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@ Dispositif mélangeur de fils de trame pour machines a tisser,
@ L'invention concerne !'industrie textile et, plus précisé-
ment, les machines a tisser.
Le dispositif mélangeur de fils de trame comporte : des
movyens généraux de commande (11, 18, 24, 26, 28, 32,34) ; un 47 2 8

culbuteur (8) relié & chaque doigt de distribution (2) ; un tiroir
(56) et un poussoir (58) de mise positive en position active du
culbuteur correspondant ; un tiroir (57) et un poussoir (59) de
mise positive en position inactive du méme culbuteur ; des
tiges (71) de liaison sélective d'un axe (34) des moyens
généraux de commande aux tiroirs correspondants de mise
en position active ou de mise en position inactive selon l'une
de deux positions possibles desdites tiges de poussée ; et des
électro-aimants individuels {76), de contréle de la position de
chacune des tiges de poussée.

L'invention est applicable aux machines 3 tisser sur les-
quelles on a besoin de mélanger les fils de trame.
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Dispositif mélangeur de fils de trame pour machines
a tisser.

L'invention concerne les dispositifs mélan-
geurs de fils de trame qui permettent 4'insérer 4if-
férentes trames, &ventuellement de couleurs différen-
tes, provenant d'une alimentation située & 1'exté-
rieur d'une machine & tisser.

Habituellement, les dispositifs de ce genre -
comportent un support & fixer sur la machine et sur
lequel sont monté&s : une pluralité de doigts de pré-
sentation des différents fils de trame adaptés a
prendre chacun, sélectivement, soit une position ac-
tive avancée de présentation d'un fil de trame cor-
respondant, soit une position inactive reculé&e ; des
premiers moyens/égdégﬁgggég positive d'amenée de
chaque doigt de présentation en position active avan-
cée ; des seconds moyens individuels de commande de
retour de chagque doigt de présentation vers sa posi-
tion inactive reculée ; des moyens généraux de com-
mande des premiers moyens individuels de commande
précités, adaptés 3 &tre reliés a l'arbre principal
de la machine pour fonctionner en synchronisme avec
ledit arbre ; des moyens de liaison sélective entre
les moyens gé&néraux de commande et les premiers
moyens individuels de commande ; et des moyens pro-
grammés de commande de sélection propres 3 contrdler
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lesdits moyens de liaison sélective.

Or, dans les dispositifs connus de ce genre,
les seconds moyens individuels précités de commande
de retour de chaque doigt de présentation vers sa
position inactive reculée sont constitués par un
ressort, ou moyen équivalent, qui se trouve libéré
en réponse 3 la mise en position active d'un autre
doigt de présentation. Une telle technique ne peut
plus convenir aux machines 3 tisser modernes a vites-
se trés rapide, car le retour du doigt de présenta-
tion & sa position inactive, sous la simple action
d'un ressort, ne se fait plus assez rapidement et le
mécanisme mélangeur de trames n'est plus capable de
suivre correctement la cadence imposée par la machi-
ne a tisser.

Le but de l'invention est de remé&dier a 1l'in-
convénient précité des dispositifs connus en question.

A cet effet, suivant l'invention, les moyens
individuels de commande de retour de chagque doigt de
présentation vers sa position inactive reculée sont
également des moyens de commande positive soumis
aussi 3 l'action des moyens de liaison sélective, et
chaque doigt de présentation est reli& & un culbu-
teur soumis aux actions antagonistes programmées des
moyens individuels de mise en positions active et
inactive, respectivement.

Gr&ce 3 cette nouvelle conception, les mouve-
ments de retour des doigts de pré&sentation des fils
de trame sont assurés d'une maniére coercitive aussi
rapide que leur mouvement d'aller et cela en parfait
synchronisme avec les autres organes de la machine,
notamment le mé&canisme d'insertion des fils de trame,
c'est-3~-dire dans les meilleures conditions de sé&cu-
rité de fonctionnement.

L'invention sera mieux comprise & la lecture

et e e st e
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de la description qui va suivre et &3 l'examen des
dessins annexé&s qui montrent, & titre d'exemple, un
mode de ré&alisation de l'invention.

