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La presente invencién se refiere a un dispositivo para
la alimentacidn, en una mdquina textil, de materiales en
forma de hilos, cintas o tiras, particularmente de materia-

les enrollados en bobinas de suministro estacionarias,

. comprendiendo un portador provisto de una pluralidad de

elementos guiadores para el material; varios elementos mévi-
les para el transporte de los materiales y varios O6rganos
colocadores de dichos materiales, siendo guiados los materia-

les desde las bobinas de suministro, a través de los

relementos guiadores, hasta los elementos méviles y los

6rganos colocadores; trayectorias sin fin para los elementos
méviles yv los Organos colocadores, adaptadas para hacer
recorrer a dichos elementos mdviles y dichos &rganos colo-
cadores, en ciclos sucesivos, tramos o zonas de trabéjo
y de retorno, respéctivamente, y una disposicién para
evitar el cableado de los materiales, merced a la cual los
tramos de material que se hallan entre los elementos mdvi-
les y los elementos guiadores son guiados en trayectorias
sin fin uno detrds del otro.

Ciertas mdquinas textiles, tales como por éjemplo
miquinas tricotosas rectilineas con carros circulantes a
lo largo de una trayectoria sin fin'(publicacién de Patente
alemana No. 15 85 454), méquinas tricotosas circulares con
levas de cerrojo circulantes (publicacidn de Patente
alemana Nr. 25 40 498), telares de género de punto por
urdimbre ortalares de calada ondulante (publicacidn de
Patente alemana Nr. 24 50 020), comprenden trayectorias sin

fin para una pluralidad de guiahilos. Para evitar que los
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mGltiples hilos se cableen o retuerzan entre si, debidb

al constante movimiento circulante de los guiahilos, cada
guiahilos estd fijado a un marco, tambi&n portador de una
bobina de suministro, de un orificio de paso de hilo, de

un dispositivo de aprisionamiento y, en caso necesario,
también de un dispositivo de corte, de modo que varias uni-

dades integradas cada una por un guiahilos, un orificio de

- paso de hilo, una bobina de suministro, un dispositivo de

aprisionamiento y un dispositivo de corte, deben desplazar-~
se una tras otra sobre una trayectoria sin fin comfin.

Un inconveniente de un tal sistema de guiado de los
hilos consiste en que s6lo pueden disponerse en la maquina
textil relativamente pocas de las citadas unidades, y que
bobinas de suministro vacfas s6lo pueden ser sustituidas
estando parada 1a'méquina textil, con lo cual queda reducido
considerablemente el rendimiento de la miguina.

Por ello también se conocen ya dispositivos delntipo
arriba citado (publicaciones de Patentes alemanas
No 20 64 227 y Ne 23 51 741), los cuales comprenden bobinas
de suministro estacionarias para los hilos alimentados a una
maquina tricotosa, a un telar de género de punto por urdimbre
o a un telar de otro tipo. Para evitar el cableado de los
hilos estd previsto gue los guiahilos, los dispositivos de
aprisionamiento y los 8rganos colocadores se desplacen a lo
largo de una trayectoria sin fin a modo de ocho (8).

El inconveniente de una tal construccifn de la trayec-
toria consiste en el hecho-de que los tramos de hilo que se

hallan entre los guiahilos y el portador de orificios de paso
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estdn siempre, justamente en el momento en que los hllos
son transformados en una malla o.son extralidos por otros
motivos de.ias bobinas de suministro, tan fuertemehte
cableados que se tocan miituamente y rozan por tanto entre
si, ya que solamente los Organos colocadores de aquellos
hilos, cuyos guiahilos atraviesan la seccidn central de la
trayectoria, estdn situados en su zona de trabajo y pueden
por tanto ser utilizados para la colocacién de los hilos
en la maquina. ﬁllo se traduce en tensiones variables de
los hilos e incluso en dafios de los hilos durante 'su extrac-
cidn de lés bobinas de suministro, lo cual es preciso evitar.
De ello resulta el inconveniente adicional de que el
espacio situado por encima de los lechos de agujas no es
ya accesible, lo cual dificulta considerablemente el trabajo
junto a la méquin&.
Correspondientes inconvenientes se presentan en el
caso de emplear el dispositivo para el guiado de los hilos
conocido en miguinas tricotosas circulares y otras miguinas
formadoras de mallas, en telares de g&nero de punto por
urdimbre y telares de otro tipo, o en relacidn con otros
materiales en forma de hilos, cintas o tiras, tales como
por ejemplo fibras de vidrio, alambres met&licos o similares.
La finalidad de la presente invencifén consiste por tanto

en perfeccionar de tal modo el dispositivo arriba descrito

-que los materiales sean extrafdos de las bobinas de suminis-

tro solamente cuando presenten un reducido grado de cableado
y no esté&n en contacto entre sfi, sin que por ello sea preciso

soportar tiempos de paro de la mdquina textil. Ademés, el
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sistema de guiado de los hilos ‘debe estar constituido ée
tal modo que requiera el menor espacio posible en la
proximidad inmediata de la m&quina textil y dificulte lo.
menos posible el trabajo junto a la mdquina.

Esta finalidad se consigue porgque la disposicibn para
evitar el cableado de los materiales comprende al menos
un elemento de desviaci6n mediante el cual los materiales
pueden ser conducidos a los Srganos colocadores, durante
las sucesivas pasadas de &stos por la zona de trabajo,
alternativamente desde uno y otro lado de un plano imagi-
na;io gue pase por la zona de trabajo de los Srganos colo-
cadores y por el’tramo de retorno de los elementos mbviles.

La invencidén se basa en el descubrimiento de que median-
te la alimentacidn alternativa de los materiales desde uno
u otro lado del citado plano imaginario pueden evitarse
tanto cableados como también trayecéorias a modo de 8 para
los G6rganos guiadores del material.

La invencidn aporta miiltiples ventajas. La ventaja
principal consiste en que los materiales no pueden entrar
en contacto entre si, mientras son extraidos de las bobinas
de suministro y son alimentados é la miquina textil, incluso
en el éaso de emplearse un gran niimero de hilos asi como
un portador de orificios de paso estacionario. También resul-
ta ventajoso el hecho de que puede crearse un dispositivo

compacto, ahorrador de espacio, gue particularmente en la

. proximidad de la zona de trabajo de los Srganos colocado-

res, que debe mantenerse libre para el trabajo junto a la

miquina textil, requiere poco espacio. Finalmente, una trayec-
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toria en_forma de O resulta ventajosamente de funciona-
miento extremadamente seguro y econfmico, ya que para el
guiado de'los tramos de material que se hallan entre los
6rganos guiadores del material y los orificios de paso pueden
preverse sistemas de carriles de gula estacionarios o

simples palancas basculantes fijadas a los Srganos guia-
dores del material.

El dispositivo seglin la invencidn puede aplicarse de
forma particularmente ventajosa a miquinas tricotosas del
tipo de las descritas en la publicacitn de Patente alemana
Ne 25 31 7e62.

Otras caracteristicas ventajosas de la invencién se
desprenden de las reivindicaciones.

A continuacifn se describe mis detalladamente la inven-
cifén mediante ejemplos de realizacién de la misma y con re-
lacidén a los dibujos adjuntos, en los cuales:

La Fig. 1 es una vista esquemdtica, en perspectiva, de .
un sistema de guiado de los hilos, segfin la invencién, para
una maguina tricotosa rectilinea;

la Fig. 2 es una vista de detalle de la disposicitn de
desvio precisada en el sistema de guiado de los hilog de la
Fig. 1;

la Fig. 3 es una vista esquemdtica, en perspectiva, de
otro ejemplo de réalizaciﬁn del sistema de guiado de los
hilos segfin la invencién;

la Fig. 4 es una vista en seccibn segfin la linea IV-IV
de la Fig. 3, en la cual se aprecia una posibilidad de des-

viacién de los hilos;
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la Fig. 5 es una vista en seccidn aniloga a la Fig. 4,
en la cual se aprecia otra posibilidad de desviacién de
los hilos;

la Fig., 6 es una vista esquemitica de alzado de una
tercera forma de realizacién del sistema de guiado de los
hilos segln la invencién;

la Fig. 7 es una vista en seccibn segfin la linea VII-VII
de la Fig. 6;

las Figs. 8 y 9 son sendas vistas de detalle de una dis-
posicién de desvio utilizable en el sistema de guiado de
los hilos ilustr;do en las Figs. 3y 5; °

la Fig. 10 es una vista esquemitica, en.perspectiva, de
una cuarta forma de realizacidén de la invencidn;

la Fig. 11 es una vista.en seccidn segflin la linea XI-XI
de la Fig. 10;

la Fig. 12 es una vista esquemitica, en perspectiva,
de un ejemplo de aplicacién del  sistema de guiado de los
hilos segfin la Fig.-l a un telar de calada ondulante;

la Fig. 13 es una vista en seccién segilin la linea
XIII-XIII de la Fig. 12;

la Fig. 14 es una vista eéquemética, en perspectiva, de
un ejeﬁplo de aplicacién del sistema de guiado de los hilos
seglin la Fig. 1 a un telar de calada ondulante, de acuerdo
con otra forma de realizacién; y

la Fig. 15 es una vista de detalle de otra forma de
realizacién de la disposicién dé desvio..

