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Esta Patente de Invencién ge refiere s una maquing de
coser universal y en zig-zag, provists de log medios adecuae
dos para realizar um variada gamg de dibujog ornamepntales
automa ticamentes,

Son objetos e8pecificos de] Presente invento log siguiene
tea puntos:

&) Una maquina de Go8er universal del tipo de puntuda en zige
44g, dotada de un mecunismo de zigezag automtico, capaz de o
efeatuar diversos modelos de costum ornamwental y medjos pox
los cuales sug dif erentan posibilidades ge pusden geleccionar
a voluntad del opemdorl.

b) Una mquina ge C08er con un mgcanismo transportador me jore -
do, que ademas de congervar todaas gus caracteristicas de avane
ce normal atrag y adelante, puede dotarse de automatismo, y al
mismo tiempo sincronizarse con 1 meoanismo automatico de zige
Zag y por lo tanto, rebasar enormemnente lasg poaibllidaden de
una maquina simpleme nte automatics,

¢) Una maquina de coger aom TBndos de desplazamiento transvere
Bal de la bgrra de aguja y tmnsporte de la tela perfeceionado,
con objeto de, sin wambio alguno en Jla congtruccion de lg maqui

na, aumentar aun mas sus posibilidadesg,
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Para mayor comprensién,se adjuntan sels hojas de dihujoa

en los que;

«& figum 1,representa una viata exterior de la cabeus
de la mdquina de coger en la ocual estd incorporado el presen-
te 1nventd.

1la figure 2 y 3,representan las dos vistas lateral dere-
cha e izquierda respectivamenté,de la mfquina de coser ilua-
trada en la figura 1.

La figura 4 corresponde a una visgta en planta desde arriba,
de la mencionsda mdquina e coser,ilustrada en la figura 1,

La figura 6 muestra una secoifn tranaversal del brazo de
1a mdquina dada por la linea A<Ay de la figura 1.

La figura 6 representa un detalle de la mensula poriadecae
rretes,situada en la pirte posterior de la midquina.

Las figums 7,8,9,10,11,y 12 ocorresponden a distintas vise«
tas y secciones de la columna de la maduina de coser,en donde
ge muestran dos variantes ge la disposdcibn del sistewmn metrisz,
wiquina con wovimiento a motor y wdquina con woviwiento a pedal.
la figura 7 representa una vista en corte dada en esencia por
el eje de simetria de le figura 8,us figura 8 mueBtra una vista
del alzado lateral derecho sin la tapa correspondiente,us figue
e 9 corresponde a la misma vista ilustrada en la figura 8,con
la tava correspondiente,+a figura 10 corrssponde a una secoidbn
transversal de la columna y muestra la disposicibdn del motor
en el interior del brazo,las figuras 11 y 12 son vistas simie.
lares a la 7 y 10 respectivamente,para mdquinas con movimianto
a pedai.

la figura 13 muestra una vista frontal de la maquina de
coser mrcialmente gecclionada,en la cual aparece el mecanismo

de zig-zag y automatico,asi como tawbién la forma de t£1jacién
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de la tapa auperiof.

lag figurae 14 y 15, son un detalle en escala ampliae
da del menciomado mecanismo anterior, en donde se puede ob=
gervar el tirante para mendo de la barra de aguja, colisa de
amplitud del zig-zag, paquete de levas, copiador y mecanismo
selector y deasconectador de levaﬁ;

La figura 16 corresponde a una seccion transversal de bra
Zo, que muestra el mando selector y desconectgdor del disposi-
tivo automatico.

La figura 17 representa otra seccion transversal del bra=-
zo, mostrando sl paquete de levae y copladores,

ias figuras 18 y 19 la composicion del mecanismo manual
del regulador de puntada., Jas figuras 20 y 21 son detallea que
mueatran la leva del wando renual del wencionado mecanigmo e
sus 8oe posiciones extreumus,

Las figursa 28 y 23 muestran la forma de loa dientes del

transportador,pare conseguir uniformidad en el arrastre de la

‘tela atrés y adelante,

las figuras 24, 25, 26 y 27 corresponden a la composicibn
del mecanismo sutomitico del transportador y al organo de man=
do manual del misnn:

Lag figuraas 28 y 29 indiocan la comnosicion ¥y funcionami en
to del mando de amplitud del zig.zag.

