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MEMORIA DESCRIPTIVA
Da presante invención se r e f ie re  a un d isp o sitiv o  

de regu lación  del tran sp o rte  de una máquina do coser, que 
comprende un árbol o sc ila n te  sobre e l cual e s tá  f ijad o  un 
brazo prov isto  de un se c to r  sobre e l  cual e s tá  montado c i ­
nemáticamente un cursor conectado con e l  soporte p o rta -g a rra  
del citado tra n sp o rte .

Son conocidos dentro de l a  té c n ic a  d isp o sitiv o s  
de regu lación j del tipo  mencionado, que comprenden un d is ­
positivo  d e s liz a n te  que e s tá  conectado con e l  citado cursor 
y que comprenden medios de accionamiento conectados con e l  
d isp o sitiv o  d es liz a n te  para  desp lazar e l  cu rsor a lo largo 
dol se c to r , incluso cuando é s te  e s tá  en movimiento, para 
v a r ia r  e l  reco rrido  del soporte p o rta -g a rra  y por tan to , 
para  v a r ia r  l a  can tidad  de te jid o  transportado para cada 
punto do oo stu ra  formado por l a  máquina de co ser.

En lo s  d isp o s itiv o s  conocidos, e l  citado d isp o si­
tivo  d es liz a n te  e s tá  soportado por un sistem a de palancas 
d isp u estas de modo a form ar, con e l  d isp o sitiv o  d es lizan te  
mismo, un paralelógramo esencialm ente. Sin embargo, en t a l  
sis tem a in troduce m odificaciones de forma y de posición  en 
l a  t ra y e c to r ia  del cu rso r, porque o l d isp o sitiv o  d e s liz a n te , 
durante l a  regu lación  del tra n sp o rte , es desplazado esen­
cialm ente de modo para le lo  a s í  mismo a lo largo del se c to r  
que o s c i la  y por consigu ien te , e l  e je  del d isp o sitiv o  des­
l iz a n te  a lo largo del cual se desplaza e l  cu rso r se apar­
t a  osda vez más d e l arco do c írcu lo  id ea l a lo largo d e l 
cual so movería e l  citado cu rso r s i  no e s tu v ie ra  vinculado 
a l  oitado d isp o sitiv o  d e s lizan te  y esto a medida que e l
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citado cursor es posicionado le jo s  del e je  del árbol o sc i­
la n te .  El alejam iento en tre  l a  t ra y e c to r ia  r e c t i l ín e a  re a l  
del cu rso r y l a  t ra y e c to r ia  id ea l a lo largo del citado arco 
produce» durante e l  funcionamiento de l a  máquina do coser»

5. un movimiento a lte rn a tiv o  continuo del cursor a lo l a r @3 
del se c to r , movimiento que es tanto  mayor cuanto mayor es 
e l  citado ale jam iento .

El movimiento a lte rn a tiv o  produce un desgaste 
excesivo en tre  e l  cu rsor y e l  se c to r , v ib raciones que re p e r-  

10. cuten sobre todos lo s  elementos de l a  máquina misma y par­
ticu larm ente sobre lo s  d e l d isp o sitiv o  de tra n sp o rte , a s í  
como una v ariac ió n  sen sib le  en l a  ley  del movimiento del 
soporte p o rta -g a rra  de a r r a s t r e .

El objeto de l a  presento invención es red u c ir 
15. a l  mínimo posib le  e l  alejam iento entro  la s  tra y e c to r ia s  re a ­

le s  e id ea les  del cursor, para  e lim inar cu a lq u ie r v ib rac ión  
y desgasto excesivo en lo s  elementos del d isp o sitiv o  de 
tra n s p o r te .

Para alcanzar t a l  o b je tiv o , e l  probloma tócnico 
20. que hab ía  que re so lv e r  e ra  e l  do conservar e l  e je  del d is ­

p o sitivo  d e s liz a n te , y por consiguiente l a  t r a y e c to r ia  ro a l 
del cu rso r, en co inc idencia  con l a  cuerda do l a  c ita d a  t r a ­
y e c to r ia  id e a l en cua lqu ie r posición  que se encuentre e l  
cursor con respecto  a l  árbol o sc ila n te .

