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MEMORIA DESCRIPTIVA
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» EL presente invento tiéhé>p;; objeto un mecanismo
para regular el sentido y la amﬁlitud del movimiento de la
grifa transportadora de las piezas que hay que coser de una
mﬁquina de coser, que comprende una leva, mandada a partir
del grbol de arrastre principal de la miquina, que acciona
mediante una série'de’elementos intermedios uno de los extre~
mos de un Arbol rotativo 6scilante, cuyo otro extremo esti
unido al mecanismo de la grifa transportadora,

Este mecanismo Se caracteriza porque la citada serie
de elementos intermedios comprende una primera palanca que
tiene un extremp provisto de un palpador en contacto ¢on el
perfil de la leva, una transmisidn en contacto con el:otro
extremo de la primera palancda; una segumda palarica de arras-
tre en rotacifn del 4rbol o¢cilante montada sobre la transmie

8ién de modo desplazable en direccién longitudinal, un elemen= .

to de apoyo, dispuesto sobre el extremo del &rbol oscilante

opuesto al que est4 unido al mecanismo de la grifa transpore
tadora, en contacto con un extremo de la segunda palanca, y
una’ tercera palanca que une la segunda palanca con un elemento
de mando de los desplazamientos longitudinales de esta (ltima,
para ajustar la posicidn de su extremo en contacto con el
elemento de apoyoe.

) En el dibujofanexo se representa, esyuemiticamente
ya titulo de ejemplo, una maquina de coSer que comprende el
mecanismo segﬁn el invento,

La figura'l es una vista en alzado

La figura 2 es una vista parcial en seccién longi=-
tudinal seglin II-II de la figura 1 a mayor escala.

La figura 3 es una vista parcial en seccidn segiin
IIT-ITI de la figura -2,




La figura 4 es una vista parcial en secaifn segin

IV-IV de la figura 3,
La figura 5 es una vista parcial en seccidn longi=

tudinal semejante a la de la figura 2,
La figura 6 es una vista parcial en seccidn segin

5. = VI-VI de la figura 5.
ge conocen ya miquinas de coser en las que la grie
fa transportadora de las piezas que hay que coser Se acciona |
a partir del motor que acéiona todo el mecanismo de la mAqui-
na, mandéndOSe el sentido y la amplitud de la grifa a partir
1o, de una lé&va montada sobre el brazo superior de la méquina
por mediacién de un 5rbol vertical oscilante; como se descrie
be; por ejetplo; en la patente suiza Nﬁ 342,n457f
En el dibujo se ha representado finicamente el me=
canismo destinado a que el Arbol vertical oscilante 1 adopte
15, diversas posiciones, respectivamente la palanca 2‘de mando
del mecanismo de la amplitud y del sentido del movimiento
de la grifa transportadora, ya que el resto del mecanismo

es conocido, *
Como Se representa en la figura 2, el Arbol 1 pre-
20. senta en su extremo superior un elemento de apoyo'3 dispuesto ]
tangencialmente a su eje, .Una palanca 4 estd provista a proxie
midad de su extremo libre de una.rueda 5 en contacto con el
elemento de apoyo 3. La palanca 4 estd montada de modo desw
plazable longitudinalmente sobre una transmisién 6, uno de<
25, cuyos brazos 7 sostiene también una rueda de apoyo 8, contra
la cual se apoya un extremo 9 de una palanca 10 mont&ha de
modo pivotante Sobre un soporte mévil 11,
Como se¢ representa en las figuras 2 y S,en posi-
_cion de regulacidn automfitica del sentido y de la amplitud
30, del movimiento de la grifa transportadora, un palpador 14

formado al extremo 12 de la palanca 10 se apoya contra una



leva 15 y transmite a la transmisidn 6 montada sobre un pivo-
te 16, figura 6, oscilaciones en-correspondencia con el per-
fil de dicha leva 15 que es accionada giratoriamente a partir
del irbol de arrastre principal de la miquina, no represen~

5. tado,

) Las oscilaciones de la transmisién 6 se transmis
ten a la palanca 4 cuya rueda 5 se apoya ébntra el elemento de
apoyo 3 del érﬁol giratqrio 1, La amplitud de las oscilacio=

