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MEMORIA DESCRIPTIVA
que se presenta para unir a la solicitud
d e
PATENTE D E INVENCTION
! formulada el 28 de Junio de 1966 con el no 328.473
| e n
—r
.0 ESPANA
":: per VEINTE aiios
o 'a nombre de HERBERT JACOBS, HERSCHEL BARON y ERIC WINSTCN.
L de nacionalidad norteamericana, residentes en Greenhill
.:. ApartmentS, -, 1001 City Avenue, Filadelfia; William Penn
.:?. House, 1919 Chestnut Street, Filadelfia y One Asbury Ave-
.*:: nue, Melrose Park, Montgomery, respectivamente, todos en
ot Pensilvania, Estados Unidos de América.
por s

" UNA MAQUINA DE COSER AUTOMATICA
Esta invencidn se refiere & una maquina de
coser y tiene como objetivo la creacidn de un conjunto me
joradc de maquina de coser automatica.
Con el aumento de la competencia extranjera
5 en el campo de la industria textil, ha llegado a incumbir

a los fabricantes de aparatos de uso doméstico aumentar 1la
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"productividad con objeto de salvar una diferencia de sala-

rios financieramente desfavorable.

Por ello, se han hecho muchos intentos en los
afios pasados para automatizar los diversos procedimientos
para coser.

Tales ensayos anteriores han sido satisfac~
torios en cierto grado, pero el objetivo final, a saber,
obtener una méquina de coser totalmente. automatizada, ha
de obtenerse todavia.

Por consiguiente, un objetivo primordial de
la presente invencibn es crear un conjunto de coser me jora
do que es totalmente automitico.

Otro objeto de la presente invencidn es crear
un conjunto de coser automidtico con medios de alimentacidn
complementarios, medios de coser, medios de corte y medios
de apilado.

Todavia otro objeto de la presente invencidn
es crear unos medios de alimentacidn me jorados para su uso
en una miquina de coser automitica.

Todavia otro objeto de la presente invencidn,
es crear un conjunto de coser automitico y mejorado que in
corpora unos cilindrod neumaticos para proporcionar los di
versos movimientos basicos requeridos pafa el funcionamien
to de la maquina.

Ctro objeto todavia de la presente invencidn

es combinar con un conjunto de coser automitico y mejorado

.unos medios plegadores y unos medios retenedores que entran

en accidén mediante la situacidn estratégica de una plura-

lidad de chorros de aire.

Todavia otro objeto de la presente invencidn
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es crear unos mé&ios de corte mejoradbs para su uso en un
conjunto de coser automitico y mejorado.

Se consiguen los objetos anteriores, asi co
mo otros, de la invencidn créando un conjunto de coser au.
tomitico que comprende bisicamente un puesto alimentador,
un puesto de cosido, un puesto de corte y un puesto de a-
pilado,

En la realizacidén especifica a detallar se-

. . - 4
- guidamente, se cose automdticamente una faja o tira contl

nua a una manga cortada, pero debe comprenderse gue se ocu
rriridn ficilmente a los versados en la técgica otras muchas
Variaciones de coser que pueden obtenerse con la presente
invencibn.

El'puesto de alimentacidn comprende bisica-
mente una plataforma para soportar ;asAmangas cortédas api
ladas y un conjunto de alimentador que incluye un pié ali-
mentador destinado a depositar las ﬁangas cortadas una por
una, sobre una correa o cinta transportadora que las lleva
a la mdquina de coser.

La midquina de coser es activada automaticamen
te por medios fotosensibles Y los medios de corte son acti
vados también por medios fotosensibles.

Estd previsto un puesto de apiiado para api-

lar automaticamente el producto después de que se han ter-

- minado las operaciones de coser y de cortar.

Unos controles de parada automiticos estin
asociados tanto a la plataforma del alimentador como a los
medios de apilado para fines de emergencia, tal como cuando
esté agotado el suministro del alimentador o los medios ad
hesivos han sido arrollados suficientemente sobre un rodi-

1lo de recogida. Con la presente invencidn estén asociados

-3 -
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so o alarma, tales como luces de aviso y dispositivos de

corte automidticos, en el caso de que se desarrollen condi:
ciones indeseables.

Otros objetos y muchas de las ventajas con-
comitantes de esta inVencién se apreciarin ficilmente a me
dida gue se vaya comprendiendo mejor la misma al hacer re
ferencia a la siguiente descripcidn detallada considerada
en unidn de los dibujos gque se acompafian, en los que:

La figura 1 es una vista en planta del con-
junto completo de la presente invencién.

La figura lA es una vista en alzado a mayor
escala tomada a lo largo de la linea 1lA~1A de la fig. 1.

La figura 1B es una vista en detalle a ma-
yor escala del conjunto de.palanca de la figura 1A.

La figura 2 es una vista en alzado a mayor
escala de los puestos de alimentécién y de cosido de la
presente invencidn, tomada a lo largo de la linea 2-2 de
la figura l;

La figura 3 es una vista en planta tomada
a 19‘largo de la linea 3-3 de la figura 2.

La figura 3A es una viéta a mayor escala que
muestra una leva de guia 210 y dos posiciones del rodillo
214 con relacidn a dicha leva.

La figura %4 es una vista en planta de una pi
la de piezas elementales y del mecanismo relacionado con
ella.

La figura 5 es una vista en alzado, parcial-
mente en seccidn tomada a lo largo de la linea 5-5 de la

figura &.
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LY figura 6 es una vista en seccidn

escala tomada a lo largo de la linea 6-6 de la fig. 4.

La figura 6A es una vista en perspectiva de
uno de los dedos de sujecidn asociados con el mecanismo
de retencibén de piezas elementales.

La figura 7 es una vista en seccidn a mayor
escala tomada a lo largo de la linea 7-7 de la fig. 3.

La figura 8 es una vista en seccibdn a mayor
escala tomada a lo largo de la linea 8-8- de la fig. 7.

La figura 9 es una vista en seccidn tomada
a lo largo de la linea 9-9 de la figura 8.

La figura 10 es una vista en seccibn tomada
a lo largo de la linea 10-10 de la figura 9.

La figura 10A es una vista diagramitica que
muestra el ciclo de wovimiento del pié alimentador de 1la
presente invencidn.

La figura 1l es una vista en seccidn a mayor
escala tomada a lo largo de la linea 11-11 de la fig. 3.

La figura 12 es una vista en alzado tomada
a lo largo de la linea 12-12 de la figura 3.

La figura 13 es una vista en planta tomada
a lo largo de la linea 13-13 de la figura 12.

La figura 1% es una vista en seccibn a mayor
escala tomada a 1o largo de la linea 14-14 de la fig. 3.

La figura 15 es una vista en detalle a mayor
escala que muestra la zona de coser.

La figura 15A es una vista en alzado a mayor
escala tomada a lo largo de la 1linea 11A-15A de la fig. 15.

La figura 16 es una vista en rlanta con par-

tes en seccidn tomada a lo largo de la linea 16-16 de la
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La figura 17 .es una vista en seccibn tomada

a lo largo de la linea 17-17 de la figura 16.

La figura 18 es una vista en alzado del ex-
tremo trasero de la presente invencidn tomada a lo largo
de la 1inea>18—18 de la figura 1. |

| La figura 18A es una vista en seccidén a ma-
yor escala tomada a lo largo de ia linea 18A-~18A de la fi
gura 18.

La figura 18B es una vista e¢n seccidn toma-
da a- lo largo de la linea 18B-18B de la figura 18.

La figuraVIQ es una vista en perspectiva que
muestra diagraméticamente el tren de cadenas y ruedas de
cadena para accionar determinados elementos de trabajo de
la presente invencidn.

La figura 20 es una vista en seccidn desde
un extremo, a mayor escala, tomada a lo largo de la linea
20-20 de la figura 18,

La figura 21 es una vista en seccidn tomada
a lo largo de la linea 21-21 de la figura 20.

La figura 22 es una vista en alzado y en de-
talle, a mayor escala, tomada a lo iargo de la linea 22-22
de la figura 20.

La figura 23 es una vista en seccidn tomada
a lo largo de la linea 23-23 de la figura 21.

P

‘La figura 24 es una vista en seccidn tomada
a lo largo de la linea 24-24 de la figura 21.
La figura 25 es una vista en alzado a mayor

escala, con partes en seccibn, tomada a lo largo de la 11

nea 25-25 de la figura 21.
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La figura 26 es una vista en seccidén a ma-
yor escala tomada a lo largo de la linea 26-26 de la fi-
gura 25.

La figura 27 es una vista en seccibdn a ma-
yor escala tomada a lo largo de la linea 27-27 de la fi-
gura 25.

La figura 28 es sustancialmente una vista
en planta a mayor escala tomada a lo largo de la linea 28-
28 de la figura 25.

La figura 29 es una vista en perspectiva frag
mentaria de un sistema de andamiaje.

La figura 30 es una vista en alzado a mayor
escala de una de las grapas de andamiaje.

La figura 31 es una vista en seécién tomada
a lo laréo de la 1inea 31-31 de la figura 30. y

Las figurés 32, 33 y 34 son diagramas de cQ
nexionado esquemiticos que muestran otros detalles del fun
cionamiento de la preéente invencidn.

Haciendo ahora referencia con mayor detalle
a las divérsas figuras de los dibujos, en los que caracte
res de referencia similares se refieren a partes similares,
una miquina de coser automitica y mejorada de acuerdo con
la presente.invencién esti nmostrada en general en 10 en Ia
figura 1; El conjunto de coser automdtico y mejorado de
la presente invencidn comprende bidsicamente un puesto de
alimentacidn 12, un puesto de cosido 14, un puesto de cor-
te 16 y un puesto de apilado 18.

Los detalles bAsicos del puesto de alimenta
cidn estén indicados en las figuras 2 y 3, estando ilustra

dos sus detalles secundarios en las figuras 4 a 13 del di-~
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bujo.

El puesto de alimentacibén 12 esti compuesto por

una zona de alimentacidn 20 (figuras 4 a 6a inclusive),
unos medios de pié alimentador 22 (figuras 8 a 10A inclu
sive) y diversos medios de accionamiento 24 (figuras 7 y
11 a 13 inclusive).

| La funcidn primordial del puesto de alimen-
taciébn 12.és tomar o coger una pieza.de tfabajo 26 de 1la
zona de alimentacibén 20 y transportarla hacia la seccidn
ée cosido 14 a la velocidad deseada. Se considera tambiep
que el puesto de alimentacidn 12 incluira medios para ple
gar o doblar la pieza de trabajo.

La zona de alimentacidn 20 esti represen@ada
en gran detalle en las figuras 4 a 6A, en las que las pie-
zas de trabajo 26 estdn situadas en una disposicidén apila-
da sobre una plataforma 28 (figura 5), que se extiende des
de el bastidor 30 de la miquina 10. La zona de alimenta-
cidn 20 incluye barras de soporte 32 que estadn fijadas por
pernos al bastidor 30 como se representa en la figura &,
Un travesafio 34 tiene sus extremos sujetos de manera solta
ble a cada una de las barras de soporte 32 mediante unas
abrazaderas 36, y dos ménsula$ 38 (figura 4) cuelgan del
travesario 34 y estén aseguradas a é1 nor abrazaderas ajus-
tables 4C. A una de las ménsulas 38, junto a uno de sus
extremos, esta asegurada una barra de sujecidn 42 que es-
ta situgda en general paralelamente a las barras de sopor
te 32, pero que gueda algo por debajo de las barras de so
porte 42 como se reprQ§enta en la figura 5., Una bafré de

limite L4 esti asegurada a la otra ménsula 38. Como se re

presenta en la figura 4, el extremo delantero de labbarra

- 8 -
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de sujecidn 42 y el extremo delantero de la barra de 1i-
mite 44 estdn asegurados al bastidor 30 de la miaguina ¥y

en particular a unos miembros angulares 46 del mismo.

Sobre la barra de sujecidn 42 estid montada

. . 2
‘a deslizamiento una serie de ménsulas de sujecidn 48, ca

da una de las cuales lleva una varilla 50 que puede estar
cargada elisticamente por medio de los resortes 51 como se
representa en la figura 4. Como se representa ademés en
la figura 4, estéin previstos unos medios de ajuste 53 pa-
ra la varilla 50, llevando un extremo de la varilla 50 un
dedo de retencidn y ‘de situacibdbn 52 que puede estar asegu
rado a la varilla 50 por medio de una sencilla dirsposicidn
de perno y tuerca, estando la cabeza del perno 54 ilustra-
da en la figura 4.

Los detalles de los dedos de retencidn y de
situacidn 52 estéan representados en las figuras 6 y 6A, en
las que los dedos 52 estan representados comprendiendo una
grapa colgante 56 con un extremo ensanchado 58. La grapa
56 tiene también una parte horizontal que estd retenida por
el perno 54, Inmediatamente por encima de la parte hori-
zontal se encuentra un miembro de forma de L 60 que ti;ne
un cojin verticalmente dispuesto 62 asegurado a &1 como se
representa en la figura 6. Como se representa ademis en 1la
figura 6A, el cojin 62 puede ajustarse con fespecto a las
piezas de trabajo 26 haciendo deslizar el miembro de forma
de L 60 con respgcto al perno 54 en la medida permitida por
la forma de la ranura alargada 63 (figura 6A) a través de
la cual pasa el vistago o cuerpo ael perno 54,

En las figuras 4 y 6 se ha ilustrado la barra

de 1limite 44 en forma de una barra continua dotada de un co
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jin alafgado 64 asegurado a ella y dotada también de una
grapa 66 ;on un extremo ensanchado de manera similar a la
grapa 56.  Puede estar previéto un perno 68 para asegurar
ent;e si el respaldo del cojin 64 y la prolongacidn de 1la
grapa 66 en la forma de la figura 6.

Como se ilustra en la figura bk, las varillas
50 pueden ajustarse de este modo utilizando unos medios de
ajuste 53 de modo que los dedos 52 puedan situarse contra
los bordes de la pila de piezas de trabajo de forma irregu
lar 26 para gue los dedos 52 tengan una funcidn de reten-
cidén de la pila de piezas de trabajo 26 en un estado orde-
nado v resistan también la recogida de mas de una pieza de
trabajo a la vez debido al enmarafiamiento de las fibras.
La barra'de Limite 44 estid situada para contrarrestar cual
quigr tendencia indebida de los dedos 52 a alterar el esta
do ordenado de las piezas de trabajo apiladas 26 y, por tan
to, la 5arra de 1imite 44 tiene 1la funcidn de impedir un
exceso de compensacidn en virtud del movimiento de los de
dos 52. La naturaleza de confinacidn de log dedos 52 en
oposgicidn a la accidén de limitacidn de la barra de limite
44 se ha ilustrado claramente en la figura 6 del dibujo.

Como se describird con mayor detalle segui-
damente, la plataforma 28 es levantada gradualmente a me-
dida qﬁe las piezas de trabajo 26 son alimentadas una por
una hacia el puesto de cosido 14 de modo que el nivel de
la pieza de trabajo mads alta permaneceri sustancialmente
constante. Esto es necesario con objeto de que los medios
de pie alimentador 22 de la presente invencidn puedan tra-
bajar sobre la pieza de trabajo mis alta a fin de levantar

la pieza de trabajo mis alta de su posicidn apilada de las
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figuras 6 y llevarla hacia arriba y luego hacia adelante

para que pueda comenzar su viaje hacia el puesto de cosi-
do 14, El1l mecanismo gue logra la gradual elevacibén de la
plataférma 28 no forma parte de la presente. invencidn, si
no que es bastante bien conocido en la tdcnica de las ma-
quinas de copiar representadés‘en ciertas patentes ameri-
canas, tales como 1.963.694, 2,082,296 y Re. 2¢.581.
Los,medioé de pié alimentador 22 estdn re-
présentados con mis detalles en las figuras 8 a 10A in-
¢lusive del dibujo. La accidn ciclica del pie alimenta-
dor 70 se ilustra en la fiéura 10A, en la que el pié alji
mentador se mueve primero hacia abajo a una posicidn ba-
ja 70° como se representa en lineas de trazos en la figu
ra 10A. A medida que el pié alimentador 70 se mueve ha-
cia abajo entra en contacto con lé superficie superior de
la pieza de trabajo mas alta 26. Unos medios adhesivos
asociados con el pié alimentador 70 entran en contacto con
la pieza de trabajo 26 y, por tanto, cuando el pié alimen
tador 70 se mueve hacia arriba a la posicidn intermedia
de linea llena de la figura 10A, se adhiere a &1 una pie-
zZa de trabajo 26, En este punto, unos medios de aspira-
cidn, a describir.seguidamente, asociados al pié alimenté
dor 22, son activados para soportar el peso de la pieza de
trabajo 26, E1 pié alimentador 70 camina entonces hacia
adelante a la posicién indicada en 70" en la figura 10A
y después los articulos son descargados del pié alimenta-
dor por la accidn de unos rodillos que se mueven hacia ade

lante .

Como se ha representado en la figura 10, el

pié alimentador 70 cuelga de un alojagiento de Einta adhe ~

- 11 -
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siva 72 y es una parte integrante del mismo como se descri
bird seguidamente. El alojamicnto 72 esta montado rigida-
mente sobre un rodillo de soporte 74 que no solamente bas-
cula para obtener la acciédn de emnuje hacia adelante del
pié alimentador 76, sino que tambien puede moverse hacia
arriba y hécia abajo para obtener 1la accidén de elevacibn
del pié alimentador 70.

Las tres posiciones del pié alimentador 70
a medida qué sufre su ciclo de movimiento, estin ilustra-
das en 1a.figura 10A. Como se describiri con mayor deta-
lle seguidamente, unos medios adhesivos 76 son transporta
dos a lo largo del pié alimentador 70 durante su ciclo de
movimiento con objeto de que la pieza de trabajo mas alta
26 (figura 10) pueda ser elevada como un todo & conducida
a un primer rodillo de transporte estriado 7é (figura 7 ¥
figura 10A). La posicidén intermedia del pie alimentgdor
70 estd representada en linea llena en la figura 10A. En
la descripcibn gue sigue se supondri que el pié alimenta-
dor 70 se mueve hacia abajo a través de 1la posi;ién 70° de
la figura 10A.

A medida que el pié alimentador 70 completa
su carrera descendente, se asentarid sobre la pieza de tra
bajo mas alta 26, los medios de cinta adhesiva 76 entrarin
entonces en contacto con la pieza de trabajo mis alta 26
de modo que cuando el pié alimentador 70 se eleva otra vez
a la posicidn intermedia de 1lfnea llena de 1la figura 10,
la pieza de trébajo més alta 26 serd llevada, por consi-
guiente, hacia arriba. Por tanto, cuando el pié alimenta-
dor 70 camina hacia adelante a 1la posicidén 70" de 1la figu-

ra 10A, la pieza de trabajo mds alta 26 serd transportada

- 12 -
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sobre el rodillo de transporte estriado 78

A = ommer maw e A

En este punto, la accibn imperativa de trac
cién hacia adelante del primer rodillo de transporte 78 vy
de un corto rodillo de éaucho complementario 80, veftical
mente alineado, salvard o vencera la fuerza de retencidn
de los medios de cinta adhesiva 76 para llevar hacia ade-
lante la pieza de trabajo 26. Como se describirad con ma-
yor detalle seguidamente, se emplean unos medios de aspi-
racién 82 para ayudar a los medios de cinta adhesiva 76 a
la accidn de retencidén. En particular, los medios de as-~
piracién 86 serin conectados. inmediatamente después de que
el pié alimentador 70 ha comenzado a elevarse desde su po-
sicibn mis baja 70°. De esta forma, los medios de activa-
c¢idén 82 no harén'que sea elevada mis de una pieza de traba
jo 26,

Debido a que es deseable dar en todo momento
a la pieza de trabajo mids alta 26 una superficie adhesiva
pegajosa relati§amente fresca, la presente invencidén pro-
yecta un mecanismo de accionamiento de la cinta adhesiva
que hard avanzar los medios adhesivos 76 un incremento su-
ficiente a medida que el pié alimentador 70 se mueve a tra
vés de su ciclo. En las figuras 8 a 10A estin ilustrados
los diversos detalles del mecanismo dentro del alojamiento
72 de cinta adhesiva y del alojamiento de accionamiento 84.

