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MEMORIA DESCRIPTIVA

EL invento se refiere  a un dispositivo de soleo-" 

oidn de empuje radial de los telones de jacks oscilantes, 

en máquinas para tejido de punto, con un Cilindro de agujas, 

ranuras en dioho oilindro, por lo menos un jaok oscilante 

contenido en dicha ranura y ."-..Para seleccionar dichos jacks -  

selectores de leva  de empuje radial en forma de brazos os­

cilantes entre una posición aotiva y una posición inactiva*

EL dispositivo es particularmente apropiado para máquinas 

de medias oon agujas de elevada finura y con un pequeüo pe­

so entre la s  agujas, asi oomo una elevada velocidad perlfá*-
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r ic a .
Se han previsto ya sistemas de mando que implican 

e l uso de imanes permanentes, electroimanes y también pro­

yecciones de mando en los cilindros para mover los selecto- 

5. res*. EL objeto de este invento consiste en proporcionar un 

dispositivo de este tipo mas funcional, de mantenimiento mas 

práctico, menor y mas eoonómioo que las realizaciones cono­

cidas:. Esto se desprenderá claramente de la  descripción que 

sigue'.

10 . Segi&i e l invento diohos seleotores de brazo osci­

lante presentan -  además de la  leva  de empuje radial -  un 

p e r fil  de antomando de la s  oscilaciones, cooperante oon di­

chos talones de los jaoks lo  que determina l a  oscilaoiÓR 

del brazo h a d a  una de dichas posiciones, disponiéndose di— 

15. oho p e r fil  de automando para someterse a la  aoción del ta­

lán antes que l a  leva de empuje radial y estando espadado 

de ósta por un espacio de ta l magnitud que permite la  os oi­

lación del selector de brazo mientras que un talón se encuen­

tra  entre dicho p e rfil y dicha leva! combinándose oon dioho 

20. seleotor de brazo oscilante un resorte antagonista frente

al movimiento impartido por dioho p e r fil  de adornando y oom- 

binándose__tambián un imán, permanente de retenoión de dioho, 

seleotor en l a  posición impuesta por dioho p e rfil  y oontra 

l a  acción del resorte; combinándose asimismo oon dioho i mán 

2$. permanente medios de devanado electromagnético, excitables

mediante programa, para la  neutralización temporal -  en fo r­

ma de por s i  conocida -  del flujommagnótico en las expansio­

nes polares y para permitir la  acción del resorte sobre el 

seleotor}. De este modo el talón se dispone para actuar tan-
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to en el sentido longitudinal sobre e l selector oscilatorio  

como para su fr ir  una acción rad ial de ¡óste.

En l a  práctica, e l p e r fi l  de automando puede pro­

veerse para disponer e l selector en la  posición activa de 

5. modo que motive su accionamiento con la  leva  de empuje ra­

d ia l sobre e l propio talón, e l  cual ha actuado sobre e l  pro­

pio p e rfil;  por el contrario, e l  resorte desplaza a dioho 

selector para que adopte la  posición inactiva cuando se neu­

tra liz a  e l efeoto retentor del imán permanente.

10. EL selector oscilatorio  está articulado, ventajo­

samente, en una posición intermedia entre un extremo confi­

gurado para formar la  leva  de empuje radial y e l p e r fi l  de 

agtornando, y un extremo cooperante oon las  expansiones po­

lares del imán*

15* Una re&lización práctica del invento puede proveer

un imán permanente único, que posea, diversos pares dá expan­

siones polares para que actúen sobre selectores oscilantes 

respectivos de una pluralidad de selectores apilados y  ospar 

ciados; sobre los pares únicos de expansiones* polares se 

20. prevean devanados electromagnéticos de neutralización sim­

ples.

EL dispositivo puede ser aocionado para una seloo- 

oión de cada aguja simple. Para esta finalidad, en correspon­

dencia de <?ada selector, la  f i l a  de talones de jacks que 

25* pueden oo-aotuar oon óste, presenta talones distanciados, 

por lo  menos, tanto como e l desarrollo to ta l del p e r fil  de 

automando y de l a  leva de empuje radial respectiva; para el 

oontrol de todos los jacks de forma se lectiva , se preveo una 

serie de selectores y ,  por tanto, un número de f i la s  de ta -



Iones oon talones distribuidos a lo  largo de ástos y uno 

para oada jaok, igual a l , nómero de jaoks incluidos entre 

dos jaoks que presentan e l talón uno después del otro en l a  

misma fila ;.

