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Esta invencidn se refiere a un aparato de alimenta-
cién de cables o alambresi : '

En la solicitud de patente alemana N2 952,888 se dqg
cribe un aparato de alimentacién de cables gue comprende
un rodillo de alimentacidn de cables, un motor para accig
nar sl rodillo de alimentaciéﬁ en rotacidn alredsdor de =~
su propio sje, un rodille de presién que se pueds hacer -
girar sn torno a un 6js qus es paralelo al del rodillo ds
alimentacién y medios de control bara mover el rodillo de
presifn de manera intermitente entre una primera posicidn
de alimentacién de cables adyacente al rodillo de alimen=-
tacién y una segunda_posicidn de no alimentaci6n de cables
alejada del rodillo de alimentacién, de acuerdoc con um ==
programa predeterminado de alimentacidn de cables.

La presente invencién se refiere a un aparato de ali
mentacidn de cables del tipo anterior, perg gue &s Capaz
de alimenter una pluralidad de alambres o cables para --
producir un haz o mazo de cables qué pusden sar'de difé-—
rentés longitudes y cuyos extremos puedsn estar'despiazaw
dos entrs si axialmente. . _

Segdn la invencién, un aparatc de alimentacién de ca
bles segin se define en el segundo pdrrafo de esta memo--
ria, estd caracterizado por el hecho derque, ademds de ta
les rodilles de presidn que cooperan con el mismo rodillo
de alimentacidn, los medios de control estdn dispuestos =~
para mover sslectivamente los rodillos de prasién-entfe -
sus posiciones primera y segunda y para poner en marcha y
detener el rodillo de alimentacién para determinar las «-
longitudes del elambre o cable a alimentar segln un prow==

grama de alimentacién de ceables.
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Una ventaja importante de ﬁ;ever el fiempo durants -
el cual estd Qirando el rodilleo de alimentacidn, para de=-
‘terminar las longitudes de alimentacién de los cables, -
es-que las longitudes o tramos de cables alimentados ss
pueden vigilar o controlar pég medio de un simple dispo-
sitivo contador actuado por el rodillo de alimentacidn o,
mds particularmente, por los medios de accionamiento pa=-
ra el rodillo de alimentacidn. Si se hiciera girar conti-
nuamente el rodillo de alimentacidn en -lugar de ser ace--
cionado intermitentemente, se precisaria prever medioe -~
para contar las revoiuciones de cada rodillo de presidn
individual,

Los medios de control pueden comprender medios para
hacer gue el rodillo de alimentacidn acelere desde el re-
poso a un régimen sensiblemente ccnstante y después dece~
lere a un régimen sensiblemente constante hasta que Sg =~
detenga el rodillc de alimentacidn.

Como se explica a continuacidn, esta solucién tiens
la ventaja de que la velocidad con la que son alimentados
.los cables aumenta grandemente, ‘

El rodillo de alimentacién es hecho girar durante pe
riodos de fiempo predeterminados para alimentar una plura
lidad de cables por incrementos, siendo alimentados todas
los cables, cualquiera de ellos, durante cualquier perfodo
de tiempo en la miéma magnitud, Por lo tanto, se puede ==
utilizar el mismo dispositive contador pare vigilar la -~-
alimentacidn de una pluralidad de cables simulténeamante)

Para un mejor entendimiento del invento se hard refg
rencia a continuacidn, a mado de ejemplo, a los dibujos -

que se acompafian, en los cuales:
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La figura 1 es una vista en perspectiva de un primer

-haz o mazo de cables o alambres;

la figura 2 es una vista esquemitica en pianta del -

.aparato de alimentacién de cables que comprende un rodi--

llo de alimentaczon de cablesj

La figura 3 es una vista lateral en seccian de los =
medios de alimentacidn de cables del aparato de la Figura
23 ' . '

-Lé figura 4 es una vista tomada por las lineas IV-1V
de la figura 3; ' '

La figura 5 es una vista tomada por las lineas V-V de
la Pigura 3, con partes omitidas y con partes superpues—-
tas y mostrada en planta;

"Las figuras 6 y 6A forman un diagrama de blogues y -
esquematlco de un circuito de control para el aparato, --
cuando estas flguras se unen a lo largo de las lineas A-A
de las mismas;

La figura 7 es un diagrama esquemdtico de cableado =
de un sistema de accionamiento del motor del aparato;

