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PATENTE DE INVENCGARO
de

"DISPOSITIVO DE GUIA DE TECIDO E PROCESSO
DE COSTURA AUTOMATICA"

Requerentes

PATRICK ROULEAU, francés, industrial e comerciante, resi-
dente em 52 boulevard Carnot, 31000 Toulouse, Franga,

ALAIN ROULEAU, franc@s, industrial e comerciante, resi-
dente em 3 rue Espinasse, 31000 Toulouse, Francga

e

JEAN-PIERRE TOURET, francés, industrial e comerciante, re
sidente em Route de Menville, Brext, 31530 Levignac,
Franga.

A presente invengdo refere-se a um dispositivo
de guiamento de uma pega de tecido, paralelamente a uma
linha de referéncia predeterminada, constituida, em parti-
cular, por um bordo do tecido; tem como objectivo um dispo-
sitivo que equipa uma maquina de costura de tipo tradicional
que compreende em particular uma placa de suporte da obra
e um mecanismo de garras de avango do tecido, associado
a pelo menos uma agulha; no seguimento, este mecanismo
e os seus acessdrios serdo designado pela expressdo '"calca-
dor". A invengdo estende-se a um processo de costura automa-
tica de tecido realizado por meio de uma maquina de costura
equipada com um tal dispositivo de guiamento. Estende-
-se também as maquinas de costura aperfeicoadas equipadas
com um ou varios dispositivos de guiamento segundo a presen-—



te invencgdo.

Na confecgdo, as operagBes de costura das pecas
de tecido visam geralmente coser duas pegas entre si ao
longo de um dos seus bordos ou realizar uma bainha na
borda de uma pega, ou ainda fixar ao longo de um bordo
de uma pega uma fita, um eldstico, um cinto, etc. Actual-
mente, estas operag¢les exigem a presenca de uma operadora
que guia o tecido em frente da agulha de modo que a costura
siga a 1linha desejada. Para tentar obter economias de
mdo-de-obra e ganhos de produtividade, foram propostos
sistemas de guiamento que deslocam o tecido no sentido
transversal em frente da agulha a fim de levar constantemente
a zona a coser para a frente da agulha; estes sistemas
compreendem geralmente rodas ou cadeias com roletes, dispos-
tas no sentido transversal a montante da agulha; estas
rodas ou cadeias s&o accionadas em rota¢d3o num sentido
ou no outro de modo a poder deslocar transversalmente
0 tecido nos dois sentidos para efectuar as correcgdes
de posigdo apropriadas. Porém, estes sistemas s3o pouco
utilizados porque conduzem a costuras imperfeitas e a
defeitos frequentes; com efeito, o tecido, arrastado pelo
calcador ao nivel da agulha é travado a montante deste
pelo sistema de guiamento, tem tendé&ncia para rolar sobre
si mesmo, fazer pregas ou franzidos de modo aleatdrio,
o que é imcompativel com a obtenc3c de uma costura de
qualidade regular; este defeito & particularmente grave
para os tecidos extensiveis ou para os tecidos '"de malhas
moles", que sdo impossiveis de coser com os sistemas conhe-—
cidos; no caso de duas pegas a unir pelos bordos, conduz
a desfasamentos de um bordo em relag3o ao outro e a imper-
feigles de montagem prejudiciais & qualidade do produto
pronto. Além disso, a maior parte dos sistemas existentes
sdo utilizaveis apenas para tecidos com uma dada espessura.

Por outro 1lado, as patentes FR 2 585 683 e
EU O 216 644 descrevem um dispositivo de guiamento de
tecido que compreende uma roda esférica que se apoia contra
0 tecido a montante do calcador e que roda apenas num



sentido da rotagdo para assegurar um arrasto e um guiamento
do tecido a montante da zona de costura; esta roda esférica
estd montada com liberdade de rotag3io em torno de um eixo
vertical de modo a poder orientd-lo segundo direcgdes
de arrasto diferentes, permitindo levar o tecido para
posigdo pretendida. No dispositivo visado por estas paten-
tes, a roda esférica é arrastada em rotagdo por atrito,
por um rodizio que se apoia num lado deste Gltimo no plano
horizontal que contém o eixo da referida roda. Como se
eXplica nestas patentes (em particular da péagina 6, linha
32 a pagina 7, linha 35 da patente FR 2 585 683), o rodizio
de accionamento da roda esférica roda com velocidade cons-
tante e a sua disposigdo relativamente a roda (apoio lateral
no plano horizontal que contém o eixo de rotacdo da roda)
assegura uma modulagdo automadtica de velocidade de rotacio
da referida roda quando esta muda de orientac¢do; com efeito,
o rodizio accionado com velocidade constante assegura
ao nivel do contacto uma velocidade tangencial constante
da roda; quando esta Ultima toma uma orientacdo obliqua
em relagdo ao rodizio (eixos do rodizio e da roda n3o
paralelos), a roda, accionada segundo circunferéncias
de menor didmetro, roda com velocidade mais elevada. Este
efeito é favoravel porque ent3o a roda arrasta o tecido
com uma velocidade resultante mais elevada, cuja componente
ao longo da direcg¢do de accionamento do calcador é& constan-
te, qualquer que seja a orientagdo da roda; esta componente
pode pois ser levada a coincidir permanentemente com a
velocidade de accionamento do calcador regulando uma vez
por todas a velocidade de rotacdo do rodizio para um valor
determinado apropriado.

Porém, um tal sistema esbarra com uma grave difi-
culdade de realizagdo. Para permitir um accionamento satis-
fatério da roda esférica pelo rodizio, é necessério que
as superficies destes Orgdos rolem sem deslizar uma contra
a outra e apresentem portanto um coeficiente de atrito
suficiente; quando a roda esférica oscilar em torno do
eixo vertical para adoptar uma outra orientac3o, o apoio
do rodizio nesta roda descreve um segmento de circulo



maximo, sendo este movimento transversal em relacdo ao
rodizio (paralelo ao eixo do rodizio e perpendicular &
velocidade tangencial), de modo que o atrito das duas
superficies tem tendéncia para se opor ao movimento. Nestas
condigBes, as oscilagles da roda esférica para modificar
a orientagdo exigem a wutilizagdo de forcas importantes,
devem ser lentas relativamente as velocidades de rotagdo
do rodizio e da roda e produzem um desgaste répido das
superficies que obriga a substituig¢des frequentes destes
orgaos.