‘nes transmitida asf al Arbol 1, 'y por consiguiente 12 ampliw
lo. tud del movimiento de la grifa transportadora de la miquina,

) se puede modificar cambiando la longitud del brazo de la
palanca 4 a partir del pivote 16, desplazando la palanca 4
sobre la transmisidn 6 en diretcidn longiéudidai, por ejemplo
de la posicidn que Se repreSenta en la figura 2 a la posi-

15, cién que se representa en la figura 5,
Este deSplazamient; longitudinal de la palanéé 4
se puede producir por medio de una moleta 17 que presenta
- una ranura guiadora 18 que constituye una leva forzada de
mando de un dedo 42 que es solidario de uno de los &ngulos
20, de una palanca triangular 19 que pivota en 20 y presenta una
ranura 21 en la que Se engrana una clavija 22 hecha solida=~
ria de la palanca 4, Esta ranura 21, que constituye una leva
de compeﬁsacién,'mantiene la rueda 5 sobre un radio centrado
sobre el pivote 16 en cualquier posiciéﬁ longitudinal de la
25. palanca 4. ‘

' ) Cuando se hace girar la moleta 17 en sentido cone
trario a las agujas de un reloj de la posicidn representada en
la figura 2 a la posicidn representada en la figura 5, se
hace que aumente el brazo de la palahca 4 a partir del pivote

30. 16 y, por consiguiente, se acrecienta la amplitud de los

" movimientos de la grifa transportadora del tejido que hay

que coser de la méquina, -




En posicidn de no transporte de la palanca 4,
tal como se representa en las figuras 2 y 5, el desplazamiento
longitudinal de ésta se efectfia paralelameﬂte a vna linea
que une el pivote 16 al eje del &rbol oscilante 1, En esta

5,. posicién de no transporte de la palanca 4, el eje del 4rbol
1l y de 1a rueda 5 se encuentran.equidistantes del elewento
de apoyo 3 cualquiera que sea la longitud del brazo de la
palanca 4 desde el pivote 16 Por consigulente, se efecta,
en funcionamiento, urd desplazamiento equ1Va1ente de la grifa
10, traanoréadora hacia adelante ¥y hdcia atrls, cualquiera que
sea la longitud de punto determinada por la leva 15; & con=
dicidn, claro est4, de que &sta comunique a la palanca 10
una informacidn simétrica,
Este resultado se consigue montando el conjunto
15, del menéionado mecanismo sobre una palanca atornillada al
bastidor de la miquina y que tiene dos taladros destinados
respectivamente a fijar el pivote 16 y un cojinete 41 atra=- -
vesado por el 4rbol 1, '

Como Be representa en las figuras 3 y 5, el mecae

20, nismo descrito no excluye el accionamiento manual del Arbol
oscilante 1, Con tal f£in, el &rbol 1 estd provisto de un
brazo 23, a proximidad de su extremo superior, contra el cual
se puede desplazar un empujador 24 en contacto con un perfil
de leva 25 mediante el accionamiento de un bpt6n 26 montado

'25. ~ en el extremo de un &rbol giratorio‘27. El perfil de leva
25 forma parte de una leva doble peéfil 25, 28, que se
ha hecho solidaria de dicho &rbol 27, y el empuaador 24 esti
guiado paralelamente a este ﬁltlmo. Para posibilitar esta
regulacién manual, el perfil de leva 28 permite apartar el

30. palpador 14 del perfil de la leva 13 mediante el resorte de
1lamada 13. En efecto, el soporte mfvil 11 de la palanca 10

esti provisto en uno de sus extremos de un palpador 29 en



contacto con el perfil de leva 28,

Cuando el botén 26 esti en posicidén de regula-
cién au&om&ticétdéi sentido y la amplitud de los movimientos de
lla grifa de transporte, el perfil de leva 28 mantiene el

5.. soporte 11 en una posicién en la que el palpador 14 de la
palanca 10 est8 en contacto con el perfil de la leva 135,