El alojamiento 72 de cinta adhesiva est3 re-
presentado del mejor modo en 1la figura 10 incluyendo un ca

rrete de suministro 86 y un carrete de recogida 88. E1 ca

rrete de suministro 86 esti montado a rotacidn sobre un eje

90 y el carrete de recogida 88 esti montado a rotacidn so-

bre el eje accionado 92, E1 carrete de recogida 88 es ac.
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cionado y, por tanto, hace que los medios de cinta adhesi-

va 76 sean arrastrados a lo largo de los diversos rodillos
locos 94 hacia abajo en la direccidn de las flechas 96 y
luego dentro del pié alimentador 70 y, finalmente, hacia
arriba alrededor de los rodillos locos 98 en la direccidn
de la flecha 100.  Los medios de cinta 76 son arrollados
degﬁués sobre el carrete de recogida 88.

A medida que los medios de cinta adhesiva 76

. son hechos avanzar intermitentemente hasta el rodillo loco

inferior 102, la superficie pegajosa de una parte particu-
lar de los medi&s de cinta adhesiva 76 se presenta a la
pieza de trabajo mds alta 26. Como se describiri en deta-
lle seguidamente, el movimiento de los medios de cinta ad-
hesiva 76 es intermitente de modo que”habré una pequetia par
te nﬁeva 0 relativamente nueva de superficie adhesiva‘pegg
josa.presentada a la pieza de trabajo mas alta 26 que sera
llevada entonces por encima del primero de los rodillos de
transporte estriados 78 por el pié alimentador 70 con ayuda
de los medios de aspiracidn 82,

Como se ilustra en la figura é,-los ejes 90
Y 92 se extienden desde el alojamiento 72 de centa adhesi-
va dentro del alojamiento de accionamicnto 84, De esta for
ma, el movimiento del engranaje dentro del alojamiento de.
accionamiento 84 se utiliza para accionar intermitentemente
el eje 92 y, a su vez, provoca un giro intermitente del ca-
rrete de recogida 88. Teniendo en cuenta el hecho de que
los ejes 90 y 92 estén asegurados tanto al alojamiento 72
cinta adhesiva como al ;lojamiento de accionamiento 84, los

alojamientos 72 y 84 pueden moverse juntos.

El mecanismo gue guia el alimentador 70 a tra
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vés de su ciclo de elevacidn, de empuje hacia adelante y

de retorno, de la manera ilustrada en la figura 1l0A, se
describiri con mayor detaile en lo que sigue. Sin embar-
go, para los fines presentes, debe notarse que el movimien
to ilustrado en la figura 10A es procvocado realmente por
el movimiento del rodillo del soporte 74 y del rodillo de
pivotamiento 104 (figuras 2 y 3). En particular, el rodi-
1lo de soporte 74 puede moverse verticalmente asi como pi
votar o bascular, mientras que el rodilloc de pivotamiento
104 puede Gnicamente pivotaf o bascular.

Como el pié alimentador 70 estd montado (fi
gura 10) sobre el rodillo de soporte 74, el movimiento ver:
tical del rodillo 74 se convierte automdticamente en un mo
vimiento vertiéal del pié alimentador y el pivotamiento del
rodillo 74 prévoca el pivotamiento del pié alimentador.

Cuando el pié alimentador 70 estd en la posi
cibdn intefmedia indicada en linea llena en la figura 1lO0A,
€l empuje hacia adelante del alimentador 7Q¢ hacia la posi-
cién 70" de alimentacidén del rodillé se logra debido a que
el rodillo de soporte 74 y el rodillo de pivotamiento 104
pivotan cada uno 7 1/22 en el sentido del reloj, seglin se
vé en la figura 10, de modo que el alojamiento 72 de cin-
ta (y el alojamiento de accionamiento 84) estaré'en la pg
sicién 70" indicada en linea de trazos en la figura 10.

Cuando los rodillos 74 y 104 pivotan o bas-
culan ahora hacia atrds en direccidn contraria al movimien
to de las agujas del reloj en 7 1/22, el alojamiento 72 de
cinta vuelve a la posicidn intermedia indicada en iinea 1lle
na en la figura 10 y el pié alimentador 70 estari también

en la posicién neutra intermedia, habiendo sido la pieza



oo

10
o b
«® ¢
‘;039
R
.
.ﬁ:‘~,0“ 15
G u®
PSRN
v & e
N
LA R ]
5
’
s
.
* %
[ .« ®
e v
@
Sd e 20
4
4
u! L
o -
25
30

- 2
AT A, AN

de trabajo 26 retirada del pié alimentador 70 por el paso
entre el rodillo 73 y 80 para iniciar el viaje hacia ade-
lante de la pieza de trabajo726 en direccidn al puesto de
cosido.

El pie alimentador 70 descenderi ahora a su
posicidén de recogida inferior 70" de la figura 1CA, ya que
el rodillo de soporte 74 se mueve verticalmente hacia aba-
jo y pivota también en 152. E1 rodillo de pivotamiento
104 se inclina también en el sentido del reloj en 159,
Cuando el rodillo 74 completa su descenso, el pié alimenta
dor estarid en la posicibén mis baja 70° de la figura 1OA.
Cuando el rodillo 74 se eleva ahora a la posicibn de 1la fi
gura 10, el pié alimentador 70 estari en la posicidén inter
media indicada en linea llena en la figura 10A.

Ha de apreciarse que el alojamiento de acgcio

" namiento 84 (figura 9) esta acoplado al alojamiento 72 de

cinta de mod§ gue el movimiento descendente del rodillé 74
provogue también un movimiento descendente del accionamien-
to de alojamiento 84 asi como del alojamiento 72 de cinta
con el pié alimentador 70.

Se hace ahora referencia particular a la fi-
gura é que‘muestra una espiga 108 asegurada alrededor de una
corta seccién del eje 104 por una abrazadera 107 y unos per
nos 110. ‘Cuando el alojamiento de accionamiento 84 descien
de co;~él movimiento descendente del rodillo 74, el aloja-
miento de accionamiento 84 alojari 1la eépiga 106 de tal ma
nera qgue la espiga 106 sobresaldri dentro de una abertura
108 del alojamiento de accionamiento 84 (figura 8).

Cuando el rodillo 74 se mueve hacia arriba y

finalmente se inclina hacia atrds (en el sentido del reloj)
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de modo que el pié alimentador 70 avance a la posicién 70"
de alimentacién del rodillo, todo el alojamiento 72 para
la cinta adhesiva y el alojamiento 84 se inclinan también
hacia atrds o alrededor del rodillo 104 en el sentido del
reloj como se indica en general por la posicidn 72" de 1i
hea de trazos de la figura lO.. Cuando esto sucede, el
alojamientoAde accioﬁamient0784 aloja otra vez la espiga
106,

Asi; la espiga 106 estari situada_dentro del
alojamiento de accionamiento 34‘dos veces‘a medida que pa
sa el pié alimentador 70 a través de sus diversas posicio
nes para efectuar un ciclo de movimiento. En otras palabras,
cuando el pié alimentador 70 desciende a la posicidn de re
cogida mas baja 70" de la figura 10A Para coger una piezp
de trabajo 26, la espiga 106 sobresaldri dentro del alo-
Jamiento de accionamiento 84, y cuando el pié alimentador
7é se eleva a la posicidn intermedia‘indicada en linea 1lle
na en la figura 10A y camina después hacia adelante a la
posicidn 70" de alimentacidn del rodillo de la figura 10A,
la espiga 106 sobresaldr§ otra vez dentro del alojamiento
de accionamiento 84,

Cada vez que la espiga 166 se aloja en la
abertura 108 del alojamiento de accionamiento 84, 1a espi
ga 106 es tocada por el balancin de forma de L 112 que es
t& pivotado alrededor del punto de pivotamiento 114, Por
tanto, cuando la espiga 106 es tocada por el b;azo de ba-
lancin de forma de L 112, el brazo de balancin 112 es obli
gado a pivotar en el sentido del reloj alrededor del pun-
to de pivotamiento 114 (como se vé en la figura 8) contra

la carga de los resortes 116. Esto empuja a la ufia 118 en

- 17 =
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general hacia arriba' a engrane con un diente del trinque-
ta 120. Una ufia 122 para impedir la inversidn, pivotada
en 124 vy adecuadaménte cargada por un resorte 126, permi-
te el a?ance en el sentido del reloj del trinquete 120 en
la direccidn de la flecha lzs.en virtud del angulo de in-
clinacibén de los dientes del trinquete,‘pero la ufia 122
para impedir la inversién encajarad o engranard a manera
de cufia con un diente del trinquete para'prohibir la ro-
tacidbn en sentido contrario al reloj o retroceso del trin
quete 120.H El tringuete 120 est) pivotado sobre el mufidn
130 como se ilustra en la figura 9, gue lleva también una
pequetia fueda concéntrica 132 que engrana con una rueda
dentada grande 134, La rueda dentada grande 134 esti mon
tada a rotacidén sobre el eje accionado 92 que estd conec-
tado al carrete de recogida 88.

El fesultado neté de lo precedente es. qgue
cuando el pié alimentador 70 camina hacia adelante los mé
dios de cinta adhesiva 76 son hechos avanzar una pegqueiia
magnitud y a medida que el pié alimentador 70 se asienta
sobre la pieza de trabajo mis alta 26, los medios de cin-
ta adhesiva 76 son hechos avanzar otra vei ligeramente.
En viftud de lo‘precedente, los medios de cinta adhesiva

76 son hechos avanzar intermitentemente desde el carrete

de suministro 86 al carrete de recogida 88.

El avance de los medios de cinta adhesiva
76 se produce después de que’el pié alimentador 70 ha ido
hacia adelante y la pieza de trabajo 26 transportada por
€1 hacia adelante es alimentada entre los rodillos 78 y‘
80 y va no esté en contacto con los medios de cinta adhe

siva 76. Otra disposicidn para el avance sincronizado

- 18 -
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por incrementos de los medios de cinta adhesiva 76 lleva
consigo el uso de una valvula neunatica actuanté contra un
miembro de avance de la cinta elisticamente cargado. En es
ta disposicién, la vAlvula neumltica seria accionada duran
te una fraccibn de segundo después de que el pié alimenta
dor 70 ha ido hacia adelante para asegurarse de que la pie

za de trabajo 26 se ha separado de los medios de cinta ?6.

La activacidén de la véalvula ncumdtica haria que el miembro

cargaderlésticamente se moviera contra su carga‘eléstica
y al hacer éstoAaccionaria ﬁna rueda de frinquete de mane-
ra muy similar a la de como la ufia 118 engrana en un dien-
te del tringuete 120. Al desactivarse la védlvula neumdtica,
la ufia seria devuelta a su posicidn anterior y guedaria
lista para hacer avanzar el tringuete otra vez cuando fue-
ra acéionada la vilvula neumitica.

Otros detalles a observar en las figuras 8 a
10A incluyen el hecho de que el alojamiento de accionamien
to 84 esti asegurado sobre el rodillo de soporte 74 por un
conjunto de tornilles prisioneros 136 (figura 8), y de que:
los acoplamientos 138 se emplean para asegurar partes de

los ejes 90 y 92 que pasan entre los alojamientos 72 y 84.

P . R .
‘Ademas, como se representa en la figura 10, esté prevista

una lampara indicadora 140 activada a través de unas car-
gas 142 para indicar cuando esté compieto el carrete de re
cogida 85. Esto se logra mediante un brazo 144 que entrard
en contacto con el microinterruptor 146 de la figura 1Q’cuag
do el carrecte de recogida 88 alcanza un tamafio predetermi-
nado. Cuando esto sucede, se establece un circuito para co
nectar o para desconectar la lampara indicadora 140.

Incidentalmente, los acoplamientos 138 pueden
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utilizarse para facilitar la desconexidn del alojamiento

72 de cinta adhesiva respecto al alojamiento de acciona-
miento 84. Esto es deseable cuando estd completo el ca-
rrete de recogida 88, y se ha visto gue la préctica pre-
ferida consiste en sustituir el alojamiento 72 de cinta ad
hesiva por un nuevo alojamiento 72 en vez de tratar de de-
senrollar los medios de cinta adhesiva 76 desde el carrete
de recogida 88, o incluso de aplicar un nuevo suministro
de cinta adhesiva al eje 90. Se prefiere bastante susti-
tuir la cinta adhesiva no pegajosa utilizada del rollo de
recogida 88 en un punto alejado del funcionamiento de la
méquina general 10 después de que se ha retirado el aloja
mignto 72. También estdn asociados unos medios indicado-
res apropiados con los medios de cinta adhesiva 76 en el
caso de que los medios de cinta adhesiva 76 se rompan o se
peguen. Si se rompe la cinta, unos medios de tensidn (no
mostrados) asociados con la cinta se relajarén para cerrar
el microinterruptor con objeto de encender una luz de avi
so o de parar el movimiento adicional del pié alimentador
70.

El movimiento del pié alimentador 70 a tra-
vés de la diversas posiciones de la figura 10A se obtiene
por el movimiento del rodillo de pivotamiento 104 y del ro
dillo de soporte 74 que estidn asegurados entre si por medio
de un acoplamiento 148. El rodillo de pivotamiento 104 es
obligado a bascular y la accidn de basculacibn se traslada
al rodillo de soporte 74 a través de los acoplamientos 149.
Aunque el rodillo de pivotamiento 104 estd apoyado en el
bastidor de la miquina y de este modo solamente puedé su-

frir un movimiento de rotacidén; el rodillo de soporte 74

- 20 -
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de rotacibdn como se describird en lo qgue sigue. Como el

pié élimentador 70 estd asegurado sobfe el rodillo de so-
porte 74, el pié alimentador 70 se moveré hacia argiba o
hacia abajo o caminard hacia adelante de acuerdo con el mo
vimiénfo de rotacidn y lineal del rodillo de soporte 7h.
El movimiento de los rodillos 74 y 104 es
iniciado por unos medios de manivela 150 neumdticamente
acciona§05, que estan representados en la figura 2 encoé
trédndose por debajo de una mesa 152, y los medios de ma=
nivela 150 eséén'representados,con mayor detalle en las
figuras 12 y 13. Las valvulas neuméticas‘asocia&as con
los medios de manivela 150 hacen basgular un eje corto.154
(figura 13) de una parte a otra a través de un Angulo de
barrido de 1509 con objeto de hacer bascular una excéntri
ca 156 asociada con un eje 154 a través.de un dngulo de ba
rrido de 1802 entre una primera posicién ilustrada en la
figura 13 y una segunda posicidn desplazadg en 1802 respec
to a la primera. En la posicidn de la figura 13, unos rodi
llos 159 que se extienden desde un disco 158 asociado a la
excéntricg 156, hacen contacto con los terminales 162 de
los microinterruptores 160. Cuando la excéntrica es hecha
bascular en 1802, uno de los rodillos 159 que se extienden
desde el apéndice 164 de la misma, es movido en redondo con
objeto de tocar el terminal 163 del microinterruptor 166.
El ciclo se repite después por si mismo a medida que losv
rodillos 159 son devueltos con objeto de tocar los terming
les 162, Cdmo se describiri seguidamente con mayor deta-
lle, pueden estar asociadosAciertos circuitos de control

con los interruptores 16C y con el microinterruptor 166,

- 21 -
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que permiten gue la excéntrica 156 bascule de una parte a
otra entre sus dos posiciones como se ha descrito anterior
mente. Esto tendra el efecto de controlar el movimiento
del pié alimentador 70 a través de sus diversas posiciones.
El circuito de control no solo permitiri que sea variado
el tiempo del movimiento del pié alimentador, sino también
el circuito de control hard posible que el pié alimentador
70 interrdmpa su ciclo y lo comience de nuevo en el caso
de que el pié alimentador 70 falle o deje por cualquier ra
zbdn de cogerAuna pieza de trabajo 26.

Cuando la excéntrica 156 bascula de una par-
te a otra, lleva con ella una varilla larga 170 que tiene
un extremo enchavetado en 172 a la excéntrica 156 y que
tiene su otro extremo enchavetado en 174 al extremo supe-
rior de la barra articulada 176 que estd conectada pivota
damente al bastidor en 178. Al extremo inferior de la ba
rra articulada 176 esti asegurada una corta barra articu-
lada 180 qué est4 asociada a las ruedas dentadas 182, 184
y 186 que forman parte de un aparato convencional de ali-
mentacidén de papel y sirven para lgvantar lentamente la
plataforma 28 a medida que las piezas de trabajo 26 son
alimentadas una a una desde ella por medio del alimentador

70 con objeto de que la pieza de trabajo mis alta 26 estéd

esencialmente al mismo nivel en todo momento.

Los medios de manivela neumiticamente accio-
nados 150 son de construccidn conocida en la técnica e in-
cluyen cabezas neumdticas 150A y L50B que son alimentadas
por aire a través de una entrada de aire 150C. El aire es
dirigido contra unos pistones externocs (no mostrados) que

estén asociados a una disposicién de cadena y de rueda de
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cadena (no mostrada) de modo que sea admitido alternati:
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mente aire en una de las cabezas neusdticas 150A y luego
1

en la otra cabeza 15CB. Esto tiene el efecto de hacer os

cilar un eje corto de salida 154 a través de un &ngulo alterna:

te de barrido de 1802.- Como se ilustra adicionalmente en
la figura 12, los medios de manivela 150 estdn fijados por
pernos a la mesa inferior 150D utilizando unas ménsulas
150E y como se ilustra en la figura 2 la cabeza neumidtica
150B esti soportada a través del tubo 158,

Las ruedas dentadas 182, 184 y 186 estén aso
ciadas al mecanismo y levantarédn gradualmente la platafor-
ma 28 a medida que las piezas de trabajo 26 son alimenta-
das una a una por medio de la accidén del pié alimentador
70. Cada vez que el pié alimentador 70 recorre su ciclo
en virtud dél accionamiento de los medios de manivela 150
neumiticamente accionados, la tuberia 176 es ﬂecha bascu-~
lar como se muestra en la figura 2 de modo que una corta
barra articulada 180G coopere con la rueda dentada 182 con
objeto de lcvantar, de vez en cuando, la plataforma 28 pa
ra qgue la pieza de trabajo mas alta 26 se mantenga esencial
mente a un nivel constante con resﬁecto a la parte inferior
del pié alimentador 7€¢. El mecanismo para levantar gradual
mente la plataforma 28 es bien conocido en la técnica de
alimentacidn o de impresidn de hojas de pavel y no forma
parte de la presente invencidn.

La figura 2 ilustra otros detalles del meca-
nismé para levantar gradualmente la plataforma 28, que in-
cluye una cadena 188 con un contrapeso 190 que mantiene 1la
cadena 188 en engrane de trabajo con una rueda de cadena

(no mostrada) situada por detrés de la rueda dentada 184
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la plataforma 128 se mueve gradualmente hacia arriba.