Lasg figuras 30 y 31, la composicion y funcionamiento del
mando de posicion de la aguja#

La figura 32 representz uns vigta seccionada en planta
del mando completo del movimiento transversal de la barra de
aguja, que reune log dos ugpndos anteg especificados e iluatra=-

dog poe separado y que denouwinarewos conjuntamernie Wando supa-
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riof.

ias figaras 33 y 34 nuestran esquematicamente las diferen=-
tes posiciones de mando de pogicibn de la aguja;

Ia figura 36 repregenta uno de lo8 dibajos normales obte-
nido con una de las levas y la flgura 36 sus distintas varian-
tes ocongeguidas al desplazar el mando 8e posicion de la agujé.

las figuras 37, 38, 39, 40 ¥ 41 son otras tantas poesibili
dades logradas por el acoionamiento combinade de los maudos
que regulan el movimiento transversal de la barra de aguja.

BSTRUCTURA GONERAL Di La LAQUINA DB COSER.= L& maquina

de coser en la cual esta incorporado el presente invento, 8e
halla representada en conjunto, como ya de jumos dicho, en la
figura 1, que ge prolonga vertical ¥ horizontalmente hacla
arriba, en un brazo 2, especialmente digefindo para alojar los
diferentes meounismos previstos paruw la waquina de coser, 0bw=
jeto de patente ¥y dotado dée una tapa superior 3, con mediog
de sujeccidn oclutosy figura 13, Bl mencionado brazo 2, termi
ns en uns cabeza 4, en la cual estan montadas de la forma c¢ono
cida, la barra de aguja 6, la barra de prensatelas 7 y tension
del hilo superior 8, ¥ convenientemente cerrada por um tapa
con bisagra 5;

Tn la parte horizontal del brazo se halla situado el nan-
do selector de dibujo o puntada ornzmental 9 con su escala 103
a su derecha, una tapa interior 11 dotado de bisagra, segun
muestra el detalle de la figura b ¥ otrs posterior 12, segun
la figura 6, en la cual se han previgto doa vdstagos portae
carretes 13.

La parte vertical del bra%o O columna, se halla dotada de
an panel de mandos 14 que agrupd los siguientes wandos} A} Un
mando superior, torwado por dos botones concéntricoa, el exte-

rior 10
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rior 16, con su escala 16 de O ab, pama regular la amplitud
del movimiento transversal de la aguja y otro interior 17 pa-
ra fijar la posicién de la aguja con relacién a la abertura
que 1leva la placa de aguja; B) Un mando inferior de carac-
teristicas identicas a la anterior, el exterior 18 pare fijar
la longitud del pespunte y el interior 1Y pura mndo y regue
lacion del trensporte automitico; C) Uma palanca o pulsador
20, para invertir el transporte de la tela,

SISTEMA OTRIG.= las figuras de la bhoju 2, muestran las
dos variantes adoptadas para el sistema motriz: méquins con
movimiento a motor y maquina con movimiento a pedal,

ia figura 7 musstrs una vista del alzado lateral d erecho
de la menciomads maguina de coser, con el &rbol principal 21,
el cual de manera conocida lleva acoplado en s extremo dere-
cho un volante 22 accionado por medio de una correa £3 y um
motor 24, o bien por un mando o pedal figure 11, no ilustrae
do, accionado por medio de una correa SSB;

F1 movimiento circular continuo de accionamiento, se
transmite del modo conocido comc movimiento rectilfneo alter-
nativo, sobre la barra de aguja..

