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Se refiere esta invencidn a ﬁétodos y aparatos
para sistemas reguladores de tricotosas o telares para cla-
boracidn de tejido de punto.

Es ya conocido el utilizar dispositivos reguladores '
para tricotoéas, que a fin de regular la longitud del hilo
ﬁtilizado en una tricotosz o telér para elaboracidén de'tejido
de punto, en la que para regular la longitud del hilo utili—-
zado por la héquina, cada alimentador o cerrojo recibe el
hilo de un drgano alimentador de hilo que hace avanzar la
hebra hacia el mismo & una velocidad que se fija en ﬁn valor
proporcionél a la velocidad de la tricotosa. T&ES(ispbsitivos
alimentadores de hilo consisten comunmente en un mecanismo
acciopad§r en forma de rodillo prensor, acoplado a una pieza

accionada de la méquina tricotosa, y funciona solamente cuando

es sensiblemente constante la longitud de hebra’requerida que

se trata de utilizar en la elaboracién de tejido de puntbo,

_en cada serie o secuencia de un pequefio nimero de puntadas.

Cuando se equipa una tricotosa con un medio selec-

cionador de agujas de modo qﬁé la longitud'de hebra requerida

.‘ 3
- para la elaboracién del punto en cada secuencia de un pequefio

-nfimero de puntadas no es 'sensiblemente constante, dejen de

ser apropiadas las disposiciones conocidas arriba descritas,

Yya que no pueden ajustarse propiamente a las diversas longi-

tudes de hilo que se requiere hacer pasar a la tricotosa en

tiempds-diferentes durante la confeccidn del punto.
" Segifin un aspecto de la presente invencién, un mé-
todo de alimentacidn de hilo en una tricotosa incluye las

fases siguientes:

1) medir la longitud de la puntada hecha. por 1la citada mAquina

con la hebra, o una funcidén de dicha longitud de puntada;
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2) comparar la citada longitud de puntada medida o su funcién
con una longitud de puntada prédeterminada o su funcidn com-
‘parable; '

3) ajustar la tensidn en el hilo que se hace pasar a dicha
tricotosa en respuesta a cualquier error detectado en la
fase 2 de comparacidn; '

4) mantener dicha tensién-ajustada, al tiempo gue se fépitén
las fases 1) y 2) y repetir después la fase 3) en reruesta
a la diferencia detectada en dichas fases repebld 5 1) y 2

Resulta ventajoso que la funclon de dicha longmtud
de puntada que se mlda sea la longltud de la hebra empleada

en la elaboraclon del punto._

v El.largo del hilo utilizgdo puede medirse de dis-
tintas maneras., Por ejemplo, puede hacerse pasar el hilo eﬁ
torno a un elemento giratorio y disponerlo de modo qﬁe efectie

un contacto no deslizante con el mismo, con lo que la longitud’

. 8Gel hilo empleado en la elaboracién del punbo podrs medirse

a partir de la velocidad de rotacidén del elemento. Si se de~
sea, el elemento puede ser ﬂn? de entre un par de rodillos
prensores.

Para ajustar la tensién del hilo que se alimenta en
la méquina tricotosa, se puede emplear un elemento rotatbivo
acgionado poxr el hilo, ajuétﬁndose la tensién mediante re-
gulacién de la resistencia respecto a la rotacién del elemento
rotativo. También, si se\dese;,‘el elemento rotativo puede ser
uno de entre un par de¢ rodillos prensores.

Se puede efectuar la regulacidén de la tensidn ubi-

lizando un mecanismo alimentador pare el hilo, accionado por

medio de una transmisidn por cinta. De preferencia, el error

detectado por el érgano de comparacidén se emplea para estable-
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¥ ¥ () hoiad ey



10

15"

20

25

30

cer un valor de tensién y se dispone el mecanismo alimentador

de modo que se introduzca la tensidén fijada en el hilo.

Esto puede lograrse, por ejemplo, mediante utiliza-
cidén de un gufa-~hilos que sitﬁe la hebra en una posicidn de
tensidén sobre un elemento rotativo cuando descienda lg tensidn
por‘debajo del valor de tensién est;blecido} El elemento ro-
tativo puede sef‘un cabrestante dispuesto para un acnionamien-
to por cinta‘y la posicidén de tensién de la hebra puede.ser
lérzona de prensiéﬁ entre la cinta y la superficie del cabres-
tante, Asimismo, la tensién proporcional del hilo pﬁedé lo~-
grarse ufilizando un cabrestante cdnico o un cabrestaﬁtg Pro=-
visto de una supefficie perfilada de caucho, de modo'qug el
guia~hilos ajuste la posicién en la cual la hebra entre.en
contacto con la superficie ednica ¢ la superfigie perfilada
para ajustar la tension del hilo a la tensién establecida.

Otro método de regular la tensidén de la hebra es el
de utilizar elementos de friccién regulables en contacto
con la misma.