Como se ilustra adicionalmente en la figura
2, una varilla 192 tiene un extremo asegurado a la barra
articulada 176 en 194, estando el otro extremo de la vari
ila 192 asegurado en. 196 a una leva 198 de forma de sector
que estd asegurada pivotadamente en 200 al bastidor de 1la
maquina. Se vé asi que la basculacidn de la excéntrica

156 hace que la varilla larga 170 se mueva en vaivén. Es

to a su vez provoca la basculacibn de la barra articulada

176 que conduce al movimiento en vaivén de la varilla 192
que esta asegurada eﬁ 194 a la barra articulada 176. E1
movimiento en vaivén de la varilla 192 hace a su vez bas-
-cular la leva 198 de una parte a otra alrededor de una i
jacibn de pivotamiento 200.

| Como se ilustra en la figura 2, la leva 198

tiene un borde superior convexo que consiste esencialmen-

te en un tramo largo relativamente recto 202 que- se confun

de con un tramo corto argueado 204,

A medida que la leva 198 pivota de una par-
fe a otra, el borde superior de ia‘leva 198 entra en con-
tacto con un seguidor de leva 266 que, como se ilustra en
la figura 2, tiene un contactor 2C8. Al contactor 208 es
t&4 asegurado también el rodillo de pivotamiento 104. E1
contactor 208 establece un contacto real con el borde su-
perior convexo de la leva 198, El seguidor de leva 206
esta carga&o eldsticamente a aplicacidn con el borde supe
rior de la leva 198 por unos medibs_elésticos‘(no mostra-
dos). Asi, a medida que la leva 198 es hecha bascular de

una parte a otra alrededor de la fijacidn de pivotamiento

- 24 -
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196, el contactor 205 del seguidor va 206 es obllga-’
do a moverse en el sentido‘opuesto. Por tanto, cuando la
leva 196 pivota en sentido contrario alrededor del punto
de pivotamiento 200, el seguidor de leva 206 seri movido
en el sentido del reloj, considerando la prolongacidn ha-
cia fuera del rodillo de pivotamiento 104 como el puntov
de pivotamieﬁto, ya que el rodillo de pivotamiento 1G4 es
ta asegurado al seguidor'de leva 206,

Se v asi qué la basculacidn de la leva 198
provoca la basculacidn del rodillo de pivotamiento 104,

A medida que la leva 196 es hecha bascular en sentido con
trario al reloj con el contactor 208 corriendo sobre el
tramo largo y recto 202 de la leva 198, el rodillo de pi-
votamienté 104 serd hecho bascular uniformemente en el sen
tido del reloj. Cuando el contactor 208 alcanza el tramo
corto y argueado 204, el rodillo de pivotamiento 104 sera
hecha bascular més répidamente, ya qde el tramo argueado
204 estd mucho mis inclinado que el tramo largo 202 de la
leva 198. Este movimiento mis répide del rodillo de pivo-
tamiento 104 se convierte realmente por medio del rodillo
de soporte 74 en la accidn de empuje del pié alimentador
70 a medida que camina hacia adelante para ;ntregar una pie
za de trabajo 26 al primer rodillo de transporte recorta-
do 78.

Como se ha indicado anteriormente, el rodillo
de pivotamiento 104 solamente puede bascular y no puede mo;
verse en sentido-lineal. Sin embargo, la basculacibn del
rodillo de pivotamiéﬁéo lO&KSé convierte por medio del ace
plamiento 148 y de la leva de guia 210 en un movimiento de

basculacidn y lineal del rodillo de transporte 74 al cual

. 25 _
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esta asegurado el pié alimentador 70.

-

i
-,
R

El rodillo de soporte 74 vpuede moverse lineal
mente debido a que no esti limitado de la manera en que
estad limitado el rodillo de pivotamiento 104. Como el
prié alimentador 70 se mueve con el rodillo de scporte 74,
el movimiento de basculacidn y lineal del rodillo de so-
porte 74 hace que el pié alimentador 7¢ se mueva a través
de su ciclo de posiciones alimentando la pieza de trabajo
26 al rodillc de transporte estriado 76.

Los extremos del rodillo de soporte 74 tie-
nen barras articuladas 212 aseguradas a ellos, desde las
cuales se extiende un rodillo 214 (figuras 3 y 3A). Como
se répfeseﬁta”gn 1a¥figura 3A, el rodillo 214 se mueve con
tra la Ieva’dé guia)zlﬁ que estéd asegurada contra la pared
interior del ﬁénel 216.

La leva de guia 21C tiene un borde largo ¥y
recto 218 que en ﬁna curva abrupta 220 se convierte en un
corto tramo horizontal 222. Como se describira en el pa-
rrafo siguiente, la leva de guia 210 controla el movimien
to lineal del rodillo de soporte 74 al igﬁa; gue el reco-
rrido del rodillo 216 es controlado por el borde recto 218 y
Esto suce
de debido a que el acoplamiento 148 abraza holgadamente el
rodillo de soporte 74 que esti enchavetado en 224 al rodi-

llo de pivotamiento 104,

Asi, la basculacidn del rodillo de pivotamien

‘to 104 en el sentido del reloj como se vé en la figura 3

hace que un extremo 226 del acoplamiento 148 se eleve, va
gque el otro extremo del acoplamiento 148 esti enchavetado
al rodillo 104. De esta forma, se levanta todo el rodillo

- 26 =
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estd en la posicidn mis baja 214° indicada en lineas de

trazos en la figura 3A y, por tanto, el rodillo 214 se mo
veri hacia arriba contra el borde largo y recto 218 de 1la
leva de guia 210 a medida que el rodillo de pivotamiento
104 continGa basculando en el sentido del reloj.

"Bl movimiento ascendente del rodillo 14 con
tinuard hasta que se aicance la curva abrupta 220 cuando
el rodillo 214 sea obligado a recorrer una tfayectoria ge
neralmente hérizontal a lo largo del tramo horizontal cor
to 222, El ca;écter abrupto del cambio del borde recto

218 al tramo horizontal 222 se convierte en una accidn a-

" brupta de empuje hacia adelante en la parte del pié alimen

tador 70. Cuando los medios de manivela neumiticamente ac-
cionados invierten su direccidn, &sto invierte la direc:
¢idn de movimiento de la leva 198. E1 rodillo de pivota-
miento 1G4 serd hecho bascular después en el sentido opues
to a medida gque el rodillo 214 recorrerd primero una corta
distancia a lo largo del tramo horizontal 222 y luego hacia
abajo a lo largo del borde recto 218 en una inversidn del
movimiento anterior que tiéne el efecto de bajar el pié
alimentador 70 sobre la siguiente pieza de trabajo 26 a ali
mentar.

El rodillo 214 puede estar adecuadamente car-
gado por resorte con objeto de proporcionar un efecto de co
jin de amortiguacidn a medida que sufre un cambio algo
abrupto de direccidén. Ha de notarse ademwds que cuando el
rodillo 214 se esta moviendo hacia arriba o hacia abajo a’
1o largo del borde recto 218, esti sustancialmeé%é manteni

4 - ) ’ ) Iy .
do en forma rigida en posicidn, excepto para el movimiento
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proporcionado por la accidn del rodillo de pivotamiento

10%. En otras palabras, el rodillo 214 no se moverd Li-
bremente hacia arriba o hacia abajo a menos que bascule el
rodiil§-de pivétamiento'104,'y el rodillo 214, que esté
cargado a aplicacidn con el borde recto 218, no se moveri
lateralméﬁte.

Sin embargo, cuando el rodillo 214 se estd
movienéo‘en sentido horizontal a lo largo del tramo corto
222 flotara aléo én el sentido horizontal. Esto es debi-
do a que el rodillo de soporte 74 esti manéenido con hol-
gura por-el extremo 226'de1.acoplamiento 148, y cuando el
rbdillo 214 estd desplazindose horizontalmente, puede ha-
ber una accidn de flotacidn o movimiento de flotacibn con
tra la carga del resorte aplicada 6ontra el rédillo 214,
La finéiidad de 16-que precede'es conseguir una accidn de
empuje libre, pero algo hacia adelante, del pié alimenta-
dor 70 en esa parte del ciclo. Se cree que &ésto afiade im
petu al empuje hacia adelante del pié.alimentador 70, al
Paso que crea una accidn de retorno horizontal répido del
pié alimentador 70 en el instante en gque la pieza de traba
jo 26 ha sido alimentada entre el rodillo recortado 78 v
el corto rodillo complementario 80.

Cuando el pié alimentador 80 desciende a en
cima de las piezas de trabajo mds altas 26 de modo que los
medios de cinta adhesiva 76 entran en contacto con la pie-
za de trabajo mis alta 26, entrarin en funcionamiento los
medios de aspiracidn 82 tan pronto como el pié alimentador‘
70 se h;‘elevado en una corta distancia controlable de’sh
posicibn mAs baja. De esta forma, se evitari la recogida

de més de una pieza de trabajo 26 a la vez, tal como podfia

‘- 28 -
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suceder si los medios de aspiracibn 82 éntraran en funcio-
namiento en el instante‘en que los medios de cinta adhesi-
va 76 entraban en contacto con la pieza de trabajo 26.

Es preferible prever dos o mas medios de as-
piracibén espaciados 82 con objeto de evitar que cuelgue la
pieza de trabajo 26 a medida que es elevada. La separacibn
entre los medios de aspiracidn &2 se vériaré de acuerdo con
las caracteristicas y las dimensiones de la pieza de tra-
bajo particular.

El establecimiento real del vacio en el tubo
flexible 228 que conduce a los medios de aspiracidn 82 es
controlado por un solenoide (no mostrado), que entra en
accibén después de qgue ha transcurrido un periodo de tiempo
pfedeterminado a continuacidén de la iniciacidn de la subi-
da del - pié alimentador 70.

'Enlla prictica real, el vacio seri estableci
do aproximadamente una décima de segundo después de que el
pié del alimentador 70 ha comenzado a elevarse. Este pe-
rfiodo de tiempo debe ser suficiente para que la pieza de
trabajo mds elevada 26 haya sido separada una distancia ade
cuada de la pieza de trabajo inmediatamente por debajo de
ella, de modo que el cstablecimiento del vacio no haga Que
la pieza de trabajo inmediatamente por debajo de la pieza
de trabajo mis alta sea llevada hacia arriba.

Los medios de aspiracidn 82 proporcionan un
agarre constante de la pieza de trabajo mds alta 26 a me-
dida que es elevada y alimentada después hacia adelante en
tre los rodi;los 78 y 80. A medida que el pié alimentador

7C¢ camina hacia adelante para entregar una pieza de traba-

jo a los rodillos 78 y 80, una leva, (no mostrada), es dis
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parada o soltada por el pié alimentador con objeto de deé
activar el solenoide que hace gue entren en accidn los mé
dios de aspiracibdn 82. Es deseable hacer desaparecer el
vacio en los medios de aspiracidn 82 poco antes de que la
pieza de trabajo 26 sea alimentada cntre los rodillos 78
Yy 80'con objeto de reducir al minimo la resistencia a 1la
alimentacidn hacia adelante de la pieza de trabajo 26 a
medida que es cogida por los rodillos 78 y 80. Cuando el
pié alimentador 7C ha descendido otra vez y comienza a ele
varse, entrari en accidn el dispositivo de regulacibn en
el tiemno antes citado y activarid de nuevo los medios de
aspiracidn 82 a través de un solenocide de la manera ante
ridrmente’descrita.

Como se ha indicado anteriormente, la plata
forma 28 serd empujada gradualiiente en sentido ascendente
é medida que las piezas de trabajo 26 son alimentadas des
de ella con objeto de que la pieza de trabajo mds alta 26
se mantenga esencialmente a un nivel constante. Si el pié
alimentador 70 alimentara accidentalmente a la vez més de
una pieza de trabajo 26 hacia los rodillos 78 y 80, esté
previsto un mecanismo de rechazo de modo que esta doble
capa no sea alimentada a través de los otros elementos de
la méquinaria automdtica. El mecanismo de rechazo compren
de bisicamente un medidor de espesores 23C y una barrera o
paso de rechazc 232.

El medidor o célibre de espesores 230 esta
montado sobre un miembro de soporte 234 gue corre a través
de la anchura del aparato. El medidor de espesores 230 in
cluye un dedo perceptor 236 que cuelga de una ménsula 238

que esti asegurada al miembro 23%. EJ dedo perceptor 236
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es éjustable verticalmente con objeto de acomodar materia
les de diferentes espesoreé; En el caso de que dos piezas
de trabajo 26 sean alimentadas simultineamente entre los
rodilios 78 y 80, el doble espesor de tales piezas de tra
bajo hafé_contécto con el medidor de espesores 230, E1
dedo perceptor 236 tiene una sensibilidad tal que un micro
interruptor (no mostrado) seri cerrado por él con objeto
de actuar sobre un solencide de rechazo 240 que hari que

la barrera de rechazo 232 pivote en sentido contrario al

'reloj, como se Qé en la figura 7, alrededor del punto 242,

Cuando ésto sucede, el doble espesor de las piezas de tra
bajo 26 no puede pasar por 1g barrera de rechazo 232 hacia
el puesto de cosido 1l4. En lugar de ello, 1la barrera de
rechazo abierta 232 actlia como traﬁpilla gue deposita el
doble espesor de la pieza de trabajo 26 hacia abajo dentro
de una cierta Area conﬁenieﬁte para la iniciacidn de un
nuevo ciclo apropiédo. ’Coﬁo se r;presenta en la figura 7,
el solenocide rechazador 240 tiene una armadura 244 a la
cual est& enchavetado un vdstago 246 que a su vez estd ase
gufado en el punto 242 a la barrera o puerta de rechazo 232,
Sobre el miembro de soporte 234 esti montado
también una disposicidn 243 de célula fotoeléctrica y fueg.
te luminosa, que incluye una superficie muy reflectora 250
sobre la cual pasan las piezas de trabajo 26 despﬁés de sa
lir de los rodillos 78 y 80. La superficie reflectora 250
estd situada de tal manera gue el haz de luz procedente de
la fuente luminosa seri reflejado hacia las céluias foto-~
eléctrica en todo momento, excepto cuando.una prieza de tra
bajo 26 se estd moviendo sobre la superficie reflectora 250,

Cuando el aparato de la presente invencidn
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estd funcionando normalmente, las piezas de trabajo 26 se

rén alimentadas una a una a intervalos determinados a tra-
vés de los rodillos 78 y éo y después a través de‘la super
ficie reflectora 250 al rodillo 252 (figura 11).

A medida que el borde delantero de la pieza
de trébajo 26 se mueve sobre la superficie reflectora 250,
se interrumpe la trayectoria de la luz asociada con la cé
iula fotoeléctrica 248. Esto tiene el efecto de mantener
el pié alimentador 70 en su posicidn de empuje hacia ade-
lante'hasfa el instante en que el haz de luz puede ser res
tablecido y, mis en particular, cuando 1la pieza de trabajo
26 ha pasado completamente més alld de la superficie reflec
tora 250. Cuando ésto sucede, se restablece el haz de luz
y el pié alimentador 70 puede ahora moverse hacia atras y
luego hacia abajo sobre la pieza de trabajo siguiente 26.
La accidn antes citada se obtiene por medio de circuitos y
de unos medios de control asociados que se describirin con
gran detalle en lo gque sigue.

En casc de que el pié alimentador 70 deje de
coger una pieza de trabajo 26, el pié alimentador 7¢ conti
nuard subiendo y entonces caminari hacia adeiante de su ma
nera habitual. Como el pié alimentador 70 no ha cogido una
pieza de trabajo 26, no entfegaré pieza alguna de trabajo
a los rodilloes 78 y 80, y, por ello, no se interrumpiri de
la manera usual el haz de luz asociado con la c&lula foto-
eléctrica 248. Cuando el haz de luz permanece sin interrum
pir después del empuje hacia adelante del pié alimentador,
los cifcuitos asociados a otros medios de control a descri
bir seguidamente entran en accibn con objeto de que después

de un corto intervalo de tiempo predeterminado inicie de
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tanto, el pié alimentador 70 e¢s obligado inmediatamente a

bascular hacia atrés y luego es hecho descender en un es-
fuerzo por coger otra pieza de trabajo 26. Si el pié ali
mentador 7@ deja otra vez de coger una pieza de trabajo 26,
subiré‘todavia'y luego caﬁinaré hacia adelante y después

se repitird este ciclo por si mismo de la manera que se
acaba de describir. Si esto sucede un nfmero bredeterming
§o de veces, fal como cuatro veces, los medios de control
antes citados dejar&n fuera de servicio el mecanismo del
pié alimentador y activardn una lampara indicadora.

Como se ilustra en la figura 7, un corto ro
dillo 254 esti situado verticalmente por encima del rodi-
llo 252 con objeto de transportér las piezas de trabajo 26
hacia la barrera de rechazo 232, y mis alld de ella, en la
direccidn de las correas transportadoras 256.

Como se representa tambidn en la figura 7,
los cortos rodillos 8C estin asegurados a una varilla 258
que recorre la anchliura del aparato mientras que los rodi-
llos cortos 254 estin enchavetados a una placa de retencidn
260.

Después de que la pieza de trabajo 26 nasa
por la barrera de rechazo 232, se mueve (figura 3) sobre
las correas transportadoras 256, pasando una parte de la
pieza de trabajo 26 por debajo de una placa de plegado a-
largada 262 de pléstico preferiblemente transparente, que
se extiende desde un punto muy prdximo a los rodillos 252
Yy 254 hacia adelante en una considerable distancia en di-
reccidn al puesto de cosido 14.. La placa 262 estid aseguré

da a una varilla ligeramente elevada 264 Y se extiende des
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de ella, (figura 7) extendiéndose dicha varilla a través de

la anchura del aparato. La placa de plegado 262 forma plie

gues suavemente hacia y por encima de la barrera de recha-
2o 232 y luego estd tendida cogtra dos de las correas 256
(figura 3) én la mayor parte de su longitud. Las correas
fransportadbras 256 son del tipo-sin fin y se extienden en
tre un rodillo de impulsién 266 y un rodillo loco 265 (£i-
gura 3), aunqﬁe, si asi se desea, los dos rodillos 266 y
268 pueden ser accionados. E1 rodillo de impuléién 266 es
accionado por medio de una polea 270 que a su vez es accio
nada porldna disposicidn de motor 272 (figura 2).

Como se representa én la figura 7, estid pre-
visto un soporte 274 en un lado de la mlquina junto al ro=-
dillo de impulsidn 266 con objeto de sostener un extremo de
una varilla transversal o traviesa 276 que se extiende a
través de i; anchura de 1la méquina y tiene un extremo 2?8
asegurado en el panel 216 (figura 3). El soporte 274 estd
previsto también para sostener un extremo de un tub§ de ai
re alargado 280, cuyo otro extremo estd asegurado sobre el
soporte 282 (figuras 3 y 14). El aire es alimentado al tu
bo alargado 280 a través de un tubo flexible o manguera de
aire 284,

Se vé asi que a medida que la pieza de traba
jo 26 es alimentada a encima de la barrera de rechazo 232
y luego a encima del rodillo de impulsibn 266, como se vé
del mejor modo en las figuras 3 y 7, ciertas partes de la
pieza de trabajo 26 quedaran puestas entre la placa de ple
gado 262 y sobre las correas transporfadoras 256, Otras

partes de la pieza de trabajo 26, gue no se encuentran por

debajo de la pieza de plegado 263, tenderin a guedar contra

- 34 -
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Sin embargo, el tubo-de aire alargado 28¢
tiene una pluralidad de aberturas espaciadas 286 formadas
en &1, cada una de las cuales mira hacia adentro en direc-

5 cién a las correas transportadoras 256. Por tanto, es en
tregada una serie de chorros de aire 288 desde el tubo de
aire 280. Los chorros de aire 288 tienden a incidir con-
tra un borde alargado 290 de la pieza de trabajo 26 més
prdéxima al tubo de aire 280 como se muestra en la figura

10 3 de tal manera que la accidn de los chorros de aire 283
hace que el borde 290 se repliegue sobre la placa de ple-
gado 262. La presencia continuada de los chorros de aire
288 magtiene el borde 29C en estado plegado contra la pla-
ca de plegado 262 a lo largo de una considerable parte del

15 recorrido de la pieza de trabajo 26 a través de las correas
de transporte 256, . . N

Como se representa en la figura 7, las partes

superiores de las correas transportadoras 256 después de pa

sar alrededor del rodillo de impulsibén 256 pasan por una
¢920' corta placa 292 que incluye un labio 294 que actla para re-
e tener un borde de una base 296 de acero inoxidable. A medi-
da gue la pieza de trabajo 26 se desplaza a le largo de las -
;wf. correas transportadoras 256 con el borde 290 replegado como

se ha descrito anteriormente, cada pieza de trabajo 26 es

ijés alimentada por debajo de una segunda placa de retencidn 298.
N Estd prevista una guia lateral 300 que recorre esencialmen-
te la longitud de la segunda placa de retencibn 298, pero
también se extiende ligeramente hacia atrids de la placa 298.
La guia lateral 3CC termina en un borde ensanchado hacia fug
30 ra 302 que ayuda a guiar el borde plegado 290 por debajo de

- 35 -
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la segunda placa de retencidn 298, que posce también un
borde de entrada ensanchado 304 para facilitar la entrada

de la pieza de trabajo 26, incluyendo el borde plegado 290

. por debajo de la segunda placa de retencidn 298.

