
| M O D E L O  D E  U T I L I D A D

P O R  V E I N T E  A Ñ O S  

E N  E S P A Ñ A

! s o l ic i t a d o  a fa v o r  de D, ENRICO CEGCON, de n a cio n a lid a d  -  

i i t a l i a n a . ,  d o m icilia d o  en NOALE (V enecia) I t a l i a ,  V ía  fio—

i ma0

p o r

=/-/=/=/ «MECANISMO PARA HACER ANDAR MUÑECAS Y SIMILARES»» 
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En e l  p resen te  Modelo de U tilid a d  vamos a r e f e r i r
i

nos a un mecanismo para h acer andar muñecas y s im ila res#  j 

Dicho mecanismo, es s u s c e p t ib le  de montarse en e l
|

in t e r io r  d e l cuerpo de una muñeca o s im ila r ,  d e l t ip o  dotaj



I l t l  t v t

li do de a r t ic u la c ió n ,  unida a l  tron cp  de l a  muñeca, provocan
I. -•'j,
| do l a  o s c ila c ió n  de l a s  p ie rn a s  con re sp e cto  a l  tro n co , ha 

| ciendo le v a n ta r  una p ie r n a , m ien tras e l  peso d e l cuerpo de 

i l a  muñeca, se d escarga  sobre e l  p ie  apoyado sobre e l  suelo
i
jy  haciendo so p o rte  sobre e l  punto de apoyo, g ir a  resp e cto  

| a d icho punto, en e l  se n tid o  de ha ce r  avanzar l a  p iern a  -  

j le v a n ta d a , de modo que, cuando e s ta  d e sc ien d a , se encuen—  

t r a  d e la n te  de l a  o tr a  p ie r n a , que ahora I n ic i a r ^  l a  fa s e  

de a lzam ien to , haciendo de e s te  modo, e fe c tu a r  a l a  muñeca 

un paso adelante»

Para f a c i l i t a r  l a  op eració n  de d icho mecanismo, 

se dá una c ie r t a  cu rv a tu ra  a l a  p a rte  p o s te r io r  d e l cuerpo 

su p erio r de l a  muñeca y  a l a s  p ie rn a s  de l a  misma, en posiL 

ció n  r e c t a ,  o sea  que l a  l ín e a  de a cc ió n  d e l p eso , debe pa 

s a r  a tr a v é s  de l a  p a rte  .a n t e r io r  d e l p ie  apoyado sobre -  

e l  su e lo , por cuyo m otivof e l  punto más avanzado d e l cuer­

po de la  muñeca, se encuentra en correspondencia con la  -i
i

p arte  d e l tro n co , donde e s tá  a lo ja d o  d ich o  mecanismo. j 

Dicho movimiento a lte rn o  de e le v a c ió n  y deseen-! 

so de la s  dos p ie r n a s , es producido por una le v a  in te rn a , 

en forma de e s t r e l l a  de t r e s  b ra zo s , l a  cu a l e s tá  apoyada 

a lred ed o r de un perno c e n t r a l ,  so sten id o  por e l  cuerpo de 

l a  muñeca y  p a r a le lo  a l a  d ir e c c ió n  de ad elan tam ien to . En 

d ich a le v a ,  e l  brazo  su p e r io r  o brazo de p o te n c ia , re c ib e  

un movimiento o s c i la t o r i o  a lre d e d o r.d e  un e je  v e r t i c a l ,  de 

un d is p o s it iv o  de b ie la -m a n iv e la , accionado por un motor, 

m ientras lo s  dos brazos i n f e r i o r e s , : en r e la c ió n  d ir e c ta  -  

con l a  muñeca, e stá n  d isp u e sto s  sim étricam ente con re s p e c- j 

to  a l a  d ir e c c ió n  de avance de lo s  b ra zo s , que está n  i n d i !