Assim, o problema da costura automatica no sector
da confecgdo n#o estd actualmente resolvido de maneira
satisfatdéria, constituindo a necessidade de uma operadora
em cada maquina de costura, ocupada a tempo inteiro por
esta méquina, um entrave para equilibrar os postos de
trabalho e aumentar os ganhos de produtividade.

A presente invengdo prople-se fornecer uma solugdo
para o problema atras mencionado. Ela visa um processo
de guiamento do tecido e um dispositivo aperfeigoado de
realizagdo, do tipo que possui um Orgdo rotativo sb num
sentido, designadamente uma esfera, que é levada a rodar
em torno de um eixo vertical para a orientar segundo direc-
¢bes de accionamento do tecido diferentes. A presente
invengdo tem por objecto a montagem de um ou mais destes
dispositivos aperfeicoados numa maquina de costura de
tipo conhecido em si (dotada de uma placa de suporte da
obra e de um calcador associado a pelo menos uma agulha)
com vista a permitir coser de maneira automdtica pecas
de tecido paralelamente a uma linha de referéncia predeter-
minada, constituida em particular por um bordo das pecas.
A presente invengdo aplica-se qualquer que seja a finalidade
da costura: costura de uma fita, de um cinto, de um eléstico
no bordo da pega, a costura de uma bainha (estando a maquina
dotada com um dispositivo cléssico de dobragem do tecido),
a costura de duas pegas entre si (estando a maquina dotada
de dois dispositivos de guiamento), etc.

O objectivo da presente invengdo é permitir a
obtengdo de uma costura regular de boa qualidade, qualquer



que seja o tecido (em especial tecidos finos dificeis
de manipular, tecidos extensiveis, etc.) e isso removendo
as dificuldades de realizagdo com que esbarra o dispositivo
do mesmo tipo descrito nas patentes referidas.

Um outro objectivo & fornecer um dispositivo
de guiamento de estruturas simples que, montado numa maquina
de costura de tipo tradicional, permite realizar costuras
automdticas em tecidos de espessuras quaisquer.

Certos termos usados no seguimento para simplificar
a terminologia e tornar a descrigdo mais clara estdo defini-
dos a seguir:

-~ "pega de tecido": pega feita de tecido ou de qualquer
outro material semelhante susceptivel de ser cosido,

- direcgdo "longitudinal": direccdo da linha de costura
desejada,

— "direcgdo geral longitudinal": direcgdo que pode
estar desfasada angularmente em relacdo a referida
direcgdo 1longitudinal de um angulo pequeno, inferior
a 300, mas cuja orientagdo geral é longitudinal,

- direcgdo "transversal': direcgdo  perpendicular a
direcgdo longitudinal,

- direcgdo ‘'"vertical": direcgdo perpendicular ao pano
do tecido (ou a placa de suporte da obra da miquina
de costura que suporta o tecido),

- direcgdo "horizontal": direcgdo paralela ao pano
do tecido (ou a placa de suporte de obra da miquina
de costura),

= "calcador'": conjunto do mecanismo classico que assegura
0 guiamento e o avango do tecido ao nivel da agulha.

0 processo segundo a presente invencdo é do tipo
em que um O4rgd3o rotativo, orientavel por oscilagdo em
torno de um eixo vertical, estad disposto apoiado contra
0 tecido a montante do calcador de modo a guiar e arrastar
0 tecido a montante da zona de costura; O processo segundo
a presente invengdo é caracterizado por o referido 6rg3o



rotativo ser accionado em rotagdo por um rolo que se apoia
contra o referido O6rgdo na sua zona superior atravessada
pelo eixo vertical de oscilagdo de modo que o apoio do
rolo contra o Orgdo rotativo deixa este livre para oscilar
em torno do eixo vertical qualquer que seja o coeficiente
de atrito entre o rolo e o 6rg3o rotativo.

Além disso, de acordo com uma outra caracteristica
do processo, o rolo & arrastado em rotacdo com uma velocida-
de variavel em funcd3o da orientacdio do 6rgdo rotativo,
de modo que o referido 6rgdo rotativo produz uma velocidade
de passagem do tecido cuja projeccdo sobre a linha de
costura seja sensivelmente igual a velocidade de passagem
assegurada pelo calcador na zona de costura.

O dispositivo de guiamento do tecido segundo
a presente invengdo compreende, com vVvista a realizacdo
do processo atréas definido:

- um Orgdo rotativo de arrasto do tecido, disposto
a montante do calcador e 1livre para rodar em torno
de um eixo sensivelmente horizontal de modo a poder
entrar em contacto com o tecido por meio de geratrizes
de arrasto situadas num plano vertical,

- um accionador de oscilagdo que suporta o referido
drgdo rotativo e adaptado para poder fazer oscilar
este em torno de um eixo vertical que intersecta
0 eixo de rotagdo de modo a poder orientar as geratri-
zes de accionamento segundo direcgBes de accionamento
diferentes,

—um rolo colocado ao 1longo de um eixo transversal
horizontal e apoiado contra o 6rgdo rotativo com
vista a poder accionar o mesmo em rotagdo em torno
do seu eixo de rotagdo, por atrito,

- um motor de accionamento em rotacgdo do rolo,

- um detector da posig¢do transversal do tecido, disposto
a montante do calcador e associado a meios de geracdo
de um sinal de posigdo e a meios de comando adaptados

para comandar o accionador de oscilagdo em fungdo



deste sinal.

Segundo a presente inveng¢do, o0 rolo é& posicionado
por cima do brgdo rotativo de modo a apoiar-se com a zoha
superior do referido O6rgdo rotativo em oposigdo & zona
de contacto do referido o6rgd3o com o tecido, estando a
zona de apoio do referido rolo com o referido 6rgdo rotativo
sensivelmente situada no eixo vertical em torno do qual
se efectua a oscilagdo do referido brgdo rotativo.

Assim, segundo a presente invencdo, o tecido
& arrastado longitudinalmente, de maneira permanente,
a montante da zona de guiamento, efectuando-se as correcc¢des
de posigdo orientando de maneira apropriada a direccdo
deste accionamento longitudinal; o d6rg3o rotativo é acciona-
do em rotagdo pelo rolo por atrito ao nivel de uma zona
que ndo sofre qualquer deslocamento quando das oscilacgdes
deste O6rgdo, de modo que os atritos indispensdveis entre
as duas superficies dos referidos Orgdos n3o tém qualquer
influéncia sensivel na realizac3o das oscilacgdes, que
podem ser asseguradas sem dificuldades particulares.