En cémbio,,cuando el botén 26 esti en posi~
cién de regulacidn ﬁanﬁal, el perfil de leva 28 cesa de mante-
ner el soporte 11 en esta posicién, en la que el palpador 14

1lo. de la palanca 10 esti en contacto con el perfil de la leva 15, Un
resorte 13 esti montado entfe el bastidor de la miquina y el
extremo 12 de la palanca 10 y mantiene entonces separado el
palpador 14 del perfil de 14 leva 15,

' El empujador 24, mandado por el perfil de leva

15. 25 y guiado paralelamente al érbo} 27, -acciona entonces el bra=
zo 23 solidario del &rbol 1,

| Se observa que en posicidn de regulacidn auto=
‘mitica del sentido y de la amplitud de los movimientos de la
grifa transportadora (ver la figura 5), el perfil de leva 28

20, en contacto con el palpador 29 comprende una zona 28' inclie
nada sobre el eje del irbol 27 mandado por el botén 26, Acciow
nando el botdn 26 se pueden compensar las irregularidades de
1a leva 15 debidas a las tolerancxas de la fabricacidn de esta

' Gltima, ) )

25, Asi,'alvgirarzel botén 26 en sentido contrario a
las agujas de un reloj a partir de la posicién de acciona=
miento mandél de 8rbol oscilante 1, se embraga la regula-
cién’ automitica del sentido y de la amplibud de los movimiene -
tos de la grifa transportadora desde el momento en que el

30, empugador cesa de actuar sobre el brazo 23, Contmnuando el

giro del botén 26 en sentido contrario a las agujas de un
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reloj, Se pueden compensar luego las irregularidades de la
leva de regulacidn automftica 15..

Como Se representa en las figuras 3 y 4, el
4rbol giratorio 1 esti wido al mecanismo de la grifa trans-
portadora por una varilla 30 que Se articula con uno de los
brazos 31 de la palanca 2, Esta palanca 2 estd montada loca
sobre el frbol 1 en el extremo de gsterpuesto al que presenm
ta el elemento de apoyo 3 ¥ normalmente es hecha girar con el
&rbol 1 por un brazo 32 soliddrio del Arbol 1 que Se apoya Gome
tra una elavija 33 endéjgdé én un taladro del brazo 31 de la
palanca 2, Un resorte de llamada 34 mantiene la clavija 33
contra el brazo 32 del Arbol 1, . -

Oﬁro brazo 35 de la palanca 2 se encuentra so-
bre el paso de un empujador 36 que pﬁede desplazarse en la baw
se de la miquina de izgquierda a derecha de la figura 1, Asf,
este pasador 36 puede hacer girar la palanca 2 sobre el Arbol 1
contra la accifn del resorte de llamada 34 y provocar una
inversifn momenténea del sentido del movimiento de la grifa |
transportadora cuando se desea,. por ejemplo, detener una
costura en marcha adelante por una costura en marcha atris,
cualquiera que sea la posicién angular del Arbol 1 y el modo
de mando de esta Gltima (manual o automftico).

Para compensar las tolerancias de montaje de la
palanca 10 sobre el soporte mdvil 11 y de la transmisidn 6
sobre la platina 40, sobre todo en lo que respecta al parae
lelismo de los pivotes 43 de la palanca 10, y 44 de la rueda
de apoyo 8 de la transmisi&h_G, esta rueda 8 es relativae.
mente alta y su periferia esti abombada en forma de tonel,,

Al montar la miyuina, hay que efectuar los
ajustes siguientess

Después de poner el botén 26 en el cero girén;.

dolo en el smntido de las agujas de un reloj hasta que alcance
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la posicidn de no transporte, se desplaza la leva 25, 28 en
direccién longitudinal sobre el &rbol 27 hasta que el brazo

23, solidario del &rbol 1, sea llevado por el eupujador 24 a
una posicién de no transporte. Se ajusta entonces la posicidn
angular del soporte 45 del eleme.to de apoyo 3 sobre el &rbol 1,
de modo que este elemento de apoyo 3 se orieante paralelamente a
una linea que pase por el &rbol 1 y el pivote 16, Entonces se
fija definitivamente la posicién angular de este Boporte 45 so-
bre el Arbol 1 por medio del tornillc de apriete 46.

