente cemblantes, tales como las méqui-
nas de estirado de alambre.

Otro tipo conocido de detector, en el momento en que el
guia-glambre dirige el alambre sobre la zbna a&yacente'al re-
borde, capta la citada irregularidad superficial mediante de-
teccibn del cambio de velocidad rotatoria del carrete. Cuando
el alambre se bobina sobre una acunulaci 6n, el aparato tiende
& retirar méds alambre del dispositivo de suministro situado
nés arriba y el resultante incremento de tensibn provoca un

brusco descenso en la velocidad rotatoria de la bobinadora,

que se mide y registra como indicacidén de una acumulacibn. In-

versamente, una brusca elevacidén en la velocidad rotatoria de
la bobinadora se registra como indicacién de una deficiencia.
Sin embargo, de nuevo las cambiantes condiciones de suminis~

tro del dispositivo pueden provocar tales cambios de veloci-
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dad no deseables.rPero, lo que es mucho peor, el carrete posse
en la mayoria de los casos una gran inercia, muy superior a la
del dispositivo de suministro, de manera que la velocidad ro-
tativa no cambia notablemente y es menos utilizable como sedal
detectora. Especialmente cuando se usa una polea danzadora pa=-
ra suavizar los choques de tensidn, no puede registrarse pféc-
ticamente ningin cambio de velocidad rotatoria.

De acuerdo con esta invencidn, se proporciona un apa=—
rato devanador de un hilo sobre un carrete provisto de rebordes,
que comprende un ghia-hilo dispuesto para llevar el hilo con mo-
vimiento de vaivén a lo largo del carrete durante el devanado,
comprendiendo ademés el aparato un detector de irregularidades
superficiales del hilo devanado en dos zonas, cada una de ellas
adyacente a un respectivo reborde del carrete, comprendiendo di-
cho detector un amortiguador-acumulador situado por delante del
carrete y un detector de los cambios de la velocidad lineal del
hilo antes de llegar al carrete, situado entre el carrete y el
amortiguador-acumulador, asi como un sistema seleccionador elec—
trénico adaptado para inhibir la salida del detector, salvo cuan-
do el guia-hilo se halle en una posicidn de guiado del hilo so=-
bre una de dichas zonas,

El sparato constituye la puesta en pfactica de un mé-
todo ( que es objeto de otra pabente del mismo solicitante )
que permita, durante el devanado de un hilo sobre un carre-te
rebordeado mediante un sparato devanador provisto de un gula=-
hilo gque lleva al hilo con movimiento alternativo a lo lar-go
del carrete, debtectar las irregularidades de la superficie del
hilo enrollado en dos zonas, cada una de ellas adya-cente a un
respectivo reborde del carrebe, el cual método comprende la de~
teccibn de cambios que se producen en la velocidad lineal del

hilo suministrado al carrete cuando el gufa-hilo guia éste ha-
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c¢ia una de dichas zonas, detectindose dichos cambios entre el
carrete y un amortigusdor-acumulador situado anteé de llegar
a &l.

Puede realizarse un sencillo smortiguador-acumulador me-
diante una poleaAdanzadora coﬁo‘la referida anteriormente, En
el momento en gue se produce la irregularidad superficial, el
dispositivo suministrador continfia suministmndo alambre a la
misepa velocidad, mientras que la velocidad lineal del alambre
en la zona prdéxima al carrete puede variar libremente pdrqne
la polea danzadora compensa la diferencia de velocidad entre
1z zonaz de suministro y 1a de bobinado, Guelquier otro dispo-
sitivo capaz de compensar tal difersncia de velocidad puede
realizar este trabajo y se le denomina aqui en general un amor-
tiguadoxr-acunulador. .

. El cambio de velocidad lineal del alsmbre entre el ca=
rrete y un scumulador situado por delante de &1 constituye una
variable representativa de la irregularidad superficial, que
no es perturbada per variaciones en la tensidén del alambre o
por variaciones en la velocidad del dispositivo suminigtrador
del mismo.

