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MEMORIA DESCRIPTIVA.

E l p re se n te  in ven to  t ie n e  por o b je to  un mecanismo 

p ara  r e g u la r  e l  s e n tid o  y  l a  am plitud  d e l  movimiento de l a  

g r i f a  tra n sp o rta d o ra  de la s  p ie z a s  que h ay que co se r  de una 

máquina de c o s e r , que comprende una le v a ,  mandada a p a r t i r  

d e l  Á rbol de a r r a s t r e  p r in c ip a l  de l a  máquina, que a ccio n a  

m ediante upa s e r i e  de elem entos in term ed io s uno de lo s  e x tr e ­

mos de un á rb o l r o t a t iv o  o s c i la n t e ,  cuyo o tro  extremo e s tá  

unido a l  mecanismo de l a  g r i f a  tra n sp o rta d o ra .

1 0 .  E ste  mecanismo s e  c a r a c t e r iz a  porque l a  c ita d a  s e r i e

de elem entos in term ed io s comprende una prim era p a lan ca  que 

t i e n e  un extremo p r o v is to  de un palp ad or en co n ta cto  pon e l  

p e r f i l  de l a  la v a ,  una tra n sm isió n  en co n ta cto  con e l  o tro  

extremo de l a  prim era palánca¿ una segunda p alan ca  de a r r a s -  

1 5 .  t r e  en r o ta c ió n  d e l  á r b o l o s c i la n t e  montada so b ré  l a  tran sm i­

s ió n  de modo d e s p la z a b le  en d ir e c c ió n  lo n g itu d in a l,  un elemen­

to  de apoyo, d isp u e sto  so b re  e l  extremo d e l á rb o l o s c i la n t e  

opuesto  a l  que e s tá  unido a l  mecanismo de l a  g r i f a  tra n sp o r­

ta d o ra , en co n ta cto  con un extremo de l a  segunda p a la n ca , y  

20. una t e r c e r a  p alan ca  que une l a  segunda palan ca  con un elemento 

de mando de lo s  d esplazam ien tos lo n g itu d in a le s  de e s ta  ú ltim a , 

para a ju s t a r  l a  p o s ic ió n  de s u  extremo en co n ta cto  con e l  

elem ento de apoyo.

En e l  d ib u jo  anexo s e  re p re s e n ta , esquem áticam ente 

2 5. y  a t i t u l o  de e jem p lo , una máquina de co se r  que comprende e l  

mecanismo según e l  in v e n to .

La f ig u r a  1  es una v i s t a  en a lzad o  

La f ig u r a  2 es una v i s t a  p a r c ia l  en s e c c ió n  lo n g i­

t u d in a l  según 1 1 - 1 1  de l a  f ig u r a  l a  mayor e s c a la .

La f ig u r a  3 es una v i s t a  p a r c ia l  en s e c c ió n  según 

1 1 1 - 1 1 1  de l a  f ig u r a  2 .

30
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La f ig u r a  4 es una v i s t a  p a r c ia l  en s e c c ió n  según 

IV -IV  de l a  f ig u r a  3 .

La f ig u r a  5 es una v i s t a  p a r c ia l  en s e c c ió n  lo n g i­

tu d in a l sem ejante a l a  de l a  f ig u r a  2 .

La f ig u r a  6 es una v i s t a  p a r c ia l  en s e c c ió n  según 

5. ' V I-V I de l a  f ig u r a  5 .

Se conocen ya máquinas de co se r  en la s  que l a  g r i ­

fa  tran sp ortad o r^  de la s  p ie z a s  que hay que c o se r  s e  a ccio n a  

a p a r t i r  d e l motor que a ccio n a  todo e l  mecanismo de l a  máqui­

na, mandándoáé e l  se n tid o  y  l á  am plitud  de l a  g r i f a  a p a r t i r  

10 . de una I6va mentada so b re  e l  b razo  s u p e r io r  de l a  máquina

por m ediación de Un á rb o l v e r t i c a l  o s c i la n te *  como s e  d e s c r i ­

b e; por ejem plo; en l a  p a te n te  s u iz a  Ñ% 342* 457*

En e l  d ib u jo  s e  ha rep resen tad o  únicam ente e l  me­

canismo d estin ad o  a que e l  á rb o l v e r t i c a l  o s c i la n t e  1  adopte 

l j .  d iv e r s a s  p o s ic io n e s , resp ectiv a m en te  l a  p a lan ca  2 de mando 

d e l mecanismo de l a  am plitud y  d e l s e n tid o  d e l movimiento 

de l a  g r i f a  tra n sp o rta d o ra * y a  que e l  r e s to  d e l  mecanismo 

es co n o cid o .

