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La presente invencién se refiere a los sistemas pa-

ra2 la degtorsién de una pieza de tejido recogida én cuerda y
que se traslada longitudinalmente. oo

' En particular, 1é.invencién se refiere a los siste-~
mas del tipo que comprenden una gufa que gira alrededor de su
eje longitudinal, medios de agarre del tejido soportados for
la superficie interna de la gufa, un motor para accionar la ro|
tacién de la gula en dos sentidos de rotacién y medios detec~-
tores de le torsién del tejido en cuerdas, dispuestos después |
de la gufa y que actlan en el menciechado motor.

Ia finslidad de la presente invencién es la de rea-
ligar un sistema del tipo mencionado que sea funcional y que
presente un grado elevado de fiakilidad, sin que el tejido sea
sometido & tensiones tan elevadas que le produzcan dafios.

Con el fin de alcanzar esta finelidad, la presente
invencidn tiene por objeto un sistema del tipo antes menciona-
do, cuys caracteristica principal reside .en el hecho de que los
medios de enganche del tejido estdn constituwidos por al menos
un elemento alargedo de enganche dispuesto transversalmente
respecto al eje longitudinal de la gula y separado de dicho ej?
e fin de obligar al tejido a realizar un recorfido sinuoso en
el interior de la guia.

Gracles 2 esta caracteristica, el tejido en cuerds

es obligado & seguir la rotacién de la gufa sin estar someti-~

do a fuertes tensiones.

1
!
A continuacién se describird la invencidn con referen
i

cia a log dibujos adjuntos, proporcionados Gnicamente a titu -
lo de ejemplo no limitativo, en los que: i
la figura 1 es una vista esquetiatica y en alzado del |

sistema objeto de la invencién;
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La figura 3, es una vista lateral esquemdtica en
la direccién de la flecha II de la figura 1;

Ia figurs 3 ilustra en seccién, siguiendo la lfinea
II-II de la figura 1, y a mayor escala, un elemento componente
del sistema; y

La figura 4 es una variante, parcialmente en seccién,

de un elemento componente del sistema de la figure 1.
En el ejemplo de las figuras 1-3, con 10 se indicae

un armezén fijo de sostén que soporta ung gufa 12 que gira al-
rededor de su eje longitudinal, Ia rotacién de esta guia 12 se
obbtiene por medio de un motor 14 fijedo al bastidor 10, que -
transmite el movimiento & través de una transmisién de correa
16 a una polea 18 solidaria a la gufa 12,

Bsta gula 12 soporta interirmente tres rodillos lo-
cos 20 que tienen sus ejes paralelos entre-si. Estos ejes se
encuentran en un plano'paralelo al eje longitudinel de la gufa

12 y se dirigen transversalmente a dicho ejé.

Como se ilustra en la figure 3, cada rodillo 20 pre-
senta una seceibn transversal decreciente a'partir del extremo
hacia el centro.

Ia gufe 12 llegs ademéds tres rodillos de equilibrado
22 montados locos en la misma. Este rodillo 22 es igual a los
rodillos 20 y dispuéstos simétri camente a los mismos respecto
al eje longitudinal de la gufa 12, Una estructura fija 26 so-
porta una polea 24 situada después de la gula 12, A esta ss -
tructurs fija 26 se encuentran articuladas alrededor de un eje
x-x & modo de péndulo, dos bridas 30, 32 gue llevan en sus ex-
tremos opuestos dos rodillos moleteados 34. Los ejes de estos

rodillos son paralelos entre si y dirigidos transverselmente al

eje de articulacién x-x de sus bridas 30,32.
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La brida 30 estd constituide por dos partes 30z y
30b articuladas entre si alrededor de su eje paralelo, al eje
del rodillo 34. La parte 30a va articuladas a la esbtructura fi-
ja 26 alrededor del eje x-x y la parte 30b soporta uno de los
rodillos 34. BEsta parte 30b de la brida 30 lleva, en correspon-
dencia con el eje de articulacién con la parte 30a, un brazo 36
que lleva encima un contrapeso regulable 38, La accidén de este
contrapeso regulable 38 sirve para desplazar el rodillo 34 so-
portado por la brida 30 hacia & rodillo soportado por la otra
bride 32, a fin de mantenerlos apretados uno contra el otro.

jn brgeno sensor (no ilustrade) se encuentra dispues-
to junto & las bridas 30 y 32 a fin de podexr ser activado por
el desplazamiento angular de estas bridas, alrededor del eje

de articulacién x-x & la estructurs fija 26, Hste 6rgano sen-
gor w conectado 4 motor 14 con el fin de accionar su rotacidn
en dos sentidos de rotacién de acuerdo con la impprtancia del
desplazamiento reciproco en sentido longitudinal de los rodillos
34,

Con 40 se indica un tejido recogido en cuerda, que
ha gido tratado en una operacibn de acabado, como la tintura,
el blanqueamiento y el lavado, y debe ser abierto con el fin

de recuperar su forma en lo ancho. Para eliminar la posible tor
sién sufrida durante el tfatamiento, el tejido 40 se hace pasar
gl interior de la gufe 12 siguiendo un recorrido sinucso entre

log rodiilos 20. El tejido 40 esg obligado, de este modo, 2 se~

guir solidariamente en la rotacién la gula., 12, E1l tejido 40,
cuando sale de la gufa 12, es hécho pasar sobre la polea 24 y a |
través de log dos rodillos 34, Estos rodillog moletesdos 34 su=-
[fren desplazamientos axiales de sentido contrario y de una impor

tancia que depende 2l grado de torsién del tejido 40. El despla
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zamiento angular consiguiente de las bridas 30 y 32 alrededoer
del eje x-x provoca de este modo la activacién del Srganc sen
sor que envia al motor 14 una sefial de mando de rotacidén de
la gufa 12 en un sentido o en otro, & fin de eliminar la tor-
sién del tejido 40, ILa sensibilidad de los rodillos 34 se pug
de regular en funcién del tipo de tejido, gracias a la posibi-
1lidad de regulacién del contrapeso 38 sobre el brazo corres-
pondiente 36.