EL invento se comprenderá, mejor siguiendo l a  des­

cripción y los dibujos que se acompasan que ilustran una 

realización no lim itativa  del mismo.

En los dibujos:

La figura 1 ilu stra  una v is ta  en perspectiva de 

un dispositivo segón el invento;.

La figura 2 ilu stra  una v is ta  la te ra l del dispo­

s itiv o  y parcialmente el cilindro de agujas y los jaoks os­

cilatorios respectivos.

La figura 3 ilu s tra  una v is ta  en planta y una 

sección tomada por l a  lin ea  111-111 de l a  figu ra 2 del mis­

mo dispositivo-.

La figu ra  4 ilu stra  esquemáticamente y de forma 

resumida una v is ta  tomada por l a  lín ea  IV-IV de l a  figu ra 3, 

limitándose a los  selectores de leva  de empuje y a los talo­

nes de algunos jaoks que cooperan oon óstos.

Las figuras 5 y 6; 7 y 8; 9 y 10; 11 y 12 ; 13 y  

14 ; 15 y 16 ; 17 y 18; 19 y20 ilustran vistas similares a 

la s  de la  figu ra 3 y 4 y con mayor sim plificación oon res­

pecto a óstas para mostrar condiciones operativas adiciona­

le s .

Segón los dibujos que se acompañan, con 1 se in di- 

oa esquemáticamente e l cilindro de agujas provisto oon ra­

nuras longitudinales 1A para oontener jaks oscilantes de



tipo oonvenoionai 3, por ejemplo ta l  pomo se representa en 

la s  patentes estadounidenses na 3*461.690 y  Na 3.539.686 

de Martínez o en l a  patente alemana Na 2 .117.713 de Spalohin- 

gen, bien oonooidas en e l arte.

Estos jaoks oscilantes 3y que presentan talones 

inferiores 4# pueden deslizarse haoia arriba en las .ranuras 

1A mediante e l gobierno de una leva in ferior 5 y pueden os­

c ila r  en su plano rad ial, ya que son solicitados hacia fue­

ra  oon su extremo in ferior, por ejemplo mediante l a  fuerza 

centrifuga,;p;ana asumir una posioión en l a  que se elevan 

los talo jes 4 por medio de l a  aotuaoión de la  leva  5 mien­

tras que dichos jacks se seleccionan para que no sean eleva­

dos por l a  leva 5, siendo solioitados hacia e l in terior, o 

sea, en l a  direooión centrípeta por medio de un empuje sobre 

los talones 33 (que se indican en los dibujos asimismo oon 

indicaciones de referencia de le tra s ) , excluyendo e l  movi­

miento hacia e l  interior l a  acción de l a  leva  5 . La elevar 

ción de una leva  3 determina l a  elevaoión de un jaok corres­

pondiente 7 y , por tanto, de l a  aguja correspondiente de t i ­

po convencional y no representada;.

Para obtener oon e l dispositivo segdn e l invento 

una seleooión de la s  agujas y por tanto un gobierto de los 

jacks oscilatorios 3 uno por uno, se preveen segdn. .el ejem­

plo varias f i la s  de talones, suponiéndose a titu lo  de ejem­

plo l a  división de los jacks 3 en grupos de doce jaoks; en 

este oaso, en cada f i l a  oada dooeavo jack presenta un talón 

y en la s  f i la s  subsiguientes existen jaoks de talones d ife­

rentes a los de la s  f i la s  precedentes, proporcionándose se— 

gón e l ejemplo doce f i la s  de talones para accionar los jaoks
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de dada grupo; en l a  figura 4 se representan parcialmente 

los  talonea de solo oinoo filan;. Loa grupos de jaoks pueden 

inoluir mas jaoks oon raspeóte a l nómero indicado de doce 

para obtener, no obstante, una distancia suficiente entre 

5-. los talones de una misma f i l a  por la s  razones que se expon­

drán mas adelante.