Como s e  re p re se n ta  en l a  f ig u r a  2 ,  e l  á r b o l 1  p r e -  

20. se n ta  en su  extremo s u p e r io r  un elem ento de apoyo 3 d isp u e sto  

ta n g en cia lm en te  a su  e j e .  Una p a lan ca  4 e s tá  p r o v is ta  a p ro x i­

midad de s u  extremo l i b r e  de una rueda 5 en c o n ta cto  con e l  

elem ento de apoyo 3 . La p alan ca  4  e s tá  montada de modo d e s -  

p la z a b le  lo n g itu d in a lm en te  so b re  una tra n sm is ió n  6, uno de 

2 5. cuyos b ra zo s 7 s o s t ie n e  tam bién una rueda de apoyo 8, co n tra  

l a  c u a l s e  apoya un extremo 9 de una p alan ca  10  montada de 

modo p iv o ta n te  so b re  un so p o rte  m ó vil 1 1 .

Como s e  re p re se n ta  en l a s  f ig u r a s  2 y  5, en p o s i­

ción  de re g u la c ió n  autom ática  d e l s e n tid o  y  de l a  am plitud 

30 ! d e l movimiento de l a  g r i f a  tra n sp o rta d o ra , un palpador 14 

formado a l  extremo 12 de l a  p alan ca  10  s e  apoya co n tra  una
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le v a  1 5  y  tra n sm ite  a l a  tra n sm is ió n  6 montada so b re  un p iv o ­

t e  1 6 ,  f ig u r a  6 , o s c i la c io n e s  en co rresp o n d en cia  con e l  per­

f i l  de d ich a  le v a  15  que es accio n ad a  g ira to r ia m e n te  a p a r t i r  

d e l  á rb o l de a r r a s t r e  p r in c ip a l  de l a  máquina, no rep resen —

5 . ta d o .

Las o s c i la c io n e s  de l a  tra n sm isió n  6 s e  tran sm i­

te n  a l a  p a lan ca  4 cuya rueda 5 s e  apoya co n tra  e l  elem ento de 

apoyo 3 d e l  á r b o l g ir a t o r io  1 .  La am plitud  de la s  o s c i la c i o ­

nes tra n s m itid a  a s i  a l  á r b o l 1 ,  y  por c o n s ig u ie n te  l h  am pli—

10 . tu d  d e l  movimiento de l a  g r i f a  tra n sp o rta d o ra  de l a  máquina, 

s e  puede m o d ific a r  cambiando l a  lo n g itu d  d e l  b razo  de l a  

p a lan ca  4 a  p a r t i r  d e l p iv o te  16 ,  desplazando l a  p alan ca  4 

so b re  l a  tra n sm is ió n  6 en d ir e c c ió n  lo n g itu d id á l,  por ejem plo 

de l a  p o s ic ió n  que s e  re p re s e n ta  en l a  f ig u r a  2 a l a  p o s i-

1 5 .  c ió n  que s e  re p re s e n ta  en l a  f ig u r a  5.
i

E ste  d esplazam iento  lo n g itu d in a l de l a  p alan ca 4 

s e  puede p ro d u cir  por medio de una m oleta  17  que p resen ta  

una ranura g u ia d o ra  18 que c o n s t itu y e  una le v a  fo rza d a  de 

mando de un dedo 42 que es s o l id a r io  de uno de lo s  ángulos 

20. de una p a la n ca  t r ia n g u la r  19 que p iv o ta  en 20 y  p re se n ta  una 

ranura 21 en l a  que s e  engrana una c l a v i j a  22 hecha s o l id a ­

r i a  de l a  p a la n ca  4 .  E sta  ranura 2 1 ,  que c o n s t itu y e  una le v a  

de com pensación, m antiene l a  rueda 5 so b re  un ra d io  centrado 

so b re  e l  p iv o te  16 en c u a lq u ie r  p o s ic ió n  lo n g itu d in a l de l a  

2 5 .  p a lan ca  4 .