Cuando el hiloy por ejemplo un alambre, se enrolle sobre
una acumulaci&n y'suponiendo que el carrete de alambre menten—
ga su velocidad de rotacidn, el alambre que se suministra al
carrete experimentard un incremento de velocidad linegl, sien=
de vAlido asimismo el proceso inversc. Este cambio.de velocli-
dad lineal serh registrado por el detector, qpe puede ser un
dispositivo capaz de producir una sefial de salida, eléctrica o
de cuslguier otra naturalesza, representativa del eamblo de ve-
locidad del alembre,

Cuando tenga luger una variacibn en la tensibn, debida
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@ la variscibn de la velocidad del dispositivo suministrador
del alembre, esta variacién serd absorbida por el amortigua-
dor-acumulador, quememtendré un valor sproximadanente constan-
te en la tensidn del alambre gque va desde el acumulador al
carrete. Lsto permite al carrete, cualquiera que sea su iner~
cia rTespecto a la del dispositivo suministrador del alambre,
pantener su velocidad de rotacidn, permaneciendo entonces la
vélocidad lineal como representativa del radioc sobre el que se .
enrolla el alambre. '

Cuando el dispositivo suministrador es del tipo gue fre-~
cuentemente provoca chogues de tensibn y velocidad, el uso
de tal amortigusdor-acumulador por delante del detector sua-
viza tales choques e impide la produccién de las consiguientes
sefiales falsas por el detector. Este simple medio de evitar,
cuando sea necesario, los choqués perturbadores en sl dispo-
gitivo suministrador, no puede reslizarse cuando se usan los
nétodos conocidos y anteriormente mencionados de medicibn de
las irregularidades superficlales,

| En una versién preferida de esta invencibn, en la que

el gufa-hilo se dispone para llevar el hilo asltermativamente
entres dos puntos de retorno ajustablemente situables; 8l apa~
rato devenador incluye dos sistemas de control, cada unc de
los cusles se dispone para ajustar la posicibn de un punto de
retorno respecto a 1a posicidn del correspondiente reborde
del carrete, en respueste a una sefal de salida del medio de-
tactor en tal direccibn, para compensar la detectada irregu-
laridad superficial del hilo devanado en la respectlva zona
de las dos citadas,

_El detector capta un cambio de velocidad lineal del hi-

lo, por ejemplo alambre, producido en cualguier momentoj ea de
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cir, también los cambios de velocidad que tienen lugar en mo-
mentos en que el guia-alambre no se halla en condiciones de
gular el alembre hacia una de las zonas adyacentes a los re-
bordes del carrete, Tales cambios ultefiﬁres de velocldad no
han de ser dékectados e interpretados como irregularidades su-
perficiales que den lugar a un cambio de posicibdn de los pun-
tos de retorno, o por lo menosg la sefigl de zalida reaultante
de tales cambios de velocidzd detectados ha de ser inubiliza=-
da. Esta es la funcibdn del sistema seleccioﬁador electrdnico
que coopera con dos detectores de proximidad entre el guia-
alambre y el reborde, Cada uno de estos debectores de proxi- _
midsd puede estar constituido por cualquier dispositivo adécua;ﬂ
damente montado que sea capaz de pasar de una condicidn de re-
poso a obra de aceidn cuando el gula-alambre alcanza una posi-
c¢ibn en la que empieia a enrollarse el alambre en una pequedia
gona adyacente al reborde (es decir, una zona correspondiente

a la emplitud de posibles acumulaciones o deficiencias junbo

al reborde) y capaz de volver a la condicibn de reposo cuando
el gula-alagbre sale de nuevo &e ¢sa posicibn. Pueden usarse
microilnterruptores u otros dispositivos megnéticos, ultras6ni~'
cog © foﬁoeléctricos como defectores de proximidad, que se
muevan por ejemplo conjuntamente con el guié—alambre y detec-

ten directazente la proximidad del reborde, pero evidentemen- :