Segin otro aSpecté ge la presente invencitn, un
aparato para regular la alimentacién del hilo en una tricotosa
) tglar'para elaboracién de tejido de punto, comprende ﬁn me-
dio para medir la longitud de puntada de hebra que hayé sido
preducida por dicha mAquina o una funcién de dicho largo de
puntada, ﬁn medio u drgano para comparar dicha longitud de
puntadé_medida o su funcién con una longitud de puntada prede-
terminada o su funcién comparable, y un medio u érgano para
.ajﬁstar la tensidén en la hebra alimentada en dicha tricotosa
en respuesta a cualquier error detectado por el medio de com-
paracidn. ‘

Para regular la longitud de hilo consumido por una
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tricotosa, se puede disponer un medio de ajuste de modo que
funcione también cowo medio para médir el largo de puntada
efeetvada por la citada wéquina. En una'formé de realizacién,
se puede construir un dispositivo rotativo, tal como un rodillo
o uno de entre un par de rodillos; en forma de fremo, tal como
un freno de corvientes pardsitas o de Foucault, un freno de
histéresis magnética, asi como por polvomagnético u. otro
tipo adecuado de freno. El dispositivo de retardo se regulara,
naturalmente, en respuesta a una sefial de control que corres-
ponderd a la diferencia determinada. en la fage comparéﬁiﬁa;

Es posible ajustar una o més de dos funcioneé para
dar un control o regulacidén de la longitud de hilo consumido

por una tricotosaj

1) la tensién del hilo alimentado al aliﬁentador de la tri-
cotosa (que aqui designaremos KPV1l); o ,

2) la longitud de hilo suministrado al alimentador de la mé-
quina tricotosa por desplazamiento unitario de lg tricotosa
(designado aqui como KPV2).

Para ajustar el KPVlﬂ se puede emplear un disposi-

tivo de retardo en forma de elemento rotativo en torno al

‘cual se arrolle la hebra sin deslizawiento. El dispositivo de

retardo puede ser regulable en respueéta a una seiial de control
connrespecto al grado de acéién de frenaje que proporcione
paré'la regulacién del KPV1. Asimismo, el medio para ajustar

el KPV1 puede comprender un pé¥ de rodillos rotativos acciona-
dos entre los cuales pase el hilo anbtes de entrar en el ali-
mentador de la tricotosa y entre los cuales se efecthe el

contacto en prensibén sobre el hilo en una fraccidén de la cir-

- cunferencia de uno de log rodillos, fraccidén que dependerd de

la posicidén axial del recorrido del hilo entre los rodillos.
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Los rodillos prensores pueden accionarse a una
velocidad adecuada, en relacidn con la velocidad del hilo
dentro del alimentador de la tricotosa, de modo que durante
los intervalos en los que es apresado el hilo y en los que
su velocidad es igual a la velocidad de superficie de los ro-
dillos prensores, el valor de KPVi subird o descenderé con-
forme al hecho d¢ que la velocidad del hilo apresadolgca infe~
rior o superior a la Qelocidad del hilo cuando no esté apresado,
proporcionando asi una subida o un descenso del valor medio

de KPVL., EL valor medio de KPV1 ge regula al nivel requerido,

‘estableciéndose una variacidén de KPVL a partir del nivel re-

querido para efectuar una accidn sobre los dispositivos de

guia del hilo, ajustables, que determinan la posicidén axial del

recorrido del hilo entre los rodillas\prensores. El nivel

requerido de KPV1l es ajustable en respuesta a una sefial de con-
trol. -

Pueden fambién comprender los medios para ajustar
el KPV1 un elemento rotativo accionado con la superficie cir-
cunferencial dél cual coineida el hilo, de modo que quede en

!
contacto no deslizante antes de pasar a la tricotosa. La velo-

~cidad circunferencial del elemento rotativo accionado y, por

ténto, la velocidad del hilo, pueden disponerse convenientemente
para que varien en respuesta & una desviacién del KPV1 a Par-
tirzdel nivel requerido, originando un cambio wn el KPVl'segﬁn
que sé impida el paso del hilo a la tricotosa o se ayude a
efectuarlo med;ante la accidn del elemento rotativo accionado.
E1l valor medio.de KPV1l se mantiene, por tanto, en el nivel
requerido, que es ajustable en respuesta a una sefial de control.
) Otro medio para ajustar el KPVL puede comprender un

dispositivo que posea elementos de friccidén en contacto con la
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hebra. La presién en el conbacto entre hilo y elementos de
friccidn y, por ende, el efecto dé retardo sobre la hebra,
puéden ser convenientementeAregulables en fespuesta a una
sefial de control, lo cual permitird mantener el KPVL én_su
valor requerido, _ ‘

Un éjemplo de dispositivo para ajustar el valor
del KPV2 comprende un cabrestante accionador del hilo, .cs
seccién cdénica, en torno al cual se arrollard el hilo dé ma~
nera no deslizante, con lo que el hilo tendrd la misma velo-
cidad jque la de la superficie circunferencial del cabrestante
en 1alposicién axial de la hebra. La posicién axial de lq he-

bra se determina mediante una guia o unas guias mbviles en

_respuesta a la diferencia entre la tensidn de salida y un

valor de tensién fijado por una sefial de control, lo que per-
mitird wmantener el valor de KPV2 en el grado requerido.-Pueden
tawbién comprender los medios para el ajuste de KPV2 un par

de rodillos rotativos accionados entre, los cuales pase el

hilo antes de entrar en el a;imcntador de la tricotosa y entre
los cuales se establecers uﬁ\contacto deprensién sobre la
hebra, en el curso de una fraccidén de la circunferencia de uno
de los rodillos, dependiendo esta fraceidn de la posicidn
axial del recorrido del hilo entre los rodillos. Los rodillos
prgnsBres pueden accionarse & una velocidad apropiada en re-
lacibén con la velocidad del bilo en el alimentador de la tri-
cotosa, de modo que durante los intervalos en los que el hilo
queda apresado y su velocidad se hace igual a la velocidad de
la superficiec de los rodillos prensores, el valor de KpV2
desciende, produciéndose asi una reduccidén en el valor medio
del KPV2., El valor medio de KPV2 se regula al valor requexrido

en respuesta a la diferencia entre la tensidén de salida y un
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Vaﬁor de tensiéﬁ fijado por una sefial de control que actuaré
sob%e los dispositivos ajustsbles de guia del hilo, lo que
detérminaré la posiciédén axial del recorrido del hilo enbre
los rodillos. ‘

