s d s e A S T A e 2

PRI TR N R

L e o ad Bl st 5

AU i T eoaan i

— i

i Sl s o kS s

L U TP
T

e bz o iy s -

MINISTERID DE INDUSTRIA  Goncedido ef Regletro de acuerdo

REGISTRO DE LA PROPIEDAD INDUSTRIAL o {os datos que figuran enfa @eiﬁs @) s , .
e senia dascripoion y segin el Ton
tenido de ta Llemodia adjunta. @ A o

& 16-5-77

B 20 JuL.1978
Espafls PATENTE DE INVENCION

. PRIORIDADES:

@uum:no @ FECHA ' . wu‘s

555.369 T 5-395 ‘ ESTADOS UNIDOS

@) reera ox pusticioa GDcrasimicacion reanacionaL (@3 PATENTE DE LA QUE ES DIVISIONAKIA

FESH - HOG4  |Ne 445.823 del 5-3-76

@ﬂTULO DE LA INVENSION |

METODO Y SU CORRESPONDIENTE MAQUINA PARA AJUSTAR UN EQUIPO DE
BOBINADO.

@ SOLICITANTE {33

GENERAL ELECTRIC COMPANY.

DOMICILIO DEL SOLICITANYE

1 River Road, SCHENECTADY, New York 12305 - Estados Unidos.

(3 mvesror we

RICHARD BURTON ARNOLD y LARRY WAYNE STRALEY, ambos de nacionalidad
estadounidense. / o

@ TITULAR tES?

@ REPRESENTANTE

D, BERNARDO UNGRIA GOIBURU.

UNE A& MCH?; Jeos UTILICESE COMO PRIMERA PAGINA OE LA MEMORIA

R YT T A T A S e e
PR rRE A Ty
Lt O

“fPOOR

QUALITY



-

(¢

15

20

25

30

REF: JB/am-17982

EXTRACTO DE LA DESCRIPCION

) Un dispositivo de control de posicidn del guia-hilo
de bobinado con respecto al bastidor de la méAquina genera, de ma
nera sustancialmente continua, unas sefiales indicadoras de la po

sicidén del guia-hilo y controla el avance relativo de 1os SOpor-—

tes de bobina y del guia-hilo en respuesta a las sefiales. El a

vance se inicia durante la porcibn predeterminada de.una Yevolu—~
cién del gqiafhilo mientras que el guia-hilo estd situado en la
'ventanafde avance' con respecto al receptor de gspiras. Igual-
mente, la enecrylda almacenada eh ¢l mecainismo de moOviiiento perdi
do contribuye a la aceleracibén del mecanismo de,avance;'y el mis
mo mecanismo de avance absorbe y almacena la energia cuando la es
tructura mdévil se detiene. Las partes de los soportés-de bobina
esténdigpuestas sustancialmente a distancias iguales con relacidn
a un centro geométrico,y el receptor de espiras asi como el cabe-
zal de bobinado estén sometidos a un movimiento relativo para man
tener su alineacidén mitua. Unos mecanismos deretencidén répidos y
de respuesta segura dan lugar al avance durante una fraccidén de
una revolucidn del guia=-hilos en los diferentes ciclos de la ma~
quina. El mecanismo de avance es empujado contra 1los mecanismos
de retencién por un dispositivo de muelle pretensado para aumen—
tar la aceleracién y para auxiliar la Puerza del motor en la carre
ra final de avance. Los mecanismésde:@tencién accionados porun
émbolo de diafragma de respuesta répida permiteila iniciacién de
la carrera de avance.

N Un dispositivo ajusta las partes de los soportes de
bobina en direcciones opuestas mientras que las partes del sopor-
te de bobina permanecen centradas con relacibén al eje del guia-hi
lo. ELl aparato mantiene la alineacién deseada de por 1o menos

una parte del soporte de bobina y del receptor de espiras enrolla
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dase Un tornillo con hilos de rosca separados, orientados hacia
la izquierda y hacia la derecha,desplaza las partes del soporte
de bobina las unas con las relacibén a las otras.

 ANTECEDENTES DEL INVENTO

El invento se refiere a un aparato y a unos métodos

destinados a ser utilizados para formar bobinas enrolladas y, mas

‘particularmente, a un apafato y a unos métodos Gtiles para formar

bobinas que han'de situarse en los nicleos magnéticos de mdquinas
dinamoeléctricas, por ejemplo motores eléctricos.

han publicado hacta 1a fecha un ciertn mimero de
diferentes Patentes relacionadas con miquinas de bobinado y méto
dos aplicables a estas, y se han construido diferentes tipos de
equipos que corresponden a muchés de estas Patentes. Dos Paten-
tes de los Estados Unidos que se refieren a técnicas de bobinado
son la Patente a nombre. - de Pavesi. No. 3.557.432'publicada el
26 de Enero de 1.971, Y la Patente de Hill y Socios No. 3.625.261

publicada el 7 de Diciembre de 1.97 N
Es conveniente, cuando se utiliza el equipo del ti-

_po ilustrado en las Patentes a nombre de Hill, Pavesi u otras,dig

-poner de la posibilidad de realizar ajustes de tal manera que sea

posible enrollar espiras de bobinas de diferentes longitudes con
el objeto de obtener devanados para .nidcleos de estator de dife~
rentes alturas de apilamiento o diferentes longitudes axiales.

El equipo que ha sido desarrollado hasta, la fecha pue

-de facilitar bobinas para micleos que tienen alturas de apilamien

to inéluidas en una gama limitada. Sin embargo, les técnicas y

1los equipos existentes tienen una limitacibén por 1o que a la gama
de estos reglajes se refiere; y esto se debe por 1o menos parcial
mente a las relaciones excéntricas geométricas (con Tespecto a 10s
conjuntos-de soporte de bobina, los mecanismos de recepcién de eg
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piras, y los dispositivos de distribucidén de hilo) que se estable
cen 0 que se empeoran cuando estos reglajes rebasan una gama limi.
tada. Por ejemplo, cuando.la longitud de las porciones de espiras
laterales de un devanado aumenta (para corresponder a apilamientos.
de nicleo mis importantes), la relacibdn de excentricidad entre un
conjunto de soporte de bobina y el sistema di;tribuidor de hilo

" aumenta, y por consiguiente es necesario reducir la velocidad 4 e

bobinado, ‘En numerosos casos, la excentricidad en cuestién se con
sidera como inevitable debido a que es preciso . que wia partepre

determinada de wn conjunto de aoporte de bobina esté mantenida ali

§ neada con el receptor de las espiras bobinadas. Por tanto, es con
é veniente facilitar un método y un aparato por medio de 10s cuales

{ 1los soportes de bobina pueden ajustarse en el grado méaximo,mante-

niendo sin embargo una relacién concéntrica entre el dispositivo
que distribuye o que deposita el hilo, y los soportes de bobina,
manteniendo también una alineacidn predeterminadaléntré por 1o me
nos uwno de los soportes de bobina y un mecanismo de recepcidn de
espiraé de bobinado que forma parte del aparato de bobinado.

N\ Lastécnicas de bobinado conocidas actualmente bajo

los nombres de procedimiento de 'bobinary eyectar' o 'bobinadora

» eyectora', se describen por ejemplo en la Patente de los Estados

Unidos a nombre de Smith No. 3.510.939 del 12 de mayo de 1.970;en
la Patente de los Estados Unidos a nombre de Arnold No. 34579.818
del 25 de mayo de 1.971; en la Patente de los Estados Unidos a

nbmbrg de Cutler y Socios No. 3.522.650 del 4 de Agosto de 1.970,

'en la Patente de 10s Estados Unidos a nombre de Smith f Socios No.

3.742.5§6 del 3 de Julio de '1.973, Yy en la Patente de los Estados
Unidos a nombre de Arnold No. 3.579.791 del 25 de mayo de 1.971,
cada una de ellas cedida al concesionario de la presente invencidn.

Los aparatos y métodos qeséritos en las Patentes que se acabande

~
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mencionar pueden también ser mejorados por procedimientos nuevos

y perfeccionados en los cuales se mantiene la concentricidad geo
métrica entre los soportes de bobina y el dispositivo distribui-
dor de hilo mientras por lo menos una parte del soporte de bobinas
se mantiene alineado con un receptor de espiras; incluso cuando

las partes del soporte estén separadas por la distancia méxima po

" sible dentroéel;recorrido del brazo guia~hilo .

» En los equipos deltipo de 'eyector' o 'bobinar y eyec
tar', es particularmente importante que se mantenga la alineacidn
entres =1 dispnsitivo receptor de espiras v la parte del soporte
de bobina en razdn de las relaciones de cooperacién por 'interadap
tacidn' o posibilidad de desplazamiento teléscépico relativo que
existen preferenfemente entre dicho aparato y una o varias partes
del soporte de bobina. )

Varios equipos ilustrades en las Patentes mencionadas
més arriba y cedidas al mismo concesionario,inqlujén uno o varios
mecanismos de recepcidn de espiras de bobinado que establecen o
definen unos intervalos o ranuras de recepcidn de espiras; y las
espiras de bobinado de una bobina dada se desplazan a lo largo de
dos intervalos de este tipo predeterminados mientras se forma ca—
da bobina, Cada grupo de estos intervalos predeterminados corres
ponde a dos ranuras predeterminadas dé un nicleo de estator, y
cuando un segmento de hilo entre dos bobinas se sitda accidental- .
mente en el intervalo equivocado, este segmento de hilo inadecua-
damente situado serd casi inevitablemente roto al ser introducido
axialmente en el nicleo del estator. Los segmentos de hilo entre
bobinas situados de manera inadecuada han pasado a constituir un
problema cada vez mis importante, en particular en razén del in-
cremento de las velocidades de bopinado. Para intentar solucio-
nar este problema, se ha determinado que es conveniente aumentar
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la precisibén de la posicién mitua de funcionamiento de las varias
piezas, y mejorar estas piezas propiamente dichas, asi como los
métodos de bobinado, de modo que qn_mecanismo de recepcibn de de-
vanado y un mecanismo de formacién de bobina puedan desplazarse
axialmente el uno respecto al otro de una manera particular y en

un momento particular para superar el problema del segmento de hi

1o 1nadecuadamente 51tuado entre dos bobinas.