Por outro lado, de acordo com outras disposicdes
caracteristicas da presente invencgdo,

- um detector de orientagdo estéd associado ao accionador
de oscilacdo (ou ao oérgdo rotativo), estando o referido
detector 1ligado a meios de conformagdo de sinal,
adaptados para fornecer um sinal representativo da
direcgdo de accionamento das geratrizes do O4rgdo
rotativo,

- 0o motor de accionamento do rolo estd na dependéncia
de meios de comando que recebem o sinal emitido pelos
meios de conformagdo do sinal referidos, estando
os referidos meios de comando adaptados para ajustar

a velocidade da rotagdo do motor em funcdo deste
sinal.

E assim possivel, por modulacdo da velocidade
do rolo, assegurar uma passagem do tecido ao nivel do



6rgdo rotativo que corresponde & produzida na zona de
costura pelo calcador e 1isso qualquer que seja a direcgdo
de accionamento do 4rgd3o rotativo, a fim de afastar todo
0 risco de formagdo de pregas, franzidos, etc. do tecido.
Segundo uma forma de realizagdo preferida, que
permite a execugdo de uma costura automidtica de uma peca
de tecido ao 1longo de um dos seus bordos (que constitui
a linha de referéncia atrds mencionada), o dispositivo

de guiamento é realizado da seguinte maneira:

- 0 detector de posigdo é um detector de presenga ou
auséncia de tecido, associado a meios de geracdo
de um sinal de posigdo com dois estados significativos

da auséncia ou da presen¢ga de tecido,

- 0 accionador de oscilagZo & um accionador de oscilagdo
alternativo, susceptivel de 1levar o Orgdo rotativo
a oscilar alternadamente entre duas posicles extremas
com uma frequéncia superior a cinco oscilacdes por
segundo, apresentando as geratrizes de accionamento,
nas duas posigdes extremas, duas direcgles sensivelmen-—
te simétricas em relagdo a direccdo paralela a direccdo
de accionamento do tecido pelo calcador,

- 0s meios de comando do accionador de oscilagdo, estdo
adptados para comandar este alternadamente de uma
posigdo para a outra em cada mudanga de estado do
sinal de posigido,

- o detector de orientagdo é um detector de posicdes
extremas, associado ao accionador de oscilacgdo, estando
os meios de conformagdo adaptados para fornecer um
sinal de posigdo extrema, quando o referido accionador
se encontrar numa ou outra das suas posic¢des extremas,

- 0o motor eléctrico de accionamento do rolo & do tipo
que possui duas velocidades de rotacdo, uma designada
por baixa e a outra por elevada,

- 0s meios de comando associados ao motor estdo adaptados

para comandar a rotagdo elevada do motor na presencga



do sinal de posigdo extrema e a rotagdo baixa na
auséncia do referido sinal.

Num tal dispositivo, o accionador de oscilagdo
que pode ser um macaco rotativo, & comandado alternadamente
entre duas posigOes angulares opostas conforme o estado
do sinal de posicdo. Quando o 6rgdo rotativo estiver coloca-
do numa ou na outra destas posigles extremas, ele efectua
uma correc¢do no tecido, introduzindo uma componente trans-
versal na velocidade de passagem, ao seu nivel; além disso,
o rolo é accionado neste caso com uma velocidade elevada
pelo motor de accionamento (presenga do sinal de posigdo
extrema) de modo que a componente transversal da velocidade
ndo é gerada em detrimento da componente longitudinal.
Quando, pelo contrario, o tecido se encontra numa posicdo
sensivelmente correcta, o sinal de posigdo muda muito
rapidamente de estado, e 0 macaco rotativo, comandado
com uma frequéncia elevada, oscila entre as referidas
posigles extremas. No decurso destas oscilagBes, o tecido
é arrastado pelas geratrizes de accionamento segundo uma
sucessdo muito répida de ziguezagues de amplitude muito
pequena em torno de uma direcg¢do média; desloca-se assim
ao longo de uma direcgdo resultante paralela a direccgdo
de accionamento do calcador; neste caso, o detector de
posigles extremas ndo fornece qualquer sinal e o rolo
é accionado com velocidade baixa pelo motor de accionamento:
o O6rgdo rotativo roda mais lentamente, sendo a velocidade
baixa do rolo regulada de modo que o referido érgdo rotativo
condiciona entdo uma velocidade de passagem do tecido
sensivelmente igual a produzida pelo calcador. Pelo contré-
rio, a velocidade elevada do O4rgdo rotativo é ajustada
para condicionar uma velocidade resultante de passagem
do tecido de cerca de 1% a 5% mais elevada que a velocidade
baixa, tal que a projecgdo desta velocidade elevada no
plano 1longitudinal seja sensivelmente igual & referida
velocidade baixa. Obtém-se assim por meio de um dispositivo
muito simples wum accionamento do tecido a montante da
zona de costura que é em qualquer instante compativel
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com o0 accionamento produzido pelo calcador.

Deve notar-se que o funcionamento atris descrito,
que implica oscilagOes alternadas de frequéncia elevada,
é permitido pelo modo de accionamento do 4rgdo rotativo
segundo a presente invengdo (apoio do rolo de accionamento
no eixo vertical em torno do qual se efectuam as oscila-
¢Bes); este funcionamento ¢é rigorosamente incompativel
com o accionamento descrito nas duas patentes atras referi-
das.

Por outro lado, de acordo com outras caracteris-
ticas da presente invengdo, o O4rgdo rotativo compreende
uma esfera de material eléstico, que & sujeita por uma
calote 1lateral da sua superficie num eixo-portador. Este
eixo-portador estd montado no accionador de modo a apoiar-
-se rotativamente em torno do eixo horizontal de rotacdo
0 qual passa pelo centro da esfera. 0 centro da esfera e a z0
na superior de apoio do rolo na esfera estdo sensivelmente
alinhados no eixo vertical em torno do qual se efectuam
as oscilagdes alternadas da referida esfera. Estas disposi-
¢Ges permitem ao O4rgd3o rotativo passar, sem dificuldades,
pelas grossuras de tecido, sem ter de controlar a pressdo
de apoio deste drg83o (como é o caso dos dispositivos des-
critos nas referidas patentes).

