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Antecedentes v sumario del invento

El presente invento estd dirigido a medios para

una capa de

aplicarse a y retirar material no comsistente,

de tela, de

ti{picamente una pieza una pila de tales capas

Y para transportar la capa en una forma deseada. En la

produccién de prendas de vestir, por ejemplo, es prictica
usual cortar simultdneamente toda una pila de secciomnes
de prendas de vestir a partir de un montdn apilado de sec+t

ciones de tela. La pila cortada de secciones de tela es

te, en la que las secciones se retiran, una cada vez, pa-

ra su cosido, etc.

En un esfuerzo continuado para automatizar operad
cioﬁes de produccidén de todas las clases, se ha dedicado
un esfuerzo sustancial al desarrolloc de sistemas capaces
de levantar y separar la capa de tela méas superior de una
pila de secciomnes de tela previamente cortadas, y trans-
portar la capa separadabasta un lugar deseado para la rea-
lizacién de uma operacién de produccién. Diversas propues
tas anteriores para este fin han implicado el empleo de mg
dios; tales como dispositivos de aspiraciém o cintas sensi
bles a la presidén, por ejemplo, para levantar 1la capa supg
rior de uma pila. Otras disposiciones propuestas hasta
ahora suponién el empleo de elementos a modo de aguja, pa-

ra aplicacién con y .levantamiento de la capa mis superior

fin estéd
3.756.587

de una pila. Todavia otra propuesta para este
representada por la patente norteémericana ne
de Lutts y colaboradores.

Muchas de las disposiciones antes mencionadas,

bPropuestas por la técnica anterior, son eficaces a un cied
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to nivel, pero cada una de ellas tiene desventajas de una

u otra clase, que limitan su utilidad. Por ejemplo, en

una operacidén en la que todas las condiciones sean fijas,

con un tamaiio y una configuracidén tinicos de la capa y sien

do la capa siempre del mismo material, es posible, frecuep

temente, ajustar y adaptar uno o mis de los diversos dis-

positivos de la técnica anterior para funcionar con un ni.
vel razonable de rendimiento. Sin embargo, en una opera-
cién mds tipica, puede pedirsele al equipo Que manipule
partes de distintos materiales, para lo cual los disposi-
tivos de la técmica anterior no son bien adecuados. Adn
cuando una operacidén de produccidn suponga solamente un
dimensionamiento y una configuracidn dnicos de una pie=-
za, pueden experimentarse problemas importantes al tratar
con una pluralidad de materiales en distintas ocasiones.,
Todos los sistemas de la técnica anterior, al menos de
los que tiene conocimiento la solicitante, presentan in-
convenientes significativos en un ambiente que exija la
manipulacién de una diversidad de materiales y/o de for=-
mes .

De acuerdo con un aspecto del presente invento,

se proporcionan unos medios mejorados para aplicarse de
manera eficaz y segura a una capa de tela u otro material
no consistente, levantarla y separarla de una pila de pig
zas, previamente cortadas, del mismo. Para este fin, la
disposicidn del invento incluye una nueva y mejorada aso-
ciacidn de medios para retener y restringir una parte de
la capa superior y medios para coger por friccidén un 4rea

adyacente de la capa restringida y para movimiento con

ella, primero para formar una onda en la capa y, luego,
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en secuencia, para sujetar la onda. EIL nuevo aparato in-
cluye medios para mantener los medios de agarre vy los me-
dios de restriccidn en una asociacién geométrica predeter
minada al tiempo que, en forma simulténea, permiten que
cadé uno de ellqs sea llevado independienteménte a contac
to controlado y deformable de manera ajustable con la Pi
la de capas. A este respecto; debe entenderse que dife
rentes materiales de los que forman las capas pueden te-
ner caracterlsticas de rigidez, espesor, peso, rugosidad
o lisura, susceptibilidad a los daiios o a las marcas,
etece ampliamente diferentes. Adends, con capas de tela
que incluyan tejidos con dibujos, una capa puede tener
un espesor variable y una pila de ﬁales.capas puede ser
ondulada y mo uniforme, en funcidn del efecto acumulati-
vo de las variaciones individuales de las cépas. EL apa
rato del invento acomoda de manera singular tales condi-
ciones variables y proporciona medios para el Ffunciona——
miento segure y eficaz en una amplia variedad de condi-
ciones.,

De acuerdo comn otro aspecto del invento, se pro=-

porcionan nuevas y mejoradas disposiciones para limitar y
controlar de ﬁanera efectiva la recogida de una Unica ca-
pa desde una pila de las mismas. En una operacidn de pro
duccidn tipica, una pila de capas cortadas se habri deri-
vado de una operacidn de corte con troquel anterior, en
la que un troquel de corte es impulsado a través de un
montén de elewentos de tela para recortar uma pila comple
ta de capas configuradas. Frecuentemente, tales troqgue~
les no estdn idealmente afilados, haciendo gue el 4rea de

borde de capas adyacentes se una ﬁor fusidn (si son de ma
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terial sintético) o se enrede (si son de fibras naturales)

Como resultado 'de ello, al recoger una tnica capa, frecuen

temente se arrastran con ella, por los bordes, una o mis
capas adyacentes, de tal manera yue se retira mids de una
capa y/o se desarregla la parte superior de la pila. De
acuerdo con el presente invento, los medios de agarre y
de sujecién estdn situados en relacidn espaciada con res-

pecto a los bordes de la capa y funcionan para desplazar

un borde de ésta hacia dentro de la pila. Si otras capas
estdn unidas al borde desplazado, son enrolladas sobre si

mismas y llevadas, junto con ella, en una corta distancia,

después de lo cual se aplica a ellas temporalmente uon ele+

mento de re@encién hacia abajo de la pila, que las asegu-

ra de manera efectiva. Al producirse un nuevo desplaza-
miento de la capa mids superior, &sta se separa, a lo lar-

go de su borde desplazado, de las capas subyacentes, ase-

guradas. Despuéds de ello, y antes de la siguiente opera-

cién de retirada de una capa, el elemento de retencién ha
cia abajo de la pila es elevado por encima de la pila, pa
ra permitir gue la capa enrollada sobre sf misma vuelva a

su condicidn normal, plana, sobre la pila.

Como otra caracteristica significativa del inven
to, se proporcionan unos medios obturadores de transporte

de capa, para accidén cooperante con los medios de agarre

y de elevacidn de la capa, de tal manera que, cuando es
separada una 'nica capa de la pila y se ha levantado en
un borde, se inserta un obturador de transporte, en forma
de placa, entre la pila y la capa parcialmente levantada,

para completar la separacidn de la capa y para, después

de ello, retirar la capa del drea de la pila hasta otro
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lugar. Se entenderi, a este respecto, que incluso des-
pués de haber sido cogida y separada de la pila por un
porde, una capa puede todavia estar unida por fusidn o en
redada con capas inferiores de la pila a lo largo de sus
bordes, de tal manera que intentanto simplemente levantar

la capa desde la pila muy bien podria provocarse la reti-
rada o el desplazamiento de una o mis capas adicianales.

De acuerdo con el presente invento, el obturador de trans
porte en forma de placa es actuado para movimiento, en

general en un plano paralelo a la superficie de la pila,
ves insertado entre la pila y la capa elevada, mientras
se encuentra activo el elemento de retencidén hacia abajo

de la pila y mientras todavia se mantiene agarrada la ca

pa levantada, para separar o desaplicar en forma progre-

dor de transporte se mueve desde el borde agarrado de la
capa hacia su borde libre, para mantemer la capa en ten-

sidn mientras se efectlia una aplicacidén de borde progre-

siva. Al final de la carzera de desaplicacién del obtura

rior del obturador y puede ser transportada cuaundo se re
trae el obturadeor. Ventajosamente, mientras una capa es-
t4 siendo traunsportada por el obturador, otra puede ser
cogida y levantada, lo que permite conseguir rendimientos
globales dptimos.,

De acuerdo con otra caracteristica del invento,
se proporcionan unos medios de construccién sencilla, pe
ro sin embargo, muy eficaces, para reorientar una capa de

tela, cuando sea necesario, después de una separacién y

una transferencia, para asegurar la alineaciémn apropiada
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de la capa con la miquina de coser u otro aparato de pro=-
duccién., A este respecto, se apreciard que la pila ini-
cial de capas puede ser algo irregular debide a su mani-
pulacidén preliminar. Asi, las capas més superiores de la
pila, tal comorgqn presentaddss a los elementos de agarre,
pueden estar casi perfectamente situadas en el primer'ca-
so y pueden, en cualquier caso, Ser sometidas a cierta me
dida de desplazamient; v desorientacidn en el transcurso
del agarre, la elevacién y el transporte. En la préictica,
casi nunca se encuentran condiciones ideales y, por tan-
to, con frecuencia se tropieza con la necesidad de un po-
sicionamiento y una orientacidén finales de la capa separa
da, antes de su tratamiento. En el sistema del invento,
el posicionamiento final y la orientacién se consiguen
por medio de un par de brazos de barrido, que se aplican

a un aborde de la capa y son activados en un movimiemto

de barrido lateral, a lo largo del borde de la capa, mien
tras que la capa es5 empujada ligeramente en la direccién
de tal borde. Bsta accidén combinada posiciona y orienta

a rotacibén de manera rdpida la capa con respecto a los

ejes geométricos de referencia del sistema.