Por .tanto, un obJeto del invento consiste en propor-
cionar unos métodos y aparatos nuevos y mejorados para formaxr bo-
Liflas MLENTIas qte ios &iferentes piezaﬁqéﬂ un dispecitivo de for
macidén de espiras dado se desplazan ripidamente y con precisién

con respecto las unas a las otras mientras ocupan una posicién geo

! métrica predeterminada las unas con relacién a las otras, y mien—

tras par 1o menos uwna de dichas piezas se desplaza con respecto a
la otra. ' ' ) ]
‘ Un objeto més particular del invento consiste en pro
porcionar métodos y aparatos nuevos y mejorados que faciliten el
posicionamiento correcto de wn hilo de unién (es decir de un seg-
mento de hilo entre dos bobinas) en un grupo de bobinas, cuando

se forman las bobinas en un receptor de devanado, con el fip:de
eliminar la posibilidad de que el hilo se rompa ulteriormente o
que se produzcan cortocircuitos entre espirds dewa o varias de
las bobihas.

Un objeto més particular del invehto consiste.. en
ﬁmmmmmrmm®sy@wawdeMMm@mﬁww%C@m%de
efectﬁar wna répida aceleracién de las piezas de un cabezal debo
binado y capaces sin embargo de producir una deceleracibn réduqi
da de estas piezas durante ﬁno o varios de los ciclos o sub-ciclos
de la maquina. ,
Un objeto mis barticular del invento consiste en pro
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porcionar métodos y aparatos de bobinado nuevos y mejorados para
producir la liberacién de la energia almacenada en un mecanismo

de movimieﬁto perdido en e1~comieqzo del ciclo de avance del so-
porte de bobina, ¥ el almacenado de la energia por medio de dicho

mecanismo al final de dicho ciclo.
Otro objeto més del invento consiste en proporcionar

un nuevo y mijorado'mecanismo de retencién que determina la posi~

cibn relativa de por lo ménos dos piezas de un mecanismo de maqui
na de bobinado.

Jeto del invento congiste en propnrcionar unos

aparatos y métodos para ajustar las piezas del aparato de bobina-
do de modo que la distanéia entre las partes del soporte de bobi-
na pueda ser aumentada,manteniendo sin embargo una relacibn geomé
tricamente centrada entre el dispositivo distribuidor de espiras

de bobinado y las piezas del soporte de bobina, y asegurando una

alineacibén predeterminada entre un receptor de.espiras de bobina-
do y por 1o menos una pieza de soporte de bobina. '

RESUMEN DEL INVENTO

N Para realizar los varios objetos del invento mencio-

‘nados mis arriba, en un modo de realizacidén del mismo, se utiliza

un método y un aparato para controlar la posicidén de un elemento
de bobinado giratorio con relacién al bastidor de la méquina, con
ﬁn elevado grado de precisibén y dé manera sustancialmente. conti-
na, y se generan sefiales indicativas de la posicién sustancial-
mente exacta del gia-hilos de bobinado, controlando a contimiacién
el mo&imiento relativo de dos mecanismos diferentes (es decir los
soportes de bobina y un gufa-hilos) en respuesta a estas sefiales.
En sus formas de realizacibh preferidas, dicho movimiento se ini-
cia solamente durante una parte predeterminada de la vuelta del

gufa-hilo; y dicho movimiento se produce solamente mientras un seg
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mento de hilo estd situado en una 'ventana de avance' deseada con
relacidén al receptor de espiras. Se proporcionan igualmente unos
métodos y un aparato que utilizan la energia almacenada en un me-
canismo para contribuir a acelerar un mecanismo de avance mévil,
y que absorbe y almacena la energia cuando el mecanismo de avance
se detiene, permitiendo obtener adi una deceleracién més répida
del mecanismo de avance. -

De acuerdo con otro aspecfo del invento, se propor-

ciona un método por medio del cual las partes de los soportes de
bobina s¢ 2ivnctan cuctancialmente a éistancias ignales con rela-
cién a un centro geométrico predeterminado, y por medio de los
cuales el dispositivo receptor de espiras de devanado y una cabe
za de bobinado que sostiene los soportes de bobina estén someti-
dos a un movimiento relativo de modo que el dispositivo receptor
de espiras y por 1o menos una parte del soporte dg'bobinas puedan
mantenerse en una posicién de alineacidén mitua.deseada.

Una forma preferida del aparato que se ilustfa inclu

"ye no solamente mecanismos de avance nuevos y mejorados sino tam-
bién mecanismos de retencidn mejorados répidos y de respuesta se-

. gura que hacen que -el desplazamiento o salto axial pueda realizar

se qurante wna fraccién correspondiente de una vuelta en diferen-
tes ciclos de la miquina, aunque el guia-hilo esfe girando a velo
cidades de hasta 3.000 revoluciones/minuto. Enwa forma de reali
zaciébn particular que se ilustra aqui, el mecanismo de avance es-
t4 empujado contra unos topes o disposifivos de retencién por un

mecanismo accionado por un muelle pretensado que contribuye a au-
mentar la aceleracidén en el comienzo de una carrera de avance, y

que absorbe la fuerza aplicada por el motor principal al final de
la carrera de avance, con el objeto de pretensar nuevamente el me

canismo de muelle y reducir el nivel de las fuerzas de impacto a
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las cuales estén sometidos el mecanismo de avance Yy uno o vafios
elementos de retencibén. Otra estructura que se ilustra a titulo
de ejemplo incluye mecanismos de retencién accionados por un ém-
bolo del tipo de diafragma de respuesta ripida que se utilizan
en la iniciacién de la carrera de avance de un mecanismo de avan-
cee
El aparatb que se describe aqui a titulo de ejemplo

y que incorpora otros aspectos del invento, incluye un dispositi-

vo para ajustar las piezas del soporte de bobina en direcciones
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opuestas con relaci )
tes del soporte de bobina centradas con relacién a un eje prede-
terminado. Igualmente, estén incluidos unos medios para mantener
una alineacidn deseada de por 1o menos una parte del soporte de

la bobina y del dispositivo de recepcidn de las espiras del deva-

nado. En un modo de realizacién todavia més preferido, se utili
za un tornillo con hilos de rasca separados orientados hacia la
derecha y hacia la izquierda con el objetc de desplazar las pie-
zas del soporte de bobina las unas con respecto a las otras,

s El objeto al cual se refiere el invento est4 particu
larmente reseffado y reivindicado distintamente en la porciép_cqg
clusiva de ia Memoria. El invento propiamente dicho, tanto én 1o
que a organizacién y método de utilizacién se refiere, conjunta-
mente con otros objetos y ventajas del mismo, podri entenderse
mis claramente leyendo la siguiente descripcidn tomada conjuntamen
te con los dibujos que la acompafian.

“ BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

N

La figura 1 es una vista en perspectiva de wn apara=-
to de bobinado que puede utilizarse para realizar varios aspecfos
del invento en una forma de realizacién, y que incluye unas cabe3

zas de bobinado nuevas y mejoradas asi como otros mecanismos que

-
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incorporan el invento en otra forma de realizacibn del mismo;.

La figura. 2 es un esquema que representa unas partes
de los soportes de devanado, unas partes del mecanismo receptor
de espiraé, el trayecto de desplazamiento de un brazo porta-hilo
giratorio, y las extremidades algo idealizadas de la ventana de
avance, coﬂ el objetb de ilustrar algunos aspectos y caractgris~
ticas del invento; '

La’ figura 3 es una represéntacién eSquemética de un
mécanismo que puede ser empleado para coﬁ%rolar el emplazamiento
de un brazo gyfa~hilo e iniciar la liberacién del mecanismo de a-
vance en un modo de realizacién précticd del invente;

La figura 4 es una vista en perspectiva de un cabe-
zal de bobinado mejorado'qne forma parte del aparato ilustrado en
la figura 1; ~- .

La figura 5 es una vista, con partes abiertas y par-
tes en seccidn, del cabezal de bobinado de la figﬁfa 4;

La figura 6 es una vista en seccién ampliada de una
parte de la estructura representada en las figuras 4 y 5;

‘K La figura 7 es una vista lateral ampliada, con unas

. partes representadas en seccidén y otras partes suprimidas, de una

porcidén de la estructura ilustrada en la figura 5;

La figura 8 es una vista esquemética de-unas partes
del aparato que incorpora el invento en otra forma de realizacibn
del mismo, y que puede ser utilizado para llevarlo a la préctica;

‘\ . La figura 9 es wna vista en perspectiva de un cabe-

zal de bobinado sustancialmente idéntico al cabezal de bobinado

ilustrado en la figura 4, pero que incluye unas modificaciones

que permiten su utilizacién como parte del aparato de la Figura
8y
La figura 10 es wna vista en perspectiva de wn basti



dor de miquina destinado a recibir el cabezal de bobinado de la

figura 9. _ ) .
DESCRIPCION DE LOS MODOS DE REALIZACION PREFERIDOS

‘En la figura 1 se representa una maquina bobinadora

5 21 particulqrmenfe bien adaptada para llevar a la préctica el in
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vento en una forma de realizacién preferida del mismo. En la es
tructura de la figura 1 se ha omitido un cierto nimero de piezas
con el objeto de simplificar la ilustracibén. Por ejemplo, se han

omitido los dispositivos de fijacidén de hilo y los dispositivos

7 “La miquina 21 incluye unos primero y segundo cabeza
les de bobinado 22 y 23 sustancialmente idénticos. Durante la
utilizacibén del aparato 21, las espiras de devanado de las bobi-
nas de un devanado de primera fase se forman por medio de vn cabe
zal de bobinado 23 y son recibidas por un receptor de espiras de
devanado (oculto en la vista de la figura 1) que esti soportado
por un plato giratorio 24, Sustancialmente en el mismo momento,
las espiras de devanado de un devanado de segunda fase se forman
por medio del cabezal de bobinado 22 alrededor de los soportes de
bobina 26 y se eyectan en el dispositivo de espiras de devanado
ilustrado como mecanismo de inyeccién de bobina 27 que soporta
usualmente un devanado de primera fase cuando este llega (en el
plato giratorio 24) debajo del cabezal de bobinado 22, Por tan-
to se entenderi que cada mecanismo de recepcibn de espiras recibe

