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Esta invencidn se refiere a aparatos para la eli-
minacidn de residuos de hilados de bobinas, conos o similar
estando provisto el aparato con un elemento de corte, sos-
tenidé mediante un soporte movible, y un sensor que esti a-
coplado de forma movible con dicho soporte y tiene SU eX-
tremo libre dispuesto de una forma tal que se apoya, duran-
te el uso, cerca del elemento de corte, en la bobina, cono
o similar que haya de ser limpiado mediante la eliminacidn-
de 10s residuos de hiladod. Dicho aparato es citado seguida—
mente como perteneciente a la clase especificada.

Son conocidos.aparatos de esta clase y estin di-
vulgados en la memoria de patente alemana 1.029.305. En el
aparato divulgado en esta memoria, el-sensor comprende un e
lemento en forma de media 1una‘quéApuede girar en torn? al
eje de un brazo que forma el soporte movible. Se ha compro-
bado éue este digpositivo conocido no cumple los requiéitos
practicos. Si se presentan irregularidades en la bobina, el.
sensor girari contra el movimiento de avance del elemento .
cortante que dafiaran, entonces,fla superficie de la bobina.

Es un objeto de la invencidn proporcionar un apa-
rato de la clase especificada, por medio del cual se hace
posible la completa éliminacién de los residuos de hilados
dentro de unos amplios limites, sea cual fuere el grosor de
los residuos de hilados'asi como la forma-y dimensiones de’
la bobiﬁa 0 similar y sin que exista la posibilidad de perw-
Jjudicar é la misma. . ‘

; De acuerdo con la invencidén se proporciona un a=-

parato para la eliminacibén de residuos de hilados ‘de una

-
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bobina, cono o similar, estando provisto el aparato con un
elemento de corte, sostenido por un soporte movible y un
sensor que est4.acopladode forma movible a dicho soporte y
tiene su extremo libre adaptado para apoyarse cerca del e-
lemento de corte, en la bobina o similar que ha de ser lim-
piada mediante la eliminacidén de los residuos de hilados,
estando formado el sensor por un dedo alargado que es des-
lizable longitudinalmente sobre una distancia limitada y
predeterminada, en un orificio de un sujetador montado en
el soporte, teniendo el dedo su extremo libre sobresaliendo
desde dicho soporte y convergiendo hasta un punto en dicho
extremo libre, y estando el sensor cargado por resorte lon-
gitudinalmente en €l sentido de su extremo libre.
Ventajosamente, el elemento de corte es una cuchi-
1la impulsada en rotacidén y el sensor puede oscilar en tor-
ho a su eje longitudinal en el orificio del sujetador y un
extremo de éste orificio esti cerrado, actuando un primer y
un segundo resortes helicoidales entre el extremo cerrado
del orificio y el extremo del dedo mas separado de dicho ex-
tremo libre y acomodado dentro de tal orificio, estando dis-
puestos tales resortes uno dentro del otro y siendo und mas
débil que el otro, siendo la disposicidn tal que sobre una
parte inicial de un desplazamiento longitudinal del dedo en
el sujétador hacia el extremo cerrado de aicho orificio,
desde la posicién limitadora definida por dichos medios de
apoyo, sblo el resorte mas débil actuard sobre el dedo,
mientras que al.seguip tal desplazamiento ambos resortes

actfian sobre el mismo.



10

- 15

20

25

El soporte esti formado véntajosamente por un

. brazo, un extremo del cual estd articulado a un carro que

puede ser impulsado de forma alternativa en la direccibn
longitudiﬁal del brazo.

Ventéjosamente, el sensor converge en su extremo
libre dentro de un borde definido entre una sqperficie de
cubierta que Forma un angulo de unos pocos grados con res—
pecto al eje longitudinal del dedo, y una superficie de fon—
do que Forma un &ngulo de aproximadamente 20 grados con el
eje longitudinal del sensor.

' Seguidamente se describe una realizacién de la iﬁ-?
vencidn coh.referencia a los dibujos anexos, en los que:

La figura 1 es una vista lateral de una realiza-
cidén del aparato de acuerdo éon la invencidn; la'figur% 2
es una vista en planta desde arriba del aparato de la figu-
ra 1; la figura 3a es una vista lateral de un sensor utﬁli—
zado en este aparato, y la figura 3b es una vista desde el
Fondo del citado sensor.

El sparato ilustrado en los dibujos comprendé un

miembro -1=- que es movible lineal y alternativamente con

. respecto a un bastidor de soporte, indicado con lineas dis-

continuas, por medios de impulsibén (no mostrados) en senti-
dos opuestos indicados por flechas -2~., Un brazo —=3-, que
se extiende longitudinalmente en el sentida de las flechas
-2-, esté conectado de forma oscilante por uno de .sus ex-
tremos, médiante un pasador de articulacidn -4-, a una pes—
tafia =5- que se extiende desde el lado inferior del miembro
-l=. Eh el extremo que estd separado del pivote =4~ el brazo

"
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sostiene un disco de corte, que estd sostenido de forma gi-
ratoria €n una parte -7- del brazo y estéd acoplado a un ro-
dillo imphisor ~8-. LOs rodillos guia ~9- y =10~ para una
correa dentada (no mostrada), para impulsar el rodillo ~8-
y por tanto al disco de corte -6-; estan situados a ambos
lados de dicho rodillo —8-.