Para una mejor comprensién y apreciacién de las
anteriores y de otras caracteristicas y ventajas del in-
vento, debe hacerse referencia a la siguiente descripcidn
detallada de una realizacién preferida y a los dibujos an
jos. Debe entenderse, especialmente, gue muchas de las
caracterfisticas del invento pueden utilizarse para conse~
guir una ventaja, tanto individualmente como ‘en asocia—
cidn con algunas o con btodas las otras caracteristicas.

Despripecibén de los dibujos

v
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La figura 1 es una vista en planta desde arriba
de un sistema de separacidén y de transporte de capas que
incorpora las caractéristicas del invento, utilizada por
ejemplo en la manipulacién de secciones de tela, en la fa
bricacidén de ropas sonetidas a desgaste.

La figura 2 es una vista en alzado lateral del
sistema de la figura 1.

Las figuras 3 y 4 son vistas fragmentarias, agrapn
dadas, de un mecanismo péra el agarre y la elevacidn de
una capa, incorporados al sistema de la figura 1, que ilujs
tran una secuencia de posiciones de tal mecanismo.

Las figuras 5 y 6 son vistas frontal y lateral
fragmentarias, agrandadas, de una rueda para coger capas,
utilizada en el mecénismo de las figuras 3 yv k.

La figura 7 es una visté fragmentaria agrandada,
de elementos de agarre y de sujecidén de las capas, incor-
porados en el nuevo sistéma.

Las figuras 8 y 9 son vistas superior y desde

abajo, fragmentarias, agrandadas, de una rueda para coger]
capas, utilizada en el nuevo sistema, junto con medios pa
ra hacer girar la rueda.

La figﬁra 10 es una vista Lfragmentaria de unoé
medios de zapata de restriccién empleados en el nuevo sigs
tema para restringir y, subsiguientemente, coger una capJ
de material.,

Las figuras 11-14 son vistas en secuemcia que
ilustran la forma de funcionamiento de los medios de
agarre y de elevacién de la capa incorporados en el sis-

tema del invento, junto com los medios de retencidn hacig

abajo de la pila.
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Las figuras 15 a 19 son vistas en secuencia que
ilustran la forma de funcionamiento de los medios obtura-

dores de transporte al efectuar la terminacién de la sepa+s

racién y el transporte de las capas.

Las figuras 20 a 22 son vistas en secuencia, que
ilustran la forma de funcionamiento de los medios de posi+
cionamiento y de reorientacidén de capas de acuerdo con el
invento.

Descripecidn de una realizaciédn preferida del invento

Haciendo referencia ahora a los dibujos, e ini-
cialmente a las figuras L y 2 de los mismos, en ellas se
muestran unos medios elevadores y de transporﬁe de una ca+
pa, tipicamente empleados en la realizacién dé una opera-
cién de montaje secundario y la fabricacidn de una prenda
de vestir sometida a desgaste. Una pila 34 de secciones

de tela individuales (secciones de bolsillos para camisas
en la ilustracidn) estd soportada junto a un lado de una
correa transportadora 36 que lleva a una midquina de coser
0o a otro aparato de tratamiento (no ilustrado). El meca=-
nismo del invento sirve para agarrar, separar y levantar
capas de tela, una cada vez, desde una pila 34, y para
transportarlas a la correa transportadora 36. Después de
un posicionamiento y una reorientacidén apropiados de la
seccidén de tela, ésta es depositada sobre la correa 36 ra
ra transporte al aparato de tratamiento.

T{picamente, la pila 34 de capas de tela puede te

ner varios centimetros de grueso, comprendiendo un gran
nimero de capas individuales de material, La pila estd ref

cibida dentro de una gufa adecuada para ella y estd sopor

tada por una plataforma mévil. La gufa para la pila y la
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plataforma son elementos puramente usuales, que mo forman
parte del presente inventc y que, por ftanto, no se ilus~
tran. Se entenderd, sin embargo, que la gula para la pila
incluye una pluralidad de elementos de gufa, dispuestos
verticalmente, para guiar y contener de manera holgada el
lado y los bordes extremos de la pila 34, La plataforma sg
bre la que estd soportada toda la pila se mueve vertical-
mente dentro de tales gufas y es controlada por medios adg
cuados de construccidn usual y bien conocida para mantenex
la capa superior de la pila aproximadamente a una altura
deseada, predeterminada. A4si, a medida que se retiran su-
cesivamente capas desde la parte superior de la pila, pue-
de percibirse la altura reducida de ésta y puede elevarse
por incrementos la plataforma de soporte de la pila, para
elevar la parte superior de la pila hasta la altura desea-
da.

Bn esta forma ilustrada, el aparato incluye un

par de miembros de bastidor 41, 42, que soportan las par-
tes de trabajo del aparato en relacién deseada con respecH
to a la pila de capas y al traansportador 36, Un.eje 37 se
extiende entre los miembros de bastidor y forma un soporig
de pivote para un conjunto de brazo élevador, designado en
general por el nimero de referencia 31, el cual comprende
un par de placas de brazo 90, 21 soportadas a rotacién en
el eje 37 y conectadas entre si en relacidn espaciada. En
sus extremos exteriores, el brazo de elevacién 31 soporta
una unidad de recogida de capas, designada en general por'
el mtimero 92, que se describirid con mayor detalle.

Tal como se refleja en las figuras 1 y 2, el coj

LInd

junto de brazo de elevacién 31 incluye un brazo de palan-
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ca 93 que se extiendehacia arriba. Bste brazo estd conec

tado por una espiga 9% al véstago de pistén 44 de un actu
dor neumitico 43, denominado algunas veces actuador de elI
vacién. Bl cuerpo del actuador de elevacidén estd conecta
do, a su vez, a una prolongacién 95, dirigida hacia arri-
ba, de una placa 96 central de bastidor, montada en rela-
cibn fija a las placas de bastidor exteriores 41, 42, Ven
tajosamente, el vdstago actuador 44 no estd conectado di-
rectamente a la espiga 94, sino que estd asociado a desli
zamiento con ella, siendo empujada la espiga 94 contra la
cabeza 88 del vdstago actuador por medioc de un ligero mug
1le 85 que trabaja a compresién. La compresién inicial
del muelle 85 viene determinada por medio de collarines
roscados 87'situados de manera ajustable en el vastago ag

tuador. La disposicién es tal gue, cuando ese actuador

43 es hecho Ffuncionar en umna carrera completa en la direc

cidén de extensidn, el par maximo asi comunicado al conjun

to de brazo elevador vendrd limitado de manera precisa

por el posicionamiento ajustado del muelle 85. Este dlti

mo se comprime simplemente cuando el conjunto de brazo en
cuentra una resistencia predeterminada, permitiendo que
el v4stago 44 deslice a través de la espiga de conexién
94 (véase figura 4). Deseablemente, el muelle 85 tiene una
constante eldstica relativamente pequeiia, tal que puede
acomodarse cierto grado de variabilidad en el desplaza—
miento total del vdstago actuador sin que resulte afecta-
da significativamente la fuerza de compresidn aplicada pop
el muelle 85.

En la disposicidén ilustrada, el conjunto 31 de

brazo elevador estd sometido también a la accidén de un
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muelle de torsidén 86, que esti ajustado, segfin sea nece-

sario, para comzensar sustancialmente cualguier desequili
brio de peso en todo el conjunto del brazo. Si se desea,
esto podria conseguirse también merced a un contrapeso si
tuado en una po§ici6n adecuada. En cualquier caso, el cb
Jjetivo es equilibrar de manera exacta el conjunto, de mo-
do que las presiones operativas ejercidas por el brazo pug
dan ser controladas muy delicada y precisamente por el

mueile de compresidn 85.

Montada en el extremo del conjunto 31 de brazo
elevador hay una unidad de recogida 92 que, cuando se ha-
ce bajar el brazo elevador merced a la extensidn del ac-

tuador 43, esti dispuesta pafa ser llevada a contacto con
la capa 46 més superior de la pila 34 de capas, para apli
cacidén con la capa superior en una forma que se describi-
rd. La unidad de recogida incluye un par de placas de

apoyo 97 aseguradas a los extremos exteriores de los bra-
zos elevadores 90, 91 vy gue soportan a rotacidn un eje de

rueda 98. Enchavetado o asegurado de otro modo al eje 98
hay un conjunto 32 de rueda de agarre de capas ¥y un pifién
de accionamiento 56a para L. E1 pifién 56a coopera conel
el elemento de cremallera 56, que estd guiado para movi-
miento longitudinal en relacidén engranmada con el pifién
56a, por medio de un rodillo de respaldo 80 montado en los
brazos elevadores.
En un extremo interior, el elemento de cremallera
56 estd guiddo por um blogue de apoyo 99 y estd conectado
por un acoplador 100 al vistago de accionamiento 10l de

un actuador neumdtico 55, De acuerdo con un aspecto del

invento, y como se describird mis adelante, el vistago de
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accionamiento 10l esti empujado normalimmente hacia una po-
sicién estdtica inicial, entre sus posicidnes de totalmen
te extendido o totalmente retrafdo, por medio de muelles
83, 84 gue trabajan a compresién, recibidos sobre el vés-
tago de_accionamiento 101 y la cremallera 56, respectiva-
mente, El muelle 83 actda entre el extremo del actuador
v el acoplador 100, mientras que el muelle 84 actida entre
el acoplador 100 y el blogue de apoyo 99. La compresién
inicial de los muelles 43, 84 es tal que las fuerzas de
comprgsién opuestas se equilibran cuando el vistago 101
de actuador se encuentra en una posicidn intermedia, tif-
picamente algo hacia la posicidn extendida desde el punto

medio de su carrera completa.