Bl motor de accionamiento 24 va situado en el interior
de 1a columna del bmzo y fijado por medio de una ménsula es-
pecial 25, en la par:d intermedia 26, Ln la misma mensula 86
ha previsto la fijacion de la base del enchufe 27 e interrup-
tor de la iluminacién 28, iateralmente, en la parte derecha,
1levs el bmzo una tapa 29 o 30 segun la ejecucién que se

muestra en las figuras 7 y 11,
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MECANISMO DE 21G=ZAG, UTOWATICO ¥ WANDO SELECROR DEL DI-

BUJO.,« ILa barra de aguja 6 esia guiadas del modoc conocldo en
an soporte 31 (figura 13), el cunl recibe su movimiento trang
versal de un tirante 32, accionado por una colisa oscilante 33,
gsolidaris al eje 34, Sobre la mencionada colisa 33, se desliza
un patin provisto de un gorrén, para fijacién de la pleza de
accionamiento del tirante 35, Por medio de estas piezas se trans
mite & 1a barra de aguja el movimiento transvereal a la direc-
c16n del arrastre nescesario prara la obtencién de una costura
en zig-zag, Patente de la solicitante n® 208,989,

Pare. modular las impulsiones del movimiento transversal
de 1a barras de aguja, se ha previsto un dispositive de levas,
figuras 14 y 15,

Con objeto de que los desplazamientos laterales de la ba,
rra de aguja se efectuun cuando la aguja eatd retirada de la
tela, el perfil de las levaa tiene que estar sincronigado con
cada puntada de la aguja y en consecuencla ha de mer fija la
velocidad de Totacién del dispositive de levag, con relaciém
al numero de puntadaa.

Bl 4rbol principal 21 figura 14, transmite su movimiento
de rotacibn reducido por medio de un tornillo sinfin 36, a
una corona 37 solidaria a un eje 38. Sobre el mencionado ele
y ocon la misms relacion de giro, va montado un paquete 39 com
puesto de un numero variable de levas fijas, y una leva 40 in
teroambiable; B1 accionamiento lateral de la barra de agula
ge consigue por medio de dos copladores, 41 y 42, el primeroc
deslizante paralslamente al perfil del paquete de levas 39 ¥
el segundo 42 fijo enfrente de la leva intercambiable 40. Los
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mencionados copiadores se hallan montados sobre un sogorte
comun 43 (figura 17), sugceptible de ocupar distintas posi-
ciones angulares, respecto & un eje fijo, dispuesto horizone
talmente en el bruazo de la maquina y en cooperacion com un
mghndo selector de levasg 45 (figura 15 y 16) que permita al
operario elegir diversas levaa con el tin de realizar difersn
tes puntadas ornamentales dependientes del perfil de leva ,con
el cual coopera el oopiaaor; Ha de comprenderse, que cads una
de las levas del paquete ha de ser diferente ge las deminm, ge
manera que cada una de ellasg produce un movimiento diferente
de la tarra de aguja y en congecuencia una puntada ornamental
distinta; Estos diferentes tipoa de puntada ornamental que 8e
ba llan representadas esquemmticamente sobre la escala 46, para
mayor simplicidad de maniobra, responden a oada uno de los
rerfiles de lag levas del paquete 39 en goopemcibn con el GO
piador movil 41,

Parw aumentar mas lag posibilidades del mecanigmo, puede
funcionar sémultaneamente e] 86gundo copiador 42, en cooperae
¢ién con ls leva intercambiable 40 ¥y realizar asi! ums intinie
dad de puntudas ornazmentales,

El goporte de los copiadores 43 que ogcila sobre el mepe
clonado eje fijo 44, tiene forma de P invertida, figura 14,
8l brazo derecho termina en un patfn deslizante alojdo en
una horquilla 47 que trmnemite el movimiento de la leva g 1la
palanca posterior de ls colisa, del modo conocido, El brago
izquierdo se hslla bajo 1a accibén de un muelle 48 figura 14