Otro medio para ajustar el KPV2 puede comprender
un elemento rofagivo con cuya.superficie circunferencizl es-
tablezca el hilo un co?tacto ne deslizante antes de entrar en
el alimentador de la tricotosa. El elemento rotativo puedle
ser épcionado, por ejemplo, por un motor eléctrico de féées

u otro motor eléctrico, o por medio de un acoplamiento de ér-

. ganos & partir de una pieza mévil de la tricobosa, & mods que

su velocidad sea ajustable en respuesta a una sefial de control,
ajusténdose con ello la velocidad circunferencial del elemento
rotativo y manteniéndose asi el KPV2 en el valqr requexido.
‘Para llevar a efecto la invencién, a fin de regular
la longitud del hilo ubilizado en la elaboracién del punto por
una tricotosa, puede ser convenientemente el medio para deber-
minar la longitud del hilo empleado en la méquina IML, que

representard, por ejemplo, un elemento rotativo con la super-

" ficie circunferencial del cual establecerd la hebra un contacto
‘no deslizante antes de pasar al alimentador de la tricotlosa.

‘TLa velocidad circunferencial del elemento rotativo serd asi

igual a la velocidad del hilo. Quede bien ontendido que el
elemento rotativo puede, por ejemplo, convenientemente, formar
parte del medio de ajuste arriba descrito. ’

La rotacién del elemento segin pasa la hebra sobre
el mismo se puede detectar a@ecuadamenﬁe mediante desplazamiento
dg un drgano detector que produzca una sefial de salida, que
serd una medida de la longitud del hilo que pase a la méquina

tricotosa. El medio delector del desplazawmiento podrd ser con-
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venientemente fotoeléctrico, magnético, capacitativo o neu-
mético, y la sefinl de salida puede presentarse en forma digi-
tal o en forma aniloga y presentar convenientemente la forma
de una corriente eléctrica o un voltaje apropiado para su
transmisién a otro emplazamiento.

Para llevar a efecto la invencién destinada E re-
pular la longitud del hilo utilizable en una mdquina trico-
tosa provista de un medio seleccionador de agujas en Funcio-
namiento regulado por una computadora programada de memoria,
el mepio para producir una seifial de control a fin de regular
el me#io de ajuste, estando relacionada esta sefial de -control
con el principio del largo del segmento de hilo utilizado en
la tricotosa a partir de la longitqd requefida, puede ger,
por ejemplo, un transductor, que prodhzca una sefial de salida
apropiada para regular el medio de ajuste, en respuesta a una
sefial eléctrica de entrada, producida por la compubtadora.
Se'puede programar la computadora para calcular el largo
necesario que se trabte de utiiizar en la tricotosa durante
cada grado adecuado de despigzamiento operativo de la trico-
tosa a partir de los datos suﬁinistrados en el programa de la
computadora. La compubadora puede disponerse de modo que re-
ciba la sefial arriba indicada y compute el punto de partida
regpecto al largo requerido de hebra utilizado por la trico~
tosa para cada grado adecuado "de desplzamienpo operativo de
la tricotosa y para producir la sefial correspondiente des-
tinada al transductor, que producird correspondientemente la
sefial de control para el 6rgano de ajuste. _ '

A fin de regular .la longitud de hilo utilizado eﬁ'
una tricotosa provista de medios seleccionadores de agujas. en

un funcionamiento regulado por sefiales eléctricas, derivadas
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de un dispositivo de memoria de datos, que puede ser, por

ejemplo, una cinta de pelicula marcada digitalmente o uﬁa

cinta magnética codificada digitalmente, o una cinta perfo-

rada digitalmente, el medio para producir una sefial destinada a
regular el drgano de ajuste estapé relacionado con el prin-
cipio del seguento del hilo utilizado por la tricotosa a par-

tir del largo requerido, y puede ser por ejemplo un Lransduc—

" tor que dé una sefial de salida adecuada para regular ol-medio

de ajuste en respuésta a una sefial eléctrica de entrada, pro-
ducidaj, pgr ejemplo, por una compubadora de memoria,>§fogra-
mada, #rovista de un acceso a las seiiales seleccionadoras de
aguja'dgntro de la méqﬁina tricotosa, Se puede programar la
compuﬁadora para calcular el largo requerido de hilo1qué se
trata de utilizar en la elaboracién del punto durante cada
grado adecuado de desplazamiento operativo de ia tficotoga a
partir de los datos suministrados en el programa-de la computa-
dora. Puede dispénerse la compubtadora de modo que compute la
éalida a partir del largo requerido del segmento dé hilo uti-.
lizada por la tricotosa paré cada grado adecuado de déspla-