La figura 8 es un diagrama que ilustra las operacio=
nes o stapas a realizar en la alimentacidn de cablss para
producir un haz o mazo de cinco cables como el mostrado -
en la figura 1, siendo los cables.dé’diferentes longitu~~
des predeterminadas;

La figura BA es un diagrama que ilustra las operacig
nes a realizar en la alimentacidn de cables para producir
un sequndo haz ovmaié de cables;

La figura 9 es un gr5f1c0 que ilustra la velocidad -
de un rodille de alimentacién de cables del aperate duran

te varias etapass de alimentacidn para producir sl haz de
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cables mostrado en la figura 13

La figura 10 es una vista lateral esquemitica de un

‘rodillo de presifn y un rodillo de alimentacidn en contac

to con un cable, mostrando las fusrzas que actdan sobre -
sl ceble durante la alimentacidn del mismoj Yy ‘
" ta figura 11 es un gréfico que ilustra curvas compa=

rativas de velocidad-tiempo para motores eléctricos da ==

-accionamiento acoplades a rodillos de alimentacidn de ca-

L

blses;

Las figuras 2 a 7 ilustran el aparato para producir
haces o mazos 12 (figura 1) de cables o alambres Wl a W5
sujetos conjuntamente por medio de una correa de amarre -
14, por ejemplo, Como se,ﬁuestra, los cables del haz son
de longitud graduada, siendo los cazbles Wl los més cortos,'
siendo los cables W2 los siguientes mids cortos, etc. 5i -
se desoa, los cables pueden ser de distintos tipos o cali
bres, Los extremos de la derecha'(figura 1) de los cablss
estdn alineados lateralmente entre si o a hacss. Dichos =
haces de cablss se utilizan en la fabricacidn de equipo -
eléctrico, por ejemplo para automdviles, lavadoras u otras
aplicaciones, Los terminales Be conexidn se recalcan a --
los extremos de los cables en el curso del proceso de fa;
bricacidn del equipo, -

_ Como se muestra en la figura 2, el aparato comprends
medios 16 de alimentacidn de cables, un motor eldctrico -
de accionamiento 18 y medios de control y programacidn 20
que se pueden programar para producir haces de cables que
comprenden cables de distintas longitudes. Los cables se
extraen de carretes 22, 24, 26, 28 y 30 de almacenamiento

de cables montados en un gje comdn 32 y se extienden des-
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de los carretes a los medios de alimentacidn de cables -
16. Los cables alimentados desde los medios 16 son corta
dos ﬁor las cuchillas u hojas de. corte B2 para proporcig-

nar una pluralidad de trozos de-cables cortados que s -

_ aseguran a continuacidn entre,ksi, para formar sl haz 12,

por medio de un aplicador 86 para aplicar correas de ama
rre 14 alrededor de los tramos de cables cortados,

Como se muestra en las figuras 3 a 5, los'medios ds

"alimentacidn de cables l16. comprenden un bastidor que tis

ne una base 34 y paredes laterales pafalalas 36 que tie-
nen apoyos 40 para el eje 38 del motor 18, a cuyo eje o
4rbol estd enchavetado un rodillo 42 de elimentacidn de
cables. Las paredes laterales 36 tienen'rebajes 46 (figg
ra 4) gue reciben gufas de cable: inferiores 48 y 52 (fi
gura 3) y gufas de cable: supsriores 50 y S&4, teniendo es
ta; Gltimas guias ranuras espaciadas paralslas 56 para rg
dillos de presidn 58a y 58e y miembros de bloqueo de ca-
bles 76, que se describen mas abajo.

‘Estd previsto un rodillc de presién separado 582 a
58e para cada cable, estando cada rodille recibido en una
de las ranuras 56 vy esfando_montado a rotacidn en un pasa
dor 60 soportado por una palanca 62 que comprende dos ba-
rras espaciadas; como se aprecia mejor en la figura 5. Ca

da palanca 62 -se extiende hacia la derecha (segdn se ve

‘| en la figura 3) desde su pasador 60 mds alld de las parg

des latsrales 36 y estd conectada, a través de una espiga
¢ pasador de pivotamiento individual 64, a una horquilla
individual 66 montada sn un vdstago de pistén de una {e -
pluralidad de unidades 703 a 70g de pistén y cilindros