" te pueden emplearse muchos otrqaf&ispositivos Yy principiosvpa-»ijiﬁ'

ra detectar la citada posicibn del gufa-alambre. E1 sistema
seleccionador electrdnico puede estar constituido por cuale
quier dispositive conmubtador adecuado, por ejemplo por sime
ples relés de contactos eléectricca para interruﬁpirrla sefial
de salida del medio debector, o por obros métodos electrbni-

cos, o bien interrumpiendc la entrada al detector de cambios

POOR
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de velocidad lineal o interrumpiendo su funcionamiento. Lox

expertos en la maberia pueden disedar fécilmente diferentes

sis~temas de funcionamiento sin apartarse del &fmbito de esta
invencibn,

Ia velocidad linesl del alambre puede medirse mediante
una polea guiadora libremente rotatoria sobre la gque se pasa
aquél en contacto no deslizante, de manera gue la polez gire
a una velocidad rotatoris proporcional a la velocidad lineal
del alambre. Ll detector de cambios de veloclded lineal com=
prende entonces preferiblerente, adefs de dicha polea gulado-
ra, nmedios para detectar cambios en la welocidad rotabtoria
de la citada polea. Esta velocidad rotatoria es mbs fhcil de
gupervisar, por ejemplo, por medios electromagnbticos o fotoe-
léctricos, que la velocidad lineal del alembre, si bién el
detector de cambios de velocidad lineal puede basarse también
en la directo observacibn magnética o fotoeléctrica de la Vve-
locdad lineal del alembre. En general, el medio destinado a
detectar cambios de velocidad lineal o rotatoria comprende,
por ejemplo, un medidor de velocidad, que no ha de tener nece;
sariamente una respuesta lineal, seguido de un diferenciador.

Ios puntos de retorno del movimiento de vaivén del gula-
alambre han de ser sjustablemenbe Biltuables. En la mayoria
de los casos, los puntos de retorno se deterninan mediante
detectores de f£in ds recorrido ajustablemente situables, ta~-
l1es como microinterruptores, @e funcionan automdticamente in-
virtiendo 1la direcciln de funcionamiento del guia-alambre al
final de cads recorrido, la correccibn de la posicidn de los
puntos de retorno o detectores de finsl de carrera con depen-
dencia de las irregularidades superficlales detectadas puede

efectuarse a mano, perc preferiblezente se reagliza de modo
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gutomftico mediante los dos sistemas de controly o servomew
canismos, anteriormente citgdos, uno para cada punto de retor-
no. La salids del medio detector estd constitulda’ entonces
por la salida del detector de cambios de velocidad lineal,

gue es blogqueada por el sistema selector glectrbnico cuando

los detectores de proximidad entre el gula-alambre y el rebor-

de se hallan en condicibén de reposo. De este modo, el detector

solec puede estar activo cuando el gula-alambre esth cerca de
uno de los rebordes. Fara que sirva de generador de sefiales de
entrads para los dos sistemas de combtrol, uno para el punto

de retorno izmquierdo y otro para el derecho, el detector 8610
ha de entrar tambidn en funcionamiento en un sistema de con~
trol correspondiente & un ladoy respecto a las seiales de irre
gularidad superficial en ese lado solamente. For tal motivo,
cuendo la correccién de la posicibn se efectlia automiticamente
con dos sistemas de anbtrol, uno para cada lado, el sistema se-

lector elecirbnico coopera con los dos debectores de proximi-

dad entre el guia-alambre y el reborde para permitir la trana—n"

misidn de 1z salida del detector de cambio de velocidad li-

neal sl correspondiente sistems de control, solamente cuando

el correspondiente detector de proximidad se hallé en aceldbn. e

Ha de destacarse que los dos sistemas de control no han
ée ser necesariamente dos circuitos fisicammte separadoé,'sino -
que pueden estar constituidos por um solo circuito que tmbaje
en tiempo ccmpartido,-grimeramente para el sistema izquierdo

