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X10998 et a l .
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P A T E N T E

a favor de

UNITED SEDE NACHINERY CORPORATION

domiciliada en Flemington 
y con o f ic in a s  en BOSTON (E.U. de A. j

por

"Máquina de coser calzado, a dos h i lo s " .

M e m o r i a  D e s c r i p t i v a . .

1 Esta invención se r e f i e r e  a máquinas de coser calzado,

a dos h i lo s ,  y se d escr ib irá  a continuación como aplicada a una 

máquina de coser suelas, a gran velocidad, por ejemplo, una máqui­

na ¿e coser la  suela a l  cerco de un calzado ampalmillauo.

5 Uno de lo s  objetos de es ta  invención co n sis te  en aumen-

. t a r  la  e f i c a c ia  de l a s  máquina-de este tipo incluso cuando la  ve­

locidad de su cosido es superior a la  normal. '

En la s  máquinas de coser calzado, a dos h i lo s ,  general-



manta conocidas y empleadas, e l  tomador 33 "S je r te ^ rá c t ic a m e n te  

tensión alguna, sobre e l  h ilo  de la  aguja más que cuando se f i ja ,  

l a  puntada, con lo  cual se ev ita  todo daño para s i  h i lo ,  a l  mover­

se ^ste  a gran velocidad a través de los  d iferen tes  órganos mani­

puladores del mismo. En e l  momento de f i j a r s e  l a  puntada por la  

acción del tomador, e l  hilo no se mueve o se mueve poco en lo s  ór­

ganos manipuladores del mismo. La tensión u el h ilo  de la  aguja 

por parte del tomador empieza después de que la  gaza a e l  h ilo  de 

la  aguja ha pasado ya alrededor de la  ca ja  de la  c a n i l la  y ha que­

dado l ib r e  de la  lanzadera. Sin embarco, al funcionar la  máquina 

de coser en e s ta  forma, pueden presentarse d if icu lta d e s  derivadas 

de los  movimientos irreg u lares  del h ilo  debíase a l a  f a l t a  de una 

regulación conveniente del mismo. Asi pues, e l  h i lo  puede a r r o ­

l l a r s e  alrededor de cualquier parte s a l ie n te  de l a  máquina y que­

dar prendido en e l l a ,  o escapar a la  acción exacta  de alguno de 

los  órganos forma dores de l a  puntada., produciéndose a s í  una cos­

tura defectuosa o la  rotura del h ilo .  Por e l  co n trar io ,  estas  

d if icu lta d e s  no se presentan cuanao la. máquina funciona a v e lo c i ­

dades in fe r io r e s .

Se ha tratado ya d ife re n te s  veces ue e v i ta r  e l  a f l o j a ­

miento del hilo,, mientras la  gaza pasa alrededor de l a  caja, de la  

c a n i l la  por la  acción de la  lanzauera. Para suprimir e l  a f l o j a ­

miento del h ilo  de la  aguja antes precisamente de que l a  gaza del 

h ilo  quede l ib r e  ue la  lanzadera y para dejar a l  mismo tiempo 

e l  h ilo  f lo jo  en e l  lañó de l a  obra en que se encuentra e l  tomador, 

es necesario  que este  funcione rápidamente y con precisión  y pro­

ducir luego una breve detención en e l  movimiento del tomador, de­

tención que aura hasta que la. goza uel h ilo  de l a  aguja ha quedado 

l ib r e  ue la  lanzadera. Sin embargo, en la  p rá c t ica  no r e s u lta  po­

s ib le  disponer un mecanismo s e n c i l lo  actuador del tomador que traba 

j e  en esta  forma cuando la  máquina funciona a gran velocidad, pues­

to que e l  tiempo que media entre e l  momento del c ic lo  funcional de 

l a  máquina en que l a  gaza de h ilo  e s tá  completamente extendida so­

bre la  ca ja  de la  c a n i l la  y e l  momento en que la  gaza queda l ib r e
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de la  lanzadera, es denasiado oorto. 9  ^  Í

Para conseguir en una maquina del t ip o  mencionado y que 

funcione a gran velocidad, una regulación más p re c isa  del h ilo  de 

l a  aguja , especialmente en aquella fase del c i c lo  funcional de la  

máquina en que la  gaza de h ilo  queda l ib r e  de l a  lanzadera, en l a  

máquina representada se dispone, según una ae l a s  c a r a c t e r ís t ic a s  

ue e s ta  invención, un regulador e lá s t ic o  uel h i lo  de la  aguja do­

tado ae un movimiento ae extensión t a l ,  que elimina e l  a f l o j a ­

miento de la  gaza de h ilo  ae la  aguja, mientras pasa alrededor de 

la  ca ja  de la  c a n il la ,  pero qae permite, sin embargo, que el h ilo  

quede f l o jo  en e l  lado de l a  obra correspondiente al tomador. E s­

te  regulador del h ilo  es tá  dispuesto en forma t a l  que sostenga 

elásticam ente una cantidad sufic ien te  de h ilo  para perm itir con 

seguridad que e l tomador empiece su carrera  tensora del h ilo  y 

f i ja d o r a  de l a  puntada, antes de que la  gaza ae h ilo  de l a  aguja

quede l i b r e  ae l a  lanzadera y de l a  ca ja  de l a  c a n i l la .

La fuerza e je r c id a  por este  regulador del h i lo  durante 

su movimiento normal es muy pequeña, sienuo, en cambio, r e la t i v a ­

mente considerable la  fuerza que e je r ce  cuanao pasa de su movi­

miento normal, de mouo que el regulauor tiende a permanecer en una 

posición situada entre ambos l ím ite s  ue su movimiento e lá s t ic o ,  

cuando e l  tomador e je rce  una tracc ión  sobre e l h i lo .  De e s ta  ma­

nera, e l  regulador pueue siempre entregar una pequeña cantidad de 

h i lo  en el caso de que se presente una irregulario.au en la s  movi­

mientos del tomador y de l a  lanzadera, precisamente antes de que 

la gaza del h ilo  de l a  aguja quede l ib r e  de l a  lanzadera, r e s u l -  

tanao que la  gaza de h ilo  quedará l ib r e  de l a  lanzadera, en cada 

c ic lo  funcional de la  máquina, invariablemente en la  misma p o s i­

ción angular de l a  lanzadera.

A f in  de ev ita r  que e l  regulador del h i lo  se mueva has­

ta  e l l im ita  de su tra y e c to r ia ,  se e je r c e  una tensión f r i c c io n a l  

del h ilo  entre e l  tomador y la  obra, para impedir que l a  gaza de 

h ilo  se a f l o je  a l  ser  llevada por la  lanzadera alrededor de la  ca-
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j a  de l a  c a n i l l a .  Esto r e s u lta  muy ventajoso cuando la  obra pre­

senta d ife re n te s  espesores, ya que e s ta  tensión  fr ie o io n a l  del h i-  

l o . e v i t a  que la  gaza de h ilo  se extienda más de lo  necesario  para 

pasar alrededor de l a  c a ja  de l a  c a n i l l a ,  cuando l a  r e s is te n c ia  

de l a  obra a l  movimiento del h ilo  es in s u f ic ie n te  para e v i ta r  una 

extensión indebida de l a  gaza de h i lo .

Conforme otra  c a r a c t e r í s t i c a  de es ta  invención, l a  má­

quina representada se encuentra provista  de un mecanismo p erfec­

cionado alimentador de l a  obra que oomprende un soporte para la  

obra y un pie compresor entre lo s  cuales se s u je ta  l a  obra, que 

avanza por medio de un movimiento l a t e r a l  de dichos elementos.

Como en la s  máquinas de e s te  tipo  ya conocidas, es te  mecanismo 

su jetador de alimentación está  montado articuladamente, pero en 

la  máquina representada, el e je  de a r t ic u la c ió n  en lugar de e s ­

ta r  dispuesto en ángulo reoto con l a  s u p e rf ic ie  del soporte de 

la  obra que se pona en contacto con esta  última, como hasta ahora, 

se encuentra situado en ángulo agudo con re la c ió n  a dicha super­

f i c i e ,  consiguiéndose a s í  que lo s  soportes del mecanismo s u je ta ­

dor de alimentación no estorben al a ju s te  o funcionamiento de lo s  

órganos formadores de l a  puntada o de sus conexiones motrices.

Otra o a r a o te r ís t io a  de l a  invención co n s is te  en dispo­

ner l a s  conexiones motrices del pie compresor de manera que sobre 

l a  obra se e je rz a  una presión e lá s t io a  durante su movimiento de 

avance, con lo  cual l a  obra queda su je ta  oon una presión uniforme 

y s in  peligro  de que pueda p erjud icarse . La fuerza e je r c id a  por 

e l pie compresor durante su presión e lá s t io a  puede ser  a justada. 

Otras c a r a c t e r í s t i c a s  de esta  invención se r e f ie r e n  a mecanismos 

perfeccionados para f i j a r  la s  conexiones motrices del pie compre­

so r ,  de modo que la  presión e lá s t i c a  pueda producirse uniformemen­

te  y a grandes velocidades, y a mecanismos también perfeccionados 

para haoer que e l  pie compresor, durante su movimiento alimenta­

dor de re tro ce so ,  se levante separándose de l a  obra, o permanezca 

en contacto oon e l l a ,  según se desee.
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En la máquina representada, e l  tomador, que como en la s  

máquinas conocidas, e s tá  situado en una envolvente, se hace más 

asequible para su a ju s te  o para enhebrarlo, haciendo que una por­

ción ¿e es ta  envolvente presente la  forma de una placa articulada 

mantenida en posición actuadora por medios que pueden so l ta rse  

rápidamente y que a l mismo tiempo sirven para resguardar a l en - 

gazador.

Otras c a r a c t e r ís t ic a s  de e s ta  invención consisten en un 

mecanismo es tirad o r  perfeccionado, para medir al h i lo  de la  aguja; 

una lanzadera perfeccionada; un engazaaor y extensor de l a  gaza, 

y un guía-agujas perfeccionado provisto  de un órgano de protección 

o guarda que impide que la  gaza, de h ilo  ce la  aguja, queae prendi­

da por e l  gancho de la  aguja., cuando dicha gaza es es t irad a  de l a  

ca ja  de la  c a n il la  para ser introducida en la  obra.

En los planos adjuntos:

La f ig u ra  1 es un alzado, mirando decde la  derecha de 

una máquina, a l a  cual está  incorporada e s ta  invención.

La figu ra  2 es una v is ta  por delante de una parte de l a  

máquina, parcialmente en sección.

La figura 3 es  un e s ta l le  en sección del ro d illo  tomador 

del h ilo  y ae sus p artes  adyacentes.

La figura 4 es un alzado a n ter io r  de l a  máquina, con a l ­

gunas piezas suprimidas y con una porción del juego de engranajes 

motor del tomador, en sección .

La figu ra  5 es un d e ta l le  en sección de una porción del 

mecanismo actuador del pie compresor.

La f ig u ra  8 es un alzado por la  derecha de una parte de 

la  máquina, representando e l  mecanismo actuador del pie compresor.

- La figu ra  7 es una v is ta  l a t e r a l ,  parcialmente en s e c ­

ción, de una parte de l a  máquina mirando desde l a  izquieraa.

La figura 8 es una v i s t a  a mayor e sca la  y en sección de 

una parte de l a  máquina comprendiendo e l tomador con su cubierta 

a b ie r ta .
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La figura 9 es una v is ta  del juego de engranajes moto­

res  y de l a  envolvente del mecanismo actuador del tomador.

 ̂ La figu ra  10 es una v is ta  en d e ta l le  que muestra lo s  e l e ­

mentos para a ju s ta r  e l  engranaje o contacto actuador de lo s  d i f e ­

ren tes  engranajes de dicho juego motor de engranajes.

La figu ra  11 es un d e ta l le  del mecanismo motor de ve lo ­

cidad variab le  para e l tomador.

La figu ra  13 es una v is ta  por encima, parte en sección , 

de lo s  mecanismos ajustadores del guía-bordes y de l a  c u c h i l la  ra -  

nuradora o hendidora.

La figu ra  13 es un d e ta l le  en secció n , según l a  l ín ea  

X I I I - X I I I  de la  figura 14, mostrando la s  piezas que sostienen la  

aguja y l a  lezna.

La figura 14 es una v is ta  de la s  mismas piezas, en s e c ­

c ión , según l a  l ín e a  XIV-XIV de la  figura 13.

La figura 15 es otra v is ta  de la s  mismas piezas en s e c ­

ción según l a  l ín e a  XV-XV de la  figu ra  13 . .

La figu ra  16 es una perspectiva de un manguito que fo r ­

ma parte del mecanismo a justador de la  lezna.

La figura 17 es un d e ta l le  en alzado l a t e r a l  del carro 

alimentador o de avance de l a  obra.

La figura 18 es una v is ta  por encima del carro alimen­

tador y de -su mecanismo actuador.

La figu ra  1$ es una v is ta  l a t e r a l  del pie compresor y 

del mecanismo que l e  actúa.

La figu ra  30 es una sección , según l a  l ín e a  XX-XX de la

figu ra  19.

La figura 21 es una sección de lo s  elementos de f i ja c ió n  

del pie compresor, según l a  l ín e a  XXI-XXI de l a  figura 19.

