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E1 Estatuto vigente sobre Propiedad Indusfrial, de
26 de Julio de 1929, en su texto refundido publicado el 30
de Abril de 1930, establece los caracteres de patentabili-
dad Fe las invenciones de tipo industrial que tienen por
obje?orobtener ventajas sobre lo ya conocido, admitiendo
por ?onsiguiente como patentables, las nuevas méquinas, a-
para%os, instrumentos, procesos de fabricacidém, etc. La am
plitud de conceptos previstos como patentables, ha llevado
al fegisla&or a aclarar (Art2. 46) que la enumeracidn con-
tenida en dicho cuerpo legal es puramente enunciativa y no
limitativa, haciéndola extensiva incluso & los descubrimien
tos ‘de tipo cientifico (Arte. 47).

El Decreto de 26 de Diciembre de 1947% recogiendo

la Orden de 18 de Novieumbre de 1935, confirma el criterio

legal de que tawbién serdn patentables los instrumentos, ob

jetos, o partes de los mismos, que aporten a la funcidnm &
que son destinados, un beneficio o efecto nuevo, y en defi
nitiva que constituyan una mgjora sustancial sobre io ante
riormente conocido. | |
Pues bien, & tenor de lo expuesto, y en base al ar
ticulado que recoge los conceptos expresados, debe conside-
rarse, que la invencidn a que se refiére la presente memo~
ria, constituye una novedad industrial, con caracteristicas
y ventajas que la hacen merecedora del privilegio de explo-
tacibn exclusiva que por ella se solicita, premiando asi
los méritos de quien éporta a la industria del pals una me-
jora efectiva y precisamente comprendida entre las enuncia-
das por la Ley como patentables. (Arts. 46 y 47 en relacidn
con el 171, en su nueva redaccidn afectada por la Orden de

18 de Noviembre de 1.935).




10

15

20

25

30

La presente invencidn, segin se expresa en el
enunciado de esta memoria descriptiya, consiste en un sis-
tema de control automitico de embrague yufreno en méquinas
de coser. v A

Il sistema de control o controlador que presen
ta la invencién estd destinado, esencialmente, a maniobrar
un %mbrague y un freno eléctricos acoplados al electromotox
de hna méquina de coser industrial de forma que se consiga
a l% salida del eje del conjunto una velocidad preestable-
cida en la entrada del controlador asi como la posibilidad
de realizar la parada del conjunto en una determinéda posi-
cién de los elcmentos de la méquina, tales y como la aguja
de cosbura. El sistema de control esti especialmente dise-
fiado para ser comendado por una unidad de mando tal y como
la que se describe en el sistema de control programable,
apliceble a méquinas de coser, objeto de la patente de in-
vencibén nimero , 5i bien la invencidén es suscepti-
ble de ser comandada por coqtroladoreé de otro tipo.

Para lea realizacién de diversas operaciones de
costura, en modo automético, se hace necesario el poseer
un sistema que comande el motor de la méquina, a fin de
poder disponer de las distintas velocidades de trabajo en
lds_momentos adecuados del mismo, asi como la obtencién
de una parada total del motor en el momento oportuno ¥y
con la sguja detenida en su posicién idénea, la cual suele
ser la de aguja bajada. Si bien existen controladores para
este tipo de¢ funcibn, estén reslizados mediante una tecno-

logia de componentes discretos que obtienen su informacidn

- a partir de una pluralidad de elementos méviles y electro-

magnéticos, tales y como pueden ser relés, accionamiento
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deterioro que continuamente sufren estos elementos.

1

La realizacién de un sistema de control, lleva-

do a cabo segin la invencién presenta sobre le técnica con

venéional,una serie de ventajas, entre las que pueden des-

tacarse las que a continuacién se enumeran:

Atisencia absoluta de elementos mdviles en el controlador
c%mo puédan ser contactos mecénicos.