v luegc pra el derecho, y esi sucesivamente, De igual menera,

gl medio debector puede tener dos salidas, una pera cada 1ado,y.rm

peroc comc variante puede bener una sola salida que suministre
sefiales alternativamente para los dos ladosy cuandc los sis-

temas de control acepben alternativemente e¢sas sefiales, ILos
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expertos en la materia pueden disefiar muchos obtros medios de
rgalizacién de los sistemas de control, sin apartarse del &m-
bito de esta invencidn.

A modo de ejemplo, se describird seguidamente una ver-
sién de apato devanador ds acuerdo con la invencibn, con re=-
ferencia 8 los adjuntos dibujos, en los cuales:

- la figura 1 es una vista en perspectiva esquembtica
del aparatoy

- 1a figura 2 es una vista en seccibn lateral del mismo
aparsto de la figura 1, mostrando tamblén separadanente una
vista en slzado de la polea guiadora del alambre.

- las figuras 3a y 3b muestran respectivemente una acu-~
pulacién y una deficiencia de alaubre junto a un reborde de
un carrete; ¥

- las figuras 4a y 4b muestran esguemnAticamente un dia-
grana de circuito del aparatoQ .

Con referencia a las figuras 1 y 2 de los dibujos, 88
1leva un alembre 1 desde una mhquina de eatiredo del mismo (no
mctrada); sobre una polea danzadora 2 y una polea guladora 3,
a un cerrete & provisto de rebordes 20 ¥y 21 y que esté‘fidado
a un Arbol robatorio 7. La polea 3 forma parte de un gufa~alag -
bre que incluys una plataforms 8, En su uso, 1la gula se mueve
glternativamente a lo largo de las barias 5 y 6 entre dos de-
tectores de final de carrera en forma de disparadores termina-
les 16 y 19, La plataforma 8 estd conectada a una correa 9, qu
pasa sobre las poleas 10 y ll. Ia polea 10 estd conectada a
un motor reversible 12, que & 8u Vvez esté conectado a los dis-
paradores terminsles 16 ¥y 19; de maners que la direccibn de
rotacibn ds dicho motor se invierte al final de cada recorrido

Tres placas de leva 13, 14 ¥ 15 ven montadas sobre la
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plataforma 8. La placa de leva 13 estd situada de modo gue
accione el disparador terminal 16 al final de cada recorrido
hacis la izquierda y la placa de leva 15 esti situadas para
accionar el disparador terminal 19 al final de cada recorride
hacia la derecha.

Los disparadores terminales 16 ¥ 19 estfn suspendidos
de los transportadores 24 y 25 respectivamente. Unas barras
fileteadss 22 y 2% pasan a través de ambos transportadores 24 |
y 25, de manera que, girando la barra 22, el transportador
24 puede ser desplazado y girando la barra 23 puede moverse
el transportador 25, Un gervo-motor reversible 26 esté acopla-
do a la barra 22 para accionar &sta Gltims al objeto de des-
plazar el disperador terminal izquierdo 16 més hacia el ex-
terior o més hacia el interior, en respuesta a una seilal de
entrada K, ) Myqs respectivamente. De igual modo, un servo-
motor reversible 27 se acopla a la barra 23 para acclonarla a
fin de desplazar el disparador terminal derecho 19 mbs hacia
el exterior o m&s hacia el interior, en reépuesta a una sefial
de entrada M, 6 i, , respectivazente.