En la Fig. 1 se ilustra el sistema de guiado de los

hilos segfin la invencifnen combinacién con una mdquina trico-
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tosa rectilinea proéuesta en la publicacibén de Patente ale-
mana No 25 31 762, la cual comprende un bastidor 1 con dos
lechos de égujas 2, dispuestos en forma de V, en cuyas ranu-
ras van guiadas, de forma en si conocida y desplazables
longitudinalmente, agujas de tisaje 3, preferentemente de
lenglieta. Estas agujas de tisaje 3 definen, cuando estén
completamente salidas todas ellas, una zona de trabajo que
se extiende paralelamente a los lechos de agujas 2, inmedia-
tamente por encima de la cruz determinada por las agujas
de tisaje 3, debiendo ser conducidos los 8fganos coloca-
dores de los hilos a lo largo de dicha zona para que los
hilos puedan ser agarrados por las agujas de tisaje 3 y
transformados en mallas. Para todos los demis detalles de la
maquina tricotosa rectilinea, no necesarios para-la éompren—
sién<de la presente invencidn, se remite a dicha publica-
cién de Patente alemana Ne 25 31 762,

Por encima de la méquina estd@ previsto un portador 4
de orificios de paso, estacionario y dispuesto preferente-
mente paralelo a la zona de trabajo de los Srganos coloca-
dores, a través de cuyos orificios de paso 5 van guiados una
pluralidad de materiales en forma de hilos, cintas o tiras,
por ejemplo hilos 6, desde bobinas.de suministro estaciona-
rias, no ilustradas, hasta una pluralidad dg Srganos guia-
dores del material en forma de guiahilos 9, que circulan a
lo largo de una trayectoria sin fin 10, esencialmente en
forma de 0. La trayectoria 10 comprende un tramo de trabajo
11 de una sola pista, dispuesto paralelamente a la zona

de trabajo e inmediatamente por encima de &sta, y que pre-
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senta una longitud ligeramente mayor que dicha zona. Los

dos extremos del tramo de trabajo 11 estén conectados con
los respectivos extremos de dos tramos 12 y 13, respectiva-
mente, de doble pista, doblados aproximadaménte en 180°
hacia arriba. Tal como puede apreciarse en la Fig. 1, los
extremos libres de cada uno de dichos dos tramos 12 y 13

de doble pista estdn conectados éon los correspondientes
extremos de un tramo de retorno 14, paralelo al tramo de
trabajo 11 y dispuesto en el espacio existente entre el tramo
de trabajo 1l y el portador 4 de orificios de paso o la linea
determinada por los orificios de paso 5, respectivamente.
Las conexiones del tramo de trabajo 11 y del tramo de
retorno 14 con los tramos 12 y 13 consisten en sendas-rami-
ficaciones 16a, 16b, 1l7a y 17b, conduciendo las ramiéida-
ciones l6a, 16b todos los guiahilos 9, transportados en la
direccién de la flecha P y que llegan por una de las dos
pistas de un tramo 12 6 13 de doble pista, al tramo de tra-
bajo 11 6 al tramo de retorno 14, en tanto que las ramifi-
caciones 17a, 17b estén cénfiguradas a modo de desvio, de
modo que cada guiahilos 9, procedente del tramo de trabajo
11 & del tramo de retorno 14, es conducido alternativamente
a una de las dos pistas de los tramos 12 y 13, respectiva-
mente. Por consiguiente, el guiahilos designado en la Fig. 1
con 9' pasa sucesivamente por larpista delantera, en la

Fig. 1, del tramo 12, por el tramo de trabajo 11, por la
pista delantera del tramo 13, por el tramo de retorno 14,
por la pista trasera del tramo 12, por el tramo de trabajo

11, por la pista trasera del tramo 13 y nuevamente por el
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tramo de trabajo 14, De forma correspondiente son transpor-
tados todos los guiahilos 9 que van detras del guiahilos 9'.

El trémo de trabajo 11, las dos pistas de los tramos
12 y 13, el tramd de retorno 14 § las ramificaciones 16 y
17 pueden estar coﬁstituidos, seglin se ilustra en la Fig. 1,
por tubos 18 de seccifn rectangular o cuadrada, los cuales
presentan en su contorno exterior una ranura.longitudinal
19 y convergen en la zona de las ramificaciones 16 y 17.
En dichos tubos 18 van guiados los guiaﬂilos 9 por medio
de elementos gque presentan una seccidén exterior corre5pon—'
diente a la seccidn interior de los tubos 18 y que estén
provistos de un cuello que sobresale de la ranura 19 y al
cual esti asociada, por fuera del tubo 18, una porcidn de
cabeza més ancha, portadora de un 8rgano coloéador 2i, por
ejemplo un orificio de paso del hilo.

Para el accionamiento de 10.;, guiahilos 9 est&n previs-
tas tres bandas paralelas, sin fin y flexibles 22, 23 y- 24.
Las bandas 22 y 23 van soportadas por respectivos pares de
poleas de desviacidn coaxiales 25 y 26 y esté@n dispuestas
en el interior de los tubos 18 de los tramos 12 y 13 de
doble pista, pasando ademis la porcibn superior de la banda
23 por el tubo 18 del tramo de>retorno. Los tubos 18 estin
abiertos en su contorno interior en la zona de los tramos
12 y 13, de modo que las bandas 22 y 23 pueden apoyarse
sobre las poleas de desviacifn, mientras que los tubos 18
presentan, en la zona de las ramificaciones 16 y 17, aber-
turas laterales, a fin de que dichas bandas 22 y 23 puedan

entrar y salir del modo ilustrado en la Fig. 1. Los &rboles
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de las poleas de desviaclién 25 y 26 estan apoyados giratoria-
mente en carriles 27 dispuestos a uno y otro lado de la
trayectoria 10 y a los cualeé est&n fljadas todas las partes
dispuestas en el interior del conjunto de hilos circulantes.
La totalidad de la trayectoria 10, incluyendo las poleas de
desviacifn 25 y 26, estd apoyada en dos estructuras de sopor-
te 28 y 29, vinculadas a los &rboles de cada par de poleas
de desviacidn 25 y 26, respectivamente, entre las poleas de
cada par. La banda 24 est§ dispuesta alrededor de dos poleas
de desviacién 30 y 31, apoyadas por fuera de la trayectoria
10 en las estructuras de soporte 28 y 29. Dichas poleas de
desviacidn 30 y 31 presentan un didmetro ménor qgue las poleas
de desviacién 25 y 26 y estén dispuestas de tal modo qué,
por una parte, las pqrciones inferiores de las bandaé 22,
23 y 24 estén situadas en un ﬁismo plano y que, por otra
parte,‘la porcién inferior de la banda 24 se halle entre las
dos porciones'inferiores de las bandas 22 y 23, respectiva-
mente, y quede situada dentro del tubo 18 del tramo de
trabajo 11. .

Al &4rbol de la polea de desviaci6n 31 estd asociado
un rodillo de éccionamiento>32 acoplado operativamente,
a través de un mecanismo de reduccibén constituido por otros
dos rodillos 33 y 34, un rodillo 35 asociado al &rbol de
las poleas de desviaciSn 26, y dos correas 36 y 37 dispues-
tas alrededor de dichos rodillos, con las poleas de des-
viacién 26. El rodillo de accionamiento -32, o el eje del
mismo, respectivamente, estédn vinculados con un dispositivo

de accionamiento ilustrado esquem&ticamente. Debido a la
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reduccién, la banda 24 circula a una menor velocidad que
las bandas 22 y 23,

ﬁn lé cara exterior de las bandas 22, 23 y 24 estén
fijados elementos de arrastre 39, los cuales Yan guiados
en el interior de los tubos 18 y se apoyan contra las par-
tes de los guiahilos'9 gue se hallan en el interior de los
tubos 18, arrastrindolas. En la zona de la ramificacidn
16a, las dos pistas constituidas por los tubos 18 estdn
curvadas hacia dentro, lo cual tiene como consecuencia que

los guiahilos 9 sean desviados hacia dentro, separéndose

‘de la banda 22 6 23 y siendo desplazados cada vez mis sobre

la banda 24, hasta salirse de la zona de influencia de

los elementos de arrastre 39 de la banda 22 6 23 y llegar

. a la zona de influencia de un elemento de arrastre 39 de

la banda 24, continuando entonces el transporte de los

mismos por parte de este elemento de arrastre con una

" velocidad relativamente pequefia. En la zona de la ramifi~

cacién 16b, el tubo 18 de la pista delantera, en la Fig. 1,
del tramo 13 estd curvado hacia atris, de modo que todos los
guiahilos 9 conducidos por el tramo 13 son transpoitados

por los elementos de arrastre 39 de la banda 23 a través

del tramo de retorno 14. De forma andloga, los guiahilos 9
son transferidos, en la ramificacién 17a, a una u otra pista
del tramo 13, es decir desde la banda 24 a una de las bandas
22 6 23, siendo retornadas entonces por ésté con una veloci-
dad relativamente grande al comienzo del tramo de trabajo 11,
situado a la izquierda en la Fig. 1, siendo los guiahilos

ya sea desplazados en la ramificaci6n 17b desde la banda 23
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nuevamente a la banda 22 & bien continuando los mismos con

la banda 23 a lo largo de la pista trasera, en la Fig. 1,

del tramo 12. Aunque al pasar por las ramificaciones 16b
y 17b los guiahilos 9 pueden eventualmente cambiar de la
banda 22 a la banda 23, o viceversa, no por ello se altera
la velocidad de los mismos, ya que.ambas bandas circulan
a la misma velocidad.'Para facilitar la transferencia de
los guiahilos de una banda a la otra, en la zona de las
ramificaciones 16b y 17b, bueden preverse adicionalmente
una cuarta banda dispuesta entre las bandas 22 y 23, que
circule algo m&s r&pidamente que las bandas 22 y 23.

La seleccién de la pista de los tramos 12 y 13, en

la que deba entrar un guiahilos 9 después de la ramifica-

cidén 17a 6 17b se realiza, por ejemplo, mediante una disposi-

cién de desvio, ilustrada esquemiticamente en la Fig. 2.
Las paredes laterales del tubo 18 vinculado al tramo de
trabajo 11 se transforman, en la zona de la ramificacién
17, en carriles de gula verticales 44 y 45, divergentes en
forma de V. En la aberfura asi formada penetra la punta de
un elemento de guia 46 en forma de V, el cual coopera con
los carriles de gula 44 y 45 de tal modo qué los guiahilos
9 desviados hacia delante.o hacia atrds puedan llegar sin
perturbacidn alguna a las dos pistas del tramo 13, dispues-
tas a continuacién de los carriies de guia 44 y 45 6 del
elemento de guia 46,'reséectivamente.