25. l a  so lución  de e s te  problema tócnico provó un
d isp o sitiv o  de regulación  del transp o rto  de l a  c lase  mencio­
nada en e l  cual están  p ro v isto s  medios de soporte para  e l  
citado d isp o sitiv o  d es lizan te  adecuados para conservar e l  
e je  do e s te  áltim o situado coincidente o sustancialm ente
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coincidonte con l a  cuerda del arco correspondiente a  l a  s i ­
tuación- del ci-bado se c to r  con respeoto a l  e je  del citado 
árbo l o sc ila n te .

O tra c a r a c te r ís t ic a  co n siste  en e l  hecho de que 
5. lo s  c itad o s medios de soporte comprenden un elemento en

forma de v a r i l l a  p ivoteante sobre un perno cuyo e je  re su l­
t a  para le lo  a l  citado árbo l o sc ila n te ;  e l  citado  d is p o s i t i ­
vo d es liz a n te  estando montado sobre e l  citado elemento en 
forma de v a r i l l a  de modo que la s  pilas de la s  cuales e s tá  

10, p rov isto  e l  citado d isp o sitiv o  de deslizam iento formen un 
ángulo de 90a con e l  citado elemento en forma de v a r i l l a .

Una c a r a c te r ís t ic a  u l t e r io r  es l a  determinada por 
e l  hecho de que lo s  citados medios do soporte comprenden un 
elemento en escuadra, uno do cuyos brazos r e s u l ta  e s ta r  em- 

15. pemado loco sobre e l  citado árbo l o sc ila n te , estando e l
o tro  brazo d ispuesto  a 90a con respecto áe l prim ero; e s tan ­
do e l  c itado  d isp o sitiv o  o sc ila n te  montado sobre e l  segundo 
brazo y formando con e s te  último un ángulo de 90a .

l a  v en ta ja  p r in c ip a l derivada de l a  p resente in -  
20. vención viene dada por e l  hecho de que lo s  medios que sopor­

ta n  e l  d isp o sitiv o  de deslizam iento son o sc ila n te s  a lred e­
dor do un punto do apoyo, co incidente o muy próximo a l  e je  
o sc ila n te  dol d isp o sitiv o  de tran sp o rto , por lo cual e l  c i ­
tado d isp o sitiv o  de deslizam iento se s i tú a  siempre c o in c i-  

25. dente con l a  cuerda de l a  t ra y e c to r ia  id e a l del cu rso r, de 
modo que e s te  últim o, realizando  su  reco rrido  sobre o l mis­
mo d isp o sitiv o  de deslizam iento , no genera variac io n es sen­
s ib le s  de p resión  en tre  la s  paredes r e c t i l ín e a s  que lo guían 
durante sus desplazam ientos r e la t iv o s .
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ciba un movimiento a lte rn a tiv o  do elevación por una exoán— 
t r i c a  6 montada sobre o l árbo l p rin c ip a l 2 a travós do una 
b io la  7 soportada sobro o l extremo l ib r e  8 de un brazo 9 
so lid a rio  do l a  p arte  in f e r io r  del citado soporto 4. Sobre 

5 , e l  mismo árbo l o sc ila n te  1 e s tá  montado un brazo 10 p ro v is­
to do un se c to r  11 , sobre e l  cual e s tá  montado, l ib r e  para  
poder d e s liz a rse , un cu rso r 12 con e l  cual e s tá  empernada 
una unión 13 adecuada para conectar oinemátioamonte e l  c i ­
tado cu rso r 12 oon un soporto 14 que conduce una g arra  do 

10. a r ra s tro  d ife re n c ia l  o g arra  a u x il ia r  15* Esto último sopor­
to  p o rta—g arra  14 es doslizab lo  en un elemento do guía 16 
conducido por e l  soporte 4 do modo que l a  g a rra  do a r ra s tre  
d ife re n c ia l  15 se eleva simultáneamente con l a  g a rra  p r in c i­
p a l 5 . E l movimiento a lte rn a tiv o  h ac ia  adelanto y h ac ia  

15 . a trá s  de l a  g a rra  do a r ra s tro  d ife re n c ia l  15 os imprimido
por l a  o sc ilac ió n  del se c to r  11 y l a  amplitud de e s te  movi­
miento os determinada por l a  posición  del cu rso r 12 a lo 
largo del citado se c to r  11 .

