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MODELO DE UTILIDAD
por 20 afios _
bor “UN JUGUETE ARTICULADO", g favor de D. Vico Mitrani,
de nacionslided iteliens, domicilisdo en Barcelona, AvV.
Generel Mitre, 176, 49, 28, |

MEMORIA DESCRIPTIVA

Se describe en este Modelo de utilidad un jugue-
te articuledo que figura un “robot" con aperiencis de un
hombre mecénico, el cual avenze con un movimlento de veivén
de sus plernas, snélogemente al andar de un eutbémate, pre-
sentendo la perticulerided de lanzar chispas por un orifi-
clio delantero.

Como ejemplo de una de sus posibles reaslizscio-

nes, se adjunten unos dibujos en 1los que se ha representa-

| do una viste exterior del Jjuguete, £ig. I, un detelle del

brgeno productor de chispas, fig. II, y la disposicién de
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los mecenismos que le hacen endar, fig. III y IV,

Ia cebeza y cuerpo -1- del "robot" formen une
carcass rigidaven cuyo interior se albja el mecarismo pro-
pulsor de cuerda y el brgeno productor de chispas, selien-
do éstes por el orificio =2-,

En la fig. II se puede observer que el resorte
-3~ trensmite su movimiento a través de un tren de engrang
jes =4-, & une frese —7- que gira s gran velocidasd, contra
la que se apoys une piedrea -5~ de mechero, montzde en un
soporte basculante =6-, provocéndose asi el menclonedo haz
de chispes.

El mismo resorte espiral -3=-, bhace girar con mo-
vimiento lento & un cigliefisl -8-, vieto en perspectiva en
le £fig. IV, el cual tiehe su parte centrsl apoysda en el
goporte de 108 mecanismos de cuerda fijos al cuerpo =1
del "robot", mientraes que los extremos pasan por unos te-
ledros alergados =~9- de les plernas —10; articuledes en
-11- con el saporte interior de -1-, por lo tento el girar
-8=-, obligaréd a bascular en amboe sentidos a las piezes
=10=, y dada la posicidn relaetive de los extremos de =~8-,
una pierns svenzard mientrss la otra retrocede.

En la parte inferior de -10- se articulen los
pies =12~ pudiendo girar respecto a -10-, slrededor de
-13-, quedando fijeda su posicién por un enlece con el so-
porte interior de -1=-, constituido por une piega =14= ar-
ticulads en -15- y -16-, con 1o cusl se determina un cus-
drilitero de vértices ~11=, =13~, =15-, -16-, cuyo movi-
miento combinsdo con el simétrico de la otra pierns de
como resultedo que las superficlies inferiores de los ples

queden précti camente siempre paraleles a la superficie so-
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bre le que ae apoyen.

- Para producir el avence se disponen en la plante
de los pies unas leminillae elésticas -17- basculantes que
agomen por unes sberturas de los pies, de modo que cuando
estén en un extremo sobresalen lo suficiente para proporcio-
nar une buena friceién con la superficie de apoyo i la
plerne tiene tendencla & retroceder, provocendo el avance
del cuerpo, y cuando la pierne se adelante las laminillas
basculasn hasta el otro extremo gquedando enrasadas con la

superficie, con lo que no se ofrece obstéculo pera el aven-

ce de la pierns.

Todo cuanto no afecte, altere, cembie o modifi-
que le esencia del juguete descrito, seré varisble a los
efectos del actual Modelo.

NOTaA. »

Se reivindica como objeto de este registro por Mo-
delo de utilided:

1 = Un juguete erticulado, ceracterizedo porgue eparente

un "robot" con figurs semejente a un hombre mecénico, ani-

~medo de un movimiento de ander y lanzendo haces de chispas

g través de un orificio de su parte delentera, estando ac~
clonedo por un mecanismo de cuerda gque transmite el movi-
miento de un resorte espirsl, por un ledo, & una fress, a
trevés de un tren de engrensjes multiplicedores de velocli-
ded, contra la que frote une piedra de mechero monteda en
un soporte basculante, enfrentada con le gbertura delante-
ra y por otro lasdo mueve lentamente un ciglieiial que produce
el movimiento de avence del juguete.

2 - El propio juguete de la reivindicacién anterior, carac-

terizado porque los mecanismos de cuerda descritos ven mon-
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tados en un soporte interior sl cuerpo del "robot", forman-
do un conjunto rigido en el que se apoye la parte central

del ciglieflal y los puntos de giro de las plezes que formen

. las plernss, pasendo los extremos del cigiiefial que estén

doblados en sentidos opuestos por unos taiadroa slargados
de les piernass, con lo cuasl el movimiento de giro del ci-
gliefial se convierte en uno de veivén de las plernas.

3’- El propio juguete de las reivindicaciones anteriores,
caracterizedo porque los ples del juguete tiemnen un punto
de articulacién con las plernes y otro con una pleze arti-
culede & su vez con el goporte fijo del interior &l cuerpo
de modo gue cuaendo las plernss se mueven alternativamente
pare andasr, les caras inferiores de ambos pies permenecen
sensiblemente paralelss. |

4 - El propio juguete de las reivindicasciones anteriores,
caracterizado porque en las ceras inferiores de los pies
hay unss pequefies ventanas por las que ssomen unes lamini-
llas eldstices besculantes, siendo cerscteristico que en
uno de los extremos de su recorrido sobreselgen slgo res-
pecto le superficie del ple, y en el extremo opuesto que=-
den enrssedas.

Sean cuasles fueren las circunstancias que concu-
rran en la esenclalidad del Modelo de utilided definido en
las anteriores reivindicaciones, cual objetc es:

5 -« "UN JUGUETE ARTICULADO",

Consta 1a'preaénte memorie de cuatro hojes folladas,
mecanogrefiadas por una sola cere y del dibujo adjunto.

Barcelona, diez y ocho de mayo de mil novecientos

cincuenta y sels.
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