Posibilidad de variar la velocidad a voluntad de una for
ma digital a partir do un controlador superior. .
Mediante el frenado de inercia paso répido de velocidad
répida a lental |

Combinando el frenado de inercia Yy el frenado total se
consigue un paro preciso en una posicidn predeterminada.
Posibilidad de realizacién de curvas de aceleracién o de-
éeleracién mediante un controlador superior de una forma
sencilia gracias a su entr?aa digital. | |
Tecnologia avenzada a base de circuitos integfados.
Consecucién inmediata de cualquier gama de velocidades

entre la pared y la velocidad de régimen dél motor variay

\@O la resolucién del convertidor digital-analdgico de en

trada al controlador.

Ajuste del oxden de magnitud de velocidades intermedias.
Ajuste de velocidad méxima y minima sencillo.

Coste del controlador muy reducido debido a la intégra—
cidn de componentes. |

Minimo volimen del controlador.

Manteninmiento del controlador nulo.
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plamiento motor-eje de salida.

~ Al no tener piezas méviles la vida es’la de los componen
tes elécetricos frente a los desgastes, foqueos de contoe+
tos y fallos contactos, que se producen cuando existen
éstos como ocurre hasta shora con los otros tipos de con
troladores.‘ .

- Control analdgico en su totalidad.

- Tacémetro Sptico econdmico y fiable.

El sistema queda constituido a partir de dos
ramas una de las cuales se relaciona con el embrague dol
electromotor y se comanda por una serie de datos de velo-
cidad, mientras que la rama restante activa el fremo del
electromotor y precisa para su activacién una pareja de dad
tos, a los que pueden denominarse bit de ine:pia ¥ bit to-
tal. En la rama reiativa el embrague acceden cuatro bit in
dicativos de la ﬁelocidad deseada, los cuales sufren un pa-
so de conversidén digital/analégica obteniéndose una ten-
sién E que se dirige a la entrada inversora de un amplifi-
cador operacional montado como sumador. Por su parte, la
méquina de coser esté dotada de unos discos tacométricos
enfrentados a un acoplemiento optoelectrénico que facili-
tan, en todo momento, la velocidad real a la .cual se esté
desarrollando el trabajo. Esta informacibn, ET, procedente
del tacdmetro se envia igualmente al sumador mencionado
obteniéndose a su salida una sefial Ep que seréd la sefial
que, previamente emplificada, accionard el embrague eléc-
trico en orden a obtener el régimen de giro deseado. Se
comprende que si todas las entradas se sitﬁan en un nivel

0, el embragus se desactla totalmente desapareciendo el acg
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En 1o-relativo a la ramd que controla el freno-
do del motor si se activa la entrada correspondiente al
bitfde inercia la realimentacidn tacométrica pasa integra
0 p%rcialmente a accionar el freno, con lo que obtiene
un énérgico frenado que desciende raopida y progresivamente
la %elocidad de la méquina, hasta anularse ésta y por tan-
to Pa'operacién de frenado. Por lo tante el eje de salida

del'motor queda mecanicamente libre al finalizar esta ope-

racmon de frenado de inercia. Por otro lado, activando la

entrada correspondiente al bit tetal, el freno actla total

me;nte quedando el eje de salida ﬁlecanicé;mente enclavado y
realizéndose una detencidn total del motor en un lapso de
tiempo equivalente a un predeterminaao ¥y bajo. nlmere de
puntadas realizadas por la aguJa de costura.

Para complementar la descripeién que seguidamen
te se va a realizar y con objebto de ayudar a unz mejor com
prensién de las caracteristicas del invento, se acompaila
a la presente memoria descriptiva y formando parte inte-
grante de la misma de un Jjuego de planos en los que con

aracter ilustrativo ¥ no limitativorse ha representado
lo siguienﬁe:

La figura 12 corresponde a un diagrama de blo-
quéé del sistema que presenta la invencidn.