Cuando s e  h ace  g i r a r  l a  m oleta 17  en se n tid o  con­

t r a r io  a l a s  a g u ja s  de un r e l o j  de l a  p o s ic ió n  re p resen tad a  en 

l a  f ig u r a  2 a  l a  p o s ic ió n  re p rese n ta d a  en l a  f ig u r a  5 , s e  

h ace que aumente e l  b razo  de l a  p a lan ca  4 a p a r t i r  d e l p iv o te  

30. 16 y ,  por c o n s ig u ie n te , s e  a c r e c ie n ta  l a  am plitud de lo s

m ovim ientos de l a  g r i f a  tra n sp o rta d o ra  d e l t e j id o  que hay 

que c o se r  de l a  m áquina. -



En p o s ic ió n  de no tr a n s p o r te  de l a  p alan ca  4 ,  

t a l  como s e  re p re se n ta  en l a s  f ig u r a s  2 y  5 , e l  d esplazam iento  

lo n g itu d in a l de é s ta  s e  e fe c tú a  p a ra le la m en te  a una l in e a  

que une e l  p iv o te  16 a l  e je  d e l  á rb o l o s c i la n t e  1 .  En e s ta  

p o s ic ió n  de no tra n s p o rte  de l a  p a lan ca  4; e l  e j e  d e l  á rb o l 

1  y  de l a  rueda 5 s e  encuentran e q u id is ta n te s  d e l  elem ento 

de apoyo 3 c u a lq u ie ra  que se a  l a  lo n g itu d  d e l  b ra zo  de l a  

palanda 4  deáde e l  p iv o te  1 6 # Por c o n s ig u ie n te , s e  e fe c tú a , 

en funcionam iento; dii deSpüazaciienio e q u iv a le n te  de l a  g r i f a  

tra n sp o rta d o ra  h a c ia  a d e lá n te  y  h á c iá  a t r á s ,  c u a lq u ie ra  que 

se a  l a  lo n g itu d  de punto determ inada por l a  le v a  15; a con­

d ic ió n , c la r o  e s t á ,  de que é s ta  comunique a l a  p a lan ca  10 

una in fo rm ació n  s im é tr ic a .

E ste  re su lta d o  s e  co n sig u e  montando e l  conjunto 

d e l mencionado mecanismo so b re  una p a lan ca  a t o r n il la d a  a l  

b a s t id o r  de l a  máquina y  que t i e n e  dos ta la d r o s  d e stin a d o s 

resp ectiva m en te  a f i j a r  e l  p iv o te  16  y  un c o j in e t e  41 a t r a -  

vesado por e l  á r b o l 1 .

Como s e  re p re s e n ta  en la s  f ig u r a s  3 y  5* e l  meca­

nismo d e s c r ito  no e x c lu y e  e l  accionam iento manual d e l á rb o l 

o s c i la n t e  1 .  Con t a l  f i n ,  e l  á rb o l 1  e s tá  p r o v is to  de un

brazo  23, a proxim idad de s u  extrem o s u p e r io r , c o n tra  e l  c u a l

s e  puede d e sp la z a r  un empujador 24 en co n ta cto  con un p e r f i l  

de le v a  25 m ediante e l  accionam iento  de un b otón  26 montado 

en e l  extremo de un á rb o l g ir a t o r io  2 7 .  E l p e r f i l  de le v a  

25 forma p a r te  de una le v a  d o b le  p e r f i l  25 * 28, que s e  

ha hecho s o l i d a r ia  de d ich o  á r b o l 2 7 , y  e l  empujador 24  e s tá  

guiado p a ra le la m en te  a e s t e  ú lt im o . P ara p o s i b i l i t a r  e s ta  

re g u la c ió n  manual, e l  p e r f i l  de le v a  28 perm ite  a p a rta r  e l  

palp ad or 14 d e l  p e r f i l  de l a  le v a  I r  m ediante e l  r e s o r t e  de

llam ada 1 3 .  En e fe c t o ,  e l  so p o rte  m ó vil 11  de l a  p a lan ca  10

e s tá  p r o v is to  en uno de su s extrem os de un palpador 29 en
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co n ta cto  con e l  p e r f i l  de le v a  2 8 .