"las espiras de devanado procedentes de cada cabezal de bobinado

23, 22, y a continuacibén se desplaza hasta el puesto de inyeccién
28 donde: un micleo de edator estd dispuesto encima de la extre-

midad superior de dicho mecanismo; unos brazos de fijacién 31
(uno de los cuales esti oculto en la vista de la figura 1) se deg

plazan encima del nicleo para swjetarlo; y los ‘devanados almacena
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dos en el mecanismo de recepcibn de espiras de devanado son in-
yectados axialmente en el micleo de estator sujeto. A continua
cibn,se retira el micleo de estator del mecanismo de recepcidn
de espiras de devanado, y el plato Qiratorio 24 se desplaza 120o
de modo que el mecanismo de recepcién de espiras que estaba ante

riormente situado en el puesto de inyeccién 28 se coloque en un

" puesto de recepcidn de espiras de devanado debajo del cabezal 23,

el cual esté oculto en la vista de la figura 1 por una placa de
proteccidn 29. Mientras se forman las espiras de devanado por me
dia del cabezal de bobinado 23, otras espiras de devanado (prefe
rentemente) se estin formando por medio del cabezal de bobinado

22 para reducir al minimo la duracién del ciclo de fabricacién de

i la maquina.

i

\

’ _Preferentémente. los cabezales de bobinado 22 y 23
son unidades modulares que pueden montarse o desmontarse de mane
ra relativamente ré&pida en el bastidor dei.aparaté 21. Con esta
Finalidad, los cabezales de bobinado 22 y 23 son sustancialmente
autbnomos y cada und incluye un motor hidréulico 31, 32, que Su-
ministra respectivamente la energia a un cabezal de devanado,por
ejemplo por medic de correas 33, 34. Cada uno de los cabezales
de devanado 22, 23 estd soportado por un par de barras de édporte
paralelas y que se extienden horizontalmente, que forman parte

del bastidor 36 y que estan ocultas en la vista de la figura 1.

Cada cabezal de bobinado estd sujeto en su par correspondiente

de barras de soporte por unos tornillos de fijacibm, y los cabeza
les dé.bobinado 22, 23 puedeh ajustarse en sus. soportes. En va-
riante, la posicién de los cabezales 22, 23 puede. ser cambiada -
de manera automatica o de manera semi-automitica sobre sus sopor
tes con el objeto de facilitar las ventajas que se describirén
més detalladamente en 10 qué sigue conjuntamente con las figuras
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8 a 10, )
' E1 plato giratorio 24, los dispositivos de conmtrol,

y el mecanismo de inyeccién de bobina del aparato 21 pueden ser
sustancialmente similares a los del aparato descrito en la Paten
te mencionada més arriba a nombre de Hill y Socios, No. 3.625.261

)

0 en la Patente a nombre de Pavesi.
En la figura 4 se representa una vista en perspecti
va ampliada del cabezal de bobinado 22 pero se hari referencia
en primer lugar a las representaciones esquemdticas de las figu-
rag 2 v 2 para describir algunos de los principios de funciona-
miento asociados con las piezas del cabezal de bobinado 22.
Haciendo referencia en primer lugar a la figura 3,se
observard que un guia-hilo 38 gira alrededor de un eje central
39.y forma unas espiras de hilo 40 alrededor del soporte de bobi-
na 26. El soporte de bobina 26 que se ilustra en la figura 3 in
cluye tres escalones de bobinado 41, 42 y 43, gadé uno de 1os cua
les presenta sucesivamente un mayor difmetro que el anterior.Cuan
do se forman las espiras alrededor de cada escaldn (el escaldén 41

. por ejemplo) las espiras formadas inicialmente se desplazan hacia

adelante desde la extremidad libre del soporte, y a lo largo de
unos intervalos entre unos elementos de montaje predeterminados
44+ Después de que se han formado un nimero predeterminado de es
piras alrededor del escaldn 41, el soporte de bobina 26 'salta!’
es decir que se desplaza axial o longitudinalmente a lo largo del
eje 39 de modo que el siguiente escaldén de mayor difmetro 42 se
sitfe en una posicibén en la cual se forman alrededor de &1 unas
espiras'de devanado por me@io de gufa-hilo 38, La accibén de 'avan
ce' se produce mientras el gufa-hilo 38 continfa girando a gran
velocidad. Después de formar ﬁn mimero predterminado de espiras
alrededor del escélén de devanadé 42, el soporte de bobina 26 se
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desplaza de nuevo (salta) de tal manera que el escalén de devana
do 43 se sitle en el plano de bobinado, y se formen unas espiras .
alrededor de este por medio del gufa-hilo 38. Se entendera que
una fuerza de avance (salto) se aplica a la placa de avance 47 ¥ -
que el soporte dé bobina 26 esti conectado con la placa de avan -

ce 47. La manera con la cual se inicia el movimiento de la pla-

" ca de avance se describird mis detalladamente con relacibén a la

figura 4, pero-se observara ahora que el cilindro de avance 46 in -
terconecta el conjunto de soporte de bobina 26 y la placa de avan
ce 47, |

” Continuando con referencia a la figura 3, se obser—

vard que la posicién giratoria del brazo gufa-hilo 48 se supervi

‘sa de manera sustancialmente continua por medio deun indicador de

" posicibn que ha sido ilustrado bajo la forma de un disco 49 y de

wn detector magnético 51. E1 disco 49 estl provisto de 50 dien-
tes equidistantes y puede estar constituido por eiemplo por un en
granaje de cincuenta dientes. Preférentemente, las caras de los-
dientes y los espacios que existen entre estos tienen extensiones
cuxrvas iguales, E1 detector 51 estd &oportado por elbastidor de
la méquina y emite un impulso cada vez que un flanco delantero y
posterior de cada diente pasa delante de él. Ya que los dientes
estén separados uniformemente alrededor de la periferia del dis-
co 49, ¥ que las muescas o espacios entre los dientes tienen ex-

tensiones curvas idénticas, el detector 51 propbrcionar asi elimul

. 801Q0 gurante cada revolucién del cilindro o eje 52; los sucesi-

vos impulsos indican que el brazo del guia-hilos se ha desplaza-
do una centésima de vuelta o sea 3.60.' En un modo de realizacién
préctico, el detector 51 ha sido adquirido en I.S.C. Magnetics’
corporatiop of Huntington Park, Nueva York, bajo la designacidn
de captador magnético, nlmero de catélogo B-121~58.
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Los impulsos procedentes del detector 51, se aplican,
por medio de los circuitos 53, 54 a un contador 56. En una forma
de realizacién preferida, el contador 56 era un contadtor electrd
nico deAcinco décadas adquirido en la Dynapar Corporation of Gur-
ney, Illinois, del tipb identificado como modelo 5Z5CSP con doce’
posiciones preajustadas, mimero de conjunto 3-296088. E1 conta-
dor 56 puede ser programado para indicar el nimero de espiras que
se deéea formar en cada bobina de cada'grupo de bobinas (o polo),
y para nimeros diferentes de polos. -La programacién puede reali-

warse naciands giror uncc conmutadeoree accionados a mano de modo
que 1a .cuenta de espiras acumlada antes de cada punto dé avance
brusco sea indicada por los contadores del dispositivo de control.
En la figura 3 se han representado tres hileras de reglajes del
contador y de conmutadores giratorios 50, pero se entiende que el
equipo de control adquirido tiene una mayor capacidad que la que
se indica en la figura 3. a

Cuando el gufa-hilo 38 empieza en primer lugar a bo
binar un grupo de bohinas, un impulso es generado por el detector
51 a cada centésima parte de revolucién., Tan pronto como se ha
suninistrado al contador 56 un nimero de impulsos igual al nime-
ro preajustado en la hilera de contador A, se aplica al circuito
57, 58 una tensibn, la cual constituye la sefial de avance brusco.
A contimacibén, cvando el nfimero de impulsos acumlados es igual
a la cuenta preajustada indicada en ia hilera B del contador 56,
se aglica.una segunda sefial de avance brusco a un circuito de sa
lida de.contador. En el caso de un polo de tres bobinas (o gru-
Po de bobinas) el nfimero preajustado en la hilera C del contador
indica el . mimero total de impulsos deseados para un grupo de bo

binas completo.
Una seflal de avance brusco tfansmitida por el dispo-

S POOR
" QUALITY



sitivo de circuito 57, 58 se aplica a una vilvula neumitica, por
ejemplo la valvula neumitica 59 que inicia el retroceso de wna

barra de fijacién adecuada 61, y permite que la placa de avance
brusco 47 desplace el soporte de bobina de modo que un siguiente

escalén de devanado se sitiie en el plano de bobinado. La placa

' . de avance brusco 47 puede desplazarse solamente una cantidad su-
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ficiente para situaf el siguiente escaldn de devanado en el pla-

no. de bobinado, y el dispésitivo por medio del cual se obtiene

ese avance limitado de la placa de avance brusco se describe més
detalladamente con relacibn a Las figuras 4-7., Se observard que
el control 56 tiene un cierto nimero de terminales diferentes y
que~cada terminal corresponde a una hilera de contador preajusta
da difgrente. de modo que cada sefial pueda aplicarse a un solenoi
de de vélvula diferente. , -

En la figura 4, se han omitido ciertas piezas con el
objeto de simplificar la ilustracién.. Sin embargo, se observard
que el conjunto de soporte de bobina 26 estd hecho de una multi-

plicidad de piezas, por lo menos en nimero de dos, que pueden ser

.ajustadas las unas con relacién a las otras.