Con respecto a esto, esti previstoAun tubo
de aire suplementario 306 alimentado por un tubo flexible
208 para aire comprimido, que se eﬁtiende dentro del borde
de entrada ensahchado de la placa de retencidn 298 de modo
que el chorro de aire procedente del tubo de aire suplemen
tario 306 sea dirigido contra el borde plegado 290 de la
pieza de trabajo 26 de la manéra ilustrada en la figura 14,
ia guia lateral 300 esti soportada por medio de una placa

vertical que cstd retenida en posicidn de manera ajustable

por unos medios de ajuste 310 ilustrados en la figura 1&%.

La pieza de trabajo 26 con el borde plegado
290 es transportada ahora bajo una varilla de soporte 312
y lﬁegb sobre un rodillo loco 268 a la zona de cosido 14 y
én particular a la bancada 314 de la zona de cosido que es-
ta moﬁtada de mapera ajustable sobre unos montantes 315 que
se extienden desde el carro del puesto de cosido. Como se
representa en la figura 3, la pieza de trabajo 26 seri trans
portada a un punto por debajo de la cabeza de coser 316, ya
que el borde trasero de la pieza de trabajo 26 estarid toda-
via situado sobre las correas transportadoras 256 gue conti
nuarin empujando toda la pieza de trabajo 26 hacia la cabe-
za de coser 316. |

Ctros detalles a observar en la figura 2 son
los medios de alimentacidn de aire comprendido y de vacio 318
que son de una construccibén bien conocida en la técnica.

Como se representa ademds en la figura 2, todo el puesto

- 36 -



10

15

30

s
-
-
.
«
< f
~ 0
S
b

=

alimentador 12, asi como la seccidn del apaf&to compren-
dida entre los rodillos 266 y 268, estdn montados sobre

un solo carro 320 gue se desplaza sobre unas ruedas 322
que se aplican al suelo. Esto facilita el transporte de
todo el puesto de alimentacién,.al tiempo que permite que
el puesto de alimentacidn 12, sea alejado temporalmente,
siempre que estén alineadas en serie combinaciones varia-
bles de méquiﬁas de coser, tales como la miguina de hacer.
plisédos.y unas méquinas de hacer ojales o de coger boto-
ﬁés. Esto se describiré conimayor detalle en lo que sigue,
peré como se ilustra en la figura 2, el puesto de cosido
14 esti montado sobre un carro 324 gue esti soportado por
ﬁﬁas ruedas %26 gue se aplican al suelo y qﬁe corren en una
direccidn perpendicular a las ruedas 322 (véase también la
figura lk).

Como se representa ademds en la figu;a 2, una
palanca 328 cargada por resorte esti dispuesto sobre el ca-
rro 320 para controlar un botdén elistico 33C que como se re
presenta de manera mids detallada en la figura 1B hace tope
contra el lado del carro 324 con objeto de impedir el movi-
miento del carro 324 con respecto al carro 32C. Unas palan-
cas similares con botones eldsticos estédn situadas sobre
otras secciones de coser a describir seguidamente, que es-~
tarén alincadas en serie despuéds del carro 324,

Como se reﬁresenta en la figura 15, un rodi-
l1lo loco 332 cargado por resorte estid situado inmediatamen’ -
te bor encima del rodillo loco 2068. Los extremos del rodi
1lo 332 (figura 16) estin apoyados en unas placas laterales
333 que estan pivotadgs en 334 a una barra 335 y soportadas

también de wanera ajustable sobre una varilla 336, apoyvén-
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es situado de manera ajustable alrededdr de la varilla 336
utilizando un botdén 338.

Cuando la pieza de trabajo 26 con su borde

" plegado 29C pasa sobre el rodillo accionado 268, se mueve

realmente entre la distancia de agarre de los rodillos opues
tos 268 y 332 y es hecha avanzar hacia el puesto ae cosido
314 y, en particular, hacia la cabeza de coser 316, y, al
hacer ésto, pasa por debéjo de la guia de cosido 340 (fi-
gura 15) que es preferiblemehte de material transparente.
La pieza de trabajo 26 es moQida después a lo largo de la
bancada 314 devla zona de cosido hacia una rueda 342 sopoﬁ
tada por un eje 343 de un dispésitivo de rétencién 3hk,

El dispositivo de retencién 344 esti constituido de'modo
gue la rueda 342 seri retenida por encima de la bancada 314
de la zona de cosido siempre que una pieza de trabajo 26 es
té siendo alimentada hacia la cabeza de coser 316 hasta el
instante en que la pieza de trabajo 26 ha pasado por deba-
jo de la cabeza de coser 316 y la cabeza de coser ha empe-

zado a actuar sobre la pieza de trabajo 26.

Después del transcurso de un tiemﬁb predeter
minado a ccntinuacidén de la puesta en marcha de la cabeza
de coser 316 iniciada por 1la interrupcién de un haz de luz
procedente de una secgunda disposicidn 346 de célula foto-
eléctrica y fuente luminosa, el dispositivo de retencién
346 serid hecho pivotar hacia abajo de modo qué la rueda 342
entre en contacto con la pieza de trabajo 26 que esta sien
do hecha avanzar ahora debajo de 1la cabeza.de ééser 316.

El dispositivo de retenc16n 344 comprende dos

brazos paralelos y alargados 348 (figura 16) que estin so-

vy 38 -
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portados por la varilla 312 por medio de unas grapas 350
que se alojan por debajo de partes de la varilla 312, es-
tando las grapas 35CG aseguradas a los brazos 348 por medio
de unos pernos‘ajustables 352, Los brazos paralelos & alag’
gados 348 estén asegurados_entre si por cortas barras arti
culadas 354. Como se ilustra en la figura 16, el eje 343
de la rueda 342 del dispositivo de retencidn 344 esti ase-
gurado con posibilidad de giro a los brazocs paralelos 348
en 356 y 358.
La rueda 342 del dispositivo de retencidn

344 esti mantenida por encima de la bancada 314 de la zo-
na de cosido con pbjetO’de permitir que una pieéa de tra-
bajo 26 pase por debajo de la cabeza de coser 316. El dis .

positivo de retencién 344 es hecho pivotar después hacia

abajo por la basculacibdn de la varilla de soporte 312, de

modo que la rueda 342 entraré eﬁmcontacto con la pieza de
trabajo>26. |

El pivotamiento antes citado del diépositi-
vo de retencidn 344 se logra por la accidn del cilindro
neumitico 360 como se ﬁa ilustrado del mejor modo en las
figuras 15 y 16. La accién de vaivén del cilindro neum&-
tico 360 tiene el efecto de hacer bascular la varilla de
soporte 312 hacia arriba o hacia abajo. Como el disposi-
tivo de retencidn 344 esti asegurado a la varilla 312 por
medio de unas grapas 350, &sto tendr3 el efecto de subir
o bajar la rueda 344,

El funcionamiento del cilindro neumitico 360
(figura 15) tiene el efecto de subir y bajar alternativa-
mente una espiga 362 que se extiende hacia arriba desde el

cilindro neumitico 360, E1 cilindro neumitico 360 es ac~
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cionado por aire comprimido alimentado a &l por medio de
un tubo flexible o manguera 36k.

| Como se ilustra en la figura 15A, el extre-
mo superior de la espiga 362 estd asegurado a una pata 366
de una barra de forma de U 368. La otra pata 370 de la ba
rra 368 tiene una abertura (no mostfada), que permite el‘
paso de un vistago roscado 372 de un tornillo largo provis
to de una cabéza 374. Como se ilustra ademis en las figu-
ras 15A y 16, un dedo de accionégiénto 378 esta aseguradd
operativamente al vistago roscadé 372. Esto se logra prac
ticando una abertura en el dedo de accionamiento 378 de mo
do que el dedo de accionamiento 378 pueda deslizarse sobre
el véstago roscado 372 de la manera indicada en la figura
15A a fin'de quedar interpuesto entre los resortes helicoi
dales 376. Uﬁa tﬁerca 380 (figura 15A) mantiene reunido
todo el conjunto. |

| Se vé asi que ei movimiento ascendente de 1la
espiga 362 provocado por el funcionamignto del cilindro
neumitico 360 tend?é el efecto de empuj%r hacia arriba la
barra 368 y, por tanto, de llevar un extremo dei dedo de
accionamiento 378 hacia arriba. Sin embargo, el otro ex-
tremo 382 del dedo de accionamiento 378 estd rigidamente
asegurado a la varilla de soporte 312 por medio de una
tuerca 384 (figura 16). Sin embargo, 1; varilla de sopor
te 312 esta asegurada con posibilidad de giro en cada ex-
tremo en las placas 333. Asi, eI movimiento ascendente de
un extremo del dedo de accionamiento 378 tendri el efecto
de hacer qué;la varilla de soporte 312 bascule en un sen-
tido dado, ya que el otro extremo 382 del dedo de acciona

Py »
miento 378 estd asegurado a una prolongacidn de un extremo

- 40 -
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de la varilla de soporte 312 y también porque la varilla
de soporte 312 estid recibida con posibilidad de giro en
la placa 333.-

En vista de lo que antecede, la elevacidn
de la espiga 362 ﬁafé que la varilla de soporte 312 bascu
le en sentido contrario al reloj, como se vé en las figu
ras 15 & 16. Como el dispositivo de retencidn 342 esti
asegurado a la varilla de soporte 312, la basculacidn en
sentido contrario al reloj de la varilla de soporte.312
hard que todo el dispositivo de retencibén 344 pivote en
sentido contrario al reloj, segin se vé en la figura 15,
y,'por tanto, la rueda 342 seri movida hacia abajo a encima
de una pieza de trabajo 26 que se encuentra ya por deba-
jo de la cabezé de coser 316.

La pieza de trabajo 26 tiene que estar ya de
bajo de la cabeza de coser 316, debidc a gue la rueda 342
se moverd a encima de una pieza de trabajo 26 solamente
después del transcurso ée un corto.periodo de tiempo pfedg
terminado a continuacibén de la interrupcidén del haz de luz
asociado a la disposicibdn 346 de célpla fotoeléctrica y
fuente de luz. Como se ha descrito anteriormente, el haz
de luz seré interrumpido solamente cuando el borde delan-
tero de una pieza de trabajo 26 pase por debajo de la dis
posicidn 346 de célula fotoeléctrica y fuente de 1luz, que
esté situadg en la cabeza de coser 316.

Como se ilustra ademds en las figuras 15 f
16, un dedo elistico 386 esti asegurado sobre el eje 343
de la rueda 342. Asi, cﬁando la rueda 342 se mueve hacia
abajo para tocar una pieza de trabajo 26, el dedo elisti-

co 386 se mueve también hacia abajo pama tocar la pieza de

- 4] -
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trabajo 26 con objeto de facilitar el paso*de ésta por de
bajo de la cabeza de coser 316,

O;ros detalles a observar en la zona de co-
sido, (figura 13), eﬁ particular con respecto.a la cabeza
de cosef 316. incluyen una aguja de coser 388 y un pié 390
de prensatelas. Como se iiustra en la figura 16, esti pre
visto un espejo 392 en la zona de cosido con objeto de re
flejar el haz luminoso procedente de la disposicidn de ce
lula fotoeléctrica 346 y de dirigir dicho haz de luz a la
cabeza fotosensible de la disposicidn 346, Como se ilus-~
tra, ademis, en la figura 15; la cabeza de coser ipcluye
también una ménsula 39% a la cual esti asegurada por medio
de un bo£6n 396 una ménsula suplementafiav398 gue soporte
una gufa arqueada 400 de tiras o fajas. Como se ilustra
ademids en la figura 15, la fira 402 es enfilada a través
de laAguié 40G v luego debagp del pié 390 del prensatelas.

Como el pié 390 del prensatelas funciona de la manera con

vencional en cooperacidn con un perrillo de alimentacibn,

la tira 402 serd llevada hacia abajo a través de y més
alld del pié 390 del prensatelas por la accidén del mismo
a la vez que la pieza de trabajo 26 es llevada por debajo
de la cabeza de coser 316 con motivo &el funcionamiento de
la aguja de coser 388,

Si se desea, puede estar asociado a la cabe
za de coser 316 un dispositivo de alimentacidn auxiliar
(no mostrado). Tal dispositivo auxiliar puede incluir una
correa accionada que toca la pieza de trabajo y que puede
ser puesta eﬁ funcionamiento siempre que el dispositivo de
retencidn 344 sea accionado bara mover la rueda 342 hacia

abajo a contacto con una pieza de trabajo 26. La correa
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medio de un dispositivo separado retirado del motor de 1la

miquina de coser y la correa es accionada en el instante
en qgue eé movida a contacto con una pieza de trabajo 26
gque ha pasado por debajo de la cabeza de coser 316.

Debe apreciarse que cuando el haz de luz de
la disposicidn de célula fotoeléctrica 340 es ihterrumpido,
ésto tiene el efepto inmediato de poner en funcionamiento
la mdquina de coser. Ademéds, cuando el borde trasero de
una pieza de trabajo 26 ha pasado mis alld de la migquina
de coser, restableciendo con ello el haz de luz, 1la méqui
na de coser seri puesta fuera de servicio y el dispositivo
de retencidn 344 serid elevado por el movimiento descenden-
te de la espiga 362 iniciado por el funcionamiento del ci=-
lindro neumitico 360. Esto provoca también la elevacidn
del dedo eléstico 386 y de cualquier dispositivo auxiliar
de alimentacidn que pueda estar asociado alvdispositivo de
retencidn 344,

En una clase de funcionamiento preferida de
la presente invencidn, el dispositivo de alimentacidn au-
xiliar puede ser operado por una conexidn al motor de 1la
miquina de coser, de modo que tan pronto como la méquina
es puesta en marcha, se poﬁga también en funcionamiento la
correa mbdvil del dispositivo de alimentacidn auxiliar. Co
mo se tratarid con mayor detalle en lo que sigue, la puesta
en marcha de la méguina de coser vendri acompafiada también
por el arranque de un. mecanismo de control separado que es
operado a base de un recuento del n@mero de puntadas dadas

por la mdquina de coser.

Aunque la correa del dispositivo de alimenta
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cidn auxiliar estard en movimiento, el propio dispositivo~’
de alimentacidn auxiliér permaneceri todavia elevado por
encima de la pieza de trabajo 26 hasta que ha transcurri-
do el periodo de'tiempo predeterminado necesario que permi
te que el cilindro neumdtico 360 entre en funcionamiento
para mover hacia abajo el dispositivo de retencibn 344 a
contacto con una piezavde trabajo 26, El dispositivo de
alimentacidn auxiliar}esté preferiblemente acoplédo al dis
positivo de retencidén 344 de modo que el dispositivo de re
tencidn 344 ¥y ei dispositivo de alimentacidn auxiliar sean
accionados al mismo tiempo para ‘moverse hacia la pieza de
trabajo 26.

Después de que la pieza de trabajo 26 se mue
ve mds alld de la zona de cosidé 14, pasa entre el rodillo de
alimentacidn y accionamiento 404 (figura 13) y el rodillo
opuesto 406, Como se representa en la figura 1, unas co-
rreas transportadoras sin fin 40é se extienden alrededor
del rodillo de alimentacidn y accionamientoiéoﬁ-y también
alrededor del rodi116*16c6;410 de manera muy similar a las
correas transportadoras 256. Si se desea, pueden prever-
se tensores para las correas transportadoras (no mostra-
dos) para obtener la deseada tensidn y separacidn de las
correas.

Por ello, a medida gue la pieza de trabajo
26 sale de la zona de cosido 14, es 1levada por la accidn
de los rodillos 404 y 406 a encima de las correas transpor
tadoras 408 y luego transportada hacia un cortador 412,
Como se representa en la figura 18, el rodillo opﬁésto Loe
estd asegurado de manéra giratoria sobre una placa 414 que

estd asegurada pivotadamente en 416 a un soporte 418. E1
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por un resorte helicoidal 320 contra un bastidor 422 por

tener un extremo del resorte helicoidal 420 anclado al bas

tidor 422,

El rodillo de alimentacidén y accionamiento
4oL esté asegdrado de manera giratoria al bastidor 422 y
es accionado por la correa mdvil 424 (figura 19). La co-
rrea 424 engrana:con una rueda denfada de accionamiento
426 y la correa 424 pasa también alrededor de una ségun-
da rueda dentada 428 y, por ceonsiguiente, del rodillo de
alimentador y accionamiento 404; como se representa en la
figura.19.

. La rueda dentada de accionamiento 426 réci
be su fuerza de un motor 430 que acciona el eje 432 al cual
estd fijada la rueda dentada 426. Como también se repre-
senta en la figura 19, un segundo eje 434 se extiende-deg
de la segunda rueda dentada 425, estando una tercera rueda
dentada 436 asegurada al otro extremo del eje 434. Una se
gunda correa engrana con la tercera rueda dentada 436 y la
segunda correa 438 pasa también alrededor de una cuarta
rueda dentada 440. Se vé asi que 1la correa 424 no solo ac
ciona el rodillo de alimentacibn 404, sino que tiene tam-
bién el efecto de accionar la segunda correa 438.

Como se ha representado ademas en la figura
19, el eje 442 acopla una cuarta rueda dentada 440 a una
rueda dentada 44%. Una correa 446 es accionada por 'la rue
da dentada 444 y la correa 446 pasa también alrededor dé
una rueda dentada suplementaria 445. Se vé asi que el mo
vimiento de la segunda correa 438 provoca el movimiento de

la correa 446,

- 45 -
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jSe llama la atencidn ademas sobre la figura
19 que ilustra la rueda dentada suplementaria 448 asegura
da a un extremo de un eje largo 450 que pasa a través del
sopofte 452, estando una rueda 454 asegurada al otro ex-
tremo del eje largo 45C. Una varilla 456 estad asegurada
excéntricamente en 438 a la rueda 454, y el otro extremo

de la varilla 456 estd asegurado a un dedo 460 que esté

cargado elésticamente por medio de un resorte helicoidal
462; El dedo 460 estd soportado por la varilla 464 y una
barra articulada de accionamiento 466 estid asegurada al de
do .460 para moverse con &1l. Coﬁo el movimiento de la co-
rrea 446 hace que gire el eje largo 45C y también que gire
la rueda 454, el acoplamiento excdntrica de la varilla 446
a la rueda 454 hace gue la varilla 456 sufra una accidn de
manivela a medida que gira la rueda 454. Como se represen-
ta en la figura 19, la varilla 456 estd cargada eléstiﬁa’
mente en virtud del resorte helicoidal 465.

Asi, la accidn de manivela de la varilla 456
hace que el dedo 460 oscile de una parte a otra o en vaivédn
alrededor dé su conexidn a la varilla 464. Hsto tiene el
efecto dé empujar la barr articulada de accionamiento 466
de una parte a otra. Como se ilustra en general en la fi-
gura 18, la barra articulada oscilante 466 estj asociada
con una rueda dentada 470 que, a su vez, engrana con las
ruedas dentadas 472, 474 y 476 a través de ciertas ruedas
dentadas. intermedias.