que tiende g mantener constantemente el coplador 41 en contag
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to ocon el perfil de la leva,ll meecanismo selector ds dibujo
pregentado en la figura 16,conste de un botén de mando 45
195 ya mencionado,que se prolonga paralelamente hacla el intes
rior del brazo en un eje 49,deslizante en una gui’ que poses
el soporte vertical,dotado de desplazamiento angular sobre
el casquillo H51,fijo en el brazo de la maquina;Mediante la
accibén del muelle 52 el pasador 53 es empujado hacia el exe
200 terior de la mAquina para que se gloje en una de las muess
cas 54(figurs 15),de modo que con una ligera presibn del botén
45,hacia el interior de la wmdquima,el pasador 63 vence la ac-
¢ién del muelle H2,8ale fuera de las muescas 4 y queda sn
sonfiicioness de desplazarse angularmente a la wuesca deseada,
206 Para conseguir este desplazamiento,el extremo del eje
49 posee forma de cufia que obliga & descender al vastago 0O
dotado de muelle de retroceso 06 y con el al tope H7 roscado
en el brazo izquierdo del soporte del coplador,con lo cual
este se retira del contorno del perfil de la leva y queda
210 todo el mecanismo sin trabas para sufrir un despalazamiento
angular y en consecuencia el brazo 53 arrastre en su movie
miento angular al copiador 41,montado sobre una guia Jdesli.
zante bY paralelamente al paquete de levas,
tuando el mando 46 se despalaza al extremo izquierdo de
2156 su escala,el copiador 41 de encuentra snfrente del tope 61
y el coplador 42 ge retira de la periferia de la leva inter-
cambiable 4V (posicién de intercambio de leval.
El intercambio de leva gse efectua facilmente abriendo
la nortezuela 11 del brazo y se puede dotar al extremo de
220 acoplamiento 62 de la leva de un mecanismo de fijacibén y

extraceibn adecuada,
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En la misma leva se puede wariar su posicidn angular, cou
relacion a un espigo fijo 63 (figura 17), Se comprende facile
mente que a cada posgicion Correspondera una variante gel Lovi«
miento transveraal modulado y en ¢onsecuencias de ls puntads or
namenta l realizada

81 el mando 45 ge desplaza & su segunda poslcidn de 1g iz
quierda, el copiador 41 incide gobre e tops 61 y 1a maouing
queda en condiciones de efectwmr un pegpunte reoto. En la ter.
ceéra posicion de la izquierda el coplador 41 incide sobre la
primera levy del paquete 39, que corregponde a un pespunte nor
mal en zig-zag; las demas posicicnes corresponden cada una g
una puntada o dibujo ornamental diferente,.

la pieza en angulo 64 (figura 14) es 1a portadora de los
topes 60 y 61 y de un elemento de engruse 65 ®‘ra el paquete
de levasg,

HMALDO REGULADOR ID SUNLADA = Bl trangporte do tejidos

pam gcoser hacia atrds o adelante, se realiza en ls forms Coe
nocida, por medio de un excéutrico 66 que transuite un movimiene
to ocscilante a 1la horquilia 67, susceptible de modificurse en
amplitud y sentido del modo conocido, por el desplazamiento
angular de lu manivela 68, articulad en su parte superior por
medio del perno roscado 69, a la horquilla 67 y por su extremo
inferior por el pasador 70 a la manivels 71; Bl extremo inferior
de la horquilla 67 trgnamite sus lupulsos por medios no dibuja
doe aunque conocidos, al trangvortador obligindole a desplazare
86 hacia atrds, hacia adelante 0 peruwneoer inmovil (Patentes

de la solicitante numeros 208 989 y 204 680). Is regulacidn

mnuel de estos impulsos se realiza sencillamente por medio
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de un mecanieuo de manio, objeto de Fatente, compuesto de
un boton regulador de pespunte 18, con escala indicadorn en
wilimetros (O a 5) del largo @el punto. Dicho boton ve so0ii-
dario, por medio de dos tornilios, a la leva 82, de modo
que al desplazar aquel s la posicibn G a b, 6sta sufre anae
logo desplazamiento angular y las palancas gemelas 73 y 74
que estan en contacto con su periferia mediante la scciln
del muells 75, de modo que pueden ocupar las Giversas posiw
clones intermedias comprendldas entre la posicién O, repre=
sentada en la figura 20 y la b de la figura 21r. Ds e gta fore

ma. la palanca acodada 76 puede experimentar difercnteg desge
plazamientos angulares nue corresponden a loe realizados por

la manivela 71 apoyada constantemente por su extvremo 77 ba=
Jo 1la accion del nuelle '?8.. En estas condiciones el trangpor=
te de la tela se realiza hacia tras, desde un valor minimo

0 & un maximo P, con sclo actuar sobre el botén 18; pero
bgeta presiomar sobre un pulsador 20 para obligar al extremo
79 de l1s palanca acodada 76 ponerse en contacto con la mlane
oa 74 pam invertir el desplazamiento angular de la manivela
de mando 71 y en su consecuencia el moviwiento gel transpor=
tador, Se comprende que la longitud del pespunte hacia aGelane
te sery la que corresponde a la posicion del boton 18 en el
momento de efesctuar la pulsacibn,

En lag figuras 22 y 23 mostramos la compogicibn de loas
dientes del srrastre pare conseguir un transporte de lg lgbor
uniformemente hacia txas y adelante'.