La figura 22 es una v is ta  por encima, en parte con p ie­

zas cortadas y en seooión, de una parte del pie compresor y del 

mecanismo es tirad o r  del h ilo  de l a  aguja. -

La figura 23 es una v is ta  algo esquemática, mostrando el 

método usual de colocación de la s  poro iones que se entrelazan del
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h ilo  de l a  o a n i l la  y del h ilo  de la  aguja en la  obra cuando ésta  

varía  da espesor.

- La figu ra  24 es una v is ta  s im ila r ,  indioando la  manera

de co locar laa  porciones que se entrelazan del h ilo  de la  c a n i l la  

y del h ilo  de l a  aguja en l a  presente máquina, cuando la  obra va­

r í a  de espesor.

La figu ra  25 es una v is ta  de un mecanismo tensor del 

h i lo  actuado por el pulsador del h i lo .

La figu ra  26 es una seooión v is ta  por encima, del meca­

nismo de la  figura 25.

La figura  87 es una v i s t a  por encima del árbol que sos­

t ien e  e l  mecanismo es t ira d o r  del h i lo  de l a  aguja y aotuador del 

c i e r r e ,  junto con l a  d isp osición  del engazador indicando l a  posi­

ción de este  último antes de que e l  h i lo  sea oogido por e l pulsa­

dor del mismo.

La figu ra  28 es un d e ta l le  de algunas de la s  piezas que 

actúan a l  engazador, mostrando sus posiciones mientras l a  gaza de 

h ilo  se deja en el gancho de la  aguja.

La figura  29 es una v is ta  análoga de la s  mismas piezas, 

indicando l a  t r a y e c to r ia  del engazador.

La figu ra  30 es un alzado l a t e r a l  de una porción de la  

máquina que comprende e l elevador del h ilo  y su mecanismo aotuador.

La figura 31 es un d e ta l le  mostrando el procedimiento de 

manipular e l  h i lo  cuando una gaza de la  aguja se hace pasar a l r e ­

dedor de l a  c a ja  de l a  c a n i l l a .

La figura  32 es una v is ta  análoga que representa l a  po­

s ic ió n  de la s  mismas piezas de la  f igura 31, con la  gaza de la  agu­

ja  a b ie r ta  en su máxima extensión alrededor da la  ca ja  de la  oa­

n i l l a .

La figu ra  33 as una v i s t a  análoga a l a  de l a  figura 32, 

representando la  gaza de l a  aguja después de quedar l i b r e  de l a  

c a ja  de l a  o a n i l la  y de l a  lanzadera.

La figu ra  34 es una v is ta  delantera del regulador y
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M 98 ^de lo s  medios que lo  sostienen.

La f ig u ra  55 es un d e ta l le  en alzado l a t e r a l  del guía- 

agüjas con su guarda; de la  lanzadera g i r a t o r ia ,  y de l a  oa ja  de 

l a  c a n i l la ,  mostrándose estas  piezas junto con lo s  h ilo s  de la  

aguja y de l a  c a n i l l a  o lanzadera, en la s  posiciones que ocupan 

antes precisamente que la  punta de l a  lanzadera penetre en la  ga­

za de la  aguja.

La figura  56 es un d e ta l le  v is to  por encima de algunas 

de la s  piezas representadas en l a  figura 35.

La figura  37 es una v is ta  análoga a l a  de l a  figura 35 

con la s  piezas situadas en la s  posiciones que toman después que la  

punta de la  lanzadera ha penetrado en la  gaza de l a  aguja y des­

pués que el lado externo de la  gaza de l a  aguja se ha movido hacia 

l a  guarda del guía-agujas.

La figura 38 es una v is ta  por encima de la s  piezas r e ­

presentadas en la  figura  36 después que dichas piezas han tomado 

la s  posiciones representadas en la  f igura 37.

La f ig u ra  39 es mía v is ta  análoga a l a  de l a  figura 36.

La máquina representada en lo s  planos adjuntos es una 

máquina del tipo d e scr ito  en l a  patente española de invención nú­

mero 51.349 expedida en 35 de Octubre de 1911. Esta máquina está  

p ro v ista  de: una aguja curva de gancho - 2 - ;  un guia-agujas - 3 - ;  

una lezna curva - 4 - ;  una lanzadera o cogedor de l a  gaza - 6 - ;  una 

c a ja  - 8 -  para l a  c a n i l la  de h ilo  montada en e l in t e r io r  de la  la n ­

zadera; un engazador -1 0 - ;  un pulsador del h ilo  -1 2 - ;  un elevador 

y extensor de l a  gaza -1 4 - ;  un soporte para l a  obra -1 3 - ;  un pie 

compresor -1 8 -  y un tomador g ira to r io  que comprende un brazo -20 -  

f i ja d o  a un árbol g ir a to r io  -22 -  y provisto de un r o d i l lo  -2 4 - ,  

(véanse la s  figuras 1 ,2 ,4  y 3 ) .

La oaja  -8 -  del h i lo ,  está provista de un re s a l to  Jamu­

rado -2 3 -  de guia para e l h ilo  (f iguras  33 y 3 3 ) ,  que contribuye 

a extender l a  gaza de h ilo  de la  aguja al pasar alrededor de dicha 

c a ja .  La forma de esta  ca ja  de la  o a n i l la  es t a l  que cuando la
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lanzadera conauce la  gaza ue h ilo  por enóiic^ ^  ^ j# ^ d e  l a  ca­

n i l l a ,  la  gaza se abre poY la  acción de l a s  su p erf ic ies  ue la  r e ­

fer id a  c a ja  hasta que se consigue la  extensión máxima de l a  gaza. 

Despuás ue e l lo ,  se n eces ita  o tra  pequeña rotación  de l a  lanzade­

ra de unos 10H más o menos, para que l a  gaza de l a  aguja, quede 

enteramente en l ib e r ta d .

Para mantener l a  gaza de la  aguja sometida a una l ig e r a  

tensión, pero sin e s t i r a r  indebidamente e l  h i lo  cuando la  gaza de 

l a  aguja pasa ne una posición ue máxima extensión (figura 32) a 

otra en la  cual queda l i b r e  para ser e s t ira d a  ce la  caja y de la  

lanzadera por e l  tomaaor (figura 33)., se emplea un regulador del 

h ilo  -28 -  actuado por un r e s o r te ,  que t iene  una extensión de mo­

vimiento relativam ente lim itada. Este regulador -2 8 -  comprende un 

alambre doblado, como se representa mejor en la  figura  34, asegu­

rado en un bloque -30- g ira to r io  en un t o r n i l l o - e j e  f i j o  -32-.

El extremo l ib r e  del regulador -28 -  presenta un o r i f i c i o  g u ia -h i­

lo s  -3 4 - .  En varios  de sus aspectos, e l  regulador -2 8 -  actúa de 

una manera análoga a un tensor de h ilo  a u x i l ia r  de forma convencio­

n a l ,p e ro  su movimiento es mucho más corto que e l  de uto tensor de

h ilo  a u x i l ia r  usual, de manera que cuando el regulador -2 8 -  se en­

cuentra a f lo ja d o ,  se e s t i r a  únicamente una cantidad muy pequeña 

ue h ilo  (f igura 31 ) .  El regulador -2 8 -  prende e l h ilo  de la  aguja 

entre dos ro d i l lo s  de guía -36 - ,  -3 8 -  y e& actuado por un resorte 

h e lico id a l  -40- ^ue rodea e l  t o r n i l l o - e je  -3 2 - ,  Los extremos del 

re so rte  están asegurados a un co l la r  de su jeción  -42- del t o r n i l l o -  

e je  -32 -  y a l  bloque -30- ,  respectivamente. Para sostener a l r e ­

gulador -2 8 - ,  cuando e s tá  totalmente a f lo ja d o ,  se monta en forma 

loca  en e l  t o r n i l l o - e j e  -32 -  una. s i l l e t a  a ju s ta b le  -43- (f igura 

3 3 - ) , p rovista  ue nos brazos. La s i l l e t a  presenta una cavidad con­

veniente para a lo ja r  el regulador -28- y l le v a  dos to r n i l lo s  de 

f i ja c ió n  -44- y -4 6 -  roscados en los  brazos para ponerse en con­

tacto con la  armazón de l a  máquina, con lo cual puede a ju s ta rse  

la  posición de l a  s i l l e t a .  La s i l l e t a  se a ju s ta  de t a l  manera
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que e l  regulador -2 8 -  absorbe únicamente e l  h i lo  dejado f l o j o  a 

consecuencia  de im perfecciones en l a  oonstrucoión del mecanismo 

motor del tomador y de l a  lan zad era , m ientras cada gaza de l a  agu­

ja  ee l le v a d a  por l a  lanzadera  desde una p o sic ió n  de máxima exten ­

s ió n  a o t r a  en l a  cual queda l i b r e  para s e r  e s t i r a d a  hacia  ab a jo  

por e l  tomador, t a l  como se re p re se n ta  en l a  f ig u ra  33 .

Para p e r fe cc io n a r  más e l  funcionamiento del regulador 

- 2 8 - ,  e l  extremo d el mismo que prende e l  h i l o  se  encuentra s i t u a ­

do cen tra lm en te  e n tre  lo s  r o d i l l o s  de guía - 3 8 - ,  - 3 8 - ,  de modo que 

e l  h i lo  es e s t ira d o  por e l  regulador en ángulo r e c t o  con su t r a y e c ­

t o r i a  n a tu r a l  en l í n e a  r e c t a .  G racias  a e s ta  d is p o s ic ió n ,  es s u f i ­

c i e n t e  una te n s ió n  re la t iv a m en te  l i g e r a  en e l  h i lo  para que e l r e ­

gulador entregue h i lo  durante l a  primera p a rte  d e l movimiento en 

que se sep ara  de su p osic ión  de completo a f lo ja m ie n to ,  indicada en 

l a  f ig u ra  31 ,  y a medida que e l  h i lo  se aproxima a una p osic ión  en 

l í n e a  r e c t a  e n tre  lo s  r o d i l l o s  -3 6 -  y - 3 3 - ,  debe e je r o e r s e  una te n ­

s ió n  re la t iv a m e n te  grande para ac tu a r  e l  regulador. Entre l a  p o s i ­

c ión  completamente a f lo ja d a  indicada en l a  f ig u ra  31 y una p o s i ­

ción  completamente r e t i r a d a ,  s itu ad a  ligeram en te  más a l l á  de l a  que 

se  re p re se n ta  en l a  f ig u ra  32 ,  debe e je r c e r s e  una ten sió n  rá p id a ­

mente c r e c ie n t e  para ac tu a r  e l regulador a f i n  de que entregue h i le  

l a  fu erza  e je r c id a  por e l  r e s o r t e  -4 0 -  e s tá  a ju s ta d a  de t a l  manera 

que e l  h i lo  s ituado en tre  lo s  r o d i l l a s  - 3 6 -  y -3 8 -  aloanza p r á c t i ­

camente l a  l i n e a  r e c t a  solamente cuando e l  tomador f i j a  una punta­

da. De e s ta  manera, e l  regulador se ve obligado a tomar una p o s i ­

c ió n  interm edia ( f ig u r a  32) e n tre  l a s  p osic ion es  en que se encuen­

t r a  a f lo ja d o  y completamente r e t i r a d o ,  m ientras l a  gaza de h i lo  de 

l a  ag u ja  es e s t i r a d a  de l a  c a j a  de l a  c a n i l l a  y de l a  lanzadera 

por e l tomador.