Las ruedas dentadas 470, 472, 474 y 476 for-
man parte de un mecanismo convencional de alimenfacién,
€levacidén y descenso de Papel muy similar a la barra ar-

ticulada 150 y a las ruedas 182, 184 y 186. A medida que
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nos 478 y 48C, la plataforma de apilado 482 es bajada gra

dualmente de modo que la altura de la pieza de trabajo mis

alta 26 que acaba de ser alimentada a través de la zona

dé apilado permanezca sustancialmente constante. Una cade
na 484 yv un contrapeso 486 estan asociados al mecanismo
debdescenso gradual de una manera bien conocida.

Tan pronto como una pieza de trabajo 26 de-
je de pasar por debajo de la disposicidn 346 de célula fo
tpeléctrica y fuente de luz asociada a la cabeza de coser
316, se restablece el haz de luz de dicha disposicidn. Es
to tiene el efecto de hacer que el cortador 412 se mueva

en vaivénfa través de la anchura del aparato por encima
de las; correas de transporte_&@é de la manera -ilustrada
del mejor modo en-las_figuras 25, 26, 27 y Zé.

Como se:ha indicado anteriormente, las co-
rreas de transporté Lo8 lIQVan‘las pieias de trabajo una
a una de la zona de cosido 14 a tfavés del cortador 412
y més alld de é1. £n una forma de construccidn preferida,
el restablecimiento del haz de luz en la disposicidn de
célula fotoeléctrica 346 después de que el borde trasero
de una pieza de trabajo 26 ha pasade mis alld de la cabe.
za de coser 316, envia una sefial al cortador 412 gue hace
que se mucva a través de la anchura del aparato y ejecute
con ello una operacidn de corfe en una'pieza de trabajo 26
gue se encuentira en la trayectoria de la cuchilla.

El cortador 412 cemprende bésicamente un mo
tor 488 (figura 25) que hace girar continuamente una cu-
chilla circular 490. La cuchilla 490 es movida en vaivén
a través de la anchura del aparato por la accibn de‘una

transmisién de cadena 492 (figura 25) que acciona una co-
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rrea 494 a la cual estid asegurado un carro 496 que sopor-
ta la cuchilla 490. E1 carro 496 es movido en vaivén a
lo largo de una via 498 de la manera representada en las
figuras 27 y 28.
5 Como se representa en la figura 25, la cu-
chilla 490 esta equipada con un dispositivo de proteccién 
50G, sirviendo también el dispositivo de protecéién 500
para mantener o sostener el eje 5G2 (figura 27) que soporta
la cuchilla 490. Como.se representa en la figura 27, el
10 carro 4964posee una muesca en forma de V 504 con objeto de
acomodar la cuchilla 490.
Los detalles del carro 496 situado en la via
498 se ilustran en la figura 26, en la que el carro 496’e§
t3 representado asegurado a la superficie superior de la
15 correa 494 por medio de unosbpernos 506. Se vé asi, que el
movimiento de la correa 494 en una direccidén dada hace que
el carro 496 junto con la cuchilla 490 se deslice con res-
¥ o e pecto a la via estacionaria 498 a través de la anchura del
aparato. Cono se representa en la figura 28, la base del'

carro 496 es bastante estrecha y termina junto y entre las

correas de transporte primera y segunda 408. Se considera
Ky que una base auﬁiliar (no mostrada) estari afiadida a la ba

¢ se del carro 496, extendiéndose la base. del carro auxiliar
en aproximadamente la mitad de la distaﬁcia a través del

‘25 aparato. La base auxiliar puede utilizarse para evitar cual
quier accién'deAimpedimento que pueda ejercerse sobre una
pieza de trabajo 26 cuando pasa a través de los bordes con

vexos (figura 27) de la via 498 en la direccidn de la fle-

cha representada en la figura 27.

30 - El carro 496 es movido en vaivén por un meca

t
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nisio que estd mostrado de manera mas detallada en las fi-

guras 25 y 27. Tal mecanismo es accionado por un cilindro
neumitico 5Gé con tubos flexibles de alimentacidn 510, El
funcionamiento del cilindro neumbtico 508 provoca la bas-
culacidn a vy desde el eje 512. Una cremallera dentada'Slé
esti asegurada al eje 512 por medio de un montante 516 Yy
una primera rueda dentada 518 estd en aplicacidn engranada
de trabajo con la cremallera 514, La primera rueda denta-
da 518 esté asegurada a una segunda rueda dentada 520 por
medio de un eje 522. La segunda rueda dentada 520 engra-
na con una tercera rueda dentada 524 (figura 25) que esti
asegurada a un eje de accionamiento 526. Una rueda 526 de
cadena para accionar la cadena 492vesté asegurada al eje 526,
Una rueda de cadena 530 esté asegurada>sobre un eje corto
532 con objeto de soportar la cadena Lo2,

Se vé asi que el funcionamiento del cilindro
neumdtico 508 provoca un movimiento en vaivén del eje 512.
Esto a su vez hace que una primera rueda dentada 518 bascg
le en Qaivén en respuesta al movimiento de la cremallera
514. La basculacibdn de la primera rueda dentada Slé es
trasladada pof la segunda rueda dentada 520 a la tercera
rueda dentada 524 que a su vez provoca la basculacidn o la

oscilacidn del eje de accionamiento 526 gue acciona la ca-

dena 492 a través de la rueda 528 de cadena. La cadena 492‘

tiéne una grapa de conexidn 534 asegurada é‘ella, que inclu
ye un apéndice 536 que estid mantenido prisionero en una ra-
nuralde la correa 494, Asi, el movimiento en vaiQén;de‘la
cadena 492 es trasladado directamente a la correa 494 por

medio de la grapa de conexidn 534. Como el carro 496 estj

asegurado a la correa 494 seglin se representa en 1la figura

- L9 -
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26, la accidén de vaivén del cilindro neunitico 508 hace

realmente que el carro 496 con su hoja de corte asociada

490 se mueva en vaivén a través de la anchura del aparato
en respuesta a una seﬁai predeterminada. | |
éuando el cilindro neumatico 508 entra en
funcionamiento para mover en vaivén él.eje 512, el motor
430 que acciona las correas transportadoras 408 puede ser
desconectado o‘desembragado por un mecanismo de embrague
(no mostrado), haciendo que dejen de moverse las correas
transportadoras. Asi, cuando el carro 496 se mueve en vai
vén para cortar una pieza de trabajo 26, la piéza‘de tra-
bajo 26 estari estaciona;ia. Tan pronto como el carro
496 completa su carrera, el motor 436 acciona oﬁré vez las
correas transpbrtadoras. Se obtiene la accidn antes ci;
tada enlazando el funcionamiento del motor 430 y del ci-
lindro neumftico 508 por medio de relés apropiados de modo
que cuanéo funciona el cilindro neumdtico 503, el motor 43¢
no sea eficaz para accionar las correas 4C8.

La pieza de trabajo 26 esté ahora en condi-
ciones de ser apilada en uno de los haces 478 y 480, Se
llama la atgncién sobre la figura 21, en la gue una pieza de
trabajo 26 es transportada por medio de correas transpor-
tadoras al rodillo 410.

En el recorrido por la seccidn de apilado,
la pieza de trabajo 26 es llevadaApor las correas transpor
taddras 408 al rodillo superior 538 y al rodillo inferior
540 gue hacen que la pieza de trabajo 26 pase hacia abajo
hasta una larga bandeja movible en vaivén 542, como se vé
del mejor modo en la figara 21; El traansporte de toda 1la

pieza de trabajo 26 a la bandeja 542 es ayudado material-
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mente por la accidn de la correa mdvil 544 que hace que la

pieza dé trabajo 26 sea puesta muy prdxima al extremo mas
posterior del aparato y de tal manera gque tpda la pieza de
trabajo 26 quede situada sobre la bandeja 542.

A medida que la pieza de trabajo 26 se acer
ca al extremé més posterior del aparato, pasa por debajo
de la célula fotoeléctrica 546 del apilador. Esto tiene
el efécto de interrumpir el‘haz de iuz procedente de la
célula fotoeléctrica 546 del apilador y de hacer con ello
que la béﬁdeja 5L2 sé retraiga o se mueva en vaivén hacia
adelante en las vias 545 (figura 24) de modo que la pieza
de trabéjo 26 sea hecha descender o depositada sobre ot?as
piezas de trabajo 26 que estln depositadas en los haces
478 y 480 sobre la plataforma de apilado 482,

| Cuandobel haz de.luz asociado a la célula'~
fotoeléctrica 546 del apiladﬁr es interfumpido, es envia=:
da una sefial por medio de circuitos apropiados al cilindro
neumdtico 550 (figura 21). Bl cilindro neumitico 550 estd
montado por medio de unas patas 552 sobre un bastidor 554
Yy es alimentado por medio de tubos flexibles de aire 556.
El funcionamiento del cilindro neumitico 550 tierne él efeé
to de hacer que se muevan en vaivén un émbolo‘SSS cargado
por resorte y una cremallera corta asociada 560. La cre-~
mallera corta 560 engrana con una rueda dentada 562 que es
t4 fijada a un eje 56k que pasa a través de los ejes 556
y tiene una rueda de trinquete grande S6é asegurada a su
extremo opuesto como seé representa en las figuras 20 y-g;.
Una cadena 570 paéa alrededor de la rueda de trinquete 568
Yy se extiende también alrededor de una pequefia rﬁeda de

trinquete superior 572 que esta asociada con el tambor 574
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y que produce el giro de &ste. Una rueda dentada 576 gira

también con el tambor 574 y la rueda dentada 576 engrana

.con una peguefia rueda dentada 578. Como se representa ade

mis en la figura 20, una biela 579 se extiende desde la
primera rueda dentada 578 hasta una segunda rueda dentada
pequefia 578, estando ambas.rueéas dentadas 578 asegurédas
sobre unos soportes 580.

Las dos ruedas dentadas pequeﬁés 578 engranan
con una cremallera larga 581 que esti asegurada a la super
ficie inferior de la bandeja movible en vaivén 542 a lo lar
go de cada lado de ésta.. |

| Se vé que cuando el haz de luz asociado a la
célula fotOe;éctrica 546 del apilador es interrumﬁido, el
cilindro neumitico 550 entra en funcionamiento para hacer
que la cremallera corta 560 se mueva hacia fuera. Esto tie
ne el efecto de.empujar la rueda dentada 562 y, por tanto,
la cadena sin fin 570 en sentido contrario al reloj cowmo se
vé en la figura 2l. Como el tambof 574 gira con la cadena
sin fin 570 y como la rueda dentada 576 gira con el tambor
574, la rueda dentada 576 seri hecha girar en sentido contra
rio al reloj. Esto tiene el efecto de hacer que unas peque=-
ntas ruedas dentadas 573 giren en el sentido del reloj como
se vé en la figura 21. Como las cremalleras largas 571 en-
granan con una de las ruedas dentadas 578, &sto tiene el
efecto de hacer gue las cremalleras largaé 581 y, por tan-
to, la bandeja 542 se retraigan hacia adelante y de este mo
do la pieza de trabajo 26 que estaba sobre la bandeja 542 y
que no podia moverse hacia adelante con la accidn de retrac
cidn de 1a bande ja 542 y el movimiento opuesto de la correa‘

54k, caerd entonces por gravedad sobre otras piezas de tra-
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taforma de apilado 482.

Después de que el cilindro neumitico 550 ha
movido el &mbolo 558 hacia adelante hasta su posicidn mé-
xima, el cilindro neumitico 550 actfia entonces para mover el
émbolo 558 hacia atris. La carrera de retorno o hacia atris
del émbolo 558 tiene el efecto de empujar ahora la cadena
sin fin 578 en el sentido del reloj y de esta forma las
cremalleras largas 581 son empujadas hacia atrds y la ban-
deja 542 es empujada, por tanto, hacia atris hasta la po-
sicidén indicada con lineas llenas en ‘la figura 21 para es
perar el depdsito de otra pieza de frabajo 26 y la inte-
rrupcidén del haz de luz asociada a la cdlula fotoceldctrica
546 del apilador de modo qué pueda repetirse por si misma
1a operacidn antes citadas.

Cuando la bandeja 542 vuelve a su posicidn
extendida hacia atrids, un pisbdn 552 es empujada sobre los.
haces 478 y 480 con objeto de impulsarlos con fuerza hacia
abajo a encima de la plataforma de apilado 482 para produ-
cir haces més compaétos. ~De esta manera, se aumentari efec
tivamente la capacidad del mecanismo de apilado, aunque ég
ta es una caracteristica optativa de la presente invencién.

El pisén 582 esti representado de manera mas
detallada en la figura 23 soportado por unas varillas 584
que estén aseguradas al lado inferior de la bandeja 542, -
Como se representa en la figura 20, las varillas 584 estén
asegurados al lado inferior de la béndeja 542 por medio de
espigas»585 que se extienden desde ellas. Los detalles del
pisbén 582 aparecen representados en la figura 23, en la que

el pisbén 582 consiste en dos rodillos extremos 586 que' es-
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tin montados de manera ajustable en unas ranuras 587 de
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unas placas paralielas 588 que soportan los rodillos extre
mos 586. Cada uno de los fodillos extremos 586 tieneﬂ unas
espigas 59C que se extienden a fravés de las varillas 58%4
y estén montadas en las ranuras 587 en las placas 588.

Como se representa ademids en la figura 23,
hay también un rodillo central 592 que tiene unas espigas
594 gque permiten que el rodillo 592 sea montado en las pla
cas 558. Unos resortes helicoidales 596 se extienden en-
tre el rodillo central 592 y uno de los rodillos extremos

586 con objeto de dar una mayor elasticidad a los rodillos

586 y 592 intensificada por la accidn de flotacidn de los

‘rodillos 586 dentro de los limites permitidos por el tama-

fio de la ranura 587.

Como se representa en la figura 21, el ﬁisén
582 esté aigo suspendido de 1la ban&ejg 542 por laé varillas
relativamente largas 584. Cuando la bandeja 542 se retrae,
se mueve hacia adelante en una.considerable distancia como
indican las lineas de trazos de la figura 21.. Como carac-
teristica optativa de la invencidn, esti prevista una ba-
rra de barrido o frotamiénto 598 (figuras 21 y 24) para exten
derse a través dévuna parte de la anchura del aparato inme-
diatamente por debajo de las vias 548 como se representa
en la figura 24, cCuando 1a bahdeja 592 se retrae y lleva
consigo el pisdn 582, las varillas 584 entran en cﬁntacto
con la barra de frotamiénto 598 y las varillas 584 son lle
vadas por frotamiento hacia arriba a fin de quedar situa-
das entre la bandeja 542 y la barra de frotamiento 598 co-

mo se representa en la figura 24, a medida que la bandeja

542 se acerca a su posicién m&s avanzada.

- 54 -
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Cuando la bandeja 542 se mueve otra'ingiiii
cia atrds en direccidn a la posicidn indicada con lineas
llenas en la figura 21, las varillas 584 se separan de la
barra de frotamiento 598 y el pisdén 582 es dejado caer con
fuefza sobre los haces 478 y 480 de piezas de trabajo que
estdn apiladas sobre la plataforma de apilado 482. De es

ta forma, sc ejerce una fuerza de apisonado sobre las ha-

ces 478 y 480.

Como se ha descrito anteriormente, las pie-
zas de trabajo 26 pasan una a una por debajoc de la célula
fotoeléctrica 546.del apilador bajo la accidn de empuje de
la correa mbvil 54%. Est previsto un espejo 600 (figura
20) con objeto de Que el ﬁaz de luz procedente de lé fuen
te de luz de la disposicidn de célula fotoeléctrica 546
del apiiador sea reflejadec hacia el elemento detector de
la disposicidn de célula fotoeléctrica 546 del apilador.
Cuando este ha; de luz es interrumpido por el paso de una
pieza de trabajo 26, la bandeja 542 se retrae como se ha
descrito anteriormente.

Como aparece representado en las figuras 20,
21 y 22, la disposicidn de célula fotoeléctrica 546 del
apilador estid montada sobre un miémbro cruzado o trévesa-
fio 602. El miembro de travesafio 602 es hecho mdévil por
estar montadoc en uno de sus extremos sobre una rueda 604
gue puede moverse sobre una barra 606. El ctro extremo
del mieméro de travesafio 602 esti montado simplemente a
deslizamiento en una via 607.

En virtud de la disposicidn precedente, la

célula fotoelbctrica del apilador estari situada en todo

momento en una de dos posiciones ilustradas en la figura
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21, La posicibn extendida estid representada en Tineas de

[N

trazos en la figura 21 y la posicidn retraida estid repre-
sentada en linea llena en la figura 21.

Como se describird en lo que sigue, la cé-
lula fotoeléctrica 546 del apilador se moverd de vez en
cuando(desde su posicidn extendida é su posicibn retraida
y, al hacer ésto, se formardn los haces alternantes 578 y
480 sobre la plataforma 482 del apilador. Cuando la célu
1z fotoeléctrica 546 del apilador .estd en su posicidn re-
traida indicada con linea llena en la figura 21, el haz de
luz asociado a la disposicidn de célula fotoeléctrica del
apilador seri interrumpido en un puntoc algo alejado de 1la
bandeja 542 y, por tanto, se producirid un haz 478 mientras
la célula fotoeléctrica 546 del apilador .esti en su poéi-
cidn retrafda. Cuando la disposicidn de célula fotoeléc-
trica del.apilagor se extiende hacia la posicidn indicada
en lineas de trazos en la figura 21, se crea un haz 480.
Se vé asi gue los haces alternantes 478 y 480 son agrupa-
dos de acuerdo con la retraccidn y la extensidn de 1la dig
posici6n>de célula fotoeléctrica 546 del apilador.

El nGmero de piezas de trabajo 26 en un haz
particular 478 6 480 puede controlarse utilizando un con-
tador que enviari una sefial a los medios para retraer o
extender la disposicidn de célula fotoeléctrica 546 des-
pués de qgue ha sido depositado un nlmero predeterminado de
piezas de trabajo 26 sobre la plataforma de apiladoc 482.
Esto provocarid un cambio de posicidn en la disposicidn de
célula fotoeléctrica 546.del apilador 'y el contador serd

repuesto de modo que después de que un némero predetermi-

‘nado de piezas de trabajo 26 haya sido depositado formén-

- 56 -
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cidn de célula fotoeléctrica 546 del apilador, la posicidn
de la disposicidn de célula fotoeléctrica del apilador sg
ré4 cambiada otra vez con objeto de obtener los haces alter
nantés representados en la figura 21.

La posicién de la disposicidn de cé&lula fotg
eléctrica 546 del apilador es cambiada.por la accidn del
cilindro néumético 608 como se representa del*mejor modo
en la figura 22. El1 cilindro‘neumético 608 tiene unos tu
bos flexibles de aire 609 asociados con %1, extendiéndose
un alojamiento cilindrico 610 desde ellos. La accidn de
vaivén intermitente del cilindro neumitico 608 hace alter
nativamente gque una varilla de vaivén 6lé se extienda co-
mo se representa en la figura 22 o se retraiga, y la célg
la fotoeléctrica 546 del apilador es extendida o retraida
de manera correspondiente con el movimiehto alternativo in
termitente de las varillas de vaivénm 612, Cuando la vari-
lla 612 se mueve hacia fuera, un extremo del miembro de
travesafio 502 se desliza en la via 607, al paso que el otro
extremo del miembro de.travesaﬁo 602 corre sobre una barra
608 con ayuda de la rueda 604. Se vé asi que pueden depo-
sitarse haces alternantes 478 y 480 y ésto seri de una gran
ayuda para hacer avanzar la pieza de trabajo a través de
otros puestos para su tratamiento adicional.