Mste mecanismo es susceptible de ser regulado autoreti«
camente, tanto en lo que ge refiere a la amplitué del desplae

zamiento del transportador, como en el sentido de estos dese
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plazamientos. Se ha representado en varias vistas en la
Poja b, donde se puede apreciar que el arbol 38 lleva en

su extremo posterior unaacoplamiento destinado a recibir
una segunda leva intercambiable 80, amalogo & la leva intelX
cambiable anterior 40, ya mencionada e igualmente con dite
rentes posiciones angularey respecto a un espigo fijo, de
tal manera que lag levas empleadas para el movimiento trang
versal de ls barra de agula (posicion anterior) se pueden
ugar indistintanente para el tmngportador (posicibén poste-
rior’.

81 es el coplador que coopera con el perfil de leva
mencionada y transmite sus impulsos por medio del patin
82 a la horquilla 83 con eje de pivotamiento 84, sobre un
punto fijo éel brazo y termina en un extremo angular 8b,
ba jo la accion de un muelle 86 que mantiene al copiador 81
en contacto con 1a leva 80 y al extremo de la horquilla 87
presionando sobre un extremo pogterior de la manivela 71,
de modo que los iwpulsos comunicados por la leva, son trans-
mitidos por los elementos menciomados a la wmanivela 71, la
cual 1o hace a su vez de la forma conocida, al trangporiae
dox.

Se ha previsto tambien en &l mecanismo, una pa lanoa
acodada 88, articulada al copiador en 89 y con punto de
pivotamiento en 84, que medlante la iracoion del muslle
90 mantiene el extremo 91 en contacto con la leva 92, ou-
ya posicion es mandada por el organo de mando manual 19
destimaéc a embragar y desembragar el mencionado mecanismo,
o blen a modificar el impulso transmitigo al transportador,

desplazando la posicion del punto de articulacion 89,.1a
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figura 27 muest ra el mecanlsmo desorito fuexa el contacto

de la leva, 0 868, desembragado.

ORGANOS DE MANIO DAL DESPLA ZAMIENTO TRANSVERSAL DE LA

.—_—._———-—--"'—_‘-_-—

BARRA_DE AGUJ#.- Incluimos en este grupo el mando de amplie
tud del desplazamiento trangversal y el mando de posicién
de la agula, ambos agrupados en an solo mandc gue ya hemos
denominado mando superior ¥ representado en lan figuras da
1a hojla 6.

Como es sabido, los movimientos transversales de la ba-
rra e aguia, dependen de la posicion que ocupa ©l rtin de
la colisa 33, solidaria a la pleza de union del tirunte 36,
que se ha dotado de una horquilla en su extremo, en la cual
ge desliza un rodilio 93 de una palanca 94 accionada angular=
wente por el boton &o gmplitud 1. Eate boton Be desgplazé 80«
bre una eccala de oab, correspondiente a log puniosa oxt remos
de desplazamiento del patin en la colisa 33, ambas posiciones
dibujadas en la figura 28. En 21 caBo de oue 8e desbe limitaT
el giro del mandoc 1B, se han previsto dos topea 9b con pogie=
cion sobre una escala con muescas 96.