De igusl modo, los disparadores 17 y 18 estén suspendi-
dos de los carros 24 y 25 respectivamente, moviéndose asi tame
bién con el correspondiente transportadbr en la diréccién del
movimiento de recorrido més hacia el exberior O-inﬁérior, de

acuerdo con el senbtido de rotacibén del correspondiente servo-

- motor. Ia placa de leva 14 estd situada para accitnar el dis-

-parador 17 a una distencia “d" (véase figura 3) antes del fi-

nal de cada recorrido hacia la izquierds y para accionsr sl
disparador 18 a la misma distancia "4" entes del final de ca=-
da recorrido hacie la derécha. Como el sistema de conbrol

aqui descrito tieme por resultado el ajuste de los puntos de
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retorno del movimiento de vaivén para que correspondan a las
posiciones de los rebordes 20 y 21 del carrete 4, el acciona-
niento de los disparadores 17 y 18 significa que la polea guia-
dora 3 gufa entonces el alawbre sobre las zonas de smplitud

"q" adyacentes a los rebordes 20 y 21, respectivamente. Lo
disparadores 17 y 18 realizan pof consiguiente la funcibdn de
los citados debectores de proximidad entre el gia-alsmbre y
los rebordes.

Cuando un disparador de final de carrera esté situado
demasiado hacia el exterior, se forma una acumulacibn de aleam-
bre en la zona préxima al reborde, como se muestra en la figu~-
ra 3a, y cuando el dispsrador esth deumiado hacia el intexrlor,
se produce una deficiencia, como se nuestra en la figura b,
51 sistema de control aqul descrito csté disefiado para reaccios
nar contra tal irregulsridad sﬁperficial con cierta velocidad
ﬁe reaceibn, que permita solc la formaclbén de acumulaciones o
defieiencias hasta una anchura méxinma "a", que es la anchura
de la zona en la que ha de ser detectada la irregularidad su-
perficial y la misma anchura anteriormente aludide respecto a
la cplqcacién de los disparadores 17 y 18.

Como se indica anterlormente, el aparaﬁo devanador esté
provisto de una polea danzadora 2 situasda por delante de la
polea 3 guiadora del alambre, empleéndose el término "por de~
lante" en relacifn con el movimiento del alambre hacia el ca=
rrete 4 en 1a direccidn de 1la flecha de 1la figura 1, Esta po-
lea danzadora sirve de amortiguadorQacumulador ¥ esté monbada
sobre un brazo 28 que gira alrededor de un eje 25 y e¢s impul-
sado por un resorte 31. Cusndo la vélocidad del dispositivo
suninistrador de alambre es superior a la velocidad con que

el carrete 4 tira del slambre, el brazo 28 se eleva bajo la
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influencia del resorte 31; inversamente, €l brazo 28 desciende
bajo la influencia de la fuerza de tiro del alsmbre, El brazo
28 ﬁuede usarge también para el control de la velocidad del dis-
positi#o suministrador para adaptarla a la velocldad del carrete.

El control de la velocidad pueds efectuarse tembién sobre la ve=

lacidad de rotvacibn del carrete, siempre que los camblos de velo- -

cidad sean suficientemente suaves para que no sean interpretados
como rregularidad superficial por el detector anbteriormente des-
erito. En general, estos canbios serén siempre suficientemente
suaves, considerando lg inercis del carrete y del alambre dig-

puesto encima de &1,

la polea guisdora 3 esté provista de un orificlo excén-

trico 32, que se extiende en la direccidn del eje de dicha polea
y, montado de modo no rotatorio, de un emisor de luz 55, dispues-
to a un lado de la polea, asi como de un receptor 34 de célula
fotoeléctrica en el otro lado.VEl orificio 32 esté dispuesto de
tal manera que permite la transmisidn de luz desde el emisor 33
al receptor 34 una vez por cada revolucidn de la polea, como és
bién sabido por los expertos en la materia, de manera que el re-
ceptor 34 recibe impulsos luminosos a un ritmo proporcipnal a la
velocidad de rotacidn de la polea de guia 3. A veces es desmeable,
para una regulacibn més exacta, dotar a la polsa de dos o més

opificios, al objeto de que haya més impulsos por revolucidn,

Ia figura 4 muestra el diagrama de circuitos del siste- -

_ma de servomecanismo para corregir el error de posicibn de los

disparadores terminales 16 y 19 dispuestos en los transportadores'f

24 y 25 respectivamente, en respuesta a la deteccidn de uns acu=
mulacién o deficiencia junto a los rebordes del carrete 4, Ia fi-
gura 4a muestra un detector de aceleracidn para la velocidad de
rotacién de la poles guiadora 3, cuya velocidad de robtacidn es
proporcional a la velocidad lineal del alambre entre el carrete