En el ejemplo de la figura 4, con 42 se indica en
conjunto una variante de la forme de realizacidén de la guis
12 ilustrada en lus figuras 1 a 3. En esta gufa 42 los ejes
de los rodillos de extremo 44 y 46 se encuentran en un plano
paralelo al eje longltudinel de la gula y el eje del rodillo

intermedio 48 es desplazado, respecto & dicho pleno, desde
el lado opuesto al eje de la gufa 42,

De igual modo que ocurre con le gufa 12, la gula 42
lleva tres rodillos de equilibrado de los que solo se ven los
ejea de articulacién 50, Estos rodillos de quilibrado son igugl’
les a los rodillos 44, 46 y 48 y estédn dispuestos simetrica-
mente a dichos rodillos, respecto al eje longitudinal de le
guia 42,

Naturalmente, quedando firme el principio del inven-
t0,1l0a detalles de construccién y las formas de realizacién
podrdn ser variados ampliamente respecto a todo lo Gescrito
e 1lustrado golo a tftulo de ejemplo no limitativo, sin salir-

ge por esto del 4dmbito de la presente invencién.

Descrita suficientemente la naturaleze del invento,
asl como la manera e realizarse en la préctica, debe hacerse
congtar que las disposiciones anteriormente indicadas son suge

ceptibles de modificaciones de detalle, en cuanto no alteren

su principio fundamental,
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REIVINDICACIONES

l.~Perfeccionamientos en sistemas, pazras la destor -
gibn de una pieza de tejido recogida en cuerda, y que se itras-

lada longitudinalmente, que comprende uns guia que mira alre-

dedor de su eje longitudinal, medios de enganche del tejido so
portados por la superficie interne de la guis, un motor para
accionar la rotacién de la gufa en dos sentidos de rotacién y

medios detectores de la torsién del tejido en cuerda, dispues—~

tos degpues de la guia y que actian en el mencionado motor, cas
racterizados porgue los medios de enganche del tejido estédn
congtituidos por &l menos un elemento alargado de engenche dis+
puesto transversalmente respecto al e je longitudinal de la gula
y separado del eje en medida tal que obtlige &l tejido a seguir
un recorrido sinuoso en el interior de le gula.

2.~ Perfeccionamientos segln la reivindicacién 1, cas
racterizados porque cada elemento slargado de‘enganche esté
constituido por un rodille girstorio.

3.~ Perfeccionamientos segiin las reivindicaciones
1l y 2, caracterizados porque los medios de enganche del tejido
egtédn constituides por tres rodillos. -

4 ,~- Perfeccionamientos segin le reivindicacién 3, ca~
racterizados vorque losgs ejes de los rodillos se encuentran en

un plano peralelo al eje longitudinal de la guia.

5.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 3, ca-
racterizados porque loa ejes de los rodilles del extremo seen-i
cuentran en un planc paralelo al eje longitudinal de la gula i
y el eje del rodillo intermedio se encuentrs desplazado, res -!
pecto al plano, por el lado opuesto al ge de la gula.

6.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones

2 & 5, caracterizados porque cada rodillo presenta una seceién
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transversal decreciente a partir de los extremos en direccién
al centro. |

7.~ Perfeccicnamientos segin la reivindicacién 2, ca-
racterizados porque la guis llewa unos rodillos de gguilibremien
to iguales a los rodillog de enganche del tejido y dispuestos
simétricamente & los mismos respecto al eje longitudinal de la
guia. ,
8.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1,
carzcterizados porque cuando los medios detectobes de la tor=
sién del tejido comprenden, un par de rodillos moleteados entre
los que pasa le cuerda, determinando un desplazamiento longitu-~
dinel en sentidos opuestos de los rodillos, que depende del gra
do de torsién de la cuerda y un Srgano sensor que acttia en el
motor seglin la importancia del desplazamiento reciproco de los
rodillos, los rodillos se encuentran soportados de manera li-
hremente gira?oria por'dos bridas articuladas ambas & un extre-
mo, & modo de péndulo, a ura estructura fija slrededor de un eje
transversal (x~x) respecto a los ejes de los rodillos y porque
el brgano sensor se encuentra dispuesto de menera que puede ser
activado por el desplazamiento angular de las bridas alrededor
del mencionado eje transversal.
9,- Perfecclonemientos segin la reivindicacién 8, ca-
racterizados porque une de las bridas estd oonstituida por dos
partes una articulada a la estructura fija y la otra que lleva
el rodillo moleteado articuladag entre si alrededor de un eje
paralelo al eje del rodillo, gque lleva la parte que lleva el ro-
Aillo a la altura del eje de articulasién (x-x) entre ambas par-
tes al menos un brazo que lleva encima un contrapeso regulable

hue tiende a desplazar dicho redillo, hacia el rodillo soporta=-

1o por la otre brida.




9.~ Perfeccionamientos en sistemas para la degstor-
sién de una pieza de tejido recogide en cuerda, tal y como

queda sustancielmente descrito en la presente Memoria, e ilug

trado en losg dibujos adjuntos.
Egta Memorig consta de 7 hojas escritas a mdquina

por una sola cara.
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