La figura 2é'corresponde al circuito tedrico
correspondiente al diggrama de bloques de la figura ante-

rior,

4 la vista de las mencionadas figuras, y como

puede comprobarse, el sistema de control automético de em

brague y freno en méquinas de coser, realizado segin la in
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vencidn, sc constituye a partir de wn circuito electrénico
que comprendc dos ramas diferenciadas, la rama 1 para cl
servocontrol de la velocidad del eje de salida del elesctro
notor 2 de la-méquina.de coser en cuestién y actuando di-
rectamente sobre el embrague % del mismo y la rama 4 que
actla directemente sobre el dispositivo de freno 5 y permi
te la realizacién de una operacién de frenado de inercia
asi como la de un frenado total.
La rama 1 estd dotada de cuatro entradas, 6, 7,
8 y'é para recibir los cuatro bit de comando mediante los
cuales se¢ obtiene el dato de la velocidad deseada para el
motor de la méquina de.coser. La obtencién del dabo relabi-
Vo & ia vaelocidad en la que esté trabajando la méquina se
obtiene mediante un tacédmetro éptico 10 e incorporado en
el lugar adecuado de la méquina y relacionado con un cir-
cuito convertidor frecuencia-tensién. |
| Los datos .correspondientes a la velocidad selec
cionada que acceden al sistema en forma digital, atacan
un conﬁertidor digital/analégico 12 obteniéndose a su sa-
lida una tensién analédgica E que confluye en un amplifica-
dor operacional 13, montado como sumador y que récibe,
igualmente la seiisl En procedente del tacdmetro Sptico. A
la salida de este sumador 13 se obtiene una seﬁal'ER que

constituye la sefial de mando para el embrague 3,'previameg.

"te amplificada por una etapa de potencie 14 constituida

por los transistores 15, 16 y 17. De esta forma, un contro
lador suporior enviard a la rama 1 los datos relativos a

la velocidad seleccionada, datos que accederdn a través

"de las entradas 6, 7, 8 ¥ 9 convergiendo en el sumador 13.
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Simulténeamente esﬁe sumador estd recibiendo los datos prg
cedentes del tacémetro dptico indicativos de la velocidad
a la que estéd girando el motor efectuéndosé la operacidn
édecuada en orden o obtener a la salida de este sumador 13

una sefial adecuada para las ordenes de entrada y que ataca

~al embrague 3 produciendo el efecto deseado en el régimen

-

de giro del electromotor 2.

Lo rama 4 del circuito queda directamente aso-
ciada al freno 5 del motor en orden a producir una parada
Vdél mismo segin dos formas diferenciadas, un Irenado de
inercia o wn frenado votal. De esta forma esta rema estd
dotada de dos entradas, 18 y 19, la primera de ellas para
recibir la entrada del bit de irercia y la segunda para
la entrada del bit correspondiente al frenado'total. Estas
sefiales se envian a sendos convertidores digital/analégi-
co 20y 2L ¥ accedén a un amélificador operacional 22 mon
tado como sumador. Cuando la enﬁréda.ls recibe el bit de
inercia correspondiente, la‘realimentacién tacométrica pro
cedente del convertidor frecuencia-tensién 11 pasa integra
o parcialmente a accionar el freno 5 tras un paso de ampli-+
ficacidn llevado a cabo con los transistores 23, 24 y 25,
p;évio sl dispositivo de freno 5 obteniéndose un enérgico
frenado que desciende répida y progresivamente la veloci-
dad del motor hasta anularse totalmente.