4 y 1s poles danzadora 2, puesto que la polea de gula se dispone
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de manera que tenga un contacto no deslizante con el alambre.

La figura 4b muestra un circuito selector electrdnico que coope-
ra con ios disparasdores 17 y 18, como detectores de proximidad
entre gula-alambre y reborde, para permitir la transnisibn de la
sefial de salida del detector de aceleracibén a los servo-motores 26
y 27 solecente cuasndo se ha puesto en condicibén accionada al ade-
cuado disparador 17 6 18 mediasnte la placa de leva 15.

El detector de aceleracidn de la figura 4a couprende, co-
mo generador de sefiales de cntrada, el receptor 34 de impulsds
luminosos antes mencionadoj este receptor 34 estd comstituido por
un foto-resistor. E1 circuito comprende bésicamente, conectados
unos tras otros, un circuito umbral 37 para eliminar impulsos de
ruidos, un configurador de impulsos y calibrador 38, un cgpacitor
de integracibn 36, una etapa emiscra-seguidora 39, un diferencia~
dor 40 y dos commutadores de transistores 41 y 42, para controlar

ol funcionamiento de conmubtadores semicmiuctores de corriente al-

terna constituldos por triacs 43 y 44 que estén conectados a los

relés de control 45 y 46. El circuitc selector de la figura 4D,
para controlar las sefiales de entrada ﬁlo T Hyy al servo-motor

26 y W, ¥ Hfi al gervo-mosor 27, comprende los cenbactos eléctri.
cos 451 y 171 conectados en serie para proporcionar la sefial Mli‘
los conbactos eléctricos 461 y 172, conectados en serie para pro-
porcionar la seﬁalrﬁlo, los contactos eléctricos 452 y 181 conec«h
tados en serie para proporcioner la sefial K. ¥ los contactos
eléctricos 462 y 182 conectados en serle para proporcionar la se- .
fial Ero‘ Ios contactos 451 y 452 son los contactos relevadores
del relé 45 y se cierran cuando este reld es scclonado por una
corriente a través del triac 43, Anflogamente, los contadtos 461
y 462 son los contactos relevadores del reld 46 y se ciefran cuan: -