1as figuras 30, 317 32, muestran distintas vigtas del
mando de posicion de la agula. 12 mision de este mando, con=
giste en desplazar la aguja con regpecto a 1a abertura que
1levs la placa de aguja. ER efecto, por medio de las palan=
oag 97 ¥ 98 el mando 17 puede ocupal distintas posiciones
angulares el 1. pleza ecircular 99 correspondientea a otra®
tantas posiciones ge la colisa 33 y en congecuencisa de la
barra de aguja.

ufrece lz particularidad, el mencionudo mmndo, que ade=
mag de las poglciones normples I=G=D (izquierda, ceniro, de=

rocha ) puede ocuparl otras jnterme dias, segun se muesira en
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la figura 33 o bien quedar libre (zom L) para menejarlo
& voluntad del opemdor, Ia figura 34 muestr® otro esquems

340 en desarrollo de las mencionudas posiciones. De esta meners,
un dibu jo normal, figura 36, puede adopiar las diversas variane
tes dibuladag en la figura 36, Iae figuras 37, 38, 39, 40 ¥
41 son un ejemplo de ejecucion en otras tantas variantes cone
segulidas con el desplaszamiento del mando de posicion 17 en

345 la zona ﬁ.

Bl presente invento descrito segun una sjecucion de
ejemplo,, puede ser llevado a la practica en otras multie
ples formas de realizacién, sin que difieran en esencig dal
indicabo a titulo de ejemplo y a los cuales alcanzurd iguale

360 mente la proteccion oue se recaba, mernteniendose, como es 1o

gico, dentro del espiritu de las reivindicaciones,
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Degerito el objJjeto de la invencion se reivindloa como
nuevos los aiguientes puntos:

1;- l.,« Maquina de coser universal y en zlge-zag perfeccioe=
nada | guracterizada por un brazo especialmente disefiado para
poder alojar los diversos mecanlsmos que la componen, tal co
mo se deaoriben en la meuoria,

.= Maquina de coser universal y en zige-zag perfecoiona
da, segun revindicacion anterior, camcterizada porque el
sistems motriz va situsdo en el interior de la cowmunna del
brazo de la maquina,

3;- Maquina de coser universal y en zig-zag perfecciona
da, segun reivindicaclones anterioreas, caracterizada porque
la barre de aguja es susceptible de ser sometida a desplazae-
mientos trangversales s la direccion del arrastre, por medio
de un dispositivo de levas alojado horizontalmente en el bra
zo de la maquina;

4;- Maquina de coser universal y en zig-zag perfecciona
da, segun rettindicaciones énteriores, caracterizada porque
el arbol principal transmite un movimiento de rotacién redu-
cldo por medio de un tornillo sinfin a una corona solidaria
a un eje, sobre el cual y con lg mism relacion de giro va
montado un paguete compuesto de un numero variable de levus
de diferentes perfiles y dos acoplamientos para levas inters
caubiubles, uno anterior y otro posterior.

5, Maquina de coser universal y en zig-zag perieccilonyg
da, segun reivindicaciones anteriores, caracterizada porque
el perfil de la leva que manda los movimient os transversales

de la barrs de aguja, esta sincronlizado con cada puntada de
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le aguja, con objeto de que dichos deaplasamientos se rea=

licen cuando la aguja esta retirada de la tels.

é.- Maquina de coser universal y en zig-zag perfeccio
nada , segun reivindi caclones anteriores, caracterizada por
que el mencionado dispositivo de levag, comprends 3os co=
piadores o seguidores de leva, el primero dealiuante paras
lelamente al eje del paquete de levas y el gegund o ingmovi-
ble enfrente de uns leva intercambiable.

7.~ Maquina de goger universal y en zig.zag perfeccilo-
nada segun reivindicaciones anteriores, caracterizada pore
que los mencionados copiadores se halian situados en un 8g
porte cowun, susceptible de ocupar distintas posiciones au
gulares respecto a un eje fijo, dispuesto horisontalmente
en el brazo de la maquire y en cooperacion con un mkhndo ee-
lsctor de leva, que permite al operarlo elegir diversag le-
vas con el fin de realizar diferentes puntadas ormameniales
dependientes del perfil de leva con el cual coopem el CO=
piadof.

é.- Maquina de ooser universal y en zig-zag perfeccio-
nada, segun reivindicaciones anteriores, carascterizada por-
que el copiador que coopera con la leva intercambiable ants
rior puede funcionar independientemente o bien simultaneamen
te con el copiador del prquete de levas.