Para regular más eficazm ente e l  h i lo  de l a  aguja m ientras 

se forma cada gaza y es conducida a lred ed o r de l a  c a ja  de l a  c a n i­

l l a ,  se  dispone un mecanismo ten sor del h i lo ,  de l i g e r a  f r i c c i ó n  

- 4 8 - ,  - 5 4 -  ( f ig u r a s  31 ,  3 2 ,  33) e n tre  e l  tomador y  l a  obra de ma­

nera que se  e je r z a  la^ te n s ió n  s u f i c i e n t e  en e l  h i lo  m ientras se
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enhebra l a  aguja y mientras l a  gaza de h ilo  de l a  agiAja alcanza 

310 su máxima extensión alrededor de la  c a ja  de la  c a n i l la .  Mantenien­

do -una l ig e r a  tensión en e l h ilo  durante es te  tiempo, l a  gaza de 

h ilo  de l a  aguja alcanza su posición de máxima extensión in v a r ia ­

blemente en l a  misma posición angular de la  lanzadera. El mecanis­

mo tensor a f r i c c ió n  comprende una placa -43- (f igura  85) provista  

315 de una o re ja  c i l in d r ic a  -5 0 -  montada en forma g ir a to r ia  en un bra­

zo de soporte -5 2 - ,  asegurado a l a  armazón de l a  máquina. El h i ­

lo  de l a  aguja pasa con re la c ió n  a l a  placa -4 8 -  a través de una 

abertura practicada en la  porción rebordeada de una pieza de f r i c ­

ción -5 4 -  asegurada a un brazo -6 5 -  ( f ig u ra  26) articulado en -68 -  

320 en e l brazo de soporte -5 2 - .  El brazo -66 -  e s tá  hendido en ca s i  

toda su longitud, excepto en una porción de conexión, en forma.de 

U, a f in  de r e o ib i r  l a  espiga de la  pieza de f r i c c ió n  -54- y un 

r o d i l lo  de guía del h ilo ,  -6 9 -  (f igura  85) que g ir a  en el e je  -6 8 - ,  

manteniéndose la  pieza -54- en la  ranura o hendidura del brazo -66 -  

325 por medio de un to r n i l lo  -7 0 - .  Entre el e je  -3 8 -  y al t o r n i l lo  

-7 0 - ,  el brazo -66 -  l le v a  un pasador e je  -7 2 -  adelgazado en su 

porción cen tra l  para r e c i b i r  la  espiga de l a  pieza de f r i c c ió n  

-5 4 - ,  oon lo  oual esta espiga impide el movimiento ax ia l del pa­

sador e je ,  mientras que permite su ro tació n . Conectado oon el 

330 pasador e je  -7 2 -  a una de lo s  lados del brazo -6 6 -  se encuentra 

un bloque - 7 4 - (f ig u ra  26) en el cual está  roscado un t o r n i l lo  

prolongado -76 -  rodeado por un resorte  de compresión -7 8 - .  La 

pieza de f r i c c ió n  -54 -  es tá  mantenida elásticam ente contra l a  p la­

ca -48 -  por la  acción del resorte  ?78- .  El t o r n i l lo  -7 6 -  pasa a 

335 través de una o re ja  perforada de una corredera -8 0 - ,  estando dicha 

o re ja  dispuesta entre el. re so r te  -7 8 -  y la  cabeza del t o r n i l lo  

-7 6 - .  La corredera -80 -  se d esliza  en una guía formada en un so­

porte de dos brazos -8 1 -  y l le v a  una espiga -8 2 -  que encaja en 

una ranura del pulsador del h ilo  -1 2 - ,  presentando este  pulsador 

340 la  forma de una palanoa, a r t icu lad a  entre lo s  brazos del soporte

-8 1 -  por medio de una espiga de a r t ic u la c ió n  -8 4 -  y estando provis-
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to de un ensancMmiento en forma le  botón -35-' en su áAremo in f e ­

r i o r ,  que encaja entre lo s  brazos del soporte -8 1 -  para impelir el 

movimiento l a t e r a l  i e l  pulsador -1 2 - .  Por medio l e  estas conexio­

nes l a  pieza l e  f r i c c ió n  -5 4 -  a p rie ta  elásticam ente a l h ilo  con­

t r a  l a  placa -4 8 -  en to lo  momento, y cuando el pulsador -1 3 -  se 

mueve hacia  a trá s  durante e l enhebrado de la  aguja , como se indica 

en l a  figura  25, l a  presión de l a  pieza -54 -  aumenta para aumentar 

l a  tensión  del h ilo  de l a  aguja para e l  f in  antedicho.

Para sum inistrar para cada puntada una cantidad medida 

del h ilo  de l a  agu ja , entre e l tomador y el depósito del h i lo  hay 

montado en forma g i r a t o r ia  un órgano es t irad or constitu ido  por un 

brazo curvado y hendido -8 6 -  (f ig u ra  8) asegurado a un manguito 

-8 8 -  que rodea en forma lo ca  un árbol -9 0 -  montado en forma g ir a ­

t o r ia  en l a  armazón de la  máquina. En combinación con e l e s t i r a -  

dor -8 6 -  se encuentra un brazo medidor de h ilo  - 9 2 - ,  cuya posición 

se a ju s ta  automáticamente por l a  posición del p ie  compresor mien­

t r a s  e s te  último se encuentra en contacto con l a  obra. EL e s t i r a -  

dor y e l  brazo medidor están actuados por un brazo -9 4 -  ( f ig u ra  4 ) 

situado en un extremo del manguito -8 8 - ,  estando e l brazo -9 4 -  co­

nectado por un t i r a n te  -9 6 - ,  una palanca -9 8 -  y un t i r a n te  -1 0 0 - ,  

a un codo o cigiieSal -1 0 3 -  de uno de lo s  dos árboles  oosedores 
-1 04-  y -1 0 6 - .  EL brazo medidor del h i lo  -9 3 -  presenta un par de 

aberturas de guía del h i lo  entre la s  cuales  actúa e l  es t ira d o r  

del h ilo  -8 6 -  y es tá  montado en un árbol -1 10-  g ir a to r io  en un 

o o jin e te  f i j o  -1 1 3 - .  Las conexiones para a ju s t a r  l a  posición del 

brazo medidor -9 3 -  comprenden un brazo -1 14- del árbol -1 1 0 - ,  co­

nectado por medio de un t i r a n te  -116- a l  mecanismo que actúa a l  

pie compresor y qua se  d e s cr ib irá  luego más detalladamente.

Los medios para s u je ta r  e l  h i lo  se encuentran mejor 

representados en l a  figura 8 y comprenden dos sujetadores del h ilo ,  

e l  a n te r io r  de lo s  cuales actúa sobre e l  h ilo  entre e l  es t irad o r  

-8 6 -  y l a  obra, mientras qué el p o ste r io r  actúa sobre el h i lo  en­

t r e  e l  es t ira d o r  -8 6 -  y e l  depósito del h i lo .  Ambos sujetadores 

son de construcción análoga y oomprenden dos ro d i l lo s  de guía del 

h ilo  -3 6 -  y -1 18-  (f ig u ra  8) alrededor de lo s  cuales pasa el h ilo
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en su reoorrido desde e l  depósito a l  tomador. Tara su je ta r  e l  

h i lo  contra el r o d i l lo  -36 -  del sujetador delantero  está  montada 
en forma lo ca  sobre el t o r n i l lo  - e j e  -3 2 -  una zapata curvada 

de -su jeción  -920-. La zapata -1 20-  presenta también una prolonga­

ción perforada a través de l a  cual pasa e l  h ilo  para e v ita r  que 

é s te  se escape del ro d il lo  - 3 6 - ;  Para actuar l a  zapata aproximán­

dola o re t irá n d o la  del r o d i l lo  - 3 6 - ,  l a  zapata se encuentra en 
oontaoto con una porción de leva o extremo redondeado de un brazo 

-1 2 2 - ,  asegurado a un extremo del árbol -9 0 - .  En e l  otro extremo 

del árbol -9 0 -  e s tá  f i ja d o  un brazo -124- ( f ig u ra  4) articu lad a  

a l  extremo delantero  de una v a r i l l a  horizontal -1 2 6 -  (f iguras 7 y 

27).  La v a r i l l a  -1 2 6 -  es tá  sostenida en forma d e s liz a b le  en un 

manguito -128-  art icu lad o  en e l  extremo in fe r io r  de una palanca 

de leva -130- a r t icu la d a  en -1 3 2 -  sobre l a  v a r i l l a  -126- y actua­

da por una leva del árbol -1 0 4 - .  Tara actuar l a  v a r i l l a  -1 26-  de 

modo que e l  brazo -122- se a p r ie te  contra l a  zapata -120-  y c i e ­

r re  e l  su jetador del h i lo ,  alrededor del extremo p osterior  de l a  

v a r i l l a  -12 6 -  se encuentra arro llad o  un muelle -13 4 -  mantenido en 

compresión contra e l  manguito -1 2 8 -  por una tuerca -1 3 6 - ,  Cuando 

l a  palanca de lev a  -130- es movida hacia a trás  en l a  máquina, la  

fuerza del r e s o r te  -134- c ie r r a  el sujetador a n te r io r  y cuando 

l a  palanca se mueve en sentido opuesto, e l  manguito -128-  se po­

ne en contacto con un o o l la r  -1 3 8 -  de la  v a r i l l a  -1 3 6 -  y permite

que se  abra e l  su jetador a n te r io r .  La zapata -1 2 0 -  presenta una 

forma t a l  que cuando está  en contacto con e l  h i lo  sobre e l  ro d i­

l l o  -3 6 - ,  sus s u p e r f ic ie s  externa e in terna son prácticamente 

concéntricas con e l  e je  del r o d il lo  -3 6 - .  La fuerza e je r c id a  por 

e l  brazo -1 2 2 -  sobre l a  zapata -1 2 0 - ,  se a p lic a  por tanto en sen­

tido r a d ia l  del r o d i l lo  -3 5 -  a l  empujar l a  zapata contra el ro d i­

l l o ,  con lo  que r e s u lta  una acción de su jeción  d ire c ta  sobre el 

h i lo .  La porción de lev a  o extremo redondeado del brazo -122- 

es de forma t a l  qne se pone en oontaoto con l a  zapata -120- en un 

punto próximo a l a  l in e a  que conecta e l  e je  del r o d i l lo  -3 6 -  con 

a l  centro del árbol -9 0 - ,  de modo que l a  zapata e je r ce  una fuerza 

constantemente c re c ie n te  sobre el h ilo  del r o d i l lo ,  evitando de
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9sea manara que e l  h i lo  se d e s lice  o empuje la  zapata -12 0 -  fuera

de contacto con el r o d i l lo .

El sujetador p o ster io r  del h i lo  que comprende el ro d illo  

-1 1 8 - ,  presenta una zapata -140-  ( f ig u ra  8) y un brazo de leva 

-14 2 -  actuado prácticamente en igual forma que e l  sujetador delan­

tero , estanco e l brazo -142- asegurado a un extremo de un manguito 

-1<±4- que rodea a l  manguito -8 8 -  del e s t ira d o r ,  y en su otro ex tre ­

mo el manguito -1 4 4 -  e s tá  provisto  de un brazo -1 4 6 -  ( f ig u ra  2 7 ) .

E l brazo -146- e s tá  articulado a um v a r i l l a  -1 48-  p a ra le la  a l a  

v a r i l l a  -12 6 -  y que es  d.eslizable en un manguito -1 6 0 -  a r t i c u la ­

do en e l  extremo in fe r io r  de una palanca -1 5 2 -  actuada por una 

lev a . La palanca -152-  actúa por medio de un re s o r te  -16 4 -  

co morir, id o entre e l  manguito y una tuerca -1 5 6 - .  La v a r i l l a  -148-  

l le v a  tambián un c o l la r  -158-  para abrir  el sujetador p osterior  

cuando l a  palanca -1 52-  se mueve hacia delante .

La d isposición  y construcción de los su jetad ores , del 

es t irad o r y del brazo medidor del h i lo  de modo que puedan s e r  a c ­

tuados desde un mecanismo centra l que comprende árboles  y manguitos 

dispuestos concéntricamente, hace que e s tes  elementos sean más e f i ­

caces y más fácilm ente a ju s ta b le s  que s i  fueran actuados desde me­

canismos más separados. Además, cuando e l  mismo árbol e s tá  d is ­

puesto para sostener  los accionamientos tanto del sujetador an te­

r io r  como del p o ste r io r ,  l a s  v a r i l l a s  aotuadoras de ambos s u je ta ­

dores pueden disponerse en forma tal que ambos su je tad ores  puedan 

a b rirse  simultáneamente por medio de una simple conexión con e l  

mecanismo motor y de paro de la  máquina,cuando á s ta  ae para.

El mecanismo motor y de paro es  s im ila r  a los  mecanis­

mos de es te  tipo ya conocidos, estando dispuesto para funcionar tan 

to a pona velocidad oomo a velocidad elevada y e s tá  provisto  de una 

palanca de leva -1 6 0 -  ( f ig u ra  7) que o sc i la  continuamente, un per­

no de c ie r r e  -162- y un soporte -164- para e l  mismo, dispuesto pa­

ra ser  conectado con la  palanca de leva -1 6 0 -  deapuás de que se 

ha desconectado e l  mecanismo motor de gran velocidad, para poner en
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funcionamiento el mecanismo a b a ja  velocidad, a l  parar la  maqui­

na en una posición previamente determinada. La posición del per­

no de c ie rre  -1 6 3 -  se regula por medio de conexiones con una va­

r i l l a  de pedal -1 6 5 - ,  un brazo -166- al cual e s t á  a r t icu lad a  dicha 

v a r i l l a  -16 5 -  y una palanca -1 6 7 -  conectada al perno de c ierre  

-163- y dispuesta para 3er actuada por una s u p e rf ic ie  de leva del 

brazo -1 6 6 - .  Para impedir l a  rotación  de lo s  arboles  cosedores 

-1 0 4 -  y -1 0 6 -  de l a  maquina, después de l a  posición de parada, e l  

árbol -1 0 4 -  presenta una leva -168- que coopera con una palanca 

-1 6 9 - ,  movible en d irecc ió n  p a ra le la  a l  árbol -1 04-  hacia la  leva 

-1 6 8 -  o separándose de e l l a ,  y e s tá  dispuesta para ser movida por 

l a  leva -16 8 -  separándose radialmente del árbol -104- para s o l ta r  

y le v a n ta r  de l a  obra a l p ie  compresor.

Para a b r i r  lo s  su jetadores del h i lo  y efectuar otras  

operaciones a u x i l i a r e s ,  la  palanca -169-  cuando es  actuada por 

l a  leva -16 8 -  se mueve h acia  un brazo -170- conectado por un t i ­

rante -1 72-  a un brazo de una palanca -1 7 4 - ,  cuyo extremo in fe r io r  

l le v a  dos t o r n i l lo s  de f i ja c i ó n  -176- que se ponen en contacto con 

los  extremos p o ste r io re s  de l a s  v a r i l l a s  -126- y -1 4 8 - .  Cuando 

la  palanca -17 4 -  es actuada por l a  le v a  -1C8-, lo s  t o m i l lo s  de 

f i j a c i ó n  -176- empujan a l a s  v a r i l l a s  -1 26-  y -148- . hacia de­

la n te  comprimiendo los  r e s o r te s  -134- y -154- situados sobre l a s  

v a r i l l a s ,  para a b r i r  ambos su jetadores del h i lo  de modo cus el h i ­

lo  puede se r  librem ente re tirad o  junto con l a  obra a una d is ta n c ia  

conveniente de l a  maquina antes  de c o r ta r lo .