1
zamiento operativo de la tricotosa y para producir la seiial

" correspondiente para el transductor, que produciréd corres-

pondientemente la sefial de control destinada al medio u 6r-
gano de ajuste,

i\\ Se puede hacer uso de la caracteristica de muchos
géneros de punto, en los.que una pasada se elabora por medio
de un grupo de alimentaddres o cerrojos, de tal modo que cada
aguja de un juego seleccionable de la tricotosa es seleccionada
para efectuar el punto solamente en un alimentador del grupo
eh cada ancho repetido del dibujo. En tales casos, el largo

total de hilo que requiere el grupo de alimentadores para su
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labkr, destinada a un nlmero integral de pasadas a lo ancho.

es frécticamente constante e independiente del disefio, y

pueée calcularse adecuadamente antes de iniciarse el tricotaje.
Por tanto, la regulacidén de la longitud del hilo tricotado

por una tricotosa con medios seleccionadores de agujas, puede

realigarse, por ejemplo, disponiendo wedios destinados a pro-

ducir una sefial para repular el 6rgano de ajuste, que compren-
dan, por ejemplo, un comparador que acepte la sefial relacionada
con la longitud de hilo tricotado por la miquina durante cada
ninero integral de pasadas a lo ancho del dibujo, en cada ali~
nentador del grupo, y que compare la sﬁma pafa los alimentadores
del grupo de esltas sefiales con un &alor predeterminado que re-
presente el largo total requerido para el gropo de alimenta-
dores destinados a cada nimero intégral de pasadas a lo ancho,
produciendo una sefial de salida relacionadé con la diferencia
entre los mismos y adecuada para el control del medio de ajuste
al utilizorse todos los alimentadores del grupo por separado

y concertadamente en una funpién comin. Se pueden disponer
medios para suministrar una éﬂﬁal de enfrada para iniciar'y
detener las funciones de medida de la longitud correspondiente

a ML1l al principio y al final, respectivamente, del tricotaje

.del mimero integral requerido de las paéadas del dibujo 2 lo

ancho.
s Con referencia a los planos que se acowpaiian,
diremos: | | . ;.
La figura 1 es una vista esqueméticé en perspectiva de
una forma del drmano tensador para uso en la presente ine
vencidn;

la figure 2 es una vista esquemdtica en perspectiva

+de otra forma de érgano Lensador;

il
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la figura 3 es una vista esquemdtica en perspectiva
de otro 6rgano tensador de distinta clase;

la figura 4 es una representacidén gréfica del efecto
del uso de un rodillo perfilado de caucho;

la figura 5 es una vista esquemdtica de una disposi-
cidén de rodillos prensores; '

la figﬁra 6 es una vista en proyeccidn de la superfi-
cie pérfilada del rodillo representado en la figura 4; -

la figura'7 es un esquena de una polea medidoira con
freno, regulada en respuesta a los errores;

la figura 8 es un esquema & mayor escala de un sensor
para uso en el cubo o buje de.una polea, del dispositive re-
presentado en la figura 7; | ~

' la figura 9 es un corte transversal esquemitico de

otﬁa clase de polea medidora y de freno, regulada en respuesta
a los errores; ‘ _

ls figura 10 es un esquema de conjunto ilustrativo
del funcionamiento de la presente invencidn;

la figura 11 es un esquems de conjunto de un aparato
\ .

~en el que se emplea un freno regulado en respuesta a los

"errores por comparacién;

la figura 12 es un esquema de conjunto de un aparato
para uso en conjuncidn con una tricotosa regulada por compuba-
dorété

Con referencia @ la figura 1, diremos que una forma
de dispositivo.tensador que puede emplearse comprende un ro-
dillo rotativo 10 que gira sobre su eje en 11, en una plancha
de soporte 12 y que estéd dispuesto para girar bajo el efecto de
una cinta acciénadora 13. El hilo Y pasa a través de un par

de guia~hilos 14 y entra en contacto con el elemento rotativo 10
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l .
en uPa zona de prensidén 15, pasando a un alimentador de una i

* tricotosa asociada, mediante un guia-hilos 16.

Los gufa-hilos 14 y 16 van montados sobre un brazo
de soporte 17, de forma general en.U, girondo ¢l brazo 17
en una posicidén no representada, sobre un eje de pivotacidén 20.

El brazo va ligado mediante un resorte plano 18 a un ternillo

- de ajuste 19 montado en 1la plancha 12,

El bilo ¥ pesa a la primera gufa 14 axialmente res-
pecto al eje de pivotacidén 20, por lo que la tensidén en &l |
hilo ¥ no aplicard un momento de giro al brazo 17. EL hilo Y
séle del guia-hilos 16 siguiendo un recorrido vertical, de modo
que la tensidén en el hilo Y aplibaré un momento de giro en
torno al eje de pivotacién 20, momento al que se opondﬁé
la fueréa restauradora del resorte 18. )

La fuerza restauradora aplicada por el resorte 18
se gstablece mediante el tornillo de ajuste 19 que se regula
de modo que aporte una tensidn de fijacidn en respuesta al
error detectado por el érgano de comparacién, Asi pues, cuando
la tensién en el hilo Y exceds del valor establecido, se des-

viard el brazo 17 sobre el eje de pivotacidén 20 para mover el

hilo ¥ separéndolo de la zona de prensién 15, y cuando la

‘tensibén descienda por debajo del valor fijado, regresard el

hilo Y a la zona de prensidén 15 bajo la accidn del resorte 18
situado en el brazo 17 .
Este dispositivo es apropiado pera ajustar la ten-
sién del hilo que se hace pasar a un alimentador de la tri-
cotosa. '
En la figura 2 se ha representado otra forma de dis-

positivo tensador, Este dispositivo emplea un elemento rota-

tivo siwmilar 21 montado en rotacién sobre un eje 20 y adaptado

\
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para ser accionado por una cinba 23. Montado coaxialmente
respecto al elemenbo 21 y adaptado para su rotacidn con el
mismo, hay un cabrestante cénico 24, en torno a una parte de
la superficie cénica del cual se arrolla el hilo Y. Para
mejorar el conbtacto friccionél, se¢ puede proveer el cabreg-

tante de una superficie de friccidn, por ejemplo un revesti-

" miento de esmeril.