En cada guiahilos 9 estf apoyado de forma basculante
un S6rgano memorizador 47, constituido por dos elementos de

arrastre 47a y 47b, que determinan entre si un &ngulo de por
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ejemplo unos 90° y que pueden girar conjuntamente, seglin se
ilustra en la Fig. 2, en la direccién de la flecha Q. En la
posici6n ilustrada en la Fig. 2, el elemento de arrastre
47b se halla en su posicién de fuera de trabajo, y el
elemento de arrastre 47a se hal}a en su posicién de trabajo,
en la cual esti dispuesto este Gltimo esencialmente paralelo
al guiahilos 9 y a pequefia separacién del mismo. Ello tiene
como consecuencia que al entrar el quiahilos 9 en la rami-
ficacién, una prolongacién 48 prevista en el carril de

guia 44 penetra en la rendija entre la parte superior del
elemento de arrastre 47a y el guiahilos 9, de modo que el
guiahilos 9 es arrastrado hacia la pista delantera del

tramo 13 a medida que continfia el transporte del mismo por
el carril de guifa 44. Por el contrario, si el 6rgano memori-
zador 47 estuviera girado, antes de la entrada del guiahilos
9 en la ramificaci6n 17, en aproximadamente 90° y dispuesto
por tanto de modo que el elemento de arrastre 47a se hallara
en su posicidén de fuera de trabajo, es decir en la posicién
ocupada en la Fig. 2 por el elemento de arrastre 47b, y que
el elemento de arrastre 47b ocupase la posiciSn 47c ilustra-
da con lineas de trazos en la Fig. 2, y por tanto su posi-
cidén de trabajo, el guiahilos é seria entonces arrastrado,
al pasar por la disposicién de desvio, correspondientemente
por una prolongacién asociada al carril 45 y por el elemento
de arrastre 47b hacia la pista trasera del tramo 13. Cada
6rgano memorizador 47 constituye por tanto una memoria de
informacidn cuya posiciSn de basculamiento contiene una

informacién sobre hacia qué lado debe ser desviado el corres-
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pondiente guiahilos 9 al entrar en la ramificacién 17,
mientras que las prolongaciones 48 son simultineamente tam-
bi&n 6rganos exploradores que exploran las informaciones
almacenadas en los 8rganos memorizadores 47.

El establecimiento de la posicidn de basculamiento desea-
da de los 6rganos memorizadores 47 deberfa efectuarse lo
mis tarde poco antes defla entrada de los correspondientes
guiahilos 9 en el tramo de trabajo 11, ya que en el tramo
de trabajo 11 no es ya posible, con medios sencillos, una
distinci6n entre la posicibn de basculamiento deseada y
la posicifn de basculamiento todavia existente de la pasada
anterior, Sin embargo, la variacibén de informacibn puede
también realizarse inmediatamente después del paso de los
guiahilos 9 por la ramificacidn 17.

De acuerdo con la Fig. 2, la variacién de informacibn
o el basculamiento de los Srganos memorizadores 47 puede
efectuarse, por ejemplo, mediante un tope 49 previsto a con-
tinuacién de la ramificacidén 17, el cual estd fijado al
carril 44 6 45 a una tal altura que el elemento de arrastre
47a © 47b de todos los guiahilos 9 que pasan por delante
del mismo topen contra>dicho tope 49 y sean asi girados en
90° eﬁ direccién de la flecha Q, de modo que al entrar los
guiahilos en el préximo desvio sean arrastrados cada vez
por el otro elemento de arrastre. Por consiguiente, dispo-
niendo sendos topes 49 por detr§s de las ramificaciones
l7a y 17b, los guiahilos 9 pueden ser guiados, en cada
ramificacién 17a 6 17b, a la pista deseada, sin que para

ello se requieran elementos que precisen ser gobernados desde
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fuera de la trayectoria o dentro de intervalos de tiempo que
correspondan a la separacién entre dos guiahilos 9.

Debid& a que los guiahilos 9 pasan por la ramificacidn
17b, que constituye un elemento de desviacidn, los hilos 6
asociados a los mismos resultan dispuestos automdticamente
a uno u otro lado largo de la trayectoria 10 y conducidos
por tanté a los 6rganos colocadores 21, alternativamente
desde uno u otro lado de un plano imaginario que pase por la
zona de trabajo de los 6rganos colocadores 21 y por el tramo
de retorno 14 de los guiahilos 9. A fin de garantizar también
esta distribucién de los hilos cuando el portador 4 de ori-
ficios de paso no sea paralelo a la zona de trabajo y esté
dispuesto exactamente sobre &sta, y a fin de evitar que los
hilos entren en contacto con la trayectoria 10 u otras partes,
cuando sus guiahilos 9 pasan sucesivamente por el tramo 12,
el tramo de trabajo 11 y el tramo 13, a ambos lados de la
trayectoria 10 esté@n previstos preferentemente sendos sis-
temas de carriles de guia constituidos cada uno por un carril
de guia 41 esencialmente rectilineo, fijado al carril 27
y paralelo al tramo de trabajo 11, y por un carril de guia
42 curvado, fijado a la estructura de soporte 28 y esencial~-
mente paralelo al tramo 12; Las extremidades del carril de
gula 41 est@n ligeramente curvadas hacia arriba, seglin puede
apreciarse en la Fig. 1, y la extremidad izquierda, en la
Fig. 1, estd traslapada con la correspondiente extremidad
del carril de guia 42, determinando una rendija de paso para
los hilos 6. La extremidad superior, en la Fig. 1, del carril

de guia 42 estd ademfs curvada hacia el centro de la trayec-
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toria 10 y estd unida con la correspondiente extremidad

del carril de gufa 42 dispuesto al otro lado de la trayec-~
toria 10, determinando una punta 43 que se halla exactamente
en el centro entre las dos pistas de la extremidad superior
del tramo 12. Ello tiene como consecuencia que por ejemplo
el hilo 6', conducido por elvguiahilos 9', se aplica al
carril de gulia delantero 42 en la Fig. 1, es guiado por la
cara interior del.mismo hasta la rendija de paso, atraviesa
luego dicha rendija de paso y se aplica entonces a la cara
exterior del carril 41 delantero, en la Fig. 1, tal como se
ilustra en dicha Fig. 1 con relacién al hilo 6''. Desde el
carril de guia 41, el hilo se mantiene entonces fuera de
contacto con la trayectoria 10, hasta que, en la zona de la
polea de desviacib6n 26, se desliza de dicho carril de

guia 41.

El funcionamiento del sistema de guiado del hilo des-

. crito es el siguiente. Suponiendo que los hilos 6 estén dis-

puestos en el portador 4 de orificios de paso, tal como se
ilustra en la Fig. 1, adyacentes entre sf y sin contacto
alguno entre ellos, todos los hilos guiados con velocidad

de tisaje a lo largd del tramo recto del carril de guia

41 pueden ser empleados para el tisaje, ya que los correspon-
dientes 6rganos colocadores pasan simulté@neamente por la

zona de trabajo y, por consiguiente, los hilos 6 son ofre-
cidos a las agujas de tisaje 3 por medio de dichos Grganos
colocadores 21. Los correspondientes guiahilos 9, a los
cuales los 6rganos colocadores 21 esté&n fijados inamovible-

mente en la forma de realizacifn seglin la Fig. 1, se desplazan
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simultdneamente a lo largo del tramo de trabajo 11, el cual
en esta forma de realizacién estd dispuesto paralelamente
a la zona dé trabajo de los Srganos colocadores 21 y verti-
calmente por encima de ella. Al finalde la zona de trabajo
y del tramo de trabajo 11, que corresponde en la Fig. 1
aproximadamente al final de los lechos de agujas 2, los
hilos 6 son cortados por medio de un dispositivo de corte

previsto al final de los lechos de agujas o asociado a cada

uno de los guiahilos 9, y simultdneamente aprisionados por

dispositivos de aprisionamiento dispuestos en cada guiahilos
8. A continuaci6n, los guiahilos 9 penetran por ejemplo en
la pista delantera, en la Fig. 1, del tramo 13 y son despla-
zados sobre la misma a mayor velocidad hasta la ramifica-
cién 16b y desde allf hasta la ramificacibén 17b, cableédndose
los hilos en 180°. Al entrar el primer guiahilos 9, ilustra-
do en la Fig. 1 completamente a la derecha, en la ramifi-
cacidn 17b, acaba de pasar el Gltimo de los guiahilos cir-
culantes por la trayectoria 10 la ramificacién 17b en direc-
cifn hacia la pista delantera del tramo 12, de modo que el
primer guiahilos puede pasar por la ramificacién 17b en
direccién hacia la pista trasera del tramo 12 y ser conducido
alrededor de-la polea dé desviaci6én 25 hasta la ramificacidn
l6a. De este modo, su hilo se aplica a los carriles de guia
traseros 42 y 41, de manera que este hilo se separa del
conjunto cableado de hilos de los hilos que le siguen y no
estd ya en contacto con hilo alguno. Una vez que el guiahilos

9 de este hilo ha pasado por la ramificacién 16a y vuelve

- a ser por tanto accionado por la banda 24 a velocidad de
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tisaje, su hilo puede ser liberado por el dispositivo de
aprisionamiento y volver a ser ofrecido a las agujas de
tisaje 3. Lo propio vale para los siguientes hiios, que no
tienen absolutamente ningfin contacto entre si sobre el
carril de guia trasero 41. Al volver a alcanzar la ramifica-
cién 17a, todos los guiahilos son desviados a la pista tra-
sera del tramo 13. Aquellos guiahilos que no han alcanzado
el final del tramo de trabajo 11 son retornados por tanto

a lo largo de un tramo de retorno 14 situado en un espacio
limitado bor el tramo de trabajo 11, la linea determinada
por los orificios de paso 5 y los carriles de gulia 41 y 42.

La trayectoria 10 ilustrada en la Fig. lrpermite diver-
sas modificaciones. Asi por ejemplo, no es necesario retor-
nar los guiahilos 9, después del corte y el aprisionamiento
de los hilos, con una mayor velocidad hasta el punto de
comienzo de tisaje. Sin embargo, una ventaja de esta medida
consiste en que para el proceso de tisaje solamente se
requieren pocas mds bobinas de hilo que guiahilos 9 que
puedan disporierse a lo largo de la zona de trabajo.

Tampoco es preciso realizar el tramo de trabajo 11 a
modo de una sola pista. Por el contrario, también seria
posiblé prever un tramo de trabajo 11 de doble pista, en
cuyas dos pistas se desplazaran alternativamente los guiahi-
los. Los Organos colocadores podrian ser los éxtremos de
salida de pequefios tubitos fijados a los guiahilos de
forma flexible o giratoria, que sobresalieran hacia abajo
cuando los guiahilos se hallasen sobre el tramo de trabajo

11, y que con ayuda de al menos un carril de guia adicional,
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fijado al carril 27, fueran en este momento curvados o gira-
dos de tal modo que sus extremos de salida resultaran des-
plazados e#actamente en la zona de trabajo, es decir a lo
largo de una linea en el centro sobre las agujas de tisaje 3,
independientemente de la pista del tramo de trabajo 11 sobre
la que circularan los guiahilos. En este caso, el tramo de
trabajo para los guiahilos podrfa presentar una separacifn
relativamente grande de la zona de trabajo de los Srganos
colocadores. Sin embargo, también en esta forma de realiza-

cién los gquiahilos y los tramos de hilo existentes entre

"ellos y los orificios de paso 5 requieren ser retornados a

lo largo de un tramo de retorno que se halle en el espacio
limitado por la zona de trabajo de los guiahilos, los ori-
ficios de paso 5 y los carriles de guia 41 y 42, 'a fin de
que los hilos 6 sean alimentados- alternativamente desde uno
u otro lado largo de la trayectoria 10.