~ 2 *•*
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nados h acia  e l  e x te r io r  y h a c ia  a b a jo , y que con stitu y en  

e l  so sten  de un s o p o rte , para la  s u je c ió n  y la  a r t i c u la —  

ción  de d ichas p ie r n a s , la s  c u a le s  están  asooiádas a l  res_ 

p e c tiv o  soporte con un sistem a a ; f r i c c ió n  y a su je c ió n  —  

e l á s t i c a ,  l a  cu a l puede no o b sta n te , permanecer inoperan­

t e ,  haciendo g ir a r  h a c ia  d e lan te  d ich a p ie rn a , respe ctq4  

dicho so p o rte , cuando se desee conducir l a  muñeca de la - 

p o sic ió n  de marcha, a l a  p o s ic ió n  de sen tad a.

Para que la  id e a  gen eral anteriorm ente expuesta 

pueda se r  más fá c ilm e n te  comprendida, en la  d e sc rip c ió n  -  

que s ig u e , vamos a r e fe r ir n o s  a la  lámina de d ib u jo  que -  

se acompaña, la  cu a l nos m uestra un caso  de r e a liz a c ió n  -  

p r á c t ic a , naturalm ente que tra tán d o se  de un ejem plo a c la ­

r a t o r io ,  e l  d ib u jo  en c u e s tió n , deberá in te r p r e ta r s e  con 

amplio c r i t e r i o  y s in  c a r á c te r  l im it a t iv o  a lgun o.

En dicho d ib u jo , se re p re se n ta  en la  f i g .  l,u n a  

v i s t a  f r o n t a l ,  p arcia lm en te seccio n a d a , d e l cuerpo de la  

muñeca y de sus a r t ic u la c io n e s  in f e r io r e s ,  m ientras que -  

la  cabeza y lo s  brazos no está n  rep re sen ta d o s, por no se r  

p arte  in te re sa d a  en l a  in v en ció n ; en la  f i g ,  2 , una s e c ­

ción  v e r t i c a l  tr a n s v e r s a l de la  ñ g .  1 , por A-A, en la  -  

f i g .  3, se rep re sen ta  un d e tq lle  de l a  le v a  de accio n a—  

miento de tr e á  b ra zo s, y  de lo s  medios de su je c ió n  a la s  

p ie rn a s , rep resen tad os según la  v i s t a  B-B de l a  f i g .  2 , -  

estando seccion ad á una de la s  p iern as y  su elemento de su 

je c ió n  y en la  f i g .  4, se re p re se n ta  una v i s t a  la t e r a l  —  

por C-G de la  f ig '.  3 *
• ' •:ó' ‘ ' ‘.h,

En lo s  'd ib u jos se a p re c ia  e l  cuerpo hueco - 1 -  

co rresp o n d ie n te• a l 1, tron co  de la  muñeca, e l  cu al en l a  -  -

i, •»•
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;! p r á c t ic a , puede fa b r ic a r s e  en dos m itad es.

|| En la  corresp on d ien te zona d e l cuerpo envolven-

ji te  - 1 - ,  se han p r e v is to  dos anchos bagajeros - 2 - ,  para e l
l! í.í’
¡I paso de lo s  d is p o s it iv o s  de s u je c ió n  y  de a r t ic u la c ió n  de
¡L . , ..j; la s  p iern as - 3 - .  ;v;r

¡¡ E l mecanismo de accionam iento de la s  p iern as —
j; ' " ¿ *»• •
| - 3 - ,  para p ro v o c a r;ía  in ic ia c ió n  d esb reves p a so s, es acedo 

i nado por un pequeñoimotor e lé c t r i c o  - 4 - ,  asociado a un m<2 

d io  de alim entación* que puede c o n s is t i r  en unas p i la s  -5-1, 

in s e r ta s  en e l  asió n to  - 6 - ,  p r e v is to  en e l  cuerpo - 1 - ,

E l motór.v-i-4- , a c c io n a  e l  á rb o l motor - 4 a - , que 

por medio de un treid  de en gran aje dé’ red u cció n , in d icad o  -
■|
!j genéricam ente por 4b- y  a lo jad o  en la  c a ja  - 1 0 - ,  acciona - 
■; !
ij un árb o l acodado «4c- que forma l a  m anivela - 7 - ,  acoplada |
¡i  i
! a una guia  lo n g itu d in a l r e c t i l í n e a  -¿8-, d isp u e sta  en e l  — |
!j ;• I
|j brazo su p erio r - 1 1 - ,  de una le v a  v e r t i c a l ,  con t r e s  brazos!
¡
; - 1 1 - ,  - l i s -  y - l i d -  apoyada a lred ed o r de un perno - 9 - ,  pa­

r a le lo  a la  d ire c c ió n  de avance de la  muñeca y sosten id o  - 

por e l  cuerpo - 1 - ,  a tr a v é s  de una ab ertu ra  - 9 a - .