9.« llaquina de coser universal y en zig-zZag pexrieccio
nada segun reivindicaciones anteriorea, caracterizada por
que el soporte de 108 copiadores que modulan los movikientos
tranavergales de la aguja tiene forma de T igvertida, uuo

de cuyos orazos teruilna én un satin deslivante alojado éen
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uns horquilla, que tramsmite €l movimiento de la leva a la

palanca posterior de la colisa y el otro Prazo ge halla bae
jo la accién de un muelle que tiende a masntener constante
mente al copiador, en contacto con el perfil de la leva.

10;- Maquina de coser universal y en zig-zag perfeccio.
nada , segun reivindicaciones anteriores, caracterizada por-
que el mando gselector de dibujo o leva consta de un botén de
mando aque se prolonga paralelamente hacig el interior del
brmzo en un eje deslizante en una guia que posee el soporte
vertical y estd dotado de desplazamiento angular sobre un
casquillo fijo verticalmente en el brazc de la maquina,

l1i.- kiaquina de coser univeraal y en zigezag perfececio.
nada, segun reivindiocaciones anteriores, caracterizada por-
que el mando selector de dibujo es empujado hacla el exmterior
de la maquina por la accibén de un uuelle parm que un pasador
que lleva al efecto ge aloje en las muescas de uha escala,

12.- laquina de coser universal y en zige.zag pertfecaiona-
da, segun relvindicaciones anteriores, caracierizda porque
el eje de mando selector de dibujo tiene forma de cwis en su
extremo, que obliga a descender a un vastago dotado de muelle
de retroceso y con el a un tope roscado en €1 brmzo lzquiere
do del soporte del copiador, con lo cual éste se retira del
contorno del perfil de la leva y queda en condlciones de ade-
mitir un desplazamiento angular y en consecuencia arrastmr
en su movimiento al covpiador del paquete sobre una guia, pa-
ralelamente a su eje.

13;- Maquina de coser universal y en zig-zag perfecciona-

da, segun reivindicaciones anteriores, caracterizada porqus
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el mando selector de dibujo o leva se buede desplazar angulire

4 i
————— .

mente a cualquiera de sus posiciones con =o0lo ejercer una li=-
gera presién sobre el mencionado mando, accién por la cual el
copiador se retira del contacto del perfil de la leva ¥y Queda
en condiciones de desplazarse paralelamente ul piquete de le~
an.

14;- liaquina de coser universal y en zig-zag perfeccio-
nada, segun reivindgicaciones anteriores, caracterizada pornque
el mando selector de dibujo o levs se pueds degplazar g unsg
posicion en la cual el copiador de 1a leva intercambisble se
retira de la periferia de la misma, pai realizar el intercam-
bio de leva,

15.- haquing ge coser universal y en zig-zag perfeccions=
da, segun reivindicaciones anteriores, caracterizada porque
la leva intercambiable tiene varias posicliones angulares con
relacion s un espigo rijo, capaces de modular otroe tantos tie
pos de puntudas ornamentales, eu accion sincronizada con las
distintae levas del paquete,

16;- lMaquina de coser universal y en zigezag perfeccionae
da, segun reivindicaciones anteriores, caracterizada porque
el mando selector de dibujo o leva =e puede degplazar cucesis
vamente a varias posiciones en las cuales la mequina queda en
condiciones de realizar un pespunte recto, un pespunte en zige-
z8g 0 bian uns »untada o dibujo ornamental diferente,

lf.- Maquiga de coser universal y en zigezag perfeccionae
8a, segun reivindicaciones anteriores, caracterizada porque

la regulacién de la longitud del pespunte se realiza por un

degplazanmiento angular de un voton de mando manugl, con ege
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466 cala landicadora y medios por los cuales dichos desplazawien