En correspondencia de cada f i l a  de talones se pro­

porciona un selector de leva de empuje rad ial, desarrollado 

oomo un brazo oscilatorio  9 (apropiadamente aligerado con 

10. una ventana para reducir la  ineroia), artioulado en 10 en una 

posición intermedia y apto para asumir dos posiciones; una 

de dichas posiciones viene definida por un tope de un inte­

rruptor limitador 12 (solo demostrativamente ilustrado en l a  

figu ra 2); l a  otra de diohas posiciones viene definida por 

15 . e l apoyo y retención del extremo 9A del brazo oscilante 9 so­

bre la s  expansiones polares colindantes 14A, ,14B, 14C, e tc ., 

de un imán que se desor ib ir á  más adelante. La posición defi­

nida por e l tope de interruptor limitador 12 se aloanza por 

efecto de un pequeño resorte 16 que puede ser helicoidal 

20. arrollado sobre los ejes de oscilación 10; esta posición des­

cendida del extremo del brazo 9, que se enouentra enfrente de 

los talones 33 de los jaoks 3 .en l a  f i l a  correspondiente de 

talones es una posición de exolusión, o sea una posioión 

inaotiva del selector de leva de empuje;. La posición de re -  

2?. poso de las  expansiones polares 14A es una posición aotiva 

del brazo 9; segón se desoribe mejor a continuación, esta 

posioión aotiva viene impuesta ai brazo 9 por e l propio ta­

lón de los jaoks que puede ser accionado por dicho brazo, 

oon lo  que e l movimiento del brazo en posición aotiva es im—



partido, austanoialmente, por e l movimiento gel cilindro 1; 

esta posición activa es mantenida por un efeoto de retención 

magnética de potencia relativamente ¿Lábil pero eficaz ya que 

se desarrolla, ónioamente para retener e l extremo eleotromag- 

nótioo 9A de un brazo 9, después que este extremo se ha apro­

ximado ya a la s  expansiones 14A o 14B o 14C etc. y práctioar* 

mente a ostableoido oontacto con ¡éstas.. Las expansiones po­

lares previstas para mas brazos 9 de selección superpuestos 

y aproximados se conectan a un únioo imán permanente 18 oon 

e l que se combinan los pares de la s  expansiones polares -  de 

un material magnéticamente duloe ta l  como, por ejemplo, hie­

rro puro -  oon l a  ayuda de soportes 20 (véase la  figura 1);.

En oada expansión polar de oada par se prevean dos devanados 

22 que pueden ser aotivados por medio de un programa para 

la  aotivaoión selectiva  de los devanados de los diversos 

Pares de devanados, que oonstituye un programa de mando de 

las  agujas. EL imán permanente 18 presenta la s  polaridades 

N y S en la s  oaras opuestas, t a l  oomo se indioa en l a  figu ra  

3, y a s í determina en las expansiones 14A, 14B, 140, etq. 

un magnetismo ta l  que permite l a  retánoión del extremo 9A 

de oada brazo osoilaute 9, que se ha aproximado a l par res­

pectivo de expansiones polares; cuando se excitan los deva­

nados 22 de un par de expansiones polares, éstos inducen, 

en la s  expansiones polares correspondientes un magnetismo 

en direoción inversa que neutraliza e l efeoto de retenoión 

magnética en e l extremo 9A del brazo respectivo 9; esto im­

p lica  l a  liberación del brazo 9 que luego es devuelto por 

su propio resorte 16 a la  posición de exolusión apoyando 

sobre e l tope 12.



' Cada "brazo 9 presenta en e l  extremo opuesto a l 9A

doq p erfiles  de leva subsiguientes 9B y 9C (oon respeoto a l 

movimiento de los talones de lo s  jaoks y por tanto del c i­

lindro segdn las  flechas f l ) ,  y espaciados por un espacio de
¡ .. . 1

5.. distancia 91}. EL p e rfil 9B está inolinado desde la  parte su­

perior haoia abajo (segán se observa e l dibujo) y hacia e l 

espaoio 9E, o sea en la  dirección del movimiento de los ta ­

lones 33. EL p e rfil  9C es un p e rfil  de-empuje inclinado de 

los  talones hacia e l cüindroy o sea en l a  dirección oentri-* 

10 . peta (fleohas f 3 ). EL p e rfil 9B es un p e rfil de autogobierno..

La potencia en cuestión y  la s  masas que se aooio- 

nan son relativamente muy reducidas y, por tanto, la s  dimen­

siones son relativamente muy reducidas y la  velocidad de mo­

vimiento elevada. Esto permite obtener e l funcionamiento t a l  

15. como se expone mas adelante-.