En p o s ic ió n  v e r t ic a l  de lá  muñeca, e l  brazo su—  

p e rio r  - 11 - ,  t ie n e  su e je  en e l  plano v e r t i c a l  A-A de sime, 

t r i a  de la  muñeca,- m ientras que lo s  dos e je s  de lo s  brazos 

in fe r io r e s  - l i s -  de la  p iern a  iz q u ie rd a  y - l i d -  de la  p ie r  

na derecha, está n  sim étricam ente d is p u e s to s , con resp e cto  

a l  plano A-A y está n  d ir ig id o s  h a c ia ' e l  e x te r io r  y h acia  - 

a b a jo , estando in d icad o s respectivam en te por 3-S  y D-D en 

i l a  f i g .  3 .
Ij

1 A lo  la rg ó  de lo s  e je s  de lo s  r e s p e c tiv o s  bra— j
;! i
:| zos - 1 1 -  y  - l i s -  y  - l i d -  de la  le v a , y  en su p a rte  in fe r io r
!¡ _  ' .........i

se ha p re v isto  preferentem ente unos n e rv io s  de re fu e rzo  -  -

SSSSSjSK
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-1 3 -, que dan a l a  se cc ió n  de dichos': b razos una forma de -  

c ru z , desenvolviéndose dichos n e rv io s  a lo  la rg o  d e l brazo 

- 1 1 - ,  prolongándose en - 1 2 a - ,  a lred ed o r de la  gu ia  - 8 - ,  y 

cooperando a form ar l o s  b o rd es.
. i

Sobre l a s  extrem idades de lo s  r e s p e c t iv o s  brazosj
¡

de la  le v a  - l i s -  y  - 1 1 - ,  está n  montados y debidamente f i — i 

ja d o s , unos so p o rtes có n ico s  - 13- ,  Para d icho m ontaje, pue 

den d ispon erse sobre l a s  paredes in te rn a s  de lo s  so p o rtes  f  

unos acanalam ientos lo n g itu d in a le s , de forma complementa—  

r i a  a la s  extrem idades del brazo - l i s -  y - l i d - ,  a s í  como - 

de lo s  r e s p e c tiv o s  n erv io s  - 1 2 - ,  encajando lo s  so p o rtes t -4 

th on cocón icos - 13- ,  sobre l a  extrem idad de lo s  brazos de -  

la  le v a  - l i s -  y  - l i d - .  Se asegu ra  e l  b lo c a je  mediante un -  

pasador - 1 4 - ,  que a tr a v ie s a  e l  r e s p e c t iv o  brazo  - l i s -  ó —  

- l i d -  y e l  corresp on d ien te soporte - 1 3 - ,  e l  cu a l a su vez
i

se prolonga h a cia  e l  e x te r io r  en una p ie za  an u lar - 15- •  Pa¡ 

ra  l a  su jec ió n  y la  a r t ic u la c ió n  de l a s  p iern as - 1 3 - ,  a los 

r e s p e c t iv o s  so p o rtes - 13 - ,  d ich as p ie rn a s  está n  dotadas -r- 

en su zona de a r t ic u la c ió n , de un apéndice c i l in d r ic o  -1'6- 

que por su p arte  su p erio r se prolonga h acia  e l  in t e r io r  —  

con o tr a  p ie za  an u lar - 1 7 - ,  que permite la  f i j a c i ó n  - 1 6 - 1 7 -  

su c o lo c a c ió n , sobre e l  r e s p e c t iv o  so p a rte  cónico  - 13-  has 

t a  a d h e rirse  con l a  p ie z a  - 1 7 -  y  co n tra  la  pared extern a  -  