Além disso, de acordo com uma outra caracteris-
ca vantajosa da presente invengdo, o dispositivo de guiamento
atrds referido é suportado pelo 6rgido mbével ascendente/des-—
cendente de um macaco, cujo corpo estd fixado na armagdo
da miquina de costura, com vista a permitir descer o dispo-
sitivo de guiamento para a posigdo de trabalho em frente
da agulha e 1levantar o mesmo para a posigcdo elevada de
modo a libertar a parte dianteira da referida agulha.
E assim possivel, antes e depois da operacgdo de costura,
libertar completamente a placa de suporte da obra da ma-
quina de costura a fim de proceder 3as diversas operagdes
de colocagdo e remoc¢do do tecido.
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A presente invengdo estende~se ao dispositivo
de guiamento atréds definido como tal, bem como as maquinas
de costura aperfeigoadas equipadas com pelo menos um tal
dispositivo de guiamento.

Tendo assim sido feita a exposigdo geral da
presente invencgdo, outras caracteristicas, objectivos
e vantagens ressaltardo da descrigdo que se segue, feita
com referéncia aos desenhos anexos, que representam, a
titulo de exemplo n3o limitativo, uma forma de realizagdo;
nestes desenhos, que fazem parte integrante da presente
descrigdo, as figuras representam:

Fig. 1 - uma vista geral em perspectiva de
uma maquina de costura equipada com
um dispositivo de guiamento na posicdo

de trabalho;

Fig. 2 - uma vista andloga que mostra o disposi-

tivo de guia na posigdo elevada;

Fig. 3 - um esquema sinbptico que mostra os
érgdos do dispositivo de guiamento

e a sua disposigdo funcional;

Figs. 4 e 5 - vistas em perspectiva do disposi-
tivo de guiamento mostrando este

na posigdo de trabalho, respectivamente para una
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e para a outra das duas orientacgles
extremas do seu Orgdo rotativo de acciona-
mento;

Fig. 6 — uma figura andloga as anteriores mas
na qual o 6rgdo rotativo estd numa posigdo
média;

Fig. 7 - uma vista em algado de 1lado segundo

a seta (Vq) do dispositivo de guiamento;

Fig. 8 — uma vista de frente do mesmo, segundo
a seta (V2);

Figs. 9 e 10 - cortes do mesmo por planos verticais
que passam respectivamente pelo eixo
de rotagdo (XX') do o4rgdo rotativo,
e por um eixo perpendicular (AA'); e

Figs 11, 12 e 13 - vistas parciais em planta
do dispositivo, respectivamente para
uma e outra das orientagles extremas
do seu 6rgdo rotativo, e para a orientagdo
média deste.

0 dispositivo de guiamento (1) representado nas
Figs. 1 a 13 é montado numa mAquina de costura (2) do
tipo com a cabega a esquerda; de maneira tradicional,
esta maquina compreende uma armagdo (3), uma placa de
apoio da obra (4), um calcador (5), associado a uma agulha
(6) com a sua cinematica classica de accionamento (mecanismo
de avango de garras, etc.), meios de distribuic3o dos
fios, etc.. O exemplo considerado tem por objecto a costura
de uma fita elédstica de cintura (E) na borda de uma peca
de tecido e a maquina estd dotada com meios cléssicos
de alimentagdo e de guiamento desta fita eléstica para
a zona de costura (ndo representados). Na maquina de costura
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com a cabega a esquerda utilizada, o calcador (5) esté
colocado na vizinhanga de um angulo da placa de apoio
da obra (4); este &dngulo é delimitado por um bordo arredon-
dado (Ra) e por um bordo (Rb) perpendicular ao anterior
(paralelo a linha de costura).

0 dispositivo de guiamento segundo a presente
invengdo destina-se a guiar a peca de tecido que assenta
na placa de apoio da obra (4) a fim de permitir a realizagdo
de uma costura paralela ao bordo do tecido sem o auxilio
de uma operadora.

Este dispositivo de guiamento ¢é suportado por
um macaco pneumdtico (7) cujo corpo (7a) estd fixado por
meio de wuma peca (8) na armagdo (7) da maquina e cuja
haste mével (7b) estd solidarizada na sua extremidade
com um esquadro de suporte (9) do dispositivo de guiamento.
0 macaco (7) estd montado com uma pequena inclinacdo em
relagdo a vertical, de modo a poder deslocar o dispositivo
de guiamento entre uma posigdo de trabalho (Fig. 1), na
qual se situa justamente em frente do calcador (5) e da
agulha (6) da méquina, e uma posicdo elevada (Fig. 2),
na qual a parte dianteira destes Orgdos fica completamente
livre. O movimento do macaco & guiado por hastes (23)
que permitem que o dispositivo de guiamento efectue uma
translacgdo perfeita sem movimento angular. Na posigdo
inferior, o dispositivo de guiamento coloca-se em frente
do calcador (5) na vizinhanca do &ngulo atris mencionado
da placa de apoio da obra (4).

No exemplo, o calcador (5) estd fixado a um cabo
(10) (que se vé& melhor na Fig. 7), que passa através de
um furo aberto no esquadro de suporte (9) e possui na
sua extremidade 1livre superior uma pega de contacto que
eleva automaticamente o calcador quando o dispositivo
de guiamento atinge a sua posicdo elevada.

Além disso, a maquina estéd equipada com um detector
dptico de presenga do tecido (11) que capta a luz reflectida
por uma pequena plaqueta (11a) situada junto do calcador
(5) (para o interior do tecido, isto é, junto do bordo

(Rb)); no caso de presenca de tecido no seu nivel, este
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detector comanda a manobra do macaco (7) e a descida do
dispositivo de guiamento para a sua posicd3o de trabalho;
quando da auséncia do tecido, ele comanda a elevacdo do
macaco (7). Além disso, um detector de proximidade (n3o
visivel) equipa o macaco (7) para detectar o instante
em que a haste atinge a sua posigdo inferior estendida,
correspondente & posigdo de trabalho do dispositivo de
guiamento. Este sensor comanda o arranque da maquina de
costura quando o dispositivo de guiamento atinge esta
posi¢do de trabalho; comanda igualmente a colocacdio em
marcha dos meios de accionamento em rotagdo do 6rgdo rotati-
vo deste dispositivo o do seu accionador de oscilagdo
alternada.