Sur ces dessins :

la figure 1 est une vue de profil d'un dispo-
sitif mélangeur de fils de trame suivant l1l'invention,

la figure 2 est une vue en plan partielle
montrant un détail de la partie supérieure gauche
de la figure 1,

la figure 3 est une coupe horizontale par-
tielle faite suivant la ligne III~III de la figure
1, et

la figure 4 représente la partie principale
de la figure 1 pour une position différente des
moyens de liaison sélective.

Le dispositif mé&langeur de fils de trame
pour machine a8 tisser représenté sur la figure 1 est
monté sur un support 1 a3 fixer sur la machine ; il
comporte une pluralité& de doigts tels que 2, de pré-
sentation des diff&rents fils de trame, au nombre
de huit, par exemple. Le doigt 2 peut coulisser dans
un trou 3 du support 1, son extrémité distale présen-
te un oeil 4 de ré&ception d'un fil de trame, tandis
gue son extré&mité proximale est atticulée, par un
axe 5, sur un culbuteur 6 gqui peut pivoter sur un
axe 7 porté par le support 1. Le doigt 2 peut pren-
dre, sélectivement, soit une position inactive recu-
lée gui est celle représentée en traits pleins sur

" »le dessin, soit une position active avancée de pré-

sentation du fil de trame correspondant gqui est
celle représentée en tralts interrompus en 2A. Il
est amené positivement de sa position inactive & sa
position active par un mouvement de pivotement du
culbuteur 6 dans le sens de la flache £ et il est
ramené&, &galement d'une maniére positive, de sa
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position active & sa position inactive, par un mouve-
ment de pivotement du culbuteur dans le sens inverse
de celui de la fléche f. Sur le dessin, le doigt 2
est représenté rectiligne, tandis que d'autres
doigts, tels que 2B et 2C, sont représentés courbes
et cela afin que les différents doigts présentent
leurs fils de trame sensiblement au méme emplacement,'
d'ailleurs &ventuellement plusieurs fils en mé&me
temps, par exemple deux.

A chaque doigt de pré&sentation, est associé
un culbuteur ; ainsi, aux différents doigts 2, 2B et
2C, par exemple, sont associés, respectivement, des
culbuteurs 6, 6B et 6C (voir aussi figure 3).

Les mouvements d'oscillation des culbuteurs,
tels que 6, sont assurés, 3 partir de moyens géné&raux
de commande, par l'intermé&diaire de moyens de liai-
son s&lective et de moyens individuels de commande.

Les moyens généraux de commande comportent :
une came & rainure 11, un arbre 12 qui tourillonne
dans un palier 13 solidaire du support 1 et sur le-
quel est fix&e la came 11, une poulie dentée 14 fi-
x8e aussl sur l'arbre 12, une courroie crantée 15
gui passe sur la poulie dentée 14 et sur une autre
poulie (non représentée) reliée & l'arbre principal
de la machine, de maniére telle que la came 11
tourne en synchronisme avec ledit arbre principal
de la machine ; un galet 17 logé dans la rainure de
la came 11, un levier 18 3 deux bras 19, 21 qui
pivote, par son sommet, sur un axe 22 porté& aussi
par le support 1, un axe 23 qui est monté& sur l'ex-
trémité du bras 21 et qui porte le galet 17, un axe
25 monté sur l'extrémité& de l'autre bras 19 du le-
vier 3 deux bras, une bielle 24 dont une extrémité
est articulée sur l'axe 25, une manivelle 26 dont le
moyeu 27 (voir aussi figure 2) est monté fou a
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rotation et coulissant sur un arbre 28 qui tourillon-
ne sur le support 1, un axe 29 monté dans 1l'extré&mi-
té de la manivelle 26 et sur lequel est articulée
l1'autre extr&mité& de la bielle 24, une autre mani-
velle 32 fixée sur 1l'arbre 28 et dont 1l'extrémité
présente une rainure médiane 33, et un axe transver-
sal 34 engagé dans la rainure 33 et muni de patins