Cuando e l  botón 26 e s tá  en p o s ic ió n  de re g u la ­

c ió n  au to m ática  d e l se n tid o  y  l a  am plitud  de lo s  movim ientos de 

l a  g r i f a  de tr a n s p o r te , e l  p e r f i l  de le v a  28 m antiene e l  

5 . .  so p o rte  1 1  en una p o s ic ió n  en l a  que e l  palp ad or 14  de l a  

p a la n ca  10  e s tá  en co n ta cto  con e l  p e r f i l  de l a  le v a  1 5 .

En cam bio, cuando e l  botón 26 e s tá  en p o s i­

c ió n  de r e g u la c ió n  manüai, e l  p e r f i l  de le v a  28 cesa  de mante­

n e r  e l  so p o rte  1 1  en e s ta  p o s ic ió n , en l a  que e l  palpador 14  

1 0 .  de l a  p a la n ca  10  e s tá  en co n ta cto  con e l  p e r f i l  de l a  le v a  1 5 .  Un 

r e s o r t e  13  e s tá  montado e n tre  e l  b a s t id o r  de l a  máquina y  e l  

extremo 12 de l a  p alan ca  10 y  m antiene entonces separado e l  

p alp ad o r 14  d e l  p e r f i l  de l a  le v a  1 5 *

E l empüjador 24¿ mandado por e l  p e r f i l  de le v a  

1 5 .  25  y  gu iad o  p ara le la m e n te  a l  á r b o l 2 7 , a cc io n a  entonces e l  b ra ­

zo 23  s o l id a r io  d e l  á r b o l 1 .

S e  o b serva  que en p o s ic ió n  de r e g u la c ió n  auto­

m ática  d e l  se n tid o  y  de l a  am plitud  de lo s  movimientos de l a  

g r i f a  tra n sp o rta d o ra  (v e r  l a  f ig u r a  5) ,  e l  p e r f i l  de le v a  28 

20. en c o n ta cto  con e l  palp ad or 29 comprende una zona 28 ' i n c l i ­

nada so b re  e l  e je  d e l á rb o l 27 mandado por e l  botón  2 6 . A ccio ­

nando e l  b otón  26 s e  pueden compensar l a s  ir r e g u la r id a d e s  de 

l a  le v a  15  d eb id as a l a s  t o le r a n c ia s  de l a  fa b r ic a c ió n  de e s ta  

ú lt im a .

3 3 * A s i,  a l  g i r a r . e l  botón 26 en se n tid o  c o n tra r io  a

l a s  a g u ja s  de un r e l o j  a  p a r t i r  de l a  p o s ic ió n  de a ccio n a ­

m iento manual de á rb o l o s c i la n t e  1 ,  s e  embraga l a  re g u la ­

ció n ' autom ática  d e l  s e n tid o  y  de l a  am plitud  de lo s  movimien­

to s  de l a  g r i f a  tra n sp o rta d o ra  desde e l  momento en que e l  

30 .  empujador ce sa  de a c tu a r  so b re  e l  b razo  23. Continuando e l  

g ir o  d e l  botón 26 en se n tid o  c o n tra r io  a la s  a g u ja s  de un

!



r e l o j ,  s e  pueden compensar lu eg o  l a s  ir r e g u la r id a d e s  de l a  

le v a  de re g u la c ió n  autom ática  1 5 . .

Como s e  re p re se n ta  en la s  f ig u r a s  3 y  4 ,  e l  

á rb o l g ir a t o r io  1  e s tá  unido a l  mecanismo de l a  g r i f a  tr a n s ­

portad ora  por una v a r i l l a  30 que s e  a r t ic u la  con uno de lo s  

b ra zo s 31 de l a  p alan ca  2 . . E sta  p a la n ca  2 e s tá  montada lo c a  

so b re  e l  á rb o l 1  en e l  extremo de á s t e  opuesto  a l  que p resen ­

t a  e l  elem ento de apoyo 3 y  normalmente es hecha g ir a r  con e l  

á rb o l 1  por un b razo  32 s o l id a r io  d e l á rb o l 1  que s e  apoya con­

t r a  una c l a v i j a  33 en cajada én un ta la d r o  d e l  b razo  31 de l a  

p alan ca  2 , Ch r e s o r te  de llam ada 34 m antiene l a  c l a v i j a  33 

co n tra  e l  b razo  32 d e l á r b o l 1 .

