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"Unidade de bigorna de guia incluindo

asas de prisao moveis para agrafador”
para que

SWINGLINE, INC. pretende obter privi-

legio de invengao em Portugal

RESUMO

O presente invento refere-se a uma unidade de bigorna para
guiar € prender agrafos, quando accionados para baixo num plano
vertical, em que cada perna de agrafo &€ guiada num meio de guia na
unidade.assentando cada meio de guia com um Aangulo em relagdo a
esse plano vertical. Em comunicagdao com cada meio de guia e for-
mando uma parte de cada meio de guia encontra-se uma ranhura, com
um angulo em relagado ao plano vertical, com uma asa oscilavel no
mesmo para prender as pernas de agrafo apdés cada uma delas ter pe-

netrado na pega de obra.
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MEMORIA DESCRITIVA

Antecedentes do invento

Bigornas moéveis para auxiliarem na prisZo de agrafos s3do an-—-
tigas (patentes US Ngps. 2 267 185 e 4 546 910); no entanto a sua
construgdo e funcionamento ndo tém sido satisfatérios em muitas
aplicacgédes.

Sumario do invento

De uma forma ampla, o presente invento compreende um agrafa-
dor para accionar agrafos num plano vertical incluindo um corpo de
bigorna estacionario posicionado a um &ngulo em relagdo ac plano
vertical para guiar cada uma das pernas de agrafo para duas ranhu-
ras paralelas nas quais estdo operativas duas asas de bigorna ar-
ticuladas para movimento articulado para engate, dobragem e prisao
das pernas duma maneira tal que as pernas dobram em planos verti-
cais adjacentes e podem, além disso, passarem—-se uma & outra quan-—
do presas.

Breve descricdo dos desenhos

a figura 1 ¢ uma vista em plano de topo da unidade de bigorna

do presente invento posicionada num &ngulo;
a figura 2 ¢ uma vista em corte pela linha 2-2 da figura 1;

a figura 2a ¢ uma vista em algado lateral de um agrafo antes

de ser accionado e preso;

a figura 3 é uma vista em algado parcial de uma unidade de

bigorna apés as asas de bigorma terem prendido o agrafo;

a figura 4 é uma vista em algado parcial da unidade de bigor-

na antes de prender;

a figura 5 ¢ uma vista de fundo parcial de um agrafo preso

mostrando as pernas de agrafo em planos lado a lado paralelos; e

a figura 6 é uma vista em algado parcial de uma unidade de bi-
gorna ajustada para comegar a prender antes da parte central do
agrafo atingir a superficie de trabalho.

Descrigio da concrertizacfo preferida
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Nas figuras 1!-5, a wunidade de bigorna 9 inclui um corpoc 10
que tem duas rarhuras verticais 11 e lla gue assentam em planos
verticais lado & lado paralelos. As ranhuras 11 e 1lla comunicam
uma com a outra ao longo do plano vertical b que est4d inclinado
alguns graus, &ngulo A, em relagdo ao plano de accionamento verti-
cal de agrafo pl. A rampa de guia de perna de agrafo 12b esti4 per-
pendicular & ranhura lla, tendo superficies de rampa oposta 12c,
12d. Assim quando a perna de agrafo 13b do agrafo 14 &€ accionada
para baixo pela la&mina accionadora 23 (figura 4), a perna 13b, se-
néo prefeitamente alinhada com a ranhura lla, engata a rampa de
guia 12b que guia a perna 13b para a ranhura vertical lla. De modo
similar, a outra perna de agrafo 13a €& guiada pela rampa 12a,
quando necessario, para a ranhura 11. Uma vez que a unidade de bi-
gorna 9 estéa inclinada a parte central de agrafo 15 ndo é sujeita
a torsio ou outra distorsado enquanto as duas pernas 13a., 13b sdo
dobradas fora do plano pl. Cada perna 13a, 13b durante a penetra-
¢&0 na pega de obra 22 e sendo guiada como descrito acima, engata
a sua asa de prisé&o 15a, 15b, asas 15a, 15b que (quando alojada
nas ranhuras 11, lla) assentam em planos diferentes mas paralelos,
obrigando as pernas 13a, 13b a dobrarem & medida que prossegue o
accionamento ou quando as asas 15a, 15b sZo rodadas ou em ambos os

casos.