Una particular ventaja de la trayectoria 10 consiste

en que puede quedar dispuesta en una disposicién esencial-

‘mente vertical entre los lechos de agujas 2 y el portador

4 de orificios de paso, de modo que la zona de trabajo de
los Srganos colocadores 21 y los lechos de agujas 2 son
fécilmente accesiblés.

Oﬁras posibles modificaciones de la forma de realiza-
cifbn segfin las Figs. 1 y 2 consisten en omitir una de las
dos bandas répidas 22 y 23. En lugar de ello pueden con-
figurarse las poleas de desviacidn 25 y 26, asocladas a la
banda omitida, de tal modo que en las ramificaciones 16 y 17

se hagan cargo de los guiahilos conducidos por una de las
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dos bandas restantes o bien transfieran los guiahilos arras-
trados por ellas a una de dichas bandas. Anflogamente podria
asociarse al tramo de trabajo 1l una de laé porciones de,
una banda de marcha lenta y al tramo de retorno 14 una de
las porciones de una banda de marcha rdpida, mientras que
las poleas de desviacién 25 y 26 se ocuparian del transporte
de los guiahilos en la zona de desviaéién y asumirian por
tanto la funcién de los tramos 12 y 13, entrando alterna-
tivamente en accidn las poleas de desviacién delanteras y
traseras 25 Yy 26, respectivamente. |

En las Figs. 3 a 5 se ilustra otra forma de realiza-
ci6n de la invencidn. Adicionalmente a la forma de realiza-
cién de la Fig. 1, por encima del portador 4 de orificios
de paso estdn indicados esqueméticamenée respectivos alma-
cenadores de hilo 7 para cada hilo 6, la funcidén de los
cuales se explicard mds adelante. ‘

Para evitar el cableado de lo; hilos 6 estd prevista
una trayectoria sin fin 50; en forma de 0, para los guiahilos
9, la cual comprende un tramo de trabajo 51, un tramo de
retorno 52 y dos tramos de unién de los dos anteriores,
guedando situado el tramo de trabajo 51 por encima de la
zona de trabajo de los Srganos colocadores 21. El tramo de
retorno 52 estd dispuesto entre el tramo de trabajo 51 y el
portador 4 de orificios de paso. La trayectoria 50 estad
constituida por una banda flexible sin fin 53, a la cual
estén fijados los guiahilos 9, y por dos poleas de desvia-
cién 54 y 55 cuyos ejes estin apoyados en los extremos del

carril estacionario 27. Para consegulr que los hilos 6,
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durante la repetida circulacién de los guiahilos 9 en direc~
cién de la flecha R, queden situados alternativamente a uno
y otro lado.largo de la trayectoria 50, esté&n previstos .
medios de gufa que comprenden dos carriles de guia 57 y

58, determinadores de un embudo de entrada, y un eleﬁento

de desviacién en forma de desvio 59, los cuales pueden ser
conmutados de forma en si indiferente, por ejemplo mediante
dos electroimanes 60, conectados a través de un cable no
ilustrado con un dispositivo de gobierno, desde la posicidn
ilustrada en la Fig. 3 con lineas de trazo continuo a la
posicidén ilustrada con lineas de trazos, y viceversa, y

que sirven para desviar los hilos 6 alternativamente hacia
uno u otro lado de la trayectoria. Al desvio 59 estin aso-
ciados, al igual que en la forma de realizacién de la Fig. 1,
dos carriles de guia 42, los cuales se hacen cargo de lés
hilos 6 distribuidos mediante el desvio 59 a uno u otro lado
largo de la trayectoria 50 y los transfieren al carril de
guia 41, quedando asi asegurado que los hilos no puedan
entrér en contacto con parte alguna del sistema de guiado

de los hilos o de la miquina tricotosa.

_En contraposicifén a la trayectoria 10 de la forma de
realizacién de lé Fig. 1, que debido a sus dos tramos 12 y
13 'de doble pista puede ser apoyada firmemente en ambos ex-
tremos, la trayectoria 50 no presenta ningiin tramo de doble
pista, de modo que las poleas de desviacién 54 y 55 n6
pueden ser apoyadas rigidamente, es decir por medio de una
estructura de soporte vinculada a su eje o §rbol, ya que

en este caso la estructura de soporte imposibilitaria la
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desviacién de los hilos en al menos un lado de la trayec-~
toria 50. A fin de permitir a pesar de ello un apoyo, de
acuerdo con la invencidén estdn previstas, a uno y otro lado
extremo de la trayectoria 50, sendas estructuras de soporte
61 y 62 para el apoyo flotante de la trayectoria 50, que
actfian sobre el perimetro exterior de las poleas de desvia-
cidén 54 y 55. Cada estructura de soporte 61 y 62 comprenée
cuatro rodillos de soporte 63, 64, 65 y 66, los cuales
estén apoyados giratoriamente, por fuera de la trayectoria
50, en un bastidor no ilustrado. La.estructura de soporte
61 sirve convenientemente tambi&n de accionamiento para la
banda 53 portadora de los guiahilos 9. A tal fin estén
dispuestas, alrededor de cada conjunto de rodillos de sopor-
te 63 a 66, sendas bandas de soporte 67, las cuales se apli-
can a la circunferencia de las poleaé de desviacién 54 y 55,
respectivamente, sirviendo de apoyo y accionamiento de las
mismas. La banda de soporte 67 estd dotada en sus caraé
exterior e interior prefereﬁtemente de dentados que engranan
con cbrrespondienteé dentados en la circunferencia exterior
de los rodillos de soporte 63 a 66 y de las poleas de des-
viacién 54 y 55 e imposibilitan cuélquier deslizamiento
de la banda de soporte 67. El rodillo de soporte 63 estd
vinculado a un dispositi@o de accionamiento que comprenée,
dispuesta sobre el eje 68 del rodillo de SOpofte 63, otra
polea 69 vinculada a través de una correa 70 & similar con
la polea de accionamiento de un motor de accionamiento.

La construccifn de las poleas de desviacibn 54 y 55

puede apreciarse en la vista en seccidn de la Fig. 4. Cada
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polea de desviacidn comprende dos discos circulgres 72 y

73, éontra la circunferencia de los cuales se aplica la
banda de soporte 67 y entre los cuales ests fijada una rueda
coaxial de accionamiento 74 para los guiahilos 9, sobre 1a‘
que va guiada la banda 53. En la circunferencia exterior

de la rueda de acéibnamiento 74 v en la cara interior de

la baﬂda 53 pueden estar Rrevisﬁos adecunados dentados 75,

a fin de evitar un deslizamiento de la banda 53. El didmetro
exterior de la rueda de gccionamiento 74 es'gn una magpitud
tal mds pequefio que el‘diémetzo exterior de los discos
circulares 72 y 73 que los guiahiles 9 puedan quedar comple-
tamente_alojadoé en el espacio existente entre las circun-
ferencias de los discos circulares 72 y 73 y de las ruedas
de accionamiento 74 al pasar alrededor de las poleas de des—
viacidn 54 y 55, respectivamente, segfin se ilustra én la
Fig. 4. - .

A fin de evitar que los hilos 6, después de haber sido
desviados por el desvio 59 a uno u otro lado de la trayecto-
ria 50 y transferidos a los carriles de guifa 42 6 41, resul-
ten dafiados mientras los correspondientes guiahilos 9 pasan
alrededor de las poleas de desviacibén 54 & 55, pueden prever-
se en la circunferencia exterior de los discos circulares 72
y 73 ranuras radiales. Correspondientes ranuras radiales 78
(Fig. 3) estan practicadas en discos limitadores 77, fijados
coaxialmente a las dos caras exteriores de los discos cir-
culares 72 y 73 y que presentan un didmetro algo mayor que
estos Gltimos, a fin de evitar una salida de la correa de

soporte 67.
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El funcionamiento del sistema de guiado de los hilos
seglin las Figs. 3 y 4 es el siguiente: durante la circula-~
cién repetitiva de los guiahdlos 9, que en contraposicibn
con la forma de realizacidn de la Fig. 1 puedén estar dis-
puestos sobre toda la longitud de la trayectoria 50, ya que
ésta presenta en toda su longitud una sola pista, cada
hilo 6 1léga, una vez completada una revolucién de la banda
53, al desvio 59, por el cual es desviado alternativamente
hacia uno u otro lado de la trayectoria 50.

Para una mejor comprensién,en la Fig. 3 estan iluétra—
dos todos los hilos, que han sido desviados hacia el lado
largo delantero, en la Fig. 3, de la trayectoria 50, con
lfneas de trazo continuo, en tanto que los otros hilos,
desviados hacia el lado largo trasero, en la Fig. 3, de la
trayectoria 50, estan ilustrados con lineas de puntos.y
los hilos no desviados estan ilustrados con lineas de trazos.
Debido a que en la Fig. 3 se ha omitido una parte del carril
27, el carril de gufa trasero 4l es parcialmente visible.
De.la Fig. 3 se desprende por tanto que en el momento ilus-
trado los 8rganos colocadores 21 de los dos filtimos hilos
ilustrados con lineas de puntos y los cinco primeros hilos 6
ilustrados con lineas de trazo continuo se hallan en la zona
de trabajo, mientrag que los correspondientes guiahilos 9
atraviesan el tramo de trabajo 51 y los hilos ilustrados
con lineas de puntos son alimentados desde el lado largo
trasero de la trayectoria 50, en tanto gue los hilos ilustra-
dos con 1lineas de trazo continuo son alimentados desde el

lado largo delantero de la misma. Para asegurar que el proceso
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de tisaje se realice de forma casi continua, es decir corres-
pondiente a la distancia mfnima entre los guiahilos 9 en el
tramo de trabajo 51, se requerirdn por tanto en total veinti-
trés hilos, pudiéndose tricotar en cada momento simulté-
neamente con siete hilos. Aunque los guiahilos 9 y los
6rganos colocadores 21 circulan en una trayectoria en forma
de 0, los tramos de hilo que se hallan entre ellos y los
orificios de paso 5 no pueden cablearse, ya que el tramo

de retorno 52 estd situado entre el trame de trabajo y el
portador 4 de orificios de paso, con lo que el retorno de

los cabos de hilos cortados se efectfia en el espacio limitado
aproximadamente por la zona de trabajo de los Srganos colo-
cadores 21, los orificios de paso 5 y los carriles de guia

41 y 42, es decir por aquellos planos imaginarios en los que

" se hallan los hilos 6 desviados hacia ambos lados largos

de la trayectoria 50.