do el reld 46 es accionado por una corriente a través del triac
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44, Tos contactes 171 y 172 se cierran cuando el disparador 17
estd en condicidn accionada y los conbtactos 181 y 182 se ¢ierran
cuando se halla en condicibn accionada el disparador 18,
El cireuito mostrado en la figura 4a funciomna como sigue:
gl recibir el foho-resistor 34 impulsos luminosos a un ritmo pro-
porcional a la velocidad de robacibn de la polea 3, se producen
impulsos de voltaje de une amplitud determinada a esbe ritmo enel
punto A, El circuito umbral 37 se dispone de modo que tenga un
valor umbral inferior a la amplitud de tales impulsos, pero supe-
rior al nivel de ruido, de manera que sblo sesn transmitidos los
impulsos de sefales al configurador de impulsos y calibrador 38,
que es un circuiltoc monoestable qué,transforma cada impulso recibi-
do én un impulso rectanguler de amplitud ¥y duracidn fijas. Los im-
pulsos que aparecen a la salida del circuito monoesitable son inte-
grados por el cepacitor de integracibn 36, de manera gue el volta-
je a través de este capacitor fluctiie en proporcidn al ritmo de im
pulsos ¥ consiguientemente en proporcidn é 1a velocidad de rToba=
cibn de la polea guisdora 3. Este voltaje se pases mediente la eta= -
pa emisora-seguidora 39 al diferenciador 40, que suministra un '
.impulsc positivo o negativo en respuesta a una brusca elevacidén o
descenso de voltaje, respectivaménte. El conmubador 41 es sensibleagfég;
a los impulsos positivos y,por comsiguiente, también el triac 43 ,};>-f*
¥ el reld 45, de tal menera gque este reld es accionado solamente - o
cuendo tiene lugar una brusca subida de 1la velocidad robatoria
de la polea de gula 3. Anflogamente, el conmutador 42 es gensible
a los impulsos negativos ¥, por .consiguiente, también el triac 44 f§;.
y el relé 46, de tal manera que egse relé es acclonado solamente
cuandeo se produce un brusco descenso de la velocidad rotatoria de
la polea 3. |
Esto significa que une brusca elevacibn én la velocidad i
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nesl del alambre tiene por resultado el cierre de los contactos
451 y 452 de la figura 4b y un brusco descenso tiene por rgsulta-
do el cisrre de los contactos 461 y 462, Los relés 45 y 46 pueden
ser, en caso necesario, rel8s de cronometracibén que, al meibirse
un impulso, se cierran durante un tiempo fijos

En el funcionamiento, y suponiendo que el transportador
24 v el disparador terminal 16 estén situados demﬁsiado hacia la
izquierda, de manera que se forme una acumulacidn (figura 3a),
cuando el guis~alembre llege durante su recorrido hacia la iz-
quierda a las proximidades de su punto de retorno izquierdo, se
aceiona el disparador 17 y se cierran los contactos 171 y 172. En=-
tonces, antes de que el guia-alambre slcance el punto de retorno, -
la polea guiadoré % conduce el alaubre 1 sobre la acumulacién,
junto al reborde 20, ¥ tiene lugar un brusco incremento en la ve=-
locidad del alembre. zeto es detectado como se describe anterior-
nente y Liene por resultado el cierre de los contactos 451 y 452.
Tos otros contactos de ls figura 4b se hallan en reposo y gbier-
tos. En esta situgcién, 108 conbactos 451 y 171 son los finicos
cone ctados en serie que se cierran conjuhtamente, de manera gue
g8 produce la sefial de entrada Eli para accionar sl servo-motor
26 durante un corto espacio de tiempo para proporcionar ui peqne-l 
fio paso hacia dentro al transpotador 24, Ocurre lo conbtrario si
el tramsportador 24 esﬁé situado démasiado hacim el interior, es
decir, hacia la derecha, Entonges apareceris una deficiencla
(figura 3b), que tiene por resultado un brusco descenso en la ve-
locidad del s lembre, gque es detedbado ¥y da lugar al ciarre de los
contactos 461 y 462, en lugar de el de los contactos 451-y 452
Como esto ocurre con el accionamiento del disparador 17, los ¢on= )
tactos 171 ¥ 172 ge clerran, de manera gque los contactos copscha=
dos en serie 461 y 172 se cierran conjuntamente para producil '

la sefial de entrada M;, ¥ accionar el sexo-motor 26 duranﬁ' un

POOR
QUALITY
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corto espacio de tiempo, proporcionando un pequefio pasc hacia
fuera al transportador 24, De manera aniloga, OCUXTe otro tanbto
con el tramsportesdor 25 cuando se desvia de su posieidn correcta,
en c uyo caso el servo-motor 27 es acclonado por sus sefiales de
ent rada Mri Yy Ero para accionar al transportador 25 haclia dentro
y hacia fuera, respectivamente, en fespuesta a una scumulacidn o
deficiencia, respectivanmente, juntc al reborde 21,

El aparato mostrado en los dibujos y el sistema de control
que se explican agqui se ofrecen solamenﬁe a modo de ejemplo y se

comprenderéd que pueden disefiarse muchas otras maneras de realizg~

cidn de la invencidn por los expertos en la materia, sin apartar-.

gse del &obito de aquélla, tal como se define en las adjuntas rei-
vindicaciones.
Los térninos en que se ha redactado esta memoria deberan

ser siempre tomados en sentido amplio, no limitativo.