Considerando mas particularmente las figuras 3 a 

10, se representa una oondioión operativa oon respeoto a una 

f i l a  de talones que puede ser gobernada por e l brazo respec­

tivo 9 para so lic ita rse  en la  dirección oentripeta y evitar 

20. a si la  elevaoión de los jacks 3 que tienen un talón presen­

te en esta f i l a  de talones. En la s  figuras 3 y 4, un talón 

33X ya ha rebasado e l p e r fil  activo 90 formando la  leva  de 

empuje rad ia l del brazo respectivo, un talán subsiguiente 

33Y, presente en la  misma f i l a  considerada, se encuentra 

25'. aloanzando l a  zona de brazos; debe haoerse oonstar que $1 

minero de jaoks entre talones subsiguientes previsto en l a  

misma f  ila^  ta l  oomo los indicados oon 33X y 33Y, dependo 

- de las  dimensiones de los p erfiles  9B, 90, y del espaoio 

9E en l a  direooión de movimiento de los talones en e l sentí—
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do de las  flechas f l  de las  figuras 3 a 20. EL brazo & aon** 

siderado se sitú a ya en 1& posición activa elevada, o sea 

en una posioiÓn en l a  que e l p e r fil  indinada 9B se  sitú a  

sobre la  trayeotoria reo tilín ea  de los talones y como los 

5. indicados con 33X, 33Y, mientras que e l p e r fil  activo 90

(indinado para actuar en la  direcolón centrípeta con res­

pecto al cilindro de agujas) se sitú a  al n ivel de la  Trayec­

to ria  de diohos talones de l a  f i l a  oonsiderada. Bajo estas 

condiciones,, e l talón 33Y pasa bajo e l p e r fil 9B (vóaso la s  

10. figuras 5 y 6), rebasa e l espaoio 9E y se mueve por e l  per­

f i l  90 en l a  dirección centrípeta, o sea, en l a  direoción 

de las fleohas f3 de las figuras 7 y 9? de este modo, se 

haoe oscilar hacia dentro e l jaok correspondiente 3 en l a  

ranura del cilindro, de modo que su talón 4 se disponga fu e- 

15* ra  de l a  trayeotoria de acción del p e r fil de leva  5 y  no se 

eleve dicho jaok respeotivo 3. Las condiciones que ahora se 

desoriben tienen lugar cuando y hasta que los devanados 22 

del par correspondiente de expansiones polares permaneoen 

desactivados.

20. Cuando un jaok 3 debe elevarse, óste no debe s o li­

citarse hacia dentro. Para esta finalidad, cuando dioho ta -  

lón alcanza, despuÓs de la  posición de las figuras 5 y 6, 

l a  posición 33Z de las figuras 11 y 12, y mientras que tran sí 

ta  por e l espacio 9E, se produoe una breve exoitaoiÓn de los 

25. devanados 22 de modo que cesa e l efecto de retenoión mag- 

nÓtica sobre e l brazo 9 y óste os solioitado por e l pequeño 

resorte respectivo 16 para que desoienda de la  posición de 

l a  figura 12 a la  posición de l a  figura 14 en l a  direcoióh 

de l a  flecha f6 de la  figura 14 . En esta posición (figuras
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14-! 16 y  18) del brazo 9, e l  talán  33Z se desplaza sobre e l 

p e r fil  90 y no es solioitado banda e l  in terior para entrar 

en l a  ranura del oilindro, oon lo  que se elevará por e l  per**' 

f i l  de leva  5 que aotáa sobre e l talán 4 de dicho jack* EL 

5. talán subsiguiente 33W (v.áase la s  figuras 37 a 20) pasa bajo 

e l p e r fi l  de automando 9B, después que e l talán 33Z ha re­

basado ̂ la zona del p e rfil 9C; dioho talán 33W establece con­

tacto oon l a  superficie in ferior del p e rfil indinado 9B y 

por medio de dioho p e rfil es asi) elevado e l brazo desde l a  

10* posioián inaotiva de la  figura 16 a la  posioián activa de 

l a  figu ra 20, aprovechando e l movimiento del talán 33W y, 

por tanto, del oilindro de agujas; a oontinuaoián, en oaso 

que e l talán 33W debe solioitarso hacia dentro, no se produ­

ce una nueva breve excitacidn de los devanados 22 y , por 

15. tanto, e l efeoto del imán permanente retiene e l brazo en l a  

posioián de l a  figura 20 y se produoe un funcionamiento ta l 

como e l ya descrito en las figuras 3 a 10; cuando, por e l oon- 

tra rio , e l talán 33W no debe solio itarso  hacia dentro, se 

repite l a  breve exoitaoián de los devanados 22 y, por tanto, 

20. la  funoián ya descrita para las figuras 11 a 18; por ouyo 

motivo e l talán 33W se mantiene sobresaliente oomo ya se 

Lia desorito para el talán 33Z y e l jaok respectivo se mantie­

ne también elevado.