Les su jetadores -sel h ilo  sen actuaduá por r e s p e c t i ­

va^ pa— uoc&.3 eva para aOl &ar ai cerra  urvamcn.^e i . i^c ,  -yerran— 

cose el .suje tader p o ster io r  y abriéndose e l  anter ior para ase­

gurar que entre lo s  su jetadores se e s t i r e  la  cantidad medida de 

h ilo  antes de que cara gaza de l a  aguja alcance una posición de 

extensión máxima sobre l a  c a ja  de l a  c a n i l la  - 8 - .  El sujetador 

a n te r io r  permanece abierto  mientras se f i j a  cada puntada y ce rra -  

ce mientras el h i lo  e s tá  tensare por l a  - acción .del tomador inme-

-  15 -
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ala  same ace áeapu.és qu.e és te alcanza su posición més t a ja  de f i j a ­

ción de la  puntada. Después de e l l o ,  permanecen cerrados ambos 

sujetadores hasta que el'  e & tirador -8 6 -  empieza a actuar, en cuyo 

momento se abre e l  sujetador p o ste r io r .

Con re fe re n c ia  a l a s  f igu ras  17 y 18 ,  e l  soporte -1 6 -  de 

l a  obre e s ta  asegurado a un carro de avance o alimentación -180- 

prcvisüo de una montura ar t icu la u a ,  cuyo e je  se prolonga en ángulo 

agudo con re la c ió n  a l plano de l a  su p erfic ie  4.78- del soporte de 

l a  obr: que se pone en contacto con esta  ultim a. 31 soporte de 

l a  obru presenta l a  forma de una U, encontrándose en el centro 

de la  i' entre SUB brazos p ara le lo s  l a  su p erf ic ie  -178-  que se po­

ne en contacto con l a  obra. Los brazos del soporte están  s u je to s  

en fo rsa  a ju stab le  a porciones p a ra le la s  del carro de avance, que 

e s té  construido en dos p artes .  Estas dea partes del carro de avan­

ce es tén  aseguradas entre s í  y a un érbol de montura -182-  a r t ic u ­

lado e inclinado, por medio de unos pernos -1 8 3 - .

El é r t o l  -1 82-  esté  montado en forma g ira to r ia  por sus 

extremos en unos co j in e te s  -18 1 -  y -1 86-  (f ig u ra  8) de la  armazón 

de la  maquina y que se encuentran ambos por debajo del plano de 

l a  su p erf ic ie  -1 7 8 -  del soporte -1 6 -  de l a  obra que se pone en 

contacto oon ésta ,  en puntos, convenientes para que quede amplio 

espaoio para los re s ta n te s  mecanismos actúadores. El carro de avan­

ce -18 0 -  e s té  reforzado entre su montura a rt icu la d a  y la  su p e rf ic ie  

que se pone en contacto con l a  obra, del soporte para l a  misma, por 

medio de porciones en forma de gancho que es tén  en contacto con 

placas de presión -188- (f ig u ra  1) que se encuentran en ángulo 

recto  con e l e je  de a r t ic u la c ió n  dél c a rro .  Las placas -1 88-  es ­

tén sostenidas por un brazo de soporte -1 8 9 -  a torn illad o  a la  ar­

mazón de la  maquina.

El p ie  compresor e s ta  asegurado al extremo a n ter io r  de 

una palanca -1 9 0 -  (f igura  1 7 )a rt icu lad a  en una espiga -192-  sos­

tenida en unas o re ja s  del carro de avance -1 8 0 - .  La espiga -192-  

presenta una cabeza cuadrada que se pone en contacto  con una guía
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hendida de una placa f i j a  -1 9 4 -  ( f ig u ra  1) para re fo rz a r  aa ta  

porción del carro de avance. ^  ^  ^ ^

EL mecanismo para tran sm itir  el movimiento de avance a l  

carro -180- comprende una a r t ic u la c ió n  de palancas -1 9 6 - ,  -1 9 8 - ,  

(f ig u ra  18) conectada a un brazo que se prolonga hacia a t r á s  del 

carro -1 8 0 - .  La conexión media de la  a r t ic u la c ió n  de palancas 

-1 9 6 - ,  -198- es ta  conectada por un t i r a n t e  -2 0 0 -  a una palanca 

acodada -202- actuada per una lev a . Para v a r ia r  la  longitud de 

l a  puntada, l a  palanca -1 9 8 -  esta articulada en una. h orq u illa  

-204- g ir a to r ia  en l a  armazón de l a  máquina en e je s  de a r t i c u l a ­

ción que se encuentran aproximadamente en l ín e a  con la  a r t i c u la ­

ción media de l a s  palancas -196-  y -1 9 8 - .  Ajustando l a  h orquilla  

-2 04-  sobre gus a r t icu la c io n e s  puede aumentarse o disminuirse el 

ángulo formado por lo s  dos miembros -1 9 6 -  -1 9 8 -  que forman la  ar­

t ic u la c ió n  de palancas, variándose a s i  l a  longitud del movimiento 

del carro de avance -18C-. Para a ju s t a r  l a  h o rq u illa  -2 0 4 - ,  e s tá  

p rovista  la  misma de un brazo -206- conectado por un t i r a n te  -208-, 

una palanca acodada -210- y un t i r a n te  -2 1 2 - ,  a una palanca -214- 

aetuada a mano (f ig u ra  1 2 ) .

EL mecanismo para actuar el pie compresor -18 -  para su­

je t a r  o s o l ta r  la  obra comprende un brazo -22 2 -  (f igura  17) a r t i ­

culado en l a  espiga -192- del pie compresor y conectado con l a  pa­

lanca -190- s e l  pie compresor; un t i r a n te  -2 2 4 -  (f ig u ra  19) con 

conexiones universales  en sus extremos y que conecta al brazo 

-S22- con una palanca acedada -22 6 -  art icu lad a  en una espiga f i ­

j a  -2 2 8 - ,  y un t i r a n t e  -2 3 0 -  que conecta la  palanca acodada -286- 

con e l extremo in f e r io r  de una palanca f lo ta n te  -25 2 - .  EL t i r a n ­

te -2 5 0 -  presenta la  forma <de h o rq u il la  ( f ig u ra  20) y rodea e l 

extremo in f e r io r  tambián en forma de h o rq u il la  de la  palanea f l o ­

tan ce -833- ,  y un pasador e je  -2 34-  pasa a través oe l a s  porciones 

sobrepuestas del t i r a n t e  -2 3 0 -  y de l a  palanca -2 3 2 - .  Para 

que e l pie compresor se ponga elásticamente en contacto cetn l a  

obra, l a  porción cen tra l  ael pasaucr e je  -234- a traviesa e l  extre­

mo a n te r io r  de un t ira n te  -2 3 6 - ,  cuyo extremo p o ste r io r  e s t á a r t i - '

-  17 -
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9  í! ^a -*9u áuflyrazo curvoculauo en una espiga -<¿38- ( f i j a r a  19)$ió 

de una palanca de t r e s  brazos -240-. Esta palanca -240- está mon­

tana en forma g ira to r ia  en un perno f i j o  -<¿42- y es tá  conectada 

por.un brazo que se prolonga hacia  abajo a l  extremo p o ste r io r  de 

un re s o r te  -244- cuyo extremo an terio r  es tá  conectado a un brazo 

-246- (f iguras 1 y 2 )  de una disposición de a ju s te  de la  tensión .

El re so r te  -244- ,  por medio de la s  piezas d e scr ita s ,  actúa movien­

do a l pie compresor en contacto e lá s t ic o  con l a  obra. Para regu ­

l a r  l a  fuerza con que e l  pie compresor se pone en contacto e lá s ­

t ic o  con la  obra, e l  brazo -246- es tá  f i jad o  por medio de una unión 

de pasador a l extremo in fe r io r  de un árbol -247- v e r t i c a l  (f igura 

2) que es g ir a to r io  en la  armazón de l a  máquina. En e l  árbol -247-

a* encuentra f i ja d a  también una rueca h e l ic o id a l  -248- que engrana 

con un to rn i l lo  s in  fin -249- de un árbol h o r iz o n ta l-250- provisto 

ue una rueca de a ju s te  -251'-. La rotación ue l a  rueda de a juste  

por la  acción ae l a  rueda -248- y del t o r n i l lo  sin fin  -249-, mue­

ve hacia delante o hacia a trá s  a l  orazo -246-, aumentando o dismi­

nuyendo l a  tensión del re so r te  -244- del pía compresor.

Para f i j a r  e l  mecanismo del pie compresor, l a  palanca 

l ib r e  -232- es tá  conectada, en un punto situado a l a  mitad de su 

longitud, con un mecanismo de f i ja c i ó n  ya conocido que comprende 

unas piezas cen tra l  y externas en forma de cuña (252) (f ig u ra  21) ,  

dispuestas en una guía de un bloque f i j o  -253- y una s e r ie  de ro­

d i l lo s  ae acero -2 55-  mantenidos por una barra a ju s ta b le  -266-  y 

actuados por un dedo f i ja d o r  -2 58-  e l  cu al,  a l  ser  puesto en fun­

cionamiento, a p r ie ta  unos contra otros los  r o d i l lo s  -255- , empu­

jando a s í  a la s  piezas en forma de cuña -252- contra la  guía y una 

pieza de separación -254-. Las cuñas -252- están conectadas a l a  

palanca l ib r e  -232-  por medio de una espiga -260- que pasa l i b r e ­

mente a través de dichas piezas y palanca de modo que cuando la s  

cuñas están f i ja d a s ,  la  espiga Je f i ja c ió n  -260- forma un punto 

de apoyo para l a  palanca l ib r e  -232- . 'Juana.o' l a  espida -260- que­

da así f i ja d a  contra toco movimiento, al o s c i la r  la palanca l ib re  

-232- en una d irección , e l pie compresor -18- ap rie ta  l a  obra con-
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tr a  e l  soporte ue l a  misma -16- ,  mientras que la  o sc ila c ió n  de l a  

palanca en dirección opuesta deja l ib r e  la  obra de la  presión 

e jeycida por e l  pie compresor y e l  soporte de l a  misma. Para ha­

cer o s c i la r  la  palanca l ib r e  -232-, está, conectada dicha palanca 

por su extremo superior con una palanca -262-  actuada por una leva. 

La conexión entre ambas palancas es a ju s ta b le ,  a f in  de poder 

comunicar a l  pie compresor d iferen tes  intensidades de movimientos 

de compresión y de aflo jam iento ne l a  obra y comprende un t i r a n te  

-264:-, cuyos extremos llevan pernos -2 66-  s u je to s ,  en forma de 

quita y pon, en unas ranuras practicadas en el extremo superior 

de l a  palanca -232- y en. e l  extremo in fe r io r  de l a  palanca -262-,

respe ct iva,,.ent e.

Con determinados t ip o s  de obra es conveniente que e l  

pie compresor permanezca continuamente en contacto con ia  obra y 

Para, e l l o  la  palanca -190- del pie compresor ( f ig u ra  17 ) ,  y el 

brazo actuaaor -222- están conectados entre s í  por medio de un 

t o r n i l lo  ue su jeción  -268- que pasa a travós de un brazo que se 

d irige  hacia arr ib a  de la  palanca -190- y que e s tá  roscado en una 

oreja del brazo -222-. Rodeando e l  t o m i l l o  -268- se encuentra 

un resorte  e sp ira l  -2.70-, y cuando e l  t o r n i l lo  -268- se hace g i ­

rar hacia a trás  y se a f l o ja ,  el resorte  -270- empuja a l  pie com­

presor -18- contra la  obra con una l ig e r a  acción e l á s t i c a ;  conec­

tando en es te  momento e l to r n i l lo  solamente en forma l ib r e  l a  pa­

lanca -190 y e l brazo - 222- .  Esta operación es conveniente, por 

ejemplo, cuando se emplea en e l  pie compresor una cu ch il la  ranu-

radora. Cuando e l  t o r n i l lo  -268- se ap rie ta ,  e l  pie compresor 

actúa de nuevo en la  forma usual, quedando e l  re so r te  -270- in ac­

t iv o  y l a  palanca -190- y e l  brazo -222- conectados rígidamente 

por s i  t o r n i l lo  -2 68-.