Como as figuras ilustram, o dispositivo de guiamen-
to compreende essencialmente os cinco conjuntos funcionais
seguintes:

- um &4rgd3o rotativo (12) que compreende uma esfera
de material eléstico que é suportada por um esquadro
mbével (13) e que, na posic3o de trabalho, estd colocada
a montante do calcador (5) de modo a ficar em contacto
com © tecido por meio de geratrizes de accionamento
(formando wuma banda de rolamento (BR) simbolizada
a tracejado nas figuras), efectuando-se este contacto
ao nivel do bordo arredondado (Ra) da placa de apoio
da obra, na vizinhanga imediata do outro bordo (Rb).

- um accionador denominado de oscilacd3o alternada (14)
que compreende um macaco rotativo cujo corpo (14a)
estd fixado no esquadro de suporte (9) e cuja haste
(14b) suporta o esquadro mdével (13), de modo a poder
fazer oscilar a esfera (12) entre duas posic¢des extre-
mas, nas quais as geratrizes de accionamento (BR)
apresentam duas direcgles diferentes, cujos tragos
se representaram em (D1 ) e (D2 ) na placa de apoio
da obra,

- meios de accionamento em rotagdo da esfera (12) que
compreendem um motor eléctrico de accionamento (15)
e um rolo (16) apoiado contra a superficie da esfera
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12,

- um detector Optico (17) disposto a montante do calcador
(5) com um desfasamento transversal em relacdo a
este para o interior da placa de apoio da obra com
vista a detectar a este nivel a presenga ou a auséncia
de tecido, estando este detector associado a um circui-
to (18) de modelagdo e de amplificagdo dos sinais
que gera um sinal eléctrico de posicdo com dois estados
(Sp), que serve um distribuidor electropneumdtico (19)
que comanda o macaco rotativo (14),

— um detector de ©posigdes extremas (24), associado
ao macaco rotativo (14) e constituldo por dois sensores
de proximidade (24a) e (24b) que estdo situados em
frente de batentes de fim de curso (14c) e (144)
do macaco rotativo com vista a fornecer um sinal
quando estes batentes estiverem situados em frente
dos sensores (esta posigdo corresponde as duas posicdes
angulares extremas da haste do macaco rotativo e
portanto da esfera (12) por ele suportada).

As caracteristicas especificas estruturais e
funcionais destes diversos conjuntos s3o pormenorizadas
a seguir.

A esfera (12) que pode ser uma bola oca de borracha
estd desviada transversalmente em relacdo ao calcador
(5) de modo a entrar em contacto com o tecido numa zona
mais préxima do bordo (Rb) que o calcador. Esta esfera
& colocada por uma calote 1lateral da sua superficie a
um  eixo-suporte (21) sensivelmente horizontal, que se
apoia rotativamente num furo do esquadro mbével (13) de
modo que a referida esfera fique livre para rodar em torno
de um eixo (XX') pelo seu centro (0).

0 esquadro mbével (13) estd fixado na haste (14b)
do macaco rotativo de modo que o prolongamento do eixo
vertical (YY') da referida haste passa pelo centro (0)
da esfera. Assim, as oscilagdes impostas pelo macaco rotativo
modificam a orientagdo do eixo (XX') em torno do qual
a esfera roda, sem modificar a posigdo espacial desta.
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A esfera (12) estd disposta na vertical do bordo
arredondado (Ra) da placa de apoio da obra (4), de modo que
o seu centro (0) fique 1ligeiramente desviado para fora da
referida placa, como se ilustra nas Figs. 7 e 10; a esfera
e o bordo arredondado apresentam na zona de contacto uma
tangente comum (Tc) inclinada em relag¢do a horizontal. Assim,
o tecido é arrastado pela esfera ao nivel da obra que forma
na vertical do bordo arredondado (Ra), ao nivel desta dobra,
ela beneficia de uma maior rigidez, o que contribui para
reduzir os riscos de franzido, mesmo no caso de tecidos muito
leves.

Prevém-se meios de sopragem (27) por baixo do
bordo arredondado (Ra) da placa de apoio da obra, com vista
a descolar o tecido do canto vertical da referida placa e
assim coloca-lo em melhor posic3o para ser arrastado pela
esfera (12).

Além disso, a placa de apoio da obra (4) compre-
ende de preferéncia um pequeno flanco arredondado (28) situa-
do por baixo do bordo (Rb) na vizinhanca da esfera (12).
Este guiamento do tecido melhora ainda as condicBes de accio-
namento deste pela esfera (12).

0 macaco rotativo (14) & um macaco pneumitico
de tipo conhecido, com amplitude angular ajustivel; a sua
pequena inércia permite-lhe modificar a sua posig3o com uma
frequéncia elevada, maior que cinco oscilagBes por segundo,
podendo atingir até dez a quinze oscilagBes por segundo.
Este macaco compreende batentes de fim de curso (14c) e (144)
que permitem regular a sua amplitude de oscilagdo para um
valor 2¢ da ordem de 20°a 300, em particular para um valor
da ordem de 24°. Como j& foi indicado, estes batentes servem
para detectar os instantes em que o macaco rotativo atinge
uma ou a outra das suas posigles angulares extremas (gracgas
aos sensores de proximidade (24a) e (24b)). Numa posicdo
angular, o eixo de rotagdo (XX') da esfera estid desviado
de um angulo d;ﬂ2c’ em relagdo & direcgdo transversal
(Figs. 3, 4 e 11), enquanto que na outra posi¢3o angular,
este eixo de rotagdo (XX') estd desviado simetricamente em
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relacdo & referida direcgdo transversal de um angulo igual
(Figs. 5 e 12). Assim, na primeira posig¢do, as geratrizes
de accionamento (BR) da esfera apresentam uma direcgdo
(D1 ), angularmente desviada para o interior do tecido do
angulo o em relagdo & direcgdo longitudinal, de modo que
a rotacdo da esfera assegura um accionamento longitudinal
do tecido com uma componente minoritdria transversal dirigida
para o interior do tecido (Fig. 11); na segunda posigdo,
as geratrizes de accionamento (BR) apresentam uma direcgdo
(D2), desviada angularmente para o bordo (B) do tecido do
dngulo o« e a rotagdo da esfera assegura un accionamento lon-
gitudinal com uma componente minoritéria transversal dirigida
para o bordo (Fig. 12).