Como se ha indicado anteriormente, la correa
544 mueve las piezas de trabajo 26 una a una-hacia abajo a
encima de la bandeja 542 hasta que es interrumpido el haz
de ldz.procedente de la disposicidn de célula fotoeléctri-
ca 546 del apilador. Como se representa en la figura 21,

la correa 544 es una correa sin fin que pasa alrededor del
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rodillo 538 y luego a los rodillos 614 y 616 q&e estén
montados a rotacidn sobre unas placas paralelas 618 como
se representa en las figuras 20 y 21.

La correa 544 pasa después alrededor.de un
pequeﬁd rﬁdillo trasero 620 y se doblé‘de nuevo alrededor
de un peguefio rodillc frontal 622, volviendo finalmente
al rodillo 538.

Se prefiere que la correa 544 sea accionada
por separado; aunque puede confiarse en el movimiento de
las correas transportadoras 408 para accionar la correa
544 a través de una apropiada disposicidn de engranajes
como se representa en las figuras 20 y 21. El1 movimiento
de las correas transportadoras 408 alrededor del rodillo
410 hace que el rodillo 41C gire alrededor de su eje geo
@étrico. Una primera rueda dentada 624 (figura 21) esté
asociada al rodillo 410 y la rueda dentacda 624 engrana con
una rueda dentada loca 626 como se representa del mejor
modo en la figura 21. La rueda dentada loca 626 engrana
con una segunda rueda dentada 628 que estd asociada al ro
dillo 540, En virtud de la disposicidn precedente, el mo
vimiento de las correas transportadoras 408 se utiliza pa
éa hacer girar el rodillo 540. Lla rotacidn del rodillo
540 es trasladada a su vez al rodillo SBé por medio de un
engranaje apropiado. De esta manera, se hace gque el rodi
1llo 538 gire, y, como la correa 54l pasa alrededor del ro
dillo 538, toda la correa 544 seri movida por la rotacidn
del rodillo 538,

Como se representa en la figura 20, los ex-
tremos 63C del rodillo 540 estdn apoyados en unos bastido

res 632 y los extremos de los rodillos 616, 618, 620 y 622

- 58 -~
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estin fijados por pernos a unas piezas angulares adecuadas

634 y 635 que se extienden desde la armazdn bisica del apa
rato cbmo se representa en la figura 2Q.

| La plataforma de apilado (figura 20) descan-
sa sobre un carro 636 del apilador, que estid asegurada a
la cadena 484 a través de una barra articulada 637. Aéi,
a medida que la cadena 484 desciende lentamente con la acu
mulacidn de piezas de trabajo 26 sobre la plataforma de
apilado 482 permitida por la accidn de la barra de accio-
namiento Q66,Ae1 carro 636 del apilador descenderi guiado
por el canal 658,

Como se representa en la figura 18, toda la

zona de apilado estd soportada sobre una base 639 del api

lador de la que cuelgan unas ruedas 640 gue se aplican al

‘suelo y que estin montadas en 642 sobre la base 639. Como

se representa también en.la figura 18, una seccidn del
aparato, que incluye el cortador 412, esti montado sobre
las ruedas 634. Se vé asi en virtud de la disposicidn pre
cedente con referencia a la figura 1A que el presente apa-
rato estid compuesto realmente de una serie de secciones

gue incluyen un carro alimentador 320, un carro 324 del

‘puesto de cosido y una seccidn 646 del cortador.

3

Como se representa en la figura léC, el apa
rato de la presente invencién puede construirse realmente
a partir de una serie de secciones. Por ejemplo, pueden
interponerse dos tipos diferentes de méquinas de coser en
tre la seccidén de alimentacidn por una parte y las seccio
nes de corte y de apilado. La primera miquina de coser’

puede ser una maquina plisadora, siendo 1la segunda maguina
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de coser una maquina de hacer ojales o una miquina de co-

ser botones, cooperando las dos maguinas de coser con ob-
Jjeto de.esjecutar operaciones sobre la parte delantera de
una camisa o de una blusa. Evidentemente, hay muchas com
binaciones de maquinaria de acabado en el mercado que pue
den montarse en una disposicidn similar a la figura 18C
con queto de ejecutar una pluralidad de operaciones sobre
una pieza de trabajo 26, Puede utilizarse un aparato apro
piado do regulaciédn en el tiempo o de sincronizacién con
objeto de coordinar las diversas operacicnes de alimenta-
cibén, la pluralidad de acciones de cosido y las operacio-

nes de corte y de apilado.

Como se ha descrito anteriormente, se utili
zan unas palancas 326 cargadas por rescrte (figura 18) a
pfopésito de reunir algunas de las secciones que han de
acumularse para fofmar el aparato de la presente invencidn.
Como se representa en la figura 1A, el carro 324 del pues-
to de cosido incluye una bancada 314 de la zona de cosido
soportada sobre unos montantes 315. Como se representa
también en la figura 1A, hay unos soportes, tales como la
barra 335 y los miembros de soporte 648 y 650, que forman
parte de la disposicidn de soporte para la bancada 652 de
la zona de alimentacidn y la bancada 654 de la zona de
corte,

Cuando la plataforma de apilado 482 ha reci
bido un nGmero deseado de piezas de trabajo 26 se prefie-
re retirar rodando el puesto de apilado y sustituirlo por
un nuevo puesto de apilado en vez de retirar fisicamente
los haces.del puesto de apilado. Con objeto de tener 1la

certeza de que el aparato no funcionari cuando el puesto
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de apilado cargado 18 estid siendo retirado sobre ruedas
- L .
y antes de que un nuevo puesto de apllado 18 esté insta-
' g . 3. < . 2
lado en su sitio, se utiliza una disposicion tal como la
Como se representa en la

representada en la figura 18A.

figura 184, la superficie inferior 656 de la seccidn 646

del cortador estd eguipada con unos imanes 658 que entra-

rén en contacto con unas barras de guia 660 que se extien
den desde la base 639vde1 apilador. La superficie infe-
rior 656 tiene también un microinterruptor 662 que se ex
tiende desde ella, teniendo el microinterruptor 662 un
clemento de contactor 664 gue seri cerrado por apoyo contra
la barra 666 de la base 636 del apiiador siempre que la

base 639 del apilador esté situada junto a la superficie

inferior 656 de la manera representada en la figura 18A.

Cuando es retirado .sobre ruedas un puesto de apilado car

gado 18, el elemento  de contactor 664 se movera hacia fue

ra del microinterruptor 662 bajo una presibén de resorte,
habiendo con ello un circuito que interrumpiri el acciona
iniento adicional del aparato hasta que otro puesto apila-
dor 18 sea movido a junto la seccidn 646 del cortador de
manera que el microinterruptor 662 se cierre de nuevo.
Como se ha hecho notar anteriormente, la pla
taforma 452 del apilador &escenderé gradualmente a medida
que las pleéas de trabajo 26 son depositadas sobre ella.
La plataforma 482 del apilador como se representa en la fi
gura. 188 es esencialmente un tablero gque tiene una plura-
lidad de aberturas 668 que permiten el paso de varillas de
guias verticales 670 que guian la plataforma de apilado 482

en su movimiento vertical. Como se representa en la figura

18, las varillas de guia* 670 tienen extremos superiores 1i

- 61 -
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bres 672 y estan aseguradas en sﬁs extremos inferiores a
la base 639 del apilador.

Cuando se desee, puede utilizarse una dis-
posicibén de andamiaje 674, tal como se representa en la
figura 29, con objktd de soportar unos rodillos adiciona
les o dispositivos mixtos que actuarin sobre una pieza de

trabajo 26 cuando ésta esti pasando a través del aparato

+ 0 s o 4
de la presente invencibén. Por eje la disposicion de

andamiaje 674 puede ponerse sob _gpdr;fo entre el pues
Atq de cosido yAel puesto c A

La disposicion de aﬁdamigﬁe 674 incluye so-
portes 676 desde los que se extienden unos tubos ascenden
tes 678. Los tubos ascendentes 678 soportan unas travie-
sas 680 que a su vez soportan unos travesatios 682 por me-
dio de unas grapas 684. Como se representa en las figuraé
30 y 31, las grapas 684 incluyen brazos de horgquilla 686
que terminan en dedos arqueados 688 que se alojan en una
parte de la superficie cilindrica de las traviesas 680.
Los brazos de horguilla 686 terminan hacia arriba en una
base 69C (figura 30) que recibe un tornillo prisionero 692
con un vistago roscado 694 gue pasa a través de la base
690 en contacto de apoyo con una traviesa 682 que est} re
cibida entre los brazos de horquilla 686.

Como se representa en la figura 29, algunas
de las grapas 684 soportan también unas ménsulas en forma
de L 696, estando situada su pata 698 sobre la base 690.
Las ménsulas 696 incluyen también brazos que se extienden
hacia arriba 700, a travds de los cuales pasan unas tra-
viesas superiores 702. Las traviesas superiores 702 ;opog

tan unos travesatfios superiores 704 gracias al uso de unas

- 62'5
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Las traviesas 682 pueden utilizarse para so-
portar diversos dispositivos auxiliares, fales como el ro-
dillo 708 que incluye unos brazos paralelos 710 que estan
soportédos'sobre una traviesa 686f Una rueda 712 esta mqé
tada a rotacidn sobre los brazos 710 y los collarines 714 es
tan previStOSspara maﬁtener el rodillo 703 sobre la travig
sa 680. Una corta varilla 716 se extiende entre los brazos
710 en un punto alejado de la rueda 712, utilizéndose la va
rilla:716 para asegurar un éitremo del resorte helicoidal
?1é; cuyo otro extremo estid asegurado al travesaifio superior
704,

Se apreciara fAcilmente por los versados en

la técnica que la disposicibén de andamiaje de la figura 29

ofrece diversos niveles y puntos de soporte para los dispo
sitivos auxiliares. 

En el fuﬁcionamiento,llas piezas de trabajo
26 se ponen.eh una disposicién apilgda sobre la plataforma
28 como se representa en la figura 5 y se ajustan los de-
dos de retencidn 52 para mantener 1la configuracidén de 1la
pila de piezas de trabajo 26. A medida que las piezas de
trabajo 26 son alimentadas una a una por medio del pié ali
mentador 70, la plataforma 28 “subirj gradualmente con objé
to de mantener la pieza de trébajo mds alta 26 a un nivel
esencialmente constanté.

El pié alimentador 7€ estd situado muy cerca
de la pieza de trabajo 26 al comienzo del ciclo del pié

alimentador. El pié alimentador 70 se mueve hacia abajo

- 63 -
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para entrar en contacto con la superficie superior de Wia

pieza de trabajo 26 con ayuda de los medios adhesivos 76
asociados con el pié alimentador 7G. El pié alimentador
70 comienza entonces a elevarse y unos medios de aspira-~
cibén 82 entrén en funcionamiento para ayudar a la accidn
de elevacidén. E1 pié eievadbr 70 se eleva hasta una altu
ra méximé y luego camina hacia adelante para entregar la
pieza de trabajo 26 a lés rodillos 78 y 89. A medida que
'el pié alimentador 7¢ desarrolla su ciclow el alojamiento

de la espiga 106 dentro de la abertura loﬁ\del alojamien-

to de accionamiento 84, como se ilustra del mejor modo en

- la figura 8, proporciona una pequeiia superficie nueva de

adhesivo pegajoso. Esto tiene el efectc de empujar la uiia
118 a engraﬁe con el diente 120 de trinqguete con objeto de
hacer avanzar intermitentemente los medios de cinta adhe-

siva 76 entre el carrete de suministro 86 y el carrcecte de

recogida 88,

El pié alimentador 70 es obligado a realizar
su ciclo de movimiento como se reprgsénta en - la figura 10A
por el funcionamiento de ro&illo de pivotamiento 74 y del
rodillo de soporte 104. E1 rgdillo de pivotamiento 104
puede sufrir un movimiento de rotacidn solamente cuando el
rodillo de soporte 74 puede sufrir un movimiento del 1li-
neal asi comé un movimiento de rotacidn.

El movimiento de los rodillos 74 y 104 es
iniciado por unos medios de manivela 150 neumdticamente
accionados como se representa en la figura 2. Los medios
de manivela 15C hacen que una varilla larga 170 se mueva
en'vaivén.

Esto tiene el efecto a través de la varilla

192 de hacer bascular de una parte a otra la leva 198 al-
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rededor de la fijacidn de pivotamiento 200. La leva 198 tiene

un borde superior convexo gue es tocado por el seguidor de
leva 206 que tiene un contactor 208, al cual estid asegura
do el rodillo de pivotamiento 104. Kkl contactor 208 estable
ce un contacto real con el borde superior convexohiy la le

va basculante 198 y el seguidor de leva 206 es caiiado por

resorte a aplicacibdn con el borde superior de la gPVa 198.
Asi, a medida qgue la leva 198 es hecha bascular ei vaivén,
el contactor 208 es obligado a moverse en el sentilo opuesto.
Como el rodillo de pivotamieﬁto lck‘estéAasegurad* al'con_
tactor 208, la basculacidén de la leva 198 por 1osinedios
de manivela 150 tiene el efectoc de hacer bascular i1l rodi
1llo de pivotamiento 104, La basculacidn del rodi%lo de
pivotamiento 104 es convertida por el acoplamiento| 148 y
la leva de guia 210 en un movimiento de basculacid y li-
neal del rodillo de transporte 74 al cual estd asef irado
el pié alimentador 70. [

El rodillo de soporte 74 puede mover}e lineal
mente debido a qgue carece de las limitaciones gue ﬂfbne el
rodillo de pivotamiento 104. Como el pié alimentador 70
se mueve con el rodillo de soporte 74, la basculacién y ei
movimiento lineal del rodillo de soporte 74 hacen que el
pié alimentador 70 se mueva a-través de su ciclo de posi~-
ciones alimentando la pieza de trabajo 26 al rodille de
transporte estriado 76.

El movimiento real del rodillo de soporte 74
es controlado por el rodillo 214 en unidn de la leva de
guia 210,

En virtud del movimiento del rodillo 214, to

do el rodillo de soporte 74 es subido y bajado, asi como em

- 65 -
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rodillo 214 estéd moviéndose horizontalmente a lo largo de
un corto tramo 222 de 1la le?a 210, flétaré algo en el sen
tido horizontal. ‘-
Cuando el pie alimjntadér 70 desciende sobre

las piezas de trabajo mis altas 26 de modo qgue los medios

de cinta adhesiva 76 entran en contacto con la pieza de

‘trabajo mas alta 26, entraran en funcionamiento los medios

de aspiracibdn 82 tan pronto como el pié alimentador 70 se
ha elevado, durante un corto periodo de tiempo predetermi
nado desde su posicibén mis baja. De esta forma, se evita
ri en general la recogida de mis de una pieza de trabajo-
26 a la vez; tal como podria suceder si los medios de as-
piracidén 82 éntraran en funcionamiento en el instante en
que los medios de cinta adhesiva 76 tocaban la pieza de
trabajo 26.

| Los medios de vacio y aspiracién 82 son des
conectados justamente antes de que la pieza de trabajo 26
sea alimentada entre los rodillos 78 y 80 con objeto de re
ducir al minimo la resistencia a\la alimentacidn hacia ade
lante de la pieza de trabajo 26, a medida que es cogida
por'los rodillos 78 y 80. E1 vacio es desconectado cuando
una leva es disparada mecinicamente pof la accibdn de empu~
je hacia adelante del pié alimentador.

En el caso de que el pié alimentador 70 coja
accidentalmente més de una pieza de trébajo 26 a la vez,
se abriri un mecanismo de rechazo que incluye un medidor
de espesores 231 y una barrera de rechazo 232 para impedir
el recorrido de-ta; capa doble por el aparato de la presen

te invencién.
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$i el pié alimentador 70 ha alimentado una
pieza de trabajo 26 a los rodillos 73 v 80, la pieza de
trabajo 26 seri alimentada por debajo de la disposicidn
248 de célula fotceléctrica de recogida, gue acciona un
ciclo de reguladorAde tiempos que impedird el funcionamieé
to del pié alimentador 70 dﬁrahte cortos intervalos contro
lables. Esto permitird obtener una apropiada separacidn de
las~pi¢2as de trabajo 26 a medida que se muevan por el apa
rato de la presente invencién.

Si el pié alimentador 70 deja de coger una
pieza de trabajo 26, se pondri en funcionamiento un meca-
nismo de control de modo que el pié alimentador 70 repita
inmediatamente su ciclo. Si el pié alimentador 70 deja de
coger una pieza de trabajo 26 durante un nlinero predetér;
minado de veces ofros medios de control desconectarén el
mecanismo.

" La pieza de trabajo 26 es movida ahora hacia
el buesto de cosido 14 por las correas transportadoras 256.
La pieza de trabajo 206 pasa sobre una placa de plegado 262
y los chorros de aire 288 procedentes del tubo 230 tienden
a soplar contra.el borde alargado 290 de la pieza de tra-
béjo de tal manera que hagan que el borde 290 se repliegue
sobre la placa de plegado 262. Las piezas de trabajo ple-
gadas son alimentadas después por debajo de una placa de
retencién 298 y un tubo de aire supiementario 306 asociado
con ella proporciona un chorro de airé adicional para faci
litar el paso de las piezas de trabajo plegadas.

La pieza de trabajo plegada 26 entra después
en el puesto de cbsido'SlQ & pasa por debajo de una guia

de cosido 340 (figura 15). A medida que esto sucede, las
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piezas de trabajo 26 pasan.también por deba&o del disposi
tivo de retencibn 34k,

Después del?franscurso de un corto periodo
de tiempo predeterminado a continuacidn de la puesta en

marcha de la cabeza de coser 316 iniciada por la interrup

cibén de un haz de luz procedente de la disposicibn 346 de

célula fotoeléctrica y fuente de luz de la wméquina de coser,

el dispositivo de retencidn 344 seri pivotado hacia abajo
de modo que la rueda 342 del dispositivo 344 toque la pie
za de trabajo 26 que esté siendo hecha ahora avanzar bajo
la cabeza de coser 5316.

" El pivotamiento antes citado del &ispositié
vo de retencidn 344 se obtiene por el adcionaﬁiento del

cilindro neumidtico 360 como se aprecia mejor en las figu-

ras 15 y 16. E1 funcionamiento del cilindro neumitico 360

tiene el efecto de subir y bajar alternativamente una es-

piga 362 que empuja hacia arriba el dedo de accionamiento .

378, y ésto tiene el efecto de hacer Que la varilla de so
porte 312 bascule en una direccidn da&a. De esta manera,
el dispositivo de retencién 344 gue estd asegurado a la

varilla de soporte 312, serd hecho pivotar de modo que la

rueda 342 toque la pieza de trabajo 34k4.

El funcionamiento del cilindro neumitico 360

tendrd lugar (nicamente después de que la pieza de trabajo
26 sea movido bajo la cabeza de coser 326. Esto se logra
por el funcionamiento de un mecanismo de retardo que es
accionado con la interrupcidén del haz de 1luz asociado a la
disposicibn de célula fotoeléctrica 346 de 1la méquina ae
coser. El cilindro newnidtico 360 entra en funcionamiento

después de un corto retardo predeterminado con objeto de
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permitir gque la pieza de trabajo 26 hgya pasado por deba-
jo de la rueda 342 antes de que el dispositivo de retencidn
344 gue incluye la rueda 342, sea movido hacia abajo pof

el funcionamiento del cilindro neumltico 360.