Más exactamente, l a  c a rre ra  de l a  g a rra  do a r ra s -  
20. tro  diferencial 15 r e s u l ta  s e r  de amplitud máxima cuando o l 

cursor 12 se encuentra situado en correspondencia con e l  
extremó l ib r e  del se c to r  11 , en tanto  que l a  amplitud de 
l a  c ita d a  c a rre ra  se reduce a medida que e l  cu rso r a n te r io r ­
mente citado os desplazado h ao ia  e l  brazo 10.

25, EL citado brazo 10 e s tá  p rev is to  para  so p o rta r
o l se c to r  11 desplazado del árbo l o sc ila n te  1 para  obtener 
una c a rre ra  mínima do l a  g a rra  do a r ra s tre  d ife re n c ia l , que 
sea  in fe r io r  a l a  ob ten ib le  en e l  oaso do que e l  citado sec­
to r  e s tu v ie ra  montado directam ente sobro o l árbo l o sc ila n te .
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íb r  consigu ien te , con l a  p rov isión  del brazo 10 se puede 
obtener una c a rre ra  do l a  g a rra  do a r ra s tre  d ife re n c ia l  15 
que sea  in f e r io r  a l a  do l a  g a rra  p rin o ip a l 5 para  r e a l iz a r
10 que se define corrientem ente como ‘‘tra n sp o rte  d ifo ren o ia l 

5. n eg a tivo ”.
l a  s itu ac ió n  d e l cursor 12 a lo largo  del se c to r

11 os re a liz a d a  por medio de un d isp o sitiv o  de regulación  
que comprendo un d isp o sitiv o  d es lizan te  17 y medios de ac­
cionamiento 18 para e l  citado  d isp o sitiv o  do deslizam ien to .

10. El citado  d isp o sitiv o  de deslizam iento o corredora
18 e s tá  dotado de dos púas 19 y 20 en tre  la s  cuales o s tá  
constantem ente insertado  un d eslizad o r 21 so lid a rio  del cur­
so r  12 sobre e l  cual e s tá  empernado do modo ya conocido. El 
citado  d isp o sitiv o  d es lizan te  e s tá  montado sobre medios do 

15. soporto formados por un elemento en forma de v a r i l l a  22 p i­
voteando sobro un pomo 23 f ija d o  en e l  b a s tid o r , no r e ­
presentado, do l a  máquina do cosor. El ojo dol citado por** 
no 23 e s tá  dispuesto paralelam ente a l  e je  del árbol o sc i­
la n te  1 . El d isp o sitiv o  do doslizam ionto 17 e s tá  montado so - 

20. bre sus propios medio3 do soporte do modo que la s  púas 19
y 20 formen con e l  elemento en forma do v a r i l l a  22 un ángu­
lo de 902 . lo s  medios de accionamiento 18 e s tán  formados por 
una prim era palanca 14 que tien e  un extremo prov isto  de un 
pomo 25 in so rto  en un asien to  correspondiente 26 p ra c tic a -  

25. do en l a  púa 19 d e l d isp o sitiv o  de deslizam iento 17, y e l  
o tro  extremo fija d o  sobro un árbo l 27 soportado por e l  ya 
mencionado b a s tid o r  do modo a s o b re s a lir  exteriorm ente do 
á s to . Sobre o l extremo so b re sa lien te  dol citado_ árbo l 27 
e s tá  f i j a d a  una segunda palanca 28 maniobrable manualmente



0 por medio de medios a u x ilia re s  conocidos por l a  operadora 
de l a  máquina. E sta  segunda palanca l le v a  un lim itad o r de ca­
r r e r a  29 adecuado para i n t e r f e r i r  con dos topos c o rr ie n te s , 
no i lu s tra d o s , quo s irven  para l im ita r  lo s  desplazamientos
de lo s  medios de aocionamionto 18, y, por consigu ien te , para 
d e lim ita r  e l  campo de v ariac ió n  de la s  posioiones del cursor 
12 a lo largo del se c to r  11.