El mecanismo para actuar io s  elementos f i ja d o re s  del 

pie compresor comprende el dedo de f i ja c i ó n  -288- (f igura 21) 

que forma un brazo de una palanca -272 - (f igura  20 )  articu lad a  en 

un árbol -274- montado en e l  bloque -253-, un t i r a n t e  -276- (f ig u -



ra 19) articulado a l a  palanca -272- y una palanca -278- actuada 

por una leva y a r t icu la d a  en un árbol t r a n s v e r s a l -280- de l a  a r ­

mazón de l a  máquina, para actuar e l t i r a n t e  -276- ,

Para f a c i l i t a r  que la s  su p erf ic ies  de l a s  cunas -252- 

del mecanismo f i ja d o r  del pie compresor se separen de la  pieza de 

separación *264- y de la  guia en la  que están montadas; cuyas p ie ­

zas tienden a quedar adheridas entre  s í  a causa de la  succión a l  

so l ta rse  e l mecanismo de f i ja c i ó n ,  están p rov istas  l a s  super­

f i c i e s  de es tas  piezas de canales -282- (f iguras 19, d i ) .  Las 

canales -282- forman tambión espacios l ib r e s  entre es ta s  sup erfi­

c ie s  en lo s  cuales pueden acumularse m aterias extrañaso p a r t íc u ­

la s  su eltas  procedentes de dichas s u p e rf ic ie s  sin  que estorben, l a  

acción de f i ja c i ó n .

Para impedir e l  contacto del pie compresor -1 8 -  con e l 

soporte -15- de l a  obra, cuando no se presenta obra alguna a l a  

máquina, la  palanca -190- del pie compresor l l e v a  una placa -284- 

de tope (figura 19) ajustablemente f i ja d a  a e l l a  por medio de anos 

t o r n i l lo s  ue sujeción -286-. La placa -284-, cuando e l  pie compre­

sor se mueve hacia e l soporte de l a  obra, choca contra un brazo de 

soporta f i j o  -288-.

Como en los  t ip o s  an terio res  de máquinas en lo s  cuales l a  

alimentación de l a  obra se efectúa de un modo análogo, la. palanca 

-262- actuada por una leva (f igura  19) comunica al pie compresor 

unos movimientos de sujeción y aflojamiento de l a  obra s incroniza­

dos debidamente con los  movimientos ue avance del carro -1 8 0 - ;  t e -  

nienuo lugar e l  movimiento de compresión durante el avance y e l de 

aflo jam iento durante e l  retroceso del carro. Para l im ita r  l a  pre­

sión del pie compresor sobre l a  obra durante su movimiento de com­

presión e impedir por tanto todo daño a l a  su p e rf ic ie  de l a  obra, 

la  palanca -262- está  conectada elásticam ente a. un brazo seguidor 

de leva -289- (f igura  6). La palanca -262- t ien e  su punto de apoyo 

en un árbol -290- y s i  brazo -289- es tá  provisto  de un par de o r e ­

j a s  d ir ig id as  hacia arriba, entre l a s  cuales penetra un brazo que
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sobresale en, mentido l a t e r a l  de l a  palanca -2 6 2 - .  Bate brazo l a ­

te ra l  de l a  palanca -2 62-  presenta una entalladura, en cuyo in t e -  

;' rlo,r se a lo ja  un resorte  -292.- que esas en. contacto con la  cabeza 

de un t o m i l l o  de f i j a c i ó n  a juotable  -2 9 4 -  montado en una de la s  

o re ja s  del brazo -2 8 9 - .  Cuando el brazo -23 9 -  o s c i la  en una direc 

cion determinada para empujar'el pie compresor centra el soporte 

de la  obra y comprimirla, e l  brazo -289- actúa por medio del re­

sorte -2 9 2 -; pero cuando e l  br&zc -2 89-  activa en d irecc ió n  cendra­

r la  para levantar el pie compresor separándole de l a  obra, l a  o tra  

Opeja del brazo se pone en contacto con la  palanca -2 6 2 - ,  dejando 

inactivo e l  resorte  -292-  para mantener al pie compresor contra 

l a  obra.

La máquina escá provista  de medios para s o l t a r  y levan­

ta r  automáticamente el pie compresor al f i n a l  de la  operación de 

cosido.

Para so le a r  y le v an tar  a mano el pie compresor, en la  

espiga -228- está  articu lad a  una palanca de mano -3 4 9 -  ( f i j a r a s  6 

y 19) p rovista  de una barra -3 4 2 -  que se prolonga hacia a trás  en 

d irecció n  a un r o d i l lo  -3 44-  sostenido por un brazo de l a  palanca 

-272-  que su elta  a l pie compresor. S i se empuja hacia  a trás ,  en 

l a  máquina, l a  palanca de mano -3 4 0 - ,  l a  barra -3 4 2 - ,  al ponerse 

en contacto con e l  r o d il lo  -3 4 4 - ,  s u e lta  al mecanismo que actúa al 

pie compresor y una prolongación l a t e r a l  de l a  palanca de mano 

-3 40- se pone en contacto con un r o d i l lo  -346-  ( f ig u ra s  6 y 17) 

de l a  palanca -1 9 0 -  del pie compresor para lev an tar  a e s te  último 

de l a  obra. Una v e n ta ja  de e s ta  forma de construcción co n sis te  

en que con el t o r n i l lo  -268- aflo jado para que el' pie compresor 

pueda permanecer en contacto e lá s t ic o  con la  obra, es  posible l e ­

vantar e l  pie compresor por acción d ir e c ta  sobre l a  palanca -1 90-  

del pie compresor, no siendo necesario  un movimiento en vacío para 

que dejen de e s t a r  l i b r e s  entre s í  l a  palanca del pie compresor y 

el brazo actuador -2 2 2 - .  Para ayudar al obrero a lev an tar  a mano 

e l pie compresor, e l  extremo superior de la  palanca de mano -340-
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e s tá  conectado, por un t i r a n te  -3 48-  que se prolonga hacia a trá s  

( f ig u ra  6 ) ,  con un brazo de una palanca acodada -3 6 0 -  que puede 

g ir a r  libremente en un árbol -3QA-. El otro brazo de l a  palanca 

-5 5 0 -  es tá  conectado con una v a r i l l a  -3 52-  actuada por un pedal 

de .modo que con el pedal puede e je r c e r s e  convenientemente una mayor 

fuerza para lev antar  e l  pie compresor.

Con re fe re n c ia  especialmente a la s  f ig u ra s  23 y 34 , el 

es t irad o r puede a ju s ta rse  automáticamente de una manera análoga a 

la  de la s  máquinas a n te r io re s ,  de modo que l a  cantidad de h i lo  me­

dida pueda aumentar o disminuir en l a  misma proporción en que au­

mente o disminuya el espesor de l a  obra. Cuando e l e s t ira d o r  es­

tá  ajustado de es ta  manera, l a  posición en puntadas terminadas de 

l a s  porciones de h i lo  de la  aguja -3 5 4 -  y de h i lo  de la  c a n i l la  

-3 5 6 -  que se entrelazan , queda f i ja d a  según l a  l ín e a  de trazos 

-3 57-  (f igura  33) a una d is ta n c ia  uniforme de la  su p erf ic ie  de 

pise -3 5 8 -  de la  suela ,  independientemente del espesor de l a  sue­

l a .  Este a ju s te  es conveniente s i  se tr a b a ja  sobre suelas grue­

sas, pero cuando se t r a t a  de calzado de suelas l i g e r a s  o de zapa­

to s  de salón, e l  espesor de l a  suela puede ser ig u a l ,  o aun menor, 

que e l  del cerco. En e s to s  casos, s i  l a  posición de l a s  porcio­

nes de h ilo  de la  aguja y de l a  c a n i l l a  que se en tre lazan  se man­

tien e  a una d is ta n c ia  uniforme de l a  s u p e rf ic ie  de pise de l a  sue­

l a ,  l a s  porciones de h i lo s  que se entrelazan en una obra delgada, 

pueden penetrar en l a  unión entre e l cerco -3 6 0 -  y la  suela, como 

se ve ¿n el extremo izquierdo de la  f igura 23. Las puntadas fo r ­

madas de es ta  manera no son duraderas. Para e v i ta r  e s te  ir.covenien­

te , es p r e fe r ib le  a ju s ta r  de tal manera el e s t i r a d o r  que e l h i lo  de 

la  c a n i l la  sea estirado  por el h i lo  de l a  aguja h asta  un punto s i ­

tuado precisamente debajo de la  su p erf ic ie  superior de l a  obra o 

en la  misma su p erf ic ie  como se ve en el extremo izquierdo de l a  f i ­

gura 24. Sin embargo, en l a s  máquinas a n te r io re s ,  e l funcionamien­

to del e s t ir a n c r  en e s ta  forma requiere un a ju s te  manual d iferente  

de aquál en e l cual la s  porciones de lc-s dos h i lo s  que se en tre la ­

zan son e s t ira d a s  hasta  una d is ta n c ia  determinada por debajo de l a
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figura  23. En la  maquina objeto  de e s ta  invención, se disponen, 

unoa medios por l e s  cuales el a ju s te  de la  posición de la s  porcio­

nes de h ilo  de l a  aguja y de h i lo  de l a  c a n i l la  que se entrelazan ,

r ío r  de l a  obra, cuando ásta  es delgada, que cuando es gruesa, de 

modo que puede obtenerse una costura en una suela de espesor pro­

gresivamente c re c ie n te  y en un cerco de espesor unif orme, empezan­

do con e l h ilo  de la  c a n i l la  -3 5 6 -  colocado por completo en la  su­

p e r f ic ie  superior de l a  obra y terminando en la  ,„arte más gruesa 

con el h i lo  de l a  c a n i l la  situado a una c ie r t a  d is tan c ia  debajo de 

dicha sup erfic ie  de l a  obra, como se representa por l a  l ín e a  de 

trazo s  -361-  (f ig u ra  24) s in  peligro de que la s  porciones e n tre la ­

zadas de lo s  h i lo s  puedan s itu a rse  en l a  unión entre  e l  ceroo y 

la  suel a.

Los medios para a ju s ta r  de e s ta  manera el estira-ñor, 

comprenden e l t i r a n te  -1 1 6 -  y un brazo de l a  palanca -2 40-  ( f ig u ­

ras 1 9 ,22 )  que t ie n e  una abertura en forma de arco -3 6 2 -  cuyo cen­

tro de curvatura, cuando el pie compresor se encuentra en su p o si­

ción más b a ja ,  coincide o en una espiga de a r t ic u la c ió n  -3 64- que 

constituye la  conexión entre el t ira n te  -116- y el brazo -1 1 4 -  co­

nectado con el brazo medidor -9 2 - .  El extremo p o ster io r  del t i r a n ­

te -116-  está  atravesado libremente por un perno -3 6 6 -  cuya cabeza 

se a lo ja  en la  abertura -3 6 2 -  y que e s ta  dispuesto para se r  f i ja d o  

en cualquier posición a lo  largo  de dicha abertura . Cuando es tá  

su jeto  en el extremo superior de la  abertura , como en la  figu ra  

19 , el e s t ira d o r  suministra una can tidad de h ilo  para cada punta­

da que varía  directamente de acuerdo con el espesor de l a  obra,

de manera que se obtiene una costura como la  representada en l a  

figura 2 3 .  Cuando el perno -3 66- está  ajustado hacia el extremo

puede e fec tu arse  automáticamente más próximo a la  s u p e rf ic ie  supe-
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en lán ea  con l a  espiga -14.2- en l a  me está  articulada l a  palan­

ca -2 4 0 - ,  se e s t i r a  una cantioad uniforme de h i le  independí internen- 

fe del espesor de l a  obra, como se inuica por l a  HÍnea do trazo s

750 -3C7- en l a  f igu ra  24.

Para impedir que el h ilo  de la  aguja escape a l a  a^cidn 

¿ e l  ro d il lo  -2 4 -  del tomare r, e l  brazo -2 0 -  de e s te  áltimo ^ira 

entre una p an ta lla  f i j a  -3 68-  ( f ig u ra  2) j  una placa de cubierta  

-370- meneada a 'ch a rn e la  sobre unas espigas -3 7 2 -  aseguradas al

765 extremo in fe r io r  de dicha placa y que pueden g ir a r  en unos c o jin e ­

te a convenientes situados en la  araazdh de l a  maquina. - Las super­

f i c i e s  internas de l a  p an ta lla  -368-  y de l a  placa -3 70-  de cu­

b ie r ta  aon normales al e je  de ro ta c ió n  del brazo -2 0 -  del toma- 

*cr ,  encontrándose es Je brazo -2 0 -  muy práximo a l a  p a n ta lla .

760 Guaneo l a  placa -3 70- se mueve sobre sus espigas de art icu la c ió n  

-3 7 2 -  separándose ae la  pantalla  -3 6 8 - ,  el tociauor es  asequible 

para enhebrarlo o para inspeccionarlo  convenientemente y cuando 

l a  pj.3.ca se acerca a la  p an ta lla  —a68— ac ttra junto con ásta  para 

confinar e l h i lo  cn^re ambas. La placa de cu b ie rta  se ca l ien ta

766 pc.r medio de un calentador e lé c t r i c o  -3 8 3 -  introducido en una 

ore ja  de l a  placa de cu b ie r ta .  Como en l a s  máquinas a n te r io re s  

de e s te  tipo, el brazo -2 0 -  del tomador l le v a  en su extremo in fe ­

r io r  un botdn -3 7 6 - .  Sin embargo, en l a  máquina de la  presente 

invención, e l  boten ea mantenido contra  l a  placa -3 7 0 -  por l a  ac-

770 o ion de un reso rte  -3 78- ( f ig u ra  3 ) .