Cerca del disco de corte el brazo ~3- lleva un su—
jetador =11~ con un orificio cilindrico -12- a través del
mismo. Un sensor =13- en forma de un dedo alargado, estd en—
cajado én'el orificio =12=-, sobresaliendo un extremo ;ibre
del dedo desde un extremo inferior del orificio -12-, tal
como se aprecia en la figura 1. EL dedo =13~ puede desli-
zarse longitudinalmente en el orificio -12-, en torno a su
eje longitudinal, a través de un angulo limitado. Los 1imi-
tes del movimiento longitudinal y oscilante del dedo -13=-
en el orificio -12~ estén determinados por medios de apoyo,
materializados por la punta de un tornillo -14-, acoplado
en ﬁn orificio roscado del alojamiento =11-, transversal
respecto a dicho orxificio -12-'e intersectando al mismo,
estando dispuesta la punta del tornillo =14~ en un rebaje
formado en el lado de la parte cilindrica del dedo que enca-
ja en dicho orificio =12-, siendé mostrado mejor este reba-
je en la figura 3a. El movimiento longitudinal del dedo es—
t4 limitado por el apoyo de la punta del tornillo =14~ con
respectivos extremos longitudinales de este rebaje. El dedo
-13~ es solicitado hacia abajo en la figura 1, es decir, en
el sentidorde su extremo libre, por medios de resorte que

comprenden dos resortes helicoidales, a saber, un resorte
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débil =15- que estd situade dentro de un resorte -16- mas
Puerte. Los resortes acthan entre el final del dedo -13-
dentro del orificio =12- y un extremo de un tornillo -17-
que estd acoplado dentro del extremo superior del orificio
~12-, tal como se ve en la figura 1, y cierra este extremo
del orificio.

El resorte =16~ es algo mis corto que el resorte
-15~ y no est4 bajo tensibén cuando el dedo -13- estad en el
1imite de su movimiento, fuera del orificio =12-, El resor-
te =16~ permanece sin tensidn durante una parte inicial de
cualquier movimiento del dedo =13~ desde el limite {ltima-
mente méncionado dentro del orificio, hasta que el resorte
-16=- resulta sujetado entre el tornillo =17- y el extremo
interior del dedo =~13-, estando comprimidos ambos'resoates
durante el subsiguiente movimiento del dedo en el mismo sen-
tido. |

El brazo -3- estad bajo la accién-del resorte he-
licoidal m&s débil -18=~, mientras que el movimiento orienta-
do hacia abajo del brazo =3- es limitado por el perno de
tope'-19-, que coopera con la superficie de fondo -20- del
brazo =3=. ,

En la figura 2 ée muestra parciaimenté, para no
tapar al sensor -13-, un eje que puede estar dispuesto en
el lado del disco =6~ separado de la parte:-7-.

El bastidor =1~ puede moverse alternativamente en

1a direccidn longitudinal del brazo -3-, por encima de la

bobina que ha de ser limpiada, por ejemplo la bobina ilus-

trada en -21- con los residuos de hilados =22-. La superfi-
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cie de apoyo del sensor -13- sigue las irregularidades de
1a superficie de la bobina, y esta accidn de seguimiento es.
hecha posible sin regular el brazo —3- ni el disco de corte
—6~ en la direccidn vertical, es decir es efectuada por el
extremo del sensor que es capaz de comprimir el resorte mas
débil =15~ durante una corta distancia (aproximadamente de
0,5 mm) éntes de que el extremo del sensor se ponga €n con-
tacto con el resorte mis fuerte =16-, €l cual, al ser com-~
primido, hace que el extremo del brazo =3= y por tanto el
disco -6~ se eleven. Asi pues, el sensor =13- sigue de for-
ma precisé 10s contornos de la bobina y alza consecuentemen-
te los residuos de hilados de la bobina, y ios separa de la
misma para permitir que sean cortados por el disco =~6= sin
perjudicar a la bobina.