35 engagés dans une coulisse 36 du support 1l. La
liaison entre le moyeu 27 de la manivelle 26 et
1'arbre 28 se fait par un systéme débrayable qui com-
porte une goupille 41 fixé&e transversalement dans
l'arbre 28 et engagée dans une rainure diamétrale 42
pratiquée dans une face du moyeu 27 de la manivelle.
Un ressort 43, interposé& sur l'arbre 28 entre le
support 1 et le moyeu de la manivelle, sollicite
axialement ce dernier contre la goupille 41. Le dé-
brayage de ce systéme est obtenu par une poussée
exercée, dans le sens de la fléche £2 (figure 2),

sur le moyeu 27 de la manivelle, 3 l'encontre de la
force du ressort 43. A cet effet, il est prévu un mé-
canisme qui permet, & la fois, de débrayer la comman-
de gé&nérale mécanique gqu'on vient de décrire, et de
lui substituer une commande générale manuelle. Ce
mécanisme comporte : une douille 45 monté&e aussi a
pivotement libre et a8 coulissement sur l'arbre 28 a
c6té du moyeu 27 de la manivelle 26 et dont la face
adjacente audit moyeu pré&sente aussi une rainure
diamétrale 46 capable de s'engager sur la goupille
41, lorsque la douille 45 est répoussée contre le
moyeu 27 de la manivelle, sous l'action d'une manet-
te 47 gqui est mont&e a pivotement sur un axe trans-
versal 48 planté& dans la douille 45 et qui présente
un prolongement 51 dont l'extrémité est engagée

dans une lumiére en arc-de-cercle 52 pratiquée dans
un guide 53 solidaire du support 1, en forme de
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portion de surface cylindrique, coaxiale 2 l'arbre
28, ce qui permet de faire pivoter l'arbre 28 au
moyen de la manette préalablement repoussée dans le
sens de la fléche £2 pour assurer le dé&brayage de la
commande mécanigque.

Les moyens individuels de commande des dolgts
de présentation des fils de trame ont une action
positive dans les deux sens. Ils comportent, pour
chaque doigt, par exemple pour le doigt 2 associé& au
culbuteur 6, un tiroir de mise en position active 56
et un tiroir de mise en position inactive 57 reliés
au culbuteur 6 par deux poussoirs 58, 59, respective=-
ment. Les deux tiroirs 56 et 57 sont montés 3 cou~
lissement dans des glissidres 61, 62 fixé&es Qur le
support l. Les deux poussoirs 58, 59 sont engagés,
par l'une de leurs extrémités arrondie, dans le fond
d'encoches arrondies correspondantes 63, 64 prati-
quées dans les deux tiroirs, et, par leur autre
extr&mité, en forme de té&te cylindrique 65, 66, dans
des al&sages en forme de portions de surface cylin-
drigque correspondants 67, 68 pratiqués dans le culbu-
teur 6. |

Les moyens de liaison sé&lective entre les
moyens généraux de commande et les moyens indivi-
duels de commande des doigts de présentation‘qu'on
vient juste de décrire comportent, pour chaque doigt,
une tige de pouss&e 71 dont l'extré&mité proximale
est articulé&e sur l'axe 34 des moyens généraux de
commande et dont l'extrémité distale, taillée en bi-
seau 72 (voir aussi figure 4), peut s'engager, sé-

lectivement, soit dans une encoche 73 du tiroir supé4.

rieur 56 de mise en position active du doigt corres-
pondant lorsque ladite tige de poussée occupe sa
position haute représentée sur la figure 4, soit dans
une encoche 74 du tiroir inférieur 57 de mise en
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position inactive du doigt lorsque la tige de pous-
sée occupe sa position basse comme représenté sur la
figure 1.

Le passage de chaque tige de poussée, telle
que 71, de sa position basse a sa position haute, se
fait sous le contr8le de moyens programmés de comman=
de de sé&lection. Ces moyens comportent, pour chaque
tige de poussée, un €lectro-aimant individuel 76
fixé sur le support 1, assisté d'un ressort 77 qui
tend & &loigner la tige de poussée des pbles de
l'&lectro-aimant. En vue de faciliter le travail de
1'€électro-aimant, il est pré&vu des moyens mé&caniques
quli aménent automatiquement et d'une manidre positi-
ve, chaque tige de poussé&e au contact des pSles de
1'é1ectro—aimant.correspondant, d la fin de chaque
mouvement de recul de la tige. Ces moyens comportent
une came 78 sur la tige de poussée 71, qui coopére
avec une butée fixe 79 solidaire du support 1, les
emplacements de la came sur la tige de poussée et de
la but&e sur le support, ainsi que la configuration
et les dimensions de ladite came, étant tels que,
seulement lorsque la tige de poussé&e atteint la fin
de sa course de recul, sous 1'action des moyens géné-
raux de commande, elle soit soulevée.positivement,
sous l'effet de ladite came, contre les pdles de
1'8lectro-aimant 76. |