En el otro lado de su paéédcr SO, cada palanca 62 es
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t§ montada a pivotamiento en un 4rbol o eje 74, comdn a -

todas las palancas 62 y que esfé montado en extensiones -

367 (figura 5) de las patedes laterales 36. Un miembro 76
de bloqueo de cables esti asegurado por un sujetador 78 -
al extremo de cada palanca 62 alsjado de su'pasaﬁor de pi
votamiento 64 y se extiende dentro de la ranura asocijada

56, Las palanbas 62 estdn normalmente en una posicién an-
gular extrema levdgira (eegln se e en la figura 3) alrs-
dédor del eje 74, de manera qus ios miembros de'bloqueo -
76 bloquean normalmente los cables en las ranuras 56 cone

tra la gufa de cable. 48, siendo los rodillos de presién

58a a Sce mantenidos fuera de acoplamientc con los cables

de manera que los cables no pueden ser alimentados, Los =~

cables pueden ser alimentados selectivemente accionando =~

- selectivamente las unidades 70a a 70e para hacer avanzar

sus v&stagas de pistdn pera mover los rodilles de presidn
asociados con los cables selectivos hacia el rodillo de
alimentacidn 42 y‘a contacto con estos cablss, siendo mo-
vido el miembro de bloqueo 76 asociado con cada uno de sg
tos rodilloe de presidn hacia fuera desde sus cables, con
lo que el cabls es accionado cuando se pone en marcha el
motor 18, Serd evidente de la anterior descripcidn que tgo
dos los cables pueden ser alimentades simultdneamente o ~
un cable individual.o una combinacidn de cables se pueden
alimentar por actuacidn de la apropiada, o las apropiadas,'
unidades de pistdn y cilindro 70a = 70g. o
Un haz de cables 12 es producido por una serie de ==
operaciones o etapas de alimentacidn de cables como se -
jlustra en la figura 8, Durante la primera operacidn de -

alimentacidn, el rodillo de presidn 58e se acopla con el .
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cable WS y el motor ie'se pone'en marcha.y gira durante -
un tiempo suficiente para aliméntar 8l cable W5 una dis==-
tancia igual a L5 menos L4, donde t5 v L4 son 1las longity
des.de.los cablés WS y W4 a producir, respectivamente, y

después se detiene el motor, Purante la segunda etapa u =
operacidn de alimentacifn, se pone de nuevo en marcha sl

motor con los rodillos de presién 58e y 58d en contacto -
con los cables WS y W4, respectivaments, y son hechos gi-
rar durants un tiempovsuficieﬁte para alimentar estos ca~

bles una distancia igual a L4 menos L3, Durante la terce-

‘ra operacidn de alimentacidén, los cables W5, W4 y W3 son

alimentados de manera similar en una distancia igual a L3
menos L2, mientras que, durante la cuarta operacidn de -~

a;imentacidn, los cables WS, W4, W3 y W2 son alimentados.

~una distancia igual a L2 menos L1, En la quinta nperaci6n

o etapa de alimentacidn son alimentados todos los cables

en una distancia L1, es decir en la longitud del cabls Wl.
Los cables se extienden a continuacidén desde los medios -
de alimentacidn de cables 16 con sus extremos delantéros

posicionados como se muestra en las figuras 2 y 8 y son ~
cortados aguas arriba de los medios de alimentacidn 16 ==
por las cuchillas 82 como se muestra en la figura 2, de =

manera que los extremos traseros de los cables cortados -~

- estdn en alineacidn o a haces, Naturalmente, los cables =

podrian ser cortados de tal manera que sus extremos trasg
ros estuvieran desplazados axialmente unos de otros.

‘A continuacién se describird con referencia a las fi
guras 6, 68 y 7 un sistema de control del aparalo descri-
to anteriormente. Cpmo se muestra en la figura 6A, el sis

tema comprende un dispositivo de'cantfol digital 108. que
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puede'ser,.por ejemplo, una COmputadorafdigitai modelo --
1220, fabricada por Data General Company, de Southboro, -
ﬂass;.U.S.A; El dispositivo de control 108 sirve béra re-
cibir sefiales de una pluralidad de sub-sistemés descritos

a continuacidn, para producir sefialés para la transmisidn

. a los sub-sistemas, para accionar los mesdios de alimenta-

cién de cables 16 y para coordinar la temporizacidn y el

funcionamiento de los diversos componentes del aparato. -

- Por lo tanto, el dispositivo de control 108 esté dispues-'

to para ssleccionar las unidades 70a a 70e a accionar y -
la secuencia de su actuacidn, en respuesta a las sefiales
procedentes de una consola 137 de control del operador y
es capaz de realizar los cdlcules aritméticos, por ejemplo
L2 menos L1, requeridos para producir un haz de cables de
forma dada. ‘ |