La pofcién delantera del soporte de bobina o pleza
63 esti separada del resto del éonjunto de soporte de bohina por
un intervalo 60 a lo largo del cual unos pasadores o esparrigos
42 se sitfan telescdpicamente durénte una peracién de bobinado.
Cuando se forman unas espiras de hilo alrededor del escalén 41
del ‘soporte de bobina, otras espiras previamente formadas alrede
dor de este se desplazan a lo largo de los intervalos 64, 65 en-
tre dos espérragos o Pasadores adyacentes 44. A continuacién,
después del avance brusco del soporte de bobina, las espiras de
mayor difmetro que se forman alrededor del escaldn 42 se despla
zan a 1o largo de los intervalos 68, 69. Un defecto de funcionag

P
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miento del aparato de bobinado, unos hilos transversales rotos
(terminales de conexidn entre bobinas), o 'unas espiras en cortg
circuito’ pueden producirsesi la #ltima porcién de espiras del bo
binado'que ha de ser generado alrededor de un escaldn de devana-
do se sitfa asf{ accidentalmente en un espacio equivocado entre

pasadores 44, Sin embargo, puede ser evitado mediante un control

. [ , , )
preciso y exacto de cada avance brusco. del soporte de bobina de

[

modo que este avance brusco se produzca solamente durante una poxr

cibén predeterminada o - ‘ventana' de una revolucién del guia-hi
10. sin embaryv, ia ‘vealana® Jde avaiice biusco Sptima es difcren
te para cada bobina. Suponiendo, por ejemplo, que la linea de
flecha 72 representa el trayecto del brazo-hilo durante una vuel
ta en el sentido horario, un periodo o ventana de salto bruso 62
timo pﬁede empezar en el momento en que el brazo del gula~hilo es
ta en el punto 73, cuando se forman las espiras alrededor del es~
calén 41.de1 sopofte de bobina. En este momento, un segmento ‘de
hilo 72 se extiende desde el brazo del guia-hilo hasta elescalén
41 y el conjunto de soporte de bobina puede desplazérse sin peli-
gro sustancial de que el segmento de hilo 72 penetre en un inter
valo distinto del intervalo 65. 8in embarg&, el siguiente avan~
ce brusco debe hacerse no antes 'del punto 74, después de que el
segmento de hilo 77 se sitle pard desplazarse en el intervalo 76.
El comienzo de las ventanas de afance 6ptimas difiere por tanto
por cada tamaiio de bobina, e igualmente difiere para las bobinas
del*@ismo tamafio pero que se forman en direcciones opuestas de
rotacién del gufa-hilo. La 'ventana' Sptima que existe para ca-
da avance brusco individual se extiende durante una fraccibén de
vuelta y la extremidad de cada ventana no ha sido representada en
la figura 4. Sin embargo, se entenderd que las ventanas que em
Piezan en los puntos 73 y 74 se cierran antes de que un avance
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brusco sitde los segmentos 72, 77 en los intervalos 67,69, etc.
Haciendo -ahora referencia a la figura 4, se entende
T4 que los cabezales de bobinado, tales como el cabezal de bobi-
nado 22, incluyen un cierto nimero de piezas relativamente maci- -
zas, y que 1o0s variqs movimientos mecénicos necesarios en una oO-
peracibén de fabricacidn requieren cada uno un cierto tiémpo, Por
ejemplo, es preciso que tramscurra wn cierto tiempo desde el mo-
mento en que sé suministra una sefial a la vlvula 59 hasta que
el pasador de fijacién 61 retroceda. Ademis, se necesita un cier

to ticmpe para lz aceleracidn de la placa de avance brueco 47 v
del conjunto de soporte de bobina. Sin embargo, se ha determina
do que para un cabezal de bobinado dado, el retardo necesario per
manece relativamente constante. Ademés, para una velocidad dada
del guia-hilo y para un tamafio dado de hilo, la ventana de avan-
ce brusco es constanté (para los efetos précticos) en cada avan-
ce brusco. Por ejemplo, cuando el gufa-hilo 38 gira aproximada-
mente a 3.000r.p.m., el brazo de gufia~hilo 38 efectlia aproximada
mente dos revoluciones desde el momento en que el contador 56 se
flala la orden de avance brusco hasta el momento en que el conjun-

to de soporte de bobina ha realizado realmente el avance a la si-

guiente posicién axial. Por consiguiente, después de terminar la

construccién de un cabezal de bobinado tal como el cabezal de bo
binado 22, es preferible ajustar el cabezal de bobinado, con los
soportes de bobina montados en €1, en un banco de pruebas y si-

tuar un .receptor de devanado de modo que reciba las espiras pro-

cedentes del soporte de bobina. Cualquier nimero -deseado de espi

ras de devanado para las primera, segunda u tercera bobinas (omés
si se desea)se elige arbitrariamente y se preajustan 1os conmuta

dores giratorios de las hileras A, B, C, etc., del contador 56,
de modo que los cabezales de bobinado generen el nimero deseado

~
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de espiras para un grupo de bobinas. A contimuacibn se acciona

el cabezal de bobina 92 y se observa su funcionamiento. En es-

te momento, puede ser necesario modificar los reglajes de los cqg'
mutadores giratorios del contador 56 hasta obtener con precisidn
el nimero deseadd de espiras para'cada bobina y de modo que los
hilos transversales s sitﬁen en los intervalos deseados, De es~
te modo es posible establecer unos -lazos de calibracién que es-~

tén correlacionados con las partes electrénicas y mecénica de ca

da cabezal de bobinado.
Por ejemplo, en un cahezal de mimuina bhobinadora,la

calibracién inicial puede consistir en elegir arbitrariamente un

grupo de tres bobinas en el cual la bobina situwada més al inte-

"rior debe tener cincuenta espiras, la segunda bobina debe tener
sesenta espiras, y 'la bobina m&s externa o bobina de mayor dif

metro debe tener setenta espiras de hilo, respectivamente. Ya
que el contador 56 (véase figura 3) registra un nﬁmero acumulado
de espiras por polo, la hilera A del contador se ajustara inicial
mente para leer 05000 de modo que se produzca un primer avance
brusco después de formarse cincuenta espiras. La hilera B delcon
tador se ajustard para leer 11000 de modo que se sefiale wn segun

do avance brusco después de 110:espiras en total, y la nilera C
" del contador se ajustaréd en 18.000 de modo que el guia-hilos se

detenga después de formarse 180 espiras completas. Después de
bobinar un polo de este tipo a una velocidad de gufa-hilo de
3.000 Tepeme y después de contar las espiras de cada bobina, se
comprobaré usualmente que la bobina més interna incluye una o dos
espiras.sobrantes, ¥ que la bobina mis externa estd a falta deun
némero similar & espiras. \Ademés, el segmento de hilo transver—
sal selabré situado en un intervalo debido a un salto aleatorio.

Por tanto, en un segundo intento, en lugar de ajustar el conta-
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dor 55 para que la orden de avance brusco se broduzca en 50,00
espiras y de nuevo en 110,00 espiras, después de lo cual se pro-
duce vna orden de parada en 180,00 espiras, se ajustard de nuevo
el contador de manera que la priméra orden de avance brusco se
produzca en 48 espiras y la segunda orden de avance brusco en 108

espiras. Sin embargo, 1os commutadores de la hilera C del conta

"dor permanecerén ajustados en la cuenta de espiras total, ya que

el cabezal de bobinado 22 (como la mayoria de los cabezales de
bobinado disponibles en el comercio) decelera duranterlas Altimas
copiras de cada pole v miede detenerse casi sin retardo.

~ Como se ha indicado més arriba, una seflal de avance
brusco puede obtenerse en una centésima de.revdlucién de modo que
los hilos transversales se situarén siempre en el intervalo de
montajé-deseado. Las dos ruedas situadas mls a la derecha de ca-
da una de las hileras A, B, C, etc., (véase figura 3) identifican
la fraccién de revolucidn, en la centésima parte Ae revolucidn
més préxima, para la cual se desea que se produzca la sefizl de a
vance brusco. Por tanto, estando todavia en el banco de prueba
el cabezal de bobinado, este puede ser calibrado de modo que se
produzca el salto brusco del soporte de bobina solamente cuando el
brazo de guia~hilo est& en la ventana adecuada, para caﬂa esca~
14n de 1la bobina, aseguréndese as{ la situacién adecuada de cada
hilo transversal. Cuando el cabezal de bobinado 22 ha sido ca-
librado de la manera que se acaba de describir, los datos de ca-
libracién podrén ser registrados para varias combinaciones de ta
maﬁo:de hilo, velocidades de eje, y cuentas de espiraé de bobina;
y a coﬂtinuaéién, haciendo referencia a estos datos, el cabezal
de bobinado podrd ser ajusfadq répidamente en la miquina para for
mar grupos de bobinas de un nimero de enrollamientos deseado cual

quiera, cada uno con el nimero de espiras deseado, a cualquier ve
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locidad deseada, y con cualquier tamafio de hilo deseado. Por
consiguiente, cuando el cabezal ha sido ajustado (mediante el re
glaje de las hileras de contador A, B, C, etc.) es posible produ
cir de manera constante los grupos de bobina.