En plus des moyens programmés de commande de
s€lection par les électro-aimants 76, le dispositif
comporte des moyens de commande de sé&lection manuel-
le sous la forme de leviers individuels de sélectibn
associés a chacune des tiges de pouss&e ; ces le-
viers tels que 81 ou 82, par exemple, associé&s aux
tiges de poussée 71, 71B de_commande des doigts de
présentation 2, ZBirespectivement, sont montés &
pivotement sur un axe commun 83 porté par le support
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l, et se trouvent juste en-dessous des tiges de
poussée correspondantes. Ainsi, lorsqu'on exerce, &
la main, sur l'extrémité& extérieure de ces leviers,
une poussée verticale de haut en bas, c'est-a-dire
dans le sens de la fléche £3 sur la figure 1, l'ex-
trémité intérieure du levier maintient soulevée la
tige de poussée correspondante 71, 71B & l'encontre
du ressort de rappel 77, aussi longtemps gu'on main-
tient la poussée manuelle sur le levier.

Le fonctionnement du dispositif m&langeur
de trames est le suivant :

On suppose que la machine a3 tisser sur la-
quelle il est monté est en fonctionnement et que la
derniére trame qui vient 4'é&tre insérée dans la fou-
le est celle gqui a &té& présentée par le doigt 2B, la
tige de poussée 71B vient d'étre amen&e en position
avancée par la came 11, de sorte que les organes
correspondants (tiroir sﬁpérieur, poussoir supé-
rieur et culbuteur) ont &t& amenés dans leur posi-
tion active pendant que les autres organes, c'est-a-
dire les tiges de poussée telles que 71, les tiroirs
inférieurs tels que 57, et les poussoirs inférieurs
tels que 59, &galement amenés en position avancée,
ont placé tous les autres culbuteurs, tels que 6 et,
par cons&quent, les doigts de pré&sentation corres-
pondants, en position inactive (figure 1). La camg
11 est entrainée en rotation en synchronisme avec
l'arbre principal de la machine, de sorte que, lors-
que la bosse de ladite came va s'engager contre le
galet 17, elle va le repousser et tout 1l'ensemble ~
des moyens gé&néraux de commande décrits plus haut
vont provoguer le recul de l'axe transversal commun
34 et, par conséquent, le recul de toutes les tiges

~de poussé&e telles que 71 et, en fin de course, leur

remontée contre les &lectro-aimants tels gque 76 sous

0131481
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l'effet des butées 78, comme représenté sur la figu-
re 4. A ce stade du fonctionnement, deux hypothéses
sont & envisager =

Premi&re hypothése : le fil de trame a pré-
senter maintenant est le méme gque précédemment.
L'électro-aimant associé& 3 la tige de poussée 71B de
commande du méme doigt de présentation 2B est excité
et maintient donc ladite tige de poussée soulevée
contre ses pSles en regard du tiroir, tel que 56, de
commande du culbuteur correspondant 6B. La poursuite
du mouvement de rotation de la came 11 rapproche
donc le galet 17 de l'axe de l'arbre 12 et toutes
les tiges de poussée s'avancent simultanément ; seu-
le la tige de poussée 71B repousse un tiroir supé-
rieur de mise en position active du doigt 2B, tandis
que les autres tiges de poussée, ramenées en posi-
tion basse par leurs ressorts de rappel 77 en 1l'ab-
sence d'attraction de 1a'part des autres é&lectro-
aimants, ne trouvent rien devant elles, les tiroirs
inférieurs tels que 57 de mise en position inactive
des autres doigts que le doigt 2B ayant déja é&té
avancés au cycle précédent. Au prochain passage de
la bosse de la came 11 contre le galet 17, toutes les
tiges de poussée reculent, puis remontent en fin de
course, ce qui est sans effet sur les tiroirs et les
culbuteurs, puisque les extrémités distales des tiges
de poussée s'&loignent simplement des tiroirs.