L €1 dispositivo da control 108 estd conectado en 106

a una intercara de dispositivo de contrel en forma de un

convertidor 104 para convertir las sefiales ds voltaje 18-

gicas del dispositivo 108 en sefiales de voltaje ldgicas y
otras sefiales para los sub-sistemas. El convertidor 104 es
as{ un dispositivo digital ‘de entrada-salida y puede ser,
por ejemplo, del tipo producido pﬁr la Data General Corgg
ration mencionada anteriormehte; modelo ndmero 5602, A
Las longitudes de los cables Ul a U5 son determinadas
estableciendo cinco conmutadores o interruptores de ruedas
de orsjetas, decimales, codificados en_binario, separados,
88a a d, 90a ad, 92a ad, 9%a ady 9a ad, de un dispg
sitivo de entrada 101 de tramos de cables, siendo capaz -~
cada uno de estos conmutadores de ser ajustado para cuatro

digitos. Los conmutadores estdn conectados a barras coleg
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toras comunes 98a a 98d, que estén tonectadas a través de
puertas lggicas 100 a la tarjeta o ficha de entrada 1dgi-
ca 102 de transistor a transistor del convertidor iUé. -
Las puertas 1b0 son convertidores de nivel de tensidn ya

que los conmutadorss del dispositive 101 actdan a una ten

. sidn mayor que la tarjeta de entrada 102. E1 convertider

104 estd tambidn conectado, a través de una tarjeta de sa
lida l8gica 109 de transistor a transistor del mismo a =~

los conmutadores a través de una lfnea 110 y l{neas de s

lo

leccidn individuales 112 conectadas a los conmutadores i

I>

dividuales para los datos de multiplicacidn procedentes -

de los conmutadores del dispositive 101 & las barras co--

.'leqtoras-QQQ a 98d, de maners que los conmutadores puedan

ser examinados secuencialmente por el dispositivo de con-
trol 108, Las longitudes de los diversus cables Wl a WS =
del haz se pueden determinar asi simplemente ajustaﬁdo los
conmutadores o interruptores delAdiSpositivo 181 de mane-
ra que la informacidn almacenad$ en el mismo sea transmi-
tida a través del convertidor 104 al dispositiva 108, que
determina la secuencia dptima de alimentacidn de cables,
sobre la base de dicha informacidn, Las unidades individua
les 702 a 70g son accionables selectivamente mediante val

vulas de aire 114a a llq§_cpéradas por solenocide, acopla-

‘das a una seccidn do salida de reld de l4minas 120 del == |

convertidor 104, mediante las l{neas 118, estando el dio~-
do 116 conectado en paralelo can los solennides, para fi-
nes de supresidn de ruidos,

La consocla 137 comprende conmutaderes de control pa-
Ta él aparato, Algunos de estos conmutadores pueden ser -

manuales, como se ejemplifica por el conmutador 136 y un
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conmutador manual 135 de control .de alimentacién de cable,

que se describe mis adelante, _

' LOS medios manuales de alimentacidn de cables estédn
previstos para alimentar todos los cables simultdneamente
a una velocidad predeterminada. Estos medios de alimenta-
cién manuales se utilizan priﬁcipalmente durante gl ajus=-
te del aparato y comprendén una salida de reld de léminas
129 del convertidor 104, conectada a un circuito 122 de =
control del motor mediante 1ineas*1312ACuandq se acciona
el conmutador 135, todas las unidadss 70a a 70g son accig
nadas por las vilvulas 1l4a - ll4e y se excita también. el
motor 18, La salida de relé de liminas 129 sirve para po-

ner el motor 18 bajo control manual a través del circuito

122,

E1 circuito 122 de control del motor estd conectado
a una salida 18gica 130 de transistor a transistor del ;;
convertidor 104 a través de 12 lfnea 128, El circuito 122

recibe seflales. de entrada de mando en la linea 128 y traqg

. | mite datos de salida del estado del'motor concernientes -

al tiempo de giro del motor 18, a través de una linea 124
a una entrada 126 del convertidor 104, el cual convierte