d e l soporte - 1 3 - ,  m ien tras e l  a n i l lo  - 1 7 - ,  se apoya con tra  

e l  a n i l lo  - 1 5 - ,  d e l  r e s p e c t iv o  so p a rte  - 1 3 - .  ¿>e ha d ispues 

to  un m uelle —l í í—, en tre  l a  ca ra  in te rn a  d e l a n i l lo  - 17-  y 

e l  cuerpo d e l soporte - 1 3 - ,  e l  cu a l mantiene e lá sticam e n te  

re te n id a  la  su je c ió n  - 1 6 -  - 1 7 -  co n tra  e l  soporte - 1 3 -  -15 -|i

ocasionando una f r i c c i ó n  e l á s t i c a  e n tre  d ich a s  dos p a r te s ,!
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:¡ de forma qtie, l a  r e s p e c t iv a  p ie rn a  de la  muñeca, no pueda 

i v a r ia r  su p o s ic ió n , con re s p e cto  a l  so p o rte  - 13- ,  s in o  des
i
I pués de haber ven cido  la  a c c ió n  d e l.m u e lle  - 14- ,

■ En o tr a  p a r te , para e s ta b le c e r  la  p o s ic ió n  e x a c-
li
¡ t a  de cada p ie rn a  - 3 - ,  re sp e cto  a l  p rop io  so p o rte  - 1 3 - ,  —
P
fp a ra  la  c o r r e c ta  p o s ic ió n  mutua de l a s  p a rte s  de l a  p iern ai;
¡d u ra n te  su de ambulamiento, se ha p r e v is to  un sistem a de - 

| s u je c ió n  e lá s t ic o ^  c o n s titu id o  por un hueco - 1 9 - ,  d isp u es- 

| t o  en l a  ca ra  d e l a n i l l o  - 1 5 - ,  corresp on d ien te  a l  a n i l lo  - 

j j- 1 7 - ,  m ientras en e s t e ,  se ha p re v is to  un r e s a l t e  comple—
!t¡¡
jjm entarlo —20—rp que se a lo ja  en dicho hueco - 19- ,  en p o s i—
i|
lición de movimiento de l a  r e s p e c t iv a  p ie rn a  - 3 - .  Dicha suje_
|¡
i! c ión  - 19-  -2 0 -, a c tú a  en com binación con l a  a cc ió n  del mue_

] l i e  -1& -, e l  cu a l puede mantenerse in operan te haciendo g i -
li
i¡
:!rar h a c ia  d e lan te  la  r e s p e c t iv a  p ie rn a  - 3 - ,  de modo qué — ¡i

o b lig u e  a s a l i r  a l  r e s a l t e  -2 0 -, d e l a lo jam ien to  - 1 9 - ,  en

c o n tra ste  con l a  acció n  d e l m uelle - l á - ,  en cuyo momento -

l a  p iern a  puede g ir a r  más fá c ilm e n te , para que la  muñeca -

adopte la  p o sic ió n  sen tad a.

En la  p arte  p o s te r io r  de la  le v a  - 11 -  - l i s -  - l i d -

se f i j a  un cuerpo -2 1 -  en foripa de c a ja  o s im ila r , que se

prolonga h asta  la  proxim idad dél a n i l lo  - 15- ,  d e l soporte

- 1 3 - ,  en p o s ic ió n  de montaje de e ste  ú ltim o .

En cada uno de lo s  extremos del cuerpo - 21- ,  se
i |
¡ha d isp u e sto  un a lo jam ien to  para un perno -2 2 -, s o lid a r io

de una o re ja  -15 'a -, que so b re sa le  d e l corresp on d ien te  a n i­

l l o  - 15 - ,  de forma que c o n s titu y e  un medio e x c é n tr ic o  de - 

bloc a je  en tre  lo s  so p o rtes  -1 3 -  - 1 5 -  y  e l  correspon d ien te

brazo - l i s -  ó - l i d - ,  e im pidiendo que lo s  so p o rtes  cón icos
_ • — '
- 13- ,  puedan g ir a r  re sp e cto  a l  e je  S- 3  ó a l  e je  D-D respec

«•
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i divam ente, cooperando d ich os pernos £-22-, con l a  acción  - -  

| d e l acoplam iento y f i j a c i ó n  de lo s  so p o rtes - 1 3 -  - 1 5 - ,  so ­

bre la  extrem idad de .los b razos de le v a  - l i s -  y - l i d - .