Deuxié&me hypothése : le fil de trame & pré&-
senter est un autre fil que celui qui vient d'étre
présenté par le doigt 2B, par exemple celui enfilé
dans 1'oeil du doigt 2. C'est alors l'électro—aimant
76, associ& 3 la tige de poussée 71, qui est excité ;
il maintient cette flge en position soulevée (figure
4) pendant que la poursuite du mouvement de rotation
de la came 11 fait avancer toutes les tiges de
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poussée. Seule la tige 71, maintenue en position
haute par l'électro-aimant, va repousser le tiroir
supérieur 56 de mise en position active du doigt 2,
tandis que toutes les autres tiges de poussée,
abaissées par leurs ressorts de rappel 77 en 1l'ab-
sence de courant d'excitation dans les électro-ai-
mants correspondants, avancent au niveau des tiroirs
inférieurs tels que 57 et, en particulier, la tige
de poussée 71B rencontre le tiroir inférieur de mise
en position inactive du culbuteur 6B qui venait
d'étre mis en position active au coup d'insertion de
trame précédent ; les autres tiges de poussée en
position basse ne rencontrent rien devant elles,
puisque les tiroirs inférieurs correspondants se
trouvaient déja en position avancée résultant de la
mise en position inactive des culbuteurs correspon-
dants.

D'une manieére géngrale, on peut dire que cha-
gue culbuteur est mis, en temps opportun, positive-
ment en position active sous l'action d'une tige de
poussée en position haute, et qu'il est mis automati-
guement et positivement aussi, en position inactive,
sous l'action de la méme tige de poussé&e en position
basse. On peut dire encore que chague culbuteur est
ramen& en position inactive 3 l'occasion de la mise
subséquente d'un autre culbuteur en position active,
de sorte qu'un doigt de pré&sentation quelcongue de-
meure en permanence en position active aussi long-
temps que le £il de trame qu'il.ébntrble doit étre
inséré successivement plusieurs fois.

L'utilisation de la commande manuelle de
sélection est la suivante :

Si les tiges d&e poussé&e 71 ne sont pas dans
leur position reculée repré&sentée sur la figure 4,
on commence par les y amener ; 3 cet effet, on
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commence par les y amener ; & cet effet, on saisit
la manette 47 (figure 2) et on la tire dans le sens
de la fléche £2, la douille 45 repousse le moyeu 47
appartenant aux moyens généraux de commande et s'en-
gage, par sa rainure 46, sur la goupllle 41. Dés
lors, cette manette est solidaire en rotation de
l'arbre 28. On appuie sur celui des leviers, tels
que 81 ou 82 (figure 1) qui correspond au doigt de
présentation du £il de trame désiré, afin de soule~
ver la tige de poussée, telle que 71, correspondante,
puis on imprime 3 la manette un mouvement de rota-
tion dans le sens de la fla&che f4 (figure 1) pendant
que son extrémité intérieure glisse dans la lumiére
fixe 52, afin de faire avancer l'axe transversal
commun 34 emprisonné dans la manivelle 32 solidaire
de l'arbre 28. La tige de poussée sélectlionnée et
maintenue en position haute repousse le tiroir supé&-
rieur de mise du culbuteur correspondant en position
active, pendant que les autres tiges de poussée re-
poussent &ventuellement le tiroir inférieur de remise
en position inactive d'un culbuteur pré&c&demment mis
en position active. Enfin, on remet la commande ma-
nuelle au repos, c'est-a-dire que, d'une part, on
reliche le levier tel que 81 et, d'autre'part, on
refait pivoter la manette 47 en sens inverse pour ra-
mener l'arbre 28 dans sa position angulaire pour la-
quelle la goupille 41 peut retrouver sa place norma-
le dans le moyeu 27 repoussé& par le ressort 43 aprés
gu'on a relaché& complétement la manette 47. Le méca-
nisme m&langeur est alors de nouveau prét 3 fonc-
tionner en commande automatigque.
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REVENDICATIONS
1. Dispositif mélangeur de fils de trame
pour machines & tisser, comportant un support a fi-
xer sur la machine et sur lequel sont monté&s : une
pluralité de doigts de présentation des différents
fils de trame adaptés a prendre chacun, sé&lective-
ment, soit une position active avancée de présenta-