Cuando el dispésitivg de retencidn 34k se
mueve hacia abajo paravtocar Ia bieza de trabajo 26 lleva
consigo el dedo elistico 366 con objeto de simular los de
dos de un operaéor humqno en la alimentacidn de 1la pieza
de trabéjo 26 a través de la zona de cosido. Cuando se
desee,:puede asociarse un dispositivo:de alimentaciédn au
xiliar, no mostfado, con la cabeza de coser 316. Tal dis
positivo auxiliar inclﬁiré una correa accionada gue entra
en funcionamiento.tan pronto como es interrumpido el hagz
de luz asociado con la disposicibn de célula fotceléctri-
ca 346 de la méqﬁina de coser. No obstante, el dispositi
vo de alimentacidn auxiliar no es.realmente hecho descen-
der sobre la pieza de'trabajo 26 hasta que es accionado el

dispositivo de retencidn 3&k. - e

Tan pronto como es accionada la disposicidn
de cédlula fotoeldctrica 346 de la mdquina de coser, se apli
ca el embrague de la mdquina de coser y se inicia la accidn
de coser.

En muchas adaptaciohes de la presente inven-
cibén, la pieza de trabajo 26 pasa de la zona de cosido y es
accionada después por una maquina de coser secundaria, tal
como una méquing de coser ojales o una miquina de coser bo
tones. La accidn de coser de las méqﬁinas primaria y secun
daria o de otros diqusitivos que pueden insertarse a con-
tinuacibn de.la méquina de coser primaria es controlada por

la nueva referencia del nmero de puntadas dadas por la mi-
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control es accionado y activado después por referencia a
un nGmero predeterminado de puntadas que han sido dadas,
como se describird en lo que sigue.

Después de que la pieza de trabajo 26 se mue
ve mis alli de la zona de cosido, pasa entre el rodillo
de alimeﬁtacién y accionamiento 404 (figura 18) y el rodi
llo opuesto 48 de modo que la pieza de trabajo 26 es lle=-
vada a encima de las correas de transporte 408 hacia el
cortador 412,

El rodillo de alimentacidn y accionamiento

404 recibe su fugfza a través de la rueda dentada 426 que

-es accionada por el motor 430. E1 motor 430 acciona tam=-

bién una segunda correa 438, que, como se representa en
la figura 19, estd eventualmente conectada a una barra ar
ticulada de accionamiento 466. “Esto tiene el efecto, a
través de las ruedas dentadas 470, 472, 474 y 476 de ha-
cer bajar gradualmente la plataforma de apilado &82 a me-
dida que las piezas de trabajo 26 van siendo apiladas so-~
bre ella en haces alternantes 478 y 48o0.

Cuando ya no pasa una pieza de trabajo 26
por debajo &e la disposicidén de célula fotoeldctrica 346
de la miquina de coser, se restablece el haz de luz de 1la
misma. Esto tiene el efecto de hacer qQue el cortador 412
se mueva en vaivén una vez a través de la anchura del apa
rato parencima de las correas de transporte 408 de ia ma -
nera ilustrada en las figuras 25 a 25. Cuando el cortador
4;2 se mueve en vaivén a través del aparato, se detendrén
1;5 correas de transporte 408 de modo que la pieza de tra

. L4 0 Ky
bajo 26 quedari estacionaria cuando entra en funcionamien
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to el cortador 412. et
El motor 488 del cortador 412 continua ha-
ciendo girar la cuchilla circular 490. E1 cortador 412 es
obligado a moverse en vaivén por el fqncionamiento de la
transmisibén de cadena 492 (figura 25) que accidna una co-
rreé 494 a la cual estd asegufédb el carro movible en vai
vén 496 que soporta la cuchilla 490. El carro 496 es mo-
vido en vaivén por la accidn del biliﬁdro neumdtico 508
como se iiustra en las figuras 25 v 27. 'El funcionamiento
del cilindro neumatico 508 hace que la rueda dentada 518

bascule en vaivén una vez en respuesta al movimiento de 1la

cremallera 514, La basculacidn de la rueda dentada 518 es

- trasladada entonces a través de otro engranaje al arbol de

accionamiento 526 gue acciona la cadena 492 por medio de
la rueda de cadena 523. La cadena 492 tiene una grapa de
conexibn 524 ésegurada a ella gue se mantiene prisionera
en una ranura de la correa 494 y de esta forma el movimien
to en vaivén de 1la cadené 492 es trasladado directamente a
la correa 494,

La pieza de trabajo 26 esti ahora en condi-
ciones de ser apilada en uno de los ha;es 478 y '480. En
el recorrido por el puesto de apilado, la pieza de trabajo
26 es llevada por las correas de transporte 408 al rodillo
superior 538 y al rodillo inferior 540, que.hacen que la
pieza de trabajo 26 pase hacia abajo a la bande ja larga mo
vible en vaivén 542 por 1la accidn de lé correa mdvil 544,

A medida que la pieza de trabajo 26 se acer-
ca al extremo mids posterior del aparato, pasa por debajo de
la disposicidén de célula fotoeléctrica 546 del apilador.

Esto tiene el efecto de interrumpir el ‘haz de luz proceden
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tes de la disposicidn de célula fotoefecgfica 546 del api

lador y hacer con ello que la bandega 542 gsea retraida o
movida en vaivén ha01a adelante en las vias 348 de modo
que la pieza de trabajo 26 sea dejada caer o depositada
sobre otras piezas de trabajo 26 que estin ya deposmtadas
sobre la plataforma 482 del apilador en los haces 478 y
480.

Cuando se interrumpe ei}haz de luz asociado
con la célula fotoeléctrica 546 del apilador, es enviada
una seiial al cilindro neumético 55¢ (figura -21). E1 fun
01onam1ento del cilindro neumatlco 550 tiene el efecto de
mover en vaivén por una vez el é¢mbolo 558 cargado por rey
sorte y la cremallera 560 asociada con él. La accidn de
vaivén antes citada es trasladada‘por una cadena 570 fi-
nélmente a unas peguéﬁa§ ruedas dentadas 578 que engranan
con las cremalleras largas 588 aseguradas a la superficie
inferior de la bandeja movible en vaivén 542 a lo largo de
cada lado de ella con objeto de mover en vaivén la bandeja
542,

Después de que el cilindro neumdtico 55C ha
movido el &mbolo 558 hacia adelante hasta su posicidn mé-
xima, el cilindro neumitico 550 actha despuds para mover -
el émbolo hacia atrds. La carrera hacia atris o de retoxr
no del é&émbolo 556 tiene el efecto de empujar ahora la ca-
dena sin fin 578 en el sentido opuesto con objeto de que
la bandeja 542 sea llevada hacia atrés a gu posicidbn coﬁ-
pletamente extendida para esperar el depdsito de la otra
pieza de trabajo 26. -

Cuando la bandeja 542 vuelve a su posicidn

extendida hacia atris, un pisdén 582 es empujado sobre los
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haces 478 y 480 con objeto de impulsarlos con fuerza hacia
aBajo a encima de la plataforma de apiladonBZ para producir
haces m3s compactos.

El pisén 572 (figura 21) estd algo suspehdi
do de 1la bghdeja 542 por las varillas relativamente largas
584, Cuando la bandeja 542 se retrae, se mueve hacia ade-
lante en una considerable distancia y lleva consigo el pi-
sén 582. A medida que se retrae la bandeja 542, las vari-
llas 584 entran en contacto con la barra de frotamiento

598 que se extiende a través de la anchura del aparato in-

.mediatamente por debajo de las vias 548. Esto tiene el

efecto de impulsar hacia arriba por frotamiento las vari-
llas 584 para que queden‘situadas entre la bandeja 542 y
la barra de frotamiento 598 como se representa en la figu
ra 24,

Cuando la bandeja 542 se mueve otra vez hacia
atris en direccidn a la posicidn indicada con lineas llenas
en la figura 21, las varillas 584 se aiejan de la barra de
frotamiento 598 hacia el pisbn gue es hecho caer con fuer-
za sobre los haces 4?8 y 480 de piezas de trabajo, que es-
t4n apilados sobre la plataforma de apilado 482, con obje-:
to de ejercer sobre ellos una fuerza de apisonado.

La disposicidn de célula fotoeldctrica 546
del apilador estaré situada en todo moﬁento en una posicidn
extendida como se representa con lineas de trazos en la £i
gura 21 o en la posicidn retraida indicada con lineas 1lle-
nas en la figura 21.

La disposicidn de célula fotoeléctrica del
apilador se moverad de vez en cuando de su posicidn extendi

da a su posicidn retraida yal hacer ésto se formarin los
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haces alternantes 478 y 480 sobre la plataforma 482 del

apilador. |

Cuando la c&lula fotoeléctrica 546 del api-
lador estld en su podicidn retraida indicada con 1lineas 1le
nas en la figura 21, el haz de luz asociado con ella sera
interrumpido en un punto algo alejado del. extremo distante
de la bandeja 542 y se producira asi un haz 478 mientras
la disposicibén de célula fotoeléctrica 546 del apilador es
t4 en su posiciéﬁ retraida. éuando laidisposicién de célu
la fotoeldctrica del apilador esti extendida en la posicidn
indicada en lineas-de frazos en la figura 21, se crea algo
cerca del extremo de la bandeja 542 un haz 480.

‘se vé asi que los haces alternos 478 y 486
son apilados de acuerdo con la retraccién y la extensidn
de 1la Aisposicién de célula fotoeléctrica 546 del apilador.

El nlmero de piezas de trabajo 26 en un haz particular 478

6 480 y el nbmero de haces 478 y 480 pueden controlarse

utilizando diversos contadores de control. En particular,
una forma de contador envia una seiial Q los medios para re
traer y extender la disposicibdn de célula fotoeléctrica
546 después de que un nGmero predeterminado de piezas de
trabajo 26 ha sido depositado sobre la plataforma de api-
lado 482 con objeto de cambiar la posicidn de la disposi-
cidn de célula fotoeldctrica 546 del apilador. En este
instante, se repondri el contador de médo gue después de
que un niimero predeterminado de piezas de trabajo 26 haya
sido depositado formando un nuevo haz de acuerdo .con la
nueva posicién de la célula fotoeléctrica 546 del apilador,
serd cambiada otra vez su posicidn con objeto de tener los

haces alternantes representados en la figura 21.
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La accidn del cilindro neumdtico 608, como se

. . +« 7 I 4
aprecia mejor en la figura 22 cambia la posicioOn de la cé

lula fotoeléctrica 546. La accidn de vaivén intermitente
del cilindro neumatico 608 hace que alternativamente sea
extendida o retraida una varilla de vgivén 612, y que, por
consiguiente, sea extendida o retrafida la célula fotoeléc.
trica 546 del apilador. Cuando la varilla 612 es movida
hacia fuera por la accidn del cilindro neumético 6C8, un
extremo del miembro de travesafio 602 que soéorta la célula
fotoeléctrica 546 del apilador, se desliza en la via 607,
en tanto que el otro extremo del miembro de tfavesaﬁo 6C2
corre sobre la barra 606 con ayuda de la rueda 6Q4.

Se v& asi que la pfesente invencién automa-
tiza completamenfe el proceso de coser. Se llama ahora la
atencidén sobre las figuras 32, 33 y 34, gue muestran los
diag£amas de conexionado de les circuitos de control, que
controlan los diversos componentes de la presente invencidn.

En la figura 32 se han representado les cir
cuitos para controlar la accidn del pié alimentador 70.

Los circuitos de la figura 32 son alimentados con corrien
te por 1la fuente de energia representadas en dicha figura.
El circuitg que conduce al contacto normalmente cerrado r3
es alimentado por una fuente de corriente alterna de 110
voltios cuando se cierra el ‘'interruptor asociado con los
circuitos la seccidn de la derecha de la figura 32.

Como se representa en la figura 32, los dos
microinterruptores superiores eétén abier{os ¥y, poxr ello,
puéde circular corriente esencialmente sdlo a través del
contacto normalmente cerrado r3 al contacto normalmente ce

rrado de Ty Y después a S2 gque es un solenoide que accio
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na los medios dé manivela 150 neumdticamente accionados en
el sentido del reloj. Esto tiene el efecto de accionar
las dos levas 159° qgue estan acopladas mecinicamente entre
si en el sentido del reloj. Aungue se establece también
un circuito con R, que es el relé de la disposicibén de cé-
lula fotoeléctrica del pié alimentador, la corriente que
circula normalmente en dicho circuito es extremadamente pe
queila hasta que se interrumpe el haz &e luz asociado con
la disposicidn de célula fotoeléctrica 248 del pié alimen
tador, cuando pasa una corriente~mayof'por el circuito ¥y
ée cierra el cbntécto normalmente abierto rye

Cuando circula corrienté por 52’ las dos le
vas 159° son hechas girar en el sentido del reloj y ésto
tiene el efecto de hacer que el pié alimentador 79 descien

da ligeramente hasta el punto més bajo de su ciclo de mo-=-.

do que los medios de cinta adhesiva 76 toguen la pieza de

trabajo mds alta 26 que esti a punto de ser alimentada des
de la plataforma 28. A medida que las levas 159° continan
girando en el sentido del reloj, los @edios de pié alimen-
tador 70 se elevan hasta su posicidbn ﬁéxima y despuéé.cami
nan hacia adelante para entrega; la pieza de trabajo 26 a
los rodillos 78 y 80. En este punto, las levas 159 se han
movido una mitad completa de rotacién desde la posicidn re

presentada en la figura 32 de modo que sus Indices estin

ahora directamente por debajo en vez de por encima como se

muestraien las figuras 32.

Cuando la leva 159 de la derecha de la fi-
gura 32 comiénza a pivotar en el sentiao del reloj, un ro
dillo que estaba en contacto, gueda ahora libre para pivo-

tar en sentido contrario al reloj bajo una carga de resor-

-~ 76 -
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rior de la derecha de la figura 32. Cuando la leva 1597

gira en 1802 completos de modo que su {ndice esté dirigido
hacia abajo, es tocado el rodillo inferior y ésto tiene el
efecto de cerrar el microinterruptor ihferior.

En este punto, se establece un circuito con
Rl que es el reléd gue controla el funcionaﬁiento de los me
dios de manivela 150 neumiticamente a@cionados. Esto hace

que se cierre a contacto normalmente abierto r y este

1-2
contacto quedari. enclavado en la posicidn cerrada. La ac-

tivacibn del relé R, tiene el efecto de cerrar el contacto

1
normalmente abierto y de abrir el contacto normalmente ce-
rrado del par de contactos rl-l' Cuando ésto sucede, pasa
entonces corriente al solenoide Sl en vez de gl solenoide
82 y ésto tiene el efecto de invertir el funcionamiento de
los medios de manivela 15C neumiticamente accionados.

Las dos levas 159° comienzan ahora a pivotar
en sentido contrario al reloj hasta que se alcanza la posi
cidn dirigida hacia arriba de la figura 32. Tan pronto co
mo las levas 159° comienzan a pivotar en sentido contrario
al reloj se abriri el microinterruptor inferior, pero la

corriente continuari siendo alimentada al relé R, debido

a la accidn de ‘enclavamiento del contacto r Sin em-

1-2°
bargo, cuando las levas 159" han alcanzado su posicidén di-
rigida hacia arriba de 1la f;gura 32, se abre el microinte-
rruptor superior. Esto tiene el efecto de abrir el circui
to del relé Rl, y el estado del par de contactos ria #am—
bia otra vez al mostrado en la figura 32.

Por ello, el efecto neto es otra vez el de

alimentador corriente al solenoide 52’ bero no el de ali-
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mentar corriente al solenoide Sl' Cuando el par de levas
159° es pivotado en sentido contrario al reloj, el pié ali
mentador 70 es retraido y luego movido hacia abajo a una
posiciéh justamente por encima de la ﬁieza de trabajo si-
guiente 26 que esti situada sobre 1a>pla£aforma 28.

Si no hubiera otros circuitos asociados con
el pié alimentador 7Q, éste alimentarié continuamente las
piezas de trabajo 26 hacia el puesto de cosido. Sin embar
go, el pié alimentador 70 puede moverse tan ripidamente co
mo se desee para introducir un retardo después de qde ha
realizadé su ciclo. Esta es la razén de la presencia de
la disposicién de célula fotoeldctrica 248 del pié alimen
tador. |

Se recordard que la pieza de trabajo 26 pa-
sa sobre la barrerq de rechazo 232 y luego po; debajo'de
la disposicién de célula fotoeléctrica 246. En este punto,
el haz de luz asociado con la disposicidn de célula foto-
eléctrica 248 es interrumpido y circula una corriente re-
lativamente intensa en el circuito del reié Rl£ del ampli-
ficador de la célula fotoeléctrica. Esto tiene el efecto
de cerrar el contacto normalmente abierto rll y entrard en
funcionamiento el regulador de tiempos T.

indidentalmente, debe notarse que los medios
de manivela 150 neumiticamente accionados, los cuales accig
nan realmente el pié alimentador 70, funcionarin mientras

esti desactivado el reld R yva que el contacto normalmen-

3'

* te cerrado r3 d4 paso a la corriente al solenoide Sl o al

52’ La corriente es alimentada también al relé de retardo

2
que introduce la accidn de vacio después de que el pié ali

de vacio R, que cierra el contacto normalmente abierto r

K3
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mentador 70 ha funcionado durante un corto periodo de tiempo

con objeto de asegurarse de que el pié alimentador 7C haya
iniciado ahora su accidn de elevacidn de modo que el vacio
no haréa que.sea.llevada contra los medios de cinta adhesi-
va 76 mis delﬁna pieza de trabajo 26.

Se dirige ahora la atencidn él circuito de
la izquierda de la figura 32 que ilustfa lo que sucede cuan
do.es puesto en funcionamiento el reguiador de tiempos T
por la intérrupcién del haz de luz asociado con la disposi
cibn de célula fotoeléctrica 248 y lo que sucede también
cuando no es alimeniadg una pieza de tfabajo ¥y por ello,
no se interrumpe el haz de luz de 1la disposicién de célu-
la fotoéléétrica 245.

En este Gltimo caso, los;circuitos de la fi
gura 32 hacen que el pié.alimentééor 7¢ funcione casi in-
mediatamente y anule cualquier accidn de retardo. Esto es
lo més déseable en caso de que se produzcan fallos en la
recogida, ya que no hay razén alguna para tener un retardo.

Ambas levas 159 estédn acopladas para pivotar
conjuntamente de modo que c&ando las levas 159° vuelven a
su posicidn dirigida hacia arriba de la figura 32, 1la leva
de la izguierda entra en contacto con un rodillo que cierra
un microinterruptor a la izquierda de la figura 32. E1 ge-~
nerador de impulsos de los circuitos de 1la izquierda se ha

cargado previamente, y con el cierre dél microinterruptor

de la izquierda, el generador de impulsos cede su carga a

Debe recordarse que

L ]
3 .
los medios de manivela 150 neumiticamente accionados funcio

narin mientras estd desactivado el relé s Reciprocamente,

3
cuando es activado el relé RB; los medios de manivela 150
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El circuito antes citado carga también al relé patrdn R
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neumiticamente accionados ya no funcionan hasta que es des
.

3
Cuando el generador de impulsos cede su car

ga al cerrarse el microinterruptor de la izquierda, el relé

R, queda activado momentédneamente y cierra el contacto nor

3

malmente abierto r Esto establece un circuito que in-

3-1°

cluye el contacto normalmente cerrado t el contacto aho-

l’

ra cerrado r3 1Y el contacto normalmente cerrado r

5-2°

_ 3
Y, por tanto, se mantiene activado el relé patrédn R3, al
menos mientras el contacto normalmente cerrado r5 o Perma

nece en la posicidn normalmente cerrada.
Tan pronto como es excitado el relé patrdn
R3’ el pié alimentador 7C ya no funciona por las razones

anteriormente descritas. Cuando el relé patrdn R, es ex-

3
citado, se cierra el éontaéto normalmente abierto r3_2 N
se establece,también un circuito a través de un relé de
retardo R; de ciclo répido. Al terminar un tiempo prede-
terminado, menor de tres segundos, se abre el contacto rs_.2
y se cierra el contacto rs_l.
En estevpﬁnto, la ulterior accidn depende
de si una pieza dé trabajo 26 ha interrumpiéolel haz de
luz asociado a la disposicidén de célula fotoeléctrica 248;
Si el haz de luz ha sido interrumpido, sé cierra el con-
tacto normalmente abierto r, Yy entra en funciocnamiento el
regulador de tiempos T. Esto tiene el efecto de cérrar el

contacto normalmente abierto t Como el relé patrdn R

| 2 3
estd ahora activado, éste cierra el contacto req ¥ puede
todavia ser alimentada corriente al relé patr6n R_a tra-

3

vés del contacto normalmente cerrado t el contacto ahora

l’
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pués de que el relé de retardo R

v el contacto ahora cerrado tz.

cerrado r,,
3-1

Este circuito continuard cerrado incluso des

5 ha quedado activado y se

ha abierto el contacto normalmente cerrado r Asi, el

5-2°

relé patrdén R, se mantendr3 activado hasta que el regula-

3
dor de tiempos T haya funpionado durante su periodo de re
tardo.