De preferéncia, a unidade de bigorna 9 e o tamanho dos agra-
fos a serem accionados s&o proporcionados de modo que a perna 13b
entra em contacto com a asa 15b entre a aresta de asa 1S5c € a ex-
tremidade de ranhura 17b de ranhura 11 e a dobragem comeca nesta
Zona para evitar que a perna 13b se mova para a ranhura 11 e in-
terfira com a dobragem da perna 13a. Se a dobragem comeca a es-—
querda da extremidade de ranhura 17b, a perna 13b pode ultrapassar
a asa 15b (antes da mesma comagar a dobrar) e entrar na ranhura
11. De modo similar, as pontas 15t e 17a definem os limites de uma

zona alvo de engate para a perna 13a pelas mesmas razdes.

As asas de pris&o 15a, 15b artivuladas em torno de pinos de

articulag&o 1Ba, 18b sido obrigadas a moverem-se para cima pela
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placa 19 actuada pelo selendide 21. Uma vez que as pernas 13a, 13b
est&o orientadas pelas rampas 12a, 12b para ficarem alinhadas com
as asas 15a, 15b assentando em planos lado a lado, as pernas 13a,
13b, assentam em planos lado a lado ou adjacentes. Quando a pega
de obra 22 é relativamente fina as pernas 13a, 13b passam—se uma &
outra (figufa 5); no entanto se a pega de obra 22 é
suficientemente espessa as pernas 13a, 13b assentarZo ainda em

planos lado a lado e ndo se passarao uma & outra.

Voltando & figura 6, o movimento das asas 15a, 15b tem sido
controlado para iniciar a pris3o das pernas de agrafo 13a, 13b
antes da parte central do agrafo 16 atingir a superficie da pega
de trabalho 22.
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REIVINDICACOES

1 - Unidade de bigorna, tendo uma porcdo estacionaria e
porgdes mdvels para guiar e prender um agrafo, tendo uma coroa e
duas pernas, incluindo meios de accionamento para accionar o
agrafo num plano vertical, caracterizada por compreender:

a) uma porgao de bigorna estacionaria, tendo ranhuras
lado-a-lado, verticais e paralelas inclinadas em relacdo ao
plano vertical, incluindo cada uma das ditas ranhuras um meio de

uia ara guliar cada perna de agrafo;
!

b) uma extremidade de ranhura de cada ranhura, posicionada
entre os meios de guia de cada ranhura e estando tais
extremidades de ranhura espacadas entre si de uma certa
distdncia e estando cada ranhura ligada em conjunto através de
tal distéancia;

C) superficies em rampa nos ditos meios de guia para guiar
a perna de agrafo para uma ranhura;

d) uma porgdo de asa de bigorna rodavel de prender,
posicionada em cada uma das ranhuras, para rodar e engatar e,
em seguida, dobrar a perna, para uma posicdo de prisdo, estando
cada uma das ditas porgdes de asa de bigorna adjacentes entre si
durante tal movimento de rotacdo; e

e) meios de poténcia para moverem as asas de prender para
prenderem as pernas de agrafo.

2 - Unidade de bigorna de acordo com a reivindicacdo 1,
caracterizada por as dimensdes das porcdes de asa e agrafo serem
proporcionadas de modo que as pernas engatam nas porgdes de asa
e ficam dobradas antes das pernas poderem entrar em contacto com
uma ranhura vertical ligada.

Lisboa, =00 1990
Por SWINGLINE, INC.
- O AGENTE OFICIAL -
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