El brazo 25 en forma general de U, similar aiﬂbrazo
17 descrito en relaﬁién con la figura 1, incluye un primer
par de guig-hilos 26 y uvn guia-hilos 27. El brazo 25-gipa en
28 sobre un ejé.de pivotacidn 29 y lleva un resorte pléno 30
que entra en contacto con el tornillo de'ajuste 31 sustentado
por una plancha de soporbe 32. EL h?lo Y se extiende'ﬁesde un
suministro de hilo hasta el primer guia~hilos 26, en alineacién
coﬁ el eje de'pivotacién, pasa por el segundd éﬁia-hilos 26 en
Ttorno a la .superficie del cabrestante 24 y emerge por el
gufa~hilos 27 para pasar al alimentador de la tricotosa.

Se apreciard que el grado de velocidad de la entrada
del hilo dependerd de la velé?idad de la superficie circun~

ferencial del cabrestante en la posicidn axial de la hebra,

" que por su parte queda determinada por la posicidn de los

guia-hilos 26 y 27. Tal dispositivo es adecuado para regular
la.longitud y, por tanto, la tensién del hilo suministrado a un
aliﬁentador de una tricotosa por unidad de desplazamiento de
la tricotosa. N
. En la figura % se ha representado otra clase de
dispositivo tensador que comprende un elemento rotativo simi-
lar 34 que gira sobre un eje 35 y esté adaﬁtado para ser accio-

nado por medio de una cinta 36. Hontado coaxialmente respecto

& dicho elemento rotativo y adaptado para girar con el mismo,
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existe un rodillo 37 provisto de una cubierta perfilada de .

caucho %8 y un rodillo prensor 39 que puede tener una super-
ficie de un material relativamente duro, tal como acero. Losg
gula-hilos representados en la figura 3 son similares a los

que aparecen en la figura y se han empleado en el dibujo ni-
neros de referencia similares. '

Se hace pasar la ﬁebra Y al guia~hilos 26 a;;p largo
del eje de pivotacidén 29, pasando en torno al rodillo_é?.peru
filado y cubierto de caucho, después por 1aAlinea de prensién
de losjrodillos 37 y 39, y se suministra a través del.guia—
hilos %7. Al igual que en el caso del dispositivo tensador
representado en la figura 2, la posicidn en la cual la hebra Y
entra en contacto con la cobertura de caucho %8 dependerd de
la posicidn de los gufa-hilos 26 y 27, pudiéndose regular,me-
diante el ajuste adeduado del valor de la longi%ud ¥y por ende,
de la tensidén del hilo suministrado a un alimentador de una
tricotosa por desplazamiento unitario de la nisma.

El efecto de la cubierta de caucho perfilada utilizada

en el dispositivo tensador representado en la figura 3 se
\

" podré comprender mejor examinando las figuras 4, 5 y 6 de los

"planos.

La figura 4 es una grifica de la longitud del hilo
alimentado respecto a la posicidén delrmismo. Puede verse que
la ﬁrqporcién 1l depende de laranchura de 1la linea de prensién/
circunferenciazael rodillo A = NW. (Véase figura 5). '

Con referencia a la figura 5, diremos que si el ro-

dillo de prensién B es de la mitad del didmetro del rodillo A,

tendremos que l=2x N, Si el rodillo accionado A esti cu~
. L
bierto de caucho (es decir, en A") y B es relativamente pequefio,

tendremos que %_: RV para cualquier proporcidn de diémetros para

=

L RN T A £, R0, @ et 0, o ine gy Sampasae s -
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4 i, Asi pues, con esta disposicién, se puede cambiar f4-
Eilmente el didmetro de B'paré que el sistema sea Gptimo.

! El uso de un perfil de caucho tal como se ha re-
presentado en la forma desarrollada en la figura 6 de los
planos adjuntos permite que la parte "proporcional" de la
curva representada en la figura 4 sea no lineal, ya en forma
de curva convexa, ya en forma de curva céncava, Por lc. gene-
ral, es preferible utilizar una curva cbncava, puesto _que ello
tiende a proporcioﬁar un mejor conbrol, debido a que:dL;

; . dTonaidn
se reducehcon tensiones wAs bajas, puesto que I = longitud
alimentada por cada revolucidn. El peffil desarrolladé ségﬁn

se ha representado en la figura 6 es adecuado para producir

‘una curva céncava, representando las zonas marcadas A el re~

vestimiento perfilado en caucho. Se han-représ§ntado en T' y
en ™ los limites del paso del hilo.

Se apreciard que cuanto menores sean las dimensiones
del sistema més rédpidamente podrd lograrse la’respuesta.

Con referencia a la figura 7 diremos que Se ha re-
presentado en ella el dispoéi?ivo que pgede funéionar tanto

como dispositivo tensor del hilo como en forma de dispositivo

 medidor para medir el largo de la hebra utilizada en el tri-

. cotaje.