Cuando el actuador 55, gque puede denominarse ac-
tuador de agarre, es hecﬁo funcionar para retraer el vis-
tago 101, el pifién 56a y el conjunto de rueda asociado,
32, son hechos‘girar en sentido levdgifd, segln se ve en

los dibujos. Medios adecuados, no representados en forma

especifica, pueden estar previstos para limitar de manera
ajustable la carrera de retraccién del actuador, aunque,
en general, es suficieunte para los fines del invepto per-
mitir una carrera fija suficiente para consegulr una ro-
tacidén de la rueda en sentido 1ev6gir5 de, por ejemplo,
95-1002, Como se explicard mis completamente en lo gue
sigue, la carrera de retorno o de exﬁensién del actuador
de agarre 55 estid dispuesta para que sea algo mayor gue
la carrera de retraccién, después de la cual se permite
que el vistago de accionamiento 10l retorne a su posicién
neutra o estdtica. Para este fin, el actuador de agarre

55 est4 controlado por una valvula de 4 vias (no ilustra-
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da), estando asociados unos medios de impulso, de una so-

la actuacidn, con la carrera de extensién., 4sf, después
de la retraccidén del v&stago para hacer girar la rueda 32

de agarre dé una capa en sentido levégiro en 95-1002, se
invierte la vdlvula de 4 vias y se introduce un impulso de
aire en el extremo cpuesto del actuador 55, extendiéndose
el védstago 101 lo suficiente para hacer girar la rueda en
sentido dextrégiro, en un dngulo mayor que el que ha gira+
do en sentido levégiro. Después de que se ha disipado el
impulso, se evacuan ambos extremos del cilindro vy el vis-

tago de actuacién retorna a su posicién neutra, determina-

da por los muelles respectives 83, 84,
Como se refleja particularmente en las figuras

5-9, la rueda 32 dd agarre de una capa comprende, ventajo

samente, un conjunto de discos dentados 43, provistos de

lativamenté agudos. Entre los discos.dentados 48 hay dis-
cos espaciadores 49, de diémefro algo menor, que bropofcil
nan una separacidén lateral entre los diemntes 54 y sirven
también para limitar la profundidad de los dientes. No s¢
piensa que la configuracién especifica de los dientes 54

sea critica, aungue ha demostrado ser ventajosa una confis

guracidén del tipo de dientes de sierra, relativamente agu

dos, para uso con respecto a una amplia variedad de mate~
riales en forma de capa. Las necesidades principales de

las caracteristicas superficiales del conjunto de rueda

32 somn que debe ser capaz de establecer una relacidn de

agarre eficaz con una sola capa 46 de material de 1la pi-
la 34, para mover la capa lateralmente en la direccidn de

su plano principal, sin marcar o desfigurar de manera per
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judicial el material en forma de capa. En una forma ven-

-tajosa del invento, un conjunto de rueda 32 efectivo, con

una anchura de aproximadamente 6,3 mm esti dotado de dien

tes 54 que se extienden en aproximadamente 0,38 mm més

alld del diémet?o exterior de los discos espaciadores 49.
Soportada a pivotamiento por el eje 98 de rueda

hay una unidad de presidn, designada en general ﬁor el nd

mero de referemcia 102. La unidad de presién incluye una

palanca de soporte 103 montada en el eje y provista de un

brazo 104 que se extiende hacia fuera y un brazo 105 que
se extiende hacia arriba. El brazo 105 es empujado nor-
malmente a contacto con un tope de apoyo 106 ﬁor medio de
un muelle 107, montado en un eje 108, y que'actda por sus
extremos opuestos sobre una espiga 109 montada en el bra-
zo de palanca 105 y una espiga 110 montada en una palanca

111 de ajuste de presidn. La palanca 111l de ajuste de

presidén estd montada a pivotamiento en el ¢gje 108 y estéd
retenida por friccidén o de otro modo en una posicién pre-
viamente ajustada. X1 pivotamiento ew sentido levégiro
de la palanca de ajuste 11l dard como resultado la aplica
cidén de una presién ascendente incrementada por el muelle
107, aumenténdose la carga en sentido dextrdgiro de la pa
lanca 103. De manera tipica, el muelle 107 es muy ligero,
proporcionando un delicado ajuste de la carga de los movi
mientos de pivotamiento de la palanca 103 en torno al eje
de rueda 98.

Asegurado al brazo de palanca 104, de manera ti-

pica por medio de un tornillo de montaje 31, recibido en

una ranura de ajuste 62, hay un pie de prensado 33a. En

la construccidn ilustrada, el pie de prensado 33a incluye
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una seccidén de cuerpo 1ll2, a la que estén aseguradas un
par de placas 113, espaciadas, de desprendimiento de la
capa de material. Como se refleja en las~figuras 3 vy 9,
las placas 113 de desprendimiento estdn situadas en rela-
cién'de montadas a caballo en la rueda 32 de agarre de la
capa, estando situadas las placas, de preferencia, préxi-
mas a los discos exteriores del conjunto de rueda. Las
superficies inferiores 114 de las placas de desprendimiexn

to 113 constituyen superficies de desprendimiento, y el

posicionamiento y la orientacidén del pie de prensado en
el brazo de palanca 104 es tal que la superficie de des-
prendimiento se extiende en relacibn solapada con respec-
to al conjunto de rueda .32, hasta un punto gue se encuen-~
tra dentro del radio de los discos espaciadores 49, Ade-
més, en la regifn de interseccién de la superficie de deg
prendimiento 114 con el contorno periférico de la rueda
de agarre 32, se desea que las superficies de desprendi-
miento 114 se encuentren formando un 4ngulo relativamente
somero con Pespecto a un planoc tangente. Como resulta
evidente por la figura 14, por ejemplo, las superficies
de desprendimiento 114 se muestran enconirindose en un 4n
gulo "A" menor de 452 coll respecto a la tangente a la rug
da. La disposicidn, como es evidente, es tal que una ca-
pa de tela en contacto con los discos dentados 48 y empu-
jada hacia las superficies de desprendimiento 11k, serd
desplazada efectivamente hacia fuera desde y desaplicada
por los dientes 54 de la rueda sin producirse daiios o may
cas al material emn forma de capa.
Aseguradé a pivotamiento. al bloque 112, mediantg

una espiga 115, por ejemplo, (figura 7) hay un pie de

P
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prensado 33 que tiene Wna superficie de presién 116 a lo

0

largo de su parte inferior, que estd destinada a presionar
sobre la pila 34 de capas cuando es bajado el conjunto 31
de brazo elevador por la extensidén del actuador de eleva-
cidn 43, Si se.desea, la superficie de presién puede ser
rugosa para proporcionar una accidén de agarre mejorada o
incluso puede estar dotada clavos o espigas para uso, es-
pecialmente, con materiales en forma de capa, rigidos.

Un pequeiio muelle 57 estd conectado entre la par
te de cuerpo 112 y el pie de prensado 33, empujando al pig
para hacerle pivotar en sentido dextrégiro en torno a la
espiga 115, hasta una posicién limite predeterminada, se-
gfin se ve en la figura 7, por ejemplo, encontrindose en
tal posiciéﬁ la superficie superior 117 de la =zapata de

prensado, deseablemente por debajo de las superficies de

desprendimiento 114 para formar, en efecto, una ranura
118 de acumulacidn o de recepcién de material. La zapata

o pie de prensado 33 estd provista también, de acuerdo
con el invento, de una superficie de agarre 119 en su ex-

tremo adyacente al conjunto de rueda 32. La superficie de
agarre 119 forma fAngulo agudo con la superiicie inferior
116, con el fin de constituir uma esquina anterior 120 re
lativamente agudé, y con el fin de guedar espaciada de ma
nera relativamente uniforme de los contornos del conjunto
de rueda 32. El ajuste y la orientacién del pie de agarrp
y de prensado sobre el brazo de palanca 104 es tal que,
con el pie de prensado 33 en su posicién l{mite en senti-
do dextrégiro, exista un espacio libre entre la.superfi=-
cie de agarre 119 y los dientes 54 de rueda, que es lige~

ruanente mayor que el espesor de una capa del material en
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forma de capa.