Se ha determinado que la calibracién mencionada
mis arriba después de ser realizada, permanece sustancialmente
constante. S5in embargo, es sabido que el guia-hilo acelera hasta
una vélocidad méxima y a continuacién éecelera hasta la posicién

de descanso durante la formacién de cada polo; y la velocidad real
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del gufa-hilc en el puntc de avance brusce dcpende &
espiras que han sido formadas antes del avance brusco. De este
modo, también es preferible utilizar un tacdmetro que puede ser
utilizado para confirmar la velocidad real del eje. Cuando se
utiliza de este modo, el tacémetro puede por ejemplo obtener su
sefial a partir del disco 49 o a partir del detector 51. La cons
truccién preferida que se ha descrito es también Gtil en el caso
de desgaste de varias piezas de la miquna. Por ejemplo si las za
patas de freno 78 se desgastan o se pulimentan, el gufa-hilo 38
puede detenerse algunos grados més alld del punto de parada desea
do. Este fenbmeno puede ser corregido ripidamente ajustando la
hilera C del contador 56 de modo que se produzca la orden de pa-
rada por ejemplo en una lectura de 17797 (177,97 espiras) en lu-
gar de producirse en la lectura de 18000 (180,00 espiras). Como
se entiende fécilmente, se hace resaltai—que cuando un contador
indica una lectura de por ejemplo 00001, esta lectura indica 0,01
vuﬂta; y una lectura de 78410 indica 784,50 revoluciones o vuel-
tas del guia~hilo 38. ‘ '

T Haciendo referencia a la figura 4, se describirén
ahora 1os detalles de construccién del cabezal de bobinado 22.En

primer lugar, se observaréd que una parte del bastidor 84 de la
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maquina esti representada en las figuras 1 y 4: ¥y que se han uti
lizado los mismos mimeros de referencia para designar piezas idén
ticas en ias figuras 3 y 4; Por tanto, el eje de accionamiento
52, asi como el disco 49 y la placa de avance brusco 47 pueden
verse ficilmente en la figura 4.’ . _ '

La placa de avance brusco 47 no puede degplazarse

"axialmente a! lo largo del eje de accionamiento 52 debido a los

dispositivos de fijacién controlados por los cilindros 91 y 92,y
estos mecanismoé se describen mis detalladamente en lo que sigue,
cca relacidn a las figurae 5 v 7. Puwante wna oneracifn de hobi
nado,el eje de accionamiento de bobinado 52 gira con relacién a
la placa de avance brusco 47 y al bastidor del cabezal de bobina
dq-93. A partir del momento en que el gufa-hilo 38 empieza a gi
rar, y\hasta que se pare, se suministra aire al cilindro newndti
co 94 que estd interconectado por medio de la barra 96 con la pla
ca de accionamiento 97. La placa de accionamiento 97 esté conec-
tada por medio de un mecanismo de movimiento perdido con la pla=-
ca de avance brusco 47, y este mecanismo inéluye tres pernos de
guiado 98 enroscados en la placa de avance brﬁsco_#?. la placa
de accionamiento 97 esté orientada hacia la placa de avance brug
c0 47 v comprime unos muelles dispuestos entre estos elementos
mientras se suministra aire bajo presién al cilindro neumdtico 54
Los muelles 99 estén dispuestos con holgura alrededor de los per
nos 98. Por consiguiente, tan pronto como 1los pernos de reten-~
cibén que impiden normalmente el movimiento de 1a piaca de avance
bruséb 47 retroceden, la placa de avance brusco 47 se desplaza
hacia abajo (seglin se ve en la figura 4) a lo largo de las barras
de guiado 101, 102 debido a los muelles helicoidales 99 que se a
largan y debido al movimiento de la barra 96 sometida a la influen

cia del cilindro meumdtico 94. La placa de avance brusco 47 ace-
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lera més répidamente cuando estd interconectada con un motor (tal
como el cilindro 94) de la manera ilustrada en la figura 4. Por
tanto, la aceleracién de la placa de avance brusco 47 no depende
solamente de la aceleracién de la barra 96. Ademés, cuando la
placa de. avance brusco 47 estd retenida y no puede realizar un mo
vimiento suplementario debido al pasador de sujecibén siguiente,
el véstago de émbolo 96 puede decelerar de manera mas lenta mien
tras imparte un impulso sup lementario a la placa de accionamien-
to 97, y comprime de nuevo los muelles helicoidales 99 contra la
Placa de avanCe LIUSCO 47. .

" Al final del ciclo de bobinado de un polo, cuando

la placa de avance brusco 47 debe retroceder a su posicifn més al

ta, el vistago 96 retrocede, v la accién de la placa de acciona=
miento\97 sobre las cabezas de los pernos 98 eleva la placa de a
vance brusco 47 a lo largo de las barras de guiado 101, 102. Deg
Pués de que la placa de avance brusco 47 ha'sido elevada a su po
sici6én mds alta, se invierten las conexionesrdel cilindro neumé-
tico 94 y el vlstago de émbolo 96 es empujado de nuevo hacia aba
jo para mantener comprimidos los muelles helicoidales 99 contra
la placa de'avance'brusqo 47. Otras partes del cabezal de bobi-
nado 22 se ilustran yse describen en varias de las Patentes men-
cionadas més arriba y cedidas en comin al mismo cesionario, y se
haré referencia a estas Patentes para la descripcién de detalles
suplementarios. Se observaré que la placa de soporte de bobina
103 se ha representado en la figura 4 pero que, paré Pacilitar
la ilustracién, se ha omitido de esta figura 4 el conjunto de so
porte de bobina. Se entiende que el disco de freno 106 estd so-
pértado por el cilindro de éccionamiento o tubo de bobinado 52 y
que la . zapata de freno 78 son empujados contra este por unos fre

nos de zapatas 100 al recibir una sefial de parada procedente del
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control Dynapar.

‘ ' Los detalles de las relaciones mituas entre la Pla
ca de avance brusco 47, ‘el tubo de avance brusco 46 y ‘el eje
de accionamiento 52 podrén entenderse mis claramente estudiando

ahora la, figura 6 conjuntamente con la figura 4.. Se observara

‘que el aro externo de un rodamiento 107 estd montado en la pla-

ca'de avance brusco 47, mientras que el aro interno del rodamien
to ioj estd mantenido, y libre de girar con un casquillo roscado
108 el cual gira conjuntamente con e; eje 52, .estando libre de

s N - - L -~ 3
desllsalse a i1 largo te. Bn la figura £ ce checavvari aue

la figuwra £
el aro.interno del rodamiento 107 esti mantenido en el casquillo
108 por medio de un par de separadores 109, 110 que estén aplica
dos contra el aro interno de rodamiento por unos collarines 111,
112 qué estén enroscados en el casquillo 108. De este modo, el
casquillo 108 puede girar libremente con el eje de arrastre 52
con relacidén a la placa de avance brusco 47. Ya que el casqui-
1lo 108 estd adaptado de manera deslizante sobre el cilindro 52,
puede desplazarse libremente a 1o largo de este cada vez que la
Placa 47 de avance se desplaza axialmente. Por tanto, la placa de
avance brusco 47 desplaza hacia abajo los aros externos e inter—
nos del rodamiento 107 (figura 6) durante una carrera de avance
brusco. '

El cilindré 52 estd provisto de una ranura 114
dispuesta axialmente (véase figura 6 y 3) y un perno roscado 117
que estd sujeto en el casquillo 108 se desplaza axialmente a lo
1argo.d¢ la ranura 114 durante una carrera de avance bpusco.

En el interior del eje de arrastre 52, la rota-
cibén de otro casquillo 120 Esté impedida por el perno roscado 117,
¥ sin embargo el casquillo 120 (como el casquillo 108) puede des

lizarse axialmente a lo largo del cilindro 52, durante una carre
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ra de avance brusco. E1 casquillo interno 126 mantiene el aro
externo de otro rodamiento 118, y el aro interno del rodamiento
108 est4 mantenido en un tubo de avance 119. Se observard que
un diSpbsitivo de separador y tuerca 121, 122 se utiliza para man
tener el aro interno del rodamiento 118 contra un refuerzo situa

do en el tubo 119. E1 tubo 119 estéd separado del casquillo 120

‘de modo que Ll tubo’ 119 no pueda girar aunque el casquillo 120

gire con el cilindro 52, E1.tubo 119 estd interconectado con el
tubo de avance 46 por medio de cualquier dispositivo adecuado per
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ejenplu un corddn de soldadura © uncs tornillcs
que esto no sea necesario para entender el invento, se hace ob-
servar que los tubos 119 y 46 sirven también como gufa para wna
barra separadora 123 la cual, en momentos adecuadas, es acciona-
da paré separar cualesquiera espiras restantés del devanado de un
soporte de bobina después deerrrllar completamente un grupo de bo
binas (0 polo). E1l accionamiento de la barra.separadora 123 se
obtiene suministrando aire a wn cilindro de carrera larga (cilin
dro 125 ilustrado en la figura 1 pero que ha sido omitido en la
figura 4 para simplificar la ilustracién). Como puede entender-
se en la descripcién que antecede, la placa de soporte de conjun
to de bobina 103 estd soportado por el tubo de avance brusco 46,
y el tubo de avance brusco 46, 10 mismo que la placa de soporte
103, se ve impedido de girar por medio de un pasador estabiliza-
dor 126 que estd sujeto firmemente en la placa 103 y que estd
dispuesto de manera deslizante en un orificio de recepcibn del pa

. sador formado en una porcibém fija del cabezal de bobinado 22.Las

relaciones mituas entre el guia~hilo, el bastidor de cabezal de

bobinado, y otras porciones‘dql cabezal de bobinado 22 que estén
situadas debajo del freno de disco 106, se representan de manera
completamente detallada en la Patente de los Estados Unidos anom



10

15

20

25

30

- 06 -

bre de Arnold y SOCibS‘NO. 3.732.897 (mencionada més arriba) y
se}entenderé que, éuando la placa de montaje de soporte de bo-
bina 103 se desplaza axialmente, el pasador 126 se desliza a 10
largo de una superficie estacionafia de la estructura de cabezal -
de bobinado. Al final de un sub-ciclo de bobinado (es decir des
pués de formar un grupo de bobinas), el tambor mévil 38 se detig

‘ne en un empllazamiento exacto determinado por el reglaje de cuen

ta final de espiras en el control descrito mas arriba. Los con-
trbles del cabezal de bobinado 22 hacen entonces que el cilindro
neumitico 94 haga retroceder el véstago 96, v la placa de avance
47 es devada hasta que un pasador 128 (véase figura 4) soportado
por ella atravieseiun orificio 131 Eormado'en el bastidor de ca-
bezal de bobinado y chogque con un 1nterruptor de final de carre-

, ra 132, para seflalar que los soportes de devanado se han despla-

zado a su posicidn completamente retraida.