8i por el contrario la entrada 19 correspondien

te 2l bit total se encuentra activada, el freno actuard

totalmente quedando el eje de salida mecanicamente encla-

vado 8l cabo de un breve terminado y sumemente corto perigp

- do de tiempo,

" tsi pues, con el sistema que presenta la invea-
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cién se obtiene un control absoluto del régimen de giro

dol electromotor de la mAguina de coser.’
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Hecha la descripcidn a que se refiere la memoria
que antecede, es preéiso insistir en que los detalles de
realizacidn de la idea expuesta, pueden‘variar, es decir,
que pueden sufrir pequefias alteraciones, basadas siempre
en los principios fundamentales de la idea, gque son en esen
cia los que quedsn reflejados en los phrrafos de la descrip,
cidn hecha. En efecto, el Articulo 48 del Estatuto vigente
sobre Propiedad Industrial, establece como no patentables,
en su apartado tercero, "los cambios de forma, dimensiones,
proporciones y materias de un objeto ya patentado" fijando

asi el criterio del legislador en el sentido de que paten-

tada una idea que pueda dar lugar a una realidad préctica

e industrializable, nadie podrd apoyarse en ella para, &
pretexto de haber introducido ligeras mddificaciones, pre-
sentarla como nueva y propia.

Este principio, en cuanto al alcance de la protec-
cibn dei'objeto patentado se refiere, se halla confirmado
por numeiosas Sentencias del Tribunal Supremo, y entre =
ellas, Eomo ﬁés terminantes, en las de fechas 16 de octubre|
de 1954, 23 de enero de 1959, 20 de marzo de 1964 yrotras.

Establecido el concepto exprééado, en cuanto a la
amplitud que debe darse a la proteccidn solicitada, se re-
dacta a continuacidn la Nota de Reivindicaciones, de acuer
do con lo que se establece en el Gltimo pérrafo del apar-
tado tercero del Articulo 100 de la ey, sintetizando asi
las novedades que se desean reivindicar:

NOTA DE REIVINDICACIONES
En resfimen, el privilegio de explotacidn exclusi-

va que se solicita, recaerid sobre las reivindicaciones si-

‘guientes:
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- motor de la mAquina de coser.

- 11—

18,- SISTEMA DE CONTROL AUTOMATICO DEfEMBRAGUE
Y FRENO EN NAQUINAS DE COSER, que esencialmente se carac-
teriza por constituirse a partir de un circuito electrd-
nic% dotado de dos ramasg diferenciadas una de'ellas aso-
ciada al cmbrague de la mdquina y la otra al freno, estan
do komandada la rama relative al embrague por cuatro bit
de Leleccién de velocidad que tras un paso de conversién
digital/analégica acceden a una etapa sumadora a la que
coﬂverge, simulténeamente, la sefial procedente de un ta-
céﬁetro éptico asociado al eje-motor de la maquina y que
atraviese un circuito convertidor.frecuencia-tensién, exis
tionde una etapa de potencia conectada a la salida del '
circuito sumador y relacionado con el embrague del motor,
habiéndose previsto que la rema asociada al freno del mo-
tor presente dos entradas bara un bit de inercia y un bit
total y presididas por sendos convertidores digital/analégi
co que se conexionan con un amplificador operacional el
cuel recibe igualmente la sefial procedente de una realimen
tacién»tacométrica y estando la salida del emplificador
operacional asociada a una etapa de potencia que activa di
rectamente los 6rganos de freno, todo ello operativeamente
dispuesto en orden a producir un frenado progresivo en ca-
so de encontrarse activedo el bit de inercia y de un frena-
do total en caso de estar presente el bit total, con la paj
ticularidad de que el tacémetro Sptico constituye, en todo

momento, el érgano de informacién del régimen de giro del
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22;~ Se reivindica por \lbimo como objeto sobre
el que hz de recazer la patente de invencidn que se solicltd
por: SISTEMA IE CONTROL AUTOMATICO IE EMBRAGUE Y FRENO EN
MAQUINAS DE COSER. - '

Todo conforme gqueda descrito ¥ reivindicaéo en
la presente memoria descriptiva, que consta de doce péginag

mecanografiadas y dibujos adjuntos.

Medrid, 28 de junio de 1979
BERNARDO UHGR
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