De acuerdo con el invento, el agarre de una sola
capa 46 superior desde lalpila 34, se consigue accionando
primero el activador 43 para que extienda su v4stago ope-
rativo 44 y hag; pivotar al conjunto 31 de bfazo elevador
en sentido dextrdgiro. Cuando la unidad de recogida 92
se aplica a la parte superior de la pila de capas, se comu
nica una fuerza de reaccidn o de resistencia al brazo ele+

vadeor 31, que Se opomne a un nuevo movimiento en sentido

dextrégiro. El védstago operativo 44, no obstante, se ex-
tiende en toda. su carrera, mientras que el muelle 85 se

comprime para adaptarse al movimiento continuado del vis-
tago sin que se efectfie un nuevo movimiento del brazo ele
vador. La fuerza eficaz aplicada por el muelle de compre
sién 85 estd ajustada de acuerdo con observaciones empf{ri
cas, para acomodarse a diversos materiales, dependiendo de
factores tales como el espesor de las capas, su den;idad,

su elasticidad, etc. Cuando'la compresidn del muelle 85

vdstago operativo 44 aplicari una presién delicadamente

conitrolada (por ejemplo, umos pocos gramos) a la pila 34
de capas, de tal manera que el conjunto 32 de ruedas de

agarre penetrari en una finica capa lo suficiente para co-
ger de manera efectiva esa capa, pero no penetrari hasta
la profundidad de una segunda capa. En algunos casos, pug
de sexr descable coger exactamente dos capas separédndolas
de la pila, lo cual puede counseguirse con el presente apart
rato mediante un ajuste apropiado‘de sus componentes, in=-

cluyendo si es necesario, el uso de una mayor profundidad

eficaz de los dientes en la rueda 32.




10

15

20

25

30

Hoja nom. 19 21076

A medida que el brazo elevador desciende sobre
la pila 34 de capas, la zapata de prensado 33 se aplica a
la placa 46 mids superior, algo por delante del conjunto
de rueda 32, haciendo que toda la unidad de prensado 102
pivote en torno al eje 93 de rueda, en contra de la ac~
cién de carga del muelle 107. Asf, en la posicién de
agarre de una capa del aparato, como se ve en la figura
4, toda la unidad de prensado 102 es desplazada en senti-

do levégiro desde su posicién de reposo, de tal modo que

la zapata de prensado 33 es empujada hacia abajo sobre la

pila de capas, con una fuerza que es independiente, efec-

tivamente, de la aplicada al conjunto de ruedas 32, y que
es funcidén de la fuerza de carsga del muelle 107. DIsta
fuerza de carga puede, de acuerdo con el invento, ajustar]

se con precisidn manipulando el brazo de palanca 111, de

manera que puede aplicarse a la pila una magnitud deseada
de fuerza de prensado. Tipicamente, se aplica la fuerza
de prensado suficiente para retener de manera segura la
capa superior contra desplazamiente lateral con respecto

a la zapata, sin dar lugar a que la tela sea marcada o de
figurada de otro modo. Se entenderi, naturalmente, que

la unidad de prensado 102, que estd montada ﬁara movimien
to de pivotamiento en torno a un eje geométrico comin conj
el conjunto 32 de rueda de agarre, no cambia su relacidn
geométrica con respecto a la rueda, cuando es desplazada
en contra de la resistencia del muelle 107.

Por una diversidad de razones, la superficie su-
perior de la pila de capas 34 puede ser relativamente des
igual, En parte, tal desigualdad es absorbida por el mo-

vimiento de pivotamiento bajo carga eldstica de. la unidad

114
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de prensado 102, como se ha descrito en lo gue antecede.
Ademds, se permite la orientacién de la propia zapata de

prensado 33 en tormo al eje geométrico de su espiga de pit
votamiento 115, para que se acomode por sf misma a las on-
dulaciones de la pila. Asf, cuando el conjunto 33a de pie
de prensado desciende, la zapata 33 puede pivotar, en con
tra de la accidn de carga del muelle 57. Si se desea, la
fuerza de carga elistica del muelle 57 puede variarse mexr
ced a un tormnillo de ajuste 121,

Una secuencia tipica de agarre y elevacidén de
una capa se refleja esquemiticamente en las vistas en se-
cuencia de las figuras 11 a 14, Inicialmente, todo el
conjunto 31 de brazo elevador es hecho bajar accionando
el actuador de elevacidn 43, que lleva la rueda de agarre

32 a contacto de presidn controlada de manera exacta con

la capa superior, segin viene determinado por el muelle
85, v llevando igualmente a la zapata de prensado 33 a
realizar un contacto precisamente controlado con la capa,
bajo una presidén determinada por el ajuste del muelle 107
Como es evidente por los dibujos, la . rélacidn geométri
ca de la pila 3% de capas y el conjunto de braszo elevadox
es tal que la rueda 32 y el conjunto 33a de pie'de pren-
sado se aplicardn a la pila de capas junto al borde 112
de la pila de capas, bero separados hacia dentro a una
corta distancia de este borde (el cual, para los fines de|
la descripcidén, puede considerarse como el borde anterion).
Después de que se ha hecho descender sobre la pi
la el cénjunto de brazo, el actuador de agarre 55 es actj
vado para reititaier su vAstago operativo 101l y efectuar

una rotacidén en sentido levégiro de la rueda de agarre
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32. Como se apreciard, los dientes 54 de la rueda
de agarre, queé se aplican a la capa superior 46, im-
pulsan a €sta hacia la derscha, segin se ve en la £i
gura 11, sustancialmente en su propio plano. 8Sin em
bargo, como la, capa es mantenida fija por la zapata
de prensado 33, solamente se le permite moverse a la
parte de borde de la capa gue hay a la izquierda de
la zapata. Como resultado de ello, el material en
forma de capa flexible, en la pequeila 4rea existente
entre la parte inferior de la runeda 32 y el borde an-
terior 120 de lz zapata de agarre, es arqueado hacia

arriba, y es llevado en direccidén ascendente y hacia

la derecha por la rotacidn de la rueda. Después de
los primeros pocos grados de giro, el borde anterior
replegado de la onda formada hacia arriba de la capa,
entra en contacto con las superficies de desprendimien

to 114, Al producirse la rotacién continuada de la

rueda, la capa es desviada progresivamente hacia fuera
de los dientes.'de la rueda y es desprendida de ellos
por las superficies de desprendimiento, y un bucle o
pliegue 65 del material en forma de capa se acomoda en
la ranura 118, por encima de. la zapata de prensado.

Se apreciari, a este respecto, que el material para

el bucle gque se acumula es retirado enteramente desde

el lado de la izquierda de la zapata de prensado 33,

wanteniéndose estacionario merced a la presién de la

zapata el material existente baﬁo‘ést; y a la derecha
de ella:

En el ajuste inicial del conjunto de pie de
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prensado sobre el brazo de palanca 103, la superficie
de agarre 119 estd ligeramente separada de los dien-
tes 54 de la rueda, de tal manera que, cuando se im-—
pulsa un bucle de una capa entre la rueda y la super=
ficie de agarre y se le lleva a la ranura 118 de acu-
mulacidén, las dos capas de tela son cogidas eldstica-
mente entre las superficies 119 y el conjunto 32 de
rueda. Al mismo tiempo, el ajusté de la separacién
vy el ajuste del muelle 57 son tales que los dientes 54
de la rueda no penetren a través de la capa de tela in
ferior, al menos mientras la zapata 33 estd presiona-
da contra la pila de capas y la rueda se encuentra en
movimiento. Si es apropiado, la orientacidn inicial
ajustada del conjunto de pie de prensado 33a puede ser
tal que, cuando se ha hecho descender la unidad eleva-
dora hasta la posicién de la figura 4, la zapata de
preusado 33 es obligada a pivotar en sentido levdgi-
ro en unos pocos grados, para aumentar ligeramente
ei eSpapio libre existente entre la superficie de
agarre 119 y la rueda 32. Cuando se levanta una uni-
dad, la zapata de prensado pivota hacia atrds, a su
posicién inicial, para méjorar la accién de agarre.
Durante el funcionamiento de la unidad de agarre
se calcula gue una carrera completa del actuador de aéa-
rre 55, desde su posicién neutra intermedia, consigue
llevar a cabo una rotacidn de la éueda 32 en sentido le=-
végiro de unos 95-1002 aproximadamente, para llevar la

capa 46‘superior a la condicidn ilustrada en la figura
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11, con un bucle 65 totalmente desenrollado dentro de la
ranura de acumulacién 118, Como ocurre frecuentemente,

el borde anterior 63 de la capa superior 46 puede unirse
por fusidn a o enmarafiarse de otro modo con el borde antg
rior 63a de una- o mis capas subsiguientes 64 En tales ca