Haciendo ahora referencia a las f:guras 5y7, ca

da cabezal de bobinado incluye dos conjuntos neumdticos de para-

da v retencidn accionados por émbolo de diafragma 133 y 134 que
incluyen los cilindros neumiticos mencionados més arriba 91 y 92.
Estos conjuntos son sustancialmente idénticos y por tanto se deg
cribird solamente un conjunto 134 de manera detallada aqui., En
frimer lugar, se observari que el conjunto 134 incluye la vélwg
la neumética mencionada mis arrilia que es una vilvula neumatica
de 6 voltios de corriente continua, nimero de catélogo 91913 de
la Numatics, Inc. de Highland Michigan. Los conjuntos 133, 134
inclﬁyen cada wno una barra de retencién 61, 136 y eﬁtas barras

estin normalmente en la posicidn de retencibén que se ilustra en
A}

Al

la figura 5.

En el comienzo del ciclo de funcionamiento de la
méquina, la barra de retencién 61 del conjunto de parada y de re

L

-
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tencidén 134 estl en contacto con una placa de enganche 137 que
forma parte del conjunto de placa de avance brusco 138. De es-
te;modo,. la barra de retencibén 61 mantiene el conjunto 138 en po
sicién alta. E1 conjunto de parada y de retencién 133 estd ajus
tado para detener el conjunto de placa de avance brusco 138 al
final de una primera carrera de avance brusco. .
Cuando se da en primer lugar una orden de avance
brusco por medio del control 56 (véase figura 3) un conjunto de
paradé y de retencién 134 es activado momenténeamente por la val
vula neunitica 59 de modo que 1a barra de retencibn 61 retrocede
momenténeamente, permitiendo asi el accionamiento axial del con-
junto de placa de avance brusco 138 hacia abajo, hasta que la |
placa de enganche 139 se detenga contra la barra de retencidén 136
del conjunto de pérada y de retencibén 133. Justo después de que
la superficie 137 de la placa de enganche ha pasado por la barra
de retencién 61, el conjunto de parada y retenciéh 134 vuelve a

su estado normal y por tanto la superficie 141 de la placa de en

ganche y de parada estari detenida por la barra de retencidn 61
durante la siguiente secuencia de avance brusco. Se entiende que

durante la siguiente secuencia de avance brusco, la salida del

control 56 de la figura 3 se aplica a la valvula neumitica del

conjunto de retencién y parada 133. Se entiende que durante los
siguientes ciclos de avance brusco se utilizan 1as»superficies
de placa de enganche 142, 143. Las superficies de placa de en-
ganche estén soportadas por unos bloques de parada 144, 146 los
cualés a su vez estin atornillados em la placa de avance brusco
147. Se observard que estos bloques estdn ocultos en la vista
de la figura 4. ‘

Ya que los conjuntos de retencién y parada 133 y
134 son idénticos, se describirén ahora las relaciones miituas de
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varias partes del conjunto de retencibn y parada 134 solamente,
haciendc referencia a la figura 7. ‘

El conjunto de retencién y parada 134 estd accio
nado neumdticamente por la valvula neumitica a gran velocidad
59 Numatics mencionada més arriba. Un alojamiento para el cilin

dro neumético 92 estd constitufdo por un bloque de cubierta 147,

" un bloque de contencién 148 y un bloque de guiado de retencién

149. Estos bloques estén atornillados conjuntaménte para formar

una cavidad cilindrica hermética 151 en la cual funciona un con-

junte 152 de émbolo contenido entve dos diafragmas. E1 conjunto

152 de émbolo contenido entre dos diafragmas estl constituido por
un émbolo central 153 limitado en cada lado por unos diafragmas

g.'154 y 156. El elemento de diafragma 154 estd unido herméficamqg
" te al émbolo 153 por un dispositivo de.retencibn 157, y el ele-

mento de diafragma 156 esti herméticamente unido al é&mbolo 153

Por wn dispositivo de retencidn 158.

El conjunto de émbolo 152 contenido entre dos dia
Eragmés estd mantenido rigidamente y sujeto en la barra de reten
cién 61 por medio de un vistago de émbolo 159 y de un perno ros-
cado 161. E1 vastago de émbolo 159 se extiende a través de un

orificio 162 formado en el bloque de guiado de retencibn 117 y

-esté provisto de una junta 163 para impedir que el aire se esca-

pe de la cavidad 164. La barra de retencibn 61 esté obligada a
desplazarse a 10 largo de un trayecto horizontal por medio de
los\podillos 166, 167, 168 y 169, como puede verse en la figura
Te. ﬂos rodillos 166, 167 estén soportados por el bloque de guia
do de fetencién 149, y 1os\rodillos 168, 169 estéin soportados
por el bloque de rodillos 171 due esta montado en el bloque de’
guiado de retencién 149, E1 elemento de diafragma 154 se extien

de entre, y actlia como junta de estanqueidad al aire, entre el

~
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bloque de cubierta 147 yel bloque de alojamiento 148, mientras
que el elemento de diafragma 156 se extiende entre, y actiia co-
mo junta de estanquéidad al aire, entre el bloque de alojamien-
to 148, y el bloque de guiado de retencibn 149. Los elementos

de diafrggma 154 y 156 pueden adquirirse en la Bellofram COrp.

de Bridgeport, Conn., y estén identificados por esta compaﬁ@a
con el nombre de 'diafragmas rodantes' nimero de catélogo 4C-200-
15-CPJ, *

. La barra de retencién 61 estd mantenidaen posicién
normalments cerrada debido a 1a presién del aire suministrado por

la valvula neumatica 59, estando dicho aire conducido a través

. delconducto de aire 172 a la cavidad de aire 173, y actuando so-

bre la cara 174 del conjunto de émbolo 152 mantenido entre dos
diafragmas, con el objeto de obligarlo a desplazarse hacia la iz
quierda segin se ve en la figura 7. Cuando la vAlvula 57 es ac-
cionada para inic¢iar.: una secuencia de avance bruéco, el conduc-
to 172 comunica con la atmbsfera y el aire bajo presidn elevada
es dirigido (por ejemplo con una presién de aproximadamente 6,$
kg/cm2 - 90 1ibras/pulgada2) en el conducto de aire 176 y a par-
tir de este penetra en la cavidad de aire 164 para obligar el ém
bolo 152 mantenido entre diafragmas a desplazarse hacia la dere~
cha éegﬁn se ve en la figura 7 con el objeto de hacer retroceder
la barra de retencién 61.

" La barrade retencién 61 retrocede solamente de ma
nera momentanea y, de modo inmediato, vuelve a situarse en su pg
sicién normal. Sin embargo, la barra de retencién 61 y las pla
cas de enganche estén perfiladas de modo que las placas de engan
che, después de empezar a desplazarse, siguen continuando a des~
Plazarse més alld & las barras de retencidn.

Haciendo ahora referencia a la figura 8, se des~

'POOR
QUALITY
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cfibirén otros aspectos del invento. E1 aparato que se ilustra
esquemdticamente en la figura 8 permite entender un modo preferi
do de. llevar a la préctica los métodos que constituyen otra for-
ma del invento. Se recordari, que en la parte introductiva de

‘esta Memoria se ha dicho que es conveniente mantener en toda la

. medida de 1oiposible, wna relacibn de centrado geométrico entre

un conjunto de sopofteAde bobina y el dispositivo diétribuidarde
hilo que pueden girar el ﬁno respecto al otro durante la forme-
cién de las espiras del devanado. Esto es particularmente nece-
sario, y sin embargo particularmente dificil de obtener, cuandu '
una ﬁarte devsoporte de devanado debe mantenerse alineada con un
mecanismo receptor de bobina. Este problema es particularmente

dificultoso, como podrh verse Picilmente, cuendo el mecanismo de

retencidn de devanado estld situado de manera telescédpica con re-
lacibén a una parte del dispositivo de soporte de bobina, como es
el caso de las maquinas bobinadoras eyectoras.' Sin embargo, el
mismo problema se presenta con aquellos tipos dg equipos en los
cuales se forman unos grupos completés de bobinas alrededorde un
conjunté de soporte de bobinas y se trnasfieren a continuacibdn
de manera automitica a un receptor de bobina.

En el pasado se han construido equipos bobinado-
res en los cuales las partes del éoporte de Bobina’se desplazan

las unas con respecto a las otras y en direcciones opuestas para

_mantener una relacién de concentricidad entre los soportes de de

vanado y el dispositivo distribuidor de hilo, obteniéndose el mo
vimiento de los soportes de manera que.las espiras del devanado
se formen sobre unos nicleos de diferentes alturas. Sin embargo,
‘en todos 1os equipos que se-conocen y en los cuales se ha reali-
zado esta operacibn, es necesario utilizar una herramienta manmual

de transferencia de bobina con el objeto de retirar las bobinas




enrolladas del soporte de bobinado. Por lo que sabemos, no se
ha conseguido hasta la fecha mantener la relacién de concentri-
cidad deseada en un aparato en el cual se transfieren automética
mente las espiras del devanado difectamente a un aparato de in-
yeccibén de bobina o a una herramienta de transferencia montada

en la miquina (que se utiliza a continuacibén para transferir las

" bobinas formadas al equipo de inyeccidn de bobinas).