En la forma de realizacién de la Fig. 3 pueden evitarse
los carriles de gufa 41 y 42 si se utilizan guiahilos 9 con
palancas basculantes 80, segiin se ilustra en la Fig; 5. De
acuerdo con la Fig. 5, que corresponde en todas sus partes
esenciales a la Fig. 4, las palancas basculantes 80 estén
vinculadés, a través de un pivote 81, con los guiahilos 9
y estd@n provistas en sus extremos libres de sendos orificios
de paso 82 para el guiado de los hilos 6. Cuando los guiahilos
9 se hallan, de acuerdo con la Fig. 5, en la porcibn sﬁperior
de la banda 53, las palancas basculantes 80 adoptan una
posicién vertical, de modo ‘que penetran, en lugar de los

hilos 6, en el embudo de entrada formado por los carriles de
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gufa 57 y 58 y son luego basculadas hacia uno u otro lado
hasta tal punto que los tramos de hilo que se hallan entre
los guiahilos 9 y los orificios de paso 5, cuando los
correspondientes guiahilos 9 atraviesan el tramo de trabajo
51, quedan desviados alternativamente hacia uno u otro lado
largo de la trayectoria 50 y no pueden entrar en contacto
con dicha trayectoria 50. Mediante carriles de guila adicio-
nales puede asegurarse que las palancas basculantes 80 se
mantengan en la posicifn de basculamiento deseada y retornen
nuevamente a su posicién vertical al pasar alrededor de la
polea de desviacién 55. Al igual que los hilos 6, también
las palancas basculantes 80 penetran, al pasar alrededor
de las poleas de desviacién 54 y 55, en las ranuras radia-
les 77.

En lugar de palancas basculantes 80 dotadas de orificios
de paso 82 pueden también emplearse palancas basculantes 83
en forma de tubos, tal como se ilustra esquemdticamente en
la Fig. 3 en relacidn con dos guiahilos 9. La ventaja de
estos tubos consiste en que los hilos estin plenamente prote-
gidos, durante el paso alrededor de las poleas de desviacibn
54 y 55, contra cualquier contacto con partes de las mismas.

La trayectoria 50 ocupa particularmente poco espacio,
ya que presenta una sola pista y su plano de simetria puede
disponerse en el mismo plano gue la zona de trabajo de los-
6rganos colocadores 21 y los orificios de paso 5.

Como la separacién entre los guiahilos 9 y los orificios
de paso 5 estd sometida a grandes oscilaeiones y los hilos 6

colgarfan pronunciadamente cuando los guiahilos son trans-
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portados desde aguel punto de su trayectoria, en el que
presentan la mayor separacién respecto al correspondiente
orificio de paso 5, hasta el punto en que presentan la menor
separaci6én respecto al citado orificio de paso 5, los alma-
cenadores de hilo 7 dispuestos convenientemente por encima
de los orificlos de paso estan configurados de tal modo que
mantienen los tfamos de hilo que se hallan entre los guia—
hilos 9 y los orificios de paso 5, independiehtemente de las
citadas separaciones, siempre bajo una suficiente tensidn

y evitan que los hilos cuelguen.

En las Figs. 6 y 7 se ilustra esquemiticamente cdmo se
puede reducir con medios sencillos, en la forma de realiza-
cidn de la Fig. 3; el nfimero de guiahilos de veintitré@s a
dieciséis, sin que pbr ello resulten alteradas la velocidad
de tisaje o ei nimero de guiahilos que participan simultd-
neamente en el proceso de tisaje. En lugar de la banda 53
estd prevista, para el accionamiento de los guiahilos 9,
una banda 86 cuya longitud es considerablemente mayor que
la longitud de una trayectoria 90 predeterminada'por dos
poleas de desviacidn 87 y 88. Las poleas de desviacién 87 y
88 estén apoyadas giratoriamente, de manera anfloga a la
forma.de realizacidn ée la Fig. 3, en un carril estacionario
no ilustrado, pero a diferencia de la Fig. 3 cada una de
dichas poleas consiste solamente de un disco circular 91
de difmetro relativamente grande y de una polea de acciona-
miento 92 de didmetro relativamente pegquefio, sobre la cual
va aplicada la banda 86. Los dos discos circulares 91 estén

apoyados de forma flotante en sendas estructuras de soporte,
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que en este caso consisten cada una de tres rodillos de
soporte 94 gque ruedan sobre la circunferencia de los discos
circulares 91 y sirven también‘para el accionamiento de los
mismos, debido a que al menos un rodillo de soporte 94 esté
vinculado con un dispositivo de accionamiento. la trayec-

toria 90 esti constituida por al menos un carril de guia 95

" en forma de O, el cual estd fijado al carril estacionario

de conexidn de las poleas de desviacién 87 y 88 y gula

los guiahilos 9 en una trayectoria que comprende un tramo
de trabajo, un tramo de retorno y dos tramos de unidén de los
dos anteriores, estando dispuesto el tramo de trabajo por
encima de la zona de trabajo de los 6rganos colocadores,
indicada esquemiticamente en la Fig. 6 por la linea 97.

Al &rbol de la polea de desviacidn 87 estd acoplado un
engranaje de reduccién 98 a cuyo &rbol de salida est& fijado
un pifidn 99 adaptado para engranar con un dentado 100 previs-
to en un lado exterior de los guiahilos 9 y para accionar
a dichos guiahilos en direccidén de la flecha § con una velo-
cidad menor que la que corresponde a la velocidad de la banda

86. Segfin se desprende de la Fig. 6, los guiahilos 9 quedan

‘dispuestos, mientras se hallan en el tramo de trabajo, sin

separacién alguna entre si, es decir unidos a tope, de modo
que la banda flexible 86 presenta en esta 2zona ondulaciones
101 cuya magnitud depende de la longitud de banda entre

los puntos de fijacidn 102 de los guiahilos 9 a la banda 86.
Ademds, la disposicifn estd tomada de tal modo que en el

lado de salida del tramo de trabajo la porcién de banda alma-

cenada en aguella ondulacidn 101' formada entre el {iltimo
/
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guiahilos 9' que se halla todavia en el tramo de trabajo
y el precedente guiahilos que ya est& fuera del tramo de
trabajo, solamente quede completamente absorbida por la -
traccién del guiahilos precedente, ya transportado con la
elevada velocidad de la banda 86, cuando también el _
guiahilos 9' haya abandonado el tramo de trabajo. Correséon-
dientemente, la disposicidén en el lado de entrada dei tramo
de trabajo estd tomada de tal modo que el priﬁer guiéhilos
9'', transportado con la velocidad de 1la banda 86, tope
contra el guiéhilos precedente, que ya se encuentra en el
tramo de trabajo y es accionado por el pifién 99, con la
consiguiente formaci6n de la ondulacién 101'', antes de que
€l mismo entre en el tramo de trabajo y sea accionado por el
pifibn 99, Con esta disposicién queda,aseggrado que los
guiahilos 9 gue se hallan en el tramo de trabajo sean trans-
portados con una velocidad relativamente pequefia, cdrre5pon-
diente a la velocidad de tisaje, y'que presenten ademis la
separacién mds pequefia posible entre si, en tanto gque los
guiahilos que se hallan fuera del tramo de tfabajo sén retor~
nados con una velocidad relativamente grande hasta el comien-
zo del tramo de trabajo.

| Las Figs. 8 ¥ 9 muestran esquemidticamente de qué manera
pueden bascularse las palancas basculantes 80, ilustradas
esquemidticamente en la Fig. 5, y las palancas basculantes
83, ilustradas esquemdticamente en la Fig. 3, témbién sin
necesidad del desvio gobernable 59, alternativamente hacia
uno u otro lado de la trayectoria 50. Las cuatro palancas

basculantes 83a, 83b, 83c y 83d, ilustradas en la'Fig. B,
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estén guiadas, por una porcién central de las mismas, en

una ranura de gufa 122 constituida por dos carriles de

guia 120 y 121, estando fijados los carriles de gﬁia 120y
121, por encima de la porciénAsuperior de la banda 53

(Fig. 3), de tal modo al cgrril 27 que las palancas bascu=-
lantes 83 adoptan una posicién esencialmente vertical. A
cada palanca basculante 83 esti asociado un Srgano memori-
zador 123a, 123b, 123¢ y 123d, respectivamente, en forma

de un disco c¢ircular o similar, dispuesto de forma desplaza-
ble sobre la correspondiente palanca basculante y preferen-
temente también de forma giratoria. La fijacién de los &rga-
nos memorizadores 123 a las palancas basculantes 83 estd
realizada de tal modo que los Srganos memorizadores 123
puedan sef desplazados en vaivén entre una posicién por
encima de la ranura de guia 122,'tal como se ilustra en la
Fig. 8 para el Srgano memorizador 123a, y una posicidn por
debajo de la ranura de gufa 122, tal como se indica en la
Fig. 8 para el Srgano memorizador 123b.

En el punto en que se desea una desviacibén de las palan-
cas basculantes 83, por ejemplo en el extremo de la porcidn
superior de la banda 53 correspondiente a la extremidad del
tramo de retorno 52, la ranura de guia 122 preseﬁta una rami-
ficacién en cuya zona se han omitido, en la Fig. 8, los
carriles de gufa 120 y 121 a fin de facilitar la comprensién
del funcionamiento. En la ramificacién estén previstos dos
elementos de desviacidn superpuestos 124 y 125, desviando
el elemento de desviacidn 124 todas aquéllas palancas de

desviacién 83a y 83¢c, en la Fig. 8, en direccidn de la flecha
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U hacia delante, cuyos Organos memorizadores 123a y 123¢

se deslizan por encima de la ranura de guia 122 en direc-
cién de la flecha v, en tanto que el elemento de desviacifn
125 desvia correspondientementé todas las palancas bascu-
lantes 83b y 834, en la Fig, 8, en direccién de la f;echa W
hacia atris, cuyos Organos memorizadores 123b y 123d se
deslizan por debajo de la ranura de gula 122. En un punto
situado a continuacién de los elementos de desviacién 124

y 125, en el -sentido de desplazamiento, pasan entonces a
hacerse cargo de las palancas basculantes los ya citados
carriles de guia adicionales, los cuales aseguran la posi-
cién de basculamiento deseada de las palancas basculantes
83, mientras que los correspondientes guiahilos 9 son trans-
portados por la porcién inferior de la banda 53 (Fig. 3) y
los hilos 6, por ellos conducidos, son alimentados a la
miquina.