0 rolo (16) de accionamento em rotagdo da esfera
estd situado por cima da esfera (12), ao longo de um eixo
transversal horizontal (ZZ') de modo a ir apoiar-se com a
zona superior da referida esfera (polo superior (Su) desta)
em oposic3io & zona inferior de contacto da esfera com O teci-
do. Esta zona superior (Su) de contacto entre o polo (16)
e a esfera (12) estid situada no eixo vertical (YY') que passa
pelo centro (0), em torno do qual a esfera é levada a oscilar
alternadamente pelo macaco rotativo (14). Esta zona (8u)
ndo se desloca no decurso destas oscilagles, de modo que,
qualquer que seja o atrito de accionamento do rolo na esfera,
o contacto do mesmo n3o prejudica em nada a execugdo das
oscilagdes.

0 rolo (16) & suportado pelo veio motor (22)
do motor eléctrico (15) e estd situado por cima do eixo-porta-
dor da esfera (12). Para isso, o motor (15) estad fixado por
trids do esquadro de suporte (9) e o seu veio motor (22) passa
num furo do esquadro mdével (13).

0 sensor (17) é um sensor com O&ptica de tipo
clédssico, qua capta a 1luz reflectida por uma placa (17a)
existente na placa de apoio da obra (4). De preferéncia,
o sensor Ooptico (17) estd associado a meios de regulagdo
da sua posicdo transversal, com vista a permitir ajustar
a posigd3o da costura em relagdo ao bordo do tecido. HNa direc=-
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¢do longitudinal, o sensor (17) estd colocado entre o calca-
dor (5) e a esfera rotativa (12), o que corresponde a eficé-
cia 6ptima do guiamento.

A informacd3o bptica fornecida pelo detector (17)
é transformada por uma célula num sinal eléctrico que é tra-
tado no circuito (18) para enviar um sinal de posicdo
(Sp ) para o distribuidor electropneumatico (19) associado
ao macaco rotativo (14). Na presengca do tecido, o sinal
(Sp ) tem um estado, designado por estado 1, correspondente
a posigdo da esfera (12) para a qual as suas geratrizes de
accionamento tém a direccgdo (D1): 0 tecido é accionado longi-
tudinalmente com uma tendéncia para deslizar transversalmente
no sentido oposto ao do seu bordo (Fig. 11); a plaqueta do
sensor (17a) que estava coberta pelo tecido descobre-se.
O sensor (17) detecta entdo uma auséncia de tecido e o sinal
(Sp ) passa para o seu outro estado, designado por estado
2, correspondente a posigdo da esfera (12) na qual as suas
geratrizes de accionamento apresentam a direccgdo (D2 )i ©
tecido é sempre accionado longitudinalmente mas com uma ten-—
déncia para deslizar transversalmente no sentido do seu bordo
(Fig. 12). Assim, por oscilagdo do eixo de rotagdo (XX')
da esfera por cada mudanga de estado do sinal de posicdo
(Sp), o tecido é guiado de modo que o seu bordo passa sensi-
velmente por baixo da plaqueta (17a), disto é, mantém-se a
uma distlncia transversal sensivelmente constante do calcador
(5).

Quando o sinal (Sp) muda de estado muito rapida-
mente (bordo do tecido na vertical da plaqueta (17a)), o
macaco rotativo (14), solicitado de um lado e do outro com
uma frequéncia elevada, oscila entre as posicBes extremas
atrds mencionadas: as Figs. 6 e 13 ilustram estas oscilacdes
alternadas, que podem atingir uma frequéncia elevada (supe-
rior a 5 Hz). Durante esta oscilagdo, as geratrizes de accio-
namento (BR) da esfera (12) accionam o tecido segundo uma
direcgdo resultante (Dc) paralela a linha de costura. O sen-
sor de posigdes extremas (24) nd8o fornece entdo qualquer
sinal.
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Os sensores (24a) e (24b) deste detector de posi-
¢Oes extremas (24) estdo ligados a meios (25) de modelacgo
do sinal que, a partir do sinal recebido, produzem um sinal
(Pe) de dois estados (por exemplo o estado 1 no caso de de-
tecgdo da posigdo extrema estédvel e o estado 0 no caso con-
trario, correspondente a uma oscilacdo entre as posicgdes
extremas). Este sinal é fornecido para meios de comando (26)
dos quais depende o motor de accionamento (15) do rolo (16).
Este motor é um motor eléctrico de duas velocidades, uma
baixa, apropriada por exemplo para fazer rodar a esfera (12) a
100 r.p.m., e a outra mais elevada, apropriada para fazer
rodar a esfera a 103 r.p.m.. Os meios de comando (26) condi-
cionam a rotagdo elevada quando o sinal (Pe) for representa-
tivo de uma posigdo extrema e a velocidade baixa no caso
contrario.

0 dispositivo de guiamento segundo a presente
invengdo arrasta portanto o tecido a montante da zona de
costura numa direcgdo geral longitudinal e efectua o guiamen-
to permanente pela criagdo de uma componente transversal
em caso de necessidade, para obter uma costura paralela ao
seu bordo; este accionamento coopera com o calcador para
afastar os riscos de formagdo de pregas, de franzidos, etc.
Nas Figs. 11 e 12, simbolizou-se em (B) o bordo do tecido,
em (C) a linha de costura a realizar e, como ja foi indicado,
em (D1,D2) as direcgles de accionamento do tecido pela esfera
(12), quando esta se encontra nas suas posigBes extremas
opostas; estas direcgbes de accionamento (D1 ) e (D2 ) sdo
simétricas em relacd3o a direccdo 1longitudinal (Dc) (sendo
esta Gltima paralela a direcgdo de accionamento do calcador).
Na Fig. 13, esquematizou-se a esfera a oscilar entre as suas
posiglBes extremas (sendo (Dc) a direccdo média de acciona-
mento).

Quando as direc¢les de accionamento (D1 ) e (D2)
forem obliquas angularmente em relacdo a direcc¢fio longitudi-
nal (Figs. 11 e 12), a velocidade de accionamento (Vr) do
tecido é maior (velocidade elevada do motor) de modo que
a componente (V1) ao longo da direccdo longitudinal mantém-
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-se igual a velocidade (V') correspondente & velocidade baixa
(Fig. 13), & qual o tecido é accionado quando a direcgdo
média de accionamento coincidir com a direcg¢3o longitudinal.