sos, los bordes anteriores de la capa o capas subsiguien~-

tes son arrastrados junto con &1, cuando el borde de la
capa mis superior 46 es desplazado por la rotacidn de la
rueda de agarre 32. Al completarse la carrera del actua-
dor de agarre 55, una condicién tipica de las capas de tg
la es la ilustrada en la figura 1l.
De acuerdo con un aspecto del invento, un elemen
to de retenpién hacia abajo 684 montado de manera movible
en un soporte 69, es accionado al compleéarse la carrera
de retraccidén del actuador 35 y es obligado a descender
(por su propio péso o por otros medios) sobre la pila de
capas, hasta la posici&n ilustrada en la figura 1Z2.. Ven-
tajosamente, el elemento de retencién hacia abajo, 68, in
cluye un dedo 71 gue se gxtiende hacia abajo, gque se apli
ca a la parte superior de la ?iia de capas en un punto sg
parado hacia dentro desde el borde anterior 122 de la pi
la, en una distancia ligeramente menor que la distancia
en que es desplazada la capa superior 46 durante el movi-
miento de agarre de la rueda 32, Asf{, cuando el elemen-
to 68 de retencidn hacia abajo desciende,.el dedo 71 pre
siona hacia abajo sobre y retiene el borde replegado de
la siguiente capa o capas. Naturalmeute, si las capas sq
separan. satisTactoriamente en el primer caso, el dedo de
retencidn hacia abajo simplemente desciende hacia la pard

te superior de la pila, en la forma ilustrada en la figu-
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ra 14. EL saliente dirigido hacia abajo del dedo 71 se
desea para evitar una accibén de prensado plana y para plg

gar asi una seccidn de capa replegada en las frecuentes
ocasiones en que ocurre el enmarafiamiento del borde.
Cuando, ha descendido el elemento 68 de retencién
hacia abajo, el cilindro elevador 43 es accionado en el
sentido inverso o de retraccidm, para hacer subir al bra-
zo elevador 31 y, con 1, a la unidad de recogida 92. La
capa superior 46 estd, en este momento, firmemente cogida
por los dientes 54 de la rueda contra la superficie de
agarre 119 v es sometida por tanto a tracciéﬁ en direccid
ascendente, segin se ve en las figuras 12 y 13, haciendo
que la capa agarrada 46 sea arrastrada, separdndose de R
las capas inferiores retenidas por el dedo 71l. ZEsta ac-
cién desaplica efectivamente los bordes 63, 63a de las ca
pas, unidos por fusidén o enmarafiados, al menos en el éreﬂ
de la unidad de wrecogida 92.

En aplicaciones especiales, en las que el enmara

namiento de borde de las capas individuales es un proble-
ma menor, podrfa ser posible manipular la unidad de reco-
gida 92, después de hacer subir el conjunto de brazo Bi,
para transportar la seccidn de tela elevada a otro desti-
no, por movimiento en conjunto de la unidad de recogida,
Sin embargo, de acuerdo con un aspecto del invento, se
consiguen ventajas significativas, as{ como rendimientos
operativos mds elevados, limitando el funcionamiento de
la unidad de recogida a, simplemente, un agarre y una elé
vacién de un borde de la capa superior, y proporcionando

medios de transporte separados pafa levantar y separar el

resto de la seccibn de la tela y transportarla a su otro
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destino. A este respecto, en una pila tipica de seccioneﬁ

de tela troqueiadas, la unién por fusién de los bordes o
el enmarafiamiento de los bordes puede constituir un problg
ma en toda la periferia de la seccidén de la tela. Por tan
to, la simple‘separacidn de las capas a lo largo de una

seccidn de bord; anterior, por los procedimientos descri-
tos hasta ahora, puede no ser adecuada en todas las condis

ciones para conseguir una separacién eficaz de la capa més

superior,

De acuerdo con el invento, después de que la uni
dad de recogida 92 ha sido retrafida a su posicidén elevada|
como se muestra en la figura 14, llevando con ella el bor

de anterior separado de la capa 46, es activado un obturas

dor de tranéporte 35, desde su posicién retrafda, represen
tada en 1lfnea interrumpida en la figura 1, hasta una posi
cién extendida, mostrada en linea continua en la figura

1. BEL obturador 35 esti guiado y soportado en forma ade-
cuada en placas de bastidor L4, 42 para realizar un movi-
miento en vaivén en un plano horizontal, entre. las posi-
ciones limites extendida y retrafda ilustradas en la figu

ra 1. Pueden emplearse cualesquiera medios de actuacién
adecuados, tales como un motor eléctrico que impulse un

bucle de cadena sinfin (no representado), al cual esté co

es capaz de hacer avanzar al obturador desde su posicién
retrafda a su posicidén adelantada y de devolverloy de nue
vo, a su posicién retralda, sobre el transportador 36. La
eficacia global de la unidad resulta mejorada sincronizan
do el fﬁncionamiento de los mecanismos de recogida y de

elevacidn con el de los mecanismos de transporte, de tal
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manera que, mientras el obturador 35 esté entregando una
capa separada al transportador 36, la unidad de recogida
y ﬁe elevaciédn vuelva hacia la pila 34 de capas, para
aplicarse a la siguiente capa y cogerla.

De acuerdo con el invento, la capa obturadora 35
estd provista de un borde anterior estrechado, cuya parte
mis estrecha estd alineada con la unidad de recogida 92.

Asf{, cuando una capa de tela es cogida y elevada por la

unidad de recogida, la separacidén del borde de un par de

| capas puede ser en algunos casos completamente efectiva

s6lo en la proximidad inmediata de la propia unidad de re
cogida. Sin embargo, el borde anterior estrecho 123 del
obturador de transporte es capaz de entrar entre las capa
superior e inferior de esta regién mis estrecha. Entonce
a medida que el obturador continfia su avance, y mientras
la capa superior contintia siendo retenida en la unidad de
recogida y el elemento de retencidén Hacia abajo 68 sigue
manteniendo todas las capas restantes de la pila, los boxr

des laterales estrechados 124 del obturador se introducen

progresivamente entre las capas, y se efectda la separa-
cién completa de los bordes anteriores 63, 63a. EL obtu-
rador continfla entonces avanzando bajd la capa superior
46, levantando gradualmente: esa capa sobre la superficie
del obturador y separando, progresivamente y en forma si-
multdnea, cualesquiera &reas de borde enmarafiadas de las

capas superior e inferior hasta que, finalmente, toda el

4rea de borde anterior 123, 124 del obturador emerge por
detrds del borde trasero 125 de la capa superior. Cuando

el obturador se encuentre, asi, en su posicidu totalmente

avanzada, todos los bordes de la capa superior habrén si-

|
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do liberados de la pila, y toda la capa habri sido levan-
tada por encima de la pila y descansarid sobre la superfi-
cie superior del obturador. El obturador invierte inme-
diatamente entonces su direccién y retorma a su posicidn
retrafda, sobre.el transportador 36, llevando con é1 la
capa separada.

En el sistema del invento, la accién de agarre
de la unidad de recogida 92 sobre la capa separada, duran
te la interposicién progresiva del obturador 35 de trans~
porte, es mejorada por la configurécién relativamente agu
da de la punta 120 de la zapata. Esta punta se opone al
movimiento de la capa separada en la direccién de movimie]
to del obturador hacia la derecha, mientras los bordes de

la capa estdn siendo liberados por el obturador.

Como se ilustra en la fig. 1, la placa obturado-

ra 35 en su posicidén totalmente extendida, sobresale més
alléd del borde alejado 126 de la capa separada. Montadas
en la superficie superior de la placa, junto al borde an-
terior, hay un par de patillas 74 de posicionamiento de
la capa, BEstas patillas estdn separadas en una corta dig|
tancia a uno y otro lado de la linea geométrica central

del obturador, e incluyen labios 127 que sobresalen hacia
delante (véase fig. 16). Las patillas de posicionamiento
estdn destinadas, al producirse la carrera de retorno o

de transporte del obturador 35, a aplicarse con el borde

126 de la capa para asegurar una aplicacidén imperativa

con la capa separada y para facilitar su posicionamiento.
No poco frecuentemente, los bordes de la capa sg
parada pueden presentar cierta tendencia a ondularse. Poij

tanto, para asegurar una aplicacién apropiada de las pa-

e
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tillas 74 de posicionamiento con el borde 126 de 1la capa,
estd previsto un ligero elemento, desplazable, de Teten-
cién hacia abajo, para aplicacidén con la superficie supe-
rior de la capa separada, a medida que ésta es levantada
por la placa obturadora gue avanza y para retener el bor-
de 126 de la capa plano contra la placa, por lo menos en
la regién de las patillas de posicionamiento 74, hasta que
la capa entre en contacto con estas patillas. Ventajosa~
meute, el miembro de retencidén hacia abajo puede adopbar
la forma de un corto trozo de una cadena de boias 0 miem=-
bro, 61, dispuesta longitudinalmente sobre la linea geo-
métrica central de la placa 35 y suspendida por ambos ex-
tremos mediante una barra 8la, moﬁtada en un vastago trang
versal 82. Como se representé en las figs. 16-13, a meddi+
da que la placa obturadora 35 avanza hasta sus posiciones
de extendida o recogida, la cadena 81, gque inicialmente
cuelga libremente, es desplazada liggramente hacia arriba
cuando la capa 46 es cogida y soportada por la placa que
avanza. Una parte de la cadena se encuentra entre las pa
tillas 74 de posicionamiento de modo que, al meﬁos en esa
zona, el bordé de la capa se mantiene plano sobre la plé-
ca obturadora. En algunos casos, la cadena 81 puede uti-
lizarse también para disipar cargas eléctricas estdticas,
si las hubiese, en la capa separada.