De ouanto se ha desorito resulta  evidente que cada 

25. talán 33 puede actuar longitudinalmente para elevar e l selec­

tor de brazo _9 (empujando e l jadk sobre un p e rfil in ferior, 

por ejemplo el 5 por medio del talán 4) y puede gobernarse ra­

dialmente para un empuje en una direcoián o entripe t  a mediante 

e l mismo selector.



La combinación'descrita ofrece muohas ventajas con 

respecto a la s  organizaciones conocidas y anteriormente se­

ñaladas. En particular, l a  leva  de empuje 90 actúa sobre e l 

taüón, estabilizándose en su poslolón medíante un resorte 

pequeño y muy ligero debido a que l a  reaooión del talón sobre 

e l p e r fil  9C no se desoarga a travos del resorte (como es e l 

oaso de l a  patente alemana nü 211% 713); sino a travos de la  

articulación 10 de oscilación; por consiguiente, el resorte 

10 es mucho más dábil del que se requeriría para obtener e l 

empuje destinado a soportar e l empuje oontrario de los ta lo ­

nes sometidos al efecto odntrífugo debido a la  rotación del 

oilindro de agujas. Las masas en cuestión en l a  oscilación 

del brazo 9 son muy reducidas y por tanto e l movimiento es 

más rápido, teniendo en ouenta tambión que los resortes son 

muy ligeros; este no es e l oaso, por ejemplo, de l a  patente 

estadounidense na 3+530*686, en donde los imanes permanentes 

19A; 19B deben moverse con e l brazo,. Los imanes permanentes 

de retención deben tener una potencia mínima ya que no deben 

atraer a distancia sino únicamente retener e l oontaoto dichos 

imanes son f i jo s ;  y  además, e l efecto de dichos imanes yermar* 

nentes (que puede ser muy dúbil) puede neutralizarse con los 

devanados eíeotromagnátioos que pueden ser tambión muy dóbi- 

les  y, por tanto eoonómioos y poco voluminosos'.

La organización permite tambión disponer todos los 

imanes en una sola f i l a  vertical^ Además, los seleotores son< 4
todos similares y, por tanto, pueden producirse fácilmente;'.

Por consiguiente, con respecto a dioho arte ante­

rio r, el dispositivo según este invento ofrece muchas ventar* 

jas, tales como reduoido tamaño, velooidades de intervención
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y bajo oosto; todo esto es particularmente importante para 

l a  realización. del dispositivo del tipo indicado.

Debe destaoarse también que l a  estructura del c i­

lindro de agujas es una estructura convencional sin talones 

5. susceptibles de roturas o fa llo s  como sucede, por e l con* -

trario , oon al cilindro de l a  patente alemana (Offenlegungss- 

obriCt) N3 2*117*713! según e l invento se proporcionan tar- 

Iones convencionales 4 en los jaoks osoilantes, tales como 

los designados oon .3, de fa o il  sustitución en caso de ro tu ré  

10-. Además debe hacerse constar también que e l presen­

te dispositivo eleotromagnátioo puede u tiliza rse  en máqui­

nas de medias oirculares que tienen una a lta  finura de agu­

ja s, reducido paso entre las  agujas (32 a 36 agujas por pul­

gada) y elevada velocidad superfioial del cilindro (mas de 
15 .

30 metros/minuto) oon respeoto a otras máquinas ciroulares 

de mayor diámetro.

Todavía debe haoerse oonstar que l a  pequeña poten­

c ia  de los imanes y e l breve tiempo de excitación permite 

20. lim itar la  potencia absorbida y e l calentamiento a valores 

inapreciables, oon evidentes ventajas en el funcionamiento:.

Se entenderá que los dibujos ilustran únio amente 

una realización que se ofrece solo a titu lo  de demostración 

práotioa del invento, pudiendo variarse dioho invento por 

25* lo  que respecta a formas y disposiciones sin  por ello  apar­

tarse del alcance del concepto que lo  informa.



REIVINDICACIONES
y——— -L5 íírír̂ J!!C5—U^!