Para f i j a r  l a  placa de cu b ierta  -3 7 0 -  en posícián  fun­

cio n a l ,  l a  armazdn de l a  máquina, en su parte contigua al extremo 

superior de l a  p la ca ,  l le v a  art icu lad a  una guarda -384- (f ig u ra  7) 

provista  de un brazo sal,lente hacia abajo -3 8 6 - ,  que cuando l a  guar-

77g da se hace g ir a r  en sentido contrario  a l a s  agu jas  del r e l o j ,  como as 

ve en l a  figura  7, f i j a  l a  placa -3 7 0 - .  El extremo superior de 

la  guarda -3 8 4 -  sobresale per delante del engazase r  -1 0 -  y de su
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meoanismo actuador de modo que protege al engázaler, asif^como a los 

demás mecanismos contiguos manipuladores del h i lo ,  de todo ¿cntac­

to. accidental mientras la  maquina funciona. Cuando en la  maquina 

se hace o s c i la r  h acia  adelante la  guarda -3 8 4 -  para a b r i r  l a  p la­

ca de cu b ierta  -3 7 0 - ,  e l  engañador y otros  mecanismos manipulado­

re s  del h i lo  quedan asequibles  para, enhebrarlos.

Las conexiones para hacer g ir a r  a l tomador comprenden 

un mecanismo de transmisión de velocidad v a r ia b le  in tercalado en­

tre e l  árbol -3 2 -  que sostien e  a l  tomador ( f ig u ra s  6 ,  9) y un ár­

bol mooor -3 90- montado paralelo  a l  árbol - 3 2 -  (f ig u ras  2: y 11) 

pero desplazado del mismo. Un t i r a n te  -3 92-  (f ig u ras  6 y 11) 

conecta en"¿re s f  unos brazos de manivela -394-  y -396- situados 

respectivamente en lo s  árboles  -3 90-  y -2 2 - ,  siendo actuado e l 

árbol -3 9 0 -  a la  misma velocidad que el árbol cesedor -104-  ( f i ­

guras 6 y 9 ) .  Entre e l  árbol oosedor -1 0 4 -  y e l árbol -3 9 0 -  se 

encuentra un juego de engranajes -3 9 8 - ,  -4 0 0 -  y -4 0 2 -  ( f ig u ra  9 ) .

La rueda dentada intermedia loca  -4 00-  e s tá  montada en lo s  c o j i ­

netes  de una envolvente -4 0 4 -  que e n c ie rra  todos los  engranajes 

o itad os. Para reg u lar  e l  contacto actuador entre lo s  d ien tes  de 

l a  rueda lo ca  -4 0 0 -  y l a s  ruedas -3 9 8 -  y -4 0 2 - ,  l a  envolvente 

-4 0 4 -  puede a ju s ta rse  en dos d ireccio n es .  Para reg u lar  l a  a c ­

tuación entre  l a  rueda -4 02- y l a  lo ca  -4 0 0 - ,  l a  envolvente está  

montada en un manguito excén trico  -4 0 6 -  ( f ig u ra s  9 y 10) sostenido 

en forma g ir a to r ia  en e l c o j in e te  f i j o  del árbol -3 9 0 - .  El man­

guito -4 0 6 -  presenta un reborde provisto  de ranuras arqueadas 

-408- (f ig ura  10) a través de l a s  cuales pasan dea pernos -41C- 

para asegurar l a  envolvente -4 0 4 -  a l a  armazón de l a  máquina.

Cuando lo s  pernos -4 1 0 -  están a f lo ja d o s ,  e l  manguito -406-  puede 

hacerse g ira r  para que l a  envolvente -4 0 4 -  pueda subir o b a ja r  

para v a r ia r  la  d is tan c ia  entre el e je  del árbol motor -39 0 -  y 

e l e je  de l a  rueda lo ca  -4 0 0 - .  Para regular el contacto actuador 

entre l a  rueda dentada -398- y l a  rueda lo ca  -4 0 0 - ,  la  envolvente 

-4 0 4 -  es tá  dispuesta de modo que pueda o s c i l a r  alrededor del man-810
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güito -4 0 6 -  como a oentro y para e l lo  loe arboles  anteriormente 

mencionados -280-  y -2 90-  se prolongan hasta  e l in te r io r  de unaa 

o re ja s  -4 12-  de l a  envolvente -404-  ( f ig u ra  1) y están su je te s  

en. l a s  mismas por unos t o m i l l o s  de f i j a c i ó n  -4 1 4 - .  Aflojando 

uno de lo s  t o r n i l lo s  -414- y apretando el o tro ,  l a  envolvente 

-404-  se desplaza junto con l a  rueda lo ca  -40 0 -  aproximándose o 

separándose da l a  rueda dentada -3 9 8 - .  Para perm itir  el a ju s te  

de la  sincronización  del tomador, la  rueda dentada -40 2 -  no es tá  

directamente conectada a l  árbol motor -3 9 0 -  del tomador sino que 

el árbol l le v a  f i ja d o  a chaveta un disco -4 1 6 -  (f ig u ras  9 y 12) 

provisto de ranuras -418- para r e c i b i r  unos pem.es -420-  roscados 

en la  rueda dentada -4 0 2 - ,  Per medio de e s ta  cena tracción  pueden 

variarse  l a s  re la c io n e s  angulares entre el disco -4 1 6 -  y l a  rueda 

—402—.

Como resultado de l a  transmisión a velocidad variab le  

entre lo s  árboles  -3 9 0 -  y -3 2 - ,  cuando l a  máquina funciona a gran 

velocidad, l a s  v ariacio n es  de velocidad en el movimiento g ir a t o ­

r io  del brazo -2 0 -  del tomador, tienden a producir una reac­

ción en e l árbol cosedor -1 0 4 -  por intermedio del juego de engra­

n a je s .  Para e v i ta r  o absorber e s ta  reación, la  rueda dentada 

-39 8 -  e s tá  conectada elásticam ente al árbol cosedor -1 0 4 -  en l a  

forma representada en la s  figuras 4 y 9 .  La conexión e lá s t i c a  en­

tre  el árbol -104-  y l a  rueda dentada -3 9 8 -  comprende un cubo -422- 

f  i jado con chaveta a l árbol -1 04-  y provisto  de una entalladura en 

l a  que e s tá  alojado un re s o r te  -4 2 4 -  comprimido entre e l íonao de 

dicha entalladura y l a  rueda dentada -3 9 8 - ,  Esta ultima es tá  pro­

v is ta  de una su p e rf ic ie  de apoyo que se adapta al lado externo del 

cubo -4 2 2 -  y se ve obligada a g i r a r  junto  con el cubo por una s e r ie  

de t o r n i l lo s  -4 2 6 -  provistos de re s a l to s  roscados en e l cubo -422- 

y que pasan libremente por unas ranuras -4 2 8 -  de l a  rueda -3 9 8 - .

Las ranuras -4 2 8 -  son p a ra le la s  al e je  del árbol -1C4- y cuando 

l a  fuerza transmitida al árbol -1 0 4 -  hace g ir a r  l a  rueda -3 9 8 - ,  

la  re lac ió n  angular entre los  d ien tes  h e l ic o id a le s  de l a s  ruedas
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-398- y -4 0 0 -  tiende a mover l a  rueda % e !l t^ a ^ 3 9 & -t^ i i  mentido 

longitudinal del á rb o l,  pero e l re so r te  -4 2 4 -  actiía en sentido con­

t r a r io  con fuerza s u f ic ie n te  para r e s i s t i r  a dicho movimiento ex- 

oepto e l  que procede de l a  reacción del d ispositivo ¿e velocidad 

variable  cuando funciona a velocidades elevadas.

Para mover al engazador -1 0 -  en un arco de radio r e la ­

tivamente corto , cerca  de l a  aguja al d e ja r  e l  h i lo  en e l gancho 

de l a  misma y luego hacia uno de loa lados de l a  aguja a una po­

s ic ió n  en el cual e l h i lo  pueda fácilm ente ser  cogido por el pul­

sador, el engazado? es actuado por un mecanismo de t i r a n t e s  de 

nueva concepción. El engazador es tá  f i ja d o  a un t i r a n te  -430- 

( f igu ras  27, 28, 29) articulado por un extremo a un brazo -4 32- 

artleulado en -4 3 4 -  a l a  armazón y conectado por intermedio de un 

t i r a n te  -438-  a una palanca -4 3 6 -  actuada por una leva. Un brazo 

-4 3 9 -  que puede g i r a r  sobre un e je  -4 4 0 -  de l a  armazón está a r t i ­

culado con el otro extremo del t i r a n t e  -4 3 0 -  por el vastago del 

engazador -1 0 -  que pasa libremente a través  del brazo -4 3 9 - .  Des­

de e l  punto de a r t ic u la c ió n  entre e l brazo -4 3 9 -  y el t i r a n te  -430- 

e l  engazador -1 0 -  es ta  curvado hacia delante y termina en una 

abertura -44 2 -  de guía del h i lo ,  separada de lo s  puntos de a r t i c u ­

la c ió n  entre e l  t i r a n t e  -4 3 0 -  y lo s  brazos -4 3 2 -  y -4 3 9 -  por una

d is ta n c ia  mayor que l a  d istancia  entre dichos puntos de a r t i c u la ­

ción , haciendo a s í  que el movimiento angular del t i r a n t e  -430-  

mueva la  abertura-de guía del h i lo  mas rápidamente que el movi­

miento del t i r a n te  en conjunto y en d irecc ió n  opuesta. El brazo 

-4 3 2 -  es más corto que el brazo -4 3 9 -  de modo que cuando l a  

abertura de guía del h i lo  -4 4 2 -  l le v a  e l  h i lo  a la  tra y e c to r ia  

¿e l  pulsador -1 2 - ,  lo s  puntos de a r t ic u la c ió n  entre  el t i r a n te  

-4 30-  y lo s  brazos -4 3 2 -  y -4 3 9 -  quedan alineados con e l e je  

ae 3a a r t ic u la c ió n  -4 34- (f igura  29) .  Cuando el engazador -1 0 -  

alcanza la  otra posición extrema al enhebrar l a  aguja (f ig ura  28), 

l a  l ín e a  que conecta dichos puntos de a r t ic u la c ió n  es prácticamen­

te para le la  a l a  l ín e a  que conecta l a s  a r t icu la c io n e s  -4 3 4 -  y -4 4 0 - .

875
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Con es ta  d isp osic ión , la  abertura -442- 

zador se mueve primeramente a lo  largo ¡ 

. divamente corto  y luego a medida que se

e *ana curva de radio

aproxima al pulsador

enga- 

re í  a-

- i  g-

ge mueve en una curva de.mayor rad io , estando indicada teda la

tray ecto r ia  por l a  l ín e a  de trazos y puntos -4 4 3 -  de la  figura  29.

El elevador del h ilo  y extensor de l a  gaza -1 4 -  se mue­

ve rápidamente en una. d irecc ió n  mis aproximadamente en ángulo 

recto con l a  obra que en l a s  maquinas hasta ahora conocidas. El 

extensor de la  gaza -1 4 -  que es actuado por un mecanismo de t ira n ­

tes s im ila r  al que actúa si engazador, e s t á  s u je to  en una cavidad 

practicada en un extremo de un t ira n te  -4 44-  (f ig u ra  3 0 ) .  El t i ­

rante -4 4 4 -  se prolonga hasta penetrar en el extremo en* forma ce 

h orq u illa  de una palanca -4 4 6 - ,  y el cuerpo del externaor d? l a  ga­

za -1 4 -  forma una conexión a rt icu lad a  entre el t i r a n t e  -4 4 4 -  y l a

palanca -4 4 6 - .  El otro extremo a el t ir a n  ce -4 4 4 -  esta a r . i . r l a r o

por meóle ce una espiga -4 4 8 -  a un brazo -4 5 0 -  g i r a t o r io  en un 

perno f i j e  - 4 8 - - .  La palanca -446-  es g i r a to r ia  en el árbol -290-  

y l le v a  un re-a illo  -45 6 -  actuado por una leva -4 5 8 -  del árbol co -  

g96 aedor -1 0 6 - .  El ex ten ser de l a  gaza -1 4 -  desde su conexión con 

el t iran te  -4 4 4 -  .e  prolonga a un lado de l a  l í n e a  que conecta 

l o .  puntos de art icu la c ió n  enere s i  t ira n te  -444-,.  l a  palanca -4 46-  

y el brazo -4 5 0 -  estanco cruzados l a  palanca -4 4 6 -  y e l  brazo -450-

psra hacer que el movimiento angular del t ir  ante -4 4 4 -  mueva e l  ex- 

900 tensor de l a  gaza en u ire cc ió n  del movimiento del t i r a n te  como un 

conjunto, Gracias a es ta  d isp osic ión , un movimiento relativamente

corto  uel ro d il lo  de leva -4.56- comunicará un rápido movimiento a l  

extensor de la  gaza de modo que nc son necesaria a porciones angula­

re s  bruscas en l a  ranura de leva del ro d il lo  de leva -4 5 6 - .