Otro b razo  35  de l a  p a la n ca  2 s e  en cuen tra so ­

b re  e l  paso de un empujador 36 que puede d e s p la z a rs e  en l a  ba­

s e  de l a  máquina de iz q u ie rd a  a d erech a de l a  f ig u r a  1 . , A s í ,  

e s te  pasador 36 puede h a c e r  g i r a r  l a  p a lan ca  2 so b re  e l  á r b o l 1  

co n tra  l a  a c c ió n  d e l r e s o r t e  de llam ada 34 y  pro vo car una 

in v e r s ió n  momentánea d e l  se n tid o  d e l  movimiento de l a  g r i f a  ' 

tra n sp o rta d o ra  cuando s e  d e s e a ,.p o r  ejem plo, d e ten e r una 

c o stu ra  en marcha a d e la n te  por una c o stu ra  en marcha a t r á s ,  

c u a lq u ie ra  que se a  l a  p o s ic ió n  a n g u la r  d e l  á rb o l 1  y  e l  modo 

de mando de e s ta  ú ltim a  (manual o a u to m á tic o ).

Para compensar l a s  t o le r a n c ia s  de m ontaje de la  

p alan ca  10 so b re  e l  s o p o rte  m ó vil 1 1  y  de l a  tra n sm is ió n  6 

so b re  l a  p la t in a  40 ,  so b re  todo en lo  que re s p e c ta  a l  para­

le lis m o  de lo s  p iv o te s  43 de l a  p a la n ca  10 ,  y  44  de l a  rueda 

de apoyo 8 de l a  tra n sm isió n  6 , e s ta  rueda 8 es r e l a t i v a - ,  

mente a l t a  y  su  p e r i f e r i a  e s tá  abombada en forma de t o n e l .

A l montar l a  máquina, hay que e fe c tu a r  lo s  

a ju s te s  s ig u ie n te s ;

Después de poner e l  botón 26 en e l  cero  g ir á n ­

dolo en e l  se n tid o  de l a s  a g u ja s  de un r e l o j  h a s ta  que a lc a n c e
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l a  p o s ic ió n  de no tr a n s p o r te , s e  d e sp la z a  l a  le v a  25, 28 en 

d ir e c c ió n  lo n g itu d in a l so b re  e l  á r b o l 27 h a s ta  que e l  brazo  

23* s o l i d a r io  d e l  á r b o l 1 ,  se a  lle v a d o  por e l  empujador 24 a 

una p o s ic ió n  de no tr a n s p o r te . S e  a ju s t a  entonces l a  p o s ic ió n  

g , a n g u la r d e l  so p o rte  45 d e l elem ento de apoyo 3 so b re  e l  á r b o l 1 ,  

de modo que e s t e  elem ento de apoyo 3 s e  o r ie n te  p ara le lam en te  a  ̂

una l ín e a  que p ase  por e l  á r b o l 1  y  e l  p iv o te  1 6 .  Entonces s e  

f i j a  d e fin it iv a m e n te  l a  p o s ic ió n  a n g u la r  de e s t e  so p o rte  45 so ­

b re  e l  á rb o l 1  por medio d e l t o r n i l l o  de a p r ie t e  46 .

1 0 .  S e  g ir a  lu ego  e l  botón  26 en se n tid o  c o n tra r io  a

l a s  a g u ja s  de un r e l o j  h a s ta  l a  p o s ic ió n  de tra n s p o rte  au to ­

m á tico . S e  a ju s t a  lu eg o  l a  p o s ic ió n  d e l  palp ad or 29 so b re  

e l  s o p o rte  m ó vil 1 1  con re sp e c to  a l  p e r f i l  de l a  le v a  28, 

de modo que s e  a se g u re  l a  p u esta  en co n ta cto  d e l palpador 14 

1 5 .  de l a  p a la n ca  10  con l a  le v a  15 ,  y  d e l  extremo 9 de l a  p a lan ­

ca 1 0  con l á  rueda de apoyo 8 de l a  tm a sm is ió n  6 . Hace p o s i­

b le  e S te  a ju s t e  e l  hecho de que e l  palp ad or 29 e s tá  montado 

so b re  un p iv o te  d escen trad o  d isp u e sto  en e l  so p o rte  m ó vil 1 1  

y  s e  puede a p r e ta r  c o n tra  e s t e  ú ltim o  por medio de uá t o m i l l o  