Se gira luego el botén 26 en sentido contrario a
las agujas de un reloj haéta la posicién de transporte aﬁ£o-
mitico, Se ajusta luego la posicién del palpador 29 sobre
el soporte mdvil 11 con respecto al perfil de la leva 28,
de modo que se asegure la puesta en tontacto del palpador 14
de la palaﬂcé 10 con la leva 15, y del extremo 9 de la palan=
ca 10 con la rueda de apoyo 8 de la'trnasmisién 6., Hace posie
ble éSte ajuste el hecho de que ei palpador 29'e8t$ montado

‘sobre un pivote descentrado dispuesto en el soporte mévil 11

y se puede aprebar contra este (iltimo por medio de un tornillo
una vez efectuads el ajustes -

Lo mismo sucede con el dedo 42 inﬁroducido en
la ranura guiadora 18 de la imoleta 17, cuya posicién debe
ajustarse alfinal de la carrera de 1la rantra 18 cuando la
palanca 4 se encuentra it su posicién de elongacié£ méxima,'
la cual se representa en'la figura 5.

Queda entendido que la leva puede f&tmar parte
de un apilamiento de levas que manden simulténeamente la amplie
tud de las oscilaciones de la aguja, asf como su descentrado
en una miquina de coser en zigzag, como la que Se representa
en la figura 1, que con dicho fin comprende un botén 37
para seleccionar las levas, Otro botén 38 estd destinado a'

la regulacién manual de la mnchura del punto, °




5.

1o,

1s5.

20.

25.

30,

HOTA

Descrito el objeto del presente invento se .
declaran nuevas y de propia inveacién las siguientes reiw-
vindicaciones,

1.« Perfeccionamientos en mecanismo para re-
gular el seatido y la amplitud del movimiento de la grifa
transportadora de una méquina de coser, el cual comprende una
leva (15), mandada a partir del &rbol de arrastre principal
de la madquina, gue dcciona mediante una serie de elementos
intermedios (4 = 10) uno de los extremos de un &rbol rota-
tivo oscilante (1), cuyo otro extremoc esti unido al mecanismo
de 1a grifa transportadora, c ar a cterizad o porque
la citada serie e elementos intermedios (4 ~ 10) comprende
una primefa palanca (10) que tiee: un extremo (12) provisto
de un palpador (14) ea contacto com el perfil de la leva (15)
una transmisién (6) en contacto con el otro extremo (9) de
la primera palanca (10), una seguncda palanca (4) de arrastre
en rotacidén del &rbol oscilante (1) montada sobre la trans~ |
misidn (6) de ;odo desplazable en direccidén longitudinal,
un elemento de apoyo (3), dispuesto sobre el extremo del
arbol oscilante (1) opuesto al que esti unido al mecanismo
de la grifa transportadora, en contacto con un extremo de
la segunda palanca (4) y:uma tercera palanca (19) que une
la segunda palanca (4) con un elemento de mando (17) de los
desplazamientos longitudinales de esta {ltima, para ajuse
tar la posicidn de su extremo en contacto con el elemento
de apoyo (3).

‘ 2. Mecanismo de conformidad con la reivindi-
cacidén 1, caracterizado porque el &rbol oscilante (1) esti
unido al mecanismo de la grifa transportadora por una varilla