905 La lezna y l a  aguja operan en. el. mismo plano f i ja d o .L o s

mecanismo a para hacer o s c i la r  l a  lezna, l a  aguja y l a  guía de l a  

aguja son bien conocidos. La aguja - 2 -  es tá  montada en un soporte 

o segmento -4 6 0 -  ( f ig u ra  14) sostenido en forma g ir a to r ia  en un bra­

zo del soporte -2 8 8 - .  La guía - 3 -  de l a  aguja e s tá  montada para oa-
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c i l a r  libremente en e l  cubo del segmento de la  aguja -4 6 $ - .  La 

lezna - 4 -  es ta  montada en un porta-leznas  o segmento -4 6 2 -  que fo r ­

ma runa sola  pieza con una espiga -4 6 4 -  ( f ig u ra s  1S, 14 y 15) sos­

tenida para que pueda g i r a r ,  en lo s  dos brazos del soporte -2 8 8 -  

y el porta-agujas -4 6 0 -  rodea un c o j in e te  del soporte, estando 

l a  espiga sostenida en dicho c o j in e t e .  El actuador -466- para la  

lezna está  formado por dos p a r te s ,  una de la s  cuales  e s t é  montada 

en el soporte -2 8 8 -  y l a  otra sobresale del p orta-leznas  -46 2 -  y 

l l e v a  un c o l l a r  que rodea la  espiga -4 6 4 - .  Entre ambas partes  

el cubo del actuador -466- presenta una porción cortada para com­

binar con una porción similarmente cortada del p orta-leznas  -4 6 2 - ,  

de moco que l a  espiga -464- y e l  p orta-agu jas  -4 6 0 -  puedan a ju s ­

tarse  longitudinalmente sin  mover a l  actuador -4 6 6 -  de l a  lezna.

Para p erm itir  que l a  a lin eac ió n  de la  aguja y de l a  l e z ­

na pueda ser  a justada y hacer que ambas operen en e l  mismo plano 

sin  que se presenta aflo jam iento  alguno entre e l l a s  debido a l  

desgaste, l a  espiga -4 6 4 -  e s tá  en contaeto por sus dos extremos 

con unos t o r n i l lo s  -4 6 8 -  y -4 7 0 -  ( f ig u ra  1 3 ) .  El t o r n i l lo  de 

f i ja c i ó n  -4 7 0 -  e s tá  roscado en l a  parte del soporte -288-  que 

sostiene al actuador -46 6- de l a  lezna y e l  t o m i l lo  -4 6 8 -  lo  e s ­

tá  en un manguito -4 7 2 -  ( f ig u ra s  13, 15) de la o tra  parte o brazo del 

soporte -2 8 8 - ,  formando en. uno de sus extremos un co jinete  pa­

ra l a  espiga -4 6 4 -  y ajustándose por su otro extremo en e l  i n t e ­

r io r  del c o l la r  del actuador -4 66-  da l a  lezna. El manguito 

-4 72-  presenta un resalto  o reborde -4 7 3 -  que se pone en contacto 

con una su p e rf ic ie  ra d ia l  formada en e l  extremo de una abertu­

ra alargada del cubo del p orta-agujas  -4 6 0 - ,  de mono que cuando 

el to rn i l lo  de f i ja c i ó n  -468^ se hace g i r a r  introduciéndolo en e l 

manguito -4 7 2 -  a rra s tra  el re s a lto  -4 73-  del manguito contra e l  

porta-agujas  -4 6 0 - ,  desplazando axialmente l a  espiga -4 64-  y a l i ­

neando l a  aguja y l a  le z n a .  Después de que e l  t o r n i l lo  -4 6 8 -  ha 

sido ajustado para poner a l a  aguja y a l a  lezna en el mismo pla­

no, e l t o r n i l lo  da f i j a c i ó n  -4 7 0 -  que actúa en e l  otro extremo 

de l a  espiga -4.64-, puede a ju s ta rse  para absorber todo aflo jam ien-
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t o  e n tre  l a s  d iv e r s a s  p a r t e s .  Para e v i t a r  l a  ro ta c ió n  del 

manguito -4 72- e l  r e s a l t o  -4 7 3 -  p re se n ta  un ensanchamiento l a t e ­

ral- -4 7 4 -  plano ( f ig u r a  l a )  que se a l o j a  en una entalladura, o ca­

vidad ae una porción tu b u la r  del brazo de soporte  ¿e la .  aguja del 

soporte. - ¿ 8 8 - .

La máquina rep resentad a  e s t á  p r o v is ta  también de un 

guía-bordes -4 7 6 -  y de una c u c h i l l a  hendidora -4 9 6 -  ( f ig u ra  6) 

para p r a c t i c a r  una ranura en l a  s u p e r f i c i e  del cerco en l a  cual 

se a lo ja n  l a s  puntadas de l a  co s tu ra .  La c u c h i l l a  -4 96-  so b resa ­

l e  de l a  ranura de co se r  del sop orte  de l a  obra y por su extremo 

i n f e r i o r  e s t á  asegurada en un manar11 -4 3 8 -  montado en una 

corredera, prácticam ente  v e r t i c a l  - 5 0 0 La co rred era  -5 0 0 -  

a s t á  so s te n id a  en una guía -5 0 3 -  y en su extremo i n f e r i o r  l l e ­

va un r o d i l lo  de le v a  -5 0 4 -  que p en etra  en una ranura de una 

le v a  -5 06-  ( f ig u ra  3 )  de un brazo en segmento -4 8 8 -  actuado a 

fu erza  m otr iz .

Para  que e l  guía-bordes y l a  c u c h i l l a  nendidora puedan 

a ju s t a r s e  ju n to s  a l  v a r i a r  l a  lo n g itu d  de avance, l a  palanca de 

mano -2 1 4 -  reguladora  d e l  avance ( f ig u r a  1 2 )  e s tá  a r t ic u la d a  s o ­

bre un t o r n i l l o - e j e  -5 0 8 -  que pasa l ib rem e n te  a t r a v é s  de l a  p o r­

ción c e n t r a l  de un brazo -5 1 0 -  d isp u esto  para o s c i l a r  con l a  pa­

la n ca  de mano sobre un e je  f i j o  -5 1 2 - .  Cuando se actúa l a  p a la n ­

ca de mano -2 1 4 - ,  g ira  primeramente sobre su a r t i c u l a c ió n  -50 8 -  

d e l brazo -5 1 0 -  y o s c i l a  luego ju n to  con e l  brazo -510- sobre l a  

a r t i c u l a c ió n  -5 1 2 -  de mono que l a  palanca ue mano cuece a c tu a rse  

sobra cu a lq u iera  de l o s  dos e j e s  y e s t á  conectada a l  e je  de a r t i ­

cu lac ión  -2 1 3 -  del t i r a n t e  -2 1 2 - ,  por medio d e l  cual v a r ía  l a  l o n ­

g itu d  de avance , ju n to  a l t o r n i l l o  de a r t i c u l a c i ó n  -5 0 8 - ,  de modo 

que e l  movimiento ue l a  palanca -2 1 4 -  con e l  brazo -5 1 0 -  produce 

un a ju s t e  d e l  movimiento de avance. L a .p a la n ca  de mano-2 1 4 -  e s ­

t á  conectada, también a l  brazo en segmento -4 8 8 -  en un punto p rác­

ticam ente en l ín e a  con la  a r t i c u l a c ió n  -5 1 2 - ,  de modo que e l  mo­

vimiento de l a  p alan ca  -2 1 4 -  a ju s t a  a l  guía bornes y a l a  cu ch i­

l l a  hendídora. La conexión e n tre  l a  palanca  da mano -3 1 4 -  y e l
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} l a  pálanca desmano ytrazo  -4 8 8 -  comprende una espiga -5 1 4 -  de l a  pálanca de^ñiano y 

una o re ja  en el trazo  -488- p ro v ista  de una ranura -E16- para 

a lo ja r  l a  espiga -5 1 4 - .  NI extremo l i t r e  d e l trazo -5 1 0 -  se des­

l i z a  a lo  largo de un tloque perforado de guía -5 18-  en el que 

están in se r ta s  espigas de paro -5 8 0 -  para l i m i t a r  e l movimiento 

del trazo -5 1 0 - .  Para perm itir  un a ju s te  mas exacto del movimien­

to del trazo -510-  que el que se consigue per l a s  espigas -5 2 0 - ,  

el bloque -518- es ta  montado en forma A eslizable  en la  armazón 

de la. maquina y su posición se regula por medio de un to r n i l lo  

mlcrom^trloo de mano -532-,. Para, impedir el movimiento del bra­

zo -51 0 -  junto con la  palanca de mano -31 4 -  hasta después que el 

guía bordes y la  c u c h i l la  hendidora han sido a ju stad os, el trazo  

-510-  l l e v a  f i ja d a  a su sup erfic ie  in fe r io r  una placa de f r i c c ió n

990 -K .14 - (1 irUit a que ac túa con.ra una guia ar^ucada - 526- de

la armazcn ^ e la maquina . La placa 3 e f r i c c ió n -53'- - $5 empuja-

da centra la muía per en reverte -5 38-' arrollado sotr e un ter-

n il lo -530- que 3t  rav i 35a librsn un t e 1 a p l a ^  3 cu e e stá r ca -

o en la  r¡al ^r.c U de ma.no -314- . La pl a c a e s 'j a- pura oraca pura

995 ale ja r una espiga -33 - f i ja d a  s la pal^nca de mano a f i a  de svi

. uar 1 a tac ion a3 l a pl ac u sobre e1 t o r n i l l o . Cuand c el mango

u. 0 la  :pal &R.ca de lmane -h14- se mu eve hacia a t r á s , el brazo -4 88-

que ac tiía el gL.fa Lord es y la  cuchil i a hendió ora hace volver de

nuevo a l a  c u c h il la  heno id ora y a l guía-bordes a sus posiciones 

se repeso, después de 1c que - un to r n i l lo  a ju s ta b le  a mano -554- 

( figura 13) que pasa a través  de la  palanca de mano se pone en 

contacto con una o re ja  que sobresale hacia arr ib a  del trazo  -5 1 0 - ,  

empujando al trazo hacia avrás junto con l a  palanca de mano.

que l a  punta -61*4- ( f ig u ra  36) de l a  lanzaderaU L ij <3

- c -  naya p e n e ^ u 'c  en l a  gaza de h ilo  -e  la  a^u ja ,  la  

.,0 eu cena id a i a  acción conjunta de l a  aguja - 3 -  y

ha i -

?1 exuen-

;r  de l a gaza -1 4 - .  A menina que la  pun^a penetra en l a  gaza

1010

(f igura 3 5 ) ,  i & parte -616-  de l a  gaza pa.a a la  sup erfic ie  in t e r ­

na ae l a  punta le  l a  lanzadera y l a  parte externa -618- de l a  ga,g& 

pi-ia a .m su p erf ic ie  externa de dicha punta. Para conveniencia
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de la  descripción, la s  partes  -616- y -618- de f F  gaza^p^den ser 

llanadas partes in terna y externa de l a  gaza. A medida que la  

lanzadera continua su ro tación , la  parte  interna de l a  gaza es r e ­

t ira d a  del gancho de l a  aguja y llevada nacía a rr ib a  por dentro de 

la  lanzauera mientras que la  p arte  externa de l a  gaza es prendida 

por e l re s a l to  -2 6 -  y empujada nacía e l  extremo cerrado de l a  ca ja  

de la  c a n i l la ,  como se indica en la  f igu ra  37. La rotación c o n t i ­

nuada de l a  lanzadera sitúa a l a  parte interna de la  gaza detrás 

de l a  ca ja  de la  c a n i l la  y a la  parte  externa de l a  gaza a través 

del extremo cerrado de l a  c a ja  de la  ca n i l la .  A medida que la  

parte externa de la  gaza pasa a trav és  del extremo cerrado de l a  

ca ja  de la  c a n i l la ,  se mueve a través  del extremo de la  aguja, 

situándose as i  junto al gancho de la  aguja. Para ev itar  toda po­

s ib i l id a d  de que l a  parte  externa de la  gaza aea cogida por el 

gancho de la  aguja, en s i  guía-agujas -3 -  se dispone una guarda 

en forma de s a l ie n te  -6¿0-.  Este s a l ía n te  -620- se prolonga en 

sentido p arale lo  a l a  aguja hasta una posición situada ligeramen­

te  más a l l á  del gancho de l a  aguja y está  cortado su e l  lado más 

próximo a la  aguja, como se indica eu -622- en la s  figuras -36 ,38  

y 39, de modo que deje suficientem ente l ib r e  a l gancho de la  agu­

ja  para que pueua r e t i r a r s e  del mismo la  parte  in te m a  ¿e la  gaza 

de h ilo  de la  aguja. La su p erf ic ie  externa ¿ e l  s a l ie n te  -620-, 

es tá  curvada y es  de forma t a l  que cuanuo se pone en contacto con 

la  p arte  externa -618- de la  gaza de h ilo  de l a  aguja, l a  desvía 

separándola del gancho de la  aguja y permite que pase de un lado 

a l  otro  del plano de l a  aguja sin tropezar con l a  misma.

N O T A .

Se re iv in d ica  como objeto  ue esta  patente :

1 . háquina de coser a nos h i lo s  para l a  fabricación  de 

calzado, p rovista  de órganos para coser que comprenden una lan za­

dera r o ta to r ia ,  en la  que está  colocada l a  ca^a ue l a  c a n i l la ,  y 

un tomador, caracterizad a  por l a  disposición de un regulador e lá s -
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t i c o  d e l  h i l o  que a c t ú a  en c o m b i n a c i ó n con  e l  t o m a d o r  p a r a  p e r ­

m itir  que cada gaza del h ilo  de la, aguja pase alrededor de l a

ca ja  de l a  c a n il la  sin  tensión ap rec iab le  y para evitar 'que el 

h ilo  de la  ¿asa ae la  aguja se a f l o je  curante e l  paso de micha 

¿asa desee.una posición ce máxima exteueida alrededor de la  ca ja  

de la  c a n i l la  a una posición en la  cual uicha gaza queda l i b r e  

de la  lanzadera.