. Comprende el dispositivo un disco rotativo 40 pro-
visfo~deunas pestafias 41 y que lleva un disco 42, por ejemplo
de aluminio. El disco #40-gira sobre un eje 4% que estd pro-
vigto de un fileteado en parte de su longitud, sobre el cual
se sustenta un imén 46 due queda impedido de éirar mediante
un montaje 47. Se puede hacer girar ¢l eje 43 mediante la
aﬁcién del motor acoplado por engranaje 45, para acercar asi

el imén 46 al disco 40 a fin de aumentar el efecto de frenado
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por histéresis, o viceversa. El hilo entra en contacto -con .
la porcién de pestafia del elemento rotativo 40 y se puede
aplicar el control por medio de un freﬁaje por histéresis
inducido por el efecto del imén 46 sobre el disco 42, depen-
diendo 1o accién de freno de la posicidn axial del imén 46 que
se reguld en respuesta a una sefial &; error por compapacién
derivada del largo de puntada deseado y del largo de lgﬂhebra
mnedida. |

Para que pueds funcionar tambidn el dispositivo

- como polea medidora, se ha previsto un sensor 48 sobre una

pestafis 41 del elemento giratorio 40. Este sensor puede de-
tectar la velocidad de rotacién del élémento rotativo, ¥
siempre que la hebra se encuentre en contacto no deslizénte
con su superficie, se puede derivar el largo de hilo suminis-
trado por desplazamiento unitario de la tricotosa.

Bs preferible emplear un sensor que actiie sobre el
buje o cubo del elemento rotativo, puesto que el didmetro
serd de prefercncia pequefio, & fin dg reducir el esfuerzo de
torsién o par wotor inducido por las slmohadillas de limpieza
empleadas, Tal sensor se ha representado esquemdticamente en
la figura 8 de los plancs, en la que se ha dispuesto el‘buje
49 con un orificio diametral 50 y una cubierta 51 de tejido
de. pelusa o filamentoso, gue sirve como almohadilla de lim-
pieiaa Se dispone una célula fotoeléctrica 52 diametralmente
opuesté‘a un diodo 5% emisor de'luz de modo.que cﬁando el
orificio diametral 50 estd alineado entre la célula 52 y el
diédo 5%, se produce una pulsacidn. Se apreciard que el dis-
positivo proporciona dos pqlsaqiones por revolucidén'y que el
disponer el tejido fibroso o de pelusa produce una superficie

destinada a proporcionar un efecto conbtinuo de limpieza entre
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pu%saciones. ) L

\ ~ Una forma particular de freno regulado por la
pr&duccién de errores, combinado con un dispositivo medidox
aparece en la figura 9. Esta utiliza un elemento rotativo

en torno al cual. pasa el hilo en‘forma de cabrestante 54 dis-

‘puesto para glrar alrededor de un eje 55. El cabrestante puede

.

hacerse, por eaemplo, en un materlal pldSthO adecuado, y lle~

- vard un disco 56, por ejemplo de aluminio. Se monta una. boblna

electromagnetlca 57 coaxialmente respedto a dicho dlSCOg arro-
1léndose las bobinas sobre el electroimén 58. Esta dlSPOSlclon

funciona en forma smmllar a la representada en la flgura 7y

~con la excepcién de que la célula fotoeléctrica 59 v el dlodo

60 emlsor de luz van dispuestos a cada lado de una pestana
abierta 61 y se aausta el efecto de freno por h13téresms ha-
ciendo variar la corriente excitadora del elec;rolmén. El
nimero de aberturas de la pestafia 61 determinard, naturalmente,
el ntmero de pulsaciones producidas por revolucidn del ca..
bestrante.

La figura 10 es un esquema de conjunbto que muestra
i

~ -una disposicidén conforme a la invencidén acoplada a una tri-

cotosa. Se hace pasar un suministro de hilo Y, & una tensidén

. de debobinado TP , @ un dispositivo tensador constante, y a

continuacién se pasa a un dispositivo sensor del hilo, & una
teﬁsién Ty+ Pasa a continuacién la hebra a un érzano ten-
sador de la misma y sc suministra después a una tensidén de
tricotaje Ty, a la méquina tricotosa. Se deriva la informa~.
cién relativa al largo de puntada o una funcibén correspon-
diente de da tricotosa, ¥y pgsa la misma al detector de errores

Junto con la medida LK procedente del dispositivo sensor de

longitud de hilo, y se suministra el error f(L{-LC) el drgano
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tensador del hilo, con lo.que s¢ induce la apropiada tensidn
de tricotaje TK a la hebra alimentada en la tricotosa.

Se ha represcntado en la figura 11 otra disposicidn,
en caso de cuya aplicacidén el dispositivo sensor del largo
de hebra serd parte de un freno sensor de la longitud y re-
gulado por la produccién de errores, tal como el que g6 ha
representado en la figura 7 o en la figura 9. Como pﬁéé@averse,
se alimenta el hilo Y desde el almacenamiento ofdepégifq de
hilo hasta el scnsor/freno, y se hace pasar el hilo q;ia>apro—
piada tensién al alimentador de latricotosa asociada. Se

deriva!una seflal de datos correspondientes a las agujas desde

la.tricotosa, y pasa la mismg a un regulador/detectof de

errores en conjuncién con una sefial del largo de.puntb'defi—
vada del dispositivo sensor de longitud 5 una sefial & entrada
representativa de la léngitud de puntada deseaéa. Produce en-

tonces el regulador/cpmparador‘una senial de control que pasa

" al freno regulado por la produccidén de errores, el cual aplica

la tensidén apropiada a la hebra.