10

15

_ El objeto de la estructura representada en las fi
guﬁas 8 a 10 consiste en proporcionar un medio para centrar las
herramientas de bobinado (un conjunto de soporte por ejemplo)con
respecto a un disposifivo distribuidor de hilo que ha sido ilus-
trado bajo la forma de un guia-hilp, y ademés en proporcionar
unos medios para mantener una relacibdn de alineacién predetermi-
néda deseada entre las herramientas de bobinado y un receptor de
espiras bobinadas. Este procedimiento permite que la demanda de
hilo, es decir la fuerza de tensién aplicada al hilo distribufdo

a partir de una fuente de suministro, sea relativamente constan-

20
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30

te para todos los tamafios de bobinag formadas alrededor de un con

"junto de soporte de bobina y esto es particularmente importante

en el caso de bobinado efectuado a gran velocidad.
Haciendo ahora referencia particular a la figura

8, se ilustra en esta un cabezal .de bobinado 177 montado en un

par de barras de guiado (en la figura 8 se ve solamente una ba-
rra de guiado). E1 cabezal de bobinado 177 es sustancialmente
idéntico al cabezal de bobinado 22 que se ha descrito mds arriba.
El aﬁarato ilustrado esquemiticamente en la figura 8 es capaz de
Puncionar automiticamente para producir un cambio en la exten-
sidén de las piezas que con;tituyen el conjunto de soporte de bo

bina 179, y al mismo tiempo es capaz de mantener una posicidn

de centrado geoméfrico entre el conjunto de soporte de bobina y
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un guia-hilo 181, lo mismo que mantener una relacién predeter-
minada deseada entre las piezas del conjunto de soporte de bobi

na 179 que se adaptan mutuamente, y el mecanismo de recepcibn de '
espiras de bobina 182. La estructura de la figura 8 incluye unos -
medios para ajustar las piezas del conjunto de soforte de bobina
en direcciones opuestas de modo que se obtengan grados ae despla

zamiento iguales en direcciones opuestas por 1o menos de dos pie

'zas'dé.soporte'de bobina 183 y 184. Se han previsto igualmente

unos medios para ajustar relativamente la posicibn del _mecanismo
de fosmacidn Je espiras de devanadc y ¢l mocomicsme de “ﬂ"e“c16n
de espiras de devenado.

Un tornillo 186, provisto de hilos de rosca orien
tados ha01aljtderecha en una de sus extremidades y de hilos de
rosca orlentados hacia la izquierda en su otra extremidad, esti

enroscado en unas partes roscadas de las porciones de soporte de

‘bobina 183, 184. Por consiguiente, cuando se hace girar el tor-

nillo 186 en una direccién, las porciones de soporte de bobina
183 y 184 se desplazan la una hacia la otra, mientras que la ro-
tacidn del tornlllo 186 en la direccidn opuesta hace que 1os so-

portes de boblna 183 y 184 se aleJen el uno del otro. Se ha pre

© visto también un motor 187 que hace girar un tornillo 188, E1

tornillo 188 incluye unos hilos de rosca que ‘tienen la misma orien
tacién que los hilos de rosca del tornillo 186. E1 motor 187 es
reversible y por tanto puede arrastrar el cabezal de bobinado
177 de modo que se desplace en direcciones opuestas a 1o largo
del éoporte 178. E1 motor 187 estd conectado con un cilindro neu}
mético 189 por medio de controles adecuados de tal manera que el
motor 187 pueda ser energiiado solamente cuando un eje ramrado
191 esté en posicidn extensa y acoplado con la cabeza 192 del

tornillo 186. Mientras el eje ranurado 191 estd acoplado de es-
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te modo, se energiza el motor 187 y se hace girar el tornillo
188 en el grado deseado en la direccién horaria o en la direc-
cibn antihoraria. ) .

Bl tornillo 188 estd soldado o sujeto de otro mo
do en un engranaje 193 que estd acoplado con el engranaje 194. A
su vez, el engranaje 194 ésté provisto de una ranura interna de
modo que el eje ranurado 191 esté obligado a girar con el engra
naje 194.~ Ya que el paso del tornillo 188 es idéntico al paso
del tornillo 186, los engranajes 193 y 194 se eligen de modo que

tengon el mismo wimern de dientes v por tanto existe una rela-

<
o rdhdle) WA N o uu-l-Sunr ....... o

cién de 1/1 entre los tornillos 188 y 186, Ademds, si la rosca
del tornillo 188 esti orientada hacia la derecha, la parte del

{ "tornillo 186 que estd acoplado con el soporte de bobinado’ fron-
tal 1837esté provista de una rosca orientada a la izquierda para

el sistema de engranaje de presentado. Entonces, cuando se des-
Plaza el cabezal de bobinado 177 a la distancié deseada hacia la
izquierda segln se ve en la figura 7, el soporte de bobinado fi-
nal 183 se desplaza a la distancia correspondiente e igual en la
direccibn opuesta (es decir a la derecha segin se ve en la figu-
ra 8) ¥ el sopor{e de bobina 183 permanece fijo con relacidn al

Dbastidor de la médquina. Por tanto, se mantiene una relacibn de

alineacibn deseada entre la porcidén de soporte de bobina 183 y
él mecanismo 182 de recepcidén de las espiras de devanado., Sin
embargo, durante el tiempo en que la porcibén de soporte de bobi-
na 183 esté realizando wn movimiento con relacibén a la placa 196
de.méntaje de soporte de bobina, la porcidén de soporte de bobi-
na 184 se desplaza también a la misma distancia. Por tanto,las
porciones de soporte de bobina 183 y 184 se sitfian de tal mane-
ra que se pbtengan espiras de devanado con tamafios que correspon

den a las diferentes alturas de nicleo, permaneciendo el conjun
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to de soporte de bobina centrado con relacién al cabezal de bo-

binade, y también alineado con el mecanismo de recepcibén de es-
piras de bobina. ' ' . _ ’
' Despuds de ajustar el aparato represeﬂtado en la
Pigura 8 de la manera descrita, se hace retroceder el eje ranu-
rado 191 de modo que se sitde fuera del trayecto del gufa-hilo

" giratorio 181. El‘aparatode la figura 8 est4 ahora en condicio

nes. de ser utiiizado para fabricar devanados con bobinas que pue
den ser inyectadas.en los nficleos del estator.

' , Bn ia figusa 9, se ilustra tﬁ cabézal dc botinge
do 200 que es sustancialmente idéntico al cabezal de bobinado 22

descrito mis arriba. Por tanto, se describirin detalladamente

' solamente las piezas del cabezal de bobinado 200 qie han sido ara

didas'a las piezas represeradas en la figura 4. Inicialmente,se
observaré que el cabezal de bobinado 200 est& disefiado (como el

_cabezal de bobinado 22) de modo que pueda montarse en una pare-

ja de barras de soporte horizontales. Por tanto, el cabezal 200
estd provisto de dos guias dispuestas horizontalmente 201, 202
que pueden deslizarse en dichas barras. El cabezal 200 incluye

también uwn orificio encima del cual estd dispuesta una placa 203

- de cubierta roscada. La placa de cubierta roscada 203 recibe a

rosca una manivela 206, y por tanto la extremidad roscada 207 de

~ la manivela 206 puede desplazarsé telescépicamente a 1o largodel

orifico mencionado mas arriba que estéd formado en el czbezal 200.
. La manivela est4 igualmente provista de un par de
topes o collarines amovibles 208, 209, aunque puedan sujetarse

en la manivela con unos tornillos de fijacién. E1 motivo por el

.cual se ha modificado el cabezal 200 y S ha previsto la mani-

vela 206 podré verse mis claramente estudiando el bastidor 211
de la miquina que se ilustra en la figura.10. Se observara que

- . ()
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el bastidor 211 incluye un par de soportes horizontales 212, 213‘
que pueden ser empleados para soportar el cabezal 200 a lo lar-
go de sus guias. Por ejemplo, las cubiertas inferiores 214, 216
pueden ser retiradas del cabezal 200 retirando los tornililos no
representados que sujetan normalmente estas cubiertas en el bas-
tidor del cabezal 200. E1 cabezal 200 pueden entonces situarse
en el bastidor 211, aéopléndose los soportes 212, 213 con las
guias 201y 202. A continuacibn, las cubiertas 214, 216 pueden
ensamblarse de nuevo con el cabezal 200, '

Después de gue ¢l cobozal 200 ha gido asf eneam-

blado con el bastidor 211, tiene la posibilidad de deslizarse a
lo largo de los soportes 212 y 213, perc esté mantenido en posi

‘ciones fijas predeterminadas por medio de la manivela 206 que

estd ilustrada en la figura 9. Més particularmente, se retira
el collarin 209 de la manivela, y se sitlia entonces la manivela

en un orificio 217 formado en el elemento de bastidor 218. A-con

tinmuacidn, se hace deslizar el collarin 209 sobre la extremidad

de la manivela, y a continuacién la extremidad 207 de la manive

. la se enrosca en la placa de cubierta 203 de modo que el colla-

Fin 208 se apaye contra el elemento de bastidor 218. A continua

“cidn se mantiene firmememte el collarin 209 contra la parté‘pqg

terior del elemento de bastidor mientras se aprieta en la mani-
vela.

Un dispositivo de recepcién de espiras de devana- .
do convencional puede a contimiacién situarse en los elementos
de-béstidor 221, 222. Este dispositivo puede ser del tipo de al
macén de transferencia , o del tipo de inyeccién de bobina; ¥ en
este caso puede ser sustanéialmente idéntico al dispositivo ilus
trado en la figura 1. Se entiende que un conjunto de soporte a
justable como el del conjunto 179 de 1la figura 8, estari monta-
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do en la placa 223 de montaje de soporie de bobina de.modo que
por lo menos las porciones delantera y posterior del soporte
puedandeslizarse a 1o largo de ella. Ademds, se utilizari un
tornillo similar al tornillo 186 (véase figura 8) y este torni-
110 se sujetard en la placa 223 de modo que pueda girar sin que
pueda desplazarse axialmente con respecto a la placa. |

El reglajé del conjunto-dé soporte de bobina en
el cabezal de bobinado 200 (mientras el cabezal estd en el bas-
tidor 211 de la figura 10) puede realizarse a continuacién ha-

resladc 2 zonorvte (oo
d-\-y.nudg ML DV PVAe W [ d

cieindd girar manualmente <l oy
decir el tornillo 186 de la Ffigura 8). Sin embargo, las seccip
nes frontal y posterior del soporte permanecerin centradas con
relacidén al brazo guia-hilo del cabezal 200. La manivela 206
puede entonces hacerse girar para desplazar todo el cabezal 200
a 1o largo de las gufas 212, 213 asegurando asf que el conjunto
de sbporte de bobina esté debidamente alineado con el mecanismo
de espiras.de devanado situado debajo de &l.