Por delante de la otra extremidad de los carriles de
guia 120 y 121, correspondiente al comienzo del tramo de
retorno 52, estd prevista una ramifiéaéién similar 128, ilus-
trada esquemdticamente en la Fig. 9, la cual comprende dos
ranuras de guifa 129 y 130 que desembocan en la ranura de
gufa 122, La ranura de guia 129 estd constituida por dos
carriles de guia 131 y 132, dispuestos de tal modo que se
aplican desde arriba contra los 6rganos memorizadores 123,
que se hallan en su posici6n alta, de las palancas bascu-
lantes 83 que benetran en la ranura de guia 129, y obligan
a dichos 6rganos memorizadores 123 a descender paulatina-~

mente, a medida que son transportades los correspondientes
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guiahilos 9 en direccidn de lé flecha X, hasta que los-
6rganos memorizadores 123 se apoyen en topes 133 de las
palancas bascﬁlanteé 83, de modo que las palancas bascu-
lantes 83 penetran, en esta posicifén de los Srganos memari—
zadores 123, en la ranura de guia 122. En la Fig. 9 se ilus-~
tran esquemdticamente un Srgano memorizador 123e, situado

en su posicién alta pero que entra por debajo de los carriles
de gufa 132 y 131, un Srgano memorizador 123g bajado hasta
casi el tope 133, y un Srgano memorizador 123k que se desli-
za por debajo de la ranura de gufa 122 y a lo largo de é&sta
en su posicién baja. Por el contrario, la ranura de guia

130 estd constituida por dos carriles de gufa 134 y 135,
dispuestos de tal modo que se aplican desde abajo contra

los 6rganos 123, situados en su posicién baja, de las palan-~
cas basculantes 83 que penetran en la ranura de gufa 130, y
elevan paulatinamente dichos Srganos memorizadores 123, a
medida que son transportadas las correspondientes palancas
basculantes 83 en el sentido de la flecha k, hasta que los
6rganos memorizadores queden disPuesﬁos inmediatamente poxr
delante de un tope 136 de dichas palancas basculantes 83,

de modo que las palancas basculantes 83 penetran, en esta
posicién de los Srganos memoxrizadores 123, en la ranura

de gufa 122. En la Fig. 9 se ilustran esqueméticaménte un

6rgano memorizador 123 f que se halla en su posicidn baja

pero que entra por encima de los carriles de guia 134 y 135,

un Srgano memorizador 123h elevado aproximadamente hasta la
mitad, y un Srgano memorizador 123i que se desliza por

encima de la ranura de guifa 122 y a lo largo de &sta, en su
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posici6n alta. Las ranuras de guia 129 y 130, y con ello
los carriles de gufa 131, 132 y 134, 135, respectivamente,

estédn ademis configurados de tal modo que las palancas

" pasculantes 83, que entran con una determinada posicién

de basculamiento, son basculadas paulatinamente a su posi-
cibén vertical.

En el caso de emplearse las palancas basculantes 83"
para el sistema de guiado de los hilos de la Fig. 3, las
ranuras de guia 129 y 130 se disponen de tal modo que
aquellos Srganos memorizadores 123, que seglin la Fig. 8 pasan
por la ranura de guia 122 en su posicibén alta (0 en su po-
sicién baja), antes de la préxima pasada por dicha ranura
de gufa 122 pasen primero por la ranura de guia 129 (6 130),
segn la Fig. 9, y sean situados por &sta en su posicién
baja (o en su posicién alta). De este modo queda asegurado
que las palancas basculantes 83 son basculadas alternativa-
mente hacia delante y hacia atrés, siempre del modo deseado,
sin necesidad de procesos de conmutacifn o de gobierno ejer-
cidos desde el exterior.

Cada Srgano memorizador 123 constituye por tanto una
memoria de informacidn cuya posicifn alta o baja contiene
una informacidn sobre hacla qué lado debe ser basculada
la correspondiente palanca basculante 83 a su entréda en la
ramificacidén, mientras que los elementos de desviacidén 124
y 125 son tambi&n simultineamente Srganos exploradores que
exploran las informaciones almacenadas en los Srganos memori-
zadores 123.

El establecimiento de la posicibén alta o baja deseada de
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los 6rganos memorizadores 123 deberfa realizarse lo mds
tarde inmediatamente antes de la entrada de las correspon-
dientes palancas basculantes §3 en la ranura de guia 122,
ya que después de la entrada de las palancas basculantes
83 en la ranura de gufa 122 no es ya posible, con medios
sencillos, una diferenciacién entre las posiciones alta o
baja deseadas de los Srganos memorizadores 123 y las .posi-
ciones alta o baja todavia existentes de la pasada prece-
dente. Sin embargo, la modificacién de la informacién puede
también efectuarse inmediatamente después de pasada la
ramificacidn.

De acuerdo con la Fig. 10, en la forma de realizacién
segin la Fig. 3 se realiza el rdpido retorno con medios
similares a los empleados en la forma de realizacién segflin
la Fig. 1. Para el accionamiento de los guiahilos 9, que
circulan en una trayectoria sin fin 103 en forma de O, en
lugar de una banda 53 estén previstas en este caso dos ban-
das 104 y 105, las porciones inferiores de las cuales estén
dispuestas adyacentes y paralelas entre si, quedando situa-
da la porcién inferior de la banda 105 por encima de la
zona de trabajo para los Grganog colocadores. La banda 104
va soportada por dos poleas de aceionamiento 106 y 107, a
las cuales estan fijados coaxialmente sendos discos cir-
culares 108 dotados, correspondientemente a lo ilustrado en
la Fig. 3, de ranuras radiales y apoyados cada uno de mane-
ra flotante en una estructura de soporte constituida por
rodillos de soporte 109 y una banda de soporte 110. Uno de

los rodillos de soporte 104 estd vinculado a un dispositivo
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de accionamiento no ilustrado, de modo que la banda de sopor-
te 110 sirve también de accionamiento para el disco circular
108 asf como para la polea de accionamiento 106 y la banda
104. Los ejes comunes de los discos circulares y de las
poleas de accionamiento estdn apoyados en el travesafio

rigido 27, en el cual est&n ademis apoyadas giratoriamente

.dos poleas de desviacifn 112 y 113, alrededor de las cuales

estd dispuesta la banda 105, El eje de la poléa de desvia-
cién 113 estd vinculado operativamenté con el eje de la polea
de acclonamiento 107 a través de un engranaje de reduccién
114, de modo que la banda 105 es accionada a una velocidad
menor que la banda 104.

La trayectoria 103 esti constituida, al igual Que en la
forma de fealizaciéq de la Fig. 1, por carriles de gquia
tubuléres, ilustrados s6lo parcialmente en la Fig. 10 por
motivos de simplificacidn del dibujo. Estos carriles de
guia 'se extienden a lo largo de un tramo de trabajo recto
115, inferior en la Fig. 10, el cual estd dispuesto por
encima de la zona de tfabajo para los Srganos colocadores y
en el cual se aldja la porci6n inferior de la banda 105.

A uno y otro extremo del tramo de trabajo 115 estdn acoplados
tramos curvados en forma de S 116 y 117, cuyos otros extremos
estédn unidos entre si mediante un tramo de retorno 118, cur-
vado en la proximidad de las poleas de accionamiento 106 y
107 y recto en su porcidén superior, en el cual se aloja la
banda 104. Las bandas 104 y 105 presentan, al igual que en
la forma de realizacién de la Fig. 1, elementos de arrastre

120 en sus superficies exteriores, los cuales se aplican
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contra las partes de los guiahilos 9 que se deslizan por
los carriles de gufa tubulares, arrastrdndolos. Los tramos
en forma de S 116 y 117 constituyen asi puntos de transfe-
rencia, adaptados para desplazar los guiahilos 9 de la
banda 104 a la banda 105, y viceversa.

El funcionamiento de la forma de realizacidén seglin las
Figs. 10 y 11 es an&logo al funcionamiento de la forma de
realizaci6n seglin la Fig. 3, es decir los tramos de hilo
que se hallan entre los guiahilos 9 y los orificios de paso
5 son desviados alternativamente, mediante el desvio 59,
hacia uno u otro lado de la trayectoria. Cuando el guiahilos
9 llega, durante su transporte en direccién de la flecha T,
al tramo 116, el mismo es desplazado por éste, perpendi-
cularmente a la direccibén de transporte, desde la banda 104
a la banda 105, y luego arrastrado con una velocidad rela-
tivamente pequefia a lo largo del tramo de trabajo 115. Al
finaldel tramo de trabajo penetra este guiahilos entonces en
el tramo 117 y es desplazado por &€ste, desde la banda 105,
nuevamente a la banda 104, de modo que es retornado a mayor
velocidad hacia el comienzo del tramo de trabajo.

Las Figs. 12 y 13 muestran la aplicacién del sistema
de guiado de los hilos seglin la invencién'a un telar de
calada ondulante conocido (por ejemplo publicacibn de
Patente alemana N2 24 50 020). El sistema de guiado de los
hilos segfin la Fig. 1 constituye en este caso una unidad
bobinadora designada en su conjunto con 140, la cual se
dispone al lado del telar, representéndése de éste solamente

los hilos de urdimbre 141, el golpe de peine 142, el tejido
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143 y las lanzaderas 145 circulantes sobre una cadena
transportadora 144.

Después de haber recorrido un tramo de retorno 146 -
de.la cadena transportadora 144, las lanzaderas 145 llegan

a un tramo de bobinado 147 asociado al tramo de trabajo 11,

. el cual determina simult&neamente la zona de trabajo por la

que deben ir guiados los Srganos dolocadores 21 para que
pueda desarrollarse de la manera deseada el prbceso de
bobinado, tal como se desprende particularmente de la

Fig. 13. En el tramo de bobinado 147 engrana una rueda den-
tada 148, prevista en cada lanzadera 145, con una barra
dentada estaéionaria 149, con lo que es accionada una bobina
151, vinculada coaxialmente con la rueda dentada 148, y es
extraido de una bobina de suministro estacionaria 150 un
trozo de hilo de trama correspondiente al ancho de tisaje
del telar. Al final del tramo de bobinado 117, en donde la
rueda dentada 148 se separa de la barra dentada 149, queda
finalizado este proceso.