la sefial de 24 voltios procedente del motor en sefiales ds
5 voltios que se hécen pasar al dispositivo de control -~
108.a través de la conexidn 106. Puesto que el motor 18 -
se debe poner en marcha y detener muy rdpidamente si los

cables han de ser alimentados exactamente y, asf{, debe -~
ssr de baja inercia,’esté>COnstituido preferiblemente por

el motor de circuito impreso, En barticular‘el rodillo de

accionamiento 42 debe ser tal que su inercia sea apropia-

damente baja. La velocidad del motor 18 es vigilada por -
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un tacﬁmetro 166 (figura 7)‘as$ciado coh'un;CodiFicador
giratorio 170 para v;gllar el desplazamlento angular del
motor y asi las longltudes de cable alimentadasl,

El circuito 122 de control del motor recibe datos =
concernientes a la magnitud de cable gue ha de ser ali-=
mentada durante cada etapa'de alimentacidn de cables, a
travds de la 1fnea 128, Estos datos se almacenan en el =
circuito 122 durante una stapa de alimentacidn de cables,
hacxenda el dispositivo de control 108 que el motor 18 =~
haga girar al rodille de alimentacidn 42 en.un ndmero ~-
apropiadc de revoluciones para alimentar las longitudes
deseadas de cable. '

Con el fin de que el cable pueda ser alimentédo por

el rodillo 42 tan répidamente como sea posible, el motor

. 16 estd dispuassto para ser acelerado a un régimen eleva-

do y sensiblemente constante, desde el arranque hasts una
velqcida&vde funcionamiento normal y deéﬁués ~decelerado
a un régimen elevado y sensiblemente constante hasta que
se detiens, Unos medios de control comercialmente apro--
piados son el Sistema 500 fabricado por Control System =-
Research Incorporated, de Pittsburg, Pensilvania, USA, =~
Tales medios de cpntrol estdn mostrados en forma de blo=-
que en la figura 7. 7

Como se muestra en la figura 7, los medios de conirol
comprenden un dispositiva 162 de memoria intermedia y de

cdmpute sincrono, gque recibe y almacena -informacidn reci

bida a través de la lfnea 128, Las 1incas de salids 144

| del dispositive 142 estdn conectadas a un convertidor de

digital a analSgico 146 cuya salida 148 esti a su vez co

nectada a un circuito 150 de cdlculo de rafz cuadrada, E1
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circuite 150 estd conectado a través de.una 1fnea 52 a un
circuito conmutador de realimentacidn 154 que tiene uﬁa -
1fnea de salida 158 conectada a un servo-anplificador 160
que suministra potencia a través de una lfnsa 162 al mo-~
tor 18. El motor 18 tiene un tacdmefro 166 y un codifica-
dor 170 en su ejee El tacdmetro 166 estd conectado al am-
plificador 160 mediante una linsa 168;'51 codificadar 170
estd consctado a ‘través de una 1{nea 171 a un excitador o
activador 172 gue estf a su vez cénectadc a un generadorl |
de impulsos de sincronismo 176 a través de una lfnea 174,
eatando el generador 176 conectado al diSstitivq”l42 g -
través de lz 1{nea 178, La saliaa del activador 172 estd
conectada al cireuito 154 a través de la lfnea 174 y una
1{nea 175, El dispositivo 142 estd también conectado a ==
través de una lfnea 156 al circuito de conmutacidn 154,
Durante una operacidn de alimentacidn de cables, la
parts de memoria intermedia delAdiSPOQifivo 142 recibe da
tos que requieren la alimentacidn de una longitud prede--
terminada de cable, lo que a su vez requiers que sl motor
18 realice un ndmero predéterminado de revoluciones, La -
parts contadora del dispositivo 142 produce una sefial de
error proporcional a la magnitud de cable a alimentar y =~
que se hace pasar a través de las 1fneas 144 al converti-
dor 146, cuya salida se deja pasar al circuit§ 150, cuya
salida se deja pasar a su vez al circuito 154 a través de
la 1fnea 152, El circuito 150 de_céiculo de rafz cuadrada
proporciona la transformaéién no lineal requerida para --
permitir que se pfuduzca 1la deceleraci&n.del motar 18 al
régimen deseado. Durante latalimentacién'del cable, se ha