Cuando el obturador de itraunsporte 35 inicia su
movimiento de retorno, la capa separada estd cogida, tipi
camente, por su borde posterior 126 y es llevada imperati
vamente, junto con el obturador de transporte, hasta que

éste alcanza la posicidn representada en linea interrumpi

da en la fig. 1. Sin embargo, inmediatamente antes del cpo
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mienzo del movimiento de retorno del obturador, el borde

anterior de la capa de tela debe ser soltado por la uni-
dad de recogida 92 y liberado para moverse con el obtura-
dor. De acuerdo con el invento, la suelta o liberacién
segura y efectiya de la capa separada, respecto de la uni
dad de recogida 92, se consigue efectuando un giro en sen
tido dextrdgiro del conjunto 32 de rueda de agarre, en un,
&ngulo de rotacidén mayor que el giro en sentido levégiro
que se produce durante la operacidén de agarre. DBsto se
consigue, de acuerdo con el invento, activando mgmenténeg
mente el actuador de agarre 55 en la direccidn de exten-
sién, por medio de una vilvula de impulsos (no representa
da). Tal accionamiento momenténeo del actuador 55 hace
gue su véstago operativo 10l se extienda hacia la derecha
segln se ve en los dibujos, a travéds de y mds alld de la
posicién "neutra" determinada, por lo demds, por el equi~-
librio estdtico de los muelles 83, 84. 4Asf, si la rota-
cién de la rueda 82 durante la operacidén de agarre es del
orden de 95¢ a 1002, en sentido levdgiro, el giro de la
rueda durante la opgracién de suelta o liberacidén es, ti-~
picamente, del orden de 10f2 a 152 mayor, o se encuentra en
el margen de 105-115%, por ejemplo., Esta rotacién supe-
rior en el sentido de liberacidn asegura que la capa de
tela seri liberada por completo por la unidad de recogi-
da en el momento en que comienza el movimiento de trans
porte de la placa obturadora 35. Después de que se ha
evacuado y disipado el impulso de activacidén para el ac-
tuador 55, el muelle 84 har4 retornar al vistago operati-

vo 101 a su posicidn neutra o estdtica. Isto comunicaré

una ligera rotacidn en el sentido levégiro a la rueda 32,

H
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pero esta rotacidén no tieme efecto alguno, ya que la capa
ha sido ya liberada por la unidad de recogida.
En el sistemna del presente ihyento, se contempla

que el movimiento del obturador de transporte 35 sea lle-

vado a cabo a una velocidad relativamente elevada (por

ejemplo, del orden de 60 cms./segundo). Pata tener la
certeza de que el borde anterior de la capa separada no
es levantado por el movimiento relétivo de la capa con
respecto al aire durante los movimlentos de transporte,
estédn previstos unos medios de gufa, de retencidn hacia
abajo, superpuestos muy préximos al plano de la placa ob-
turadora 35, en la regién comprendida entre la unidad de
recogida 92 y la posicidén de "destino", sobre el transpor
tador 36. En la disposicidén ilustrada, los medios de re-

tencidn hacia abajo incluyen un par de alambres de gufa
128 que se extienden longitudinalmente, soportados en vo-

ladizo por barras de bastidor 129. Los alambres de guia
128 se extienden en relacidén de montados a caballo con la
unidad de recogida 92 y, ventajosamente, estdn situados

ligeramente por debajo de la unidad de recogida cuando es

t4 filtima se emcuentra em su posicidén elevada, como se
muestra en la fig. 3, por ejemplo, Cuando la unidad de
recogida es elevada con una capa agarrada, los alambres
de gufa se encuentran sobre el borde anterior de la capa,
a uno y otro lado de la unidad de recogida. Como se mues
tra en la fig, 2, la placa obturadora 35 esti ligeramente

separada por debajo de los alambres de gufa 128 y de los

soportes 129, de tal manera que, durante la carrera de
transporte de la placa 35, la parte central de la capa es

t4 estrechamente confinada entre las gufas y la placa.
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Bn algin punto del ciclo operativo, despuds de
que la capa suberior ha sido totalmente separada de la'pi
la 34 de capas, el miembro 63 de retencidn hacia abajo de
la capa es liberado y levantado, en medida suficiente por
encima de la pila, para liberar y permitir el retorno a
una condicién de relativamente plana de cualguier parte
extrema replegada de una capa o capas. En un sistema tf-
pico, la sefial de control para levantar el elemento 68 de
retencidén hacia abajo de la pila puede derivarse del he-
cho de que el obturador de transporte 35 alcance su posi-
cién de destinc. ¥l elemento 63 de retencién hacia abajo
permanece luego en su posicidén elevada hasta la siguiente
operacién de la unidad de recogida 92, para aplicarse a
la placa que es ahora la mids superior y desplazarla late-
ralmente, hasta la posicién representada en la fig. 11,
De manera conveniente, el elemento 638 de retencidn hacia
abajo puede ser un elemento apropiadamente pesado, que es
llevado a sﬁ posicidn baja o de retencidn por su propio
peso y es levantado en el momento apropiado del ciclo ope+
rative por un solencide u otros medios actuadores. Desea
blemente, el elemento de retencidén hacia abajo puede uti-
lizarse también para activar un interruptor de control de
altura de la pila (no ilustrado). 4asf, cuando el elemen-
to de retencién, al ser liberado y moverse por su propio
peso a su posicidén de retencidén, cae mids alld de un punto
limite predeterminado, es activado un interruptor posicig
nado en un lugar adecuado para hacer subir por incrementos
la plataforma de soporte para la pila de capas.

'Guando el obturador de transporte 35 ha alcanza-

do su posicién de destino, sobre el transportador 36, la
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capa transportada es cogida y retenida, durante el movi-
miento de retorno de la placa obturadora para recoger una
capa subsiguignte. A medida que la capa obturadora se se-
para de debajo de la capa retenida, ésta cae sobre el trans
portador 36, por lo que es transportada hacia un operacidy
de tratamiento éubsiguiente, tal como una operacidn de co-
sido. Como la capa es liberada progresivamente porrla pla
ca obturadora que retorma, es apropiado detener momenténeg
mente el transportador 36 mientras &ste recibe la capa, pa
ra evitar que la capa se disponga oblficuamente sobre el

transportador debido al movimiento de éste. Alternativa-

da (no representada) hasta los espacios 130, entre aas seg
ciones de correa individuales del transportador, para reci
bir la capa, mantenfendola por encima de la superficie del

transportador. Después de que el obturador ha dejado com
pletamente libre la capa, la plataforma puede ser retirads

a través de los espacios 130 para depositar la capa sobre
el FransPOrtador en movimiento.

Como se apreciari fédcilmente, en las diversas ma-
nipulaciones de la pila de capas, pueden ocurrir, y de he-]
cho ocurren regularmente, diversos desplazamicentos y deso-
rientaciones, de tal manera que cuando la capa es levanta-
da por la unidad de recogida y es recibida sobre el obtu-
rador de transporte 35 en el primer caso, puede encontrar-
se en una posicién algo oblicua. Igualmente, aungue se
pretende que el borde posterior 126 de la capa separada
guede uniformemente en contacto con las patillas de posi=-
cionamiento 74 en todos los casos, pueden presentarse oca-

siones en que el rozamiento entre el obturador y la capa
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hard que ésta se acelere con la placa obturadora, sin en

trar en contacfo de manera apropiada con las patillas de
posicionamiento 74, No obstante, el presente invento pre|
tende que las capas separadas y transportadas sean coloca
das sobre el transportador 36 en una condicidn de exacta-
mente alineadas y orientadas de manera apropiada, de modo
que las capas puedan ser recibidas y utilizadas de manera

efectiva en el puesto de tratamiento gue constituye el

destino del transportador 36. Para este fin, estdn pre-
vistos una diversidad de medios de posicionamiento y orien

tadores en el sistema ilustrado.

Para facilitar la aplicacidn iniciai apropiada
del borde 126 de la capa con las patillas 74 de posiciong
miento de la placa obturadora, puede ser ventajoso utili-
zar una pluralidad de barras de arrastre ligeras, 73, qu
estén suspendidas de manera suelta sobre la pila 34 de cj
pas por medio de un vistago transversal 131. Las barras
de arrastre estdn dispuesitas para colgar libremente des-

de el vistago de soporte 131 y tienen superficies 132 de

aplicacién con las capas. Cuando la placa obturadora de

transporte 35 es activada a su posicidn extendida, levan
tando una capa separada, las barras de arrastre son ele-
vadas ligeramente y oscilan hacia el borde posterior de
la capa. Cuando la placa obturadera 35 invierte, subsi-
guientemente, su direccidén de desplazamiento, la capa es
retenida por las barras de arrvastre 73 y es empujada pa-
ra que deslice sobre la parte superior de la placa obtu~
radora 35, hasta que entre en contacto con las patillas
74 de pbsicionamiento. En ese momento, se vence la ac~-

cidn de retencién de las barras de arrastre 73, son ele=-
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las hace pivotar con el movimicnto de la capa, segin que-

da reflejado en la fig. 18, por ejemplo.