(30) articulada con uno de los brazos (31) de una cuarta pa-



lanca (2) montada loca sobre el 4rbol oscilante (1) en el ex-
tremo de &ste opuesto al que esti provisto del citado elemento
de apoyo (3), y que oscila con el &rbol (1) por la accién de
un primer brazo (32) hecho solidario de este Gltimo, contra
5. 1la accidén de un resorte de llamada.
3.~ Perfeccionamientos de conformidad con
las reivindicaciones 1 y 2, caracterizados porque la cuarta
palanca (2), montada loca sobre el &rbol oscilante (1), com-
prende un brazo (35) ce accionamiento manual que permite ha~
1o, cerla girar alrededor del Arbol oscilénte (1) contra la accibén
de un resorte de llamada (34),
4.~ Perfeccionamientos de conformidad con
la reivindicacién 1, caracterizados por comprender un dis-
positivo de accionamiento manual del Arbol oscilante (1) por
15, mediacién de una leva de doble perfil (25, 28), provocando
el primer perfil de leva (25) el desplazamiento de un empu—
jador (24) contra un segundo brazo (23) kecho Solldarlo del
" &rbol oscilante (1), mientras que el segundo perfil de le~
va (28) permite separar de la leva (15) mandada a partir dei
20, &rbol de arrastre principal de la mfquina, del palpador (14)
de la primera palanca (10).
Se= Mecanismo de conformidad con las reiw-
v1ndlcaclones iyd4, caracterizado porque ei empujador (24)
estl gulado paralelamente a un Arbol (27) de mando manual de
25, la leva (25, 28) de doble perfil,
6.~ Perfeccionamientos de conformidad con
la reivindicacién 1, caracterizados porque la primera palan-
ca (10) gira sobre un soporte mévil (11l) cuya posicién rela-
tiva a la leva (15), mandada a partir del Arbol de arrastre
30, principal ce la miquina, es ajustada por un perfil de leva

(28) que se acciona manualmente, que comprende una zona (281!)
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de regulacifn fina, destinada a compeusar las irregularidades
de la leva (15), mandada a partir del Arbol de arrastre prinw-
cipal de la mlquina, debicas a las tolerancias de la fabri-

cacién de esta fGltima,
7.~ Perfeccionamientos de conformidad

- con la reivindicacién 1, caracterizados porgue en la posi-

cién de no transporte, la segunda palanca (4) es guiada para-
lelamente a una linea que une el pivote (16) al eje del érbpl
oscilante (1), a fin de permitirle que transmita 2 la grifa
transportadora oscilaciores de amplitud equivalentes para
el transporte en marcha adelante y en marcha atrds,

8i4 Perfeccionamientos de conformidad con
las reivindicaciones 1 y 7, caracterizados porque el extremo
libre de la segunda palanca (4) esth provisto de una rueda
(5) en conbtacto con el elemento‘de apoyo (3), encontréndose
equidistantes los ejes de la rueda (5) y del Arbol oscilante
(1) del elemento de apoyo (3) en posicién de no transporte,
cualquiera que sea la longitud del brazo de palanca (4) des- |
de su extremo montado Sobre pivote (16)i

9;AuPerfeccionaﬁientos ¢e confornmidad con
las reivindicaciones 1 y 7, caracterizados porque el conjune-
to del mecanismo accionado por la palanca (10) esti momtaco
sobre una platina (40) que comprende dos taladros destinacos
respectivamente a la fijacién del pivote (16) de la transmi-
sidn (6) y de un cojinete (/1) atravesado por el Arbol osci-
lante (1).

10.~ Perfeccionamientos de confomidad con
1la reivindicacién 1, caracterizzdos porque la tercera palanca
(19) comprende una leva de compensacidn que manticen el ex-
tremo de la segunda palanca (4) en contacto con el elementc
de apoyo (3), sobre un radio centrado sobre el pivote (16)
de transmisién (6), cualquiera que sea la longitud del brazo
de palanca cesarrollado por la segunda palanca (4) a partir

del pivote (16),



- 12 -

ii,- Perfeccionamientos de conformidad con
las reivindicaciones 1 a 4, caracterizados porque la cuarta pa-
lanca (2), montada loca sobre el &rbol oscilante (1), se puede
desplazar manualmente alrededor de este {iltimo por un empu~
jador (36) que acciona su brazo (35), tanto cuando el &rbol
oscilante (1) es accionado manualmente como cuando es accio-
nado automébticamente,

12,~ Perfeccionamientos en mecanismos
para reguiar el sen{:ido y la amplitud del movimiento de 1a
grifa transportadora de una méquina de coser,

Todo eilo tal y como se reivindica en la
presente memoria descripﬁiva que consta de 12 hojas foliadas
y escritas a méquiné por wna sola de sus caras.

Madrid, a 97 DIC. 1977

Pede

rmado: JOSE F. NIETO
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