20* una v e z  e fectu a d o  e l  a ju s te *

Lo mismo su ced e con e l  dedo 42 in tro d u cid o  en 

l a  ran ura g u ia d o ra  18  de l a  m oleta  1]7, cuya p o s ic ió n  debe 

a ju s t a r s e  a l f i n a l  de l a  c a r re r a  de l a  ranura 18  cuando l a  

p a lan ca  4 s e  en cuen tra en s u  p o s ic ió n  de e lo n g a ció n  máxima,

2 5 .  l a  c u a l s e  re p re s e n ta  en l a  f ig u r a  5 .

Queda entendido que l a  le v a  puede form ar p a r te  

de un a p ila m ie n to  de le v a s  que manden sim ultáneam ente l a  am pli­

tu d  de l a s  o s c i la c io n e s  de l a  a g u ja , a s i  como s u  d escen trado 

en una máquina de c o se r  en z ig z a g ,  como l a  que s e  re p re se n ta  

30 .  en l a  f ig u r a  1 ,  .que con d ich o  f i n  comprende un botón  37

para s e le c c io n a r  la s  le v a s .  4)tro  botón 38 e s tá  d estin ad o  a 

l a  re g u la c ió n  manual de l a  anchura d e l  punto.
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5 .

10 .

1 5 .

20.

2 5 .

30.

N O T A

D e s c r ito  e l  o b je to  d e l p re se n te  in ve n to  s e  

d e cla ra n  nuevas y  de p ro p ia  in v e n ció n  l a s  s ig u ie n te s  r e i ­

v in d ic a  c io n e s .

1 . -  P erfeccio n am ien to s en mecanismo para r e ­

g u la r  e l  S en tid o  y  l a  am plitud d e l  movimiento de l a  g r i f a  

tra n sp o rta d o ra  de una máquina de c o s e r , e l  c u a l comprende una 

le v a  ( 1 5 ) ,  mandada a p a r t i r  d e l á rb o l de a r r a s t r e  p r in c ip a l  

de l a  máquina, que á ccio n a  m ediante una s e r i e  de elem entos 

interm ed ios (4 -  10) uno de lo s  extrem os de un á rb o l r o t a ­

t i v o  o s c i la n t e  ( l ) ,  cuyo o tro  extremo e s tá  unido a l  mecanismo 

de l a  g r i f a  tra n sp o rta d o ra , c a r a c t e r i z a d o  porque 

l a  c ita d a  s e r i e  e elem entos in term ed io s (4 -  10) comprende 

una prim efa p alan ca  ( lo )  que t ie e n  un extremo (12 ) p r o v is to  

de un palp ad or (14 ) en co n ta cto  con e l  p e r f i l  de l a  le v a  (15) 

una tra n sm is ió n  (6) en co n ta cto  con e l  o tro  extremo (9) de 

l a  prim era p alan ca  (1 0 ) ,  una segunda p alan ca  (4) de a r r a s t r e  

en ro ta c ió n  d e l  á r b o l o s c i la n t e  (1 )  montada so b re  l a  t r a n s -  

m isión  (6) de modo d e s p la z a b le  en d ir e c c ió n  lo n g it u d in a l,  

un elem ento de apoyo (3 ) ,  d isp u e sto  so b re  e l  extremo d e l 

á r b o l o s c i la n t e  (1 )  opuesto a l  que e s tá  unido a l  mecanismo 

de l a  g r i f a  tra n sp o rta d o ra , en co n ta cto  con un extremo de 

l a  segunda p á la n ca  ( 4) y  una t e r c e r a  p a lan ca  (1 9 ) que une 

l a  segunda p alan ca  (4) con un elem ento de mando (17 )  de lo s  

d esplazam ien tos lo n g itu d in a le s  de e s ta  ú lt im a , para a ju s ­

t a r  l a  p o s ic ió n  de su  extremo en c o n ta cto  con e l  elem ento 

de apoyo ( 3 ) .