ce pasar una sefial desde 1a parte de almacenamiento o me-
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moria del dispositivo 142 al circuito 154; a travls de =
1a 1fnea 156, para hacer pasar la sefial de la 1inea 152
a través de la 1fnea 158 al servo-amplificador 160, gue
responde suministrando energfa a la 1fnea 162 para accig
nar el motor 1B con el fin de_hacer girar el rodilleo de
alimentacidn 42 para alimentar el cable, La velocidad del
motor 18 se controla mediante un servo-circuito que come~
prende el tacdmetro 166, la 1{nea 168 y ol servoeamplifi~
cador 160 y el motor 18. ’ A A .
Durante la_Operacién de alimentacidén de cablss, 8l =~
codificador 170 genera sefiales que indican el ndmerc de -
revoluciones que ha dado el motor 18, siendo amplificadas
estas sefiales en el activador o excitador 172 y dejadas -
pasar al generador de sincronismo 176 y al circuito de =~
conmutacién 154, Cuando el cable estd siendo alimentado,
estas sefiales son blogueadas en el circuito de conmutae~
cidn 154, en tantc que una sefia]l de posicionamiento de fi
nal de motor presehte en la linea 156 indica qus existe =
todav{a cable para alimentar y el generador de sincronis~

mo 176 suministra sefiales correspondientes a la parte con

_tadota del dispositivo 142, cuyas sefiales hacen disminuir

la parte de memoria.intermedia del dispositivo 142 para =
actualizar la parte contadora a la cantidad o magnitud de
cable que ha sido alimentada. La parte contedora responde
cambiando apropiadamente las sefiales de error suministra-
das a las lineas 144,

Cuando ha sido alimentado el trozo requerido'de ca-
ble, la sefial de posicidn final de la linea 156 hace que

el circuito 154 deje pasar cualesquiera seiiales emitidas
por el codlf;cador 170 al servo-amplificador 160, Después
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de completar la operacidn de alimentacién de cables, el -

circuito 154, el amplificador i60, el motor 18 y el codi-

ficador 170 y las 1fneas 171, 174 y 175 constituyen un ==
circuito o bucle de regulacién de la posicidn final del -
motor con respecto al 4rbol del motor 18 y as{ del rodie=
llo de alimentacién 42, siendo la posicidn del motor equi
valente a la longitud del cable alimentada.

Estos elementos estdn conectados de manera que prody
cen una aceleracidn elevada y sensiblemente constante del
motor 18 hasta gue ha sido alcanzada su velocidad de fun-
cionamiento normal, £1 dispositivo de control digital 108

y los otres elementos de control estdn dispuestos para ==

--priginar la deceleracidn del motor 18 a un régimen eleva=~

do y sensiblemente constante, de manera que el motor 18 se

detiene cuando ha sido alimentada la longitud requerida -

de cable, Usualmente, la aceleracién dsl motor 18 no serd
precisamente constante, sino que cambiard algo, segdn se

indica por la lf{nea llena en sl grifico de la figura 11,

" en el qus la ordenada estd calibrada en cm por segundo -

con respecto a la velocidad V del cable y la abscisa en =
milisegundos con respecto al tiempe t requerido para ali-
mentar una longitud de cable L de 254 cm, La curva de 1{-
nea de trazos de la figuras 1l ilustra lz aceleracidn del
cable en el aparato de alimentécién de cables en el que -
la aceleracidn del motor de alimentacidn no estd controla
da, de manera que se proporciona una aceleracidn y una dg
celeracidn del cable sensiblements constantes.

Como se desprende de la figura 11, cusndo se hacen =
funcionar los medios 16 de alimentacidn de cables, la ve-

locidad aumenta inicialmente a un régimen sensiblemente -
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constante, pero entonces se reduce algo la aceleracidn a
medida que se aproxima a la velocidad de funcionamiento
normal. Durante la deceleracidn, el aumento de la veloci
dad dsl cabls: es llneal, excepto hacia el extremo de la
parte ds deceleraczén del DlClO de alimentacidn de cables,