- Se entiende que la descripcién que antecede tieme
wn carfcter meramente ilustrativo Y que pueden realizarse modi-
ficacibnes en la estructura descrita. |
_ Por ejemplo, el aparato de la figura 8 puede ser
modificado de modo que el cabezal de bobinado 177 esté mantenido
en posicibn fija con relacibén al bastidor 226 de la maquina; y
de tal manera que el mecanismo de recepcién de espiras de devana
do se desplace con relacidn al bastidor de la maquina 226 para
manteher su alineacién relativa con el conjunto de soporte de bo
biné 179 cuando se ajusta este %ltimo para formar devanados des-
tinados a ncleos de diferentes alturas. Ademés, las caracteris
ticas que se acaban de describir pueden aplicarse a equipos de

bobinado del tipo en el cual se forman bobinas completas en un

-
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soporte de bobina (ya sea por el método de guiado giratorio

-0 por el método de Arbol giratorio), y a continuacibn estas

bobinas pueden ser transferidas autométicamente a un mecanis-
mo de recepcién'de espiras de devanado que forma barte del
aparato y que estarid mantenido alinemdo con el soporte de bo-
bina (o que se desplazard para que se alinee con este).
Aunque el invento haya sido descrito haciendo

amplia referencia a unos modos de realizacidn particulares

ane se ilustran aqui, se entiende que el invento puede utili-

zarse de manera provechosa con diferentes tipos de equipos de

bobinado. Por tanto, aunque se haya representado y descrito

" lo que actualmente se cree son los modos de realizacidn pre-

feridos del invento, y los modos preferidos de llevar a la

practica el mismo, pueden efectuarse cambios sin salirse de
‘los verdaderos espiritu y alcance del invento. Por tanto, se

entiende que las reivindicaciones cubren todas aquellas varia-

tes equivalentes que caen dentro del ambito del invento.
En resumen, la presente Patente de Invencidn
que se solicita deberd recaer en las siguientes:

REIVINDICACIONES

1. Método y su correspondiente mhquina para

ajustar un equipo de bobinado de modo que puedan formarse

. coh &1 unas bobinas de tamafio predeterminado destinadas a

-ger introducidas ulteriormente en sentido axial en los ni-

cleos de estator de una‘altura predeterminada que correspon-
de a los tamafios de bobina predeterminados, incluyendo el
equipo de bobinado por lo menos unas primera y segunda parte

de goporte de bobina y un dispositivo distribuidor de hilo

que estd soportado de modo que pueda efectuar un movimiento

relativo elrededor de un primer eje, y un receptor de espi-
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ras de devanado adaptado para acoplarse por lo menos con una
de las piezas del soporte de bobina, estando dicho método ca-
racterizado porque incluye las operaciones que consisten en:

desplazar por lo menos las primera y segunda piezas de sopor-

te de bobinas en direcciones sustancialmente opuestas y cada

una generalmente a la misma distancia con referencia al'pri-
mer eje; y en desplazar relativamente el receptor de espiras
de bobina, el dispositivo @istribuidor de hilo y por lo menos
una de las piegas del suvporie Ge bubiud de wudv que se mauien-—

ga una alineacibn predeterminada entre el receptor de espiras:

.de bobina y por lo menos la pieza de soporte de bobina que es-

té4 adaptada con él.

2. ‘Método segln lamieivindicacién 1, caracte-
rizado ﬁorque el desplazamiento de por 1o menéé dos piezas de
soporte de bobina en direcciones sustancialmente opuestas pre-
para la méquina para realizar bobinas de témaﬁos diferentes
sin introducir una relacibn geométrica de excentricidad per-
judicial entre las piezas de"la méquina bobinadora que puede
girar las unas respecto a lag otras.

3. Método segln reivindicacién 1, caracteriza-
do porque el dispositivo distribuidor de hilo es un guia-hilo
que puede girar alrededor del primer eje.

a\' 4. Métod segln la reivindicacién 1, caracteri-
zado porque el desplazamiento de por lo menos las primera y
segunda plezas del soporte de bobina consiste en hacer girar
un tornillo, conectado activamente con las piezas mdviles del

soporte de'bobina, en dos porciones separadas del mismo, que

tiene unas roscas de pasos iguales pero orientados en senti-

. w-....30s opuestos a lo largo de sus_dos porciones separadas.

30

~ 5. Maquina de bobinado para llevar a cabo el

~/
SN L
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método de las reivindicaciones 1, 4 y 9 que inclu&e un basg-
tidor de maquina; por lo menos unas primera y segunda piezas
de soporte de bobina; por lo menos un distribuidor de hilo;
por lo menos un receptor de espiras de devanado que puede
desplézérse hasta una posicién en la 6ual se adapta con por
lo menos la primera parte del soporte de bobina para reéibir
las espiras ‘de devanado procedenteé de este; unos medios para
producir una rotacidn relativa alrededor de un eje predetermi-
nado de por 1o menos una pieza de soporie de LLbiua y el dis-
tribuidor de hilo, caracterizada por unos medios para despla--
zar por lo menos las primera y segunda piezas de soporte de
bobinas sustancialmente a distancias iguales y opuestas con
relacidn al eje predeterminado coﬂ'el fin de mantener.una re-
lacidn de concentricidad geométrica predeterminada de por lo
menos las primera y segunda piezas de soporte de bobina con
relacidn al eje predeterminado; incluyendo ademas dicho apa-
rato unos medios para controlar la posicidén del receptor de
espirag de devanado con relacién a por lo menos la primera
parte del soporte de bobina ée forma que se mantenga una re-
lacidn de alineacidn predeterminada que se desea entre el dis-
positivo recepﬁor derespiras de devanado y por lo menos, la
primera parte del soporte de bobina.

ﬂ\a 6. Miquina seghn la reivindicacidén 5, caracte-
rizada pofque el disposgtivo para ajustar por lo menos las
primera y segunda partes de soporte de bobina incluye un ele-.
mento roscado que tiene hilos de rosca en porciones separadas
del mismo para desplazar las piezas del soporte de boBina la
ﬁna respecto a la otra.

7. Maquina seghn la reivindicacién 6, caracte-

rizada porque el distribuidor de hilo y las piezas del sopor-
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te de bobina forman parte de dn cabezal de bobinado, soporta-
do en un bastidor de méquina; y el dispositivo para controlar
la posicién del receptor de espiras de devanado con relacidn
a, por lo menos, la primera parte del soporte de bobina, inclu;
ye un dispositivo soportado en el bastidor y enroscado en el
cabezal dé bobinado; haciendo el movimiento de rotacidn del
_dispésitivo roscado qué el cabezal de bobinado se desplace
‘éon relacidén al bastidor de la méqﬁina y al receptor de bobi-
na.
8. Maquina seglin la reivindicacibn 6, caracte=
—~rizada porque el aparato ingluye ademas un mecanismo‘de avan-
‘ce brusco para desplazar las piezas del sosporte de bobiﬁa
axialmente con relacidn al receptor de bobina; incluyendo di-
cho mecanismo de avance brusco una placa de avance brusco Yy
una multiplicidad de mecanismos de retencidn para mantener la
placa de avance brusco en una posicidén deseadas; incluyendo por
lo menos el mecanismo de retencidn un-pasador de retencidn in-
terconectado con un émbolo neumético encerrado en unos dia-
fragnas. .
9. Un método seghn la reivindicacién 3, en el
"que por lo menos la primera y segunda piezas de soporte de bo-
bipa estan soportadas por un dispositivo de soporte de'piezas
dé soporte de bobinas, y en el que se mantiene una alineacidn
predeterminada entre, por lo menos, una pieza de soporte de
bobina y el receptor de espiras de devanado, y se mantiene
una predeterminada relacibén concéntrica geométrica entre las

primera y segunda piezas de soporte de bobina y el dispositi-~

vo distribuidor de hilo mientras que las primera y segunda

- ——mnjezas-de -soporte de bobina se -mueven la una .en .relacidn con

20

la.otra; estando caracterizado el método por mover relative-
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mente el receptor de espiras de devanado y, por lo menos.el

soporte de la pieza de bobina de tal forma que se manténga la
alineacidn predgtermimada entre el receptor de espiras de de-
vanado y la primera parte del sopérta de bobina cuando la plu-~

ralidad de componentes estan en diferentes posiciones de es-

tructura; la pluralidad de componentes siendo relativamente

movidos  a diferentes posiciones de estructura como resultado

del movimiento relativo de por lo menos las primera y segunda

piezas de sopurie de bubiua, Gel muvimicuiu relativo de por 10

menos una de las piezas de soporte de bobina con respecto al

»disposiﬁvo distribuidor de hilo y del movimiento relativo del

- receptor de espiras de devanado y &l soporte de la pieza de

bobina.

.

10. Se reivindica por Gltimo como objeto sobre
el que ha de recaer la Patente de Invencidn que se solicita:
METODO Y SU CORRESPONDIENTE MAQUINA PARA AJUSTAR UN EQUIPO DE
BOBINADO.
. Todo conforme queda descrito y reiviﬁdicado en
la presente memoria descriptiva que consta de cuarenta y una

phginas mecanografiadas y dibujos que se acompaiian.

.-
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