l a  manipulación de l a  segunda palanca 28 produce
01 desplazamiento d e l d isp o sitiv o  do deslizam iento 17 a lo 
largo del ya mencionado elemento en forma de v a r i l l a  22 e l  
cual, como puedo verse en l a  f ig u ra  2, g i r a  alrededor del 
perno propio 23, disponiendo o l citado d isp o sitiv o  do d e s l i ­
zamiento do su  propio e je  30 c a s i coinoidonto con l a  cuerda 
del arco 31 que s e r ía  reco rrido  por e l  cu rso r 12 como con­
secuencia de la s  o sc ilac io n es del se c to r  11, s i  no e s tu v ie ra  
vinculado por o l citado cu rso r por medio del doslizador 21, 
quo e s tá  vinculado en tro  la s  púas 19 y 20.

Ib r e l  hecho do que e l  e je  dol perno 23 no es ooin­
cidente con e l  e je  dol árbo l o sc ilan te  1, sino quo se encuen­
t r a  alejado do á s to , no es posib lo  ob tener l a  co inc idencia  
p e rfe c ta  de lo s  puntos extremos do l a  t ra y e c to r ia  r e o t i l ln o a  
re c o rr id a  por e l  doslizador 21 con l a  cuerda dol arco 31 
s i  no es en correspondencia con la s  posioiones oxtromas dol 
cursor 12 sobro o l socifór 11. EL alejam iento en tre  l a  t r a ­
y e c to r ia  r e c t i l ín e a  rco o rrid a  por e l  doslizado r 21 en co rres­
pondencia con todas la s  regu laciones p o sib les asumidas por 
o l d isp o sitiv o  de deslizam iento 17, t r a y e c to r ia  quo o o in c i- 
do oon e l  e je  30 dol cu rso r en s í ,  con respecto a l a  cu e rd a_ 
dol arco correspondiente 31 os tanto  menor cuanto más próximo
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del árbo l o sc ila n te  1 se encuentra situado e l  perno 23 de 
lo s  medios de soporto dol d isp o sitiv o  de deslizam iento 17.

En l a  forma de re a liz a c ió n  rep resen tada  en l a  f i -  . 
gura 1, es to  alejam iento r e s u l ta  de v a lo r in f in ite s im a l y 

5. por consiguien te to talm ente despreciab le y s in  ninguna in ­
f lu e n c ia  neg a tiva  sobre e l  acoplamiento mecánico en tre  e l  
d es lizad o r 27 y e l  d isp o sitiv o  de deslizam iento 17 a s í  como 
sobre l a  le y  que reg u la  e l  movimiento de l a  g a rra  de t ra n s ­
porto d ife re n c ia l  15. Cualquier tipo  do alejam iento es t o t a l -  

10. mente anulado por l a  p rev is ión  de un d isp o sitiv o  do reg u la ­
ción de l a  c la se  mencionada, en e l  cual lo s  medios de sopor­
te  p rev is to s  para  e l  d isp o sitiv o  do deslizam iento 17 (ver 
l a  f ig u ra  3) e s tán  formados por un elemento en escuadra 33, 
uno de cuyos brazos 34 e s tá  empernado loco sobre e l  mismo 

15. árbo l o sc ila n te  1 y e l  o tro  brazo 35, sobre e l  oual e s tá
montado e l  citado d isp o sitiv o  de deslizam iento o corredora 
17 e s tá  dispuesto en 902 con respecto a l  prim ero.

En l a  mencionada segunda versión  del d isp o sitiv o  de 
regu lación , e l  paralelógramo formado por e l  d isp o sitiv o  do 

20. deslizam iento 17, por e l  brazo 35 sobro e l  cual e s tá  montado 
e l  citado  d isp o sitiv o  de deslizam iento de modo que su propio 
e je  formo con e s te  último un ángulo do 90s , por e l  primor 
brazo 34 y por l a  l in e a  de conjunción del árbo l 1 con e l  cur­
so r 12, no su fre  ninguna deformación sea  como sea  que se 

25. desplace e l  oursor a  tra v á s  do lo s  medios de accionamiento 
18.