HOTA DE REIVINDICACIONES

Se reivindica como de propia y nueva invencidn a favor

de N.V. Bekaert, Se.d., con domicilio en Z:EVEGEX (Bélgica), lo

especificado en las siguientes reivindicaciones:

12,.~ Perfeccionsmientos en aparatos devanadores de hilo
sobre un carrete rebordeado, del tipo de la= que comprenden un
gui{a-hilo dispuesto para llevar el hilo en movimiento de vaivén

en el sentido longitudinal del earrete durante el devansdo, Ca=

racterizados por la disposicidn de medios para detectar irregula-'f"

ridades superficiales del hilo devenado en dos zonas, cada una

de ellas sdyacenbte a un reborde del carreie, comprendiendo dichos
nedios de deteccién un acumulador amorbtiguedor situade por delén-*
te del carrete y un debector de los cawbios de la velocidad 1i-
neal del hilo antes de llegar al carrebe, situado entre éste 01~

timo y el amortiguador-acumulador, asi como un sistema selector
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adaptado para inhibir la salida del detector, salvo cuando el
guia-hilo estéd en una posicibén de guiado del hilo sobre una de
dichas zonas.

23,~ Perfeccionamientos en aparatos dévanadores de hilo
sobre un carrete rebordeado segln la reivindicacibén 1 2, caracte-
rizados en que el gula-hilo se dispone para llevar el hilo en mo-
vimiento de vaivén entre dos puntos de retorno ajustablemente si-
tuables, incluyendo el aparato dos sistemas de control, cada uno
de los cuales se dispone para ajustar la posicidn de un punto de
retorno respecto a la posicidn del correspondiente reborde del
carrete, en respuesta a una sefial de salida del medio detector,
en una direccidn tal que compmse la irregularidad superficial de-
tectada del hilo devanado en la respectiva zona de las dos ci-
tadas.

32,- Perfeccionamientos en los aparatos devanadores de
hilo sobre un carrete rebordeado segin las reivindicaciones 12 §
22, caracterizados en que el detéctor comprende una rueda guiado=-
ra libremente rotatoria dispuesta para que tenga un contacto no
deslizante con el hilo suministrado al carrete y un detector de
cambilos de la velocidad rotatoria de dicha rueda guiadora,

423,~ Perfeccionamientos en aparatos devanadores de hilo
sobre un carrete rebordeado segln la reivindicacién 32, caracte-
rizados en gque la rueda forma parte del gula~hilo.

52,~ Perfeccionamientos en aparatos devanadores de hilo
sobre un carrete rebordeado segln las reivindicaciones 3 § 4,
caracterizados en que el debector de cambios de la velocidad ro-
tatoria de dicha rueda guisdora comprende un generador de impul-
sos dispuesto para producir un nlmero predeterminado de impulsos
por cada revolucidn de la rueda guiadora, un transformador de

impulsos en corriente continua conectado a'la salida del genera-
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dor de impulsos y adpptado para suministrar un nivel de corrien-
te continua representativo del ritmo de impulsos, y un diferen—
ciador conectado a la salida de dicho transformador de impulsos
en corriente continua,.

68, "PERFECCIONAMIENTOS EN LOS APARATOS DEVANADORES DE
HILO SOBRE UN CARRETE REBORDEADOY,

Tal y como se deja descrito en la memoria precedente que
consta de veinte hojas foliadas y mecanografiadas por una sola de

sus caras y dos hojas de planos de forma y tamafio reglamentarios.

Madrid, 2 de Abril de 1.975
P.A., de N.V. Bekaert, S.A.

Victor/@il Vega
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