Cuando el obturador de transporte 35 alcance su
posicidén de destino, sobre el tran5portador 36, el borde
anterior 63 de la capa es puesto en comtacto con un par
de patillas 76 de posicionamiento muy separadas, gue es-
tan soportadas por la placa 96 de bastidor central y se ex
tienden hacia abajo, por debajo del plano de la placa ob-
turadora 35. Estén previstos unos rebajos 133 apropiados
en’'la placa obturadora para acomodar estas patillas de po
sicionamiento. Como se apreciard, la posicién de las pa-
tillas 76 es tal, con respecto a la posicidn de las pati-
llas 74 montadas en el obturador que, cuando la placa ob-
turadora se encuentra en su posicidén de destino, la capa
transportada entra enm contacto por ambos bordes extremos
con las patillas 74, 76.

De acuerdo con un aspecto del invento, se propor-
cionan unos medios nuevos y muy eficaces para posicionar W
orientar la capa transportada antes de depositarla sobre
el transportador 36. Para este propdsito, la instalacién
incluye un par de brazos de barrido 78, retrictiles, mon-
tados en un 4rbol basculante 134 soportador a rotacidn en
las placas de bastidor 41, 42, EL1 4rbol 134 estd conecta-

do por un brazo de palanca 135 a un actuador 137 de brazo

de barrido anclado al bastidor de la mdquina. Cuando es

activado el actuador 77 a su condicidn extendida, el 4drbol

134 es hecho girar en scntido dextrdgiro y los medios de
barrido son levantados por encima de la pPlaca traunsportado

ra 35. Cuando se retrae el actuador, se bajan los brazos,
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¥ las prolongaciones 136 desplazadas hacia abajo de los
brazos de barrido se sitdan superpuestas, en relacién pa-
ralela, con la placa obturadora 35 y la regidénm de borde
posterior de la capa separada, cuando el obturador de
transporte se encuentra en su posicidén de destino.

Como se ilustra mejor em la fig. 20, las prolon-
gaciones desplazadas 136 de los brazos de barrido estén
provistas de patillas 137 de posicionamiento que se pro-
yectan hacia abajo, que son algo méds gruesas que el espe-
sor de la capa separada 46. Cuando el actuador 77 de bra
»0 de barrido es retrafido, estas patillas 137 son obliga-
das a apoyar eldsticamente sobre la superficié superior
de la placa de transporte 35, con una relacidén de desli-
zamiento superficial, de tal manera que la placa pueda
ser actuada subsiguientemente para moverse de nuevo a su
posicidn extendida o de recogida de una capa, permanecieqn
do las patillas 137 en contacto con la placa y deslizandg
sobre su superficie superior. Los bordes 138 que miran
hacia delante de las patillas 137 forman apoyos de posi~
cionamiento, para aplicacién con el borde 126 posterior
de la capa y alineacién del mismo en la forma que se deg
cribird. A este respecto, los brazos de barrido 78 res-
pectivos pueden incluir medios para realizar un ligero
ajuste longitudinal, con el fiﬁ de conseguir la precisa
alineacidn de las patillas de posicionamiento 137.

Después del descenso de los brazos de barrido
78, la placa obturadora de transporte 35 puede comenzar
su movimiento de extensidn hasta la posicién de recogida
de capas. A medida que ocurre ésto, el borde 126 de la
capa tenderd a aplicarse, por lo menos, a una de las su~

perficies 138 de apoyo verticales. §in embargo, particu
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larmente con el rdpido movimiento deseado del obturador
de transporte que se pretende en el presente invento, no
puede confiarse en el simple movimiento del obturador pa-
ra efectuar la orientacidn rotacional apropiada. de la ca
pa en todos los casos, alin cuando la capa seré'impulsada
contra una de las patillas de posicionamiento 137. De es
te modo, si la capa traunsportada 46 es ligeramente deso-
rientada a rotacidn, como se ilustra en linea interrumpi-
da en la fig. 22, cuando el obturador 35 se mueve hacia
la derecha, el borde 126 de la capa serd empujado a con-
tacto con una de las patillas de posicionamiento, pero
las fuerzas de rozamiento de la placa obturadora gque se
mueve saliendo de debajo de la plac; desorientada no son
totalmente efectivas para empujar a la capa desorientada
hasta llevarla a contacto con la segunda patilla de posi-
cionamiento. BEn comsecuencia, como nueva caracteristica

del invento, se prevén medios para efectuar un movimiento
de barrido dirigido lateralmente hacia fuera de los brazo
de barrido 78, durante el movimiento de extensién del ob-

turador 35. Se ha. encontrado que la combinacidén de tales
movimientos es sumamente eficaz para conseguir la deseada

reorientacidén de la capa, de manera que esté alineada
apropiadamente con el transportador 36 cuando es deposi-
tada sobre é1.

La acecidn de barrido deseada del brazo de barrido
78 se consigue en el aparato ilustrado proporciomnando una
placa de leva 139 en la superficie superior del obturador
35, La placa de leva estd provista de superficies de le-
va 79.o§uestas, relacionadas en forma divergente, en su

seccidn anterior, dispuestas para aplicarse a los bordes

Ui
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laterales que miran hacia dentro de las patillas 137 de
posicionamiento del brazo de barrido.

Cuando la placa obturadora 35 se encuentra en su
posicidén de destino, y los brazos de barrido 78 son baja-
dos indicialmente, las superficies de leva divergentes 79
se encontrarin ligeramente hacia el interior de las pati-~
llas de posicionamiento 137, segiin se muestra en la fig.
21, por ejemplo, ZEntonces, cuando el obturador se mueve
hacia la derecha, como se indica en la fig. 22, las pati-
llas entran en contacto con las superficies de leva 79 y
los brazos de barrido son desplazados lateralmente hacia
fuera., Este movimiento hacia fuera es acomodado por el
montaje pivétante de los brazos de barrido en blogues de
soporte 140, por medio de espigas de pivote 141l. Unos me
dios elisticos 142 (fig. 1), empujan a los brazos de barr
do 74 en la direccidn de retorno, cuando son liberados

por las superficies de leva 79.

A medida que los brazos de barrido 78 son despla
zados hacia fuera, con una accién de barrido, las superfi

cies de apoyo 138 actiflan sobre el borde 126 de la capa,
que estd confinado entre la placa obturadora y las prolon
gaciones 136 del brawo. Ventajosamente, toda la carrera
de barrido se completa dentro de una corta distancia de
desplazamiento de la placa obturadora 35 en la direccidn
de avance. 8e ha encontrado que esta combinacidn de ac-
cién de barrido y movimiento de la placa es sumamente efi
caz y muy segura para orientar rdpidamente la capa btrans-
portada, de modo gue sea depositada apropiadawmente sobre

el transportador 36 cuando es retirado progresivamente el

obturador.

e
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Después de que la placa obturadora se ha despla-
zado completamente fuera de debajo de la capa transportada
la capa ce.senréndose de los brazos de barrido 78. Después
de ello, el actuador 77 de brazo de barrido puede extender

se para levantar los brazos por encima de la placa, con el

fin de permitir que se transporte una capa subsiguiente a
la posicidén de destino.

Se apreciari, naturalmente, que varias de las ca-
racteristicas inventivas descritas en esta memoria, si
bien son Utiles e incluso consiguen un efecto sinérgido en
combinacién, pueden utilizarse por separado, en muchos ca-
sés, con ventajas significativas. La unidad de recogida,
por ejemplo, tiene importantes caracteristicas de novedad
independientes, entre las gue se encuentran la provisidn
de medios para permitir el movimiento independiente del
conjunto de pie de prensado con respecto a la rueda de
agarre, al tiempo que se mantienen las relaciones geométri
cas operativas entre estos elementos, de modo gue la uni-
dad-de recogida se adaptard por si misma a contormos desi
guales de una pila de capas. En primer lugar, toda la uni
dad de recogida estd dispuesta para ser bajada sobre la D
la de capas con una presién delicada, ficilmente ajustable
y que puede controlarse de manera precisa, determinada pox
el ajuste de compresifdn previa del muelle 85. Juntamente
con esto, el propio conjunto de pie de prensado estd mon-
tado independientemente de manera eléstica en el conjunto
de unidad de recogida.