Durante e l  m ovim iento, cada p iern a  - 3- ,  sigu e - 

e l  movimiento d e l r e s p e c tiv o  soporte; -1 3 -  - 1 5 -  y por tan to  

i d e l r e s p e c tiv o  brazo  de le v a  - l i s -  ó - l i d -  g r a c ia s  a l  aco- 

jplam iento e lá s t ic o  e n tre  la s  su je c io n e s  -1 6 -  y  - 1 7 -  y e l  -

j re s p e c tiv o  soporte -1 3 ---- 1 5 -  y por la  p re se n cia  d e l m uelle
j¡
¡ ! - l¿ -  a s í  como p or a cc ió n  d e l c ie r r e  - 19-  -2 0 -,
ij
¡I Cuando la  m anivela - 7 - ,  g ir a  a lo  la r g o  d e l aro
I
jj-7a- ( f i g .  1 y  3) a lred ed o r del e j e  d e l á rb o l motor - 4 c - ,  

e l  brazo de la  le v a  - 11- ,  o s c i l a  a lred ed o r a l  e je  A-A, de 

sime t r i a  en tre  la s  dos p o s ic io n e s , in d icad as en l ín e a s  d is  

continuas en la  f i g .  3 , dado que l a  cabeza de la  m anivela 

- 7- ,  e s tá  a lo ja d a  en la  g u ia  - S - .  Debido a la  ro ta c ió n  d e l 

brazo - 1 1 - ,  toda l a , l e v a  - 1 1 -  - l i s -  y  - l i d - ,  o s c i la  a lred £  

dor del e je  de apoyo - 9 - ,  per lo  c u a l,  en un caso l a  p ie r -  

I na iz q u ie rd a  se le v a n ta , m ientras que la  p iern a  derecha se 

apoya sobre e l  s u e lo , apoyándose sobre e s ta  ú ltim a e l  peso 

de l a  muñeca. La p arte  su p erior del cuerpo y d ich as p ie r —  

ñas - 3- ,  de la  muñeca, presentan una curva h a c ia  l a  p arte  

p o s te r io r , sigu ien d o  un^tlínea arqueada -2 3 -, que t ie n e  su -■  

punto más avanzado en r e la c ió n  con la  le v a  de tr e s  brazos 

- 1 1 - ,  - l i s -  y - l l d - p  o sea  que di chái curva desde e l  punto 

de a r t ic u la c ió n  de'Tcadá una de la s  dos p ie rn a s , l le g a  hastái 

la  zona del ta ló n  de ■ l a  base -24 - que forma l a  p lan ta  d el 

p ie  «.3a-, de formaSíque a l  levan tarse^ u n a de la s  p ie r n a s , - 

como con secu en ci¿.M ella  o s c ila c ió n ,e n  un sen tid o  de la  l e ­

v a , e l  peso de láí-muñeca recae  so b re:'la  p a rte  a n te r io r  del !
i  i

.V J
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• , de la  'p^,ro'áv';:qué se apoyac(sobre e l s u e lo , por - 

lo  cu a l todo el/d^||?po.:'de la  muñe c a p  bascu la  sobre dicho pun 

to  de apoyo, girsu^ ó|fligeram ente h a cia  l a  p arte  d e la n te ra

de la  p ierna leváh t-ad a-la  c u a l por lo  ta n to , se  co lo ca  de
-

la n te  de la s  p ierpajq u e.' se apoya sóBre e l  su e lo , y  por lo

ta n to , en lá s  su ce s iv a s : o s c ila c io n e s  en sen tid o  opuesto -
- . ’í • ....

de la  le v a  e s ta  áváu^vez se  apoya sobre e l  su e lo  d elan te

de la  p iern a qué';‘,p£écedentemente esta b a  apoyada, y que en
j '£¿;$ ;
¡ e s te  momento se le v a n ta , haciendo avanzar de un co rto  pa- 

I so a la  muñeca, r e p it ié n d o s e  después d i c ic lo ,c o n  un d es-
' ' .vy>

pla^am iento del peso h a c ia  d elan te  y  una ro ta c ió n  en sen­

t id o  opu esto , del-,'cuerpo de la  muñeca, a lred ed o r d el nue- 

! vo punto de apoyo.'