108 angulares ge couuniocan o« una levs ¥ de 8sta g dos palan
cag gemelas nue limitan respectivamente 1la longitud del pes
punte hacia atrds y hacis adelante, deade un valor minimo O
& un valor mdximo b, con smolo actuar sobre el mencionado bo
470 tén, y medios por los cuales bagta preosionar sobre un pulss
dog dotado de retroceso para invertir el movimisnto del arreg
tre hacila adelante;
18;- Maquina de coser universal y en zlgezag perfeccioe
nada, segun reivindiosciones anteriores, caracterizada pore
476 que el mecanismo de arrastre de la telas es susceptible de
ser regulado automaticamente tanto en lo que ge refiers a la
amplitud de los desplazamientos del trangportador como en sl
sentido de estos desplazamientos, mediante una leva intercame
biable que gira en sincronismo con el dispositivo de levas
480 destinado a aoccionar los wovimientos trmunsversales de la ba«
rra de aguja.
19.,= liaquina de coser universal y en 2ig-zag perfecciow
nada segun reivindi caciones ahteriozres, caracterizada porque
la leva intercambiable destinada allasccionamientoc del arrage
486 tre tiene diferentes posiciones angulares respecto aun egpi.
go fijo, lo misuio que las levas empleadas para el movimiento
trmnsversal de la barra de aguja, de modo que se pueden ome
plear indistintamente para mandar uno ¥y otro desplazamiento,
26.- Waquina de coser universal y en zig<zag perfeceio-
490 nada , segun reivindi caciones anteriores, caracterizada porque
el copiador que coopera con la leva destinada al mndo automae
tico del tmnsportador transmite sus impulsos por medio de

un mtin a una hor~uilla con eje de pivotamiento fiJo sohre
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el brazo Ge la mmquina § termips en un extrewmo angular que

e jo la acecion de un muelle mantiene el coplador en sontacto
con el perfil de la leva § al extremo angular de la horquilia
presionando soore una manivela de mgudo, de modo que los ime
pulsos comunicados por la leva, son transmitidos por los ele=
mentos menciom dos a la tambien mencionada mnivela de mando,
1a cual lo hace a su ves de la forma conocida al transporta -
dor,

2l,- Magquina de coser universal y en zig-zag perfeccio-
nads , segun reivindicaciones anteriores, acracterizada porque
ol mecanismo automatico de mendo del arrastre se ha dotado de
un organo de mando mpnual destingdo a embragar y desembragar
el mencionado mecanismo ¥ & modificar el impul a0 trenmemitido
al trabsportador desplazando el punto de articulacibén de una
palanca inte mmedia de mando.

22,- Maquina de coser universal y en 2zig-Zag periecciona-
da, segun reivindicaciones anteriores, ca racterizada porque
1os mandos de degplazamlento transversal de la barrg de aguja
ge hallan agrupados en un mando mgnual wnico ( mando superior)
destinado a regular lg amplitud de dichos movimientos §y & Ti=
jar la posicion de lu aguja.

23, Maquina de coaér wniversl y en szig-zag perfecciona-~
da, segun reivindicaciones anterlaxes, ca racterizada poraue
1z amplitud del movimient o transversal de la Warra de aguja
depende de la posicién que ocupa el patin de la collsa, goli-
dgario s la pleza de union del tirante, aque 8e ha dotado de
una horquilla en su extremo, en la cuwal se degliza un rodillo

de una palanca accionada por el boton de amplitud que 9 desa

plaza angularmente cobre una escala de O a b, corre8 pondien=

tes a los puntos de gmplitud minim ¥y mexima .
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24, Maquina de cossr universal y en zig-zag perfecciong-
B2 da, segun reivind icaciones anteriores, caracterizada porque el
windo de amplitud se ha dotado de dos topes con posicibn sobre
una escala con musscas.
85.- liaquina de comer universal y en zig-zag perfeccionss-
da, segun reivindicaciones anteriores, caracterizads porque el
b30 mando de posicion de la aguja esta formado por dos pa lancas §
un boton de nendo que puede ocupar distintas posiciones angue
lares sobre una pieza circular, corregpondientes a otras tane
tas posiciones de la colisa y en consecuencia de 1lp barra de
aguja,.
b36 26.- lMaquina de coser universal y en zig-zag perfecciona-
éa, segun reivindicaciones anteriores, caracterizada porque el
mando de posicion de la agula, ademas de las posiciones normas
les (izquierda, centro derecha), pusie ocupar otras lnterme=
dias o bien quedar libre (zons L) par manejarlo a voluntad
b40 del opemdor,
27.= Maquina de coser universal y en %lg-zag perfecoionsda,
Segun se describe y reivindica en la presente kemoria,
que congta de veintiuna nojas folladas y me canografindas por
una s0la cara, acompafiada de 1los corregpondientes dibujos.

b4b Nadrid 20 de Noviembre de 1968,
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