De manera conocida se efectiia entonces en 152 la entrada

de cada lanzadera 145 en la calada 143. Seguidamente es desen-

rollado el hilo de trama de la bobina 151 durante la intro-
duccidén de la trama, es insertado en la calada 143 y es apli-
cado contra el golpe de peine 142, por medio de dientes de
peine no ilustrados, en la forma ondulada correspondiente
al recorrido de la lanzadera. Los Organos de sujeci6n del
hilo de trama, por ejemplo pinzas, asi como los elementos

de corte del hilo de trama, por ejemplo tijeras, no estén

ilustrados en la Fig. 12. Estos elementos son en si conocidos.
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En alternativa, las bobinas 151 pueden también estar
sujetas y ser bobinadas a través de un brazo bobinador de
hilo de trama rotatorio (véase por ejemplo la publicacifn
de Patente alemana N2 23 32 440).

Seglin la Fig. 14, el sistema de guiado de los hilos
segiin la invencién, o estacién de bobinado 140, puede
también disponerse inmediatamente por encima del telar;

Esta disposicién se traduce, por una parte, én la ventaja

de que solamente se requiere poco mis espacio que el preci-
sado de todos modos por el telar. Por otra parte, puede
prescindirse del tramo de retorno 116 y del tramo de
transporte, por lo demis superfluo, existente entre el final
del tramo de bobinado 147 y el tejido 143, lo cual se tra-
duce en la ventaja de que pueden ahorrarse tantas bobinas de
suministro 150 como lanzaderas 145 queden dispuestas sobre
los tramos de transporte susceptibles de ser omitidos.

La invencidn no queda limitada a los ejemplos de reali-
zacibén descritos, sino que puede modificarse de miltiples
maneras. Ello vale particularmente en cuanto a los guiahilos,
a las pinzas de hilo asociadas a &stos, a los dispositivos
de corte, necesarios para cortar los hilos al final de la
zona de trabajo y conocidos bésicamente por las citadas
publicaciones de Patentes alemanas Nos. 20 64 227,

23 51 741, 25 31 762 y 24 50 020, asi como 23 32 440, y a
los dispositivos para la desviacién de los guiahilos, hilos
y palancas basculantes. Ademis, los sistemas descritos
particularmente en relacidn con las Figg. 1, 3,6 y 10

pueden combinarse de miiltiples maneras, y concretamente

.......................
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respecto ai apoyo de la trayectoria y a 165 dispositivos
para la modificacidén de la velocidad de transporte.

Ademis, la invencién no estéa limitada a ranuras en los
discos circulares y/o discos limitadores, que se extiendan
paralelamente a los ejes de los discos circulares. Parti-
cularmenté, las ranuras de los discos circulares se extien-
den preferentemente bajo un tal &ngulo respecto a los ejes
de los discos circulares que las ranuras gqueden constante-
mente recubiertas por el rodillo de soporte, durante la
rodadura de dicho rodillo de soporte en una zona del disco
circular pro§ista de una ranura, de modo que también en el
caso de empleo de estructuras de soporte en las que los
discos circulares est&n solamente apoyados de manera flotan-
te por medio de rodillos de soporte quede asegurada una
rodadura tranquila y uniforme de los rodillos de soporte so-
bre los discos circulares. Para el mismo fin, y’én casos
en que cada poléa de desviaci6n presente dos discos circu-
lares paralelos, podrian estar desplazados tangencialmente
entre si los dos discos circulares, o en sentido tangencial
los dos rodillos de soporte, de modo gue siempre se halle
solamente un rodillo de soporte en la zona de una ranura.

A los fines de la invencién no es tampoco preciso el
empleo de un determinado almacenador de hilos 7 (Fig. 3).

En lugar del almacenador eldstico ilustrado esquem&ticamente
pueden también emplearse almacenadores neum&ticos o alma-
cenadores realizados a modo.de polipastos. Sin embargo,
todos los almacenadores de hilo deberian estar configurados

de tal modo que, o bien esté& consumido el tramo de hilo al-



o wneey - avem o

10

15

20

25

40

macenado cuando los correspondientes 6rganos colocadores
entren en la zona de trabajo, o bien quede asegurado por
otros medios que la tensién éel hilo deseada durante la -
extraccién de los hilos de las bobinas de suministro no"
sea influenciada por el proceso de aimacenamiento.

Ademis, la invencidn no est8 tampoco limitada a los
dispositivos descritos para evitar el cableado de los hilos.
Asi por ejémplo, no es preciso hacer circular los guiahilos
y los Srganos colocadores en la misma trayectoria. En efecto,
los guiahilos y los 6xrganos colocadores constituyen dos sis-
temas que solamente son dependientes entre si hasta el punto
de que los guiahilos tienen la funcidn de evitar, solos o en
combinacifn con otros dispositivos, un cableado de los hilos,
en tanto que los Organos colocadores sirven para colocar los
hilos en los elementos de la miquina previstos para ello
cada vez que los guiahilos se hallen en el tramo de trabajo
de su trayectoria. Por consiguiente, también es posible hacer
circular los 6rganos colocadores y los guiahilqs en trayec-
torias separadas, de tal modo que los Organos colocadores
reciban los hilos siempre s6lo inmediatamente antes de la
entrada en la zona de trabajo y los vuelvan a ceder des-—
pués de haber rebasado dicha zona de frabajo.

Ademds, la invencién no estd limitada al hecho dé que
el portador de orificios de paso, o la linea determinada por
los orificios de paso, y la zona de trabajo, o el tramo de
frabajo, estén dispuestos esencialmente paralelos entre si,
aunque el &dngulo existente entre el por£ador de orificios de

paso Yy el tramo de trabajo no debe sobrepasar un valor depen=-
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diente particularmente del niimero de guiahilos existente, ya
que de lo contrario se tocarfian los hilos durante el paso
de los correspondientes guiahilos por el tramo de trabajo,
lo cual se pretende evitar. Correspondientemente, la trayec~
toria en forma de 0 no precisa estar dispuesta esencialmente
en un plano, ni en un plano imaginario que pase por el
tramo de trabajo o la zona de trabaﬁo y los orificios de
paso. |

Finalmente, la invencién puede también aplicarse a
otras miguinas textiles (compdrese por ejemplo la publica-
cién de Patente japonesa Sho 49-27659).

En lugar del dispositivo iluétrado en la Fig. 8 puede
tambi&n emplearse el dispositivo ilustrado en la Fig. 15,
en la cual partes idénticas estin dotadas de iguales nfime-
ros de referencia. Este dispositivo comprende en la zona de
la ramificaci6én solamente un tnico elemento de desviacién
161 que, independientemente de que los 6rganos memorizadores
123 se hallen dispuestos en su posicién alta o baja, actia
sobre las palancas basculanfes 83 en una posicién situada
por encima de los 6rganos memorizadores 123. Por delante
del elemento de desviacién 161 estdn previstos dos carriles
selectores 162 y 163, de los cuales un carril selector 162
estd dispuesto a una altura gue corresponde a la posicidn
de los Grganos memorizadores 123 guiados por encima de la
ranura de guia 122, en tanto que el otro carril selector
163 estd dispuesto a una altura que corresponde a la posi-
cién de los Srganos memorizadores 123 guiados por debajo

de la ranura de gula 122.
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Al desplazarse los guiahilos en direccién de la flecha
%, todos los Srganos memorizadores que se hallan por encima
de la raﬂura de gufa 122, por ejemplo el Srgano memorizador
12§n, topan contra el carril selector 162, con lo que las
correspondientes palancas basculantes 83, por ejemplo la
palanca basculante 83n, es basculada hacia la derecha, lo
cual resulta posible por el hecho de que la ranura de guia
122 presenta un ensanchamiento en esta zona. El bascula-
miento de la palanca basculante 83 se efectfia en un &ngulo
de tal magnitud que las palancas basculantes topan, tal como
se ilustra en la Fig. 15 para la palanca basculante 83#,
contra la superficie de deslizamiento delantera 164 del
elemento de desviacién 161. Todos los Srganos memorizadores
123 situados por debajo de la ranura de gufa 122, por
ejemplo el Srgano memorizador 123m, son basculados por el
carril selector 163, por el contrario, hacia la izquierda
en la Fig. 15, de modo que las correspondientes palancas
basculantes 83 resultan basculadas hacia la izZquierda y
topan por tanto contra la superficie de deslizamiento tra-~
sera 615, en la Fig. 15, del elemento de desviacién, tal
como se ilustra en la Fig. 15 para la palanca basculante
83p.

El dispositivo segfin la Fig. 15 presenta la ventaja de
gue el elemento de desviaci6én 161 actlia solamente sobre
las palancas basculantes 83, lo cual tiene como consecuen-
cia que las palancas basculantes 83 s6lo precisan ser bas-
culadas en un pequefio &ngulo por los carriles selectores 162

y 163 para posibilitar una selecci6én segura. La seleccién
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por medio de. los carriles selectores 162 y 163 posee '
ademfs la ventaja de que las palancas basculantes 83
topan suavemente contra las superficies de desliiamiento,
164 y 165 y no existe peligro alguno de que las palancas
basculantes 83 6 los Srganos niemorizadores 123 queden
agarrotados o resulten dafiados durante el proceso de
seleccibn.

Descrita suficientemente la naturaleza del invento,
asf como la manera de ponerlo en préctica, se hace constar
que todo cuanto no altere, cambie o modifique su principio
fundamental puede quedar sometido a variaciones de detalle.
También se hace constar gue esta invencidn corresponde
a 1a'descrita en la Solicitud de Patente No P 27 bl 652.0,
depositada en Alemania en 17 de Enero de 1977, cuya prio-
ridad se réivindica de acuerdo con los Convehios Internacio-
nales en vigor, siendo lo esencial y por lo que se solicita

Patente de Invencidn, por veinte afios, 1o que gqueda resumido

en las siguientes reivindicaciones:
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REIVINDICACIONES

12.- Dispositivo para la alimentacién,%én una méquina
textil, de materiales en forma de hilos, cintas o tiras,
particularmente de materiales enrollados en bobinas de
suministro estacionarias, comprendiendo un portador provisto
de una pluralidad de elementos guiadores para el material;
varios elementos mbviles para el transporte de los materia-
les y varios Srganos colocadores de dichos materiales,
siendo guiados los materiales desde las bobinas de suminis-
tro, a través de los elementos guiadores, hasta los elemen-
tos mb6viles y los 6rganos colocadores; trayectorias sin
fin para los elementos mbviles y los &rganos colocadores,
adaptadas para hacer recorrer a dichos elementos mSviles
y dichos brganos colocaaores, en ciclos sucesivos, tramos
o zonas de trabajo y de retorno, respectivamente, y una
disposicidn para evitar el cableado de los materiales,
merced a la cual los tramos de material que se hallan en-’
tre los elementos mbviles y los elementos guiadores son
gulados en trayectorias sin fin uno detrds del otro, carac-
terizado porque la disposicién para evitar el cableado de
los materiales comprende al menos'un elemento de desvia-
cién mediante el cual los materiales pueden ser conducidos
a los 6rganos colocadores, durante las sucesivas pasadas
de &stos por la zona de trabajo, alternativamente desde
uno y otro lado de un plano imaginario que pase por la
zona de trabajo de los drganos colocadores y por el tramo

de retorno de los elementds mbviles.