A la terminacidn del perfiodo de retardo, se
abre el contacto normalmente cerrado ‘t:.1 y &sto tiene el

efecto de abrir el circuito del relé patrdén R Por ello,

5
el reld patrdn R3 es desexcitado y el contacto r

1

se cie-
3
rra ahora con objeto de iniciar la accidn de los medios
de manivela 150 neuméticamente accionados alimentando co-

rriente a cualquiera de los solenoidesvsl o) 82 de la mane
ra previamente descrita.

En el caso de que el pié alimentador 70 haya
dejado de coger una pieza de trabaje 26, no es interrumpido
el haz de luélasociado a la disposiciéﬁ de célula fotoelédc
trica 245, y se describird la accibdn que conduce a la ope-
racién inmediata ael pié alimentador 76.

Cuando las levas 159° han vuelto a su posi-
cidn dirigida hacia arriba de la figura 32, se cierra el
microinterruptor de la iunierda, que hace que el pulsa-
dor ceda su carga a través del relé patrbn R,.

3

ha indicado anteriormente, se establece de un circuito a

Como se

través del relé R3 que incluye el contacto normalmente ce
rrado tl’ el contacto ahora cerrado r341 y el contactq nor
malmehte cerrado r5_2. Cuando es excitado el relé patrodn
RB' cesa la accidén de los medios de manivela 15¢ neumdtica

mente acciocnados.
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Asimismo, cuando es excitado el rele patron

R3, se cierra el contacto normalmente abierto r3_2 y se
alimenta corriente al relé de retardo R.. Cuando lcs con

5
tactos'del relé R5 son conmutados después de un corto in-
tervalo de tiempo predeterminado, se abriré el contacto
normalmete cerrado r5-2ﬁ
Como el regulador de tiempos T no ha funcio
nédo debido a que no ha sido alimentada la pieza de traba
jo 26, la combinacidn del contacto normalmente abierto t2

¥ el contacto ahora abierto T5 o desactiva el relé patrdn

RS; Esto tiene el efecto de cerrar el contacto r_, y el

3

pié alimentador 70 entrara en funcionamientc casi inmedia

tamente.
Se vé asi que el regulador de tiempos T fun

cionard con objeto de frustar el efecto del relé de retar

do R. y de activar el relé patrdn R3, o el relé de retar-

5

B P

\

db'R5 tendrd el efecto de desactivar el relé patrdén R_ con

3
objeto de iniciar el ciclo del pié alimentador 70.

Los circuitos estin asociados a la zona de

cosido como se representa en la figura 33, en la que el

cierre de un interruptor alimenta corriente al relé Rl que

es realmente la disposicidén de célula fotoeldctrica 346
de la miquina de coser. Asi, cuando una pieza de trabajo
26 interrumpe c¢l haz de luz asociado.a la disposicidn de

célula fotoeléctrica 346, el relé R, de 1la maquina de co-

_ 1
ser es activado y ésto tiene el efecto de cerrar el con-~
tacto normalmente abierto i1t Esto alimenta corriente
al sclenoide Rl del embrague de la maquina de coser e ini
c¢ia el funcionamiento de la primera maquina de coser. La

corriente es alimentada tambien a un circuito de retardo

gue después de un intervalo de tiempo predeterminado hace
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gue el dispositivo de retencidn 344 sea puesto en funcio-

namiento por el solenoide S La corriente es alimentada

5
también al motor del transportador trasero de modo que la
pieza de trabajo 26 situada ahora debéjb de la disposicidn
de célula fotoeléctrica 346 sea llevada hacia el cortador
412, Finalmente, la corriente es ali&entada también a un

contador de fichas C, con objeto de pfoducir un registro

1
del funcionamiento de la presente invencidn para fines fi
nancieros.

Como se ilustra ademds en la figura 33, 1la

ifiterrupcidén del haz de luz asociado a la disposicidn de

-Eélula fotoeléctrica 346 cierra el contacto normalmente

abierto r vy es alimentada corriente a un contador de

1-3°
puntadas. Se prefiere que el contador de puntadas entre
en funcionamiento después de que ha sido dado un namero
predeterminado de puntadas (denominado recuento bajo) y

que el contador de puﬁtadés quede fuera de servicio des-
pués de gue ha sido dado otro nlimero de puntadas predete£
minade (denominado recuento alto). Por ejemplo, el con-
tador de puntadas puede ajustarse a valores de 30 y 40.
Esto significa que despuds de que han sido dadas treinta
puntadas, se iniciari una accidn secundaria y que diez pun
tadas mds tarde, se detendri la accidn secundaria. Cada
accidn secundaria puede incorporarse dentro de 1la maquina
primaria de coser, tal como una acci6nide-fruncir o de
plisar, o puede tener lugar el funcionamiento de 1la méqui
na secundaria de coser para fines de coser un ojal o un
botdén, estando la mlAquina secundaria de coser situada aguas

abajo de la mlquina primaria de coser.

También como se representa en la figura 33,

- 8% -



(23

10

15

30

R e e R Py

hay -un dispositivo de reposicidn C2 gue hace gue el conta-
dor de puntadas no repita .de modo alguno su accidn (ajuste
n2 1) o répita la accidn una vez (ajuste n2 2) o repita la
accidn dos veces (ajuste ne 3). En otras palabras, si el
dispositivo de reposicidn C2 estd en el ajuste 3 y si al

contador de puntadas estd ajustado a 30 y 40, 1la miquina

secundariq de coser entraré en funciongmiento en la punta
da. n?2 3G, se desactivaré por si misma en la puntada n9>40,
entrard en funcionamiento en la puntada n2 70, se desacti

vari por si misma en la puntada no 80, entrari en funcio-

mignto en la puntada 110 y, finalmente, se desactivard por si

misma en la punfada 120, Evidentemente el dispositivo de
reposicibn C, puede construirse para dar mis de dos repe-
ticiones.

Se hace ahora referencia al pequeﬁo.diagrama
de circuito-de la esquiﬁa inferior izquierda de la figura
33, que es alimentado por una fuente dé corriente alterna
a 12 voltios. Cuando es ihterrumpido el haz de luz asocia
do a la célula fotoeléctrica 346 de la miquina de coser, el
reié Rl es excitado como se @a descrito anteriormente. Es
to tiene el efecto de abrir el contacto normalmente cerra=-
do ?1_2., Cuando ya no es interrumpido el haz de.luz asocia
do a la disposicidn de célula fo£oeléctrica 246, es desex-~’
citado el relé Rl Y el contacto ry_o q@eda cerrado. El
efecto neto es el de que el generador de impulsos cede en-
tonces su carga a travéS'del'solenoide'Sh del cortador de
modo que el cortador 412 avance a través de una pieza de
trabajo 26.

Mientras tanto, el relé R, es excitado con el

funcionamiento del dispositivo de reposicién C2 de modo que

- 84 -
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se cierre el contacto r, ¥y sea alimentada corriente al so
lenoide S2 del dispositivo secundario, tal como de una mg

guina de coser ojales, una miquina de coser botones, o una

miquina de fruncir o de plisar. Esta corriente acciona

también la cuchilla del cortador %412. Sin embargo, el cor.

tador 412 avanzard sclamente en el instante en gue es des-

A TR A AAAN NS

excitado el relé Rl' en cuyc momento el contacto rl;z.queda

cerrado. 4 i

Los circuitos asociados al mecanismo apila-

dor de la presente invencidn estin representados en la i~

gura 34 en la que la disposicidn 546 de célula fotoeldctrica

del apilador esti reprqsenfada por el relé R Cuando el

l_e
haz de luz asociado.a la célula fotoelectrlca 546 del api<
lador es interrumpido, es excitado" el rele Rl y cerrado el
cpntacto rl-l con objeto de actlvar el}solenoide S1

cia el func1onam1ento del cilindro neumitico 550 que impul

.1"

sa la bandeja 542.

Cuando es-excitado el relé R, del apilador,
se cierra también el contacto r,_o con objeto de retraer
o extender la disposicidbén de célula fotoeléctrica 546 de'
cuando en cuando a fin de producir los haces alternos 478
y 480.

Con referencia al lado de la derecha de los
circuitos de la figura 34, se ha previsto un contador de
pilas y un contador de haces. Cada vez que se mueve en
vaivén lq bandeja 542, es enviada una sefial al contador de
pilas. Cuando se ha enviado un nmero predeter&inado de
sefiales al contador de pilas que se corresponden con él nd

mero de piezas de trabajo 26 deseado en una pila particu-

lar, el contador de pilas envia sefiales al contador de ha-

85 -
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ces y también al contrel C de cambio de haces..
El coﬁtador de haces seiajusta para pernmitir
que se establezca un namero predeterminado de‘haces sobre
la plataforma de apilados 482, y luegg el Aparato serd des
conectado o puesto fuera de servicio gutométicamente.
Cada vez que es enviadaiuna sefial al control
de cambio de haces,‘ésAaccionado el solenoide 82 de cambio

de haces con objeto de hacer funcionar el cilindro neumi-
tico 6068 de modo que la disposicidn de célula fotoeléctri
ca 546 del apilador sea extendida o retraida a fin de gque
se produzcan 1§s haces alternos 478 y 430. Finalmente, 1la
figura 34 muestra un interruptor de reposicidén en el cir-
cuito del coantador de haces, siendo el interruptor, de re-

Vo .
posicibn el wmicrointerruptor 662 que impediri todo funcio-
namiento'delvpresente aparato cuando la seccidn del apila-
dor. cargada con los haces alternos 478-y 4BO es llevada ha
cia fuera y antes de la sustitucidn de:una nue&a seccidbn
de apilado.

Ha de notarse que pueden ser cosidos muchos
tipos de articulos tales como mangas y hombros, con el apa
rato de la presente invencidn. Asimismo, pueden instalar-
se diversos dispositivos de seguridad bien conocidos por
los versados en la técnica en los circuitos de la presente
invencidn, Si se desea, puede introducirse un control manual
del funcionamiento de los diversos ele%eqtos de la presente
invencidn para fines de puesta ridpida fuera de servicio en
caso de averias.

Evidentemente, son posibles muchas modifica-
ciones y variaciones de la presente in?encién a la luz de

las ensefianzas anteriores. Por ello, se sobrentiende que

- 86 -
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dentro del alcance de las reivindicaciones adjuntas, puede
practicarse la invencibn de manera diferente de la especi-
ficamente descrita.

Esta solicitudqg,
tada en Estados Unidos de América el 29 de Junio de 13965,
bajo el n® 467.911, se acoge a los beﬁeficios del articu-

lo 51 del vigente Estatuto sobre propiedad Industrial.

- NCT A -

Los puntos de invencidn propia y nueva gue
se presentan para gue sean objeto de ésta Patente de In-
vencidn en Espafia, por VEINTE afios, son los siguientes:

l.- Una mldguina de coser automitica carac=-

terizada por medios de alimentacibn automética para la te

la, que incluyen medios de pié alimentador de empuje ha-
clia adelante y movibles en vaivén, esténdo dichos medios
de alimentaéién destinados a hacer avanzar automdticamen-
te pieza;'de tela de forma intermitente en una secuencia

predeterminada, teniendo dichos medios de pié alimentador

gue corresponde a la presen-

‘

\""""1"«'\’\'1\'\\«"'

medios de vacio asociados con ellos y que incluyen también

un ccnjunto de correa alimentadora que tiene medios de cin

ta adhesiva,

medios para hacer avanzar dichos medios adhe-

8ivos después de una carrera de dichos medios de alimenta-

dor en una manera predetermin da, siendo hecha avanzar di-

- 87 -
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cha tela en una carrera por dichos medios ae pié dé eﬁpu; i
je hacia adelante y de movimiento de vaivén.

2.- Una miquina de acuerdo con la reivindi-
cacidén'l, caracterizada porque dichos medios de pié alimen
tador funcionan de acuerdo-con un ciclo que supone una ope
racidn de dgscenso a . contacto con una pieza de tela, una
operacién'de subida y empuje hacia adelante para hacer
avanéar diéha Pieza de tela hasta rodillos de.transporte
Yy una operacidn de caida haéi? abajo y hacia atréds en di-
reccibn a la prbéxima pieza de tela para completar el ciclo.

L-d

3.- La mdquina de acuerdo con la reivindi-
cacidén 2, caracterizada porque dichos medios de vacio se

vuelven operantes sobre dicha tela despuds del transcurso

e N L R R

de un intervalo de tiempo corto predeterminado a continua- -

cidn de la elevacidn inicial de dichos?medios de pié ali-
méntador.

4.- La miquina de acuerdo con el punto 1,
caracterizada‘por una pluralidad de piezas de tela que es-

tén dispuestas en una pila sobre una plataforma, medios pa

ra elevar gradualmente dicha plataforma conforme dichas pie

zas dg tela son hechas avanzar por dichos medios alimenta-
dores con objeto dg mantener la pieza mas superior a un ni
vel en ausencia constante, y dedos.de retencidn para mante
ner dicha pila y para reducir al minimo la alimentacidn de
mis de una pieza de tela a la vez.

5.- La mldquina de acuerdo con la reivindica

o 4 > s £y . )
cidn 1, caracterizada porque dicho pié alimentador es accio

nado por un rodillo pivotante y un rodillo de soporte, es-

tando dicho pié alimentador montado sqﬁre dicho rodillo de

soporte, siendo dicho rodillo pivotanté basculado por medios

- 88 -
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N . de manivela accionados por aire, estando dicho rodillo de

-

soporte acoplado a dicho rodillo pivotante para movimien-

to lineal y rotacional.

6.- La mdquina de acuerdo con la reivindi-

5 cacibn 5, caracterizada por una primefa leva que es bascu
—lada por dichos medios de manivela acpionados por aire,
produciendo la basculacién‘de dicha primera leva la bascu-
lacidn de dicho rodillo pivotable,,gsfando guiado el movi
miento lineél y rétacional de dicho rédillo Ae soporte por

16  una segunda leva.

7.- La mdquina de acuerdo con la reivindi-
cacibén 1, caracterizada porque dichos medios de vacio son
desexcitados por disparo mecénico durante la accidn de em
puje hacia adelante de dicho pié aliméntador.

15 » : . 8.— La mdquina de acuerdo con el punto 1,
caracterizada pof un ﬁecaniémo de recﬁazo para evitar el
recorrido aguas abajo de mfltiples piezas de tela.

9.- La mdquina de acuerdo con el punto 1,
caracterizada por medios de retardo de tieﬁpo para evitar

que dicho pié alimentador funcione durante un intervalo

controlable corto en el caso de que el pié alimentador ha

yYa hecho avanzar una pieza de tela a una disposicidn de

puxs fotocélula de alimentador.

R 10.~ La miquina de acuerdo con la"'-re:.Lvindi-

'u}ﬁ?S cacibén 9, caracterizada por medios para hacer que dicho pié
L]

.: alimentador repita inmediatamente su ciclo en el caso de

que el pié alimentador haya dejado de -hacer avanzar una pie
za de tela a la disposicién de fotocélula de alimentédor v
medios para desexcitar el pié alimentador en el caso dé que

30 ocurran un nimero predeterminadc de fallos.
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cacidn 1, caracterizada porque dicha méquina de coser inclu
ye ademiAs, un puesto de cosido, medioszde corte y medios de
apilado, incluyendo dicho puesto de cosido una miéguina de -
coser y medios para accionar la miguina de coser en reépueg
ta al avance de dichas piezas; medios destinados a ‘hacer ac
tuar dichos medios de corte en respuesta al movimiento de
dichas piezas a través de dicho puesto de cosido y medios
adaptados para accionar dichos medios de apilamiento en res
puesta al mo§imiento de dichas piezas y mas alli de dichos
medios de corte.

12.- ia mdguina de acuerdo con la reivindi-
cacibn 11, Earacterizada por ﬁedios dg<¢horro para doblar
una parte de'una pieza de tela previaménte»aVanzada sobre
una placa de doblado conforme unas correas de transporte
llevan dicha pieza de tela hacia dicho puesto de cosido,

13.~ La mdguina de acuerdo con la reivindi-
cacidn 11, caracterizada por una disposicidn de fotocélula
de méquina de coser destinada a iniciar‘lé accidn de la mé
quina de coser al paso de una pieza de tela, un dispositivo
de retencibn éue se mueve también contra dicha pieza de te-
la después del transcurso de un periodo de tiempo predeter-
minado y medios para accionar dicho dispositivo de retencidn.

14.- La midquina de acuerdo con la reivindica-
cidén 11, caracterizada por un dispositivo de cosido secunda-
rio destinado a ser situaéo en serie en relacidn de aguas
abajo con respecto a una primera méquina de coser,

15.~- La maquina de gcuerdp con la reivindica-
cién 11, carécterizada.por medios para e#citar una correa de

transporte al actuar dicha disposicién de fotocélula y medios
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una pieza-de tela, excitando también dichos medios Gltima
e
mente mencionados un cortador para moverse en vaiven una

vez para cortar dicha pieza de tela, teniendo dicho corta

dor.una cuchilla gue es accionada continuamente.

16.~ La maquina de acuerdo con la reivindi
cacidn 11, caracterizada porgque dicha'pieza de'tela es he
cha desplazarse désde un cortador a una bandeja larga des
plazable en vaivén por medios de correa mdviles, una dis
posicidn de fotocélula de apilador destinada a hacer que
dicha bandeja se mueva en vaivén una vez, con objéeto de de
positar una pieza de tela sobre una plataforma de apilado,
medios para bajar gradualmente dicha plafaforma conforme
dichas piezas de fela son depositadas‘con objeto de mante
nef la pieza de tela mds superior a un nivel esencialmen-
fe constante. |

17.- La miguina de acuerdo con la reivindi
cacibn 16, caracterizada por medios para mover dicha dis-
posicidn de fotocélula de apilador en un ciclo controlable
predeterminado hacia adelante y hacia atrds entre una po-
sicidn retraida y una posicidn extendida con objeto de for
mar haces alternativos de piezas de teia;

18.- La maquina de acuerdo con la reivindi-
cacién‘16, caracterizada por un pisdn destinado a ser empu
jado sobre piezas de tela depositadas sobre dicha platafor
ma de apilador.

19.- La mdquina de acuerdo con la reivindi-

e 4 . )
cacion 11, caracterizada por un contador de puntadas asocia

do con dicha zona de cosido, iniciando dicho contador de

puntadas una accidn después de un primer nQmero predetermi-'
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un segundo ndmero predeterminado de puntadas y medios de

reposicidn’ para repetir dicha accibdn un nlmero predetermi

nado de veces de acuerdo con dichos primero y segundo nf-

meros predeterminados de puntadas

20.- " UNA MAQUINA DE COSER AUTOMKTICA "

Tal y como se ha descrito en la Memoria que

antecede, representado en los dibujos que se acompailan, ¥y

con los fines que se han especificado.

Esta Memoria consta de noventa y dos hojas

escritas por una sola de sus caras.

EoFoG‘o"‘

Madrid,

P.
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