2 . -  Mecanismo de conform idad con l a  r e iv in d i ­

ca ció n  1 ,  c a ra c te r iz a d o  porque e l  á rb o l o s c i la n t e  (1 )  e s tá  

unido a l  mecanismo de l a  g r i f a  tra n sp o rta d o ra  por una v a r i l l a  

( 30) a r t ic u la d a  con uno de lo s  b ra zo s  ( 31) de una c u a rta  p a -



-  1 0  -

la u c a  (2) montada lo c a  so b re  e l  á rb o l o s c i la n t e  (1)  en e l  ex­

tremo de é s t e  opuesto  a l  que e s tá  p r o v is to  d e l c ita d o  elemento 

de apoyo ( 3) ;  y  que o s c i l a  con e l  á r b o l (1 )  por l a  a c c ió n  de 

un prim er b razo  ( 32) hecho s o l id a r io  de e s te  ú ltim o , c o n tra  

5 . l a  a c c ió n  de un r e s o r t e  de llam ad a.

3 .  -  P erfeccio n am ien to s de conform idad con 

l a s  r e iv in d ic a c io n e s  1  y  2, c a r a c te r iz a d o s  porque l a  cu a rta  

p a lan ca  (2 );  montada lo c a  so b re  e l  á rb o l o s c i la n t e  ( 1 ) ,  com­

prende un b razo  ( 35) de accionam iento  manual que perm ite ha­

lo. c e r la  g i r a r  a lre d e d o r  d e l á rb o l o s c i la n t e  (1 )  co n tra  l a  a c c ió n

de un r e s o r te  de llam ada (3 4 )¿

4 .  *  P erfeccio n am ien to s de conform idad con 

l a  r e iv in d ic a c ió n  1 ,  c a r a c te r iz a d o s  por comprender un d is ­

p o s it iv o  de accionam iento  manual d e l á rb o l o s c i la n t e  (1 )  por

1 5 # m ediación de una le v a  de d o b le  p e r f i l  ( 25 ; 28 ) ;  provocando 

e l  prim er p e r f i l  de le v a  (25) e l  desplazam iento  de un empu­

ja d o r  (24) c o n tra  un segundo b ra zo  ( 23 ) hecho s o l id a r io  d e l 

á rb o l o s c i la n t e  ( 1 ) ,  m ien tras que e l  segundo p e r f i l  de l e ­

va (28) p erm ite  se p a ra r  de l a  le v a  (15 ) mandada a p a r t i r  d e l 

20. á rb o l de a r r a s t r e  p r in c ip a l  de l a  máquina, d e l palp ad or (14)

de l a  prim era p a lan ca  (1 0 ) .

5 .  -  Mecanismo de conform idad con la s  r e i ­

v in d ic a c io n e s  1  y  4 , c a r a c te r iz a d o  porque e l  empujador ( 24 )
,-S

e s tá  guiado p a ra le la m en te  a un á rb o l (27) de mando manual de 

2 5 . l a  le v a  (2 5 , 28) de d oble  p e r f i l .

6 .  -  P erfeccio n am ien to s de conform idad con 

l a  r e iv in d ic a c ió n  1 ,  c a r a c te r iz a d o s  porque l a  prim era p alan ­

ca (10 ) g i r a  so b re  un so p o rte  m ó vil ( 1 1 )  cuya p o s ic ió n  r e la ­

t i v a  a l a  le v a  ( 1 5 ) ,  mandada a p a r t i r  d e l  á r b o l de a r r a s t r e  

p r in c ip a l  de l a  máquina, es a ju s ta d a  por un p e r f i l  de le v a  

(28) que s e  a c c io n a  manualmente, que comprende una zona ( 2 8 ')

30
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de re g u la c ió n  f in a ,  d e stin a d a  a compensar la s  ir r e g u la r id a d e s  

de l a  le v a  ( 15 ) ,  mandada a p a r t i r  d e l  á rb o l de a r r a s t r e  p r in ­

c ip a l  de l a  máquina, debidas a la s  to le r a n c ia s  de l a  f a b r i ­

cació n  de e s ta  ú ltim a .

y , -  P erfeccio n am ien to s de conform idad 

g, - con l a  r e iv in d ic a c ió n  1 ,  c a r a c te r iz a d o s  porque en l a  p o s i­

c ió n  de no tra n s p o rte , l a  segunda p a lan ca  (4) es gu iad a p ara­

le la m en te  a una l in e a  que une e l  p iv o te  (16 ) a l  e je  d e l á rb o l 

o s c i la n t e  ( 1 ) ,  a f i n  de p e r m it ir le  que tra n sm ita  a l a  g r i f a  

tra n sp o rta d o ra  o s c i la c io n e s  de am plitu d  e q u iv a le n te s  para 

10 . e l  tr a n s p o r te  en marcha a d e la n te  y  en marcha a t r á s .