2. Máquina de coser según la, reiv indicación  la .  carac­

terizad a  porque e l  regulador e lá s t ic o  d el h i lo  t ien e  una extensión 

de movimiento limitada y e s tá  normalmente mantenido en una p o s i ­

ción intermedia entre sus dos posiciones extremas.

3. Máquina de coser según l a s  re iv in d icac io nes  1 y 2 

carac terizad a  porque e l  regulador e lá s t ic o  del h i l a  e s tá  adap­

tado para mantener e l  h i lo  de l a  aguja con una fuerza r e l a t i ­

vamente pequeña durante la  primera parte de su movimiento, cuando 

se in ic ia  e l paso de l a  gaza alrededor de la, ca ja  de l a  c a n i l la  y 

con una fuerza relativamente mayor durante e l  res to  de su movi­

miento, a f in  de producir una tensión e lá s t i c a  sobre el h ilo  de 

la  aguja durante e l  paso de la  gaza de la  aguja aesue una posición 

o.á máxima extensión a o tra  posición en la  que queda l ib r e  de l a  

lanzadera.

4 .  Máquina de coser a dos h i lo s ,  caracterizada por un 

mecanismo tensor del h ilo  que actúa sobre e l  h i lo  entre e l  tomador 

que gira continuamente y la o ora, para, mantener una tensión sobre 

el h ilo  de la  aguja despuás que la  gaza de la  aguja queda l ib r e

de la  lanzadera y es e s t i r a a a  hacia l a  obra por e l  tomador.

5. Máquina de coser a dos h i lo s ,  oaracterisaua por la  

disposición de un e s t ira u o r  y un sujetador a e l  h i lo  combinado con 

é l ,  dispuesto entre e l  e s t ira d o r  y e l  tomador, abriéndose e l su­

je tad o r del h i lo  antes de que l a  gaza del h i lo  de la  aguja sea 

llevada por l a  lanzadera a una posición de máxima extensión a l ­

rededor de la. ca ja  de la  c a n i l la .

6 . Máquina de coser según la. re iv ind icación  5*, carao-
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terizad a  por l a  disposición de dos suj atanores del h i lo ,  provis­

to cada uno de e l l o s  ae un r o d il lo  para guiar e l  h i lo  y ce una 

zapata ue sujeción actuada elásticam ente para s u je ta r  e l  h i lo  

-en tra  dicho r o d i l l o ; encontrándose e l  su jetador a n te r io r  uel h i ­

lo  situauo entre e l  tocador y e l e s t ira ú o r ,  y e l su jetador p o ste ­

r io r  en tre  e l e s t ira ú o r  y e l uepósito del h i lo ,  y estanco ambos 

sujetadores actúanos en forma t a l  que e l su já taaor p o ste r io r  se 

c ie r r a  .mientras e l  tomador f i j a  l a  puntaua y e l  su jetador an te­

r io r  s e .c i e r r a  cuando e l  h ilo  es estirado por e l  tomador como con­

secuencia de que e s te  último da alcanzado e l  l im ite  de su carrera 

de f i ja c i ó n  de la  puntada; y disponiéndose medios para ab r ir  am­

bos sujetadores uel h ilo  al terminar la  operación de cosido para 

que e l  h i lo  de la  c a n i l la  que se encuentra en e l  lazo de l a  ú l t i ­

ma gaza uel h ilo  de la aguja quede por f^era  de l a  su p erf ic ie  de 

la  obra.

7. máquina de coser a dos h i lo s ,  caracterizada por la  

disposición de conexiones entre e l pie compresor y el estLrauor 

para nacer que l a s  porciones de nilo  de la  aguja y ue h ilo  de l a  

c a n i l la  que se entrelazan quenas en la  puntada terminaua más junto 

a la  s u p e r f ic ie  ue la  obra que se encuentra en contacto con e l  pie 

compresor, cu anuo se t ra b a ja  con una obra.delgada,

8. máquina ue coser según la  re iv indicación  7a, ca ra c­

terizad a  porque la s  conexiones entre e l  pie compresor y e l  e a t i r a ­

dor son a ju s ta b la s  para hacer que la s  porciones del h ilo  de la, 

aguja y ¿e l  h ilo  de la  c a n i l la  que se entrelazan en la  puntada 

terminada, queue.. igualmente separadas de la  .superficie de l a  

obra que está  en contacto con el pie compresor, inuep endientsmonte 

de que l a  obra sea gruesa o delgada.

9. Máquina de coser según la s  re iv in d icac io n es  7a y 8*, 

caracterizada porque la  re la c ió n  de movimientos comunicados

a l  e s t i r o ü T  cor l a s  conexiones con e l  pie compresor citadas en 

l a  re iv ind icac ión  7 a . ,- varía  para nacer que la s  porciones de h ilo  

ue la  aguja y de h i lo  de la  c a n i l la  que se entrelaza., en l a s  pun-
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t a la s  terminadas 

ción previamente 
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en una obra, gruesa queden

re ía  -

e stá 
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tuadas automáticamente e.¡ una re^tcion  d iferente  con l a  su p e rf i­

cie de la  obra.

10 . máquina 1$ coser, caracterizada porque e l  tomador 

está alojado en una ca ja ,  parte de l a  cual a fe c ta  l a  forma de una 

placa a r t icu la d a  a charnela para que e l  tomador pueda, ser asequi­

ble para enhebrarlo, estando l a  p laca articulada, mantenida en su 

posición de tra b a jo  por medios de c ie r r e  que pueden so lta rse  ráp i-  

aamente y que a l mismo tiempo sirven para resguardar al engazador.

11 . máquina ue coser según la  re iv in d icac ión  10a, ca ra c­

terizad a  porque e l  brazo del toman :-r l lev a  un botón mantenido por 

un re so rte  contra la  placa art icu lad a , cuanao e s ta  última se en - 

ouentra en su posición de tra b a jo ,  a f in  ¿e e v i ta r  que e l  n ilo  

pase entre el botón y la. p laca.

12. máquina de coser, caracterizada porque e l  mecanismo 

de engranaje para actuar a l  tomador es tá  montado en una ca ja  a ju s ­

t a d a  en dos direcciones d iferentes  para regular el contacto raptor 

entre los  diversos engranajes ¿e dicho mecanismo.

13. máquina de coser según la  re iv in d icac ión  1 2 * , ca ra c ­

terizad a  porque uno de lo s  engranajes estsf montado para d e s l iz a r ­

se axíalmente y es tá  provisto de un resorte  para r e s i s t i r  a la  t e n ­

dencia a moverse diono engranaje axialmente, a causa ae l a  presión 

da lo s  dientes de un engranaje contra lo s  del otro.

14. máquina de coser a do e h ilo s ,  caracterizada porque 

la  ca ja  de la  c a n i l la  está  provista  de un re sa lto  guía-hilo  que 

contribuye a extender l a  gaza de h ilo  de la  aguja  a su posición

de máxima extensión, cuando pasa alrededor de l a  ca ja  de l a  c a n il la .

15. Máquina de coser a dos h i lo s ,  caracterizad a  porque 

el engazador es actuado para enhebrar l a  aguja por un mecanismo

de eslabones o t i r a n t e s  articu lad o  a l a  armazón de l a  máquina, e s ­

tando e l  engazador f i ja d o  a uno de los  t i r a n te s  de este  mecanismo
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y el extremo del engazaaor que prenae e l  h ilo  es tá  separado de

lo s  pantos de a rt icu la c ió u  entre dicho t i r a n t e  y io s  t i r a n te s  o 

eslabones adyacentes por una d is ta n c ia  mayor que l a  d is ta n c ia  en­

t r e  nichos puntos de a r t ic u la c ió n ,  de modo que el extremo que p ren ­

de e l  h ilo  se mueva a través y en e l lado externo fuera uel plano

1 1 bO

1185

llcO

1165

1 1 7 0

de movimiento ue l a  aguja.

16. Máquina ue coser según l a  re iv ind icac ión  15a,

ca rá c te r !sa ca  porque uno as lo s  t i r a n te s  es más corto que e l  otra 

a f i . ,  -e que e l  extremo uel envasador que preñas e l  h i lo  ge mueva 

a lo  largo de una curva de mayor radio en uno de lo s  lados del 

plano en que se mueve la  aguja que en e l otro.

17. Máquina de coser caracterizada por l a  disposición 

de un elevador o extensor ue la  .gaza actuado por un mecanismo de 

t iran tes  análogo al que actúa al engasador, estando cruzados dos t i ­

rantes de dicho mecanismo para, que un t i r a n te  que lo s  conecta mue­

va al exten sor de la  gaza an la  dirección del íaovimiento de t r a s l a ­

ción de dicho t i r a n t e .

18. Máquina de co ser ,ca ra cter iz a d a  por l a  disposición 

de un porta-lezna o sc i la n te  provisto de una espiga o e je  de ^iro  

mont'mu o,, un soporte f i j o ;  ne un porta-aguja que rouea a cid.a. e s ­

piga y que está  situado a un lamo s e l  porta-lezna, y de un actúador 

de la  lezna q^e rouea a la  espiga en e l  otro lado del porta-lezna, 

siendo nicua espiga o e je  ue g iro , ajustab.Le longitudinalmente pa­

ra s i tu a r  la  lezna en e l  plano e¡. que se mueve l a  aguja.

19. Maquina de coser a dos h i lo s  caracterizada por la, 

disposición de una gura para l a  aguja p rovista  de un s a l ie n te  d is ­

puesto para desviar l a  parte externa de l a  gaza ue h ilo  de l a  agu­

ja  cuanuo pasa alrededor de la  caja de la  c a n i l la  y separarla del 

gancho de la  aguja, dejando l ib r e  a l  gancho de l a  aguja para so l-  

ta r  la  parte in terna 'de  l a  gaza de la aguja.

20. Máquina de coser caracterizada porque la  otra, avan­

za por la  a.cci'ti de un mecanismo sujetador de alimentación que com­

prende un soporte p a r a l a  obra y un pie compresor, estando ambos
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. coa re lac ión  a la sup erfic ie  cal soporte ce la obra, que se en- 

s uSlentra es contacto con esta última.

21. Máquina de coser caracterizaba por un carro de 

alimentación o avance que l le v a  el soporte de la  obra y que 

asta reforzado por placas de presión entre su montura articu lad a  

y la  sup erf ic ie  del soporte para la  obra, que se pone sn con­

tacto  con esta última,, encontrándose la  montura articu laua

de esto carro situada por debajo del plano de la  sup erf ic ie  

del soporte de l a  obra que está  en contacto con ágta y estando

1188 la s  placas de presión dispuestas en ángulo re c to  can el e je

de rotación uel soporte de la  obra.

22. Máquina de coser según la  re iv in d icac ión  20á ca­

racterizad a porque e l  pie compresor es: actuado por un mecanis- 

mo que comprende una palanca conectada en un punto con el pie

1190 compresor, quecando f i ja d a  la palanca en momentos determinados

en un segundo punto y estando conectase en un te rc e r  punto con 

un miembro actuaaor, e l cual hace que e l  pie compresor a p r ie ­

te elásticam ente la  obra contra e l  soporte de l a  obra.

23. Máquina de coser según la reiv indicación  20*.

1195 caracterizada porque los  medios de f i ja c i ó n  del p ia  compresor

comprenden piezas en forma de cuña montadas en un bloque f i j o ,  

estando la s  su p erf ic ies  de dichas piezas y la s  del bloque que 

actúan en combinación provistas os canales que disminuyen la 

succión que tiende a hacer adherir entre s í  la s  c itadas super-

1200 f i c i e s .

24. Máquina de coser según la  reiv indicación  2aa, 

caracterizada porque e l  pie compresor es actuado para su je tar  

y s o l ta r  la  obra por medio de un brazo o s c i la n te ,  el cual pue. 

ce ser conectauo rí^mamente con la  palanca ae l  pie compresor 

1¿0S a fin  d- que e s te  último se levante de la  obra, o bien puede

ser conectauo libremente con la  palanca del pie compresor para 

que el pie compresor permanezca continuamente en contacto con 

la  obra.



25. Maquina ue coser según la s  re iv in d ic a d o c e s  

caracterizada por la  d isposición de una palanca de 

. . , ,___ia nalguea ¿el pie compresor,
1210 ¿Os y 24&

26. Maquina de coser caracterizada por la  disposición

una cu ch illa  hendidora y de un guía-borne que pueae ap roxi­

marse o separarse de la  obra por medio de una palanca de mano 

movible sobre dos centros; produciendo e l  movimiento de la  pa­

lanca ue mano sobre uno de dichos centros un a ju s te  del 

¿*uía-borde y de. la  cu ch illa  hendidora, que lo s  aproxima o sepa' 

ra u.e la  obra, mientras que el movimiento de hiena palanca ue 

mano sobre e l  otro centro produce una variación en la  longitud 

del movimiento de avance.

27. Máquina de coser calzado, a dos h ilo s .

Barcelona 20 de marzo 1940.

P. A.
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