Por outro lado, quando a pega a coser chegar
ao fim da costura e o seu bordo extremo ultrapassar a esfera
(12) (j& n3o é ent3o accionada por esta Gltima), o tecido
é guiado por uma lingueta eldstica (29) que estd disposta
na direcgdo transversal entre a esfera (12) e o calcador
(5), como se mostra nas figuras; esta lingueta apoia-se elas-
ticamente no tecido, evitando um deslizamento transversal
deste no fim da costura. Esta lingueta (29) pode ser mbvel ver
ticalmente e servocomandada de modo a descer contra o tecido
apenas no fim da costura, quando a extremidade do tecido
chegar perto da esfera (12).

O dispositivo anteriormente descrito pode ser
utilizado em qualquer aplicagdo em que se pretenda realizar
uma costura ao longo de um bordo de tecido com o fim de auto-
matizar esta operagdo. Se se pretender coser varios panos
de tecido, prevé-se um dipositivo de guiamento para guiar cada
um dos panos.
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REIVINDICAGCOES

1. - Dispositivo de guia de tecido que equipa uma maquina
de costura, dotado com wuma placa de suporte da obra (4)
e um calcador de arrastamento do tecido (5) associado a
pelo menos uma agulha (6), com vista a permitir a execucdo
de wuma costura automdtica do tecido, paralelamente a uma
linha pré-definida de referéncia, compreendendo este dispositi-
vo de guia:

— um Orgdo rotativo de accionamento do tecido (12), colocado
a montante do calcador (5) e livre em rotagdo em torno
de um eixo sensivelmente horizontal (XX'), de modo
a poder entrar em contacto com o tecido por geratrizes
de accionamento (RR) situadas num plano vertical,

- um accionador de rotagdo (14) que suporta o referido
érgdo rotativo (12) e adaptado para poder fazer rodar
este em torno de um eixo vertical (YY') que intersecta
o0 eixo de rotagdo (XX') de modo a poder orientar as
geratrizes de accionamento (BR) segundo direcgdes de
accionamento diferentes (D1,D2),

- um cilindro (16) disposto ao longo de um eixo transversal
horizontal (ZZ') e disposto apoiado ao Orgdo rotativo
com vista a poder arrastéd-lo em rotagd3oc em torno do
eixo (XX'), por fricgdo,

— um motor (15) de accionamento em rotag¢3io do cilindro
(16),

- um detector da posigdo transversal do tecido (17),
disposto a montante do calcador (5) e associado a meios
(18) de produgdo de um sinal de posicd3o (Sp) e a meios
de comando (19) adaptados para comandar o accionador
de rotagdo em fungdo do sinal de posi¢do (Sp), sendo o re-
ferido dispositivo de guia caracterizado por o cilindro
(16) estar colocado por cima do Obrgdo rotativo (12),
de modo a ir apoiar-se na zona superior (Su) do referido
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2

6rgdo rotativo, oposta & zona (i) de contacto do referido
érgdo com o tecido, estando a =zona (Su) de apoio do
referido cilindro com o referido 6rgdo rotativo sensivel-—
mente situada no eixo vertical (YY') em torno do qual
se efectua a rotagdo alternativa do referido O4rgdo
rotativo.

29, - Dispositivo de acordo com a reivindicagd8o 1, caracte-
rizado por:

- ao accionador de rotagdo (14) (ou o obrgdo rotativo
(12)) estar associado um detector de orientagdo (24),
ligado a meios de modelagdo de sinal (25), adaptados
para fornecer um sinal (Pe) representativo da direccdo
de accionamento das geratrizes (BR) do brgdo rotativo,

- o motor (15) de accionamento do cilindro (16) estar
dependente de meios de comando (26) que recebem o sinal
(Pe) enviado pelos meios de conformagcdo (25) atrés
mencionados, estando os referidos meios de comando
adaptados para ajustar a velocidade de rotagdo do motor
(15) em fungdo deste sinal.

32. - Dispositivo de acordo com a reivindicag3o 2 que
permite a execugdo de wuma costura automatica de uma pecga
de tecido ao 1longo de um dos seus bordos que constitui a
) linha de referéncia referida, caracterizado por:

- 0 detector de posigdo (17) ser um detector de presenca
ou de auséncia do tecido, associado a meios de geracdo
de um sinal de posigdo (Sp) com dois estados, representa-
tivos da auséncia ou da presenca de tecido,

— 0 accionador de rotagdo (14) ser um accionador de oscila-
¢do alternativa, adaptado para levar o Org8o rotativo
a oscilar alternativamente entre duas posicdes extremas
com uma frequéncia superior a cinco oscilagdes por
segundo, apresentando as geratrizes de accionamento,
nas duas posig¢des extremas, duas direcgdes (D1 ,D2 )
sensivelmente simétricas em relacdvc & direcgdo (Dc)



- 23 —

paralela a direcgdo de accionamento do ‘tecido pelo
calcador,

- os meios de comando (19) do accionador (14) estarem
adaptados para comandar estes alternadamente de uma
posigdo para a outra, em cada mudanga de estado do
sinal de posicgdo (Sp),

— o detector de orientagdo (24) ser um detector de posicdes
extremas (24a,24b), associado ao accionador de oscilacdo
(14), estando os meios de conformagdo (25) adaptados
para fornecer um sinal de posigdo extrema (Pe) quando
0 referido accionador se encontrar numa ou na outra
das suas posig¢les extremas,

- o motor eléctrico (15) de accionamento do cilindro
(16) ser do tipo que possui duas velocidades de rotacdo,
uma denominada lenta e outra denominada répida,

- os meios de comando (26) associados ao motor (15) estarem
adaptados para comandar a rotacdo répida do motor na
presenga do sinal de posigdo extrema (Pc) e a rotagdo
lenta na auséncia do referido sinal.

42. - Dispositivo de acordo com a reivindicag3o 3, caracte-
rizado por o motor (15) e o0s seus meios de comando (26)
estarem adaptados de modo que a velocidade lenta de rotagdo
do Orgdo rotativo (12) condiciona uma velocidade de passagem
do tecido sensivelmente igual a determinada pelo calcador
e que a velocidade rapida do referido O4rgdo rotativo (12)
condiciona uma velocidade de passagem da ordem de 1 a 5%
mais elevada do que a primeira.