Cuando se emplean tricotosas reguladas por computa-
\ :
dora, la propia compubtadora puede ser utilizada para suwinis-—

" trar una sefial de salida utilizando el detector de errores.

Se ha representado tal disposicién en la figura 12, en ;a'

que se hace pasar el hilo bajo una tensién TP & un dispositivo
tensador constante, desde donde emerge a una tensidén Ty. A con-
tinuacibén, un dispositivg sensor del largo de hebra ¥ un .dis-
positivo tensador de la ﬁisma suministran el hilo a una bten-
sién de tricotaje de Ty @ la tricotosa. Ia informacidén proce-
dente de la tricotosa se hace pasar al detector de errores en
éonjuncién con la informacidén Lo de la computadora, y se hace

pasar una sefal representativa de la longitud medida del hilo
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D o

Kiy una senal de error £(L -LC) al- dlSpOSlthO tensadar ‘del
‘hilo.
]

En resumén, la Patente de Tnvencién que se sclicita -

de eré Tecaer. sobre las siguientes

5 | . i REIVINDICACIONES
'ﬁE 1 Uﬁ nétodo de alimentacién de hilo a una naquina
tricotosa, y un Aparato pars regular dicha alimentacibn, in-

_Lcluyendo el metodo las siguientes fases:

1) medir la longitud de puntada de la hobra que se ha
101_ producido mediante la accidén de tricotaje de dicha méquina o
una funcién correspondiente a dicha longitud de puntada;

2) comparar dicho largo de puntada medido o su funcidn
con vna 1onv1tud de puntada predeterminada o funclon comparable
de la misma; _;"

15 - 3) agustar la ten516n del hilo alimentado en ditha -tri-
o cotosa en respuesta a cualquier error detectado en la fase de
coﬁparacién 2); ' 5 ‘
4) mentener dicha tensidén ajustada, al tiempo que se
repiten las fases 1) y 2) y repetir después la fase 3) en
. 20 respuesta a la diferencia detectada en dichas fases 1) ¥ 2)
rgﬁetidas. ‘
2. Un método segtin la reivindicacién 1, en el que
. la funclon de dlcha longitud de puntada que S€ mlde es 1a
'Alongltud del hilo tricotado durante un grado predetermlnado
25 . de desplazamiento de la tricotosa.
' 3. Un nétodo segin la re1v1nd1caclon 2, en el que
el hllo pasa en torno a un elemento rotativo ¥ queda dispuesto
'bpara hacer con el mismo un contacto no desllzante, mldléndose
N - fpgel largo del hilo tricotado a partlr de la rotacién del ele-

30'_ mento.
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1 4. Un método segin la reivindicacién 3, en el que -
el eiemento rotativo es uno de éntbe un par de rodillos pren-
sores. ‘ '

5. Un método seglin la reivindicacidén 2, en el que
la longitud del hilo se wide mediante un érgano destinado a
detectar el funcionamicnto de uno o més elementos formodores
de puntada o elementos asociados de la miquina tricotosa.

6. Un wétodo segln cualquiera de las reivindics.-
ciones 1 a 5, en el que la tensién del hilo alimentado en la
t;icétosa se ajusta mediante el paso dgl pilo en torno-a'un
elemento rotativo y mediante la regulacién de la resistencia a
la rotacién de dicho elemento rotativo. |
‘ 7+ Un método segiin la reivindicacién 6, en el que el
elemento rotativo es uno de entre un par'de rodillos prén-
sores,

8..Un método seghn cualquiera de las reivindicacio-

nes 1 a 5, en el que la tensidén del hilo se regula mediante

unos elementos de friccidn en contacto con el mismo.

9. Un método segin cualquiera de las reivindica-

ciones 1 a 5, en el que la btensidn en el hilo alimentado en

la tricotosa se ajusta pasando el wismo en torno a un cabres-

‘tante cénico adaptado para ser accionado en rotacidn, y ajus-

tando la posicidén axial del hilo para dar una longitud de
contécto circunferencial del valoxr deseado,

10. Un método seghn cualquiera de las reivindicacio-
nes 1 a 5, en el que las levas de puntadg de la citada trico-
tosa se ajustan en respuesta a cualquier diferencia debtectada
en la fase de comparacidn.