Cuando ha sido’ al;mentada sdlo una corta longxtud de
cable, durants una etapa particular de alimentacidn, el
rodillo ds alimentacifn no puede alcanzar su velocidad -~
de funcionamiento de estado estacionario normal, sino que
acelerara simblemenfe hasta cierta velocidad, que es me=
nor que la velocidad de estado estacionario o constante,
o inmediatamente después decelera hasta gue llega al re-
Sin embargo, la aceleracidn y la deceleracifn serdn
entonces mis :aproximadamente constantes, como Se ilustra
en la figura 11, especialmente si el tramo de cable a ali
mentar es muy corta, por ejemplo de 7 cm,

La figura 9 muestra curvas ideales de la veloc1dan v
en funcidn del tiempo t para el rodillo de alimentacidn
42 durante las sucesivas etapas de allmentac16n requeri=-
das para producir un haz dsl tipo mostrado en la figura
1, donde las diferencias (L -Lé, Lys Loy etc) son relativa
mente pequefias y el cable mds corto Ll es de una longitud.
que permite que el rodillo de allmenta015n alcance su vee
locidad de funcionamiento normal y mantenga esa velocidad
durante un- intervalc de tiempo significative, £1 rodillo
de alimentacidn alcanza su velocidad de funcionamiento =
normal sélo mientras estd siendo alimentada la longitud
L1, pero, en todas las otras etap?s de alimentacién, gl
rodillo acelera simplemente hasta unz velocidad menor que

dicha velocidad normal y decelera hasta detenerse. La pal
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te de aceleracidn de cada curva es ligeramente més incli-
nada que la parte de aceleracidn. Es de interés abservar

que si L1 es aprox1madamente 254 cm Y las diferencias -

'(L 4 etc.) son del orden de 7,62 cm, el tiempo total -

requerxdo para alimentar el haz es solamente de dos segun

~dos, lo que incluye los intervalos des tiempo entre las ==

etapas de alimentacidn.

La fiqura 10 ilustra las relgciﬁnes de friccidn qus
exicten entre un cable W que esté éienﬂa alimentado y el
rodillo de alimentacidn 42 y un rodillo de presién 58a a

&, E£]1 rodillc de presidn es empujado contra el cable por

una fuerza Fn que se puede ajustar a cualquier valor desea

do. La fuerza de friccidn estitica F_ entre el cable y =-
los rodillos es dependiente de F de acuerdo con la ecua=
cidén Fa=F s, donde /~ es el coef1c1ente de friccién.

) El 1{nite superior de acelerac;an cuando se alimen=-
ta un cable dado s&s el nlvel o valor miximo que no darid -

lugar a desllzamlento entre el cable y 8l rodille de ali-

mentacidn 42 y la magnltud de este valor de acelerac;on es

directamente dependiente de la fuerza de friccidn estitica

FB% Aunque pusde parecer que Fs puede alcanzar cualquier’

valor deseado aumentando la fuerza normal Fn" hay un 1i-

mite superior para Fn,.ya que el cable serd deformado pexr
manentenente si F se eleva a un valor indebidamente ole-
vado., Incluso si ocurre sd1o una deformacidn eldstica del
cable, se puede introducir un error &n la rotacidn del co
dificador g;ratorxo 170 como consecuencia de la deforma-=-
cidn de la secczén transversal del cable, ‘

Con el fin de alimentar una magnitud dada dé cable -~

en una.cuantfa minima de tiempo, se debe establecer la =-

07037
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acele;aciGn del rodillo de alimentacidn 42 en un valor -
de aceleracifn prictico méximo a la luz de las considera
ciones de friccidn y fuerza explicadas anteriormente,

En un haz de cable a producir por las etapas ilustra
das en la ficura BA ningunc de los extremos de cable - =~
We-¥,, del haz estin alineados como lo estdn en el haz a
producir por las estapas ilustradas en la figura 8. Segidn
la figura 8AR, el aparato est54programado_de manera que ==
ios cables son alimentados en éiate'eiapas de alimentacién
separadas. Un cable, el cable U;, estd en alineacidn con,
pero separado de, otro cable, el cable Ue, del haz.