Debajo de la  base - 24- ,  de l a  p la n ta  de cada 

uno de lo s  p ie s  - 3 a - ,  se ha d isp u esto  una contrabase - 25-  

v in cu lad a  con la  preced en te por medio de un sistem a de —  

pernos v e r t ic a le s  de g u ia  - 26- ,  acoplados a la  base -2 4 - . 

A lrededor de lo s  pernos -2  6- van montados unos m uelles —  

h e lic o id a le s  -2 7 -  que mantienen d is ta n c ia d a s  en tre  s i  —  

la s  bases -24- y -2 5 - , constituyendo un sistem a de apoyo 

i con m uelles, jara lo s  p ie s  de la  muñeca, lo  que perm ite —

! obten er un paso suave y e l á s t i c o ,  dando la  im presión de - 

¡ propio paso humano. Durante e l  movimiento de avance, e l  -  

paso de l a  muñeca pasa de la  p arte  d e l ta ló n  a la  punta -  

del p ié  - 3 a - , produciéndose mía deform ación e l á s t i c a  pro­

g r e s iv a  d e l m uelle - 2 7 - ,  poi» lo  cu a l se t ie n e  la  impresiór 

de que e l  p ié  e s té  a r t ic u la d o . Por o tr a  p a rte  dicho dispo 

s i t i v o  de m u elles, s ir v e  tam bién para mantener un e q u i l i ­

b r io  p e rfe c to  de la  muñeca, p erm itién d ole  superar también! 
i _  _ i
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: l a  d isco n tin u id ad  de un pavim ento i r r e g u la r ,  

j Cabe d e sta ca r  que dichos m uelles d isp u esto s en

¡| l a  p arte  in fe r io r  d e l  p ié  -3 a - ,  de la  muñeca, quedan p rác­

t ic a m e n te  o clu id o s eñ e l  in t e r io r  d e l zapato -28- de dicha 

j muñe c a .

j E l mecanismo o b je to  de e s te  modelo, es sumamen-

| te  s im p lif ic a d o , por cuya razón  puede ocupar solamente una

i  p arte  de la  cavidad in te r n a  d e l tron co  - 1 - ,  siendo la  p ar-
!¡
j ¡  te  re s ta n te  l ib r e  para la  e v e n tu a l co lo ca c ió n  de o tro s  dis
lj
j¡ p o s i t iv o s ,  como por ejem plo p a r la n te s  ¿o s im ila r e s , 

j j  D e scrita  su fic ie n te m e n te  la  n a tu ra le za  y  carac

! t e r í s t i c a s  de este  nuevo mecanismo para hacer andar muñe—
¡

cas o s im ila r e s , se  ha de h acer con star la  p o s ib ilid a d  de 

que sean v a r ia b le s  sus m a te r ia le s , form as y  tamaños, a s í  —  

como también podrán in tr o d u c ir s e  v a r ia c io n e s  secu n d arias 

que no a lte re n  la  e s e n c ia lid a d  de su o b je to , que se pone 

de m an ifiesto  en la  s ig u ie n te  

! NOTA REIVINDICATORIA

lo s  puntos nuevos, sobre ,los que se desea r e ­

ca igan  la s  r e iv in d ic a c io n e s  d el p resen te Modelo de U t i l i ­

dad, son:

1 . -  Mecanismo para h acer andar muñecas y s i  mi, 

l a r e s ,  c a ra c te r iz a d o  por e l  hecho de,.que, en e l  in t e r io r  -  

del tronco de l a  muñeca, se ha montado un d is p o s it iv o  de 

le v a ,  con tr e s  b ra zo s , apoyado a lre d e d o r de un e j e ,  para­

l e l o  a la  d ir e c c ió n  de avance de la  muñeca y cuyo brazo su 

p e r io r  que es v e r t i c a l  en p o s ic ió n  de p i é , co n stitu y e  e l  - 