2%, - Dispositivo segfin la reivindicacién 12, caracte-
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rizado porque la disposicidn para evitar el cableado de
los materiales comprende una trayectoria en forma de O
para los elementos mbviles, integrada por un tramo de
trabajo y por un tramo de retorno dispuesto en el espacio
existente entre el tramo de trabajo y los elementos guia-

dores, y porque el elemento de desviacién estd configurado

'y dispuesto de tal modo que la alimentacién de los materia-

les a los 6rganos colocadores, durante las pasadas de &stos
por la zona de trabajo, se efectfia alternativamente desde
uno y otro lado largo de los trayectoria en forma de O.

32.- Dispositivo segfin la reivindicacibn 1% 6 1a
reivindicacién>2§, caracterizado porqgue la trayectoria en
forma de O estd determinada por al menos dos primeras poleas
cuyos’ejes est&n apoyados en los extremos de al menos un
travesafio rfgido.

48, - Dispositivo seglin la reivindicacidn 32, caracteri-
Zado porque cadé primera polea contiene al menos un disco
circular al cual estd fijada una polea de accionamiento
coaxlial para el acéionamiento de los elementos mbSviles.

52, - Dispositivo segfin una de las reivindicaciones 18
a 42, caracterizado porque los brganos colocadores estén
combinados con los elementos mbviles.

62.- Dispositivo segfin la reivindicacidn 52, caracteri-
zado porque los elementos mbviles estin constituidos por
guiahilos que comprenden sendos 6rganos colocadores.

7%.- Dispositivo segflin una de las reivindicaciones 22
a 62, caracterizado porque la trayectoria en forma de O

estd constituida por una trayectoria gue presenta una sola
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pista para los elementos m&viles, y porque estd previéta_
al menos una estructura de soporte para el apoyo flotante
de los trayectoria.

854- Dispositivo segflin una de las reivindicaciones 22
a Gg, caracterizado porque la trayectoria en forma de O
comprende al menos un tramo de doble pista para los elemen-
tos mdviles, el cual proporciona al menos un punto de apoyo
para el apoyo estacionario de la trayectoria.

92, - Dispositivo segfin la reivindicacién 82, caracte-
rizado porque una de las uniones de los tramos de doble
pista con el tramo de trabajo y el tramo de retorno, res-
pectivamente, estd constituida por una ramificacidén mediante
la cual los elementos mbviles puedenser conducidos alterna-
tivamente hacia una u otra pista del tramo de doble pista,
mientras que la otra de las uniones de los tramos de doble
pista con el tramo de trabajo y el tramo de retorno, res-
pectivamente, est& constituida por una ramificacién median-
te la cual los elementos mdviles procedentes de cualguiera
de las pistas de los tramos de doble pista pueden ser condu-
cidos al tramo de trabajo o al tramo de retorno, respec-
tivamente. .

102, - Dispositi&o segiin la reivindicacién 82 6 1la
reivindicacién 92, caracterizado porque para el accionamien-
to de los elementos mSviles estln previstas al menos dos
bandas sin fin, flexibles y paralelas.

112, - pispositivo seglin la reivindicacién 102, carac-
terizado porque las ramificaciones est&n realizadas a modo

de puntos de transferencia para la transferencia de los
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elementos méviles de una banda a la otra.

128, - Dispositivo segiin la reivindicacién 82 6 1a
reivindicaeidn 92, caracterizado porque para el acciona-
miento de los elementos mdéviles estd prevista al menos una
banda sin fin, flexible y dispuesta en el tramo de trabajo
y/0 de retorno.

132, - Dispositivo segfin la reivindicacidn 122, carac-
terizado porque las ramificaciones est&n reaiizadas a modo
de puntos de transferencia para la transferencia de los
elementos méviles desde la banda a las primeras poleas y
desde las primeras poleas a la banda, respectivamente.

148, - Dispositivo seglin las reivindicaciones 12 3
13§, caracterizado porgque comprende un sistema que permite
transportar los elementos mdviles con velocidades variables.

152, - Dispositivo segiin una de las reivindicaciones
42 a 13§, caracterizado porque la trayectoria estd consti-
tuida por ﬁna primera banda flexible, sin fin, soportada
por las ruedas de accionamiento y circulante a una primera
velocidad, asi como pbr una segunda banda sin fin, flexible,
circulante a una segunda velocidad, estando previstos, por
delante y por detréas del>tramo de trabajo de la trayectoria,
sendos puntos de transferencia para la transferencia de
los elementos méviles desde la primera a la segunda banda
y desde la segunda a la primera banda, respectivamente, de
modo que los elementos méviles quedan dispuestos, a lo
largo del tramo de retorno de la trayectoria, sobre la
primera banda y, a lo largo del tramo de trabajo, sobre

la segunda banda.
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162.- Dispositivo segiin la reivindicacién 152, carac-
terizado porque la segunda banda estd soportada por al
menos dos segundas poleas cuyos ejes estdn apoyados en el
travesafio, en el espacio existente entre las primeras
poleas, vy porque una de las segundas poleas estd vinculada
operativamente, a través de un engranaje reductor, con la
polea de accionamiento de una primera polea.

172.- Dispositivo segfin la reivindicacién 142, carac-
terizado porque la banda presenta una mayor longitud que
la trayectoria y porque los elementos mSviles van guiados
en carriles de gufa dispuestos a ambos lados de la trayec-
toria y presentan un dentado lateral con el cual coopera
de tal modo un pifién de un engranaje de reduccidn, vincu-
lado operativamente a una polea de accionamiento, que los
elementos mbviles sean transportados a lo largo del tramo
de trabajo por el pifiébn, bajo ondulacién de la banda, a
una primera velocidad, y a lo largo de los restantes tramos
por la polea de accionamiento a una segunda velocidad.

182, - Dispositivo segilin la reivindicacién 102,
caracterizado porgque para el accionamiento de los elementos
moviles estén previstaé dos bandas circulantes a una primera
velocidad y al menos una tercera banda circulante a una
segunda velocidad, estando previstos, por delante y por
detr&s del tramo de trabajo de la trayectoria, sendos
puntos de transferencia para la transferencia de los elemen-
tos mdviles desde una de las bandas cirgulantes'a la primera
velocidad a la tercera banda, y desde la tercera banda a

una de las otras dos bandas, respectivamente.
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192, - Dispositivo segiin una de las reivindicaciones 12
a 182, caracterizado porque estén previstos medios adap-
tados para evitar que los materiales entren en contacto
con cualesquiera partes perturbadoras del dispositivo o
de la maquina textil.

208.- Dispositivo seglin la reivindicacién 19§, carac—~
terizado porque dichos medios comprenden sistemas de carri-
les de gufa y cada sistema de carriles de gufa consiste
en dos carriles de guia que presentan cada uno una extremi-
dad dispuesta en la zona de una primera polea, estando dis-
puestas estos dos extremidades traslapadas entre si y
determinando una rendija de paso para los materiales.

212, - Dispositivo segiin la reivindicacién 192, carac-
terizado porque dichos medios consisten en orificios de paso
del hilo dispuestos en los extremos libres de palancas
basculantes apoyadas de fofma basculante en los elementos
méviles y basculables transversalmente a la trayectoria.

222, - Dispositivo segfin la reivindicacién 192, carac-
terizado porque dichds medios consisten en los extremos de
salida de palancas basculantes tubulares apoyadas de forma
basculante en los elementos mdviles y basculables transver-
salmente a la trayectoria.

232, - Dispositivo segiin una de las reivindicaciones 18
a 222, caracterizado porque el elemento de desviacifn estd
constituido por un desvio.

2428, - Dispositivo seglin la reivindicacién 232, caracte-
rizado porque el desvio comprende una ramificacién para los

elementos mdviles, y porque los elementos mdviles y la rami-
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ficacidn estén provistos de medios para el autogobierno del
paso de cada elemento mdvil por la ramificacién. ‘

252, - Dispositivo seqglin la reivindicacién 212 5 1a
reivindicacién 222, caracterizado porque el elementos de des-
viacién estd constituido por un mecanismo de basculamiento
para las palancas basculantes.

26%.- Dispositivo segin la reivindicacidn 252, carac-
terizado porque para el basculamiento de’las palancas bas-
culantes estdn previstos dos elementos de desviacidn y porque
cada palanca basculante comprende un Srgano memorizador
graduable a uno de dos estados, antes de cada pasada por
delante de los dos elementos de desviacibn, de modo que el
6rgano memorizador llegue alternativamente a la zona de
actuacién de uno u otro elemento de desviacidn y que cada
palanca basculante sea basculada alternativamente hacia uno
u otro lado de la trayectoria.

2728, - Dispositivo segfin la reivindicacién 252, caracte-
rizado porque cada mecanismo de basculamiento comprende
dos carriles selectores y cada pélanca basculante compren-
de un Srgano memorizador graduable a uno de dos estados,
antes de cada pasada por delante de aicho mecanismo de
basculamiento, de modo que el Srgano memorizador llegue
alternativamente a la zona de actuacidén de uno u otro
carril selector y que cada palanca basculante sea seguida-
mente basculada por el elemento de desviacién alternativa-
mente hacia uno u otro lado de la trayectoria.

282.- DISPOSITIVO PARA LA ALIMENTACION, EN UNA
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MAQUINA TEXTIL, DE MATERIALES EN FORMA DE HILOS, CINTAS
O TIRAS,
tal y como gqueda descrito y reivindicado en la presente
memoria que consta de cincuenta y una hojas mecanografiadas
por una sola cara y de trece ldminas de dibujos.

BARCELONA, 17 de Enero de 1978.

SULZER MORAT GmbH
p.P. :
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