tion d'un fil de trame correspondant, soit une posi-
tion inactive reculée ; des premiers moyens indivi-
duels de commande positive d'amenée de chague doigt
de présentation en position active avancée ; des se-
conds moyens individuels de commande de retour de
chagque doigt de présentation vers sa position inacti-
ve reculée ; des moyens généraux de commande des
premiers moyens iQdiViduels de commande précités,
adaptés & &tre reliés a l'arbre principal de la ma-
chine pour fonctionner en synchronisme avec ledit
arbre ; des moyens de liaison sé&lective entre les
moyens gé&né&raux de commande et les premiers moyens
individuels de commande ; et des moyens programmés
de commande de sélection propres 3 contrdler les-
dits moyens de liaison sé&lective, caractérisé& en ce
que les seconds moyens individuels de commande de
retour de chaque doigt de présentation (2, 2B, 2C)
vers sa position inactive reculée sont également

des moyens de commande positive 157, 59) soumis
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aussi 3 l'action des moyens de liaison sé&lective
(71) , et en ce que chagque doigt de présentation (2,
2B, 2C) est relié & un culbuteur (6, 6B, 6C) soumis
aux actions antagonistes programmées des premiers et
seconds moyens individuels de commande (56, 58 et
57, 59).

2. Dispositif suivant la revendication 1, ca-
ractérlisé& en ce que chaque culbuteur (6) est relié
a8 un tiroir (56) de mise en position active d'un
doigt de pré&sentation et & un tiroir (57) de mise en
position inactive du méme doigt ; et en ce que les
moyens de liaison sélective comportent une pluralité
de tiges de poussée (71) en nombre &gal 3 celui des
culbuteurs, dont l'extrémité proximale est articulée
sur un axe d'entrainement (34) animé d'un mouvement
transversal de va-et-vient par les moyens généraux
de commande (11, 18, 24, 26, 28, 32, 34) et dont
1l'extrémité distale se trouve, sé&lectivement, soit en
position active en regard du tiroir de mise en posi-
tion active correspondant, soit en position inactive
en regard du tiroir de mise en position inactive
correspondant, selon que la tige de poussé&e considé-
rée est sollicité&ée, ou non, par les moyens de comman-
de de sé&lection (76).

3. Dispositif suivant la revendication 2, ca-
ractéris& en ce que les moyens de commande de sélec-
tion sont constitués par une pluralité d'électro-
aimants individuels (76) én nombre égal 3 celui des
tiges de poussé&e (71) situés & proximité immédiate
des tiges de poussée respectives et adaptés a les
attirer sé&lectivement pour les maintenir temporaire-
ment en position active. .

4. Dispositif suivant la revendication 3, ca-
ractérisé en ce que chaque tige de poussé&e (71) est
sollicitée par un ressort (77) vers sa position
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inactive.

5. Dispositif suivant la revendication 3, ca-
ractérisé en ce que chaque tige de poussée (71) est
munie d'une came (78) quli coopére avec une butée
fixe (79) solidaire du support (1) ; les emplacements
de la came sur la tige de poussée et de la butée sur
le support ainsi que la configuration et les dimen-
sions de ladite came &tant tels que, seulement lors-
que la tige atteint la fin de sa course de recul
sous l'action des moyens gé&néraux de commande, elle
soit repoussée positivement sous l'effet de ladite
came contre l'électro-aimant de sélection correspon-
dant. '

6. Dispositif suivant la revendication 1, ca-
ractérisé en ce qu'il comporte des moyens (27, 41)
de débrayage des moyens généraux de commande (28, 32,
34), ainsi que des moyens (41, 45, 46, 47) de com-
mande manuelle des moyens de liaison sé&lective préci-
tés (71) et des moyens manuels (81, 82) de commande
de sélection.

7. Dispositif suivant les revendications 2
et 6, caractérisé en ce gque les moyens de commande
manuelle des moyens de liaison sélective comportent
une manette (47) d'actionnement de l'axe (28) d'en-
trainement des tiges de poussée, et en ce que les
moyens manuels de commande de sélection comportent
des leviers individuels (81, 82) de mise sélective
en position active desdites tiges de poussée (71).
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