8 .-  P erfeccio n am ien to s de conform idad con 

la s  r e iv in d ic a c io n e s  1  y  7 , c a r a c te r iz a d o s  porque e l  extremo 

l i b r e  de l a  segunda p alan ca  (4) e s tá  p r o v is to  de una rueda 

(5) en co n ta cto  con e l  elem ento de apoyo ( 3 ) ,  encontrándose 

1 5 . e q u id is ta n te s  lo s  e je s  de l a  rueda ( 5 ) y  d e l á rb o l o s c i la n t e  , 

(1 )  d e l elem ento de apoyo (3) en p o s ic ió n  de no tr a n s p o r te , 

c u a lq u ie ra  que se a  l a  lo n g itu d  d e l  b ra zo  de p a lan ca  (4) d e s -  , 

de su  extremo montado so b re  p iv o te  ( 1 6 ) i

9 i^ P e r fe c c io n a m ie n to s  ¿ e  conform idad con 

20. l a s  r e iv in d ic a c io n e s  1  y  y , c a r a c te r iz a d o s  porque e l  conjun­

to  d e l  mecanismo accionado por l a  p a la n ca  ( lo )  e s tá  montado 

so b re  una p la t in a  ( 40 ) que comprende dos ta la d r o s  d e stin a d o s 

resp ectiva m en te  a l a  f i j a c i ó n  d e l p iv o te  (1 6 ) de l a  tran sm i­

s ió n  (6) y  de un c o j in e t e  (^1) a tra vesa d o  por e l  á rb o l o s c i -  

25. la n t e  ( 1 ) .

1 0 . -  P e rfeccio n am ie n to s de confomi dad con 

l a  r e iv in d ic a c ió n  1 ,  c a r a c te r iz a d o s  porque l a  t e r c e r a  p alan ca  

(19 ) comprende una le v a  de com pensación que m antieen e l  ex­

tremo de l a  segunda p alan ca  (4) en co n ta cto  con e l  elem ento 

301* de apoyo ( 3 ) ,  so b re  un ra d io  centrado so b re  e l  p iv o te  (16 )

de tra n sm isió n  ( 6 ) , '  c u a lq u ie ra  que se a  la  lo n g itu d  d e l b razo  

de p alan ca  d e sa rro lla d o  por l a  segunda p alan ca  (4) a p a r t i r  

d e l p iv o te  (1 6 ) .
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1 1 .  -  P e ría cc io n a m ien to s de conform idad con 

l a s  r e iv in d ic a c io n e s  1  a 4 ? c a r a c te r iz a d o s  porque l a  cu a rta  pa­

la n c a  ( 2 ) ,  montada lo c a  so b re  e l  á rb o l o s c i la n t e  ( 1 ) ,  s e  puede 

d e s p la z a r  manualmente a lre d e d o r  de e s t e  ú ltim o por un empu­

jad o  r  (36) que a ccio n a  s u  b razo  ( 35) ,  ta n to  cuando e l  á rb o l 

o s c i la n t e  (1 )  es accionad o manualmente como cuando es a c c io ­

nado autom áticam ente.

1 2 .  -  P erfeccio n am ien to s en mecanismos 

para r e g u la r  e l  se n tid o  y  l a  am plitud  d e l movimiento de l a  

g r i f a  tra n sp o rta d o ra  de una máquina de c o s e r .

Todo e l l o  t a l  y  como s e  r e iv in d ic a  en l a  

p re se n te  memoria d e s c r ip t iv a  que co n sta  de 12 h o ja s  fo l ia d a s  

y  e s c r i t a s  a máquina por una s o la  de su s caras-,

M adrid, a g  7 ÍMC. 1977

p .a .

lm







/ y
----------- t̂ ÿ ^ l l n  J7?
t i  í i

^  Æ
& r !

s s s s s x s s ^ X X V 3

/ % F ^

/%

4?

^  RAIMEIS

/^yo^/b^í?2Y!)!C. t

waJu. joí: r. Ntero

ERN


	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