Desorito e l objeto del presente invento, se decía-* 

raíl nuevas y de propia invención la s  siguientes reivindica­

ciones, con prioridad de la  solicitu d  de patente ita lia n a  na 

9551 A/74 del 20 de Agosto de 1974*

1 .— Perfeccionamientos en los dispositivos de se­

lección de empuje radial para jaoks osoilantes en máquinas 

oirculares para tejido de punto, con un cilindro de agujas, 

ranuras en_dioho oilindro, por lo menos un jack oscilante 

oontenido en dicha ranura y, para l a  selección de diohos 

jaoks, selectores de leva de empuje radial en forma de bra­

zos osoilantes entre una posición activa y una posición 

inactiva, caracterizados porque diohos selectores (9) de 

brazo oscilante presentan -  además de la  leva  de empuje rae­

dla! (9C) un p e rfil  de automando (9B) de la s  oscilaciones,
' ' <

oooperante con diohos talones (33) de los jaoks (3), lo  que 

determina l a  oscilación del brazo (9) hacia una de dichas 

posioiones, disponióndose dicho p e rfil  de automando (9B) 

para someterse a l a  acción del talón antes que l a  leva  de 

empuje radial (90) y  estando espaoiado de ésta  por un aspar 

oio (9E) de t a l  magnitud que permite l a  oscilación del se­

le cto r  de brago (9) mientras que un talónnse encuentra en­

tre dicho p e r fil  (9B) y dicha leva  (9C); combinándose oon 

dicho selector de brazo osoilante (9) un resorte (16) anta­

gonista frente al movimiento impartido por dicho p e r fil  de 

automando (9B) y  combinándose también un imán permanente 

(18, 14A, etoí.) de retención de dioho seleotor en l a  posi­

ción impuesta por dioho p e r fil  y oontra la  acción del resor-
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te; y porque se oombinan con dicho imán permanente medios 

de devanado electromagnético (22), excitables mediante pro­

grama) para la  neutralización temporal del flu jo  magnético 

en la s  expansiones polares y para permitir l a  acción del 

5 . resorte (16) sobre e l seleotor (9)í*

2!.- Perfeccionamientos) de conformidad oon l a  

reivindicación preoedente, caracterizados porque e l p e r fil 

de automando (9B) lle v a  e l seleotor a la  posición activa 

para aotuar con la  leva de empuje rad ial (90) sobre e l mismo 

10 . talón que ha actuado sobre dicho p e rfil;  moviendo por e l  

oontrario dicho seleotor a l a  posiciónninactiva ouando se 

neutraliza e l efecto de retención del imán permanente;.

3.*. Perfeccionamientos, de conformidad oon las  

reivindicaciones precedentes, oaraoterizado porque e l seleo- 

15 . tor oscilante está articulado sobre un eje (10) en una po- 

sioión intermedia entre un extremo configurado para formar 

la  leva de empuje radial y e l p e r fil  de automando, y un ex­

tremo Oooperante con las  expansiones polares (14A ,.. . )  del 

imán.

20. 4 .- Perfeccionamientos, de conformidad oon las

reivindicaciones precedentes, caracterizados porque un imán 

permanente ónioo (18) presenta mas pares de expansiones po­

lares (14A, 14B, 140, e tc .)  para aotuar sobre respectivos 

seleotoros oscilantes (9) de una pluralidad de selectores 

25. apilados y espadados; y porque se proporcionan devanados 

electromagnéticos de neutralizaoién simples (22) sobre los 

pares simples de expansiones polares'.

5¡.- Perfeccionamientos, de conformidad oon las 

reivindicaciones precedentes, caracterizados porque en 00-
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rrespondenola de oada selector, 1^ f i l a  de talones de jaoks 

que oon justos pueden ooaotuar, jpresenta talones (33X, 33Y, 

33Z) 33W) espaciados, por lo  menos, segán e l desarrollo to­

ta l del p e r fi l  de automando (9B) y  de l a  leva  de empuje ra** 

5. d ia l (90) í proporcionándose para e l mando de todos los jaoks 

en forma seleotlva un námero de seleotores y , por tanto, un 

námero de f i la s  horizontales de talones oon talones d is tr i­

buidos a lo  largo de ástas (uno para oada jaok) igual a l nu­

mero de jaoks comprendidos entre dos jaoks que presentan e l 

10. talán uno después del otro en l a  misma f i l a  horizontal.

6;.- Perfeocionamientos en los dispositivos de se- 

leociján de empuje radial para jaoks oscilantes en máquinas 

circulares de tejido de punto'. .

Segdn se describe y reivindioa en la  presente me- 
15 *

moría descriptiva que consta de 15 paginas foliadas y esori- 

tas a máquina por una solar de sus oaras y acompañadas de los 

dibujos reglamentarios.

Madrid, a i 9 #60. 1975 

p¡.a¡.

mpc.
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