brazo de p o te n cia , estando v in cu la d o 'co n  un d is p o s it iv o  de 

| ^accionamiento, apto para h a c e rle  o s c i la r  con continuidad
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a lred ed o r de un e je  v e r t i c a l ,  pasañdo por e l  punto de apo- 

i yo de d icha le v a ,  cuyos brazos in f e r io r e s  están  igualm ente 

in c lin a d o s , pero en s e n tid o  opuesto, resp e cto  a l  brazo de
V

p o te n c ia , estando d isp u e sto s  de forma que cuando e s te  e s tá  

en p o sic ió n  v e r t i c a l ,  pueda s e r  d ir ig id o  h a c ia  e l  e x te r io r  

d ich os dos brazos son s o lid a r io s  de un órgano de s o p o r te ,- 

d isp u esto  a lred ed o r de un e je  co in c id e n te  con e l  e je  d e l 

re s p e c tiv o  brazo de le v a ,  con medios de unión a l a  re sp e c-
y

t iv a  p iern a y estando d ich as p iern as  curvadas h a c ia  adentre 

re sp e cto  a un punto más avanzado, c o n s titu id o  por la  zona 

d e l tro n c o , en l a  c u a l va a lo ja d o  d ich o  mecanismo, de f o r ­

ma que la  l ín e a  de acció n  d e l p eso , cuando e l  r e s p e c t iv o  - 

p ié  e s tá  apoyado en e l  s u e lo , p ase;p or su  p arte  a n te r io r ,  

habiéndose p r e v is to  medios para a co p la r  con f r ic c ió n  e l á s ­

t i c a ,  cada uno de lo s  puntos de unión de l a  p ie rn a , a l  re s  

p e c tiv o  soporte y o tro s  medios de c ie r r e  e lá s t i c o  para de­

l im it a r  l a  p o sic ió n  después de su unión a l  so p o rte , de acue~ 

do con la  p o s ic ió n  que debe adoptar cada una de la s  piernas 

resp ecto  a l  cuerpo de la  muñeca, en d is p o s ic ió n  de movimieig 

to  de la  misma.

2 .  -  Mecanismo para hacer andar muñecas y sirnila 

r e s ,  ca ra cte r iza d o  porque la  o s c ila c ió n  d e l brazo de poten 

c ia  de la  le v a  de t r e s  b ra zo s , es tra n sm itid a  por un dispo 

s i t i v o  b ie la -m a n iv e la , accionado por un ap arato  motor, e s ­

tando la  cabeza de la  m anivela a lo ja d a  en una ranura Ion—  

g itu d in a l ,  d isp u e sta  en e l  brazo de p o te n c ia , a f i n  de trar
i

form ar e l  movimiento r o t a t iv o  de la . m anivela, en un movimien 

to  o s c i la t o r io  de dicho b ra zo . j

3 .  -  Mecanismo para h acer andar muñe fa s  y  s im ila j
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r e s ,  c a ra c te r iza d o  porque lo s  so p o rtes montados sobre lo s  

¡j brazos in f e r io r e s  de l a  le v a  de t r e s  b ra z o s , son cónicos 

! y  porque en la  extrem idad de acoplam iento a l  r e s p e c tiv o  - 

brazo  p resen ta  una p ro lo n gació n  h a c ia  e l  e x te r io r  en forma 

¡a n u la r , que co n stitu y e  e l  ta b iq u e  de apoyo y de d e s l iz a -  - 

¡miento de otro a n i l lo  que forma p arte  de la  su je c ió n  de la  

'¡p ierna, e l  cu al e s tá  formado por un elemento tu b u la r  de —
i
p e r f i l  adecuado para su in s e r c ió n  c o a x ia l a lred ed o r d e l so, 

p o rte  cón ico , con e l  c u a l e s t á  v in culad o  a tr a v é s  de un mun 

l i e  unido a l  soport^ cónico  que t ie n d e  a p re sio n a r l a  p ie za  

co n tran u la r de d ich a unión sobre e l a n i l l o  de d icho sopor­

t e ,  ocasionando una f r ic c ió n  que se opone a l a  l ib r e  r o ta ­

ción  en tre  d ich as dos s u p e r f ic ie s .