1l. Un wétodo sesin cualquiera de las reivindicae

ciones 1 a 10, en el que la funcitn del iargo de puntada que

TE TR




se compara es la longitud, de ‘hilo-alimentado.en- 1a mé— T
"'.;_Qulna tricotosa por unidad de desplazamiento de la trlco-
tosas '
| .. 12, Un método segin la reivindicacidén.1ll, en el
G que 1a tricbtosa}es una méquina fricotosa regulada, por com-
| putadora ¥y la seJal reprssentatlva de la longitud prede—
‘ termlnada de h11 utilizada para la comparacidn se suminis-
‘tra como una sefigl de ‘salida de dicha computadora.
. 13, Un|método seghn la reivindicacién 11, en ol que
ViO V"la tricotoéa tiede un 6rgéno seleccionador de agujas regula-
.do por seflales eléctricas derivadas de un;dispositivo de al-
' ‘macenamiento o memoria de disefio y la sefial representativa
de la"ldngitud pfedeterminada de nilo qué.se utiliva paﬁa
V comparaclon sé provee mediante una computadora de mamorla
15 ' programada que tiene acceso a las sefiales seleccloﬁaaoras
| de agujas urilizadas por la tricotosa. . )
V_i#. Un método segln la reivindicacién 11, en el
Adue la sefial representativa de la longitud predeterﬁiﬁada
de h;lo que se utiliza para comparacién represehta él_iargo ,
‘; 20 . total requerido para un grupo de alimentadores de lé‘mé-
tiqulna trlcotosa correspondiente a cada ndmero 1ntegral ‘de
pasadas del disefio a lo ancho, compardndose con una.;géal
‘ ;epreéentativa de la suma de las longitudes de hilo tricotado
. por lé mdquina dureante cada nimero integral de pasadas del
25 disefio a lo ancho en cadd alimentador del grupo.
A. | 15 Un método seglin lazs reivindicaciones 12, 13 o
14, en el que se emnlea una seilal de paso para iniciar y
detener las funcignes de medida de la longitud del hilo.
_ 7 . ' 16. Apavato para regular la alimentacién de hilo a uma
50 - j.méqqina tricotosa o telar para eléboracién‘de tejido de punto,

J
o

!
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comprendiendo dicho aparato un medio para medir el largo de-
puntada del hilo que ha sido tricotado por dicha méguina, o
una funcién de dicha longitud de puntada, un medio para com-
parar la citada longitud de puntada medida o su funcién con

un largo de puntada predeterminado o su funcién comparsble y

e .

un medio para ajustar la tensidén en el hilo alimenbado cn la

- tricotosa, en respuesta a cualquier error detectado pox el medio

de comparacidn. .
17. Aparato segﬁn la reivindicacién 16, que incluye

un wedio para medir el largo del hilo que se ha tricoté&o.
18. Aparato segin la reivindicacidén 17, en el que

dicho medio comprende un elemento rotativo y un medio para

" medir ‘su rotacién. B

19. Aparato segin la reivindicacidn l@, en ei'que el
elemento rotativo es uno de entre un par de rodillos prensores.

20. Aparato éegﬁn cualquiera de las reivindicaciones
17 a 19, en el gque el medio para medir la longiﬁud del hilo
tricotado sirve también para regular la tensidén del hilo.

21. Aparato segln lﬁ;reivindicacién 20, en el que se
aporta la tensién del hilo mediante la aplicaciéh de un drgano
de fremo 'a un elemento rotativo. | R

22. Aparato segin la reivindicacién 21, en el que
el 6?gano de freno cémprende un freno mecénico, un freno de
corrientes pardsitas o de Foucault, un freno pér histéfesis.
magnéticého un freno por polvo magnético. | .

23, Aparato segln cualquiera de las reivindicaciones
16 a.20, cn el que el medio para ajustar la tensidén del hilo
cdmprende unos elementos friccionales.

- - 24. Aparato seglin cualquiera de las reivindicaciones

16 a 20, en el que el medio para ajustar la tensién del hilo
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comprende un cabrestante accionado por el hilo, de seccidn
cénica, y una éuia o guias méviles en respuesta a una desvia-
cibén de la tensidén a'partir de un valof fijado, para llevar el
hilo a una posicién axial diferente sobre dicha seccién céﬁica,
siendo ajustable el valor fijado en respuesta a una sefial de

control,

25+ Aparato segin cualquiera de las reiviﬁdiﬁapiones
16 a 24, en el que bbs medios de comparacidén estén adaptados
para?conectarse a una computadora de una tricotosa regnlada
por bomputadora, con lo que una salida de dicha computadora
proporciona’ una seﬁal de comparacién. :i

26. Aparabo ‘segin cualquiera de las re1v1nd1caclones
18 a 25, en el que el medio para medlr la rotacidén de; clemento
rotativo - comprende una fuente luminosa y una célula fotoeléctrl-

ca, y un medio dispuesto en el citado elemento rotativo para

interrumpir un recorrido de la luz entre dicha fuente luminosa

'y la citada célula fotoeléctrica.

27. Aparato segin la reivindicacién 26, en el que

la fuente luminosa es un diodo emisor de luz.
. \

28. Aparato segin las reivindicaciones 26 o 27, en

"el que el medio para interrumpir la fuente luminosa comprende

.una pestaiia situada sobre dicho elemento rotativo, provista de

una o més aberturas.
xxz 29. Aparato segin las reivindicaciones 26 o 27, en
el que el medio para interrumpir el recorrido de la luz com-
prende una poreidn de buje o cubo giratoria con el mencionade
elemento rotativo y que btiene por lo menos una abertura dia-
metral. . .
‘ 30. Aparato segin la reivindicacidn 29, en el que

la porcidén de cubo o buje esté provista de une superficie para
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limpicza.

‘ 31. Aparato segin la reivindicacidn 30 en el
que la superficie limpiadora comprende un tejido filamen-
toso o de pelusa.

32. Se reivindica por dltimo como: objeto so-
bre el que ha de recaer la Patente de Invencién que se so-
licita: UN METODO DE ALIMENTACION DE HIIO A UNA MAQﬁINA
TRICOTOSA Y UN LPARATO PARA REGUIAR DICHA ALIMENTACION.

Tod? conforme queda descrito y reivindicado

en la presente memoria descriptiva que consta de veinti-

cinco paginas mecanografiadas y dibujos que se acompafian.

Madrid, 16 agosto 1.977

BERNARDO UNGRIA
'Pop‘
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