>¢. - Dispositivo de acordo com qualquer das reivindicacdes
1, 2, 3 ou 4, caracterizado por o 4rgdo rotativo (12) compreen—
der uma esfera de material eldstico que é aplicada por uma
calote lateral da sua superficie a um eixo portador (21),
estando o referido eixo portador montado no accionador (14)
de modo a apoiar-se rotativamente em torno de um eixo horizon-
tal (XX') que passa pelo centro (0) da esfera (12), estando
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o referido centro (0) da esfera (12) e a zona superior (Su)
de apoio do cilindro (16) na esfera sensivelmente alinhados
no eixo vertical (YY') em torno do qual se efectua a oscilagdo
alternativa da referida esfera.

69, — Dispositivo de acordo com a reivindicagdo 5, caracte-—
rizado por o accionador de oscilagdo alternativa compreender
um macaco rotativo (14) do tipo pneumatico com haste sensivel-
mente vertical (14b) e um esquadro (13) fixado na referida
haste e suportando o eixo-portador (21) da esfera, sendo
o referido esquadro perfurado para permitir a passagem de
um veio motor (22) que suporta o cilindro de accionamento
(16), estando este veio motor (22) disposto por cima do
eixo (21) portador da esfera.

72. - Dispositivo de acordo com a reivindicag¢do 6, caracte-—
rizado por o dito macaco rotativo (14) ser um macaco de
amplitude angular ajustdvel para um valor 2 <« da ordem de

o}
20

lhe permite uma frequéncia de oscilagdo superior a DBSHz.

a 300, tendo o referido macaco uma inércia pequena que

8e. - Dispositivo de acordo com qualquer das reivindicagOes
5, 6 ou 7, caracterizado por a esfera de material elastico
(12) que constitui o 6rgdo rotativo estar disposta a montante
do calcador (5) na prumada de um bordo arredondado (Ra) da
placa de suporte da obra (4), estando o centro (0) da referida
esfera desviado para o exterior da referida placa de modo
que a referida esfera e o referido bordo arredondado apresentam
na zona de contacto uma tangente comum (Tc), inclinada em
rela¢do a horizontal.

9¢, — Dispositivo de acordo com a reivindicagdo 8, caracte-
rizado por compreender meios de sopragem (27) situados por
cima do bordo arredondado (Ra) da placa de suporte da obra
(4) para descolar o tecido da aresta vertical da referida
placa.
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102. - Dispositivo de acordo com qualquer das reivindicagdes
& ou 9, no qual o detector (17) é um detector &ptico de
presenga ou de auséncia de tecido, caracterizado por o calcador
(5) estar disposto na vizinhanca de um canto da placa de
suporte da obra, sendo este angulo definido pelo bordo arredon-
dado referido, na prumada do qual estd situada a esfera
(12), e por um bordo perpendicular ao anterior paralelo
a linha de costura, estando o detector dptico (17) de presenca
ou de auséncia do tecido situado para o interior da placa

de suporte da obra (4) na vizinhanca do referido calcador
(5).

112. - Dispositivo de acordo com qualquer das reivindicacBes
1 a 10, caracterizado por compreender uma lingueta eléstica
(29) disposta, na direcgdo transversal, entre o drgdo rotativo
(12) e o calcador (5) com vista a poder apoiar-se no tecido
e evitar um deslizamento transversal deste Gltimo no fim
da costura.

122, - Dispositivo de acordo com qualquer das reivindicacles
1 a 11, caracterizado por ser suportado pelo brgdo mdvel
ascendente/descendente de um macaco (7) cujo corpo esté
fixado na armagdo (3) da maquina de costura, com vista a
permitir descer o referido dispositivo para a posicd3o de
trabalho em frente da agulha ou levantar o mesmo para a
posigdo superior, de modo a libertar a parte & frente da
referida agulha.

132. - Dispositivo de guia de acordo com qualquer das
reivindicagBes 1 a 12, que equipa uma miquina de costura
do tipo com a cabeca a esquerda.

142, - Processo de costura automadtica de uma peca de
tecido por meio de uma maquina de costura equipada com um
dispositivo de acordo com as reivindicagles 1 a ﬁ3, no qual
um 6rgdo rotativo (12), orientivel por oscilagBes em torno
de um eixo vertical (ZZ'), estéd disposto apoiado ao tecido
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a montante do calcador de modo a guiar e arrastar o tecido
a montante da zona de costura, caracterizado por o referido
o0rgdo rotativo (12) ser accionado em rotacdo por um cilindro
(16) que se apoia no referido 6rgdo na sua zona superior
(Su) atravessada pelo eixo vertical de oscilacd3o (ZZ') de
modo que o apoio do cilindro (16) no Orgdo rotativo (12)
deixa este livre para oscilar em torno do eixo (Z2Z'), qualquer
que seja o coeficiente de atrito entre o cilindro e o drgdo
rotativo.

152. - Processo de acordo com a reivindicagdo 14, caracteri-
zado por o cilindro (16) ser accionado em rotagdo com uma
velocidade que ¢é fungd3o da orientacdo do 04rgd3o rotativo
(12), de modo que o referido O6rgdo rotativo produza uma
velocidade de passagem do tecido, cuja projecgdo sobre a
linha de costura seja sensivelmente igual & velocidade de

passagem assegurada pelo calcador (5) na =zona de costura.

162. - Processo de acordo com qualquer das reivindicagles
14 ou 15, caracterizado por o 6rgdo rotativo (12) ser orientado

por oscilagBes alternadas entre duas posigBes angulares
extremas.

Lisboa, 24 de Julho de 1991

Euas Bk M*LXE“”‘H‘ GARCIA

: b B 3 g"
Agente Blics! & Porpipist Indasieial



RESUMO

A invengdo refere-se a um processo e a um disposi-
tivo de costura automética de uma peca de tecido, ao longo
dos seus bordos.

0 processo é& do tipo no qual um drgdo rotativo
(12), orientavel por rotagdo em torno de um eixo vertical
(77'), estd disposto apoiado contra o tecido a montante
do calcador com vista a guiéd-lo e arrastd-lo a montante
da zona de costura. Segundo a invencdo, o drgdo rotativo
(12) é accionado em rotagdoc por um cilindro (16) que vai
apoiar-se no referido 6rgdo, na sua zona superior atravessada
pelo eixo vertical de rotagdo (ZZ'), de modo que o apoio
do cilindro neste 4rgdo deixa este Gltimo livre para rodar,
em especial com uma frequéncia elevada, em torno do eixo
(ZZ'), qualquer que seja o coeficiente de atrito entre
o cilindro e o 4rgdo rotativo.
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