4 .  -  Mecanismo para hacer andar muñecas y s i  mi, 

la r e s ,  c a ra c te r iz a d o  porque e n tre  e l  a n il lo  y e l  co n tran i- 

11o  se ha p re v is to  un d is p o s it iv o  de c ie r r e  e lá s t ic o  que de 

l im it a  l a  p o sic ió n  r e la t i v a  e n tre  e l  c o n tr a n illo  s o lid a r io  

de la  p iern a  y de la  p ie z a  a n u la r , s u je t a  en e l  tron co  de - 

l a  muñeca, en p o s ic ió n  de movimiento de la  muñeca, estando 

c o n s t i t u i d o d i c h o  c ie r r e ,  por un en caje  p re v is to  en una 

de la s  caras de la  p ie z a  an u lar y co n tran u la r y por un r e ­

s a lt e  com plem entario, p r e v is to  en l a  cara  opuestf. c ie r r e  -  

que actú a  en combinación con un m uelle que se opone a que 

e l  r e s a l t e  se  s a lg a  d e l  e n c a je .

5 .  - Mecanismo para hacer andar muñecas y simi. 

L ares, ca ra cte riza d o  porque e l  órgano e lá s t i c o  de la  r e iv in
¡

¡a icación  4> e s tá  co n s titu id o  por e l  mismo m uelle que mantie!
¡í ’ *“ j
he presionada a f r ic c ió n a la  unión de la  p iern a  a su soporte!
¡j - j
jpónico.

m
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6 ,-  Mecanismo para hacer andar muñecas y sirni.
i

■ lares, c a ra c te r iz a d o  porque lo s  so p o rtes  có n ico s está n  mon 

tados en la s  extrem idades de lo s  corresp on d ien tes brazos -  

J de l a  le v a  d e tre s  t r a z o s ,  con la  cooperación  de medios ap-
¡i

5 ¡'to s  para b loquear d ich o s so p o rte s  a dichos b ra z o s , s in  que
i:
'.impidan la  ro ta c ió n  mutua.
»;
!,
i. Mecanismo para hacer andar muñecas y  s i  mi,

la r e s ,  c a ra c te r iza d o  porque la - p la n ta  del p i e l  de la  muñe-
j;
’i c a ,  e s tá  formada por una base de p e r f i l  adecuado, a la  cu a l 

10 íe s t á  v in cu lad a  a t r a v é s  de una p lu ra lid a d  de pernos perpenj
i' i
Ü d icu lares de g u ía , d e s l iz a b le s  en sus a s ie n to s  de a lo j a -  - j

i
■ miento, comprendiendo una con trab ase p a r a le la  de p e r f i l  si.|

j

i; mi l a r  y porque en tre  d ich a  base y d ich a co n trab ase , se hanj 

i p r e v is to  unos m u elles, que tien d en  a mantener d ich a contra

■ base d is ta n c ia d a  de la  b a s e , pudiendo se r  d ich os m uelles -  

"parcialm en te deformados cuando e l  peso de la  muñeca se des,
i

¡carga  sobre e l  p ie ,  en e l  momento en que una de la s  p ie r — { 

ijnas se apoya con e l  p ie  sobre e l  su e lo , y e l  cuerpo de la  ¡ 

■ ¡muñeca haciendo a r t ic u la c ió n  sobre e l  punto de apoyo, g ir a j

:lligeram ente alred edor de dicho punto, para hacer/ávanzar —
;¡
jje l lado de la  muñeca corresp on d ien te  a l  p ie ,  que se encuen 

| t r a  en p o sic ió n  e le v a d a .

I
j 8 .-  *» MECANISMO PARA HACER ANDAR MUÑECAS Y SI

i HILARES ” de conform idada en un todo en lo  e s e n c ia l  y f i —

■ nes in d u s tr ia le s  a lo  d e s c r ito  en la  precedente memoria —
■! i
.'¡d escriptiva  y  gráficam en te rep resen tad a  en lo s  adjuntos — !

ijplanos para su m ejor com prensión. i
íl I



-  13

lista memoria consta de TRECií hojas e s c r i t a s  6 

mecanografiadas por una so la  cara  doble esp acio .





ENRICO C EX CON DOS HOJAS» HOJA II


	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