Esto permite ob tener, para  cada regu lación  desea­
da d e l tra n sp o rte  d ife re n c ia l , l a  mejor d isposic ión  goomá- 
t r i c a  do lo s  d is t in to s  elementos móviles del d isp o sitiv o  en

S.
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5.

10.

15.

20.

25.

D escrito  e l  objeto  del p resen te  invento , se decla­
ran nuevas y de p rop ia  invención la s  s ig u ie n te s  re iv in d ic a ­
ciones, con p rio rid ad  de l a  s o l ic i tu d  do Patento i ta l ia n a  
n2 29054 A/75 de fecha 7 de Noviembre de 1975.

1 .  -  Perfeccionam ientos en d isp o s itiv o s  de reg u la ­
ción del tra n sp o rte  do una máquina de coser, que oomprenden 
un árbol o sc ila n te  sobre e l  que e s tá  montado un brazo pro­
v is to  de un se c to r  sobre e l  cual e s tá  montado un cursor co­
nectado cinemáticamente oon un soporte p o rta -g a rra  do a r ra s ­
t r e  dol oitado tra n sp o rte ; comprendiendo e l  citado d isp o si­
tiv o  de regulao ión  vina co rredera  engranada oon e l  citado.; 
cu rso r y medios de accionamiento conectados con l a  c ita d a  
corredora para desp lazar e l  cu rsor a lo largo  dol oitado 
cursor en movimiento, ca rac te rizad o s por e l  hecho do com­
prender medios de soporto (22), (23) para l a  c ita d a  correde­
r a  (17) adecuados para conservar e l  e je  (30) de e s ta  tSátima 
dispuesto do modo coincidente o sustancialm ento coinoidonto 
con l a  cuerda dol arco (31) oorrospondionto a l a  posioión 
del citado cu rso r (12) a lo largo dol citado se c to r  (11) 
con respecto a l  ojo dol citado árbo l o sc ila n te  (1 ).

2 .  -  Perfeccionam ientos segán l a  re iv in d icac ió n  1, 
ca rac te rizad o s por e l  hecho do comprender lo s  c itad o s medios 
de soporte un elemento en forma do v a r i l l a  (22) apoyada so­
bro un perno (23) cuyo e je  r e s u l ta  s e r  p ara le lo  a l  oitado 
árbol o sc ila n te  (1 ); estando montada l a  o ita d a  oorredera 
(17) sobro e l  oitado elemento en forma do v a r i l l a  (22) do
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modo que la s  púas (19j 20) do la s  cuales e s tá  p ro v is ta  l a  
c ita d a  co rredora  formen un ángulo do 90a con e l  citado e lo — 
monto en forma do v a r i l l a  (22).

3 .  -  Perfeccionam ientos según l a  re iv in d icac ió n  1,
5. ca rac te rizad o s por e l  hecho do comprender lo s  c itados medios

de soporte un elemento en esouadra (33) uno do cuyos brazos 
(34) e s tá  empernado loco sobre e l  citado árbo l o sc ilan te  (1)» 
estando dispuesto e l  o tro  brazo (3§) a 902 con respecto a l  
primero y estando montada l a  c ita d a  oorrodera (17) sobre 

10. e l  segundo brazo (35) formando con e s te  último un ángulo do 
9°2 .

4 ,  ~ Perfeccionam ientos en d isp o s itiv o s  de reg u la ­
ción del tran sp o rto  de una máquina de coser.

Según so describe y re iv in d ic a  en l a  p resente mo- 
15, moria d e sc r ip tiv a  que consta  de 10 páginas fo lia d a s  y e s c r i ­

ta s  a máquina por una so la  do sus caras y acompañadas de lo s

mpc.



R
O

C
K

W
E

LL
-R

1M
O

LD
I. 

S
.p

.A
.

ES
CA

LA
 V

AR
IA

BL
E-



ROCKWELL-RIMOLDI. S .p .A ,

12 13 14

26 19 20 21
25 24

FU

E S  CAfc A V A f U A B L E .



M  V D O S  HOJAS. 1 .

F ir n 'a '’ e :



ROCKWE LL-RIMOLDl. S .p . A. DOS H O J A S . 2 .


	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