Es una ventaja del aparato que el cable sea medido -
por el rodillo de alimentacidn 42, Aunque un codificador
giratorio separado para medir la longitud del cable po~--
drfa estar acoplado a ceda rodillo de presién 58a 2 S8e o
a cada cable, la provisidn de un codificador giratorioc sg

parado con respecto a cada cable aumentaria sn gran medi-

da el coste del aparato.
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REIVINDICACIONES

Los puntos de invencién propia y nusva, que s8 pre=
sentan para qus sean objeto de eéta solicitud de Patents
de Invencién en Espafia, por VEINTE afios, son los que se
recogen en las reivindicaciones siguisntes:

1%,~ Aparato de alimentacién de cables, que compren=
de un rodillc de alimentacidn de cables dispuesto paravser
accionado en rotacidn alrededor de su propio eje, un rodi
116 de presiﬁn gue puede girar alrededer de un‘eje que 88
paralelo al del rodille de alimentacifn y medics de con=--
trol para mover el rodillo de presidn intermitentemente -
entre una primera posicidn de alimentacidn de cables adya
cente al rodillo de alimentacifn y una segunda posicidn -
de no alimentacidn de cables alejada del rodillo de ali--
mentacién, de acuerdo con un programa predeterminado de -
alimentacidn de cables, carécterizado por rodillos de prs
siédn adicionalés que cooperan con el mismo rodillo de ali
mentacidn, estando dispuestos losimedics de control para

mover selectivamente los rodillos de presidn entre sus po

siciones primera y segunda y para poner en marcha y dete~

ner el rodillo de alimentacidn para determinar las longi-

tudes de cables a alimentar de acuerde con el programa de

" alimentacidn de cables,

28,- Aparato segln la reivindicacidn 128, caracteriza

do porque los medios de control comprenden medios para =
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coﬁtar el ndmero de‘revolucidnés efebtuadas por el rodi-
1lo de alimentacidn y para controlar el motor de acuerde
con‘el~cémputo alcanzado por'los medios contadorss| A
32,- Aparato segdn las reivindicaciones 1% § 28, ca
racterizado porque los medios. de control comprenden Mme—=
dios para hacsr qus sl rodillo de alimentacién acelers -
desde el reposo a un régimen sustancialmente constante.y
después decelera a un régimen sustancxalmente constante
hasta que se haya detenldo el rodlllo de aliment3016n.
42,- Aparato segin las reivindicaciones 12, 22 & 3s,
caracterizadoc porque el rodillo de alimentacidn es hecho
girar durante perfodos predeterminados hara alimentar una
~pluralidad de cables por incrementos, siendo los cables -
alimentados en la misma longitud durante cada unoc de di-
- chos perfodos, | '
' 58,- Aparato segdn cuaiquiera de las reivindicacio-
nes precedentes, caracterizado porgue cada rodillo de pre
sién estd soportado entre los extremos de un brazeo monta
do a pivotamisnto, por un lado del eje de rotacidn del -
rodille de presidn, en un bastidor y estando unido por el
otro lado de dicho eje a un dispositive de pistdn y cilin
dro actuable por los medios de control para desplazar el
brazo alrededor de su eje de pivotamiento, |
.‘ﬁé.- Aparato segln la reivindicacidn 53, caracteri-
zado porque el brazo lleva un.miembro.de bloqueo en el =~
lado del eje de pivotamiento del brazo alejado del ejs -
de rotacidn del rodillo de presidn, sirviendo ol miembro
de blnqﬁeo para apretar un cable que se extiende entre el
rodillo de presién y el rodille de alimentacidn contre una

gufa de cable en la posicidn de no alimentacidn de cables.
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del rpdilloAde presidn.
78,- Aparato segln 1as‘reivindicacioﬁes 538 § 63, ca=
racterizado porque ceda brazo comprende dos partes'paralg
las que reciben uno de los rodillos de presién entre - =
sllas, estando los brazos montados en un eje ds pivota—--
miento comln que se extiende entre dos placas de saporte
y el bastidor, estando también montado el rodillo de ali-
mentacifn entre estas placas.' ‘ -
88,- Aparato segin cualquiera de las reivindicaciom-
nes precedentes, caracterizado por medios de cortse de ca-
ble situados aguas abajo del rodillo de alimentacidn y un
dispositive para aplicar una correa de amarre alrededor -
de los cables, situado aguas abajo de los mediocs de corte
de cable.

93,. YAPARATO DE ALIMENTACIOM DE CABLEST,

Tal y como se ha descrito en la Memoria que antecede,
representado en los dibujos quse se acem@aﬁan y para los -
fines que se han especificado, ‘

* Esta Memoria consta de veintiuna hojas escritas a nf

quina por una sola cara. _ :
. Madrid, 15.MAR1977
pfo A‘o- »

Ferngngdo de Elzalury
Por P

ARS /4
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