Las figuras 3a y 3b muestran el sensor -=13- como
una vista lateral y como una vista iﬁferior. Tal como se
representa, el sensor esti provisto, sobre una distancia
que se extiende hasta su extremo libre y en sus lados que
e enfrentan con el disco -6-, con una faceta que se ex-
tiende longitudinalmente y cuyo plano es paralelo al eje
longitudinal del semsor. Adyacente a su extremo libre, el
sensor estd adelgazado ya que tiene una faceta formada en
su lado opuesto a aquél enfrentado al disco, estando incli-
nada esta Gltima faceta con respecto al eje del sensor, tal
como se muestra en la figura 3b. |

La parte superior del sensof es ligeramente coni-
ca hacia su eje adyacente a la punta del sensor por una su-

perficie superior -23a~, queé es casi plana y tiene, de pre-
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ferencia; una curvatura ligeramente convexartransversalmenr
te respecto del sensor y que es recta y ligeramente inclina-
da respecto al eje del sensor, por ejemplo 5°, tal como se
aprecia desde el lado del sensor en la figura 3a.

En la zona de la punta del sensor, una cara plana
-23c~, inclinada aproximadamente unos 20° regspecto al eje
del sensﬁr proporciona una superficie de fondo oblicua de
la punta del citado sensor, y una superficie frontal -23b-
axial y corta, que es preferiblemente recta en la seccidn
paralela respecto al plano de la figura 3a, e inclinada res-
pecto alréje del sensor un mayor angulo que la cara -23c-
(por ejemplo unos 400), y que es, de preferencia ligeramen~
te cdncava transversalmente reépecto del sensor, se eﬁtien—

de entre el borde anterior de'la cara -23c- y el borde ante-
' I

rior de la superficie -23a-.
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REIVINDICACIONES

T Aparato para la extraccibdn de residuos de hi~-
lados de bobinas, y similares, provisto de un elemento de
corte, sostenido por un soporte moévil, y un sensor, que e€s-
t4 acoplado de forma —movible a dicho soporte y tiene su
extremo libre adaptado para apoyarse, cerca del elemento de
corte, en la bobina o similar que estd siendo limpiada me-
diante la eliminacidén de los residuos de hilados, caracteri-
zado por el hecho de que el sensor estd formado por un dedo
alargado que es deslizable longitudinalmente, sobre una dis-
tancia limitada y predeterminada, en un orificio de un suje-
tador montado en el soporte, teniendo el dedo su extremo li-
bre sobresaliendo desde tal sujetador y convergiendo hasta
una punta en dicho extremo libre, y el sensor esta solicita-
do longitudinalmente por resorte en el sentido de su extre-
mo libre.

2. Aparato para la extraccidn de residuos de hi-
lados de bobinas y similares, segin la reivindicacidn 1, ca-
racterizado por el hecho de que el elemento de corte es una
cuchilla impulsada en rotacidmn.

3. Aparatorpara la extraccidn de residuos de hi-
lados de bobinas y similares, seglin la reivindicacidn 2, ca-
racterizado por el hecho de que el sensor es oscilable en
torno a su eje longitudinal en el orificio del sujetador, y
porque un extremo de dicho orificio estad éerrado, actuando
priméros y segundos resortes helicoidales entre el extremo

cerrado del orificio y el extremo del dedo més separado de
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dicho extremo libre y acomodado dentro de tal orificio, es-
tando dispuestos tales resortes uno dentro del otro y sien—
do uno de ellos mis d&bil que el otro, siendo la disposicidn
tal que spobre una parte inicial de un desplazamiento longi-
tudinal del dedo en el sujetador, hacia el extremo cerrado
del orificio, desde la posicidn 1imitadora definida por ta-
1es medios de apoyo, sblo actha el resorte mas débil sobre
el dedo, mientras que al seguir tal desplazamiento ambos re-
sortes actfian scbre el dedo.

4., Aparato para la extraccién de residuos de hi-
lados de bobinas ? similares, segin una cualquiera de las
reiﬁinéicaciones 1 a 3, caracterizado por el hecho de que el
soporte es en forma de un brazo conectado oscilante por un
extremo a un miembro que se mueve alternativa y ‘linealmente
con respecto a un bastidor de soporte, portando el bra;o el
cortador y el sensor en su otro extremo, y extendiéndose ge-
neralmente en la direccidn del movimiento aiterno lineal de
tal miembro, extendiéndose el eje de oscilacibén del brazo
en un sentido transversal respecto al sentido {1l timamente
mencionado y respecto al eje longitudinal del dedo.

5. Aparato para la extraccidn de residuos de hi-
lados de bobinas y similares, segln una cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 4, caracterizado por el hecho de que
el dedo converge por su extremo libre hagta un borde defi-
nido entre una superficie superior, que forma un dngulo de
unos pocos grados con respecto al eje longitudinal del de-
do, v una superficie de fondo que forma un idngulo de apro-

ximadamente 20° con el eje longitudinal del sensor.
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6. Aparato para la extraccidn de residuos de
hilados de bobinas y similares.
La presente memoria descriptiva consta de once ho-
jas foliadas, escritas a maquina por una sola cara.
| Barcelona, 4 de febrero de 1.977
‘MACHINEFAB

+ BROUWER & C0.B.V.
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