"En el sistema del invento, la unidad de recogida

esti situada ventajosamente para coger la capa superior dq

una pila de capas junto a pero a cierta distancia del bord

-~
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de anterior de la capa. La unidad de recogida funciona,

inicialmente, para desplazar el borde anterior de la capd
hacia el borde posterior, al tiempo gue una parte inter-
media de la capa es retenida por el pie de prensado. Es-
to forma una ornda en una capa, que es guiada a una ranura
de acumulacidn, gque forma unm bucle o pliegue desplazado

hacia arriba en la tela, el cual es fdcilmente agarrado

para retirada del drea de borde anterior de la capa. Co=-
mo la mayoria de las instalaciones comerciales tipicas d
equipo de este tipo exigirén la maﬁipulacién de pilas de
capas en las que al menos algunas de las capas estardn

unidas por fusién o estardn enmarajiadas por sus bordes,

estd previsto un elemento de retencidén hacia abajo de la
pila, para aplicarse a la parte superior de la pila de cg
pas en un drea limitada, separada hacia dentro respecto
del borde anterior de las capas en una distancia ligera-
mente menor gue la extensidn del desplazamiento laeteral
de la capa més superior efectuado por el funcionamiento
de la unidad de recogida. As{ situada, la unidad de re-
tencidén hacia abajo puede descender sobfe la pila de ca~
pas, despuds de actuacibén de la unidad de recogida, pero
antes de la elevacién de la capa agarrada, para asegurar
las capas subyacentes, incluyendo cualquiera que pueda
haber sido replegada y arrastrada junto con la capa agarrg
da debido al enmarailamiento de los bordes. La situacién

vy el funciomnamiento del elemento de retencidén hacia aba-

jo permiten en funcionamiento significativamente me jora-

do de todo el sistema, en cualesquiera operaciones en lag

que sea probable experimentar el enmarafiamiento de los

bordes de las capas, como ocurre usualmente.
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Aungue la unidad de recogida del invento esti di
seflada y proyectada principalmente para recoger una Gnica
capa, con exclusién de otras, existen ciertas circunstan-
cias en las que se desea recoger dos capas cada vez. A

este respecto, el mecanismo de recogida del invento puede

ajustarse fécilmente para recoger precisamente dos capas,

mediante el control de la presidén de la rueda, la selec-

¢ibén de la profundidad apropiada de los dientes de la rue-
da y similares.

Otra caracteristica particularmente ventajosa del
invento reside en el uso combinado en un mecanismo de e
cogida y elevacién para liberar um 4rea de borde anterior

limitada de la capa superior, después de lo cual el resto

de la capa es liberado de la pila por la interposicidén

progresiva, entre la capa parcialuente levantada y el res;
to de la pila, de umn obturador en forma de placa plana.
Para conseguir uuna ventaja méﬁima, el borde anterior del
obturador estd estrechado, para compietar gradualmente la-
accién de separacidén a lo largo del borde anteriocr de la
capaj; la separacidn progresiva del Dborde posterior de la
capa se consigue de manera automidtica, merced al movimien
to de interﬁosici6n progresivo del obturador, como se com
prenderd. Mientras el obturador estd siendo interpuesto
entre la capa superior v el resto de la pila, la propia
capa estd siendo retenida de manera segura por la unidad
de recogida, mientras el resto de la pila est4d siendo re-
tenido por el elemento de retencidén hacia abajo. A este
respecto, la instalacidn especifiéamente ilustrada, pro-
yectada‘para la manipulacién de partes relativamente pe-

quefias, tales como piezas para bolsillos de camisas, fun-
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ciona efectivamente con una tinica unidad de recogida y un|

solo elemento de retencién hacia abajo. Para secciones de
capa de mayor tamafio, puede ser ventajoso emplear dos o
m4s unidades de recogida. Tipicamente, existird un elemel
to de retencidn hacia abajo asociado con y en alineacidn
con cada una de las unidades de recogida.

Otra de las caracteristicas ventajosas del inven-
to reside en la provisidén, en la unidad de recogida, de
una disposicién de actuacién para la rueda de agarre 32
que permite un mayor desplazamiento de la rueda en el sen-
tido de liberacién que en el seutido de recogida. A este
respecto, para permitir un agarre efectivo y seguro de la
tela entre la rueda de agarre y la zapata de prensado, es
igualmente importante asegurar que la tela cogida es sol-
tada y liberada de manera segura de la unidad de recogida
para la fase de transporte. Si se produce cuaiguier en-
ganchie de la tela en la unidad de recogida, la capa se
arrugard al principio del movimiento de retorno del obtu-
rador de transporte, y el equiﬁb dejari de funcionar
corrvectanente., Con el mecanismo del presente invento, se
proporciona un movimiento de sobrecarrera sencillo pero
muy efectivo para la operacibn de liberacién, disponiendo
una posicién neutra o estédtica del actuador entre los ex-
tremos de su carrera. En la carréra de retormno o0 carrera
de liberacidén, el actuador es sometido, momentineamente,

a la accidn de un impulso y luego es evacuado, de modo gud
sea accionado a través de y mds alld su posicidn neutra
para conseguir el movimiento de sobre-carrera deseado emn

la operacidén de liberacidn. Después de una liberacidn

completa de la capa, el mecanismo vuelve a su posicidén nen
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tra o estitica.

Todavia otra caracterfstica muy ventajosa del in
vento reside en la provisidén, para cooperar con la capa
obturadora de transporte, de brazos de barrido gque se mue
ven lateralmente, los cuales forman medios de apoyo de box

de, que se mueven en direccidn lateral, para una capa

transportada que esti siendo liberada por el obturador de
transporte. EL movimiento de barrido lateral de los apo~
yos de.borde, junto con ¢l movimiento de liberacidn longi
tudinal de la placa obturadora, es muy eficaz para conse-
guir una orientacidn angular de una capa al término de 1la
fase de transporte.

Naturalmente, debe entenderse que la forma espe-
cifica del invento ilustrada vy descrita en esta memoria
esti destinadés a ser solamente representativa, ya que
pueden realizarse en ella cierlos cambios sin apartarse
por ello de las claras ensefianzas de la descripcién..En

consecuencia, debe hacerse referencia a las sigulientes

reivindicaciones para determimar el alcance completo del

invento.

REIVINDICACIONES

Los puntos de invencién propia y nueva que se
presentan para cue sean objeto de esta solicitud de Paten

te de Invencidn en Espaifia, por VEINTE afios, son los que

se recogen en las reivindicaciones siguientes:

g2,~ Un aparato para agarrar y levantar una capa

de material mno consistente, gue inrcluye una unidad eleva-
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dora para bajar y subir de manera cohtrolable una unidad
de recogida de .capas, que comprendes: un bastidor; una uni
dad de recogida de capas para agarrar y levantar una capa
flexible des&e una pila de las mismasj medios de soporte
para dicha unidgd de recogida de capas, que comprenden'

una palanca de elevacidn montada a pivotamiento en dicho

bastidor; medios actuadores montados a pivotamiento en di
cho bastidor y operables en una carrera predeterminadaj

medios de conexidén deslizables que interconectan dichos

medios actuadores y dicha palanca de elevacibn; medios
independientes de dichos medios actuadores para equili-

brar sustancialmente, de manera efectiva, dicha palanca

de elevacién; y medios deformables, ajustablés, que ac=-
tdan entre dichos medios actuadores ¥y dichos medios de
conexién deslizables para controlar la magnitud de la
fuerza comunicada por dichos medios actuadores a dicha
palanca de elevacién, por lo que la presién aplicada por
dicha unidad de recogida de dapas a una capa superior de
una pila de capas, puede ser controlada de manera preci-
sa.

22,- Un aparato segln la reivindicacién 1%, ca-
racterizado ademds porque dichos medios actuadores inecln
yen una varilla de accionamiento; porque dichos medios de
conexidn deslizables comprenden un primer elemento de co
nexidn montado en dicha palanca de elevacién, y porque di
cha varilla de accionawiento estd comectada deslizable-
mente a dicho primer elemento de conexién,

2,- Un aparato segtn la reivindicacién 22, ca-

racterizado ademids porque dichos medios deformables, ajup

tasles, comprenden un muelle que actua entre dicha vari-
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lla de accionamiento y dicho primer elemento de conexién,
¥y porque dicho muelle incluye un segundo elemento de co T
nexién conectado al extremo del mismo ¥y situado de manera
ajustable en dicha varilla de comexidén, por lo gque la fuex
za mAxima comunicada por dichos medios actuadores a dicha
palanca de elevacién estard limitada por la compresién de
dicho muelle.

.~ Un aparato seghn la reivindicacién 3%, ca-
racterizado ademds porqgue dichos medios actuadores comprei
den un actuador de flufdo, estando dicho actuador de flufl
do provisto de una varilla de accionawmiento roscada, y
porque dicho muelle incluye un collarin roscado, conecta-
do al extremo del mismo y situado de mantera ajustable en
dicha varilla de accionamiento roscada.

2,- Un aparato seg@n la reivindicacidn 32, ca=~
racterizado ademds porque dicho muelle es coaxial con di-

cha varilla de accionamiento.

¢,~ Un aparato segiin la reivindicacidn 12, ca-

racterizado ademds powrgue dichos medios equilibradores coJ

L1

prenden un muelle de torsidén que actua sobre dicha palan-
ca elevadora. -

8,~ Un aparato segin la reivindicacidn 6%, ca-
racterizado ademis por un érbol_montado en dicho bastidor
soportando dicho 4rbol a rotacidn a dicha palanca elevadg

ra, ¥ porgue dichos medios equilibradores comprenden un

muelle de torsidén que actua entre dicho 4rbol y dicha pa-
lanca elevad&ra.

é2.- Un aparato para ajarrar y levantar una capa
de matefial no consistente.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que ante
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cede, representado en los dibujos que se acompaiian y pa-

ra los fines que se han especificado.
Bsta Memoria consta de cuarenta y cinco hojas es

critas a midguina por umna sola cara.

a0 T
Madrid, 1l.oni3i-

P.A.

cAL.
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